Fabrika

PARAMETRE ISIM & FONKSIYON 5o Kontrol modu
0 — Tork kontrol
1 — Hiz Kontrol
2 — Pozisyon Kontrol (External)
Cn001 3 — Pozisyon/Hiz Kontrol Switch 2 HEPSI
4 — Hiz/Tork Kontrol Switch
5 — Pozisyon/Tork Kontrol Switch
6 — Pozisyon Kontrol (Internal)
CnOOZﬂ.{O 0- G%r%s kontag:;l ile _Servi)'On 0 HEPSI
HO000 1 — Giris kontag aktif degil Powerda On
Cn002.1 0 — Harici limit etkin .
HEPSI
HO00*0 1 — Harici limit etkin degil 0 5
Cn002.2 0 — Siirekli Auto Tuning ayar1 pasif 0 Poz. Kont.
HO0*00 1 — Siirekli Auto Tuning ayari aktif Hiz Kont.
0 — Reset sinyali aktif edilebilir Servo off durumunda
Cn002.3 ise (Servo On kontak girisi yoksa) 0 HEPSI
H*000 1 — AL-09 alarmi yoksa Servo ON ve OFF
durumlarinda goriiliir
Cn003 Mekanik Fren sinyal zamanlama ayar1 1=ON 0=OFF 0 msn HEPSI
0 — Tork kontrol(CCW); Speed kontrol(CCW)
1 — Tork kontrol(CW); Speed kontrol(CCW) Hiz Kont
Cn004 2 — Tork kontrol(CCW); Speed kontrol(CW) 0 Tork Kon‘;
3 — Tork kontrol(CW); Speed kontrol(CW) ’
CW: Saat yonii CCW: Saat yonii tersi
Cihaza
Cn005 Encoder pulse ¢ikis scale Gore HEPSI
degisken
0 — Speed feedback
1 — Torque control
Cn006.0 2 — Speed control
}IIIOOO”“ 3 — Pulse command input 2 HEPSI
4 — Pozisyon degeri
5 — Elektriksel ag1
6 — Ana devre gerilimi
Cn006.1 . .
H00*0 Analog monitor ¢ikisi 0 HEPSI
e o Rpm x Hiz Kont.
Cn007 CW ve CCW yonii i¢in Hiz preset seviyesi 13 Tork Kont.
Dinamik Fren =~ Mekanik Fren
0 yok yok .
Cn008 1 yok var 2 HEPSI
2 var yok
3 var var




0 — Tork limitine ulasildiginda servo yavaglayarak sifir
hiz durumunu alir

Cn009 1 — Dinamik frenleme ile yavaglayarak durdurulur 0 HEPSI
2 — Bir kez Tork limiti asildiginda (+-300%)
yavaslayarak durdurulur
Cn010 CCW Tork limiti Cn10 = 200 300 % HEPSI
Cn011 CW Tork limiti Cnl1 =-200 -300 % HEPSI
. .. o . 60/150 .
Cn012 Glig ayart igin harici direnci se¢imi (Watt) W HEPSI
Cno013 Rezonans Frekans Filtresi 0 Hz Poz. Kont.
Hiz Kont.
. . . Poz. Kont.
Cn014 Band Gegiren Rezonans Filtresi 7 Hiz Kont.
0 — Anahtarlama PI den P ye eger Tork kontrol komutu
Cn016 dan biiyiikse
1 — Anahtarlama PI den P ye eger Speed kontrol
komutu Cn017 dan biiyiikse
Cn015.0 2 — Anahtarlama PI den P ye eger Hizlanma orani 4 Poz. Kont.
HO000* Cn018 dan biiyiikse Hiz Kont.
3 — Anahtarlama PI den P ye eger Pozisyon hata Cn019
dan biiylikse
4 — Anahtarlama PI den P ye PCNT girisi 1 ise ¢coklu
giris terminallerinden biri setlenir.
0 — Anahtarlama kazan 1 den 2 ye eger Tork kontrol
komutu Cn021 dan biiyiikse
1 — Anahtarlama 1 den 2 ye eger Speed kontrol komutu
Cn022 dan biiyiikse
Cn015.1 2 — Anahtarlama lden 2 ye eger Pozisyon hata Cn019 4 Poz. Kont.
HO00*0 dan biiylikse Hiz Kont.
3 — Anahtarlama 1 den 2 ye eger Pozisyon hata Cn019
dan biiylikse
4 — Anahtarlama 1 den 2 ye G-SEL girisi 1 ise ¢oklu
giris terminallerinden biri setlenir.
Cn015.0=0 Poz. K
Cno016 Tork komutu Cn016 dan kiigiikse PI kontrol segilir 200 % I‘;)l ZZ K((:r?:'
Tork komutu Cn016 dan biiyiikse P kontrol segilir '
Cn015.0=1 Pog. K
Cn017 Tork komutu Cn017 dan kiigiikse PI kontrol segilir 0 rpm I‘;)l ZZ K(;)rrll: ’
Tork komutu Cn017 dan biiyiikse P kontrol segilir '
Cn015.0=2 Pog. K.
Cn018 Tork komutu Cn018 dan kiigiikse PI kontrol segilir 0 rps/s I‘;)l ZZ K(;)rrlltt
Tork komutu Cn018 dan biiyiikse P kontrol segilir '
Cn015.0=3
Cno019 Tork komutu Cn019 dan kii¢iikse PI kontrol se¢ilir 0 pulse 1;;)122 KK((:r?:'
Tork komutu Cn019 dan biiyiikse P kontrol segilir .
Cn020 Otomatik kazang anahtarlama gecikme zamani 0x0.2 Poz. Kont.
msn Hiz Kont.




