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Bu belgede saglanan bilgiler burada bulunan Grtinlerin genel agiklamalarini ve/veya performansinin teknik
Ozelliklerini igerir. Bu belgelerin 6zel kullanici uygulamalarinin uygunlugunu ve giivenilirligini belirlemek igin
kullanilmasi amaglanmamistir ve bunun igin kullaniimamahdir. ilgili 6zel uygulama veya kullanim amaci
igin Urtinlerin uygun ve tam risk analizini, degerlendirmesini ve testini yapmak s6z konusu kullanicinin veya
entegratorin gorevidir. Ne Schneider Electric ne de bagli veya yan kuruluslari burada verilen bilgilerin
yanlis kullanimindan higbir sekilde sorumlu degildir. Herhangi bir iyilestirme veya degisiklik yapma 6neriniz
varsa veya bu kitapgikta herhangi bir hata bulursaniz liitfen bize haber verin.

Schneider Electric'ten yazili izin almaksin herhangi bir ortamda verilen bu kilavuzun tamamini veya bir
kismini Kanunda tanimlayan ticari olmayan, kisisel kullanim disinda baska herhangi bir amagla
¢ogaltmamayi kabul edersiniz. Bu kilavuz veya igerigine herhangi bir baglanti olusturmamay da kabul
edersiniz. Schneider Electric, bu kilavuza riski kendiniz Ustlenerek "oldugu gibi" esasina gére danismak
icin minhasir olmayan lisans disinda bu kilavuzun kisisel ve ticari olmayan kullanimi igin herhangi bir hak
veya lisans vermemektedir. Tim diger haklar saklidir.

Bu Uriin monte edilirken veya kullanilirken, gecerli olan tim eyalet, bélgesel ve lokal givenlik
yénetmeliklerine uyulmalidir. Glivenlik nedenleriyle ve belgelenmis sistem verilerine olan uyumu saglamak
icin, komponentlerin onariminda yalnizca Uretici firma yetkilidir.

Ayagitlar teknik giivenlik gereksinimi olan uygulamalarda kullanildiginda, ilgili talimatlara uyulmalidir.

Hardware Grlinlerimizle birlikte Schneider Electric yazimi veya onaylanmis yazilim kullanmamak,
yaralanma, hasar veya uygun olmayan ¢alisma sonuglarina yol acabilir.

Bu bilgilere uymamak yaralanmaya veya ekipmanin zarar gérmesine yol agabilir.
© 2020 Schneider Electric. Tim haklari sakhdir.
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Giivenlik Bilgisi O,

Onemli Bilgi

BILDIRIM

Bu talimatlar dikkatli bir sekilde okuyun ve montajini, kullanimini, servisini, bakimini veya muhafazasini
denemeden énce cihaza asina olmak igin cihaza bakin. Potansiyel tehlikelere karsi uyarmak veya bir
prosediri agiklayan veya basitlestiren bir bilgiye dikkatinizi gekmek icin, bu belgelerin gesitli kisimlarinda
veya aygitta, asagida belirtilen 6zel mesajlar gérilebilir.

bulundugunu gosterir.

Guvenlik uyari semboludir. Sizi kisisel yaralanma tehlikelerine karsi uyarmak igin
kullanilir. Olasi yaralanma veya 6lum tehlikelerinden kaginmak icin, tim guvenlik

Bir “Tehlike” veya “Uyar” guvenlik etiketine bu sembolin eklenmesi, ydnergeler
A izlenmedigi takdirde Kisisel yaralanmayla sonuglanacak bir elektrik tehlikesinin
A uyarilarina uyun.

A TEHLIKE

TEHLIKE, kaginiimadii takdirde &liimle veya ciddi yaralanmayla sonuglanacak tehlikeli bir
durumu gosterir.

A UYARI

UYARI, kaciniimadig: takdirde 6limle veya ciddi yaralanmayla sonuglanabilecek tehlikeli bir
durumu gosterir.

A DIKKAT

DIKKAT, kaginilmadii takdirde hafif veya orta derecede yaralanmayla sonuglanabilecek
tehlikeli bir durumu gdésterir.

BILDIRIM

BILDIRIM fiziksel yaralanmayla ilgili olmayan uygulamalari belirtmek igin kullanilir.

LUTFEN UNUTMAYIN

Elektrikli cihazlarin montaji, kullanimi, bakimi ve muhafazasi sadece kalifiye elemanlar tarafindan
yapilmalidir. Bu materyalin kullanimindan kaynaklanabilecek herhangi bir durum icin Schneider Electric
herhangi bir sorumluluk kabul etmemektedir.

Kalifiye eleman, elektrikli cihazlarin yapisi, calismasi ve montaji hakkinda bilgi ve beceri sahibi olan,
muhtemel tehlikeleri fark etmek ve bunlardan kaginmak icin guvenlik egitimi almis olan kisidir.

PERSONEL NITELIKLERI

Yalnizca uygun egitimi almis ve bu kilavuzun igeridi ile diger Grtin belgelerine asina olan ve bunlari anlayan
personel bu Uriin tizerinde galismaya yetkilidir. Bu kisilerin yeterli teknik egitimi, bilgisi ve deneyimi olmasi
ve Urinin kullanildigi tim sistemin ayarlarini degistirerek ve mekanik, elektrikli ve elektronik ekipmani ile
Uriinu kullanirken olusabilecek olasi tehlikeleri dnceden gérebilmeleri ve algilayabilmeleri gerekir.

Vasifli kisi, parametre olusturma, parametre degerlerini degistirme ile ilgili olan ve genel olarak mekanik,
elektrikli ya da elektronik ekipmandan kaynaklanabilecek tim olasi tehlikeleri tespit edebilecek durumda
olmahdir.

Vasifl kisi, sistemin tasarimi ve uygulanmasi sirasinda gdézlemlemesi gereken ve sanayi kazalarinin
Onlenmesi igin yurlrlige konmus standartlar, hiikiimler ve diizenlemelere asina olmalidir.
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KULLANIM AMACI

Yazilim, aksesuarlar ve segenekler, entegre surticuli servo motorlar ile birlikte agiklanan veya bu
belgeden etkilenen Grlnlerdir. Urlinler mevcut kullanim kilavuzu ve diger destek dokiimantasyonundaki
talimatlara, yénergelere, érneklere ve givenlik bilgilerine gére endustriyel kullanim amaglidir.

Gegerli glivenlik talimatlarina, spesifik kosullara ve teknik bilgilere her zaman riayet edilmelidir.

Bu Urtinlerin kullaniimasi éncesinde, planlanan uygulamaya uygun bir risk degerlendirmesi
gerceklestiriimelidir. Sonuglara dayal olarak uygun givenlik tedbirleri uygulanmalidir.

Uriinler genel makine veya islemde bilesenler olarak kullanildigindan, bu genel makine veya siirecin
tasarimi yoluyla kisilerin glivenligini saglamaniz gerekir.

Uriinleri yalnizca belirtilen kablolar ve aksesuarlar ile kullanin. Yalnizca orijinal aksesuarlar ve yedek
parcalar kullanin.

Farkli kullanimlar amacinin disinda kullanima girer ve tehlikelere yol acabilir.

BASLAMADAN ONCE

Bu Urlini etkin galisma noktasi kilavuzlugu bulunmayan makinelerde kullanmayin. Etkin galisma noktasi
kilavuzlugunun bulunmamasi, makine operatoriiniin ciddi sekilde yaralanmasina neden olabilir.

A UYARI

KORUMA ALTINDA OLMAYAN EKiPMAN

e Bu yazilimi ve ilgili otomasyon elipmanini galisma noktasi korumasi olmayan ekipman Uzerinde
kullanmayin.
e Calisirken makineye erismeye galismayin.

Bu talimatlara uyulmamasi éliime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Bu otomasyon ekipmani ve ilgili yazilim gesitli sinai stregleri kontrol etmek icin kullanilir. Her bir uygulama
icin uygun otomasyon elipmani tird ya da modeli gerekli kontrol fonksiyonu, koruma derecesi, lretim
yéntemleri, olagandisi durumlar, devlet yénetmelikleri gibi faktorlere bagl olarak degisiklik gosterir. Bazi
uygulamalarda, yedek korumasi gerektiginde, birden fazla islemci kullaniimasi gerekebilir.

Yalnizca siz, kullanici, makineyi olusturan veya sistem entegratdri kurulum, ¢alistirma ve makinenin
bakimi sirasinda mevcut bulunan tim kosullarin ve faktérlerin farkindasinizdir ve bu yiizden otomasyon,
ilgili ekipmani ve ilgili glivenligi belirlersiniz ve etkili ve uygun kullanilanlarini bir araya getirirsiniz. Belirli bir
uygulama i¢in otomasyon ve kontrol ekipmani ve ilgili yazilimi segerken, yururlikteki yasal ve ulusal
standartlara ve diizenlemelere uymaniz gerekir. National Safety Council's Accident Prevention Manual
(Amerika Birlesik Devletleri'nde ulusal olarak taninir) birgok faydali bilgi sunmaktadir.

Ambalaj makineleri gibi bazi uygulamalarda ¢alisma noktasi kilavuzlugu gibi ilave operatér korumasi
saglanmalidir. Operatdriin elleri veya diger viicut uzuvlarinin sikisabilecegi alanlara veya diger tehlikeli
boélgelere girmesi ve ciddi yaralanmalarin meydana gelmesi durumuna karsi gereklidir. Yalnizca yazihm
urlinleri operatéri yaralanmadan kurtaramaz. Bu nedenle, yazihm ¢alisma noktasi korumasi yerine
gegemez.

Ekipmani hizmete almadan dnce ¢alisma noktasi korumasi ile ilglii tm guvenlik birimlerinin ve
mekanik/elektrikli ara baglantilarin takili oldugundan ve galistigindan emin olun. Calisma noktasi korumasi
ile iliskili tim ara baglantilar ve glvenlik birimleri ilgili otomasyon ekipmani ve yazilim programlamasi ile
koordineli hale getirilmelidir.

NOT: Calisma noktasi korumasina yénelik gtivenlik birimleri ve mekanik/elektrikli ara baglantilar
Fonksiyon Blogu Kitapligi, Sistem Kullanici Kilavuzunun veya belgelerde referansta bulunulan diger
uygulamalarin kapsami disindadir.

BASLATMA VE TEST

Kurulumdan sonra normal ¢alistirma igin elektrik kontroliini ve otomasyon ekipmanini kullanmadan énce,
ekipmanin dogru galistigindan emin olmak igin yetkili bir personel tarafindan sisteme bir baslangig testi
yapilmasi gerekir. Bu tir bir kontrol icin dlizenlemelerin yapilmasi ve eksiksiz ve tatmin edici test
gerceklestirmeye izin vermek icin yeterli siire 6nemlidir.

10
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A UYARI

EKIPMAN GALISTIRMA TEHLIKESI

o TUm kurulum ve ayar prosedurlerinin tamamlandigindan emin olun.

e Calistirma testlerini yapmadan 6nce tim bilesen aygitlarindaki génderim igin kullanilan blok veya
diger gegici tutma birimlerini ¢ikarin.

o Aletler, dlgerler ve kalintilari ekipmandan ¢ikarin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Ekipman belgelerinde 6nerilen tim baslatma testlerini gergeklestirin. Tim ekipman belgelerini ileride
basvurmak Uzere saklayin.

Yazilim testleri hem simiilasyon ortaminda hem de gergek ortamlarda gergeklestiriimelidir.

Sistemin tamamlanmis halinde herhangi bir kisa devre veya yasal duzenlemelere gére onaylanmamis
durumda olan gegici topraklama bulunmadigindan emin olun (Ornegin, ABD'de National Electrical Code).
Yuksek gerilim testinin gerekli oldugu durumlarda kaza kaynakli ekipman hasarini énlemek igin ekipman
belgelerinde verilen énerileri izleyin.

Ekipmana enerji vermeden dnce:

Aletler, dlgerler ve kalintilari ekipmandan ¢ikarin.

e Ekipmanin muhafaza kapagini kapatin.

e Tum gegcici topraklamalari gelen gli¢ hatlarindan ¢ikarin.
o Ureticinin dnerdigi tim baslatma testlerini gerceklestirin.

GALISTIRMA VE DUZENLEMELER

Asagidaki tedbirler NEMA Standards Publication ICS 7.1-1995 yayinindan alinmistir (ingilizce hali

baskindir):

e Ekipmanin tasarim veya Uretiminde ya da bilesen segimi ve derecelerinde gosterilen 6zenden bagimsiz
olarak ekipmanin uygun olmayan sekilde g¢alistirimasi halinde bazi tehlikelerle karsilasilabilir.

e Bazen ekipman yanlis ayarlanabilir ve bu nedenle tatmin etmeyecek diizeyde veya glvenli olmayan
sekilde g¢alisabilir. Fonksiyonel diizenlemeler i¢in daima Ureticinin talimatlarini izleyin. Bu
diizenlemelere erisimi olan personel ekipmanin ureticisini talimatlari ile elektrikli ekipmanla kullanilan
makine konusunda bilgi sahibi olmalidir.

e Yalnizca operatoriin gerek duydugu diizenlemeler operatdriin erisimine sunulmalidir. Diger kontrollere
erisim, isletim karakteristiklerinin izinsiz olarak degistiriimesini 6nlemek Gzere sinirlandirilmaldir.

EI00000002624 03/2020
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Kitap Hakkinda &S

Bir Bakista

Bu Dokiimanin Amaci

Gegerlilik Notu

Urlin bilgisi

Bu kilavuz teknik ozellikleri, kurulumu, devreye almayi, ¢alistirmayi ve Lexium 32i ETH + BMi entegre
servo suricu sisteminin bakimini agiklar.

Bu kilavuz tir kodunda listelenen standart trtnler igin gecerlidir, Tr Kodu (bkz. sayfa 79) bélimine bakin.

Uriin uyumlulugu ve gevre bilgileri (RoHS, REACH, PEP, EOLI vb.) icin, www.schneider-
electric.com/green-premium adresine gidin.

Bu belgede aciklanan aygitlarin teknik 6zellikleri de gevrimici gériinir. Bu bilgilere ¢evrimigi erismek igin:

Adim Eylem
1 Schneider Electric ana sayfasina gidin www.schneider-electric.com.
2 Ara (Search) kutusunda bir Girliniin referansini veya Uriin araliginin adini yazin.

® Referans veya urin araliginda bosluk vermeyin.
® Benzer modiilleri gruplama hakkinda bilgi almak igin, yildizlari () kullanin.

3 Bir referans girdiyseniz, Uriin veri sayfalari (Product Datasheets) arama sonuglarina gidin ve
ilgilendiginiz referansi tiklatin.

Bir Giriin gesidinin adini girerseniz, Uriin Cesitleri (Product Ranges) arama sonuglarina gidin ve
sizi ilgilendiren model numarasina tiklayin.

4 Urlinler (Products) arama sonuglarinda birden fazla referans gériiniirse, ilginizi geken referansi
tiklatin.

Ekraninizin boyutuna gore, veri sayfasini gérmek igin asagi kaydirmaniz gerekebilir.

Bir veri sayfasini bir .pdf dosyasi olarak kaydetmek veya yazdirmak icin, Download XXX product
datasheet 6gesini tiklatin.

Bu kilavuzda sunulan 6zellikler ¢gevrimigi gértinenlerle ayni olmalidir. Surekli iyilesme ilkemize uygun
olarak, netligi ve dogrulugu iyilestirmek igin zamanla igerigi degistirebiliriz. Kilavuz ve gevrimigi bilgiler
arasinda bir fark goérirseniz, referans olarak ¢evrimigi bilgileri kullanin.

Burada bulunan kullanim ve uygulama bilgileri otomatik kontrol sistemleri konusunda uzmanlik gerektirir.

Yalnizca kullanici olarak siz, makine Ureticisi veya entegratér makinenin veya islemin yiklenmesi ve
kurulumu, gahstiriimasi, onarilmasi ve bakimi sirasinda tim kosullardan ve faktérlerden haberdar
olursunuz.

Tam ekipmani topraklamayla ilgili uygulanabilir standartlari ve/veya dizenlemeleri de distinmelisiniz. Bu
ekipmani kullanirken giivenlik bilgilerine, farkli elektrik gereksinimlerine ve norm standartlarina uyarken
makinenize veya isleminize uygun oldugunu dogrulayin.

Ekipmanin yazdirilan devre karti dahil cogu bileseni, sebeke voltajiyla veya mevcut dénustirilmus ylksek
akim ve/veya yuksek gerilim ile galisir.

Mil dénduglnde motor voltaj Uretir.

EI00000002624 03/2020
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A TEHLIKE

ELEKTRIK GARPMASI, PATLAMA VEYA ELEKTRIK ARKI

e Kapaklari veya kapilari gikarmadan énce veya herhangi bir aksesuari, hardware'i, kabloyu veya teli
takmadan veya gikarmadan énce bagh aygitlar dahil tim ekipmanlarin gii¢ baglantilarini kesin.

e TUm gli¢ anahtarlan Gizerine "Agmayin" veya esdeger bir tehlike etiketi yerlestirin ve enerji veriimeyen

bir konumda kilitleyin.

DC veri yolu kapasitorlerinin bosaltilmasi igin artik enerjisine izin vermek igin 15 dakika bekleyin.

DC veri yolu LED'i kapaliyken DC veri yolunun voltajsiz oldugunu diistnin.

Tahrik sisteminde ¢alismalar yapmadan énce motor milini distan tahrike karsi emniyete alin.

Tum kapaklari, aksesuarlari, donanimi, kablolari ve telleri yerlerine takin ve sabitleyin ve Uniteye glg¢

vermeden dnce uygun toprak baglantisinin bulundugunu onaylayin.

e Bu ekipmani ve varsa iliskili Grlnleri galistirirken yalnizca belirtilen voltaji kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

Bu ekipman tehlikeli konumlar disinda ¢alismak igin tasarlanmistir. Bu ekipmani yalnizca tehlikeli atmosfer
olmadidi bilinen bélgelere kurun.

PATLAMA OLASILIGI

Bu ekipmani yalnizca tehlikeli olmayan yerlerde kurun ve kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya adir yaralanmalara yol acacaktir.

Son kademe istenmeden devre disi birakilirsa (6rnegin voltaj kesintisinden, hatadan veya fonksiyonlardan
dolayr) motor artik kontrollii frenlenmez. Asin yik, hatalar veya yanlis kullanim fren tutucunun diizglin
sekilde daha uzun galismasina neden olabilir ve zamanindan énce asinmayla sonuglanabilir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

Frensiz bir hareketten dolayi yaralanmalari ve makine hasarlarinin olusmamasini saglayin.
Fren tutucunun diizenli araliklarla yapildigini dogrulayin.

Fren tutucuyu servis freni olarak kullanmayin.

Guvenlikle ilgili amaglar igin fren tutucuyu kullanmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Hatali kablo tesisati, yanhs ayarlar, yanhs veriler veya baska hatalar nedeniyle tahrik sistemleri
beklenmedik bicimde harekete gecebilir.

A UYARI

MAKINENIN YANLISLIKLA GALISMASI VEYA HAREKET ETMESI

e Kablo tesisatini EMV 6nlemlerine uygun olarak yapin.

o Uriin{i belirsiz ayar ve verilerle calistirmayin.

e Yapilandirma ayarlarinin ve konum ve hareketi belirleyen verilerin dogrulanmasini igeren kapsamli
devreye alma testleri gergeklestirin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

14
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A UYARI

KONTROL KAYBI

e Herhangi bir kontrol semasinin tasarimcisi kontrol yollarinin olasi hata modlarini distinmeli ve bazi
kritik kontrol fonksiyonlari i¢in yol hatasi sirasinda ve sonrasinda givenli duruma erismek igin bir yol
saglamalidir. Kritik kontrol fonksiyonlarinin érnekleri acil durdurma ve asiri seyahat durdurma, elektrik
kesintisi ve yeniden baslatmadir.

e Kritik kontrol fonksiyonlari igin ayri veya artik kontrol yollari saglanmalidir.

e Sistem kontrol yollari iletisim baglantilar igerebilir. Beklenmedik iletim gecikmelerinin veya baglanti
arizalarinin etkilerine dikkat edilmelidir.

e Tum kaza 6nleme dizenlemelerine ve yerel glivenlik ydnergelerine uyun.1

e Bu ekipman hizmete sokulmadan 6nce her calistinildiginda dizgiin galistigi tek tek ve iyice test
edilmelidir.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

T Ek bilgi icin, bkz. NEMA ICS 1.1 (en son sirim), "Kati Hal Kontrolii Uygulamasi, Kurulumu ve Bakimi
icin Glivenlik Talimatlar" ve NEMA ICS 7.1 (en son siiriim), "insaat icin Yapim Standartlari ve Ayarlanabilir
Hiz Siirlis Sistemlerinin Secimi, Kurulumu ve Calistirilmasi icin Kilavuz" veya belirli konumunuzdaki
esdeger yonetim.

Makineler, kumanda sistemleri ve diger cihazlar ginimizde aglarda kullaniliyor. Yazilim ve
aglara/Fielbus'la yeterince emniyete alinmamis erisim Uizerinden yetkisiz kisiler ve zararl yazilimlar
makineye ve agdaki/Fieldbus'taki cihazlara ve buna bagh aglara erisebilir.

Schneider Electric, kontrol sistemlerinin gelisim ve uygulamasinda endustrinin en iyi uygulamalarina uyar.
Bu, Endustri Kontrol Sistemini glivene almak igin bir "Derinlemesine Savunma" yaklasimini da igerir. Bu
yaklasim, protokollere yalnizca yetkili personelin erisimini saglamak icin denetleyicileri bir veya daha fazla
glvenlik duvarinin arkasina yerlestirir.

A UYARI

YETKIiSiZ ERISIM VE BUNUN SONUCUNDA MAKINENIN YETKIiSIZ CALISTIRILMASI

e Ortaminizin veya makinelerinizin kritik altyapiya baglanip baglanmadigini degerlendirin, baglaniyorsa
engelleme amaciyla Derinlemesine Savunmaya gore otomasyon sistemini herhangi bir aga
baglamadan énce uygun adimlari izleyin.

o Aga baglanan aygit sayisini gereken minimumla sinirlayin.

e Endustri aginiz sirketinizin igindeki diger aglardan izole edin.

e Guvenlik duvarlari, VPN veya baska kanitlanmis glivenlik énlemlerini kullanarak agi istenmeyen
erisime karsi koruyun.

e Sisteminiz iginde etkinlikleri izleyin.

o S0zl gegen aygitlara yetkisiz kisilerin veya kimligi dogrulanmamis eylemlerin dogrudan erismesini
veya dogrudan baglanmasini engelleyin.

e Sisteminizin ve islem bilgilerinizin yedegini igceren bir kurtarma plani hazirlayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Altyapilara erisim ile ilgili kurulus tedbirleri ve kurallari hakkinda daha fazla bilgi icin ISO/IEC 27000 serisi,
Bilgi Teknolojileri Guivenlik Degerlendirmesi icin Genel Kriterler, ISO/IEC 15408, IEC 62351,

ISA/IEC 62443, NIST Siber Giivenlik Gergevesi, Bilgi Glivenligi Forumu - Bilgi Glivenligi igin iyi Uygulama
Standardina basvurun.

Standartlardan Tiretilen Terminoloji

Bu kilavuzdaki teknik terimler, terminoloji, semboller ve ilgili agiklamalar veya trtnin igindeki veya
Uzerindekiler genel olarak uluslararasi standartlarin terim ve tanimlarindan tiretilmistir.

islevsel giivenlik sistemleri, siiriiciiler ve genel otomasyon alaninda, gdivenlik, giivenlik fonksiyonu,
glivenlik durumu, ariza, ariza sifirlama, bozulma, eksikiik, hata, hata mesaji, tehlike, gibi bunlarla sinirh
olmamak kaydiyla sartlari icermektedir.

Digerleri arasinda, bu standartlar sunlari igerir:

Standart Agiklama

IEC 61131-2:2007 Programlanabilir denetleyiciler, bélim 2: Ekipman gereksinimleri ve testler.

EI00000002624 03/2020
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Standart

Aciklama

ISO 13849-1:2015

Makine givenligi: Kontrol sisteminin guvenlikle ilgili bolimleri.
Genel tasarim prensipleri.

EN 61496-1:2013

Makine givenligi: Elektro-duyarli koruyucu ekipman.
Bolim 1: Genel gereksinim ve testler.

I1ISO 12100:2010

Makine giivenligi - Genel tasarim prensipleri - Risk degerlendirmesi ve risk
azaltma

EN 60204-1:2006

Makine givenligi - Makinelerin elektrikli ekipmanlari - Bélim 1 - Genel
gereksinimler

I1ISO 14119:2013

Makine givenligi - Korumalarla iliskili kilitteme aygitlar - Tasarim ve segim
prensipleri

ISO 13850:2015

Makine giivenligi - Acil stop - Tasarim prensipleri

IEC 62061:2015

Makine givenligi - Guvenlikle ilgili elektrik, elektronik ve elektronik
programlanabilir kontrol sistemlerinin fonksiyonel giivenligi

IEC 61508-1:2010

Elektrik/elektronik/programlanabilir elektronik glvenlikle ilgili sistemlerin
fonksiyonel guivenligi: Genel gereksinimler.

IEC 61508-2:2010

Elektrik/elektronik/programlanabilir elektronik glvenlikle ilgili sistemlerin
fonksiyonel guivenligi: Elektrik/elektronik/programlanabilir elektronik giivenlikle
ilgili sistemler igin gereksinimler.

IEC 61508-3:2010

Elektrik/elektronik/programlanabilir elektronik gtivenlikle ilgili sistemlerin
fonksiyonel guivenligi: Yazilim gereksinimleri.

IEC 61784-3:2016

Enddistriyel iletisim aglari - Profiller - Bélim 3: islevsel glivenlik alan veri yollari
- Genel kurallar ve profil tanimlari.

2006/42/EC Makine Direktifi
2014/30/EU Elektromanyetik Uyumluluk Direktifi
2014/35/EU Dustk Voltaj Direktifi

Ek olarak, mevcut belgede kullanilan terimler, sunlar gibi diger standartlardan turetildikleri gibi gegirilerek

kullanilabilir:

Standart

Agiklama

IEC 60034 serisi

Déner elektrikli makineler

IEC 61800 serisi

Hizi ayarlanabilen elektriksel yol verme sistemleri

IEC 61158 serisi

Olgiim ve kontrol igin dijital veri iletisimleri — Endistriyel kontrol sistemlerinde
kullanim igin veriyolu

Sonug olarak, galisma bolgesi sarti belirli tehlikelerin tanimi ile baglantili olarak kullanilabilir ve  Makine
Direktifi () ve :2010ile 2006/42/EChasar bolgesi/SO 12100 veya tehlike bolgesiicin tanimlanmistir.

NOT: Adi gegen standartlar, buradaki dokiimantasyonda bulunan belirli Griinler igin gegerlidir veya gegerli
degildir. Burada agiklanan Urtnler igin gecerli Tek tek standartlar hakkinda daha fazla bilgi igin, o Grtin
referanslarinin 6zellik tablolarina bakin.
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Bolim 1
Giris

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Cihaza Genel Bakis 18
Tir Kodu 19
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Giris

Cihaza Genel Bakis

Lexium 32i Grtin ailesinin moddler bilesenleri, ¢cok ¢esitli uygulama gereksinimleri karsilamak igin
birlestirilebilir. Minimum kablolama ve seceneklerin ve aksesuarlarin kapsamli bir portfoyl kompakt, genis
aralikli gli¢ gereksinimleri igin yiksek performansli surlict ¢ézimleri uygular.

Bazi 6zelliklere genel bakis:

e PROFINET igin iletisim arayiizi; gesitli galisma modlari igin referans deg@erleri bu arayiiz yoluyla
saglanir.

o Uriin devreye alma yazilimi veya alan veri yolu ile PC yoluyla devreye alinir.

e Bellek kartlari parametreleri ve hizl cihaz degistirmelerini kopyalamaya izin verir.

e |EC 61800-5-2'ye gdre giivenlik fonksiyonu "Safe Torque Off" (STO) kartta uygulanir.

PROFINET, 6zel arayliz adaptasyonu olmadan farkli Ureticilerden Griinleri aga baglamaniza izin veren
Ethernet tabanli bir alan veri yoludur.

Servo Siriicti Sistemi

Uriin asagidaki bilesenlerden olusabilir:

ider
sdg‘g‘.i'firﬁ'-

Entegre gli¢ asamasiyla BMi servomotor

Standart fren direnci

PROFINET alan veri yolu igin LXM32i kontrol Unitesi

Devreye alma araylizl kapagi

Sebeke beslemesi igin baglanti modili

Alan veri yolu, girisler/gikislar ve glivenlik fonksiyonu STO igin yay terminalleri veya endistriyel konektor ile baglanti
moduli

O hWN-=

Kullanilabilir aksesuarlara genel bakis igin Aksesuarlar ve Yedek Pargalar (bkz. sayfa 463) bolimiine
bakin.

18
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Giris

Tar Kodu

Tir Kodu LXM32I

S = Ozellestirilmis siirim

Oge 112 3|4 6 8 10
Tir kodu (6rnek) L 3 | .
Oge Anlami
1..3 Uriin ailesi
LXM = Lexium
4..6 Uriin tipi
321 = Lexium 32i i¢in kontrol Unitesi
7..9 Alan veri yolu arayiizii
ETH = Coklu Ethernet (PROFINET)
10 Ozellestirilmis Siiriim

Tar koduyla ilgili sorulariniz varsa Schneider Electric temsilcinize basvurun.

Atama Ozellestiriimis Stirlimi

Ozellestirilmis bir siiriimde, tiir kodunun konum 10'u bir "S"dir. Takip eden numara ilgili misteri tirind
tanimlar. Ornek: LXM32[+++S1234

Ozellestirilmis strimler hakkinda sorulariniz varsa yerel Schneider Electric servis temsilcinize basvurun.
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Giris

Tar Kodu BMI
Oge 1/2|3|4|5|6 |7 /(8|9 10|11
Tir kodu (6rnek) B | M| I o702 | P|0]|6 A
Oge Anlami
1.3 Uriin ailesi

BMI = Lexium 32i i¢in Servo motor

4.6 Boyut (muhafaza)
070 =70 mm flans
100 = 100 mm flans

7 Uzunluk
2 =2vyigin
3=3yidin
8 Sargi

P = 3 sebeke fazi (208 V /400 V / 480 V)
T =1 sebeke fazi (115 V /230 V)

9 Koruma mil ve derecesi®

0 = Dlizgin mil; koruma derecesi: mil IP54, muhafaza IP65

1 = Paralel anahtar; koruma derecesi: mil IP54, muhafaza IP65
2 = Dlizgiin mil; koruma derecesi: mil ve muhafaza IP65

3 = Paralel anahtar; koruma derecesi: mil ve muhafaza IP65

S = Ozellestirilmis siirim

10 Kodlayici sistemi

1 = Donus basina mutlak tek doniis 128 Sin/Cos sureleri (SKS36)
2 = Dénus basina mutlak ¢ok dénis 128 Sin/Cos sureleri (SKM36)
6 = DOnus basina mutlak tek doniis 16 Sin/Cos sireleri (SEK37)

7 = D6nlis basina mutlak gok déniis 16 Sin/Cos streleri (SEL37)

11 Tutucu fren
A = Tutucu fren olmadan
F = Tutucu fren ile

1) IM V3 montaj konumu durumunda (siriicti mili dikey, mil ucu yukari), motor yalnizca IP 50 koruma
derecesine sahiptir.