Cn021

Otomatik kazang 1 & 2 gegis sartlar1 (Tork komutu) Set
Cn015.1=0

Tork komutu Cn021 den daha az ise, kazang 1 segildi.
Tork komutu Cn021 den biiyiik ise kazang 2 se¢ildi.

Kazang 2 ve Tork komutu aktif hale geldiginde Cn021
degeri, sistemin otomatik olarak geri kazang 1 gegis
zamani gegmek Cn020 tarafindan ayarlanabilir.

200 %

Poz. Kont.
Hiz Kont.

Cn022

Otomatik kazang 1 & 2 gegis sartlar1 (Hiz Komutlar)
Cn015.1 =1 Ayarlayin

Hiz komutu Cn022 den az oldugunda Kazang 1 segildi.
Hiz komutu Cn022 den biiyiik oldugunda kazanim 2
segilir.

Kazanim 2 ve hiz komutu aktif hale geldiginde Cn022
sistem degerinin ayar1 daha az olacak otomatik olarak

geri kazanim 1°e gegmek i¢in zaman gecikmesi Cn020
tarafindan ayarlanabilir.

Poz. Kont.
Hiz Kont.

Cn023

Qtomatik kazang 1 & 2 gecis sartlar
(Ivmesi Komutlari) Set Cn015.1 =2

Ivme komutu Cn023 den az oldugunda Kazang 1 secilir

Ivme komutu Cn023 den biiyiik oldugunda
Kazanim 2 secilir

Kazanim 2 ve ivme komutu aktif hale geldiginde Cn023
sistem degerinin ayar1 daha az olacak. Otomatik olarak
geri kazanim 1°e gegmek i¢in zaman gecikmesi Cn020
tarafindan ayarlanabilir.

0 rps/s

Poz. Kont.
Hiz Kont.

Cn024

Otomatik kazang 1 & 2 gegis sartlar1 (Pozisyon hata
degeri) Set Cn015.1=3

Pozisyon hatasi1 degeri Cn024 den daha az oldugunda
Kazang 1 segilir.

Pozisyon hatasi1 degeri Cn024 den daha biiyiik
oldugunda kazang 2 segilir.

Kazanim 2 ve konum hatas1 degeri etkin hale
geldiginde Cn024 sistem degerinin ayar1 daha az
olacak. Otomatik olarak geri kazanim 1 e gegmek i¢in
zaman gecikmesi Cn020 tarafindan ayarlayin.

0 pulse

Poz. Kont.
Hiz Kont.

Cn025

Yik Atalet orani

40x0.1

Poz. Kont.
Hiz Kont.

LoadInertiaRatio =

LoadnertiaToMotor(JIy )

MotorRotorInertia(J M )

% 100%




Cn002.2 Auto Tuning aktif ise; Cn026 dan degisim
Pn310, Sn211 ve Sn212 yi otomatik degistirir.
Pn310 Sn211 Sn212
(1/s) (Hz) (x0.2ms)

1- 15 15 300

2 - 20 20 225 diisiik
Cn026 3_ 30 30 150 4 Poz. Kont.
HO000* 4 — 40 40 100 Hiz Kont.

5- 60 60 75 orta

6— 85 85 50

7- 120 120 40

8- 160 160 30 yiiksek

9— 200 200 25

A—- 250 250 20

‘e 4 x ;
Cn027 Analog monitdr ¢ikisi 1 40mV HEPSI
‘e 4 x ;
Cn028 Analog monitdr ¢ikist 2 40mV HEPSI
Cn029 0~ Pasif 0 HEPSI
" 1 — Reset parametre. Fabrika ayarina geri don

Cn030 Servo motor motor kodu oo HEPSI

Not 1: Servo Siiriicii ve Motor baglantilarini kontrol ediniz. TECO Servo motor siiriicii besleme gerilimi
Monofaze olup 220v gerilim ile ¢alistirilmalidir. Bu yiizden Trifaze 3 faz besleme gerilimi baglantisi

kesinlikle yapilmamalidir.

Not 2: Siiriicii ile Motor besleme kablosu baglantisinda dikkat edilecek husus U, V, W baglantis1 birebir
ayni baglanmasi gerekmektedir. U = Kirmizi V - Beyaz W - Siyah renk kablo siralamasidir.

Not 3: Servo siiriicii ve motor baglantis1 yapildiktan sonra kesinlikle direk ¢alistirma yapmaymiz. Ilk dnce
siiriicliye motor tanimlama kod girisi olan Cn030 dan mevcut motor tanimlama parametresi girilmelidir.

Bu islem yapilmadig takdirde Motor istenilen sekilde calismayacaktir....

Not 4: Yukanidaki islemler yapildiktan sonra siiriicii enerjisi kapatilip tekrar enerji verilir. Ekranda AL-14
yazisi ¢ikacaktir. Bu fabrika ayarinda normalde kapali olan limit switch uyarisidir. Bu islemde Hn504
parametresi HO104 - H0004 yapilacaktir. Hn505 parametresi de H0105 - HO0005 yapilarak fabrika
ayarinda normalde kapali olan limit switch kontaklar1 normalde agik yapilmis olur. Sonrasinda siiriicii
enerjisi kesilip tekrar verildiginde ekranda bb yazisi1 ¢ikacaktir. Bu ‘bb’ durumu Servo siiriiciiniin hazir

oldugu anlamina gelmektedir. Servo Siiriicii ve Motor verilecek komut girislerine gore ¢alisacaktir.




Fabrika

PARAMETRE ISIM & FONKSIYON e Kontrol modu
Lineer hizlanma yavaglama
Tn001 0 — Pasif 0 T
1 — Aktif
Tn102 Lineer hizlanma yavaslama zaman periyodu 1 msn T
Tn103 Analog Tork Orani 300 % T
Tn104 Analog giris voltaj ofset 0 mV T
Hiz Limiti 1
Tn105 SPD2 SPD1 100 rpm T
0 1
Hiz Limiti 2
Tn106 SPD2 SPD1 200 rpm T
1 0
Hiz Limiti 3
Tn107 SPD2 SPD1 300 rpm T
1 1
Tn108 Tork ¢ikis monitdr degeri 0% T




PARAMETRE ISIM & FONKSIYON Fabrika | Kontrol modu
Ayari
Dahili Hiz Komutu 1
Sn201 SPD2 SPD1 100 rpm S
0 1
Dahili Hiz Komutu 2
Sn202 SPD2 SPD1 200 rpm S
1 0
Dahili Hiz Komutu 2
Sn203 SPD2 SPDI1 300 rpm S
1 1
SIFIR HIZ SECIMI (Sn215)
Sn204 0 — Etkin degil 0 S
1 — Sifir hiz se¢imi etkin Sn215
Hiz komutu hizlanma yavaglama yontemi
0 — Adim karsilik olarak
1 — Sn206 tarafindan tanimlanmig s egrisine gore
Sn205 Hizlanma / yavaslama. ) 0 S
2 — Sn207 tarafindan tanimlanmis dogrusal
Hizlanma / yavaslama zaman sabiti.
3 — Sn208 tarafindan tanimlanmig
Hizlandirma / yavaglama i¢in S egrisi.
Hiz Komutu Hizlanma / Yavaglama zaman sabiti
Sn206 (Sn205 = 1) 1 msn S
Hiz Komutu Lineer Hizlanma / Yavaslama zaman sabiti
Sn207 (Sn205 = 2) 1 msn S
Sn208 S Egrisi Hizlanma / Yavaglama zaman ayar1 (Sn205=3) | 1 msn S
Sn209 S Egrisi Hizlanma zaman ayar1 (Sn208) 200 msn S
Sn210 S Egrisi Yavaslama zaman ayar1 (Sn208) 200 msn S
Sn211 Hiz Dongii Kazanci 1 40 Hz S
. 100 x
Sn212 Hiz Dongii Zaman 1 0.2 msn S
Sn213 Hiz Dongii Kazanci 2 40 Hz S
Sn214 Hiz Dongii Zamani 2 100 S
0.2 msn
Sn215 Segili Sifir Hiz Degeri 50 rpm S
Sn216 Analog Hiz Orani Rate S
rpm
Sn217 Analog Hiz Ofset Ayari 0 mV S
Rate
Sn218 Analog Hiz Komutu Limiti pm X S