Tur koduyla ilgili sorulariniz varsa Schneider Electric temsilcinize basvurun.

Atama Ozellestirilmis Stiriimi

Ozellestirilmis bir siirimde, tiir kodunun konum 9'u bir "S"dir. Takip eden numara ilgili misteri tiiriini
tanimlar. Ornek: BMleeee2S123

Ozellestirilmis stiriimler hakkinda sorulariniz varsa yerel Schneider Electric servis temsilcinize bagvurun.
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Bolim 2
Teknik veriler

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Cevre Kosullari 22
Boyutlar 24
Genel Ozellikler 26
Sinyaller 28
Mile Ozgii Veriler 30
Motora Ozgii Veriler 32
Tutucu Fren (Segenek) 37
Kodlayici 38
Fren Direnci 39
Elektromanyetik Emisyon 41
Vida ve Kablo Deliklerinin Stkma Torku 42
Gegici Olmayan Bellek ve Bellek Karti 43
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Teknik veriler

Cevre Kosullar

Tasima ve Depolama Kosullar
Tasima ve depolama esnasinda ortam kuru ve tozsuz olmalidir.

Sicaklik °c |-25..70
(°F) | (-13...158)

Tasima ve depolamada bagil hava nemi su sekilde olmalidir:

‘ Bagil hava nemi (yogusmayan) % ‘ 5..80 ‘

‘ Tasima ve depolama sirasinda titresim ve darbe ‘ ‘ IEC 60721-3-2, sinif 2M2'ye gore ‘

Calisma Kosullari

Calisirken izin verilen maksimum ortam sicakhdi cihazlarin montaj mesafesine ve talep edilen glice
baglidir. Kurulum (bkz. sayfa 95) bélimiindeki uygun talimatlar gézlemleyin.

Glg distrme olmadan ortam sicakligi (buzlanma | °C 0..40

yok, yogusma yok) (°F) (32 ... 104)
Asagidaki kosullarin timu karsilandiginda ortam | °C 41 ...65
sicakhigit": (°F) | (105,8 ... 149)

o Kelvin cinsinden %4 kadar gii¢ diistirme (tork)
® M.s.l. Uzeri Maksimum yukleme yuksekligi
1000 m (3281 ft)

(1) UL 508C igin Kosullar (bkz. sayfa 45) blimiinde saglanan UL 508C'ye gére kullanim bilgiyle uyumluluk
gerektirir.

50 °C'de (122 °F) gu¢ dustrme:

M
300 %
S Mmax
100 % \\ — My@0-40C°
0 n
isletimde bagil hava nemi su sekilde olmalidir:
Bagil hava nemi (yogusmayan) % ‘ 5..80

Kurulum yulksekligi, sifir seviyesinden itibaren olan ylksekliktir.

Glg dustrmeye neden olmayan kurulum m <1000
ylksekligi (ft) (<3281)
Asagidaki kosullarin timu karsilandiginda m 1000 ... 2000
yukleme yiiksekligi: (ft) (3281 ... 6562)

® 45 °C (113 °F) maksimum ortam sicakligi
o 1000 m (3281 ft) tistii 100 m'de (328 ft) %1
kadar surekli gu¢ azaltma
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Teknik veriler

Asagidaki kosullarin timu karsilandiginda m 2000 ... 3000
ortalama deniz diizeyi Ustiinde yikleme (ft) (6562 ... 9843)
yuksekligi:

® 40 °C (104 °F) maksimum ortam sicakhgi

o 1000 m (3281 ft) Ustli 100 m'de (328 ft) %1
kadar strekli glic azaltma

® Besleme yapan sebekenin asir voltajlari
IEC 60664-1 uyarinca Il. asir voltaj
kategorisine sinirlandiriimistir

® |T sebekesi yok

Calisma sirasinda titresim ve darbe IEC 60721-3-3'e goére
Sinif 3M4

Koruma Derecesi

Tum parcalarin diizgiin monte edilmesini gerektirir, Montaj (bkz. sayfa 95) bélimune bakin ve kapatilacak
devreye alma arayliziini kapatin (IEC 60529'a gore IP):

Mil miihGirleme halkasi olmadan koruma derecesi 1P 54

Mil miihiirleme halkasi ile koruma derecesi 1P 65(MQ)

(1) IM V3 montaj konumu durumunda (saft dikey, mil ucu yukari), koruma derecesi IP 50'dir. Koruma derecesi
ornegin disli kutusu gibi monte edilen bilesenlerle ilgili degildir.

(2) Maksimum donis hizi 6000 rpm ile sinirlanmalidir. Mil miihir halkalari fabrikada 6nceden yaglanmistir.
Muhrler kuru galisiyorsa bu, strttinmeyi artirir ve miihiir halkalarinin servis 6mriinti buytk 6lglide azaltir.
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Boyutlar

Boyutlar BMIO70

mm 127 47.5
2 48
in 5.00 769 1.87
ARm g
© -
R ™ 215
[LL e 11
© T IN M4 —|O © <9.
N [| m © (@ ol e & ]
in N St S| 8 W =R
o AN : K g2 76
P [ 2.99 H
SN
= I &b
= . 2.5 ” d
8.5 B |0.10 3.90
070 L1 033
0276
(DIN 332-D) 4
§ N \
J& AR
= ) S|
o —J bE. %) /
g o
T =j (DIN 6885 A) _
-] gl -E
[e2)
A HI <
Fle AA°
BMI 0702 0703
Tutucu fren olmadan L mm (in) 268 (10,55) 300 (11,81)
Tutucu frenile L mm (in) 306 (12,05) 339 (13,35)
Tutucu fren olmadan L1 mm (in) 127 (5) 159 (6,26)
Tutucu fren ile L1 mm (in) 166 (6,54) 198 (7,8)
B mm (in) 23 (0,91) 30(1,18)
C mm (in) 11 (0,43) 14 (0,55)
D mm (in) 4 (0,16) 5(0,2)
E mm (in) 12,5 (0,49) 16 (0,63)
F mm (in) 18 (0,71) 20 (0,79)
G mm (in) 2,5(0,1) 5(0,2)
H mm (in) M4 M5
T mm (in) 3,3(0,13) 4,2 (0,17)
S mm (in) 4,3(0,17) 5,3 (0,21)
Q mm (in) 14 (0,55) 17 (0,67)
P mm (in) 10 (0,39) 12,5 (0,49)
(¢} mm (in) 3,2(0,13) 4 (0,16)
N mm (in) 2,1(0,08) 2,4 (0,09)

24

EI00000002624 03/2020
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Boyutlar BMI100

mm 47 48
in 1.85 1.89
o) il
83
g 1]
M4 |10.33 ©
[« M X
T T 0
— cS 9S8 5 w 1 |
S Q) ,4% ) Sl
- \®\ = (4.53 ‘ 4} @gg 76 N
2 & o2 2.99 J
| ] - L,
T
IS
z gol * = L
T 19 3.5
0100 0.75 12 0.14
03.94 . L1 0.47 B
132.6
5.22 (DIN 332-D)
=
s N \
80 — A °o\
3.15 = /5
P J
=11 al
O g ‘ -9-8
== DIN 6885 A
es [l ( B ) Q
010 ] ﬁ A8
—5
: A Nl
‘ Flle aa°
BMI 1002 1003
Tutucu fren olmadan L mm (in) 273 (10.75) 299 (11,77)
Tutucu fren ile L mm (in) 316 (12,44) 346 (13,62)
Tutucu fren olmadan L1 mm (in) 133 (5.24) 159 (6,26)
Tutucu fren ile L1 mm (in) 176 (6,93) 206 (8,11)
B mm (in) 40 (1,57) 40 (1,57)
C mm (in) 19 (0,75) 19 (0,75)
D mm (in) 6 (0,24) 6 (0,24)
E mm (in) 21,5 (0,85) 21,5 (0,85)
F mm (in) 30(1,18) 30 (1,18)
G mm (in) 5(0,2) 5(0,2)
H mm (in) M6 M6
T mm (in) 5(0,2) 5(0,2)
S mm (in) 6,4 (0,25) 6,4 (0,25)
Q mm (in) 21(0,83) 21 (0,83)
P mm (in) 16 (0,63) 16 (0,63)
(0] mm (in) 5(0,2) 5(0,2)
N mm (in) 2,8 (0,11) 2,8 (0,11)
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Teknik veriler

Genel Ozellikler

Kutup cifti sayisi 5

Termal sinif F (155 °C) IEC 60034-1'e gore

Titresim derecesi A IEC 60034-14'e gore

Mil uzantisi bitti / dik olarak Class N (normal class) IEC 60072-1, DIN 42955'e gore
Muhafaza rengi Siyah RAL 9005

Sebeke voltaiji: aralik ve tolerans

115/230 Vac tek fazlh Vac |100-%15...120 +%10
200 -%15 ... 240 +%10

208/400/480 Vac ug fazh Vac | 200-%15 ...240 +%10
380 -%15 ... 480 +%10

Frekans Hz 50 -%5 ... 60 +%5

Gegici asir voltajlar Asiri gerilim kategori 111¢")

Topraga karsi 6lgiim voltaji Vac 300

(1) Montaj yiiksekligine goredir, Cevre Kosullari (bkz. sayfa 22) bélimune bakin.

Toprak baglantisinin tiri

TT sebekesi, TN sebekesi izin verilen

IT sebekesi izin verilen(")

Kodse topraklama sistemiyle sebeke izin veriimez

(1) Montaj yuksekligine goéredir, Cevre Kosullari (bkz. sayfa 22) bélimiine bakin.

Kacgak akim

Kagak akim (IEC 60990 uyarinca, resim 3) ‘ mA ‘ <30

(1) Toprakl nétr nokta ile ve harici sebeke filtresi olmadan sebekede 6l¢ilir. 30 mA RCD'nin zaten 15 mA'da
tetiklenebildigini hesaba katin. Ayrica ylksek frekansli bir kagcak akim akar; bu da dlgimde géz 6nlinde
bulundurulmaz. Buna tepki, kagak akim koruma diizeneginin turtine baghdir.

Ust titresim akimlari ve empedans

Ust titresim akimlari besleme yapan sebekenin empedansina bagldir. Bu da sebekenin kisa devre
akimiyla ifade edilir. Besleme yapan sebeke teknik verilerde éngérilenden daha yiksek bir kisa devre
akimina sahipse, devreye harmonik filtreler baglayin.

Sirekli Cikis Akimini izleme
Surekli ¢ikis akimi cihaz tarafindan denetlenir. Strekli gikis akimi asilirsa cihaz ¢ikis akimini azaltir.

PWM Frekansi Gii¢ Asamasi
Son kademenin PWM frekansi sabit bicimde ayarlanmistir.

Son kademe PWM frekansi ‘ kHz ‘ 8

Servis Omrii

Nominal yatak servis émri Lyg(" h 20000

(1) %10 ariza olasiliginda calisma saatleri
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Teknik veriler

Duzgiin ¢alistirildiginda motorlarin servis dmri birincil olarak dénen yatak servis émr ile sinirlanir.
Asagidaki galisma kosullari servis 6mriind bliylk 6lglide azaltir:

Montaj yuksekligi >1000 m (3281 ft), ortalama deniz seviyesi Uzerinde

Doner hareketler 6zellikle sabit bir <100° agisi iginde

Titresim ylka >20 m/s2 oldugunda galisma

Mdahdr halkalarinin kuru galismasina izin verme

Etkin maddelerle mihdrlerim temasi

Mil Muhiir Halkasi / Koruma Derecesi
Motorlarda istege bagli bir mil mihir halkasi olabilir. Bir mil mihir halkasiyla IP65 koruma derecesine
sahiptirler. Mil muhdr halkasi 6000 rpm'ye maksimum doénuls hizini sinirlar.
Asagidaki hususlari dikkate alin:

o Mil mihur halkalari fabrikada 6nceden yaglanmistir.
e Muhdrler kuru galisiyorsa bu, surtiinmeyi artirir ve miihdr halkalarinin servis dmrund blyik 6lgtide
azaltir.
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Sinyaller

Lojik tipi

Lojik Tipi (bkz. sayfa 57) boélumindeki lojik tipiyle ilgili bilgileri izleyin.

Baglanti modulleri modiil referansina gore pozitif veya negatif lojigi destekleyebilir. M8/M12 konnektorleri
olan modiller igin lojik tipi moduliin belirli referansina gére belirlenir. Yay konnektoérleri olan modilller igin
lojik tipi konnektdre olan kablolama ile belirlenir.

Sinyal girislerinin kutuplari korunmus, ¢ikislar kisa devreden korunmustur. Giris ve ¢ikislar fonksiyonel
olarak yahtiimistir.

Dahili 24V Sinyal Gii¢ Kaynagi

Dahili 24 V sinyal gii¢ kaynagi kisa devre korumalidir ve PELV gereksinimlerini karsilar.

Nominal gerilim Vdc |24
Gerilim araligi Vdc [23..28
Maksimum akim +24vDC mA 200
Tepe (Ripple) <5%

Referans potansiyeli 0vDC dahili topraklanir, IEC 60204-1'e (topraklama arizalari) bakin.

Topraklama déngllerinden kaginmaya yardimci olmak igin siriici disinda herhangi bir OV sinyal
kablosunu topraklayarak dahili besleme voltajini topraklamayin.

Kisa devre korumasi kisa devre kaldirilarak ve siriiciiniin giici kapatilip agilarak (hata sinifi 4 olan hata)
sifirlanabilir.

Harici 24 V Sinyal Gii¢ Kaynagi

Sinyaller harici gli¢ kaynagi Gnitesi veya dahili sinyal gui¢ kaynag yoluyla voltajla saglanabilir (dahili 24 V
sinyal gli¢ kaynagina bakin). Voltaj IEC 61131-2 gereksinimlerini karsilamalidir (PELV standart gl¢
kaynagi Unitesi):

Gerilim Vdc 24
Gerilim toleransi Vdc 19,2 ila 30
Tepe (Ripple) <5%

Dijital giris sinyalleri 24 V

Pozitif lojikle kablolandiginda, dijital girislerin diizeyleri IEC 61131-2, tir 1 ile uyumludur. Elektrik 6zellikleri
ayrica aksi belirtiimedikce negatif lojik ile kablolandiginda da gecerlidir.

Giris voltaji - pozitif lojik

Duzey 0 Vdc -3...5
Dizey 1 Vdc 15..30
Giris voltaji - negatif lojik (24 Vdc'de)

Dizey 0 Vdc >19
Dizey 1 Vdc <9

Giris akimi (24 Vdc'de) mA 2,5

Geri tepme siiresi (yazilim)(M® ms 1,5 (varsayilan deger)
Donanim degistirme siresi

Yikselen kenar (diizey 0 -> 1) us 15
Algalan kenar (dlzey 1 -> 0) us 150
Titreme (capture girisleri) us <2

(1) Parametre yoluyla ayarlanabilir (6rnekleme dénemi 250 ps)
(2) Capture girisleri capture icin kullaniliyorsa geri tepme siiresi uygulanmaz.

Dijital Cikis Sinyalleri 24 V

Pozitif lojikle kablolandiginda, dijital ¢ikislarin diizeyleri IEC 61131-2 ile uyumludur. Elektrik ézellikleri
ayrica aksi belirtiimedikge negatif lojik ile kablolandiginda da gecerlidir.

28
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Teknik veriler

Nominal besleme voltaji (yay terminalleri olan Vdc 24
modadiller igin)

Besleme voltaji igin voltaj araligi (yay terminalleri | Vdc 19,2...30
olan modilller igin)

Nominal giris voltaji - pozitif lojik Vdc 24
Nominal giris voltaji - negatif lojik Vdc 0

50 mA ylkte voltaj disusu Vdc <1

Cikis basina maksimum akim(") mA | 100
Maksimum enduktif yik mH 1000

(1) 0,3 ... 50 kQ arasinda yik direnci.

Besleme voltajini kapatarak kisa devre koruma sifirlanabilir.

STO givenlik fonksiyonu giris sinyalleri
Guvenlik fonksiyonu STO'su igin girisler (STO_A ve STO_B girisleri) yalnizca pozitif lojik igin kablolanabilir.
Guvenlik fonksiyonu STO'su ("Guvenlik Torku Kapal") (bkz. sayfa 69) bélimiinde saglanan bilgileri

izleyin.

Giris voltaji - pozitif lojik

Diizey 0 Vde |-3..5
Dizey 1 Vde [15..30
Giris akimi (24 Vdc'de) mA 2,5

Geri tepme siiresi STO A ve STO B ms >1
STO_Aile STO_B arasinda sinyal farklarinin ] >1
algilanmasi

STO glvenlik fonksiyonunun tepki siiresi ms <10
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Mile Ozgii Veriler

Genel Bakis

Basma lgin Giig

Motor milinin maksimum kuvvet derecelendirmeleri asilirsa motor milleri zamanindan 6nce asinmaya,
kirlimaya veya kodlayicinin asiri hasarina maruz kalabilir.

A DIKKAT

MOTORDA MEKANIK HASAR NEDENIYLE BEKLENMEDIK EKIPMAN CALISMASI

o Motor milinde maksimum eksenel ve radyal glici asmayin.
o Motor milini darbelere karsi koruyun.
o Bilesenleri motor mili Gzerine bastirirken maksimum eksenel gticli asmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Glglerin uygulama noktasi:

Fr

Fa

Basma sirasinda uygulanan gug izin verilen maksimum eksenel glici asmamalidir. Montaj yapilacak mile
ve bilesene montaj macunu uygulama ylzeylerde sirtinmeyi ve mekanik etkiyi azaltir.

Milde vida varsa montaj yapilacak bilesenin tzerine basmak igin kullanin. Bu sekilde dénen yatak Uzerinde
hi¢ eksenel gii¢ olmaz.

Monte edilecek bileseni sigacak sekilde kigultme, kelepgeleme veya yapistirma da mimkindur.
Asagidaki tabloda hareketsiz haldeyken izin verilen maksimum eksenel gl Fp gdsterilmektedir.

BMI... 070 100

Hareketsiz haldeyken izin verilen maksimum | N (Ibf) 80 (18) 160 (36)
eksenel glig Fp

30
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Mil Yiiki

Asagidaki kosullar gegerlidir:

Glclerin uygulama noktasi motor boyutuna baghdir:

Basma sirasinda uygulanan izin verilen gi¢ asiimamalidir.

Radyal ve eksenel sinir yukleri eszamanli uygulanmamalidir
%10 ariza olasiligiyla ¢galisma saatlerinde nominal yatak servis émri (L4os = 20000 saat)
Ortalama donus hizi n = 4000 rpm
Ortam sicakligi = 40 °C (104 °F)

Pik tork = Gorev tirleri S3 - S8, %10 gérev dongisu
Nominal tork = Gorev tirti S1, %100 goérev déngisu

BMIL... 0702 0703 100

"X" igin degerler mm (in) 11,5 (0,45) 15 (0,59) 20 (0,79)
Asagidaki tabloda maksimum radyal mil yiku Fr gosterilmektedir.

BMI... 0702 0703 1002 1003

1000 rpm N (Ibf) 710 (160) 730 (164) 990 (223) 1050 (236)
2000 rpm N (Ibf) 560 (126) 580 (130) 790 (178) 830 (187)
3000 rpm N (Ibf) 490 (110) 510 (115) 690 (155) 730 (164)
4000 rpm N (Ibf) 450 (101) 460 (103) 620 (139) 660 (148)
5000 rpm N (Ibf) 410 (92) 430 (97) 580 (130) 610 (137)
6000 rpm N (Ibf) 390 (88) 400 (90) - -

Asagidaki tabloda donis sirasinda maksimum eksenel mil yiki Fa gdsterilmektedir.

BMIL... 0702 0703 1002 1003
1000 rpm N (Ibf) 142 (32) 146 (33) 198 (45) 210 (47)
2000 rpm N (Ibf) 112 (25) 116 (26) 158 (36) 166 (37)
3000 rpm N (Ibf) 98 (22) 102 (23) 138 (31) 146 (33)
4000 rpm N (Ibf) 90 (20) 92 (21) 124 (28) 132 (30)
5000 rpm N (Ibf) 82 (18) 86 (19) 116 (26) 122 (27)
6000 rpm N (Ibf) 78 (18) 80 (18) - -
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Motora Ozgii Veriler

115 Vac'de tek fazli cihazlarin verileri

BMI... 0702 0703 1002
Sargi T T T
Stirekli durma torku(" Mo®@ |Nm 12,24 2,88 5,07
Zirve torku Mmaks | Nm 4,84 6,3 12,39
Tork Sab|t|(3) kt Nm/A 0,67 0,87 0,91
Nominal devir hizi nN rpm 1900 1400 1400
Nominal tork My Nm 2,21 2,85 5,01
Nominal motor akimi In Ams | 3,55 3,55 5,70
Maksimum motor akimi Imaks | Ams | 8,00 8,00 15,00
Teknik veriler - elektrik

Nominal giigte ve nominal Ams 6,99 6,99 12,88
voltajda giris akimi

Acilma akimi sinirlamasi A 7,5 7,5 7,5
Maksimum agilma akimi®) A 146 146 209
Maksimum agiima akimi ms 1,12 1,12 1,52
zamani

Giris akiminin toplam harmonik % 150,58 150,58 134,52
bozulma THD'si

Kisa devre akim kA 1 1 1
derecelendirmesi (SCCR)

Devreye baglanacak A 25 25 25
maksimum sigorta®

Teknik veriler - mekanik

izin verilen maksimum devir Nmaks | FPM 7000 5500 5000
hizi

Fren olamadan rotor Ny kgem? | 1,13 1,67 6,28
eylemsizligi

Frenli rotor eylemsizligi Im kgem? | 1.24 1,78 6,77
Tutucu fren olmadan standart | m kg 4,00 4,75 8,10
fren direnci olan kiitle

Tutucu fren ile standart fren m kg 4,50 5,30 8,80
direnci olan kitle

LXM32i kontrol Unitesi m kg 0,50 0,50 0,50

(1) Performans verileri igin kosullar: Celik plakaya monte edilmis (2,5 x flans boyutu)? alan, 10 mm (0,39 ing) kalinlik,

merkezi delik.

(2) Mg = Suirekli durma torku, 20 rpm ve %100 gérev déngusiinde; 20 rpm'den az dénus hizlarinda surekli durma torku

%87'ye azaltihr

(3) n = 20 rpm'de ve maksimum calisma sicakliginda

(4) 1 kA sebeke beslemesinin kisa devre akimina karsilik gelen sebeke empedansinda

(5) Acilma akimi sinirlamasi tepkisinden 6nce asiri durum, kapali/agik puls, maksimum sire igin sonraki satira bakin
(6) Sigortalar: B veya C 6zellikleri olan devre kesiciler; UL igin UL 508C igin kosullar (bkz. sayfa 45) bolimine bakin.
Dusuk derecelendirmeye izin verilir. Sigorta, belirtilen giris akiminda sigorta actiriimayacak sekilde

derecelendirmelidir.

32
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Teknik veriler

230 Vac'de tek fazli cihazlarin verileri

BMI... 0702 0703 1002
Sargi T T T
Stirekli durma torku(") Mo® |Nm 12,16 2,78 4,75
Zirve torku Mmaks | Nm 6,18 8,10 14,43
Tork sabiti® K¢ Nm/A | 0,67 0,87 0,91
Nominal devir hizi nN rpm 4000 3100 3000
Nominal tork Mn Nm 1,74 2,25 3,99
Nominal gug(4) PN kW 0,73 0,73 1,25
Nominal motor akimi IN Ams 12,83 2,82 4,59
Maksimum motor akimi Imaks | Arms 10,50 10,50 18,00
Teknik veriler - elektrik

Nominal gugte ve nominal Ams 16,12 6,12 11,19
voltajda giris akimi

Acllma akimi sinirlamasi A 7,5 7,5 7,5
Maksimum agilma akimi(®) A 201 201 274
Maksimum agilma akimi ms 1,66 1,66 2,24
zamani

Giris akiminin toplam harmonik % 157,75 157,75 137,82
bozulma THD'si

Kisa devre akim kA 1 1 1
derecelendirmesi (SCCR)

Devreye baglanacak A 25 25 25
maksimum sigorta(a)

Teknik veriler - mekanik

izin verilen maksimum devir Nmaks | FPM 7000 5500 5000
hizi

Fren olamadan rotor Jv kgem? | 1,13 1,67 6,28
eylemsizligi

Frenli rotor eylemsizligi Jv kgem? | 1,24 1,78 6,77
Tutucu fren olmadan standart | m kg 4,00 4,75 8,10
fren direnci olan kiitle

Tutucu fren ile standart fren m kg 4,50 5,30 8,80
direnci olan kiitle

LXM32i kontrol Unitesi m kg 0,50 0,50 0,50

(1) Performans verileri igin kosullar: Celik plakaya monte edilmis (2,5 x flans boyutu)? alan, 10 mm (0,39 ing) kalinlik,

merkezi delik.

(2) Mg = Siirekli durma torku, 20 rpm ve %100 gérev dénglsiinde; 20 rpm'den az donls hizlarinda siirekli durma torku

%87'ye azaltilir

(3) n = 20 rpm'de ve maksimum calisma sicakliginda

(4) 1 kA sebeke beslemesinin kisa devre akimina karsilik gelen sebeke empedansinda

(5) Acilma akimi sinirlamasi tepkisinden 6nce asiri durum, kapali/agik puls, maksimum sire igin sonraki satira bakin
(6) Sigortalar: B veya C 6zellikleri olan devre kesiciler; UL icin UL 508C icin kosullar (bkz. sayfa 45) bélimine bakin.
Dustlik derecelendirmeye izin verilir. Sigorta, belirtilen giris akiminda sigorta actirilmayacak sekilde

derecelendirmelidir.
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Teknik veriler

208 Vac'de (i¢ fazli cihazlarin verileri

BMI... 0702 0703 1002 1003
Sargi P P P P
Stirekli durma torku(") Mo® |Nm 1224 2,96 4,99 7,31
Zirve torku Mmaks | Nm 6,42 8,06 13,92 18,87
Tork sabiti(® ki Nm/A | 1,24 1,52 1,32 1,79
Nominal devir hizi nN rpm 1800 1600 1900 1500
Nominal tork Mn Nm 2,21 2,93 4,91 7,22
Nominal giig¥ Pn kW 0,42 0,49 0,98 1,13
Nominal motor akimi IN Arms 1,95 2,1 3,90 4,30
Maksimum motor akimi Imaks | Ams | 6,00 6,00 12,00 12,00
Teknik veriler - elektrik

Nominal gugte ve nominal Ams 242 2,63 5,35 5,82
voltajda giris akimi

Acllma akimi sinirlamasi A 7,5 7,5 75 75
Maksimum agilma akimi® A 71 71 111 111
Maksimum agilma akimi ms 0,5 0,50 0,64 0,64
zamani

Giris akiminin toplam % 148,31 143,46 148,31 144,98
harmonik bozulma THD'si

Kisa devre akim kA 5 5 5 5
derecelendirmesi (SCCR)

Devreye baglanacak A 25 25 25 25
maksimum sigorta(e)

Teknik veriler - mekanik

izin verilen maksimum devir | Ny | rpmM 7000 5500 5000 5000
hizi

Fren olamadan rotor Jm kgem? | 1,13 1,67 6,28 9,37
eylemsizligi

Frenli rotor eylemsizligi Im kgem? | 1,24 1,78 6,77 10,15
Tutucu fren olmadan standart | m kg 4,10 4,85 8,10 10,15
fren direnci olan kiitle

Tutucu fren ile standart fren | m kg 4,60 5,40 8,80 10,60
direnci olan kdtle

LXM32i kontrol Unitesi m kg 0,50 0,50 0,50 0,50

(1) Performans verileri igin kosullar: Celik plakaya monte edilmis (2,5 x flans boyutu)? alan, 10 mm (0,39 ing) kalinlik,

merkezi delik.

(2) Mg = Siirekli durma torku, 20 rpm ve %100 gérev dénglsiinde; 20 rpm'den az dénls hizlarinda siirekli durma torku

%87'ye azaltihr

(3) n = 20 rpm'de ve maksimum calisma sicakliginda

(4) 1 kA sebeke beslemesinin kisa devre akimina karsilik gelen sebeke empedansinda

(5) Acilma akimi sinirlamasi tepkisinden 6nce asiri durum, kapali/agik puls, maksimum sire igin sonraki satira bakin

(6) Sigortalar: B veya C 6zellikleri olan devre kesiciler; UL igin UL 508C igin kosullar (bkz. sayfa 45) bélimine bakin.
Distk derecelendirmeye izin verilir. Sigorta, belirtilen giris akiminda sigorta actiriimayacak sekilde

derecelendirmelidir.

34

EI00000002624 03/2020




Teknik veriler

400 Vac'de ug¢ fazh cihazlarin verileri

BMIL... 0702 0703 1002 1003
Sargi P P P P
Stirekli durma torku(") M@ |[Nm 2,07 2,82 4,48 6,55
Zirve torku Mmaks | Nm 6,42 8,06 13,92 18,87
Tork sabiti(® ki Nm/A | 1,24 1,52 1,32 1,79
Nominal devir hizi nN rpm 3600 3300 3800 3000
Nominal tork My Nm 2,02 2,58 4,34 6,38
Nominal giig® Pn kW 0,76 0,89 1,73 2,01
Nominal motor akimi In Arms 1,80 1,87 3,50 3,85
Maksimum motor akimi Imaks | Ams | 6,00 6,00 12,00 12,00
Teknik veriler - elektrik

Nominal gugte ve nominal Ams | 2,68 2,94 5,74 6,25
voltajda giris akimi

Acllma akimi sinirlamasi A 1,9 1,9 1,9 1,9
Maksimum agilma akimi®) A 126 126 196 196
Maksimum agilma akimi ms 0,68 0,68 0,96 0,96
zamani

Giris akiminin toplam % 174,67 170,87 156,79 154,80
harmonik bozulma THD'si

Kisa devre akim kA 5 5 5 5
derecelendirmesi (SCCR)

Devreye baglanacak A 25 25 25 25
maksimum sigorta(a)

Teknik veriler - mekanik

izin verilen maksimum devir | N | rpM 7000 5500 5000 5000
hizi

Fren olamadan rotor JIm kgem?2 | 1,13 1,67 6,28 9,37
eylemsizligi

Frenli rotor eylemsizligi JIm kgem? | 1,24 1,78 6,77 10,30
Tutucu fren olmadan standart | m kg 4,10 4,85 8,10 10,15
fren direnci olan kiitle

Tutucu fren ile standart fren | m kg 4,60 5,40 8,80 10,60
direnci olan kiitle

LXM32i kontrol tnitesi m kg 0,50 0,50 0,50 0,50

(1) Performans verileri igin kosullar: Celik plakaya monte edilmis (2,5 x flans boyutu)? alan, 10 mm (0,39 ing) kalinlik,

merkezi delik.