1.02




Fabrika

PARAMETRE ISIM & FONKSIYON Ao Kontrol modu
Pozisyon Pulse Komutu se¢imi
Pn301.0 0 — Pulse + Sign
n301.
H000* 1 - CCW /CW Pulse 0 Pe
2 — AB - Pulse faz1 x 2
3 — AB - Pulse faz1 x 4
Pozisyon Pulse Komut Lojigi
Pn301.1 0 — Yiikselen k 0 P
HO00*0 — Yiikselen kenar e
1 — Diisen kenar
Siirlisli yasaklama modu komutu seg¢imi
0 —Degeri girildiginde Pozisyon Komutu degerini
Pn301.2 .
HO*00 tutarh olarak kaydeder 0 Pi/Pe
1 — Degeri girildiginde Pozisyon Komutu degerini
kaydetmez
Elektronik Digli Oran1 Numarator 1
Pn302 GN2 GNI1 1 Pi/Pe
0 0
Elektronik Digli Oran1 Numarator 2
Pn303 GN2  GNI1 1 Pi/Pe
0 1
Elektronik Disli Oran1 Numarator 3
Pn304 GN2  GNI1 1 Pi/Pe
1 0
Elektronik Digli Oran1 Numarator 4
Pn305 GN2  GNI1 1 Pi/Pe
1 1
Pn306 Elektronik Disli Orani 1 Pi/Pe
Pn307 Poz¥sy0n Tz}m Dejgerl _ ) ) 10 pulse Pi/Pe
Pozisyon i¢in belirlenmis ¢ikis sinyali
Pn308 Yanlig Konum (Hata bant {ist limiti) Sp(l)ggeo Pi/Pe
Pn309 Yanlig Konum (Hata bant alt limiti) Sp(l)ggeo Pi/Pe
Pn310 Pozisyon Dongii Kazanci 1 40 (1/s) Pi/Pe
Pn311 Pozisyon Déngii Kazanci 2 40 (1/s) Pi/Pe
Pn312 Pozisyon Déngii Ileri Kazanci 0% Pi/Pe
Pn313 Pozisyon Komutu Hizlanma / Yavaslama zaman sabiti 10 msn Pi/Pe
Pozisyon Komutunda Déniis yonii
Pn314 0 — CW Saat Yonii 1 Pi/Pe

1 — CCW Saat Yonu Tersi




Pulse Hatas1 Silme Modu
0 — Temizleme sinyali bir kere aktif edildiginde darbe
hata miktarini ortadan kaldirir
1 — Temizleme sinyali bir kere aktif edildiginde
e Pozisyon komutu iptal edilir