(2) Mg = Siirekli durma torku, 20 rpm ve %100 gérev déngusiinde; 20 rpm'den az dénus hizlarinda stirekli durma torku

%87'ye azaltilir

(3) n = 20 rpm'de ve maksimum calisma sicakliginda
(4) 1 kA sebeke beslemesinin kisa devre akimina karsilik gelen sebeke empedansinda
(5) Acilma akimi sinirlamasi tepkisinden 6nce asiri durum, kapali/agik puls, maksimum sure igin sonraki satira bakin
(6) Sigortalar: B veya C 6zellikleri olan devre kesiciler; UL icin UL 508C igin kosullar (bkz. sayfa 45) bolimine bakin.

Dustuk derecelendirmeye izin verilir. Sigorta, belirtilen giris akiminda sigorta actirilmayacak sekilde

derecelendirmelidir.
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Teknik veriler

480 Vac'de Ug¢ fazl cihazlarin verileri

BMI... 0702 0703 1002 1003
Sargi P P P P
Surek“ durma torku(” Mo(z) Nm 2,07 2,68 4,16 6,04
Zirve torku Mmaks | Nm 6,42 8,06 13,92 18,87
Tork sabiti(® ki Nm/A | 1,24 1,52 1,32 1,79
Nominal devir hizi nN rpm 4400 3800 4700 3600
Nominal tork Mn Nm 2,01 2,35 4,00 5,57
Nominal giig¥ Pn kW 0,93 0,94 1,69 2,10
Nominal motor akimi IN Arms 1,80 1,71 3,25 3,55
Maksimum motor akimi Imaks | Ams | 6,00 6,00 12,00 12,00
Teknik veriler - elektrik

Nominal gugte ve nominal Ams 12,23 2,46 4,80 5,23
voltajda giris akimi

Acllma akimi sinirlamasi A 1,9 1,9 1,9 1,9
Maksimum agilma akimi® A 193 193 296 296
Maksimum agilma akimi ms 0,70 0,70 0,96 0,96
zamani

Giris akiminin toplam % 177,00 174,33 157,66 156,11
harmonik bozulma THD'si

Kisa devre akim kA 5 5 5 5
derecelendirmesi (SCCR)

Devreye baglanacak A 25 25 25 25
maksimum sigorta(e)

Teknik veriler - mekanik

izin verilen maksimum devir | Ny | rpmM 7000 5500 5000 5000
hizi

Fren olamadan rotor Jm kgem? | 1,13 1,67 6,28 9,37
eylemsizligi

Frenli rotor eylemsizligi Im kgem? | 1,24 1,78 6,77 10,30
Tutucu fren olmadan standart | m kg 4,10 4,85 8,10 10,15
fren direnci olan kiitle

Tutucu fren ile standart fren | m kg 4,60 5,40 8,80 10,60
direnci olan kdtle

LXM32i kontrol Unitesi m kg 0,50 0,50 0,50 0,50

(1) Performans verileri igin kosullar: Celik plakaya monte edilmis (2,5 x flans boyutu)? alan, 10 mm (0,39 ing) kalinlik,

merkezi delik.

(2) Mg = Siirekli durma torku, 20 rpm ve %100 gérev dénglsiinde; 20 rpm'den az dénls hizlarinda siirekli durma torku

%87'ye azaltihr

(3) n = 20 rpm'de ve maksimum calisma sicakliginda

(4) 1 kA sebeke beslemesinin kisa devre akimina karsilik gelen sebeke empedansinda

(5) Acilma akimi sinirlamasi tepkisinden 6nce asiri durum, kapali/agik puls, maksimum sire igin sonraki satira bakin

(6) Sigortalar: B veya C 6zellikleri olan devre kesiciler; UL igin UL 508C igin kosullar (bkz. sayfa 45) bélimine bakin.
Distk derecelendirmeye izin verilir. Sigorta, belirtilen giris akiminda sigorta actiriimayacak sekilde

derecelendirmelidir.
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Teknik veriler

Tutucu Fren (Segenek)

Gug¢ asamasi devre disi birakildiginda motordaki tutucu frenin motor konumunu tutma gérevi vardir.

Tutucu fren givenlikle ilgili fonksiyonu ve isletim freni degildir.

A UYARI

ISTENMEYEN EKSEN HAREKETI

e Guvenlikle ilgili 6nlem olarak dahili fren tutucuyu kullanmayin.
e Guvenlikle ilgili 6nlemler olarak yalnizca onayli harici frenleri kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

basina isiya dénisebilen maksimum kinetik ener;ji

BMI... 070 1002 1003
Tutucu tork(" Nm 3.0 5,5 9
Acgilma zamani ms 80 70 90
Baglanti siresi ms 17 30 40
Hareketli yikleri frenleme sirasinda maksimum doniis | rpm 3000 3000 3000
hizi

Hareketli ylkleri frenleme sirasinda maksimum 500 500 500
yavaslatma sayisi ve 3000 rpm

Esit dagitimda saat basina hareketli yikleri frenleme 20 20 20
sirasinda maksimum yavaslatma sayisi

Hareketli ylkleri frenleme sirasinda yavaslatma J 130 150 150

asinabilir. Asinma tutucu torkunu azaltabilir.

(1) Tutucu frenin alistirmasi fabrikada yapilmistir. Tutucu fren uzun sure kullanilmadiysa tutucu frenin parcalari
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Teknik veriler

Kodlayici

SKS36 Tek Donig

Bu motor kodlayici baslangigta bir dénis iginde mutlak bir deger 6lger ve bu noktadan artisla hesaplamaya

devam eder.

Artislarda ¢ézinurlik

Degerlendirmeye bagl

Devir basina ¢6zinurliik

128 sin/cos dénemleri

Olciim araligi mutlak 1 devir
Dijital mutlak degerin dogrulugu | £0,0889°
Artis konumunun dogrulugu +0,0222°

Maksimum agisal hizlandirma

200000 rad/sn?

SKM36 Goklu Déniis
Bu motor kodlayici baslangigta 4096 devir icinde mutlak bir deger dlger ve bu noktadan artisla

SEK37 Tek Déniis

SEL37 Goklu Déniis

hesaplamaya devam eder.

Artislarda ¢ézinarlik

Degerlendirmeye bagl

Devir basina ¢oézinarlik

128 sin/cos dénemleri

Olciim arali@ mutlak 4096 devir
Dijital mutlak degerin dogrulugu | £0,0889°
Artis konumunun dogrulugu +0,0222°

Maksimum agisal hizlandirma

200000 rad/sn?

Bu motor kodlayici baslangigta bir dénis iginde mutlak bir deger 6lger ve bu noktadan artisla hesaplamaya

devam eder.

Artislarda ¢6zinarlik

Degerlendirmeye bagl

Devir basina ¢6zinurlik

16 sin/cos dénemleri

Olciim arali mutlak

1 devir

Konum dogrulugu

+0,08°

Bu motor kodlayici baslangigta 4096 devir icinde mutlak bir deger dlger ve bu noktadan artisla

hesaplamaya devam eder.

Artislarda ¢6zinarlik

Degerlendirmeye bagl

Devir basina ¢ézinarlik

16 sin/cos dénemleri

Olciim arali@ mutlak

4096 devir

Konum dogrulugu

+0,08°
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Teknik veriler

Fren Direnci

Fren Direncini Hesaplama Verileri

Uriin standart bir fren direnciyle gelir. Fren direnci uygulamalarin dinamik gereksinimleri icin yeterli degilse
harici fren direnciyle degistiriimesi gerekir.

Harici fren direngleri igin belirtilen asgari direng degerlerinin altina distilmemelidir.

BMI... 070 100 070 100
Tek faz Tek faz Trifaz Trifaz

Direng standart fren direnci Q 35 35 70 70

Standart fren direnci Ppg maksimum w 20 20 20 20

surekli gucu

Pik enerji Ecr Ws | 264 264 507 507

Harici fren direnci minimum Q 43 33 70 60

Harici fren direnci maksimum(") Q 73 37 160 7

Harici fren direnci maksimum surekli w 400 700 400 1000

guict

115 V nominal voltajinda fren direncinin | V 236 236 - -

voltajinin agin

200 V ve 230 V nominal voltajinda fren |V 430 430 - -

direncinin voltajinin agin

208 V nominal voltajinda fren direncinin | V - - 430 430

voltajinin agin

380 V, 400 V ve 480 V nominal \Y - - 780 780

voltajinda fren direncinin voltajinin agin

Kapasitans uF 780 1560 195 390

115V +%10 nominal voltajda E, ,, dahili | Ws |9 18 - -

kapasitelerin enerji alimi

200 V +%10 nominal voltajda E, 5 dahili | Ws | 343 69 - -

kapasitelerin enerji alimi

230V +%10 nominal voltajda E, ,, dahili | Ws | 18 35 - -

kapasitelerin enerji alimi

208 V +%10 nominal voltajda E, ,, dahili | Ws | - - 4 9

kapasitelerin enerji alimi

380 V +%10 nominal voltajda E, 4 dahili | Ws |- - 25 50

kapasitelerin enerji alimi

400V +%10 nominal voltajda E, 4 dahili |Ws | - - 22 43

kapasitelerin enerji alimi

480V +%10 nominal voltajda E, 4 dahili |Ws | - - 5 10

kapasitelerin enerji alimi

(1) Belirtilen maksimum fren direnci cihazin pik giictinii diistrebilir. Uygulamaya bagl olarak, daha ylksek ohm direnci
kullanmak mimkinddr.

Fren Direncini Hesaplama igin DC Veri Yolu

Faz sayisi Tek faz Tek faz Trifaz Trifaz Trifaz
Nominal gerilim Vac | 115 230 208 400 480
DC-Bus c¢alisma voltaiji Vdc | 163 325 294 566 679
Alt voltaj sinir Vdc |55 130 150 350 350
Voltaj siniri: Quick Stop girisi Vdc |60 140 160 360 360
Asiri voltaj siniri Vdc | 450 450 820 820 820
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Teknik veriler

Harici fren direncleri (aksesuar)

VW3A760... 2Rxx 3Rxx 4Rxx(1) | 5Rxx 6Rxx 7Rxx(1)
Direng Q 27 27 27 72 72 72
Surekli gl w 100 200 400 100 200 400
115V ve 230 V'de frenlemede maksimum siire | s 0,552 1,08 2,64 1,44 3,72 9,6
115 V'de pik glig kw 1,8 1,8 1,8 0,7 0,7 0,7
115 V'de maksimum pik ener;ji kWs |1 1,9 4,8 1 2,6 6,7
230 V'de pik glig kw 6,8 6,8 6,8 2,6 2,6 2,6
230 V'de maksimum pik enerji kWs | 3,8 7.4 18,1 3,7 9,6 24,7
400 V ve 480 V'de frenlemede maksimum sire | s 0,084 0,216 0,504 0,3 0,78 1,92
400 V ve 480 V'de pik glg kw 22,5 22,5 22,5 8,5 8,5 8,5
400 V ve 480 V'de maksimum pik enerji Ws | 1900 4900 11400 | 2500 6600 16200
Koruma Derecesi IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65
UL izni (FileNr.) E23342 | E23342 E23342 | E23342

2 2 2 2
(1) Strekli gticti 400 W olan direnglerin UL/CSA izni yoktur
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Teknik veriler

Elektromanyetik Emisyon

Genel Bakis

EMC Kategorileri

Mevcut kilavuzda agiklanan EMC élgtimleri uygulaniyorsa mevcut kilavuzda agiklanan urtinler IEC 61800-
3'e gére EMC gereksinimlerini karsilar.

A UYARI

SINYAL VE CIiHAZLARIN ELEKTROMANYETIK BOZULMALARI

Beklenmedik aygit ¢calismasini 6nlemek igin IEC 61800-3 standardina uygun olarak uygun EMC koruma
teknikleri kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Tam yapilandirma (siriici, sebeke filtresi, kablolar, ek aksesuarlar ve tim EMC hafifletme énlemleri
alindiginda) kategori IEC 61800-3'e gore C1'in gereksinimlerini karsilamazsa bu, evdeki elektrik
sebekelerinde radyo etkilesimine neden olabilir.

A UYARI

Yiiksek frekans arizalari

e Ozellikle IEC 61800-3 dahil, ancak bununla sinirli olmamak kaydiyla uygulanabilir tim EMC
standartlariyla uyumlu oldugunu dogrulayin.

e Ekipmani IEC 61800-3 iginde tanimlandigi sekilde ilk ortamda C3 veya C4 kategorisi ekipmanla
calistirmayin.

e Bu belgede agiklandidi gibi gerekli tim radyo etkilesimi bastirma énlemlerine uyun ve etkilerini
dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6lime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

NOT: Bu ekipmani kategori C1 sinirlarini karsilamayan bir yapilandirmayla galistiriyorsaniz IEC 61800-3'e
gobre asagidaki bilgiler gecerlidir:

"Ev ortaminda bu Uriin ek hafifletme énlemlerinin alinmasini gerektirebilen radyo etkilesimine neden
olabilir."

Bir makine tasarimcisi veya sistem entegratdri olarak bu bilgileri dokiimantasyonunuza dahil edip
musterinize vermeniz gerekebilir.

Mevcut manuelde agiklanan EMC 6lgtiimleri uygulanirsa IEC 61800-3'e gore emisyon igin asagidaki
kategorilere erisilir.

Emisyon tiri Kategori
iletilen emisyon Kategori C2
Radyasyon emisyonu Kategori C2
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Teknik veriler

Vida ve Kablo Deliklerinin Sikma Torku

Sikma Torku ve Vidalarin Ozellik Sinifi

LXM32i igin sikma vidasinin BMi M5 x 25(") degerine sikma torku Nm (Ibsin) | 5,0 (44,25)
Besleme voltaji modiilii M4 x 16(") igin sikma vidalarinin sikma torku Nm (Ib-in) | 1,4 (12,39)
Standart fren direnci M4 x 16{") icin sikma vidalarinin sikma torku Nm (lbein) | 1,4 (12,39)

Harici fren direnci M4 x 16" igin baglanti modiilii igin sikma vidalarinin sikma | Nm (Ibein) | 1,4 (12,39)
torku

G/C modilii M4 x 16(") icin sikma vidasinin sikma torku Nm (Ibein) | 1,4 (12,39)
G/C moduli M8 icin endistriyel konnektorlerin sikma torku Nm (Ibein) 0,2 (1,77)
G/C modili M12 igin endustriyel konnektoérlerin sikma torku Nm (Ibein) 0,4 (3,54)
Ozellik sinifi H 8.8

(1) Rondela gerekli

Kablo Deliklerinin Sikma Torku

Belirtilen sikma torklari sikma civatalari igin maksimum degerlerdir. Tablo basina sikma torkuna erisilene
kadar veya mihUr sikma civatasindan ek kuguk bir ¢ikinti olusturana kadar sikma civatasini sikili tutun.
Kablo deligi gévdeleri, uygun dis boyutuna gére maksimum sikma torkuyla sikilmalidir; gerekirse
istenmeyen gevsemeden kaginmak igin disler kilittenmelidir.

En az IP65 koruma derecesi olan orijinal aksesuar ve kablo delikleri kullanin (form mihir halkasi veya diiz
mihUr halkasi gerekir).

M12 x 1,5 x 6 (gévde) kablo deliginin sikma torku Nm (Ibein) 1,5 (13,28)
M12 (sikma civatasi) kablo deliginin sikma torku Nm (Ibein) 1,0 (8,85)

M16 x 1,5 x 6 (kablo deligi gévdesi) kablo deliginin sikma torku Nm (Ibein) 3,0 (26,55)
M16 (sikma civatasi) kablo deliginin sikma torku Nm (Ibein) 2,0 (17,70)
M20 (sikma civatasi) kablo deliginin sikma torku Nm (Ibein) | 4,0 (35,40)
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Teknik veriler

Gegici Olmayan Bellek ve Bellek Karti

Gegici Olmayan Bellek

Asagidaki tabloda gegcici olmayan bellek icin 6zellikler gésteriimektedir:

Ozellik Deger
Minimum yazma dénglsi sayisi 100000
Tir EEPROM

Bellek karti (Memory-Card)

Asagidaki tabloda bellek karti icin 6zellikler gosterilmektedir:

Ozellik Deger
Minimum yazma dénglsi sayisi 100000
Minimum eklenti déngusu sayisi 1000

Bellek Karti Tutucu

Asagidaki tabloda bellek karti tutucu igin 6zellikler gésterilmektedir:

Ozellik

Deger

Minimum eklenti déngusu sayisi

5000
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Teknik veriler

Sertifikalar

Bu drin sertifikalidir:

TUV Nord

SLA-0046/2010

UL

E363147

44
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Teknik veriler

UL 508C igin Kosullar

Uriin UL 508C ile uyumlu kullaniliyorsa asagidaki kosullar da karsilanmalidir:

Calisma ortam sicakligi

Ortam havasi sicakhgi

0..40 (32 ... 104)

Sigortalar

UL 248 uyarinca sigortalar kullanin.

Devredeki maksimum sigorta 25

Sinif CCveyaJ
Kablolama

En az 60/75 °C (140/167 °F) bakir kondiiktorler kullanin.
400/480 V trifaz cihazlar

400/480 V trifaz cihazlar yalnizca 480Y/277 Vac'ye kadar olan sebekeler yoluyla ¢alistirilabilir.

Asin voltaj kategorisi

"Use only in overvoltage category Ill or where the maximum available Rated Impulse Withstand Voltage

Peak is equal or less than 4000 Volts.", or equivalent.

Motor Overload Protection

This equipment provides Solid State Motor Overload Protection at 200 % of maximum FLA (Full Load

Ampacity).

Bilesenler

Yalnizca UL listeli bilesenler kullanin (6rnegin, kablo delikleri).
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Teknik veriler
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Bolum 3
Projelendirme

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?
Bu bélim, su alt bélimleri igerir:

Alt Bélim Baslik Sayfa
3.1 Elektromanyetik Uyumluluk (EMV) 48
3.2 Kablo ve Sinyaller 52
3.3 Sebeke Beslemesi 60
3.4 Fren direnci ebatlari 63
35 islevsel giivenlik 69
3.6 PROFINET Fieldbus 81
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Projelendirme

Alt bolim 3.1
Elektromanyetik Uyumluluk (EMV)

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt bélum, su basliklari icerir:

Baslik Sayfa
Genel 49
Y Kapasitorlerini Devre Disi Birakma 51
48 EI00000002624 03/2020
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Genel

EMC Uyumlu Kablolama

Korumali Kablolar

Kablo déseme

Kurulum esnasinda bu el kitabinda agiklanan EMV 6énlemlerine uyuldugu takdirde bu drin, IEC 61800-3
normu uyarinca EMV taleplerine uygundur.

Hatali sinyaller tahrik sisteminde ve gevrede bulunan diger aygitlarda istenmeyen tepkilere neden olabilir.

A UYARI

Sinyallerin ve aygitlarin hatalari

e Kabloyu mevcut belgede agiklanan EMC gereksinimlerine gore takin.

o Mevcut belgede agiklanan EMC gereksinimleriyle uyumlulugu dogrulayin.

o Urliniin calistirildidi tilkede yiriirliikte olan tim EMV talimatlarina ve kurulum yerinde gecerli olan
EMV talimatlarina riayet edilmesini saglayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

A UYARI

SINYAL VE CIHAZLARIN ELEKTROMANYETIK BOZULMALARI
Beklenmedik aygit galismasini énlemek igin IEC 61800-3 standardina uygun olarak uygun EMC koruma

teknikleri kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

EMC kategorileri igin Elektromanyetik Emisyon (bkz. sayfa 47) bélumine bakin.

EMV ile ilgili nlemler

Hedef

Kablo izolasyonunu ylzeyli sekilde baglayin, kablo
kelepceleri ve topraklama bantlari kullanin.

Emisyonu dusurin.

Dijital sinyal hatlarinin yalitimlarini iki taraftan genis
yuzeyli bicimde veya iletken soket muhafazalari

Uzerinden topraklayin.

Sinyal hatlarina olan parazit etkisini azaltin,
emisyonlari disirin.

EMV ile ilgili nlemler

Hedef

Fieldbus kablolarini ve sinyal hatlarini 60 V tzeri
dogru ve alternatif akim hatlariyla birlikte bir kablo
kanalinin igine désemeyin. (Fieldbus kablolari, sinyal
hatlari ve analog hatlar ayni kablo kanalinda olabilir)
Oneri: En az 20 cm mesafede ayri kablo kanallarinda
dbéseme.

Karsilikli parazit etkisini azaltin.

Kablolari olabildigince kisa tutun. Gereksiz kablo
ilmekleri takmayin, salter panosundaki merkezi
topraklama noktasinda dista bulunan toprak
baglantisina kisa kablo yolu.

Kapasitif ve induktif parazit etkilerini azaltin.

Farkli voltaj beslemesinde, genis yizeyli tesisata
sahip sistemlerde ve binalar Ustl tesisatlarda
potansiyel esitleme kablolari kullanin.

Kablo yalitiminda akimi diisuriin, emisyonlari
dasarin.

ince telli potansiyel dengeleme kablolari kullanin.

Yiksek frekansli parazit akimlarinin disa iletilmesi.

Motor ve makine iletken bigcimde baglanmamissa,
(6rnegin izole flansla veya yilizeysel olmayan
baglantiyla) motor topraklama bandi veya topraklama
kablosu Uzerinden topraklanmalidir. Kablo kesiti en

az 10 mm? (AWG 6).

Emisyonlari azaltir, bagisikhgi artirir.
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Glic Kaynagi
EMV ile ilgili dnlemler Hedef
Urlinii topraklanmis nétr noktasi olan sebekede Sebeke filtresinin etki etmesini saglayin.
calistirin.
Asir voltaj riskinde asiri voltaj dis iletkeni. Asin voltajlardan kaynaklanan hasar riskini azaltin.

EMV iyilestirmesiyle ilgili diger 6nlemler
Uygulama durumuna bagli olarak asagidaki énlemlerle EMV'ye bagl degerler iyilestirilebilir:

EMV ile ilgili dnlemler Hedef

Harmonik filtreler kullanin Sebeke Ust titresimlerinin azaltilmasi, Grinlin calisma
omrinin uzatilmasi.
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Y Kapasitorlerini Devre Disi Birakma

Dahili Y kondansatdrlerinin toprak baglantisi ayrilabilir (devre disi birakilabilir). Normal durumda, Y
kondansatdrlerinin toprak baglantisini devre disi birakmaya gerek yoktur.

Civata gikarilarak Y kondansatorleri devre disi birakilir. Gerektiginde Y kondansatérlerini tekrar
etkinlestirmek i¢in bu civatayr muhafaza edin.

Y kapasitorleri devre disi birakildiginda belirtilen EMC sinir deg@erleri artik uygun degildir.
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Alt bolim 3.2

Kablo ve Sinyaller

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Kablolar - Genel 53
Gerekli kablolara genel bakis 55
Kablolama Kavrami 56
Lojik tipi 57
Yapilandirilabilir girisler ve gikislar 58
Moddllerin Montaj Turleri 59
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Kablolar - Genel

Kablonun uygunlugu

Kablolar ¢evrilmemeli, cekilmemeli, ezilmemeli veya bikilmemelidir. Sadece kablo 6zelliklerine uygun
kablolar kullanin. Bu esnada 6rnegin su uygunluga dikkat edin:

Enerji zincirine uygunluk
Sicaklik arahgi

Kimyasal dayanikhlik
Acik alana déseme
Toprak altina déseme

Yalitim baglantisi
Koruma baglantisi olasiliklari:

e Endistriyel konnektdrlerle G/C modili: Kabloyu konnektér muhafazasina baglayin
e Yay terminalleriyle G/G modull: Korumalar koruma klipsleri yoluyla muhafaza kapagina baghdir.

Potansiyel Dengeleme Kablolari

Potansiyel farklardan dolayi kablo yalitimlarinda yiiksek akimlar akabilir. Kablo yalitimlar tizerinde
akimlari azaltmak icin potansiyel dengeleme kablolari kullanin. Potansiyel dengeleme kablosu maksimum
akim i¢in derecelendirilmelidir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA CALISMASI

e TUm hizll G/C, analog G/C ve iletisim sinyalleri igin tek bir noktada toprakh kablo korumalari®)
o iletisim ve G/C kablolarini gii¢ kablolarindan ayri yénlendirin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

1\Gl'j(; sisteminde kisa devre akimlari olmasi durumunda kablo korumasi hasarindan kaginmaya yardimci
olmak igin boyutlandirilan bir espotansiyelli topraklama diizlemine baglantilar yapilirsa gok noktali
topraklamaya izin verilir.

Montaj Yéntemine Gére Kondiiktér Kesit
Asagidaki kisimlar iki montaj yontemi icin kondiktér kesitlerini tanimlar:
e Montaj yontemi B2:
Kanal veya kablo gdvde sistemlerinde kablolar
e Montaj yontemi E:
Acik kablo tepsilerinde kablolar

mm2(AWG)cinsinden A iginde montaj B2 yéntemiyle akim A icinde montaj E yéntemiyle akim

kesit tasima kapasitesim tasima kapasitesim

0,75 (18) 8,5 10,4

1(16) 10,1 12,4

1,5 (14) 13,1 16,1

2,5(12) 17,4 22

4 (10) 23 30

6 (8) 30 37

10 (6) 40 52

16 (4) 54 70

25 (2) 70 88

(1) Strekli galisma igin IEC 60204-1'e gore degerler, bakir konduktorler ve ortam havasi sicakligi 40 °C
(104 °F). Ek bilgi icin IEC 60204-1'e bakin. Tablo bu standarttan alintidir ve Grline uygun olmayan kablo
kesitlerini de gosterir.

Ortam kosullari igin kablolari gruplandirmak ve faktorleri diizeltmek igin gli¢ diisiirme faktorlerini not edin
(IEC 60204-1).
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Konduktoérlerde yeterli blyUk kesit olmalidir, bdylece yukari akis sigortasi agtirilabilir.
Daha uzun kablolarda, enerji kayiplarini azaltmak igin daha blyuk konduktér kesiti kullanmak gerekebilir.
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Gerekli kablolara genel bakis

Gerekli kablolarin 6zelliklerini asagidaki dzette bulabilirsiniz. Tesisat hatalarini minimuma indirmek igin
dnceden hazirlanmis kablolar kullanin. Onceden monte edilmis kablolar Aksesuar ve Yedek Parcalar
(bkz. sayfa 463) bolimiinde bulunabilir. Uriin UL 508C gereksinimleriyle uyumlu kullanilirsa UL 508C

Kosullari (bkz. sayfa 45) béliminde belirtilen kosullar karsilanmalidir.

Kablonun hareketi kablo deliginde hareket etmeyecek sekilde hareketli kablolar baglanmalidir (6rnegin,

enerji zincirine).

Maksimum | Minimum Maksimum | Minimum Koruma Cift PELV
kablo kablo cap! | kablo capi |iletken bikiimli
uzunlugu (1) (1) kesiti
Sebeke voltaji - 8 mm (0,31 |15 mm (2) - - -
ing) (0,59 ing)
Dijital 30m 2,5mm(0,1 |6,5mm 0,14 mm2 |- - gerekli
girisler/gikislar (98,4 ft) ing) (0,26 ing) (AWG 24)
(UL: 5 mm
(0,2ing)
icin)
Guvenlik - 2,5mm(0,1 |6,5mm 0,34 mm2 | Gerekli, tek |- gerekli
fonksiyonu STO®) ing) (0,26ing) | (AWG 20) |ucu
(UL: 5 mm topraklanmi
(0,2iing) S
icin)
PC, isletime alma | 100 m - - 0,25 mm?2 | gerekli, iki | gerekli gerekli
arabirimi (328 ft) (AWG 22) | taraftan
topraklanmi
]
Harici fren direnci | 3 m (9,84 ft) | 6 mm (0,24 | 10,5 mm Sebeke gerekli, iki |- -
ing) (0,41 ing) voltaji ile taraftan
ayni topraklanmi
s

(1) Kablo deliklerinin kelepge araligi.
(2) Montaj Yontemine Gore Kondiiktor Kesit (bkz. sayfa 53) bolimune bakin

(3) Giivenlikle ilgili Sinyaller igin Korumali Kablo Montaji (bkz. sayfa 77) béliimiine bakin.
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Kablolama Kavrami

Uriin kablolamasi igin asagidakini unutmayin:

e Dahili sinyal gii¢ kaynagi durumunda PLC kullanin galvanikle yalitiimis giris ve ¢ikislari kullanin.
e Sinyaller icin besleme voltaji (PELV) yalnizca tel bir noktada topraklanabilir. Besleme voltaji birkag
noktada topraklanirsa bu, topraklama dongusuyle sonuglanacaktir.
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Lojik tipi

Genel Bakis

Bu Urundn dijital giris ve ¢ikislari pozitif lojik veya negatif lojik icin kablolanabilir.

@

+24V DQ COM
DQO,DQ1, . ..
" DIO, DI, ...
ov—1 DI_COM
Lojik tipi etkin durum
(1) Pozitif lojik Cikis akim veriyor (kaynak gikisi)
Akim girise akar (alici girisi)
(2) Negatif lojik Cikis akim gekiyor (sink gikisi)
Akim giristen akar (kaynak girisi)

Sinyal girislerinin kutuplar korunmus, gikislar kisa devreden korunmustur. Giris ve ¢ikislar fonksiyonel
olarak yahtilimistir.

Negatif mantik kullanilirsa bir sinyalin topraklama arizasi Agik durumunda algilanir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA CALISMASI

Bir sinyalin kisa devresinin beklenmedik ekipman galismasina neden olamayacagini dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Endiistriyel Konnektér ile Baglanti Modiilii

Endustriyel konnektdrler durumunda, lojik tipi baglanti modulinin segimiyle belirlenir.

Yay Terminalleriyle Baglanti Moduili

Lojik tipi DI_COM ve DQ_COM kablolamast ile belirlenir. Lojik tipi sensorlerin kablolama ve kontrollini etkiler;
bu yiizden, uygulama agisindan gerekli degeri miihendislik fazinda belirlemeniz gerekir.

Ozel durum: STO giivenlik fonksiyonu

Guvenlik fonksiyonu STO'su igin girisler (STO_A ve STO_ B girisleri) yalnizca pozitif lojik i¢in kablolanabilir.
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Yapilandirilabilir girigler ve ¢ikislar

Bu riinde belirli fonksiyonel atamalar icin yapilandirilabilen dijital giris ve ¢ikislar bulunur. isletim tiiriine
bagl olarak bu girislerin ve ¢ikislarin tanimli bir standart yerlesimi mevcuttur. Bu yerlesim, musteri
sisteminin ihtiyaglarina gére uyarlanabilir. Ek bilgi icin Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimine
bakin.

58 EI00000002624 03/2020



Projelendirme

Modiillerin Montaj Turleri

Gereken arayuzlere ve baglanti ydniine gére modiillerin montajini segin. Modiillerin montaj i¢in alan

gerektirdigini de unutmayin.

Standart Fren Direnci ile Montaj Tiirii

Montaj tiirli A

Montaj tiirii B

Yuva 1'deki besleme voltaji igin modiil
Standart fren direnci yuva 2
Yuva 3A'da G/G modiili

Yuva 2'deki besleme voltaji igin modiil
Standart fren direnci yuva 1
Yuva 3B'de G/C modiill

Harici Fren Direnci ile Montaj Tri

Montaj tiirii C

Montaj tirii D

Yuva 1'deki besleme voltaji igin modil
Harici fren direnci yuva 2
Yuva 3A'da G/G modiili

Yuva 2'deki besleme voltaji igin modiil
Harici fren direnci yuva 1
Yuva 3B'de G/C modiili

Montaj tiirli E

Montaj tirii F

Yuva 2'deki besleme voltaji igcin moddl
Harici fren direnci yuva 1
Yuva 3A'da G/G modiili

Yuva 1'deki besleme voltaji igin modul
Harici fren direnci yuva 2
Yuva 3B'de G/C modiili
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Alt bolum 3.3

Sebeke Beslemesi

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Kagak akim koruma diizenegi 61
Harmonik filtre 62
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Kagak akim koruma diizenegi

Dogrudan akim, bu siriictuiniin koruyucu topraklama konduktériinde olabilir. Artik bir akim cihazi (RCD /
GFCI) veya artik bir akim izleyici (RCM) dogrudan veya dolayl temasa karsi koruma igin kullanilirsa
asagidaki belirli tirler kullaniimalidir:

A UYARI

DOGRUDAN AKIM KORUYUCU TOPRAKLAMA KONDUKTORUNE VERILEBILIR

e Bir faza ve nétr kondiktore bagh tek fazh sirtciler igin Tur A Artik Akim Cihazi (RCD / GFCI) veya

Artik Akim izleyici (RCM) kullanin.
e Frekans inverterleriyle kullanim igin olayh ve (i¢ fazli cihazlar igin ve nétr kondiiktére bagli olmayan bir

faza ve tek fazli cihazlar igin tim akim tiirlerine hassas Tir B Artik Akim Cihazi (RCD / GFCI) veya
Artik Akim izleyici (RCM) kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Artik akim aygitinin daha fazla kullanim kosulu:

e Gli¢ uygulandidi zaman siriciide artan kagak akim bulunur. Tepki gecikmesiyle artik akim monitorini

(RCM) veya Artik akim aygitini (RCD / GFCI) kullanin.
e Yiksek frekansl akimlar filtrelenmelidir.
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Harmonik filtre

Asagidaki ¢alisma kosullarinda bir harmonik filtre kullaniimalidir:

e Diisik empedansli sebeke beslemesi yoluyla galistirma (sebeke beslemesinin kisa devre akimi Teknik
Veriler (bkz. sayfa 27) bélumiinde belirtilenden buyuk.

e Kor akim dengeleme sistemli sebekelerde galistirirken.

e Sebeke girisinde gl faktdriini iyilestirmek igin ve sebeke Ust titresimleri azaltmak igin.

Bir harmonik filtrede birden fazla cihaz galistirilabilir. Filtrenin 6lglilen akimini dikkate alin.

Dusiik empedansli besleme sebekelerinde sebeke girisinde ylksek Ust titresim akimlari olusur. Yuksek st
titresimler dahili DC-Bus kondansatérlerini gok etkiler. DC-Bus kondansatérlerinin yiikii cihazlarin galisma
Omrand buydk oranda etkilemektedir.
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Alt bolim 3.4

Fren direnci ebatlari

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Standart Fren Direnci 64
Harici fren direnci 65
Ebat yardimi 66
EI00000002624 03/2020 63




Projelendirme

Standart Fren Direnci

Fren enerjisini almak igin slrtictide standart bir fren direnci bulunur.

Fren direngleri dinamik uygulamalar igin gereklidir. Gecikme esnasinda motorda kinetik ener;ji elektrik
enerjisine gevrilir. Elektrik enerjisi DC-Bus voltajini ylkseltir. Belirtilen bir esik degeri asildiginda fren
direnci kapatilir. Elektrik enerijisi fren direncinden 1siya dénusturdlir. Frenleme yaparken ylksek bir
dinamizm gerekliyse, fren direnci sisteme iyi ayarlanmis olmalidir.

Yetersiz ebata sahip bir fren direnci DC-Bus'ta asiri voltaja neden olabilir. DC-Bus'da bir asin voltaj olmasi
durumunda son kademesi devre disi birakilir. Motor artik etkin olarak yavaslatiimaz.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

o Maksimum yUk kosullari altinda bir test galistirarak fren rezistoriinde yeterli derecelendirme oldugunu

dogrulayin.
e Fren direncine ait parametrelerin dogru ayarlanmis olmasini saglayin.

Bu talimatlara uyulmamasi éliime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

64
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Harici fren direnci

Harici bir fren direnci, motorun asiri derecede frenlenmesi gereken ve standart fren direncinin fazla fren
enerjisini alamadig! uygulamalarda gereklidir.

Fren direnci galisma esnasinda 250 °C'den (482 °F) fazla isinmamalidir.

A UYARI

SICAK YUZEYLER

e Sicak fren rezistoriyle herhangi bir temas olmadigindan emin olun.
e Fren direncinin yakinina yanici veya isiya duyarli pargalar getirmeyin.
o Maksimum yukle bir deneme galismasi yaparak isinin yeterince disari atiimasini saglayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

izleme
Aygit, fren direncinin glictini denetler. Fren direncinin ytku okunabilir.

Harici fren direncinin gikisi kisa devre korumalidir. Sirlict fren direncinin topraklama arizalarini izlemez.

Harici Fren Direnci Segimi
Harici fren direnci derecelendirmesi gerekli pil gice ve surekli glice baghdir.
Direng degeri R gerekli pik gligten ve DC-Bus voltajindan olusur.

R = Diren¢ degeri, Q cinsinden
U = Fren direnci V igin anahtarlama esigi
Pmaks = Gerekli pik gui¢, W cinsinden

Bir tahrik yiUkselticisine 2 veya daha fazla fren direnci baglanmissa, asagidaki kriterleri géz éniinde
bulundurun:

e Bagli tim yenileyici direnclerin toplam direnci onaylanan dirence uymahdir.

e Fren direngleri paralel veya seri olarak baglanabilir. Yiku fren direncine esit olarak dagitmak igin fren
direncini yalnizca benzer direngle paralel baglayin.

e Bagh tim fren direncleri sonucunun toplam surekli giicl gerekli stirekli glice biiyiik esit olmalidir.

Yalnizca fren direngleri olarak belirtilen direngleri kullanin. Uygun fren direngleri icin Aksesuar ve Yedek
Parcalar (bkz. sayfa 463) bolimine bakin.

Harici Fren Direnci Monte Etme ve Devreye Alma
Standart fren direnci ve harici fren direnci arasinda gecis yapmak igin bir parametre kullanilir.

Aksesuarlarda belirtilen fren direnglerine montajla ilgili ayrintili bilgiler igeren bir bilgi sayfasi eklenmistir.
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Ebat yardimi

Dahili enerji alimi

Ebat ayari icin, fren enerjisini almaya katkida bulunan oranlar hesaplanir.

Alinmasi gereken kinetik eneriji olasi toplam dabhili enerji alimini gegerse harici bir fren direnci gerekir.

Dahili olarak fren enerijisi su mekanizmalar tizerinden alinir:

DC-Bus kondansatori E, 4,
Standart fren direnci E,

Tahrikin elektrik kayiplari Eg
Tahrikin mekanik kayiplari Eechn

Enerji ahmi E, 4, i¢in degerler Fren Direnci (bkz. sayfa 39) bélimunde bulunabilir.

Standart Fren Direnci

Elektrik kayiplar Eg

iki karakteristik degeri standart fren direncinin enerji alimini belirler.

e Sirekli gli¢ PpRg, fren direncinde asir yik olmadan surekli olarak ne kadar enerjinin disari atilabildigini
belirtir.

e Maksimum enerji Eqg kisa slrede disari atilabilen yiksek gtic sinirlar.

Sirekli gli¢ belirli bir stre asilmissa, fren direncinde belirli bir stre yiklenme olmamalidir.

Standart fren direncinin Ppgr ve Ecg karakteristik degerleri Fren Direnci (bkz. sayfa 39) béliminde
bulunabilir.

Tabhrik sisteminin elektrik kayiplari Eg tahrik yukselticisinin pik glictinden tahmin edilebilir. %90'lik tipik bir

verimde maksimum kayip gug, pik giiciin %10'u kadardir. Gecikmede disuUk bir akim akarsa, kayip gl¢
buna goére diser.

Mekanik kayiplar Ep,gch

Ornek

Mekanik kayiplar, sistem galisirken ortaya ¢ikan surtinmeden kaynaklanir. Sistemin frenlenecegi siireye
gore tahrik eden kuvvet olmadan sistemi durdurmak igin daha fazla slreye ihtiya¢ duyulursa mekanik
kayiplar gbz ardi edilebilir. Mekanik kayiplar motorun duracagi yiik torkundan ve hizdan hesaplanabilir.

Asagidaki verilerle rotasyonlu bir motorun frenlenmesi:

e Baslangig devri: n = 4000 dak™’!
e Rotor atalet torku: Jg = 4 kgem?

e Yiik atalet torku: J| = 6 kgcm?
e Tahrik ylkselticisi: E, 4 = 23 Ws, Ecg =80 Ws, Ppgr = 10 W

Alinacak enerji su sekildedir:

2nn |2

E -
60

1
B=§‘J :

Eg = 88 Ws. Elektrik ve mekanik kayiplar goz ardi edilir.

Bu dérnekte, DC veri yolu kapasitorleri E, 5, = 23 Ws'yi alir (deger aygitin turtine baglhdir).
Standart fren direnci kalan 65 Ws'yi almalidir. Sinyal olarak Ecg = 80 Ws alabilir. YUk bir kez
frenlendiginde, standart fren direnci yeterlidir.

Fren islemi déngull bigcimde tekrarlanirsa, surekli gli¢ gbz éniinde bulundurulmalidir. Déngu siresi, sayet
alinacak enerjinin Eg ve surekli gliciin Ppg oranindan biiylikse, standart fren direnci yeterlidir. Sistem sikga

fren yapiyorsa standart fren direnci yeterli olmaz.
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Bu 6rnekte, Eg/Ppg orani 8,8 sn'dir. Dongl suresi kisalirsa harici bir fren direnci gerekir.

Harici fren direnci ebatlari
Fren direncinin ebatlari tani egrileri

3 D1

n2

D2 D3
n1

0 t

N4
ti oty 4 ts te t7 ts tg t1o t14 t12

A A

—
9]
Yy

Her iki tani egrisi motorun ebat segiminde de kullanilir. G6z éniinde bulundurulacak tani egrisi segmentleri
D; (D4 ... D3) ile gosterilmistir.

Sabit gecikmede enerji hesabi icin toplam atalet torku J; bilinmelidir.
Ji=Jdm + e

Jm: Motor atalet torku (tutma frenli)

Je: YUk atalet torku

Her gecikme segmentinin enerjisi su sekilde hesaplanir:

I P T B il
Ei_2Jt o)i—2Jt [60

Buradan segmentler (D4) ... (D3) elde edilir:

2
_ 1 2 2 2
E1—§Jt- 67(; '["3'”1}
1 2mn, |?
E2=§J‘- 601
1 2mn, |?
E3=§J'- 604

Birimler: E; - Ws cinsinden (Watt saniye), J; - kgm2, w rad cinsinden ve n; dak™ cinsinden.

Ayagitlarin Enerji alimi E, 4, icin teknik verilere bakin (fren direnci ele alinmadan).
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Sonraki hesaplama adimlarinda, yalnizca E; enerjisi aygitin enerji alimini asan D; segmentlerini ele alin.
Bu Ep; asiri enerijiler fren direnci aracihgiyla yonlendirilmelidir.

Ep; su formille hesaplanir:
Ep; = E; - E\5r (Ws cinsinden)

Sdrekli gli¢ P, her makine doénglst igin hesaplanir:

P = ZEDi

Doéngu suresi

Birimler: P, - W cinsinden, Ep; - Ws cinsinden ve déngu suresi T - s cinsinden
Segim iki adimda gergeklesir:

e Asagidaki kosullar karsilanirsa standart fren direnci yeterlidir.
O Bir frenleme isleminde maksimum eneriji, fren direncinin alabildigi pik enerjiden kiguk olmalidir:
(Ep)<(Ecy)-
O Sirekli standart fren direnci gict asilmamalidir: (P¢)<(Ppy).

e Kosullar karsilanmazsa kosullari karsilayan harici fren direncini kullanmaniz gerekir.

Harici fren direncleri igin 63eleri siparis etmek igin Aksesuar ve Yedek Parcalar (bkz. sayfa 463) bolimiine
bakin.
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Alt bolum 3.5

Islevsel glivenlik

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Esaslar 70
Tanimlar 73
Fonksiyon 74
Guvenlik fonksiyonu kullanimina iliskin talepler 75
Guvenlikle ilgili Sinyaller igin Korumali Kablo Montaiji 77
STO uygulama 6rnekleri 79
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Esaslar

islevsel giivenlik

Otomasyon ve guvenlik sistemleri birbirine yakin iki alandir. Kompleks otomasyon ¢éztmlerinin
muhendisligi, montaji ve ¢alistiriimasi entegre giivenlik fonksiyonlariyla ve moddllerle biyuk dlglide
kolaylastiriimistir.

Genel olarak glivenlik sistemlerinin talepleri uygulamaya goére degisir. Taleplerin miktari ayrica
kullanimdan kaynaklanan tehlike potansiyeline ve riske gore ve gecerli yasal taleplere gore farklihk
gosterir.

Makineleri glivenle tasarlama hedefi kisileri korumak igindir. Elektrikle kontrol edilen siirlicller iceren
makinelerle ilgili risk buyik 6l¢iide hareketli makine pargalarindan ve elektrigin kendisinden
kaynaklanmaktadir.

Yalnizca siz, kullanici, makine Ureticisi veya sistem entegratori, makine i¢in uygulamanizin tasariminda
olusan tim kosullarin ve faktérlerin farkina varabilirsiniz. Bu ylizden, otomasyon ekipmaninin ve ilgili
guvenlik 6nlemlerinin ve kilitlerin uygun kullanimini ve bu tir kullanimin dogrulugunu yalnizca siz
belirleyebilirsiniz.

A UYARI

GUVENLIK iSLEVI GEREKSINIMLERIYLE UYUMSUZLUK

o Gerceklestirdiginiz risk analizinde uygulanacak gereksinimleri ve/veya énlemleri belirtin.

e Givenlikle ilgili uygulamanizin uygun guvenlik dizenleme ve standartlariyla uyumlu oldugunu
dogrulayin.

e Makineyi calistirirken tehlikeli durumlardan kaginmaya yardimci olmak igin olusturulmus bazi uygun
prosedir ve dnlemleri (uygun sektdr standartlarina gore) alin.

e Personel ve/veya ekipman igin tehlike bulunan durumlarda uygun givenlik kilitleri kullanin.

o Guvenlikle ilgili tim islevleri dogrulayin ve uygulamayi iyice test edin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Tehlike ve risk analizi

"Elektrikli/elektronik/programlanabilir elektronik giivenligiyle ilgili sistemlerin fonksiyonel glivenligi"

IEC 61508 standardi sistemlerin guvenlikle ilgili konularini tanimlar. Norm yalnizca guvenlikle ilgili bir
sistemin tek bir fonksiyon Unitesini ele almaz, ayrica bir fonksiyon zincirindeki tim elemanlari (6rnegin
algilayicidan lojik isleme birimlerine ve aktliatére kadar) toplu bir Gnite olarak gérur. Bu elemanlar toplamda
ilgili giivenlik entegrasyon seviyesinin taleplerine uygun olmahdir.

"Ayarlanabilir hiz elektrikli gti¢ strticiisu sistemleri — Glvenlik gereksinimleri — Fonksiyonel" IEC 61800-5-
2 standardi aygitin glivenligiyle ilgili gereksinimleri tanimlayan bir Grlin standardidir. Digerleriyle beraber,
bu standart, suricdler igin gtivenlikle ilgili fonksiyonlari tanimlar.

Sistem yapilandirmasi ve kullanimina gére, sistem igin bir hasar ve risk analizi yapiimahdir (6rnegin,

EN ISO 12100 veya EN ISO 13849-1'e gore). Makine tasarlanirken bu analizin sonucu ele alinmalidir ve
ardindan glivenlikle ilgili ekipman ve givenlikle ilgili fonksiyonlar uygulanmalidir. Analizinizin sonuglar
mevcut veya ilgili belgelerde bulunan herhangi bir uygulama érneginden sapabilir. Ornegin, ek glivenlik
bilesenleri gerekebilir. Temelde, hasar ve risk analizlerinin sonuglarinin énceligi vardir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

e TUm uygulanabilir standartlara gore belirli uygulamaniz igin uygun guvenlik entegrasyon dizeyini ve
diger glivenlik gereksinimlerini belirlemek igin bir tehlike ve risk analizi gergeklestirin.

e Tehlike ve risk analizinin yapildigindan ve makinenizin tasarimi sirasinda EN/ISO 12100'e
uydugundan emin olun.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

EN ISO 13849-1 Makine guvenligi - Kontrol sistemlerinin glvenlikle ilgili parcalari - Parca 1: Tasarimin
Genel llkeleri denetleyicilerin glvenlikle ilgili pargalarinin segimi ve tasarimi igcin makinenin riskini makul
bir dereceye indirmek i¢in yinelemeli bir siireci agiklar.
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EN ISO 12100'e gore risk degerlendirmesi ve riskin en aza indirilmesi islemini gergeklestirmek igin su
sekilde ilerleyin:
. Makinenin sinirlarini tanimlayin.
. Makineyle ilgili riskleri tanimlayin.
. Erisim riskleri.
. Degerlendirme riskleri.
. Riskleri su sekilde en aza indirin:
O Aslinda var olan guvenli tasarim
o Koruyucu aygitlar
O Kullanici bilgileri (bkz. EN ISO 12100)

6. Etkilesimli bir stiregte guvenlikle ilgili denetleyici parcalarini tasarlama (SRP/CS, Safety-Related Parts
of the Control System).

A WON-=-

Etkilesimli bir stregle giivenlikle ilgili denetleyici pargalarini tasarlamak igin su sekilde ilerleyin:

Adim Eylem

1 SRP/CS (Safety-Related Parts of the Control System yoluyla yiritiimus gereken givenlikle ilgili
fonksiyonlari tanimlayin).

Her glvenlik fonksiyonu igin gerekli 6zellikleri belirleyin.

Gerekli performans diizeyi PL,'sini belirleyin.

Guvenlik fonksiyonunu yuruten guvenlikle ilgili pargalari tanimlayin.

Onceden deginilen glivenlikle ilgili pargalarin PL performans diizeyini belirleyin.

Guvenlik fonksiyonu igin PL performans diizeyini dogrulayin (PL = PL,;).

N oo~ w N

Tim gereksinimlerin karsilandigini dogrulayin (dogrulama).

Ek bilgiyi surada bulabilirsiniz: www.schneider-electric.com.

Safety Integrity Level (SIL)

IEC 61508 normu 4 guvenlik entegrasyon seviyesini belirler (Safety Integrity Level (SIL)). Glvenlik
entegrasyon seviyesi SIL1 en disuk seviyedir ve glivenlik entegrasyon seviyesi SIL4 en yuksek seviyedir.
Uygulama igin gerekli olan giivenlik entegrasyon seviyesinin belirlenmesinde tehlike ve risk analizinin
yardimiyla risk potansiyelinin belirlenmesi temeldir. Burada s6z konusu fonksiyon zincirinin giivenlikle ilgili
gecerli olmak zorunda oldugu ve tehlike potansiyelini kapsamasi gerektigi ortaya gikar.

Average Frequency of a Dangerous Failure per Hour (PFH)

Guvenlikle ilgili sistemin isler halde kalmasini saglamak igin IEC 61508 normu, gerekli glivenlik
entegrasyon seviyesine (Safety Integrity Level (SIL)) bagh olarak kademeli hatalar Ustii ve hata 6nleyici
Onlemlerin alinmasini gerektirir. Hatalar Ustl alinan énlemlerin etkinligini degerlendirmek igin tim
bilesenler bir olasilik degerlendirmesine tabi tutulmalidir. Bu incelemede saat basi (Average Frequency of
a Dangerous Failure per Hour (PFH)) tehlikeli bir kesintinin ortalama sikligi belirlenir. Bu da gtivenlikle ilgili
bir sistemin tehlikeli bigimde ariza yaptigi ve islevini dogru yerine getiremedigi saat basi sikhigi ifade eder.
Saat basina olan tehlikeli bir ariza verme ortalama sicakhgi giivenlik entegrasyon seviyesine bagli olarak
tiim sistemin belirli degerlerini asmamalidir. Bir fonksiyon zincirinin miinferit PFH degerleri toplanir. Sonug,
normda belirtilen maksimum degeri asmamalidir.

SIL Yiksek talep hizinda veya stirekli talepte PFH
4 2109 ... <108
3 2108 .. <107
2 2107 ... <10
1 2100 ... <10
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Hardware Fault Tolerance (HFT) ve Safe Failure Fraction (SFF)

Guvenlikle ilgili sistemin glivenlik entegrasyon seviyesine (Safety Integrity Level (SIL)) bagli olarak

IEC 61508 normu belirli bir donanim hatasi toleransini (Hardware Fault Tolerance (HFT)) belirli oranda
tehlikesiz ariza vermelerle (Safe Failure Fraction (SFF)) birlikte talep eder. Donanim hatas: toleransi, bir
veya birden fazla donanim hatasi oldugunda talep edilen fonksiyonu kendi basina uygulayabilecek bir
sistem Ozelligidir. Glvenlikle ilgili bir sistemin tehlikesiz ariza verme orani, tehlikesiz arizalarin sistemdeki
toplam arizalara orani seklinde tanimlanmistir. IEC 61508 uyarinca giivenlikle ilgili bir sistemin ulasilabilir
maksimum guvenlik entegrasyon seviyesi, donanim hata toleransiyla ve tehlikesiz sistem arizalarinin
oraniyla birlikte belirlenir.

IEC 61800-5-2 iki farkli kismi sistem tipini ayirir (tip A kismi sistemi, tip B kismi sistemi). Bu tipler,
guvenlikle ilgili parcalarin normunda tanimlanmis olan kriterler yardimiyla belirlenir.

SFF HFT tip A kismi sistem HFT tip B kismi sistem
0 1 2 0 1 2
<60 % SIL1 SiL2 SIL3 SIL1 SIL2
60 ... <90 % SIL2 SIL3 SiL4 SIL1 SiL2 SIL3
90 ... <99 % SIL3 SiL4 SiL4 SIL2 SIL3 SiL4
299 % SIL3 SiL4 SiL4 SIL3 SiL4 SIL4

Hata 6nleyici 6nlemler

Ozelliklerde, donanimda ve yazilimda sistematik hatalar, kullanim hatalari ve giivenlik sisteminin bakim
hatalari miimkiin oldugunca énlenmelidir. IEC 61508 bunun igin bir dizi hata 6nleyici dnlem 6ngdrmdistdir;
bunlar talep edilen glivenlik entegrasyon seviyesine (Safety Integrity Level (SIL)) gére uygulanmahdir.
Hata onleyici bu 6nlemler, glvenlik sisteminin tim kullanim dénglisi boyunca eslik etmeli (yani glivenlik
sisteminin konseptinden isletimden alinmasina kadar).

Bakim Plani ve Fonksiyonel Giivenlik Igin Hesaplamalar igin Veriler

Guvenlik fonksiyonu diizenli araliklarla test edilmelidir. Aralik tim sistemin tehlike ve risk analizine baghdir.
Asgari aralik 1 yildir (IEC 61508 uyarinca yuksek talep hizi).

Bakim planiniz igin ve fonksiyonel giivenlik igin hesaplamalar icin giivenlik fonksiyonu STO'sunun
asagidaki verilerini kullanin:

STO givenlik fonksiyonu galisma émri Yil 20
(IEC 61508)(V

SFF (IEC 61508) % 90
Safe Failure Fraction

HFT (IEC 61508) 1

Hardware Fault Tolerance
Tip A kismi sistem

Glvenlik entegrasyon dlizeyi

IEC 61508 SIL3

IEC 62061 SILCL3

PFH (IEC 61508) 1/h 4*107°

Probability of Dangerous Hardware Failure per | (FIT) (4)

Hour

PL (ISO 13849-1) e (kategori 3)
Performance Level

MTTF4 (ISO 13849-1) Yil 100 (nominal 350)
Mean Time to Dangerous Failure

DC (ISO 13849-1) % 90

Diagnostic Coverage
(1) STO Giivenlik Fonksiyonu Calisma Omrii (bkz. sayfa 478) béliimiine bakin.

Gerekirse ek veriler icin yerel Schneider Electric temsilcinize basvurun.
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Tanimlar

Entegre Giivenlik Fonksiyonu "Safe Torque Off" STO

Entegre STO guvenlik fonksiyonu (IEC 61800-5-2) harici gli¢ kontaktéri olmadan IEC 60204-1 uyarinca 0
kategorisi bir durma saglar. Kategori 0 durdurma igin besleme voltajini yarida kesmeniz gerekmez. Bu
sayede sistem maliyetleri ve tepki slreleri azalir.

Durma kategorisi 0 (IEC 60204-1)

Durdurma kategorisi 0'da (Safe Torque Off, STO), sirlici durdurmak igin gazi keser (zit galisan hig harici
glc olmadidi siirece). STO guvenlikle ilgili fonksiyonu istenmeyen bir baslatmayi, motorun durmamasini
Onlemeye yardimci olmayi amaglar ve bu yiizden IEC 60204-1'e uygun olarak yardimsiz durdurmaya
karsilik gelir.

Harici etkilerin oldugu durumlarda, gaz kesme stiresi kullanilan bilesenlerin fiziki 6zelliklerine (agirlk, tork,
surtiinme vb. gibi) baglidir ve herhangi bir hasarin olusmasini dnlemeye yardimci olmak igin mekanik fren
gibi ek dnlemler gerekebilir. Yani, bu personel veya ekipman icin bir hasar anlamina geliyorsa uygun
Onlemleri almaniz gerekir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA CALISMASI

e Eksenin/makinenin gaz kesme suresi boyunca kisiler veya malzeme igin hig tehlikenin
olusmadigindan emin olun.

o Gaz kesme slresi sirasinda galisma boélgesine girmeyin.

o Gaz kesme slresi sirasinda hig kimsenin galisma bdlgesine erisemediginden emin olun.

e Personel ve/veya ekipman igin tehlike bulunan durumlarda uygun guvenlik kilitleri kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Durma kategorisi 1 (IEC 60204-1)

Kategori 1 durmalari (Safe Stop 1, SS1) igin kontrol sistemi yoluyla veya belirli fonksiyonel guivenlikli ilgili
aygitlar kullanarak kontrollt bir durdurma baslatabilirsiniz. Durma Kategorisi 1, durdurma islemini
gerceklestirmek icin makine aktlatdrlerine glgle kontrolll bir durdurmadir.

Kontrol/givenlikle ilgili sistem ile kontrolli durdurma givenlikle ilgili degildir, izlenmez ve gli¢ kesintisi
durumunda tanimlandi@i gibi veya bir hata algilanirsa gergeklestiriimez. Bu, guvenlikle ilgili gecikmeyle
harici bir glivenlikle ilgili anahtarlama aygiti yoluyla uygulanmalidir.
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Fonksiyon

Calisma sekli

Uriine entegre edilmis giivenlik fonksiyonu STO'su kategori 0 durdurmalari igin bir "ACIL DURDURMA"
(IEC 60204-1) islemi uygulamak iin kullanilabilir. ilave bir onayli ACIL DURMA elemaniyla durma
kategorisi 1 de saglanabilir.

Giivenlik fonksiyonu STO'su iki artik sinyal girisi yoluyla tetiklenir. iki sinyal girisi kablolamasi ayri olmalidir.

iki sinyal girisinden birindeki diizey 0 ise glivenlik fonksiyonu STO'su tetiklenir. Giig asamasi devre disi
birakilir. Motor artik tork Gretemez ve fren yapmadan gaz keser. Bir Hata sinifi 3 hatasi algilandi.

Bir saniye igindeyse dider ¢ikisin diizeyi de 0 olur, hata sinifi 3 kalir. Bir saniye icinde diger girisin diizeyi
0 olmazsa hata sinifi 4'e degisir.

74
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Guvenlik fonksiyonu kullanimina iliskin talepler

Guvenlik fonksiyonu STO (Safe Torque Off) DC veri yolundan guict kesmez. Guvenlik fonksiyonu STO
yalnizca motora olan giicl keser. DC veri yolu voltaji ve surlicliye sebeke voltaji hala vardir.

ELEKTRIK CARPMASI

e Guvenlik fonksiyonu STO’yu beklenen islevi haricinde baska bir amagla kullanmayin.
e Surlcunln sebeke gicuyle baglantisini kesmek icin guivenlik fonksiyonu STO’sunun devresinin bir

parcasi olmayan uygun bir anahtar kullanin.
Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

Guvenlik fonksiyonu STO tetiklendikten sonra, motor artik tork liretemez ve frensiz gazi kesilir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA CALISMASI
Devreye girme uygulamanizin yavaslatma gereksinimlerini karsilamiyorsa 6zel bir servis freni takin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Lojik tipi
Guvenlik fonksiyonu STO'su igin girisler (STO_A ve STO_ B girisleri) yalnizca pozitif lojik i¢in kablolanabilir.

Tutucu Fren ve Glivenlik Fonksiyonu STO'su

Guvenlik fonksiyonu STO'su tetiklendiginde, glic asamasi hemen devre disi birakilir. Tutucu frenin
kapatiimasi belirli bir stire alir. YUkte ¢alisan dikey eksen veya harici glgler durumunda, glvenlik
fonksiyonu STO'su kullanilirken érnegin bir servis freni kullanarak yiku hareketsiz hale getirmek ve
hareketsizligini korumak i¢in ek énlemler almaniz gerekebilir.