o 0-P
Pn315 e Motor dénﬁs}'i kesilir o 0 1 Pe-ePi
e Pulse hata miktar1 temizlenir 2_Pi
e Makinenin Home referansi resetlenir
2 — Temizleme sinyali bir kere aktif edildiginde
e Pozisyon komutu iptal edilir
e Motor doniisii kesilir
e Pulse hata miktar1 temizlenir
Dahili Pozisyon Komutu Modu
Pn316 0 — Absolute Position (Mutlak Pozisyon) 0 Pi
1 — Incremental Position (Artimli Pozisyon)
PHOLD Programi Se¢cme
0 — PHOLD aktif olduktan sonra PTRG sinyali alinir.
Pn316.1 Servo motor dahili pozisyon komutunu PHOLD
HOO*b pozisyonundan devam ettirecektir 0 Pi
1 — PHOLD aktif olduktan sonra PTRG sinyali alinir.
Servo motor gegerli olan dahili pozisyon komutunu
uygulayacaktir
Pn317 Dabhili Pozisyon Komutu 1 — Devir Sayist 0 rev Pi
Pn318 Dabhili Pozisyon Komutu 1 — Pulse Say1s1 0 pulse Pi
Pn319 Dabhili Pozisyon Komutu 1 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn320 Dabhili Pozisyon Komutu 2 — Devir Sayist 0 rev Pi
Pn321 Dabhili Pozisyon Komutu 2 — Pulse Sayis1 0 pulse Pi
Pn322 Dabhili Pozisyon Komutu 2 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn323 Dabhili Pozisyon Komutu 3 — Devir Sayist 0 rev Pi
Pn324 Dabhili Pozisyon Komutu 3 — Pulse Say1s1 0 pulse Pi
Pn325 Dabhili Pozisyon Komutu 3 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn326 Dabhili Pozisyon Komutu 4 — Devir Sayist 0 rev Pi
Pn327 Dabhili Pozisyon Komutu 4 — Pulse Sayis1 0 pulse Pi
Pn328 Dabhili Pozisyon Komutu 4 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn329 Dabhili Pozisyon Komutu 5 — Devir Sayist 0 rev Pi
Pn330 Dabhili Pozisyon Komutu 5 — Pulse Sayis1 0 pulse Pi
Pn331 Dabhili Pozisyon Komutu 5 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi




Pn332 Dabhili Pozisyon Komutu 6 — Devir Sayist 0 rev Pi
Pn333 Dahili Pozisyon Komutu 6 — Pulse Sayisi 0 pulse Pi
Pn334 Dabhili Pozisyon Komutu 6 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn335 Dabhili Pozisyon Komutu 7 — Devir Sayist 0 rev Pi
Pn336 Dahili Pozisyon Komutu 7 — Pulse Sayisi 0 pulse Pi
Pn337 Dabhili Pozisyon Komutu 7 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn338 Dahili Pozisyon Komutu 8 — Devir Sayisi 0 rev Pi
Pn339 Dabhili Pozisyon Komutu 8 — Pulse Say1s1 0 pulse Pi
Pn340 Dabhili Pozisyon Komutu 8 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn341 Dabhili Pozisyon Komutu 9 — Devir Sayist 0 rev Pi
Pn342 Dabhili Pozisyon Komutu 9 — Pulse Say1s1 0 pulse Pi
Pn343 Dabhili Pozisyon Komutu 9 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn344 Dabhili Pozisyon Komutu 10 — Devir Sayisi 0 rev Pi
Pn345 Dabhili Pozisyon Komutu 10 — Pulse Sayis1 0 pulse Pi
Pn346 Dabhili Pozisyon Komutu 10 — Hareket Hizi 0 rpm Pi
Pn347 Dabhili Pozisyon Komutu 11 — Devir Sayis1 0 rev Pi
Pn348 Dabhili Pozisyon Komutu 11 — Pulse Sayis1 0 pulse Pi
Pn349 Dabhili Pozisyon Komutu 11 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn350 Dahili Pozisyon Komutu 12 — Devir Sayisi 0 rev Pi
Pn351 Dabhili Pozisyon Komutu 12 — Pulse Sayis1 0 pulse Pi
Pn352 Dabhili Pozisyon Komutu 12 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn353 Dabhili Pozisyon Komutu 13 — Devir Sayis1 0 rev Pi
Pn354 Dabhili Pozisyon Komutu 13 — Pulse Sayis1 0 pulse Pi
Pn355 Dabhili Pozisyon Komutu 13 — Hareket Hiz1 0 rpm Pi
Pn356 Dabhili Pozisyon Komutu 14 — Devir Sayis1 0 rev Pi
Pn357 Dabhili Pozisyon Komutu 14 — Pulse Sayis1 0 pulse Pi
Pn358 Dabhili Pozisyon Komutu 14 — Hareket Hizi 0 rpm Pi