A UYARI

DUSEN YUK
Guvenlik fonksiyonu STO kullanilirken tim ytklerin givenli durdugundan emin olun.
Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Yukleri asma / gekme slspansiyonu makine igin bir glivenlik nesnesi ise glvenlikle ilgili dnlem olarak
uygun harici fren kullanarak yalnizca bu amaca erisebilirsiniz.

A UYARI

ISTENMEYEN EKSEN HAREKETI

e Guvenlikle ilgili 6nlem olarak dahili fren tutucuyu kullanmayin.
e Guvenlikle ilgili 6nlemler olarak yalnizca onayli harici frenleri kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6lime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

NOT: Sirlcu glivenlikle ilgili bir dnlem olarak kullanmak igin harici bir freni baglamak igin kendi giivenlikle
ilgili ¢ikisini saglamaz.

Kazara tekrar galisma
Gu¢ yeniden yuklendikten sonra motorun istenmeyen yeniden baslatmasindan kaginmaya yardimci olmak
icin (6rnegin, gl¢ kesintisinden sonra), I0_AutoEnable parametresi "kapall" olarak ayarlanmalidir.

Ayrica bir ana denetleyicinin istenmeyen bir yeniden baslatmay: tetiklemeyecegini de dogrulayin.
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A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

Gug¢ asamasinin otomatik etkinlestirmesi uygulamanizda tehlikelere neden oluyorsa I0_AutoEnable
parametresini "kapall" olarak ayarlayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Giivenlik fonksiyonu kullanilirken koruma tirii

Korunmus yerlesim

iletken nesnelerin (iriin igine giremediginden emin olmaniz gerekir (kirlilik derecesi 2). iletme &zelligine
sahip kirler giivenlik fonksiyonlarini etkisiz hale getirebilir.

A UYARI

CALISTIRILAMAYAN GUVENLIK iSLEVi

iletken maddelerin (su, kirli veya emilmis yaglar, metal kirpintilar vb.) siiriicii icine giremediginden emin
olun.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Guvenlikle ilgili sinyallerde kisa devreler olacagi disunullyorsa ve kisa devreler 6n cihazlar tarafindan
algilanmazsa, ISO 13849-2 uyarinca korunmus bir yerlesim gereklidir.

Korunmamis bir yerlesimde bir giivenlik fonksiyonunun her iki sinyali (her iki kanal) kablonun harici voltajla
zarar gérmesinden kaynaklanabilir. Her iki kanalin harici voltaja baglanmasiyla glivenlik fonksiyonu artik
etkin degildir.

76
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Giivenlikle ilgili Sinyaller igin Korumal Kablo Montaiji

ISO 13849-2, giivenlikle ilgili sinyaller icin kablolar i¢in korumali kablo montajini agiklamaktadir. Givenlik
fonksiyonu STO'su igin kablolar harici voltaja karsi korunmalidir. Topraklama baglantisi korumasi, glivenlik
fonksiyonu STO'sunun sinyalleri i¢in harici voltaji kablolardan uzakta tutar.

Topraklama dongtileri makinelerde sorunlara neden olabilir. Bir uca bagdh bir koruma yalnizca topraklama
icin yeterlidir ve toprakli bir déngi olusturmaz.

e Giuvenlik fonksiyonu STO'sunun sinyalleri igin korumali kablolar kullanin.

e Diger sinyaller igin giivenlik fonksiyonu STO'sunun sinyalleri igin kablo kullanmayin.

e Korumanin bir ucunu baglayin.

e Givenlik fonksiyonu STO'sunun sinyalleri i¢in papatya zinciri olustururken, STO IN i¢indeki koruma
baglantisini kullanin.

Guvenlikle ilgili sinyaller igin korumali kablo montaji 6rnegi

STO IN
STO_COM

‘ ~—95TO_A
- +—0STO_B

STO OUT

******** +—OSTO_COM
—0OSTO_A
+—0STO_B

| STOIN
SR % 0STO_COM
-—STO_A
o +—OSTO B

STO OUT
r3\§STO_COM

STO_A
STO_B

Baglanti Moddilleri Hakkinda Not
Baglanti modiilleri korumanin bir ucunun baglantisi igin tasarlanmistir.
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Endustriyel konnektorler ile G/G moduliinde korumanin bir ucunun baglantisi 6rnegi

SHLD (IN) (OuT)
1NC e STO 1TNC
2 STO A 25TO A
3 STO_COM 3 STO COM
4STO B @ 4 STO_B

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

Ayrilmis, kullanilmayan baglantilara veya No Connection (Baglanti Yok, N.C.) olarak gosterilen
baglantilara herhangi bir kablo baglamayin.

Bu talimatlara uyulmamasi éliime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Yay terminalleri ile G/C moddilinde korumanin bir ucunun baglantisi érnegi

//SHLD

. SHLD\@

Aksesuarlar: Endustriyel Konnektorler ile G/G Modiilii igin Kablo ve Konnektorler

Aksesuarlar korumanin bir ucunun baglantisi igin tasarlanmistir. Givenlik fonksiyonu STO'su igin olan
kablolarin bir ucu 6nceden monte edilmistir. Givenlik fonksiyonu STO'su igin kablolarin 6nceden monte
edilmis konnektori STO IN 8gesine baglanir. Givenlik fonksiyonu STO'su VW3L50010 korumaya
baglanmaz; STO OUT &6gesine baghdir. VW3M94C 6nceden monte edilen kablolarinin korumasinin bir
ucu baglanir.

Onceden monte edilen kablolari kullanma kablolama hatasi olasiligini azaltmaya yardimci olur. Aksesuar
ve Yedek Pargalar (bkz. sayfa 463) bélimine bakin.
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STO uygulama érnekleri

Durma kategorisi 0 6rnegi

ACIL DURMA elemani olmadan kullanim, durma kategorisi 0.

Durma kategorisi 0 érnegi

24V 24V __
]
< ENABLE | PLC LXM32
¢ S
< 0
% ~ >
2 FAULT RESET
=
O
<
¢ »{STO_A
: i »STO B
H ]
I

Bu 6rnekte, bir ACIL DURDURMA etkinlestirildiginde, kategori 0'in durmasina neden olur.

Her iki giriste eszamanli 0 diizeyi yoluyla giivenlik fonksiyonu STO'su tetiklendiginde (1 sn'den kiguk
zaman ofseti). Gl¢ asamasi devre disi birakilir ve bir hata sinifi 3 hatasi algilanir. Motor artik tork
olusturamaz.

STO tetiklendiginde motor zaten hareketsiz degilse belirgin fiziki gucler (yercekimi, strtinme vb.) altinda
yavaslar Tahminen hareketsiz olana kadar gaz kesme zamaninda etkin.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI
Devreye girme uygulamanizin yavaslatma gereksinimlerini karsilamiyorsa 6zel bir servis freni takin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Motorun gazini kesiliyorsa ve olasi yik risk ve hasar analiziniz tarafindan belirlenenden azsa harici bir fren
de gerekebilir. Bkz. Tutucu Fren ve Glivenlik Fonksiyonu STO'su (bkz. sayfa 75).
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Durma kategorisi 1 6rnegi
ACIL DURMA elemani ile kullanim, durma kategorisi 1.
Harici Preventa XPS-AV ACIL DURDURMA giivenlik rélesi modiililyle kategori 1 durdurma érnegi

24V 24V 24V 24V 24V -
A L i
Preventa Lﬁ ENABLE ,| PLC LXM32
XPS-AV —
! FAULT RESET
Y+ ~ »
Y64
Y74 —> P »| Halt
‘ Y84 ] |
A gecikmeli e !
87 — 38 * »|STO A
‘5‘; N gg 1 »STO B
. | gecikmesiz : :
ACIL DURMA|03 —~—— 04 ;o
|13 —— 14 |
i 23 — 24
S31 S11
—1S21 s12[_]
|I S22 S13 j
S32 S14
A1 A2 __L

Bu drnekte, bir ACIL DURDURMA etkinlestirildiginde, kategori 1'in durmasina neden olur.

ACIL DURDURMA giivenlik rélesi modiilii érnegin "Durma"” fonksiyonu yoluyla siiriictiniin anlik
durdurulmasina (gecikmemis) yol agar. ACIL DURDURMA giivenlik rélesi modiiliinde ayarlanan siire
gecikmesi gectikten sonra, ACIL DURDURMA giivenlik rélesi giivenlik fonksiyonu STO'sunu tetikler.

Her iki giriste eszamanli 0 diizeyi yoluyla guivenlik fonksiyonu STO'su tetiklendiginde (1 sn'den kiguk
zaman ofseti). GU¢ asamasi devre disi birakilir ve bir hata sinifi 3 hatasi algilanir. Motor artik tork
olusturamaz.

Motorun gazini kesiliyorsa ve olasi yuk risk ve hasar analiziniz tarafindan belirlenenden azsa harici bir fren
de gerekebilir. Bkz. Tutucu Fren ve Guvenlik Fonksiyonu STO'su (bkz. sayfa 75).

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI
Devreye girme uygulamanizin yavaslatma gereksinimlerini karsilamiyorsa 6zel bir servis freni takin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.
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Alt bolim 3.6
PROFINET Fieldbus

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Uyumluluk Siniflar 82
Ag Topolojisi 83
Veri Yapisi 84
Dénglisel iletisim - Genel Bakis 85
Dongiisel iletisim - Cikis Verileri Yapisi 86
Dénglisel iletisim - Giris Verileri Yapisi 87
Dénglisel iletisim - Parametre Kanali 89
Déngiisel iletisim - "Mod Gegisi" Biti Yoluyla Anlasma 91
Dénglisel Olmayan iletisim - Genel Bakis 92
Dénglisel Olmayan iletisim - Ornek: Bir Parametre Okuma (Yapilandirma Araci STEP 7 ile) 93
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Uyumluluk Siniflari

PROFINET, Endustriyel Ethernet'e gore bir iletisim protokoluddr.
Uygulama alanina bagl olarak, PROFINET islevselligi 3 alt sinifa bélinmustur:

o Uyumluluk sinifi A (CC-A)
e Uyumluluk sinifi B (CC-B)
e Uyumluluk sinifi C (CC-C)

Uyumluluk Sinifi A (CC-A)

Uyumluluk sinifi A, déngusel gercek zamanli iletisim igin ve déngusel olmayan TCP/IP iletisim i¢in temel
fonksiyonlar saglar. Tipik uygulamalar otomasyon olusturmay icerir.

Uyumluluk Sinifi B (CC-B)

Uyumluluk sinifi B, uyumluluk sinifi A'ya ag tanilamalari, SNMP ve topoloji bilgileri ekler. Tipik uygulamalar
sure¢ otomasyonunu igcermektedir.

Uyumluluk Sinifi C (CC-C)

Uyumluluk sinifi C, uyumluluk sinifi B'ye bant genisligi ayirma ve senkronizasyonu ekler. Tipik uygulamalar
konumlandirma sistemlerini igerir.

Desteklenen Uyumluluk Sinifi
Aygit uyumluluk sinifi B (CC-B) destekler.

82 EI00000002624 03/2020



Projelendirme

Ag Topolojisi

GC Yoéneticisi

GG Denetleyicisi

GG Aygitlan

PROFINET agi asagidaki bilesenlerden olusur:

e PROFINET GC yoneticisi
(PROFIBUS ana sinif 2 tanimina karsilik gelir)

e Bir veya birden fazla PROFINET GG denetleyicisi
(PROFIBUS ana sinif 1 tanimina karsilik gelir)

e Bir veya birden fazla PROFINET GC aygiti
(PROFIBUS slave tanimina karsilik gelir)

PROFINET agi CAT5e Ethernet kablosunu kullanir.

10 Supervisor

10 Controller 10 Devices

GC yodneticisi devreye alma ve ag tanimalarina izin verir. GG yoneticileri 6érnekleri:

e PCller
e HMl'lar
e Programlama aygitlar

GG denetleyicisi ¢ikis verilerini GG aygitina génderir ve giris verilerini GG aygitindan alir. GG
denetleyicileri 6rnekleri:

e Otomasyon aygitlari, 6rnegin, lojik denetleyicileri

GC aygiti GC denetleyicisinden komutlar alir ve durum bilgilerini GC denetleyicisine génderir. GC aygitlari
Ornekleri:

e Giris/cikis modilleri
e Sirlcu sistemleri
e SensoOr ve aktlatorler

EI00000002624 03/2020

83



Projelendirme

Veri Yapisi

Genel Bakis

Bayt, word ve double word degerler onaltilik bigimde gdsterilir. Onaltilik degerler nimerik deger 6tesinde
"h" yoluyla gésterilir, 6rnegin "314". Ondalik degerlerde 6zel kimlik bulunmaz. Farkli bit (sagdan sola) ve

bayt (soldan saga) bigimi sayisini not edin.
Bitten double word'e genel veri yapisi

Bit \716]5]4]3]2][1]0]

1 Byte
= 8 Bit L | L M )
1 Byte 1 Word 1 Double word
ICNENES
2

=2 Byte 3

N —

Word

1 Double word | 4 5 6 7
=4 Byte

Double word

Kullanilan Bayt Sirasi: Biiylik Endian Bigimi
Baytlar Blyuk Endian bigiminde iletilir.
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Déngisel iletisim - Genel Bakis

PROFINET, déngusel iletisim, istasyona 6zgii, module 6zgu ve kanala 6zgu tanilamalar igin ve tanilama
icin cesitli alarm tarleri igin islevsellik saglar.

Giris Verileri ve Cikis Verileri

islem Verisi Kanall

Parametre Kanali

Sirlci Profili

Cikis verileriyle, GC denetleyicisi, 6rnegin, calisma modunu baslatmak, bir fonksiyonu tetiklemek, bir
hareket gergeklestirmek veya durum bilgileri istemek igin bir komutu GC aygitina génderir. GC aygiti
komutu yuratdr ve bir onayla onaylar.

Veri degisimi sabit deseni izler:

o Verileri GG aygitima gikar: GC denetleyicisi ¢ikis verisi bellegine bir komut yerlestirir. Buradan, GC
aygitina iletilir ve yuratalur.

e GG aygitindan giris verileri: GG aygiti giris verilerindeki komutu onaylar. Komut basariyla yuratulirse
GG denetleyicisi bir hata mesaji olmadan bir onay alir.

GC denetleyici giden komutla ilgili bilgi almazsa yeni bir komut génderemez. Onay bilgileri ve hata
mesajlari bit kodlu bigimle iletilen verilere eklenir.

GG denetleyicisi her dongl sirasinda glincel giris verilerini GG aygitindan alir. Giris verileri iletilen bir
komut ve durum bilgileriyle ilgili onay bilgisi icerir.
Doéngusel iletisimin verileri 2 bélimden olusur:

e islem verisi kanali
e Parametre kanal (istege bagl)

Sirtcu profili segimi parametre kanalinin kullanilip kullaniimadigini belirler.

islem verisi kanali, drnegin gergek konum veya gercek hiz gibi gercek zamanli veri degisimi icin kullanilir.
Alici gerekmediginden veri ek yonetici verisi ve veri iletisimi onayi olmadan goénderildiginden iletim hizlidir.

GC denetleyicisi islem verisi kanali yoluyla GC aygitinin galisma durumlarini kontrol edebilir, érnegin:

Gl¢ asamasini etkinlestirme ve devre disi birakma
Calisma modlarini baslatma ve sonlandirma
Hareketleri baslatma ve sonlandirma

"Quick Stop" tetikleme / "Quick Stop" sifirlama

Bir hata iletisinin sifirlanmasi

Calisma durumlarini degistirme ve calisma modlarini etkinlestirme ayri ayri yapilmahdir. Bir galisma modu
yalnizca slriictiniin ¢galisma durumu 6 Operation Enabled ise baslatilabilir.

GG denetleyicisi GG sirlcusinden bir parametre degeri isteyebilir veya parametre kanali yoluyla bir
parametre degerini degistirebilir. Her parametre dizin ve alt dizin yoluyla benzersiz olarak adreslenebilir.

Uriin asagidaki siiriic profillerini destekler:

e Profil 104: "Surtcl Profili Lexium 1" (saticiya 6zgu)
e Profil 105: "Surtcl Profili Lexium 2" (saticiya 6zgu)

Profile 104 "Drive Profile Lexium 1" | Profil 105: "Drive Profile Lexium 2"
26 baytli profil 10 bayth profil

Gelismis islevsellik Cekirdek islevselligi

Parametre kanali ile (8 bayt) Parametre kanali olmadan
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Déngiisel iletisim - Cikis Verileri Yapisi

Genel Bakis
Cikis verileri istekleri GG denetleyicisinden GG aygitina iletmede kullanilir.

"Sirtci Profili Lexium 1" gikis verileri, profil 104

@ ©)

PZD1 [ PZD2 | PZD3 | PZD4 | PZD5 | PZD6 | PZD7 | PZD8 | PZD9 | PZD10 | PZD11 [ PZD12 [ PZD13 | PZD14 | PZD...
0J1]2[3]4]5[6]7[8]9][10[11][12]13[14]15]16][17[18]19][20]21[22]23]|24[25]26]27]...] ...

ParCh Optional Data
— DEC

— ACC
— RefB32

—— RefA32
dmControl

"Sdricu Profili Lexium 2" ¢ikis verileri, profil 105

@

PZD1 | PZD2 | PZD3 | PZD4 | PZD5 | PZD6 | PZD..
0[1]2[3]4]5]6][7]8][9 [10[11]...]..

[ Optional Data

— RefB32

L— RefA32
dmControl

1 Parametre kanali
2 Islem verisi kanali

Parametre Kanali "ParCh"
Parametreler "ParCh" yoluyla okunabilir veya yazilabilir, Déngtisel iletisim - Parametre Kanali
(bkz. sayfa 89) bélimine bakin.

"dmControl" Word'li
"dmControl" s6zctigu ¢alisma durumunu ve ¢alisma modunu ayarlamak igin kullanihr.

Bitlerin ayrintili agiklamasi igin Fieldbus Yoluyla Calisma durumunu Degistirme (bkz. sayfa 248) ve
Calisma Modunu Baslatma ve Degistirme (bkz. sayfa 257) bélimlerine bakin.

"RefA32" ve "RefB32" Double Word'leri
"RefA32" ve "RefB32" iki double word'li calisma modu igin iki degerini ayarlamak i¢in kullanilir. Anlam
¢alisma moduna baglidir; tek tek galisma modlarinin bélimlerinde agiklanmaktadir.

"ACC" ve "DEC" Double Word'leri
Hizlandirma rampasi ve yavaslatma rampasi i¢in "ACC" ve "DEC" iki double word'i degerleri ayarlamak
icin kullanilir. Hizlandirma rampasi RAMP_v_acc parametresine karsilik gelir, yavaslatma rampasi

RAMP v_dec parametresine karsilik gelir.

"Optional Data" Baytlari
"istege Bagh Veri" kullanici tarafindan secilebilen (esleme) ek parametreleri profile eklemek icin kullanilir.
Esleme hakkinda ek bilgi i¢in Yapilandirma Araci STEP7 - V13 (TIA Portal) ile Ayarlar (bkz. sayfa 757)

bolimine bakin.
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Déngiisel iletisim - Girig Verileri Yapisi

Genel Bakis
Giris verileri, GC aygitindan GC denetleyicisine bilgileri iletmek igin kullanilir.
"Sarici Profili Lexium 1" giris verileri, profil 104

O] @

PzD1 | PzD2 | PZD3 | PzD4 | PzD5 | PzD6 | PzD7 | PzD8 | PzD9 | PzD10 | PZD11 | PZD12 | PZD13 | PZD14 | PZD...
0J1[2]3]4]5]6]7[8]9[10[11]12][13]14][15[16][17[18][19]20]21][22]23][24[25[26]27]...] ...
Pa||'Ch L Optional Data
_l_act
'—_v_act
——_p_act
drivelnput
motionStat
mfStat
L— driveStat

"Suricu Profili Lexium 2" giris verileri, profil 105

@

PzZD1 | PZD2 | PZD3 | PZD4 | PZD5 | PZD6 | PZD...

oJ1[2]3]4]5]6]7[8]910[11]...]...
L [Optional Data
ModeError
drivelnput
motionStat
mfStat
driveStat

1 Parametre kanali
2 Islem verisi kanali

Parametre Kanali "ParCh"

Parametreler "ParCh" yoluyla okunabilir veya yazilabilir, Déngiisel iletisim - Parametre Kanali
(bkz. sayfa 89) bélimine bakin.

"driveStat" word'li
Gegerli galisma durumu "driveStat" word'lyle gosterilir.

Bitlerin ayrintili agiklamasi igin Fieldbus Yoluyla Calisma Durumunu Gésterme (bkz. sayfa 245) bolimine
bakin.

"mfStat" word'li
"mfStat" s6zcligu gegerli galisma modunu géstermek igin kullanilir.
Bitlerin ayrintili agiklamasi igin Calisma Modu Gdésterme (bkz. sayfa 250) bélimine bakin.

"motionStat" word'l

"motionStat" word'l motorda ve profil olusturucuda bilgi saglamak icin kullantlir.

Bit Anlami

Pozitif limit salteri tetiklendi

Negatif limit salteri tetiklendi

.5 Ayrilan
MOTZ: Motor hareketsiz
MOTP: Pozitif yonde motor hareketi

I N |WwW N |-

MOTN: Negatif yonde motor hareketi
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Bit Anlami

9 DS402intLim parametresi yoluyla ayarlama
10 DPL_intLim parametresi yoluyla ayarlama

11 TARO: Hareketsiz haldeyken profil olusturucu
12 DEC: Profil olusturucu yavaslar

13 ACC: Profil olusturucu hizlanir

14 CNST: Profil jeneratorii sabit hizda gidiyor
15 Ayrilan

"drivelnput" word'ii
"drivelnput" word'u dijital sinyal girislerinin durumunu géstermek igin kullanilir.

Bit Sinyal Fabrika ayari

0 DIO Sinyal girisi fonksiyonu Freely Available

1 DI1 Sinyal girisi fonksiyonu Reference Switch (REF)

2 DI2 Sinyal girisi fonksiyonu Positive Limit Switch (LIMP)
3 DI3 Sinyal girisi fonksiyonu Negative Limit Switch (LIMN)
4..15 - Ayrilan

"_p_act" Double Word'ii
"_p_act" double word'l gergek konumu gésterir. Deger p act parametresine karsilik gelir.

"_v_act" Double Word'l

"_v_act" double word'i parametrelestirilebilir. v _act (gergek hiz) parametresini veya n act
(rotasyonun gergek hizi) parametresini segebilirsiniz, "_v_act" igin Esleme (bkz. sayfa 752) béliimiine
bakin.

"_I_act" word'u
"_I_act" word'li toplam motor akiminda bilgi saglamak icin kullanilir. Deger I act parametresine karsilik
gelir.

"ModeError" word'li
"ModeError" word'i ModeError'in ayarlanmasina neden olan saticiya 6zgi hata kodu saglamak igin
kullanilir. ModeError biti MT'ye bagimli parametreleri esas alir. Deger ModeError parametresine karsilik
gelir.

"Optional Data" bayti

"istege Bagh Veri" kullanici tarafindan secilebilen (esleme) ek parametreleri profile eklemek igin kullanilir.
Esleme hakkinda ek bilgi icin Yapilandirma Araci STEP7 - V13 (TIA Portal) ile Ayarlar (bkz. sayfa 757)
bélimine bakin.
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Déngiisel iletisim - Parametre Kanali

Genel Bakis

"Ctrl" Bayti

"Subindex” bayti

"Index" word'li

"PV" Double Word'ii

GG denetleyicisi GG slrlcusinden bir parametre degeri isteyebilir veya parametre kanali yoluyla bir
parametre degerini degistirebilir. Her parametre dizin ve alt dizin yoluyla benzersiz olarak adreslenebilir.

Byte [0[1]2]3][4]5]6]7]

L PV
Index
Subindex

Ctrl

"Ctrl" bayti bir parametre okuma veya yazma istegi icerir.

Cikis verileri bir parametrenin okunacagi veya yazilacagi bilgisini igerir. Giris verileri okuma isteginin veya
yazma isteginin basarili oldugu bilgisini igerir.

Cikis verileri:

Ctrl Fonksiyon

00y, istek yok

10, Okuma istegi

20y Yazma istegi (word)

30 Yazma iste@i (double word)
Giris verileri:

Ctrl Fonksiyon

00, istek heniiz tamamlanmadi

10, Okuma istegi veya yazma iste@i basariyla tamamlandi (word)
20y Okuma istegi veya yazma iste@i basariyla tamamlandi

(double word)
70, Hata mesaiji

Bir kerede yalnizca bir istek islenebilir. GG aygitt GG denetleyicisi yeni bir istek génderene kadar tepki
saglar. Bir tepki parametre deg@erlerini iceriyorsa GG aygiti bir tepki durumunda gecerli de@erle tepki verir.

Deger 00y, iken 10y, olarak degisirse okuma istekleri yalnizca GG aygiti ile yiritulir. Yazma istekleri deger
00y, iken 20y, veya 30y, degerine degisirse yalnizca GC aygiti tarafindan yurutalur.

"Altdizin" bayti 00y, degerine ayarlanmalidir.

"Dizin" word'l parametre adresini icerir.

"PV" double word'li parametre degerini igerir.

Okuma istegi durumunda, cikis verilerindeki degerin bir 5nemi yoktur. Giris verileri parametre degerini
icerir.

Yazma istedi durumunda, cikis verileri parametreye yazilacak degeri igerir. Giris verileri parametre
degerini igerir.

Bir okuma isteg@i veya bir yazma istegi basarili olmazsa "PV" double word'l hatanin hata numarasini igerir.
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Ornek: Parametre Okuma
Ornekte, driniin program numarasi _prgNoDEV parametresinden okunur. prgNoDEV parametresinde

258 (01, 02,,) parametre adresi bulunur.

Parametre degeri okumada 01}, 64, 40,, 6gesine karsilik gelen 91200 ondalik degeri bulunur.

Cikis verileri:

Ctrl Subindex Index PV

10y, 00y, 01y, 02, 00y, 00}, 00y, 00y,
Giris verileri:

Ctrl Subindex Index PV

20y, 00y, 01y, 02, 00y, 01y, 64, 40y,

Ornek: Gegersiz Parametre Yazma
Bu drnekte, var olmayan parametrenin degeri degisecektir. Parametrede 101 (00, 65;,) parametre adresi

bulunur. Parametrelerin degeri 222 (DE;,) olarak degisecektir.

GG aygitinin yeni bir istek kabul edebilmesi i¢in 00}, degeri 6nce "Ctrl" baytina iletilmelidir.

GG aygiti parametreyi adresleyemediginden, eszamanli bir hata mesaji giris verileriyle iletilir. "Ctrl" bayti
70y, olarak ayarlanir. "PV" double word'i hata numarasina (hata numarasi 1101,,: Parametre yok)

ayarlanir.
Cikis verileri:

Ctrl Subindex Index PV

30 00y, 00y, 65, 00y, 00}, 00, DE;,
Giris verileri:

Ctrl Subindex Index PV

704, 00y, 00y, 65, 00y, 00y, 11y, 01,

90
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Déngiisel iletisim - "Mod Gegisi" Biti Yoluyla Anlasma

Mod Gegisi

"Suricu Profili Lexium" eszamanli iletisim kullanir. Eszamanli iletisim oldugunda, GG denetleyicisi yeni
eylemlerden 6nce GG aygitindan bir yanit i¢in bekler.

Eszamanli iletisim, ¢ikis verilerinde ve giris verilerinde uygun bitler yoluyla kontrol edilir:

e Cikis verileri: "Mode Toggle" biti yoluyla "dmControl" word'linde
e Giris verileri: "ModeError" biti ve "Mode Toggle" biti yoluyla "mfStat" baytinda

Yukselen kenar ve algalan kenar ile "Mode Toggle" biti etkindir.

Ornek 1: Konumlandirma
GG denetleyicisi zamanda ty noktasinda bir hareket baslatir. Zaman t4, t, ... noktasinda, GC denetleyici

GC aygitindan tepkileri dogrular. Hareketin sonunu bekler. Hareketin sonu bit "x_end" =1 oldugunda
algilanir.

abhwnNn =

*to ¢t1 wz ws

(1) —»  Mode Toggle |
®

Mode Toggle [

x_end —|—|7
) ®

2 -—

Cikis verileri

Giris verileri

GC denetleyicisi hareketi baslatir: Bit "Mode Toggle" = 1.

GG cihazi "Hareket galisiyor" durumunu bildirir: Bit "Mode Toggle" = 1, bit "x_end" = 0.
GC aygiti "Hareket sonlandirildi" durumunu bildirir: Bit "x_end" = 1.

Ornek 2: Kisa Mesafeli Hareket
GC denetleyicisi zamanda ty noktasinda kisa mesafeli bir hareket baslatir. Stire GC denetleyicisinin istek
dongisiinden daha kisadir. Zaman t4 noktasinda hareket sonlandirilir. Bit "x_end" GG denetleyicisinin

hareketin zaten sonlandiriidigini veya henliz baslamadigini algilamasina izin vermez. Ancak, "Mode
Toggle" bitiyle gegerli durumu tanimlayabilir.

abhwWN =

oy b

(1) —»  Mode Toggle |
®

Mode Toggle |
2@ -— :
x_end L]

06,

Cikis verileri

Giris verileri

GC denetleyicisi hareketi baslatir: Bit "Mode Toggle" = 1.

GG cihazi "Hareket galisiyor" durumunu bildirir: Bit "Mode Toggle" = 1 ve bit "x_end" = 0.
GC aygiti "Hareket sonlandirildi" durumunu bildirir: Bit "x_end" = 1.
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Déngiisel Olmayan iletisim - Genel Bakis

Genel Bakis
Doéngusel iletisime ek olarak, GG denetleyicisi ve GG aygiti dongusel olmayarak iletisim de kurabilir.
Doéngusel olmayan iletisim galisma sirasinda parametre degisimini etkinlestirir, ancak dongusel iletisimden

daha yavastir. Ek olarak déngusel olmayan bir iletisim "Tanilama Alarmi" yoluyla hata mesaijlari
(bkz. sayfa 359) icin kullanilir.

Déngiisel Olmayan lletisim - Parametre Kanali
GG aygiti bir GC denetleyicisiyle ve GG ydneticisiyle dongusel olmayan veri degisimini destekler.
Ddéngusel olmayan iletisim yapisi:

GC denetleyicisi verilerle YAZMA istegini gbnderir (okuma parametresi veya yazma parametresi).

GC aygiti YAZMA Tepkisiyle yazma istegini onaylar.

GC denetleyicisi OKUMA istegini génderir.

GC aygitt OKUMA Tepkisiyle okuma istegini onaylar. istege bagli olarak veri iletimi olmadan birgok

OKUMA istegi / OKUMA Tepkisi dongiisii GG aygiti bir OKUMA Tepkisi saglanmadan énce gerekebilir.

Déngiisel Olmayan lletisim - Ogeler
Asagidaki 6geler dongusel olmayan iletisim icin tanimlanir:

Veri tiiri Deger
REQUEST REFERENCE Unsigned 8 00y,: Ayriimis
01y, ... FFy
REQUEST ID Unsigned 8 01y, istek Parametresi
02},: Degistirme Parametresi
RESPONSE ID Unsigned 8 Yanit (+)
00y: Ayrilmis

01y,: istek Parametresi (+)

02;: Degistirme Parametresi (+)
Yanlt. (-)

81y: Istek Parametresi (-)

82,: Degistirme Parametresi (-)

AXIS Unsigned 8 01y,
NO. OF PARAMETERS Unsigned 8 01y, ...17x: 1 ... 23 DWORD (240 veri baytlarr)
ATTRIBUTE Unsigned 8 00y,: Ayrilmis

01y,: Deger
NO. OF ELEMENTS Unsigned 8 00y,: Ozel Fonksiyon

01y, ... EAL: Miktar 1 ... 234
PARAMETER NUMBER Unsigned 16 00y,: Ayriimis

0001y, ... FFFF}: Parametre Dizini
SUBINDEX Unsigned 16 0000y, (Surticu Profili Lexium)
FORMAT Unsigned 8 42,: WORD

43,: DWORD

44,: ERROR
NO. OF VALUES Unsigned 8 00y, ... EAL: Miktar 0 ... 234
ERROR NUMBER Unsigned 16 0000y, ... 0064y, Hata kodlari
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Déngiisel Olmayan iletisim - Ornek: Bir Parametre Okuma (Yapilandirma Araci STEP 7 ile)

YAZMA istedi Gonderiliyor
Yonetici verileri:

YAZMA istegi Aciklama

Dizin 47 Dizin (Sirlcu Profili Lexium: 47)
Uzunluk 10 10 bayt yik
Yuk verileri:

Bayt | Ad Deger |Aciklama

0 REQUEST REFERENCE 01, Parametre istegi icin referans sayisi

1 REQUEST ID 01y istek Parametresi

2 AXIS 01y Eksen 1

3 NO. OF PARAMETERS 01y 1 parametresi iletilir

4 ATTRIBUTE 104, Parametre degeri (erisim)

5 NO. OF ELEMENTS 00y, Dogrudan degere erisim (>0: alt 6geler)
6,7 |PARAMETER NUMBER 0104y, Bellenim versiyonu (1.2)

8,9 |SUBINDEX 0000}, | Alt dizin: strtict profili Lexium 0'da

OKUMA istegi Génderiliyor
Yonetici verileri:

OKUMA [stegi Aciklama
Dizin 47 Dizin (Sirlcu Profili Lexium: 47)
Uzunluk 10 10 bayt alim arabellegi

OKUMA Tepkisi Aliniyor
Yonetici verileri:

OKUMA Tepkisi Agciklama

Dizin 47 Dizin (Surlcu Profili Lexium: 47)
Uzunluk 8 8 bayt yik
Yuk verileri:

Bayt | Ad Deger |Aciklama

0 RESPONSE REFERENCE 01y, Parametre isteginin aynalanmis referans sayisi
1 RESPONSE ID 01y, istenen parametre igin pozitif tepki

2 AXIS 01y, Aynalanan erisim sayisi (eksen 1)

3 NO. OF PARAMETERS 01y 1 parametre iletilir.

4 FORMAT 42y Parametre bicimi (WORD)

5 NO. OF VALUES 01y, 1 degere erisim

6,7 |VALUE XXXXp Parametrenin degeri

EI00000002624 03/2020 93



Projelendirme

94 EI00000002624 03/2020



Bolum 4

Kurulum

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu bélim, su alt bélimleri igerir:

Alt Bélim Baslk Sayfa
4.1 Mekanik kurulum 96
4.2 Elektrik tesisati 101
4.3 Endstriyel Konnektorler ile G/C Modulu 114
4.4 Yay Terminalleriyle G/C Modulu 124
4.5 Yuklemeyi Dogrulama 137
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Kurulum

Alt bolim 4.1

Mekanik kurulum

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt bélum, su basliklari icerir:

Baslik Sayfa
Montajdan 6nce 97
Motoru Monte Etme 98
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Montajdan dnce

Urtintin kontrol edilmesi

e Tir kodu yoluyla triin versiyonunu dogrulayin. Tir Kodu (bkz. sayfa 79 bdlimune bakin.
o Uriinii montajdan énce gériiniir hasar bakimindan kontrol edin.

Hasarli Grtinler bir elektrik carpmasina ve istenmeyen davranislara neden olabilir.

ELEKTRIK GARPMASI VEYA EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

e Hasarli Urinler kullanmayin.
e Yabanci nesnelerin Urlin i¢ine (yonga, vida veya tel kirpintilar gibi) girmesini 6nleyin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

Uriinde herhangi bir hasar algilarsaniz yerel Schneider Electric temsilcinize basvurun.

Tutucu Freni inceleme (Segenek)
Tutucu Freni inceleme/Alistirmasini Yapma (bkz. sayfa 477) bélimiine bakin.

Mili Temizleme

Mil uzantilari asinma dnleyici ile fabrikada islenir. Cikis bilesenleri mile yapistirilirsa asinma dnleyici
¢tkariimali ve mil temizlenmelidir. Gerekirse yapiskan ureticisinin belirttigi bir gres ¢ikarici madde
uygulayin. Yapiskan Ureticisi gres ¢ikarici hakkinda bilgi saglamazsa aseton kullanilabilir.

e Asinma Onleyiciyi ¢ikarin. Deri ve mihur pargalarinin asinma dnleyici veya temizlik maddesiyle
dogrudan temasindan kaginin.

Flans Igin Yiizeyi Monte Etme

Montaj yuzeyi kararli, temiz, gapagi alinmis ve disuk titresimli olmahdir. Montaj ytzeyinin kendisinin
topraklandigindan ve motor flansi ve montaj ylizeyi arasinda potansiyel oldugundan emin olun.

A A TEHLIKE

YETERSIZ TOPRAKLAMA NEDENIYLE ELEKTRIK GARPMASI

e Tum tahrik sisteminin topraklamasi bakimindan gecerli tim talimatlara ve dizenlemelere riayet
edilmesini saglayin.

e Voltaji vermeden dnce tahrik sistemini topraklayin.

e Toprak hatti olarak kablo kilavuz borulari kullanmayin, bunun yerine boru i¢inde bir toprak hatti
kullanin.

e Toprak hattinin kesiti gecerli normlara sahip olmalidir.

e Kablo yalitimlarini toprak hatti olarak gérmeyin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

e Boyutlar ve toleranslar agisindan montaj ylzeyinin tim gereksinimlerini karsiladigini dogrulayin.
Boyutlar (bkz. sayfa 24) bélimine bakin.
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Motoru Monte Etme

ELEKTRIK CARPMASI VEYA EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

o Uriiniin icine yabanci maddelerin girmesini énleyin.
e Tortular ve nem gibi kirlilikten kaginmak igin miihdrlerin ve kablo girislerinin dogru yerlestigini
dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

Motorlar gii¢lu yerel elektrik ve manyetik alan olusturabilir. Bu, hassas cihazlarda etkilesime neden olabilir.

A UYARI

ELEKTROMANYETIK ALANLAR

e Kalp pili gibi elektronik tibbi implantlar takil kisileri motordan uzak tutun.
e Elektromanyetik hassas cihazlari motorun bulundugu yerlere koymayin.

Bu talimatlara uyulmamasi éliime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Uriindeki metalik yiizeyler calisma esnasinda 70?°C'den (158?°F) fazla isinabilir.

A DIKKAT

SICAK YUZEYLER

e Sicak yuzeylerle korunmasiz temastan kaginin.
e Sicak yuzeylerin yakinina yanici veya isiya duyarl pargalar getirmeyin.
o Maksimum yikle bir deneme ¢alismasi yaparak i1sinin yeterince disari atilmasini saglayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

A DIKKAT

GUCUN YANLIS UYGULANMASI

e Makinenin igine veya uzerine tirmanmak igin motoru bir basamak olarak kullanmayin.

e Motoru ylk tasima pargasi olarak kullanmayin.

e Motorda glictin yanhs uygulanmasini énlemeye yardimci olmak i¢in makinenizde tehlike etiketlerini ve
koruyucularini kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi, yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Mile elektrostatik bosalma kodlayici sisteminin yanlis ¢alismasina ve beklenmedik motor hareketlerine
neden olabilir ve yataga neden olabilir.

A UYARI

ELEKTROSTATIK BOSALMA ILE iISTENMEYEN HAREKET

Hareketle statik bosalmayi dnlemek igin antistatik kemerler veya diger uygun énlemler gibi iletken
bilesenler kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

izin verilen ortam kosullarina uyulmazsa ortamlardan harici maddeler (iriine zarar verebilir ve istenmeyen
harekete veya ekipmanin hasar gérmesine neden olabilir.
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A UYARI

ISTENMEYEN HAREKET

e Mevcut dokiimanda ve destekleyen bir donanimin veya aksesuarin dokiimantasyonunda belirtilen izin
verilen ortam kosullarina uyuldugunu dogrulayin.

e Muhurlerin kuru galismasina izin vermeyin.

e Mil kovanina sivi girmesini engelleyin (6rnegin, IM V3 montaj konumunda).

o Mil mihdr halkalarini ve motorun kablo girislerini dogrudan basing rondelasinin dogrudan spreyine
maruz birakmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Motorlar boyutlariyla orantili sekilde agirdir. Motorun kutlesi ne kadar buyikse motor o kadar yaralanma
ve hasara neden olabilir.

A UYARI

AGIR VE/VEYA DUSEN PARGALAR

o Motorun agirhdi nedeniyle gerekiyorsa motoru monte etmek igin uygun bir ving veya baska bir uygun
kaldirma motoru kullanin.

o Gerekli kisisel koruyucu ekipmani kullanin (6rnegin, koruyucu ayakkabilar, koruyucu gézltkler ve
koruyucu eldivenler).

o Ozellikle hizli ivme veya siirekli titresim durumlarinda motoru gevsemeyecedi bir yere monte edin
(uygun sikma torkuyla glvenlik vidalarinin kullanimi).

Bu talimatlara uyulmamasi 6lime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Montaj Mesafeleri, Havalandirma
Aygitin konumunu segerken sunlari unutmayin:

Montaj igin minimum mesafeler gerekmez. Ancak, serbest konveksiyon miimkiin olmalidir.

IsI birikmesini 6nleyin.

Havalandirma yuvalarini engellemeyin; kirin havalandirma yuvalarina erismesini 6nleyin.

Aygiti i1si kaynaklarinin yakinina monte etmeyin. Birgok aygitin karsilikli iIsinmasi gl¢ distrmeye neden

olur.

Aygiti yanici maddelerin tGzerine monte etmeyin.

e Aygitin sogutulmasi i¢in olan hava baska aygitlarin ve bilesenlerin sicak hava akimindan dolayi ayrica
1Isinmamahdir.

e Tabhrik ylkselticisi termik sinirlarin Gzerinde galistirildiginda (asiri sicaklik) kapanir.

Konveksiyon Kanallari

100 boyutlu konveksiyon kanallari artis 1si yayitlimini artirir. Gii¢ diistirme olmamasi igin konveksiyon
kanallarini engellemeyin.

Montaj Konumu
Asagidaki montaj konumlari tanimlanmistir ve IEC 60034-7'ye gére onaylanmistir:

IM B5 IM V1 IM V3
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Montaj
Motor, montaj ylizeyine monte edildiginde, eksenel ve radyal olarak dogru hizalanmalidir ve montaj ylizeyi
ile temas ettiginden bile emin olun. Tiim montaj vidalari belirtilen sikma torkuyla sikilmalidir. Montaj vidalari
sikildiginda esit olmayan mekanik yik uygulanmamalidir. Veri, boyut ve koruma dereceleri (IP) i¢in Teknik
Veriler (bkz. sayfa 27) bolimune bakin.

Cikis Bilesenlerini Monte Etme
Kasnak ve baglantilar gibi ¢ikis bilesenleri uygun ekipman ve araglarla monte edilmelidir. Motor ve gikis
bileseni hem eksenel hem de radyal olarak dogru hizalanmalidir. Motor ve ¢ikis bileseni diizgiin
hizalanmadiysa bu, erken asinmaya neden olacaktir.

Milde calisan maksimum eksenel ve radyal giigler belirtilen maksimum mil yiki degerlerini asmamalidir,
Mile Ozgu Veriler (bkz. sayfa 30) bolimuine bakin.
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Alt bolim 4.2
Elektrik tesisati

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Genel 102
Topraklama Baglantisi 103
LXM32i'yi Monte Etme 104
Standart Fren Direnci 105
Harici Fren Direnci (Aksesuarlar) 106
Sebeke Beslemesi 108
Devreye Alma Arayizu 111
G/C Baglanti Modulini Monte Etme 113
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Genel

ELEKTRIK CARPMASI VEYA EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

o Uriiniin icine yabanci maddelerin girmesini énleyin.
e Tortular ve nem gibi kirlilikten kaginmak igin miihdrlerin ve kablo girislerinin dogru yerlestigini
dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

Yan duvarlari agma tehlikeli voltaji agiga ¢ikarir ve yalitima zarar verir.

ELEKTRIK GARPMASI
Yan duvari agmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya adir yaralanmalara yol acacaktir.

+24VDC besleme voltaji tahrik sisteminde birgok temasl sinyale baglidir.

YANLIS GUG KAYNAGI BiRiMi NEDENIYLE ELEKTRIK GARPMASI

e PELV (Protective Extra Low Voltage) taleplerine uygun bir gii¢ nitesi kullanin.
e Gl Unitesinin negatif ¢ikisini PE (toprak) ile birlestirin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol acacaktir.
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Topraklama Baglantisi

Bu uriinde 3,5 mA’dan biyik sizma akimi bulunur. Toprak baglantisinin kesilmesiyle muhafazaya
dokunuldugunda tehlikeli bir temas akimi olabilir.

A A TEHLIKE

YETERSIZ TOPRAKLAMA

e En az 10 mm? kesitinden bir toprak hatti (AWG 6) veya gli¢ terminallerine besleme yapan hatlarin
kesitinde iki toprak hatti kullanin.

e Tabhrik sisteminin topraklamasi bakimindan gecerli tiim talimatlara riayet edilmesini saglayin.

e \Voltaji vermeden 6nce tahrik sistemini topraklayin.

e Toprak hatti olarak kablo kilavuz borulari kullanmayin, bunun yerine boru iginde bir toprak hatti
kullanin.

e Kablo korumalarini koruyucu topraklama konduktérleri olarak kullanmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

Topraga Baglama
Topraklama baglantisi motor flansinin en Ustlindeki konumdadir.

e Topraklama baglantisini sistemin merkezi topraklama noktasina baglayin.

Sikma torku topraklama vidasi M4 Nm (Ibsing) | 2,9 (25,7)

Topraklama vidasinin 6zellik sinifi H 8.8
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LXM32i'yi Monte Etme

Elektrostatik bosalma (ESD) kalici olarak module aninda veya zamanla hasar verebilir.

BILDIRIM

ESD NEDENIYLE EKiIPMAN HASARI

o Moduli islerken uygun ESD 6nlemlerini (6rnegin, ESD eldivenleri) kullanin.
e Dahili bilesenlere dokunmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Nakliye kilidini ¢ikarin.

Mdahdrleri hasara karsi kontrol edin. Hasarli muhurleri olan aygitlar kullanmayin.
(1) LXM32i'yi BMi Uizerine takin.

(2) Yakalama dizgiin yanastiriimalidir.

(3) Sikma vidasini sikarak LXM32i'yi sikin.

Belirtilen sikma torkunu unutmayin, Sikma Torku ve Vidalar (bkz. sayfa 42) bélimune bakin.
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Standart Fren Direnci

Standart fren direnci yuva 2'de fabrikada monte edilmistir; yuva 2'de veya yuva 1'de kullanilabilir.

Standart fren direnci kullanilirsa birgok montaj tiiri bulunur, Modullerin Montaj Tirleri (bkz. sayfa 59
bélimine bakin.

Yuva 2'ye Monte Etme
Standart fren direnci yuva 2'de fabrikada monte edilmistir. Baska adim gerekmez.

Yuva 1'e Monte Etme
Standart fren direnci yuva 1'e de monte edilebilir.

e 2 sikma vidasini gevsetin ve standart fren direncini yuva 2'den ¢ikarin.
e Kapak filmini ¢ikarin, standart fren direncini yuva 1'e takin ve iki sikkma vidasini sikarak sabitleyin.

Sikma torku igin Sikma Torku ve Vidalar (bkz. sayfa 42) bolimine bakin.
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Harici Fren Direnci (Aksesuarlar)

Harici fren direncleri aksesuar olarak bulunur; ayri bir baglanti moduli yoluyla baglanirlar.

Harici fren direncinin segim ve derecelendirmesi Fren Direncinin Derecelendirmesi (bkz. sayfa 63)
béliminde agiklanmaktadir. Uygun fren direngleri icin Aksesuar ve Yedek Pargalar (bkz. sayfa 463)
bdélimune bakin.

Kablo 6zelligi
Koruma: gerekli, iki taraftan topraklanmis
Twisted Pair: -
PELV: -
Kablo yapisi: Minimum kondiiktor bolim: Sebeke beslemesiicin kullanilan

kesitle ayni kesit.
Ariza durumunda sebeke baglantisinin sigortasini
attirabilmek igin kablo telleri yeterli bir kesite sahip olmalidir.

Minimum kablo gapi: 6 mm (0,24 ing)
Maksimum kablo ¢api 10,5 mm (0,41 ing)
Maksimum kablo uzunlugu: 3 m (9,84 ft)
Ozellikler: Sicakhiga dayaniklilik

Baglanti Terminallerinin Ozellikleri

Baglanti kesiti mm?2 0,75 ... 4 (AWG 18 ... AWG 12)

izolasyon kesme boyu mm (ing) 8...9(0,31...0,35)

Yay terminalleri ince kondiiktorler ve sabit kondiiktérler icin onaylanmustir. izin verilen maksimum baglanti
kesitini inceleyin. Kablo yikstiklerinin kablo kesitini blyGttigind unutmayin.

Baglanti Modiiliinii Acma

Kablolama $emasi
Harici fren direnci icin baglantt moduli

T T
o ' PBe PB ©

[ [
I

o
g
0

Baglanti Terminallerinin Kullanimi
Baglanti terminallerini asagidaki gizimde gdsterilen sekilde kullanin:
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Harici fren direncinin baglanmasi

Fren direnci ¢alisma esnasinda 250 °C'den (482 °F) fazla isinmamalidir.

A UYARI

SICAK YUZEYLER

e Sicak fren rezistoruyle herhangi bir temas olmadigindan emin olun.
e Fren direncinin yakinina yanici veya isiya duyarli pargalar getirmeyin.
o Maksimum yikle bir deneme calismasi yaparak i1sinin yeterince disari atiimasini saglayin.

Bu talimatlara uyulmamasi éliime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Tum besleme voltajlarini kapatin. Elektrik tesisatiyla ilgili gtivenlik bilgilerini dikkate aln.
Baska voltajin olmamasini saglayin (givenlik uyarilarr).

Kapag! agin.

Kablo deligini agin.

Kabloyu kablo deligine dogru itin.

PE baglantisini (topraklama) baglayin.

PBe ve PB baglantilarini baglayin.

Kablo korumasini konnektérdeki koruma kelepgesine baglayin (blyuk yizey alani temast).
Kablo deligini kapatin.

Kapagi kapatin.

Baglanti Moddliini Monte Etme

e 2 sikma vidasini gevsetin ve standart fren direncini yuva 2'den ¢ikarin.

e Kapak filmini ¢ikarin, harici fren direnci igin baglanti modiliini yuva 1 veya yuva 2 igine takin ve iki
sikma vidasini sikarak sabitleyin. Modllerin Montaj Tirleri (bkz. sayfa 59) bolimundeki farkli montaj
turleriyle ilgili bilgileri unutmayin.

Sikma torku icin Sikma Torku ve Vidalar (bkz. sayfa 42) bolimine bakin.
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Kurulum

Sebeke Beslemesi

Kablo ézelligi

Uriinler endistriyel kullanim igin 6zeldir ve yalnizca sabit baglantiyla calistirilabilir.

Bu Uriinde 3,5 mA’dan biyilk sizma akimi bulunur. Toprak baglantisinin kesilmesiyle muhafazaya
dokunuldugunda tehlikeli bir temas akimi olabilir.

A A TEHLIKE

YETERSIiZ TOPRAKLAMA

e En az 10 mm? kesitinden bir toprak hatti (AWG 6) veya gli¢ terminallerine besleme yapan hatlarin
kesitinde iki toprak hatti kullanin.

e Tahrik sisteminin topraklamasi bakimindan gecerli tim talimatlara riayet edilmesini saglayin.

e \oltaji vermeden dnce tahrik sistemini topraklayin.

e Toprak hatti olarak kablo kilavuz borulari kullanmayin, bunun yerine boru iginde bir toprak hatti
kullanin.

o Kablo korumalarini koruyucu topraklama konduktérleri olarak kullanmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

A UYARI

ASIRI AKIMA KARSI YETERSIZ KORUMA

e "Teknik veriler" iginde belirtilen harici sigortalari kullanin.
o Uriinii kisa devre akim derecelendirmesi (SCCR) "Teknik Veriler" béliimiinde belirtilen degeri asan bir
sebeke beslemesine baglamayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6éliime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Dogrudan akim, bu siricinin koruyucu topraklama konduktériinde olabilir. Artik bir akim cihazi (RCD /
GFCI) veya artik bir akim izleyici (RCM) dogrudan veya dolayl temasa karsi koruma igin kullanilirsa
asagidaki belirli tirler kullaniimahdir:

A UYARI

DOGRUDAN AKIM KORUYUCU TOPRAKLAMA KONDUKTORUNE VERILEBILIR

e Bir faza ve notr kondiktére bagl tek fazli sariciler igin Tir A Artik Akim Cihazi (RCD / GFCI) veya
Artik Akim izleyici (RCM) kullanin.

e Frekans inverterleriyle kullanim igin olayli ve ¢ fazh cihazlar igin ve nétr kondiiktére bagdli olmayan bir
faza ve tek fazli cihazlar igin tim akim tirlerine hassas Tiir B Artik Akim Cihazi (RCD / GFCI) veya
Artik Akim izleyici (RCM) kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Atik akim aygitinin kullanimiyla ilgili bilgi ve kosullar igin Atik Akim Aygiti (bkz. sayfa 67) bélimine bakin.

A UYARI

YANLIS SEBEKE VOLTAJI

Glg¢ uygulamadan énce ve urund yapilandirmadan 6nce Urunin sebeke voltaji igin onaylandigini
dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi éliime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Koruma: -

Twisted Pair: -
PELV: -
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Kurulum

Kablo yapisi: Kablo konduktdrleri strlici ve motorun akim gereksinimlerine
uymalidir ve uygun yerel diizenlemelere uymalidir.

Minimum kablo capi: 8 mm (0,31 ing)

Maksimum kablo ¢api 15 mm (0,59 ing)

Maksimum kablo uzunlugu: -

Ozellikler: -

Baglanti Terminallerinin Ozellikleri

Baglanti kesiti mm?2 0,75 ... 4 (AWG 18 ... AWG 12)
izolasyon kesme boyu mm (ing) 8...9(0,31...0,35)

Terminaller kordonlar ve sabit hatlar i¢in kullanilabilir. Mimkiinse tel kablo uglarini (basliklar) kullanin.

Son kademe beslemesinin baglantisi igin 6n kosullar
Asagidaki bilgileri dikkate alin:

o Uc fazli aygtlar, yalnizca g fazla baglanmali ve isletimelidir.

e Sebeke sigortalarini baglayin. Sigorta tiirleri ve sigorta dereceleri hakkinda bilgi icin Motora Ozg(i
Verileri (bkz. sayfa 32) bélimiine bakin.

e Harici bir sebeke filtresi kullaniyorsaniz, harici sebeke filtresi ve aygit arasindaki uzunluk 200 mm'yi
(7,87 ing) asiyorsa sebeke kablosu her iki ugta da korumali ve toprakli olmalidir.

e UL uyumlu tasarim igin UL 508C igin Kosullar (bkz. sayfa 45) boliimiine bakin.

Baglanti Modilini Agma

Kablolama Semasi
Tek fazl aygit icin kablolama diyagrami.

@ I:—:L—
Z P
— — |
N ':}_’—r

o
i |
0

Tri faz aygit icin kablolama diyagrami

| ‘W
@ 1B 12 1 ‘8 H H U
Q © 13 L2 LU
O 3 @ [ [ I
Lol | | Y |

Baglanti Terminallerinin Kullanimi

Baglanti terminallerini asagidaki ¢izimde gosterilen sekilde kullanin:
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Sebeke Beslemesi Baglantisi

e TUm besleme voltajlarini kapatin. Elektrik tesisatiyla ilgili glivenlik bilgilerini dikkate alin.
Baska voltajin olmamasini saglayin (guvenlik uyarilari).

Kapagi agin.

Kablo deligini agin.

Kabloyu kablo deligine dogru itin.

PE baglantisini (topraklama) baglayin.

Tek fazl aygitlar icin L1 ve N baglantilarini baglayin.

Tri faz aygitlar icin L1, L2 ve L3 baglantilarini baglayin.

Kablo deligini kapatin.

Kapagi kapatin.

Baglanti Modiiliinii Monte Etme
Besleme voltaji icin modil yuva 1 veya yuva 2'ye monte edilebilir.

Monte edilmis harici fren direnci igin standart fren direncindeki veya baglanti modulindeki yuvanin segimi
yuvaya baghdir.

e Kapak filmini gikarin, yuva 1 veya yuva 2 igine besleme direnci i¢in modulu takin ve iki sikma vidasini
sikarak sabitleyin.

Sikma torku i¢in Sikma Torku ve Vidalar (bkz. sayfa 42) bolimine bakin.
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Devreye Alma Arayizii

Kablo 6zelligi
Koruma: gerekli, iki taraftan topraklanmis
Twisted Pair: gerekli
PELV: gerekli
Kablo yapist: 80,25 mm?, (8*AWG 22)
Maksimum kablo uzunlugu: 100 m
Ozellikler: -

PC baglantisi

isletime almak igin galistirma yazilimini igeren bir PC baglanabilir. PC iki yénlii USB/RS485 dénistiriici
yoluyla baglidir, Aksesuarlar ve Yedek Parcalar (bkz. sayfa 463) bélimune bakin.

Devreye Alma Arayliziiniin Kapagini Acma
Devreye alma arayuziniin kapagi diiz basli tornavida yoluyla agcilabilir

Kablolama Semasi
Baglanti gorlintiist, PC baglantisi ve galistirma yazilimi

00000000

{

CN10

{

= o
“2NWhOON®©

Pim | Sinyal Anlami GIC
1.0 |- Ayrilan -
3
4 MOD_D1 Sinyal génderme/alma RS485
5 MOD_DO Sinyal génderme/alma, ters RS485
cevrilmis
6.. |- Ayrilan -
7
MOD_ 0V Referans potansiyeli -
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Devreye alma kapagi devreye alindiktan sonra kapatiimalidir.
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G/C Baglanti Modiiliini Monte Etme

G/C modili yuva 3A veya yuva 3B'ye monte edilebilir.

Standart fren direnci kullanilirsa yuva segimi sinirlanir, Modillerin Montaj Tirleri (bkz. sayfa 59) bélimiine
bakin.

e Muhdrleri hasara karsi kontrol edin. Hasarli muhdrleri olan aygitlari kullanmayin.

o Nakliye kilidini yuva 3A veya yuva 3B'den ¢ikarin. Temas noktalarini asagidaki ¢gizimde gosterildigi gibi
hizalayin. Yalnizca plastige dokunun, temas noktalarinin kendilerine dokunmayin.

e G/C modulini yuva 3A veya yuva 3B'ye takin. Yuva 3B'yi kullaniyorsaniz, énce modulin alt
yakalamasini takmaniz gerekir. ikinci adimda, temas noktalarini aygita dogru tasiyin ve isaret
parmaginizi kullanarak aygitin igine yénlendirin.

e G/C modiliind yuva 3A veya yuva 3B igine takin ve sikma vidasini sikarak sabitleyin.

G/C modulinid monte etme

Slot 3A Slot 3B

Sikma torku igin Sikma Torku ve Vidalar (bkz. sayfa 42) bélimuine bakin.
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Alt bolim 4.3
Endustriyel Konnektérler ile G/C Moduili

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Endustriyel Konnektorler ile G/G Modiillerine Genel Bakis 115
Lojik Tipi 120
Dijital Giris ve Dijital Cikis Baglantisi 121
Guvenlik Fonksiyonu STO'su Baglantisi 122
Fieldbus Baglantisi 123
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Endustriyel Konnektorler ile G/C Modiillerine Genel Bakis

Endiistriyel Konnektorler ile G/C Modiilleri Baglantisina Genel Bakig (4 Dijital Girigler, STO)

1+24VDC 1+24vVDC
3 0vDC @3 @3 sovec
4 DIO 4 4 4DI1
1 +24VDC 1+24VDC
3 ovpe 1@3 1®3 30VDC
4 D12 4 4 4DI3
STO IN STO OUT
SHLD
1NC N 1NC
2STO A . 1@3 25TO A
3 STO_COM W % o4 3STO_COM
4STO B 4STO_B
X1 (IN) X2 (OUT)
SHLD
1 Tx+ )4 4 1 Tx+
2 Rx+ 2 Rx+
3 Tx- 3 3 1 3 Tx-
4 Rx~ 4 Rx~—
2
SHLD
Sinyal Anlami Fabrika ayan“) G/Q
+24vVDC 24V sinyal glcu beslemesi (Dahili 24 V Sinyal Glcl | - (0]
Beslemesi (bkz. sayfa 28) bélimine bakin)
0vDC +24vDcC ile ilgili referans potansiyeli - -
DIO Dijital giris 0 Positive Limit Switch (LIMP) |
DIl Dijital giris 1 Negative Limit Switch (LIMN) |
DI2 Dijital giris 2 Reference Switch (REF) |
DI3 Dijital giris 3 Freely Available |
STO_A Giivenlik fonksiyonu STO®) - I
STO_COM Guvenlik fonksiyonu STO'su igin referans - |
potansiyeli(z)
STO_B Giivenlik fonksiyonu STO®) - I
SHLD Koruma (dahili olarak toprakili) - -
Tx+ Ethernet génderme sinyali + - GIC
Tx- Ethernet génderme sinyali - - GIC
Rx+ Ethernet alma sinyali + - G/IC
Rx- Ethernet alma sinyali - - G/IC
(1) Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.
(2) Bu modil glivenlik fonksiyonu STO'su igin harici bir besleme gerektirir; Guivenlik fonksiyonu STO'su ("Glvenlik
Torku Kapali") (bkz. sayfa 69) bélimundeki bilgilere bakin.
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Kurulum

Sinyal Anlami

Fabrika ayari(")

G/IC

NC Bagl degil

(1) Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bolimine bakin.

(2) Bu modiil glivenlik fonksiyonu STO'su icin harici bir besleme gerektirir; Glivenlik fonksiyonu STO'su ("Guvenlik

Torku Kapall") (bkz. sayfa 69) bélimiindeki bilgilere bakin.
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1+24VvDC
3 0VDC 1@3
4 DI0 4
1+24VDC

2 DQO /

3 0vVDC 3©%@

Endiistriyel Konnektorler ile G/G Modiilleri Baglantisina Genel Bakis (4 Dijital Giris, 2 Dijital Cikis, STO)

4 +24VDC ©©

5DI2 6.2

6 0VDC

SHLD
1NC X

2STO A
3 STO _COM
4 STO B

STOIN

X1 (IN)

SHLD

1 Tx+ \

2 Rx+
3 Tx- 3
4 Rx—-

ol
4222

1+24VDC
1@3 3 0VDC
4 4DI1
1+24VDC
. 2DQ1
o 3 0VDC
3 4 +24VDC
6°2 1 5DI3
6 0VDC
STO OUT
1NC
1“l;3 2STO A
2 4 3 STO_COM
4STO B
X2 (OUT)
1Tx+

4 2 Rx+
1 3 Tx-
3% 4 Rx-

=%

SHLD

Sinyal Anlami Fabrika ayar(!) G/IC
+24vVDC 24V sinyal glcu beslemesi (Dahili 24 V Sinyal Glicl | - (0]
Beslemesi (bkz. sayfa 28) bélimine bakin)
ovDC +24vDcC ile ilgili referans potansiyeli - -
DIO Dijital giris 0 Positive Limit Switch (LIMP) |
DIl Dijital giris 1 Negative Limit Switch (LIMN) |
DI2 Dijital giris 2 Reference Switch (REF) |
DI3 Dijital giris 3 Freely Available |
DQO Dijital ¢ikis 0 No Fault o
DO1 Dijital ¢ikis 1 Active o}
STO_A Giivenlik fonksiyonu STO®) - I
STO_COM | Glivenlik fonksiyonu STO'su igin referans - |
potansiyeli(z)
STO_B Giivenlik fonksiyonu STO®) - I
SHLD Koruma (dahili olarak toprakili) - -
Tx+ Ethernet génderme sinyali + - GIC
Tx- Ethernet génderme sinyali - - GIC
Rx+ Ethernet alma sinyali + - G/IC
Rx- Ethernet alma sinyali - - G/IC
(1) Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.
(2) Bu modil glivenlik fonksiyonu STO'su igin harici bir besleme gerektirir; Guivenlik fonksiyonu STO'su ("Glvenlik
Torku Kapali") (bkz. sayfa 69) bélimundeki bilgilere bakin.
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Sinyal Anlami

Fabrika ayari(")

G/IC

NC Bagl degil

(1) Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bolimine bakin.

(2) Bu modiil glivenlik fonksiyonu STO'su icin harici bir besleme gerektirir; Glivenlik fonksiyonu STO'su ("Guvenlik

Torku Kapall") (bkz. sayfa 69) bélimiindeki bilgilere bakin.
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Y Kablosu Baglantisina Genel Bakis (DI/DO Ayirici Kablosu - VW3M9601)

R "
r 1 1 ® @©
s 4 1 “ea| & 3 outeur
H T | C
3 | 3=] C L3 4
4m— =
1 5 6 ! 5 [ —C 11
oo | 44 3 INPUT
Lo —( 3! O
L= "1
4
Sinyal 6 pin 3 pin Konnektor Anlami
+24VDC 1 1 Cikis 24V sinyal glict beslemesi (Dahili 24 V Sinyal Glicti
Beslemesi (bkz. sayfa 28) bolimiine bakin)
DQ- Dijital ¢ikis
ovDC +24vDcC ile ilgili referans potansiyeli
+24VDC 4 1 Giris 24 V sinyal gucl beslemesi (Dahili 24 V Sinyal Guicl
Beslemesi (bkz. sayfa 28) bolimiine bakin)
DI- Dijital giris
ovDC +24vDC ile ilgili referans potansiyeli
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Lojik Tipi

Lojik tipi modultin belirli referansi ile belirlenir.

Endustriyel konnektori olan G/C modiili asadidaki Griin stiriimlerinde kullanilabilir:

e Pozitif lojikli G/C modull (alici girisleri, kaynak ¢ikislari)

e Negatif lojikli G/C moduili (kaynak girisleri, alici ¢ikislarr)

Kullanilabilir Grriin versiyonlarinin genel bakis! igin Pozitif Lojik icin Endiistriyel Konnektér ile G/C Modiilii

(bkz. sayfa 469) ve Negatif Lojik igin Endiistriyel Konnektér ile G/C Modiilii (bkz. sayfa 470) béliimlerine
bakin.

Lojik tipler hakkinda ek bilgi icin Lojik Tipi (bkz. sayfa 57) bélumiine bakin.
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Dijital Giris ve Dijital Cikis Baglantisi

Kablo ozelligi

Giris ve ¢ikis sayisi G/G modulinin Uriin versiyonuna bagldir.
Endustriyel konnektori olan G/C moduili asagidaki Griin stirimlerinde kullanilabilir:

e 2 sinyal girisi olan G/C moduli
e 4 sinyal girisi olan G/C moduli
e 4 sinyal girisi ve 2 sinyal ¢ikisi olan G/C moduli

Koruma -

Gift bukUmlu -

PELV: gerekli

Kablo yapisi: -

Maksimum kablo uzunlugu: 30 m (98,4 ft)

Dijital Girislerini Baglama

e Tesisatin, kablolarin ve bagh arabirimlerin PELV taleplerine uygun olmasini saglayin.

o Dijital girislerini baglayin.

e Sikma torku igin Sikma Torku ve Vidalar (bkz. sayfa 42) bélimiine bakin.

e Bir sizdirmazlik kapagi ile kullaniimayan endustriyel konnektérleri kapatin, Sanayi Tipi Fis Konektorleri
(bkz. sayfa 473) bélimine bakin.
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Givenlik Fonksiyonu STO'su Baglantisi

Kablo ézelligi

Endustriyel konnektdrl olan G/C modulu asagidaki triin sirimlerinde kullanilabilir:

e Gilvenlik fonksiyonu STO'su olmadan G/C modyili
e Glvenlik fonksiyonu STO'su olan G/C modulu

Guvenlik fonksiyonu STO'su hakkinda ek bilgi igin Giivenlik fonksiyonu STO'su ("Guivenli Tork Kapali")
(bkz. sayfa 69 for boélimine bakin.

Koruma Gerekli, tek ucu topraklanmis
Cift bikimlu -

PELV: gerekli

Kablo yapisi: -

Maksimum kablo uzunlugu: -

STO giivenlik fonksiyonu baglantisi

e Tesisatin, kablolarin ve bagh arabirimlerin PELV taleplerine uygun olmasini saglayin.

e Gilvenlik fonksiyonunu Glivenlik fonksiyonu STO'su ("Glivenli Tork Kapah") (bkz. sayfa 69)
bélimundeki 6zelliklere gore baglayin.

e Sikma torku igin Sikma Torku ve Vidalar (bkz. sayfa 42) bolimiine bakin.

e Bir sizdirmazlik kapagi ile kullaniimayan endiistriyel konnektérleri kapatin, Sanayi Tipi Fis Konektorleri
(bkz. sayfa 47.3) bélimine bakin.
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Fieldbus Baglantisi
Kablo 6zelligi
Koruma gerekli, iki taraftan topraklanmis
Cift bukimli gerekli
PELV: gerekli
Kablo yapist: 8* 0,25 mm? (8 * AWG 22)

Cat 5e, capraz gegis kablosu yok

Maksimum kablo uzunlugu:

100 m (328 ft)

Konnektdr kodlamasi:

D

Fieldbus baglantisi

e Tesisatin, kablolarin ve bagh arabirimlerin PELV taleplerine uygun olmasini saglayin.
e Sikma torku igin Sikma Torku ve Vidalar (bkz. sayfa 42) bélimiine bakin.

e Bir sizdirmazlik kapagi ile kullanilmayan endustriyel konnektérleri kapatin, Sanayi Tipi Fis Konektorleri

(bkz. sayfa 473) bélimine bakin.
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Alt bolim 4.4
Yay Terminalleriyle G/C Moduili

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
G/C Modulinu Agma 125
Yay Terminalleriyle G/C Modulliine Genel Bakis 126
Lojik Tipi Ayarlama 127
Dijital Giris/Dijital Cikis Baglantisi 128
Glvenlik Fonksiyonu STO'su Baglantisi 130
Fieldbus Baglantisi 133
Sinyalleri Baglama 135
G/C Modilinu Kapatma 136
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G/C Modiiliini Agma

e G/C moddulund agin.

e Gerekli kablo deliklerini G/C modiilu igine vidalayin.
Kablo delikleri aksesuar olarak bulunur, Aksesuar ve Yedek Pargalar (bkz. sayfa 463) bolimine bakin.
e Kullaniimayan kablo girislerini kor tapa ile kapatin,

En az IP65 koruma derecesi olan orijinal aksesuar ve kablo delikleri kullanin (form mihir halkasi veya diiz
muhir halkasi gerekir).

Sikma torku igin Sikma Torku ve Vidalar (bkz. sayfa 42) bolimine bakin.
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Yay Terminalleriyle G/C Modiiline Genel Bakis

N,
L Tx+ +24VDC DI3 +24VDC
X.I |N Tx- +24VDC DQO DIO
( ) Rx+ 0vDC DQ1 0vDC
Rx- STO A +24VDC +24VDC
STO_COM DI COM DIl
Tx+ STO B 0vDC ovDC
Tx~ STO B +24VDC +24VDC
X2 (OUT) Rx+ STO_COM DQ COM DI2
r Rx- STO A ovDC ovDC
/_\
Sinyal Anlami Fabrika ayari(" G/C
+24VvDC 24 V sinyal glicli beslemesi (Dahili 24V Sinyal Glicti | - o
Beslemesi (bkz. sayfa 28) bélimiine bakin)
0vDC +24vDC ile ilgili referans potansiyeli - -
DIO Dijital giris 0 Positive Limit Switch (LIMP) |
DI1 Dijital giris 1 Negative Limit Switch (LIMN) |
DI2 Dijital giris 2 Reference Switch (REF) |
DI3 Dijital giris 3 Freely Available |
DQO Dijital ¢ikis 0 No Fault o
DO1 Dijital ¢ikis 1 Active (6]
DI_COM Dijital girisler igin referans potansiyeli - -
DQ COM Dijital ¢ikislar igin referans potansiyeli - -
STO_A STO givenlik fonksiyonu - |
STO_COM STO i¢in referans potansiyeli - I
STO_B STO giivenlik fonksiyonu - |
Tx+ Ethernet génderme sinyali + - GIC
Tx- Ethernet génderme sinyali - - GIC
Rx+ Ethernet alma sinyali + - G/IC
Rx~ Ethernet alma sinyali - - G/IC
(1) Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bolimine bakin.
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Lojik Tipi Ayarlama

Yay terminalleriyle G/C modulu pozitif lojigi ve negatif lojigi destekler.
Lojik tipler hakkinda ek bilgi i¢in Lojik Tipi (bkz. sayfa 57) bélimine bakin.

e Pozitif lojikte, DI _COM ve 0VDC sinyalleri koprilenmeli ve DO _COM ve +24VvDC sinyalleri kbprilenmelidir.
o Negatif lojikte, DI COM ve +24VDC sinyalleri képrilenmeli ve DO _COM ve 0VDC sinyalleri
képrilenmelidir.

o Gerekli lojik tipini ayarlayin.

T
+24VDC DI3 +24VDC
+24VDC DQO DIO

0vVDC DOl 0vVDC
STO A +24VDC +24VDC
sTO_coM| DI_COM DIl
5TO_B ovDC ovDC
STO_B +24VDC +24VDC
STO_CcoM| DQ_COM DI2
STO A 0vDC 0vDC

+24VDC | +24vDC
l—- DI_COM E- DI_COM
0vVDC 0vVDC

@ | +24VDC @ +24VDC
E- DQ_COM | DO COM
0vDC 0vVDC

\_ /L J

1 Pozitif lojik (alici girisleri, kaynak ¢ikislarr)
2 Negatif lojik (kaynak girisleri, alici gikislari)
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Dijital Giris/Dijital Cikis Baglantisi

Kablo 6zelligi

Koruma

Cift bukimli

PELV:

gerekli

Kablo yapisi:

Minimum kablo gapi:

2,5mm (0,1 ing)

Baglanti Terminallerinin Ozellikleri

Pim Atamasi

UL igin: 5 mm (0,2 ing)

Maksimum kablo ¢api 6,5 mm (0,26 ing)

Maksimum kablo uzunlugu: 30 m (98,4 ft)

Baglanti kesiti (sert) mm?2 0,13 ... 1,3 (AWG 26 ... AWG 16)
Baglanti kesiti (kablo) mm?2 0,2...0,52 (AWG 24 ... AWG 20)
izolasyon kesme boyu mm (ing) 8...9(0,31...0,35)

Terminaller kordonlar ve sabit hatlar i¢in kullanilabilir.

Mimkiinse tel kablo uglarini (basliklar) kullanin.

TN

+24VDC DI3 [+24vDC
+24VDC DQO DIO
0vDC DQ1 0vVDC
STO_A +24vpc [ || +24vbC
STO_COM| DI_COM DI1
STO_B 0vDC 0vDC
STO_B +24VDC +24VDC
STO_COM DO_COM DI2
STO_A 0vVDC 0VDC

Sinyal Anlami

DIO Dijital giris 0

DIl Dijital giris 1

DI2 Dijital giris 2

DI3 Dijital giris 3

DQO Dijital ¢ikis O

DQ1 Dijital ¢ikis 1

+24VDC 24V sinyal giici beslemesi (Dahili 24V Sinyal Gicl

Beslemesi (bkz. sayfa 28) bélimiine bakin)
ovbC DIO ... DI3, DQO ve DQ1 6gesine referans potansiyeli

128
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Kablo hazirlama

T2 T1
==

+24VDC
D10
0vDC.

+24VDC]
DIL
0vDC.

+24VDC)
D12
0vVDC.

\_
Kablo deliginden ... ... terminal bloguna Uzunluk A

P1 T 120 mm (4,72 in.)
P1 T2 105 mm (4,13 in.)
P2 T 145 mm (5,71 in.)
P2 T2 130 mm (5,12 in.)

e (1) Hangi kablo deligi yoluyla hangi sinyallerin yénlendirilecegine karar verin.
e (2) Kablo kaplarini siyirin, uzunluk A.
e (3) Kablo deliginin sikma civatasini kablo Gizerinden itin.

Kabloyu kablo deliginden itin ve sikma civatasini sikin.
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Givenlik Fonksiyonu STO'su Baglantisi

Yay terminalleriyle G/C modiili givenlik fonksiyonu STO'su olmadan c¢alismay ve glvenlik fonksiyonu
STO'su olmadan ¢alismay! destekler.

Guvenlik fonksiyonu STO'su hakkinda ek bilgi igin Giivenlik fonksiyonu STO'su ("Guivenli Tork Kapali")
(bkz. sayfa 69 for boélimine bakin.

STO'suz igletim
Guvenlik fonksiyonu STO'su kullaniimayacaksa STO_A ve +24VvDC sinyalleri kdprilenmelidir, STO B ve
+24vDC sinyalleri képrilenmelidir ve STO _COM ve 0VDC sinyalleri képrilenmelidir.

Sinyaller képrilendiginde giivenlik fonksiyonu STO'su devre disi birakilir.

/ D e
pr——
+24VDC DI3 +24VDC
+24VDC DQO DIO
0vDC DOl ovVDC
STO A +24VDC +24VDC
sTO_CoM| DI_COM DIl
STO B ovDC ovDC
[r———
STO_B +24VDC +24VDC
sTO_CoM| DQ_COM DI2
STO A 0VDC 0VDC

/

p—— +2 4V DC
e | +2 4VDC
0ovDC

L[ 510 &
| STO COM
5T0 5

Giivenlik Fonksiyonu STO'su ile Galistirma

Guvenlik fonksiyonu STO'su kullanilacaksa guvenlik fonksiyonu STO'su Guvenlik fonksiyonu STO'su
("Guvenli Tork Kapah") (bkz. sayfa 69) bolimuindeki ézelliklere uygun baglanmalidir.

Kablo 6zelligi
Koruma Gerekli, tek ucu topraklanmis
Cift bUkimlu -
PELV: gerekli
Kablo yapisi: -
Minimum kablo gapi: 2,5mm (0,1 ing)
UL igin: 5 mm (0,2 ing)
Maksimum kablo ¢api 6,5 mm (0,26 ing)
Maksimum kablo uzunlugu: -

Baglanti Terminallerinin Ozellikleri

Baglanti kesiti (sert) mm?2 0,13... 1,3 (AWG 26 ... AWG 16)
Baglanti kesiti (kablo) mm?2 0,2 ...0,52 (AWG 24 ... AWG 20)
izolasyon kesme boyu mm (ing) 8...9(0,31...0,35)
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Terminaller kordonlar ve sabit hatlar i¢in kullanilabilir. Mimkiinse tel kablo uglarini (basliklar) kullanin.

Pim Atamasi

o
+24VDC DI3 +24VDC
+24VDC DQO DIO
2OVDC DO1 0vVDC
STO_A +24VDC +24VDC

STO_COM DI_COM DIl
STO_B 0vDC ovDC
STO_B +24VDC +24VDC

STO_COM| DQ_COM DI2
STO_A 0VDC 0VDC

. S~ —

Sinyal Anlami

STO_A Guvenlik fonksiyonu STO'su: Cift kanalli baglanti, baglanti A
STO_B Guvenlik fonksiyonu STO'su: Cift kanalli baglanti, baglanti B
STO_COM STO A ve STO B 6gesine referans potansiyeli

Koruma Kapsami

Guvenlik fonksiyonu STO'su igin kablolarin korumasi STO IN (bir ug) baglantisina baglanmalidir.
Korumanin bir ucunu baglama topraklama déngdlerinden kaginmaya yardimci olur.

Ek bilgi icin Giivenlikle ilgili Sinyaller icin Korumali Kablo Montaji (bkz. sayfa 77) béliimiine bakin.

Kablo hazirlama

& IS
< 14
PSS S ST o SIS ST SIS
B O S S S oS
Z‘303‘3‘30302*2*%‘%’3’2’”“3’3’2’3’3& —————————————— I N + O U T
o S
— IN
; ——— e
i — ouT

Uzunluk A mm (ing) 150 (5,91 ing)
Uzunluk B mm (ing) 10 (0,39 ing)
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e (1) Kablo kabini siyirin, uzunluk A.

e (2) STO_IN igin kablo korumasini uzunluk B'ye kisaltin.
STO_OUT igin kablo korumasini tamamen kisaltin.

e (3) Koruma ekranlamasini kablo kabi Gizerinden geri kaydirin.

e (4) Korumay koruma folyosuyla sikin (50 x 10 mm (1,97 x 0,39 ing)).

e (5) Kablo deliginin sikma civatasini kablo izerinden itin.
Kabloyu kablo deliginden itin ve sikma civatasini sikin. Korumanin koruma klipsine bagh oldugunu
dogrulayin.

STO giivenlik fonksiyonu baglantisi

e Tesisatin, kablolarin ve bagli arabirimlerin PELV taleplerine uygun olmasini saglayin.
e Gilvenlik fonksiyonunu Glivenlik fonksiyonu STO'su ("Glivenli Tork Kapah") (bkz. sayfa 69)
bélimundeki 6zelliklere gore baglayin.
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Fieldbus Baglantisi

Kablo 6zelligi

Koruma gerekli, iki taraftan topraklanmis
Cift bukimli gerekli
PELV: gerekli
Kablo yapisi: 8*0,25 mm? (8 * AWG 22)
Cat 5e, capraz gegis kablosu yok
Minimum kablo capi: 2,5 mm (0,1 ing)
UL igin: 5 mm (0,2 ing)
Maksimum kablo ¢api 6,5 mm (0,26 ing)

Maksimum kablo uzunlugu:

100 m (328 ft)

Baglanti Terminallerinin Ozellikleri

Pim Atamasi

Baglanti kesiti (sert) mm?2 0,13 ... 1,3 (AWG 26 ... AWG 16)
Baglanti kesiti (kablo) mm?2 0,2 ...0,52 (AWG 24 ... AWG 20)
izolasyon kesme boyu mm (ing) 8...9(0,31...0,35)

Terminaller kordonlar ve sabit hatlar i¢in kullanilabilir. Mimkiinse tel kablo uglarini (basliklar) kullanin.

»

&

»

|

s
+24VDC DI3 +24vDC
+24VDC DOO DIO

ovDC DOl 0vVDC
STO_A +24VDC +24VDC
STO_COM| DI_COM DIl
STO_B 0vDC 0vVDC
STO_B +24VDC +24VDC
STO_COM| DQ_COM DI2
STO A 0VDC 0VDC
/_\_/-d

Sinyal Anlami

Tx+ Ethernet génderme sinyali +
Tx- Ethernet gdnderme sinyali -
Rx+ Ethernet alma sinyali +

Rx~ Ethernet alma sinyali -
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Kablo hazirlama

Uzunluk A mm (ing) 95 (3,74)

Uzunluk B mm (ing) 10 (0,39)

e (1) X1 (IN) veX2 (OUT) icin kablolarin kablo kabini siyirin, uzunluk A.
e (2) Korumayi uzunluk B'ye kisaltin.

e (3) Koruma ekranlamasini kablo kabi Gizerinden geri kaydirin.

e (4) Korumayi koruma folyosuyla sikin (50 x 10 mm (1,97 x 0,39 ing)).
e (5) Kablo deliginin sikma civatasini kablo izerinden itin.

Kabloyu kablo deliginden itin ve sikma civatasini sikin. Korumanin koruma klipsine bagh oldugunu

dogrulayin.
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Sinyalleri Baglama

Tek tek kablolari siyirin.
Tel kablo uglarini (bashklar) kullanin.
(1) Dijital giris ve gikislar icin sinyal kablolarini terminallere baglayin.

e (2) Glvenlik fonksiyonu STO'sunu kullanmak istiyorsaniz, glivenlik fonksiyonu STO'su igin sinyal

kablolarini terminallere baglayin.

(3) Dijital giris ve gikislar icin sinyal kablolarini ve giivenlik fonksiyonu STO'su igin sinyal kablolarini
kablo baglariyla baglayin.

(4) Fieldbus icin sinyal kablolarini terminallere baglayin.

ilgili fieldbus baglantilari icin kablolari 1 - 2 déniis biikiin. Biikkme sinyal kalitesini iyilestirir ve kablolari
bdélmeler igine takmayi ve kapagi kapatmayi kolaylastirir.
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G/C Modiiliini Kapatma

e Kablolari G/C modulinin kapagi igine yerlestirin.
e Fieldbus baglanti ucunda baslayan G/C modull kapagini kapatin.

Fieldbus baglantisi alanindaki kelepgeler arasinda hig kablonun olmadidini dogrulayin.
e Modulin 4 kelepgesini kapatin.
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Alt bolim 4.5

Yuklemeyi Dogrulama

Yiklemeyi Dogrulama

Montajin diizgln yapildigini dogrulayin:

Tum sirdcu sisteminin mekanik montajini dogrulayin:

Ongériilen mesafelere riayet edilmis mi?
Tum sabitleme civatalari éngoérilen sikma torkuyla sikilmis mi?

Elektrik baglantilarini ve kablolamayi dogrulayin:

TUm toprak hatlari bagh mi?

TUm sigortalar dogru degere sahip ve uygun tipte mi?

Kablo uglarina tim kablo telleri bagli ya da yahtiimis mi?

Duzglin sekilde bagladiniz ve tim kablo ve konnektorleri monte ettiniz mi?

Soketlerin mekanik kilitler dogru ve etkili mi?

Sinyal hatlari dogru baglanmis mi?

Gerekli yalitim baglantilari EMV'ye uygun yapiimis mi?

Tam EMV 6nlemleri alinmis mi?

Ekipmanin sonugtaki yerlesimi igin strtici montaji tim yerel, bdlgesel ve ulusal elektrik glvenlik
kodlarina uyuyor mu?

Gerekli koruma derecesine erismek igin tim kapak ve muahurlerin diizgln takildigini dogrulayin.

Guvenlik fonksiyonu STO'su ve yay terminalleri kullaniliyorsa:

STO'nun (IN) ve topraklamanin iletken baglanti kablosu korumasini dogrulayin.
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Bolim 5
Hizmete sokuluyor

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu bélim, su alt bélimleri igerir:

Alt Bélim Baslk Sayfa
5.1 Genel Bakis 140
5.2 Fieldbus Entegrasyonu 145
5.3 isletime alma adimlar 155
5.4 Atlama cevapli regulatér optimizasyonu 174
5.5 Parametre Yonetimi 185
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Hizmete sokuluyor

Alt bolim 5.1

Genel Bakis

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt bélum, su basliklari icerir:

Baslik Sayfa
Genel 141
Hazirlik 143
140 EI00000002624 03/2020




Hizmete sokuluyor

Genel

Guvenlik fonksiyonu STO (Safe Torque Off) DC veri yolundan guict kesmez. Guvenlik fonksiyonu STO
yalnizca motora olan giicl keser. DC veri yolu voltaji ve surlicliye sebeke voltaji hala vardir.

ELEKTRIK CARPMASI

e Gluvenlik fonksiyonu STO’yu beklenen islevi haricinde baska bir amagla kullanmayin.
e Siuriiciinin sebeke glclyle baglantisini kesmek igin giivenlik fonksiyonu STO’sunun devresinin bir
parcasi olmayan uygun bir anahtar kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

Motorda g¢alisan harici sirticii glgleri yliksek akimin olusturulmasina ve surlicliye geri saglanmasina
neden olabilir.

MOTORDA CALISAN HARICi SURUCU GUCLERI NEDENIYLE YANGIN
Hig bir harici gliciin hata sinifi 3 veya 4'Un hatalari olmasi durumunda motorda galisamadigini dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

Uygun olmayan parametre deg@erleri veya uygun olmayan veriler beklenmedik hareketleri tetikleyebilir,
sinyalleri tetikleyebilir, parcalara zarar verebilir ve izleme islevlerini devre disi birakabilir. Bazi parametre
degerleri veya veriler bir yeniden baslatma yapilana kadar etkinlesmeyebilir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA CALISMASI

e Sistemi yalnizca ¢alisma bdlgesi iginde hig kimse veya engel olmadiginda baslatin.

e Suriici sistemini belirsiz parametre degerleri veya verilerle galistirmayin.

e Parametreleri ve degistirmedeki tim etkilerini tam olarak anlayana kadar bir parametre degerini
kesinlikle degistirmeyin.

e Suriciyl yeniden baslatin ve degisikliklerden sonra kaydedilen islem verisini ve/veya parametre
degerlerini dogrulayin.

e Devreye alirken, yikseltirken veya surlclnin galismasini bir sekilde degistirirken dikkatli bir sekilde
tim calistirma durumlarinin ve olasi hata durumlarinin test ¢alistirmasini yapin.

o Uriini degistirdikten sonra ve ayrica parametre degerlerinde ve/veya diger istege bagh verilerde
degisiklikler yaptiktan sonra islevleri dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Son kademe istenmeden devre disi birakilirsa (6rnegin voltaj kesintisinden, hatadan veya fonksiyonlardan
dolayi) motor artik kontrolli frenlenmez.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA CALISMASI
Frensiz bir hareketten dolayi yaralanmalari ve makine hasarlarinin olusmamasini saglayin.
Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Motor calisirken tutucu freni uygulama asiri asinmaya ve fren torku azalmasina neden olacaktir.

EI00000002624 03/2020

141



Hizmete sokuluyor

A UYARI

ASINMA VEYA YUKSEK SICAKLIK NEDENIYLE FREN GUCU KAYBI

e Fren tutucuyu servis freni olarak kullanmayin.
o Hareketli yUklerin frenlenmesi sirasinda maksimum fren uygulamasini ve kinetik enerjiyi asmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Uriin ilk kez calistirilirken beklenmedik ha[eketlerle ilgili (6rnegin yanlis tesisat veya uygunsuz parametre
ayarlari nedeniyle) yliksek bir risk vardir. Ornegin, dikey eksenlerde yiki dislirme tutucu freni birakma
beklenmedik bir harekete neden olabilir.

A UYARI

ISTENMEYEN HAREKET

e Sistemi gcalistirirken calisma boélgesinde hig kisi veya engel olmadigini dogrulayin.

e Yikleri dustirme veya algaltmadan veya diger beklenmedik hareketlerden kaynaklanan tehlikelerden
kacinmak icin uygun énlemleri alin.

e Yikler bagli olmadan ilk testleri yapin.

e Testte bulunan tiim kisilerin galisan bir ACIL DURMA butonuna erismelerini saglayin.

e Istemsiz yonlerde hareketler veya motorda titresim olabilecegini hesaba katin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Uriindeki metalik yiizeyler calisma esnasinda 70?°C'den (158?°F) fazla isinabilir.

A DIKKAT

SICAK YUZEYLER

e Sicak ylizeylerle korunmasiz temastan kaginin.
e Sicak ylizeylerin yakinina yanici veya isiya duyarli pargalar getirmeyin.
o Maksimum yikle bir deneme calismasi yaparak i1sinin yeterince disari atilmasini saglayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Uriine farkli erisim kanallari tiirleri yoluyla erisilebilir. Birden fazla erisim kanali yoluyla eszamanli erisim
veya 0zel erisimin kullanimi ekipmanin beklenmedik sekilde ¢alismasina neden olabilir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

e Birden fazla erisim kanal yoluyla eszamanl erisimin beklenmedik tetikleme veya komutlarin
engellenmesine neden olamayacagini dogrulayin.

o Ozel erisimin kullaniminin beklenmedik tetikleme veya komut bloguna neden olamadigini dogrulayin.

o Gerekli erisim kanallarinin kullanilabilir oldugunu dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Siricl sebekeye uzun sire bagh kalmamissa motor baslatiimadan dnce kapasitorler tam
performanslarina geri yiklenmelidir.

BILDIRIM

AZALTILMIS KAPASITOR PERFORMANSI

e Sirilicu sebekeye 24 aydan daha uzun siire baglanmadiysa gii¢ asamasini surtclye ilk kez
uygulamadan dnce sirlclye sebeke voltajini en az bir saat uygulayin.

e Siricu ilk kez kullanim igin devreye alinmissa Uretim tarihini dogrulayin ve Uretim tarihinin Gstiinden
24 aydan fazla gegcmisse yukarida belirtilen proseduri ¢alistirin.

Bu talimatlara uyulmamasi, ekipmanda maddi hasara yol agabilir.
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Hazirlik

Gerekli Bilesenler

Arayizler

Asagidaki devreye alma icin gereklidir:

e Devreye alma yazilimi “Lexium DTM Library”
http.//www.schneider-electric.com/en/download/document/L exium DTM Library/
e Devreye alma araylizii yoluyla baglanti icin devreye alma yazilimi igin fieldbus dénistirtci
e GSD dosyasi
http.//www.schneider-electric.com
e PROFINET GG denetleyicisi

Asagidaki araylizler devreye alma, parametrelestirme ve tanilama igin kullanilabilir:

@

1 “Lexium DTM Library” devreye alma yazilimiyla PC
2 Fieldbus

Mevcut cihaz ayarlari gogaltilabilir. Kayitli bir cihaz ayari ayni tirde bir cihaza yiklenebilir. Birden fazla
cihaz ayni ayarlara sahip olacaksa ¢ogaltma islemi kullanilabilir (6rnegin cihazlar degistirildiginde).

isletime alma yazilimi

GSD Dosyasi

“Lexium DTM Library” devreye alma yaziliminda bir grafik kullanici arayiizi bulunur ve devreye alma,
tanilama ve test ayarlari igin kullanilr.

Grafik kullanici arayizii yoluyla kontrol dénglisii parametrelerinin ayari
Optimizasyon ve bakimla ilgili kapsamli teshis araglari

Calisma durumunu degerlendirmek igin uzun sireli kayit

Giris ve ¢ikis sinyallerinin test edilmesi

Ekranda sinyallerin takip edilmesi

Cihaz ayarlarinin ve kayitlarin arsivlenmesi ve veri isleme igin eksport fonksiyonlari

GC araylziinin 6zellikleri bir GSD dosyasinda agiklanmaktadir (General Station Description). GSD
dosyasi Urtinlin Ureticisi tarafindan saglanir ve GC denetleyicisinin yapilandirma araci kullanilarak
okunmalidir.

GSD dosyasli, PROFINET agindaki GC cihazinin galismasi hakkinda bilgi igerir.
Uretici bilgileri

Profil sinifi (GC cihazi)

Cihaz tanimlama

Zaman araliklari
Giris ve ¢ikislarin ayarlari

Bu Urtin i¢cin GSD dosyasi Internet'ten suradan indirilebilir:
http.//www.schneider-electric.com

Devreye Alma Aray(ziiniin Kapagini Agma

Asagidaki bilgiler devreye alma araytziniin kapaginin altinda bulunabilir:
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Hizmete sokuluyor

e Fieldbus, IP adresi ve cihaz adi igin DIP salterleri
e Bellek karti icin kart tutucu
e Devreye alma araylizi CN10

Devreye alma arayiiziinin kapagi diiz baslh tornavida yoluyla acilabilir

Kendi gui¢ kaynaklari olmayan CN10 araylzu cihazlari desteklemez.
Standart RJ45 yama kablolari kullanin.
Devreye alma kapagi devreye alindiktan sonra kapatiimalidir.

PC baglantisi

isletime almak igin calistirma yazilimini iceren bir PC baglanabilir. PC iki yonlii USB/RS485 déniistiiriiciiye
baglidir, Aksesuarlar ve Yedek Parcalar (bkz. sayfa 463) bolimiine bakin.

TCSMCNAM3MO002P
N
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Alt bolim 5.2

Fieldbus Entegrasyonu

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Fieldbus'l Se¢gme 146
IP Adresini Ayarlama 147
Aygit Adini Ayarlama 150
Yapilandirma Araci STEP7 - V13 (TIA Portal) ile Ayarlar 151
Yapilandirma Araci STEP7 - V5 ile Ayarlar 153
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Fieldbus'l Se¢cme

Genel Bakis

Fabrika ayari

Aygitla kullanilacak fieldbus'in ayarlanmasi gerekir.

Fieldbus igin fabrika ayari Reserved degeridir.

Ayarlar
Aygitin fieldbus'ini PROFINET olarak ayarlayin.
Fieldbus DIP anahtarlari yoluyla veya FieldbusSelection parametresi yoluyla ayarlanabilir.
DIP salterleri yoluyla fieldbus'l ayarlama:
1 1
0 0
Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa galistinildiginda kabul edilir.
Ondalik deger Bit kodlu deger Anlami
0 000 Fieldbus, FieldbusSelection parametresi yoluyla ayarlanabilir.
2 010 Fieldbus PROFINET
Parametre yoluyla fieldbus'i ayarlama (yalnizca DIP salterleri 0 degerine ayarlanirsa):
Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
FieldbusSelect | Alan veri yolu segimi - UINT16 Modbus 15912
ion 1/ Reserved: Ayriimis 1 R/IW PROFINET 15912
2/ PROFINET: PROFINET 1 kalici
DIP anahtarlari O olarak ayarlanirsa alan |7 -
veri yolu bu parametre ile segilebilir.
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa
calistirlldiginda kabul edilir.
3...7 / Reserved: Ayriimis
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IP Adresini Ayarlama

Genel Bakis

Fabrika ayari

Ayarlar

Cihazin IP adresler asagidaki yontemler yoluyla ayarlanabilir:
e DCP (Discovery Configuration Protocol)
e Mantel ayari

IP adresi igin fabrika ayari DCP'dir.

GC denetleyicisinin (mantik veya hareket denetleyici) DCP sunucusu kullaniliyorsa bu ayarin degistiriimesi
gerekmez.

GG denetleyicisinin yapilandirma araci olmadan bir baglanti kurulacaksa IP adresi manuel ayarlanabilir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA CALISMASI

e Aygitlarin benzersiz IP adresleri oldugunu dogrulayin.
e istenen cihazi gdstermek igin dogru IP adresini kullandiginizi dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

IP adresini alma yéntemi DIP salterleri yoluyla veya Pnt IpMode parametresi yoluyla ayarlanabilir.

DIP salterleri yoluyla yéntemi ayarlama:

Degistirilen ayarlar trtin sonraki defa calistirildiginda kabul edilir.

Ondalik deger Bit kodlu deger Anlami

0 00 Yoéntem PntIpMode parametresi yoluyla ayarlanabilir.

3 11 DCP yoluyla IP adresi

Parametre yoluyla yéntemi ayarlama (yalnizca DIP salterleri O de@erine ayarlanirsa):

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

PntIpMode IP adresi alma tliri - UINT16 Modbus 18436
0/ Manual: Manuel 0 R/W PROFINET 18436
3/DCP: DCP 3 kalici

3 -

IP adresini maniel ayarlamak istiyorsaniz parametreyi “Manual” dederine ayarlayin.
IP adresi Lexium DTM Library devreye alma yazilimi yoluyla manuel ayarlanabilir.

PntIPAddressl ... PntIPAddress4 parametreleri IP adresini ayarlamaniza izin verir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

PntIPAddressl |IP adresi, bayt 1 - UINT16 Modbus 18446
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18446
calistirlldiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPAddress2 |IP adresi, bayt 2 - UINT16 Modbus 18448
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18448
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPAddress3 |IP adresi, bayt 3 - UINT16 Modbus 18450
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18450
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPAddress4 |IP adresi, bayt 4 - UINT16 Modbus 18452
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18452
calistirlldiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPmaskl ... PntIPmask4 parametreleri alt ag maskesini ayarlamanizi saglar.

Parametre adi Agciklama Birim Veri tirli | Fieldbus Gizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

PntIPmaskl Alt ag maskesi IP adresi, bayt 1 - UINT16 Modbus 18454
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18454
calistirildiginda kabul edilir. 255 kalici

255 -

PntIPmask2 Alt ag maskesi IP adresi, bayt 2 - UINT16 Modbus 18456
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18456
calistirlldiginda kabul edilir. 255 kalici

255 -

PntIPmask3 Alt ag maskesi IP adresi, bayt 3 - UINT16 Modbus 18458
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18458
calistirildiginda kabul edilir. 255 kalici

255 -

PntIPmask4 Alt ag maskesi IP adresi, bayt 4 - UINT16 Modbus 18460
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18460
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPgatel ... PntIPgate4 parametreleri ag gecidini ayarlamaniza izin verir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

PntIPgatel Gateway IP adresi, bayt 1 - UINT16 Modbus 18462
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18462
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPgate2 Gateway IP adresi, bayt 2 - UINT16 Modbus 18464
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18464
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPgate3 Gateway IP adresi, bayt 3 - UINT16 Modbus 18466
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18466
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -
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Parametre adi

Aciklama

Birim
minimum deger
Fabrika ayari

Veri tiirQ
R/W
Kalici

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

Maksimum deger | Uzman
PntIPgated Gateway IP adresi, bayt 4 - UINT16 Modbus 18468
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18468
calistiriidiginda kabul edilir. 0 kalici
255 -
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Aygit Adini Ayarlama

Genel Bakis

Aygit adi iki parcadan olusur:
e Aygit adi metni
e Aygit adi uzantisi ("-" eklenen ek sayi bir)

Ornek: UserDefinedName-123

Her aygitin agda benzersiz bir aygit adi olmalidir.

Fabrika ayari
Aygit adi "bos" (hi¢ aygit adi metni ayarli degil ve aygit adi uzantisi 0'a ayarli).

Aygit Adi Metnini Ayarlama

Aygit adi metni PROFINET devreye alma yazilimi "PRONETA" yoluyla veya GC denetleyicisinin
yapilandirma araci yoluyla ayarlanabilir.

Hig¢ kullanici tanimli aygit adi metni ayarlanmadiysa ancak bir aygit adi uzantisi ayarlanirsa aygit adi metni
otomatik olarak Ixm32i degerine ayarlanir.

Aygit Adi Uzantisini Ayarlama

Aygit adi uzantisi yoluyla ayarlanan deger aygit adi metninin sonuna
aygit adi metnine veya otomatik aygit adi metnine eklenir.

ile eklenir. Ek say1 kullanici tanimh

Aygit adi uzantisi DIP anahtarlari yoluyla veya DevNameExtAddr parametresi yoluyla ayarlanabilir.

DIP anahtarlari yoluyla aygit adi uzantisini ayarlama:

1 1
0 CRCICNICNCE S O
123456

msb Isb

Degistirilen ayarlar Grtin sonraki defa galistirildiginda kabul edilir.

Bit kodlu deger Ondalik deger Anlami

0000000 0 Aygit adi uzantisi DevNameExtAddr parametresi
yoluyla ayarlanabilir.

0000001..1111111 1..127 Aygit adi uzantisinin degeri

Parametre yoluyla aygit adi uzantisini ayarlama (yalnizca DIP salterleri O dederine ayarlanirsa):

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
DevNameExtAddr | Cihaz adi uzantisi igin deger (PROFINET) | - UINT16 Modbus 15906
PROFINET: DIP anahtarlari O olarak 0 R/W PROFINET 15906
ayarlanirsa bu parametre ile ayarlanabilen |0 kalici
cihaz adi uzantisi. 65535 -
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.
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Yapilandirma Araci STEP7 - V13 (TIA Portal) ile Ayarlar

GSD Dosyasi
GSD dosyasi GC denetleyicisi yapilandirma araciyla okunmaldir. Cihaz aga tanitilir.
Donanim katalogunda, listeden "Schneider Electric LXM32iETH" cihazini segin.

Options
b | Catalog
|<5earch::- ”El

[ Filter

» [ Controllers
[ HM

Efl PC systems

[ Drives & starters

¥
¥
¥
¢ [ Network compenents
» [ Detecting & Monitoring
» (1 Distributed 1/0
» [ Field devices
~ [ Other field devices
~ [ PROFINETIO
~ [ Drives
v [ Schneider Electric
» [ Lexium 32 M
~ [l Lexium32i

[l schneider Electric LXM32IETH

Sirlici Profilini Segme
GC denetleyicisinin yapilandirma araci kullanilacak striicl profilini segmenizi saglar.

Cihaza genel bakista, yuva 1'de gerekli stirlict profilini ("Drive Profile Lexium 1" veya "Drive Profile Lexium
2") segin. Siiriicli profilleri hakkinda ek bilgi icin Déngiisel iletisim - Genel Bakis (bkz. sayfa 85) béliimiine
bakin.

JDeviceoverview |

¥ .. Module Rack Slot | address | Q address | Type Article no. Firmware Comment
v LXM3Z2i_1 ] 1] Schneider Electric LXM32IETH  LXM3ZIETH
» X o 0x1 LXM32i
Drive Profile Lexium 1_1 ] 1 256..281 256..281 Drive Profile Lexium 1
] 2
] 3
o 4
0 5
] 6
] 7
o 8
o 9
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" _v_act" i¢in esleme

"Drive Profile Lexium 1" sUrlicl profilinde ¢ift word "_v_act" parametrelestirilebilir. "Drive Profile Lexium 1"
sUrich profilinin 6zelliklerinde, v _act (gergek hiz) veya n_act (gercek dénls hizi) parametresini

segebilirsiniz.
|§.Pmperties iy

| General | 10tags | System constants | Texts |
» General [

e Module parameters

Module parameters StatusMapping Actual Speed

IO addresses

StatusMapping Actual Speed:

"Optional Data" icinde Ek Parametreler

GC denetleyicisinin yapilandirma araci gikis verilerinde iletilecek ek parametreleri ve "Optional Data"
araligindaki giris verilerini ayarlamanizi saglar.

8 ek parametrenin ayarlanabilecedi 8 kadar yuva vardir. Cikis verilerinin ve giris verilerinin veri
gercevesinin toplam uzunlugu 40 bayti asmamahdir.

Cihaza genel bakista 2 ... 9 yuvalarinda gerekli ek parametreleri ayarlayin.

JDeviceoverview |

w -.. |Module Rack Slot | address | Q address Type Article no. Firmware Comment
* LXM32i_1 (1] 1] Schneider Electric LXM32IETH  LXM3ZIETH
| 0 0x1 LXM32i
Drive Profile Lexium 1_1 0 1 256..281 256..281 Drive Profile Lexium 1
Input data WORD Info_1 0 2 2.3 Input data WORD Info
Input data DWORD Info_1 1] 3 4.7 Input data DWORD Info
Output data WORD Info_1 0 4 Output data WORD Info
Outputdata DWORD Info_1 0 5 Output data DWORD Info
0 6
0 7
0 8
0 £

|§. Properties %)

| General | 10tags | System constants | Texts

» General
Inputs Module parameters
Ll Mapping information
110 addresses

Paraminfo: | input data word (16 bit) [+]

ParamAddress: [T A - |
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Yapilandirma Araci STEP7 - V5 ile Ayarlar

GSD Dosyasi
GSD dosyasi GC denetleyicisi yapilandirma araciyla okunmaldir. Cihaz aga tanitilir.

Donanim katalogunda, listeden "Schneider Electric LXM32iETH" cihazini segin.

=B PROFIBUS DP
% PROFIBUS-PA
= PROFINET 1O
= Additional Field Devices
= Drives
-0 AT 32
[0 ATWExx
0 ATV
=0 Lexium 32i
| @@ Schneider Electric LXM3ZIETH

Sirici Profilini Segme
GC denetleyicisinin yapilandirma araci kullanilacak siirlici profilini segmenizi saglar.

Cihaza genel bakista, yuva 1'de gerekli stirtict profilini ("Drive Profile Lexium 1" veya "Drive Profile Lexium
2") segin. Siriicli profilleri hakkinda ek bilgi icin Déngiisel iletisim - Genel Bakis (bkz. sayfa 85) béliimiine

bakin.
Slat Module Order nurnber | Address | O address | Diagnostic Address Comment
& LXMW A LXMW ETE TH i
AT AT SET
AT FET Faw 7 SR
AT Fhw s ST
Dirive Profile Lewxium 1 286,281 |2B6..281

OO0 [ | O | O e DD P —

"_v_act" igin esleme

"Drive Profile Lexium 1" srlicii profilinde ¢ift word "_v_act" parametrelestirilebilir. "Drive Profile Lexium 1"
surlcu profilinin ézelliklerinde, v _act (gergek hiz) veya n_ act (gercek donis hizi) parametresini
segebilirsiniz.

General | Addresses Parameters

Yalue

-5 Parameters
[Z] Drive Profile Lexium 1 configuration
-+-3 StatusMapping Actual Speed
[£] StatusMapping Actual Speed |_n_a|:1 ﬂ

_h_act

"Optional Data" icinde Ek Parametreler

GG denetleyicisinin yapilandirma araci ¢ikis verilerinde iletilecek ek parametreleri ve "Optional Data"
araliindaki giris verilerini ayarlamanizi saglar.
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8 ek parametrenin ayarlanabilecegi 8 kadar yuva vardir. Cikis verilerinin ve giris verilerinin veri
gercevesinin toplam uzunlugu 40 bayti asmamahdir.

Cihaza genel bakista 2 ... 9 yuvalarinda gerekli ek parametreleri ayarlayin.

Slot j Module Order number | Addresz | O address | Diagnostic Address Comment
& Ea LAWEY LXMW ETETH P
AT FIEE ST
ArFE | Aaw? ST
Erieal SRR
1 d Drive Profile Lesium 1 286,281 |256..281
2 d Input data DWORD Info 282280
[ Input data WORD Info 287
4 Output data DWORD Info 282..285
4 Output data WORD Info 286...287

[l fmall n )l g

Generall Addresses Parameters

Yalue

=3 Parameters

Mapping information
[Z] ParamiInfo
[#] ParamAddress

input data word (16 bit)
_ModeErar

L

_10_Di_act
10 _act
_CapStatus
_Cap1Count
_CapZCount
_Cap3Count

m »

_PDSRBEStatus
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Alt bolim 5.3

Isletime alma adimlari

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Sinir degerlerinin ayarlanmasi 156
Dijital Giris ve Cikislar 158
Limit Salterlerinin Sinyallerini Dogrulama 159
Guvenlik Fonksiyonu STO'sunu Dogrulama 160
Tutucu Fren (Secgenek) 161
Hareket Yonini Dogrulama 163
Kodlayici parametrelerinin ayarlanmasi 165
Fren direnci parametrelerini ayarlama 168
Autotuning 170
Autotuning igin gelismis ayarlar 172
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Sinir degerlerinin ayarlanmasi

Sinir Degerlerini Ayarlama

Uygun sinir deg@erleri sistem ve motor veriler tabaninda belirlenmeli ve hesaplanmalidir. Motor yik
olmadan calistinldigi strece varsayilan ayarlarin degistiriimesi gerekmez.

Akim Siniri
Maksimum motor akimi CTRL_I max parametresiyle uyarlanabilir.

"Quick Stop" fonksiyonu i¢in maksimum akim LIM I maxQSTP igin ve "Durma" fonksiyonu igin
LIM I maxHalt parametresiile sinirlanabilir.

e CTRL_ I max parametresi Gizerinden maksimum motor akimini belirleyin.

e "Quick Stop" fonksiyonu igin maksimum motor akimini ayarlamak igin LIM I maxQSTP parametresini
kullanin.

e "Durma" fonksiyonu igin maksimum motor akimini ayarlamak igin LIM I maxHalt parametresini
kullanin.

Motor "Quick Stop" ve "Durma" fonksiyonlari igin bir yavaslatma rampasiyla veya maksimum akimla
yavaslatilabilir.

Cihaz, motor ve cihaz verilerinin yardimiyla izin verilen maksimum akimi sinirlar. Maksimum akimin
CTRL_I max parametresinde izinsiz bigimde yiksek girilmis olsa da deger sinirlanir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL_I_max Akim siniri Armns UINT16 Modbus 4376
Calisma sirasinda, akim siniri asagidaki 0,00 R/W PROFINET 4376
degerlerden biridir (en dusuk olan): - kalici
- CTRL_I_max 463,00 -
- _M_l_max
- _PS_I_max

- Dijital giris Gizerinden akim sinirlamasi
12t denetiminden ortaya ¢ikan sinirlamalar
ayni sekilde g6z 6nlinde bulundurulur.

Varsayilan: _PS_I_max 8 kHz PWM
frekansinda ve 230/480 V sebek voltajinda
0,01 A adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

LIM I maxQSTP | Quick Stop igin Akim Arms UINT16 Modbus 4378
Bu deger sadece parametre araliginin - R/W PROFINET 4378
minimum ve maksimum degeriyle sinirlanir | - kalici

(motordan / son kademeden dolayi deger | . -
sinirlamasi yok)

Quick Stop isleminde, akim siniri
(_Imax_act) asagidaki degerlerden biridir
(en dustk olan):

- LIM_I_maxQSTP
- _M_l_max
- _PS_I_max

Bir Quick Stop islemi sirasinda 12t
izlemenin neden oldugu daha fazla akim
sinirlamasi da hesaba katilir.

Varsayilan: _PS_I_max 8 kHz PWM
frekansinda ve 230/480 V sebek voltajinda
0,01 A adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Hiz Siniri

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
LIM I maxHalt |Durigin Akim Arms UINT16 Modbus 4380
Bu deger sadece parametre araliginin - R/W PROFINET 4380
minimum ve maksimum degeriyle sinirlanir | - kalici

(motordan / son kademeden dolayi deger
sinirlamasi yok)

Dur isleminde, akim siniri (_Imax_act)
asagidaki deg@erlerden biridir (en disuk

olan):

- LIM_I_maxHalt
- _M_I_max

- _PS_I_max

Bir Dur islemi sirasinda 12t izlemenin neden
oldugu daha fazla akim sinirlamasi da
hesaba katilir.

Varsayilan: _PS_I_max 8 kHz PWM
frekansinda ve 230/480 V sebek voltajinda
0,01 A, adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL_v_max parametresiyle maksimum hiz sinirlanabilir.

e CTRL v max parametresi tizerinden motorun maksimum hizini belirleyin.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL v max Hiz sinin usr_v UINT32 Modbus 4384
Calisma sirasinda, hiz sinir asagidaki 1 R/W PROFINET 4384
degerlerden biridir (en diisik olan): 13200 kalici
- CTRL_v_max 2147483647 -

- M_n_max
- Dijital giris Gizerinden hiz sinirlamasi
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

EI00000002624 03/2020

157




Hizmete sokuluyor

Dijital Giris ve Cikislar

Aygitta yapilandinlabilir girisler ve ¢ikislar bulunur. Ek bilgi i¢in Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277)

bolimine bakin.

Dijital giris ve dijital gikislarin sinyal durumu fieldbus ve devreye alma yazilimi yoluyla gériintilenebilir.

Fieldbus
Sinyal durumlari bit kodlu yolla IO act parametresinde bulunur. "1" ve "0" degerleri giris veya ¢ikisin
sinyal durumuna karsilik gelir.
Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_I0 act Dijital giris ve gikislarin fiziki durumu - UINT16 Modbus 2050
Low Byte: - R/- PROFINET 2050
Bit 0: DIO - -
Bit 1: DI1 - -
Bit 2: DI2
Bit 3: DI3
High Byte:
Bit 8: DQO
Bit 9: DQ1
_I0 DI act Dijital girislerin durumu - UINT16 Modbus 2078
Bit yerlesimi: - R/- PROFINET 2078
Bit 0: DIO - -
Bit 1: DI1 - -
Bit 2: DI2
Bit 3: DI3
_I0 DQ act Dijital gikislarin durumu - UINT16 Modbus 2080
Bit yerlesimi: - R/- PROFINET 2080
Bit 0: DQO - -
Bit 1: DQ1 - -
IO STO act STO givenlik fonksiyonu igin girislerin - UINT16 Modbus 2124
durumu - R/- PROFINET 2124
Munferit sinyallerin kodlamasi: - -
Bit 0: STO_A - -
Bit 1: STO_B
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Limit Salterlerinin Sinyallerini Dogrulama

Limit salterlerinin kullanimi tehlikelere karsi belirli bir koruma saglayabilir (6rnegin yanlis nominal
degerlerden dolayl mekanik dayanaga carpma).

A UYARI

KONTROL KAYBI

e Sinir anahtarlarinin risk degerlendirmeniz tarafindan belirlenen sekilde takildigini dogrulayin.

e Limit salterlerin dogru baglanmis olmasini saglayin.

e Yeterince fren yolu kalacak sekilde limit salterlerin mekanik dayanagin éniine monte edilmesini
saglayin.

e Limit salterlerin dogru parametre ayarini ve islevini saglayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

e Motor, limit salterleri asamayacak sekilde limit salterleri ayarlayin.
e Limit salterleri manuel devreye sokun.
Bir hata mesaji gosterildiginde limit salterleri tetiklenir.

Parametreler limit salterlerini serbest birakmak ve normalde kapali temaslar veya normalde agik temaslar
olarak ayarlamak i¢in kullanilabilir, Limit Salterleri (bkz. sayfa 308) bélimiine bakin.
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Glvenlik Fonksiyonu STO'sunu Dogrulama

Givenlik Fonksiyonu STO'su ile Calistirma
STO guvenlik fonksiyonunu kullanmak istiyorsaniz, asagidaki adimlari uygulayin:
e Glc yeniden yulklendikten sonra beklenmedik yeniden baslatmadan kaginmaya yardimci olmak igin
I0_AutoEnable parametresi"kapall" olarak ayarlanmalidir. I0_AutoEnable parametresinin "kapali
olarak ayarlandigini dogrulayin.

Glg kaynagini kapatin:

e STO_Ave STO_B girislerindeki sinyal hatlarinin birbirinden ayri olup olmadigini kontrol edin. Her iki
sinyal kablosunda elektrik baglantisi olmamalidir.

Gug¢ kaynagini agin:

e Motor hareketini baslatmadan énce gli¢ asamasini etkinlestirin.

e Gilvenlik fonksiyonu STO'sunu tetikleyin.
Gl asamasi artik devre disi birakilirsa ve hata mesaji 1300 gosterilirse giivenlik fonksiyonu STO'su
tetiklenir.

Farkli bir hata mesaji gosterilirse glivenlik fonksiyonu STO tetiklenmez.
e Givenlik fonksiyonlarinin tiim testlerini teslim protokolliine kaydedin.

Giivenlik Fonksiyonu STO'su Olmadan Calistirma
Enduistriyel konnektérleri olan G/C moddlleri glivenlik fonksiyonu STO'su olmadan kullanilabilir.
Yay terminalleri olan bir G/G moduld kullanihir:

e STO A ve STO B girislerinin +24vDC 6gesine bagli oldugunu dogrulayin.
Ayrintilar igin Glvenlik Fonksiyonu STO'su Baglantisi (bkz. sayfa 730) bélimiine bakin.
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Tutucu Fren (Segenek)

Tutucu fren

Glc¢ asamasi devre disi birakildiginda motordaki tutucu frenin motor konumunu tutma gérevi vardir.
Tutucu fren guvenlik fonksiyonu ve isletim freni degildir.

A UYARI

ISTENMEYEN EKSEN HAREKETI

e Guvenlikle ilgili 6nlem olarak dahili fren tutucuyu kullanmayin.
e Guvenlikle ilgili 6nlemler olarak yalnizca onayli harici frenleri kullanin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Tutucu Freni Birakma

Son kademe etkinlestirildiginde motora akim verilir. Akim motora uygulandiginda, tutucu fren otomatik
birakilir.

Tutucu freni birakma belirli bir stire gerektirir. Bu stire motorun elektronik tip etiketinde kayitlidir. Bu sire
dolduktan sonra ancak 6 Operation Enabled ¢alisma durumuna gegis olur.

Tutucu frenin kapatiimasi

Son kademe devre disi birakildiginda tutucu fren otomatik kapatilir.

Ancak, tutucu freni uygulama belirli bir stire gerektirir. Bu stire motorun elektronik tip etiketinde kayithdir.
Motor bu gecikme slresi esnasinda akim verilmis durumda kalir.

Glvenlik fonksiyonu STO tetiklendiginde tutucu frenin davranisi hakkinda ek bilgi i¢in Guivenlik fonksiyonu
STO'su ("Guvenlik Torku Kapall") (bkz. sayfa 69) bélimune bakin.

Tutucu Freni Maniiel Birakma

Mekanik ayar i¢cin motor konumunu elle gevirmek veya kaydirmak gerekebilir.

Tutucu frenin manuel havalandirmasi yalnizca 3 Switch On Disabled, 4 Ready To Switch On veya 9 Fault
¢alisma durumlarinda midmkudndar.

Uriin ilk kez calistirilirken beklenmedik ha_r_eketlerle ilgili (6rnegin yanlis tesisat veya uygunsuz parametre
ayarlari nedeniyle) ylksek bir risk vardir. Ornegin, dikey eksenlerde yuku disurme tutucu freni birakma
beklenmedik bir harekete neden olabilir.

A UYARI

ISTENMEYEN HAREKET

Sistemi galistirirken ¢alisma bdlgesinde hig kisi veya engel olmadigini dogrulayin.

Yukleri disirme veya algaltmadan veya diger beklenmedik hareketlerden kaynaklanan tehlikelerden
kacinmak icin uygun énlemleri alin.

e Ykler bagl olmadan ilk testleri yapin.

e Testte bulunan tiim kisilerin calisan bir ACIL DURMA butonuna erismelerini saglayin.

e [stemsiz ydnlerde hareketler veya motorda titresim olabilecegini hesaba katin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Tutucu Freni Maniiel Uygulama

Tutucu freni test etmek igin mantiel olarak tutucu freni uygulamak isteyebilirsiniz.

Tutucu freni yalnizca motor hareketsiz durumdayken manuel uygulayabilirsiniz.

Tutucu fren maniiel uygulandiktan sonra glic asamasini etkinlestirirseniz, tutucu fren uygulanmis kalir.
Tutucu freni maniel uygulamanin, tutucu freni otomatik ve manuel birakmaya goére dnceligi vardir.

Tutucu fren mantiel uygulandiktan sonra bir hareket baslarsa bu asinmaya neden olabilir.
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BILDIRIM

FREN ASINMASI VE FREN TORKU KAYBI

e Tutucu freni manuel uygularsaniz olusturulan motor torkunun tutucu frenin tutma torkundan buylk
olmadigini dogrulayin.

e Tutucu freni yalnizca tutucu freni test etme amaciyla manuel uygulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Sinyal Girisi Yoluyla Tutucu Freni Maniiel Birakma

Fieldbus Yoluyla Tutucu Freni Mantel Birakma veya Uygulama

Sinyal girisi yoluyla tutucu freni birakmak igin énce "Tutucu Freni Birakma" sinyal girisi fonksiyonunu
parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.

BRK release parametresiyle tutucu fren manuel olarak