Pn359 Dabhili Pozisyon Komutu 15 — Devir Sayisi 0 rev Pi
Pn360 Dabhili Pozisyon Komutu 15 — Pulse Sayis1 0 pulse Pi
Pn361 Dabhili Pozisyon Komutu 15 — Hareket Hizi 0 rpm Pi
Pn362 Dabhili Pozisyon Komutu 16 — Devir Sayis1 0 rev Pi
Pn363 Dabhili Pozisyon Komutu 16 — Pulse Sayis1 0 pulse Pi
Pn364 Dabhili Pozisyon Komutu 16 — Hareket Hizi 0 rpm Pi

HOME Ayarlar

0 — Home bir kez aktive edildikten sonra, motor ana

pozisyonu CCW yo6niinde 1 hizinda secer ve Input

baglantilarn CCWL veya CWL ana referans anahtar

olarak kullanilabilir. Home referans anahtar1 bir kez

algilandiginda, CCWL ve CWL input kontaklar1 tekrar

normal haline doner.

Not: Bu fonksiyonu kullanirken, Pn365 ayarlar1 1 veya

2 olamaz veya CCWL ve CWL i¢in segenekler 0’a

ayarli olmalidir.

1 — Home bir kez aktive edildikten sonra, motor ana

pozisyonu CW yoniinde 1 hizinda seger. Girig

baglantilar1 CCWL veya CWL ana referans anahtari

olarak  kullanilabilir, ana pozisyon bir kez

algilandiginda CCWL ve CWL input kontaklar1 tekrar

normal maksimum haline doner.

Not: Pn365 ayarlar1 1 veya 2, CCWL ve CWL i¢in

secenekler 0’a ayarli olmalidir.

2 — Home bir kez aktive edildikten sonra, motor Home

Pn365.0 pozisyonu CCW ydniinde 1 hizinda secer ve ana 0 Pi/ Pe

HO000* ayarlar1 yapar giris kontagit ORG en kisa zamanda

Aktive olur. Eger Pn365.1=2 ise, en yakindakini
secer,ORG nin Yiikselen kenar1 ana pozisyon olacaktir
(ana referansa ihtiya¢ duymaksizin) ve uygun Pn365.2
ayarlarina uygun olarak durur.

3 — Home bir kez aktive edildikten sonra, motor ana
pozisyonu CW yoniinde 1 hizinda secer ve ana
ayarlar1 yapar, giris kontag1 Org en kisa zamanda aktive
olur. Eger Pn365.1=2 ise, en yakindakini secer, ORG
nin yiikselen kenar1 ana pozisyon olacaktir (ana
referansa ihtiya¢ duymaksizin) ve uygun Pn365.2
ayarlarma uygun olarak durur.

4 — Home bir kez aktive edildikten sonra, motor ana
pozisyonu CCW yoniinde 1 hizinda seger ve ana
referans pozisyonu ayarlarken en kisa zamanda en
yakiindaki Z algilanir. Bu fonksiyon kullanilirken
Pn365.1=2 ayarlidir. Z fazin1 ana olarak ayarladiktan
sonra Pn365.3. ayarlari ile uygun bigimde durur.

5 — Home bir kez aktive edildikten sonra, motor ana
pozisyonu CW yoniinde 1 hizinda secer ve ana




referans pozisyonu ayarlarken en kisa zamanda en
yakinindaki Z algilamir. Bu fonksiyon kullanilirken
Pn365.1=2 ayarhdir. Z fazim1 ana olarak ayarladiktan
sonra Pn365.3. ayarlar ile uygun bi¢imde durur.

Bir kez Referans Ana anahtar veya Sinyal
bulunursa Home konumu i¢in arama yontemi
belirler

0 — Bir kez Home Referans gecis veya sinyali tespit
edilince, 2.hizdaki ters yondeki motor en yakindaki Z yi
bulur. Faz titresimi ve ana pozisyon olarak bunu
ayarlar. Pn365.3 ayar metotlar ile uyumlu bir bigimde
durur.

Pn365.1 1 — Bir kez Home Referans gegis veya sinyali tespit 0 Pi / Pe
H00*0 edilince, motor bulundugu yonde 2. hizda Z faz
titresimini bulmak i¢in devam eder ve ana pozisyon
olarak bunu ayarlar ve Pn365.3 ayar metotlar ile
uyumlu bir sekilde durur.
2 — Pn365.0=2 veya 3 oldugunda, ORG ‘nin yiikselen
kenarint buldugunda ise bunu ana pozisyon olarak
ayarlar. Pn365.3. ile de uyumlu bir sekilde durur.
Pn365.0=4 veya 5 ise, ana olarak Z faz titresimini bulur
ve Pn365.3 ile uyumlu olarak durur.
0 — Homing rutin devre digidir.
1 — Gii¢ devrede ve Servo on aktive oldugunda home
rutini otomatik olarak baglatilir. Bu metot tekrar
Pn365.2 gerektirmeye ev rutini uygulamalarinda kullanighdir. 0 Pi/ Pe
HO0*00 Higbir harici ana referans anahtar1 gerekli degildir.
2 — Ana rutini baslatmak icin Shome giris kontagi
kullanin. Pozisyon in modunda Shome her an ana rutini
baslatici olarak kullanilabilir.
Pn365.3 0- .
H*000 1 0 Pi/Pe
Makine Home referans arama hizi .
P 100 Pi/P
n366 1. hiz (hizl) pm tre
Pn367 Makine Home referans arama hizi 50 rpm Pi/ Pe
2. hiz (yavas)
Pn368 Home pozisyon ofseti. Devir sayisi 0 rev Pi/Pe
Pn369 Home pozisyon ofseti. Pulse sayisi 0 pulse Pi/Pe




Diagnostics Aciklama Fonksiyonu
dn - 01 Secili Kontrol Modu
dn - 02 Output Terminal Durumlari
dn - 03 Input Terminal Durumlari
dn - 04 Software Versiyonu (CPU)
dn - 05 JOG Modu Secimi
dn - 06 Rezerve Fonksiyonu
dn - 07 | Oto Ofset Ayari (Harici Analog giris)
dn - 08 Servo Motor Modeli Kodu
dn - 09 ASIC Software Versiyonu




Ekran

Aciklama Fonksiyonu

Parametreleri

Un - 01 Motor Devri (rpm)

Un - 02 Motor Torku (%)

Un - 03 Diizeltici Yuk oranm (%)

Un - 04 Birikmis Yiik orani (%)

Un - 05 Maksimum Yiik orani (%)

Un - 06 Hiz Komutu (rpm)

Un - 07 Pozisyon Hata Degeri (pulse)

Un - 08 Pozisyon Geri doniisiim Degeri

Un - 09 Harici Analog Voltaj (v)

Un-10 Ana Gerilim Degeri (v)

Un-11 Harici Hiz Komut Degeri

Un-12 Harici CCW T(V)rk. limiti komut

degeri

Un-13 Harici CW Tork limiti komut degeri

Un-14 Motor geri besleme-doniis (tur) sayisi

Un - 15 Motor g(iri !)esleme—l tur pulse

degerinden daha az

Un-16 Pulse Komutu donme Degeri
Pulse komutu—1 tur pulse

Un - 17 degerinden daha gz

Un-18 Tork Komutu (%)

Un-19 Yiik ataleti




Hizh Baslat Agiklama Fonksiyonu

Parametreleri
qn - 401 Hiz Dongii Kazanci 1
qn - 402 Hiz Dongii Zaman 1
qn - 403 Hiz Dongii Kazanci 2
qn - 404 Hiz Dongii Zamani 2

qn - 405 Pozisyon Dongu Kazanci 1

qn - 406 Pozisyon Dongu Kazanc 2

qn - 407 Pozisyon Dongi Kazanci




ALARMLAR

ACIKLAMA

AL-01 Giris gerilimi 190v degerinden diisiik ise bu alarmu verir.

AL-02 Giris gerilimi 410v degerinden biiylik ise bu alarmi verir.

AL-03 Motor asir1 yiiklendi.

AL-04 Siirticti agir1 akim uyarist.

AL-05 Motor enkoder baglant1 problemi var. ( Enkoder ABZ faz sinyal hatas1 )
AL-06 Motor enkoder baglant1 problemi var. ( Enkoder UVW faz sinyal hatast )
AL-07 Cok Fonksiyonlu (girig-¢ikis) baglanti iletisim hatasi var.

AL-08 Parametre yazma hatasi

AL-09 Acil stop uyarist.

AL-10 Motor asir1 akim uyarisi.

AL-11 Pozisyonlama hatasi.

AL-12 Motor asir1 hiz uyarisi.

AL-13 CPU hatasu.

AL-14 Ayni1 anda limit girisleri uygulanmakta uyarist ( CCWL, CWL)

AL-15 Siirticii agir1 1sind1 uyarist.




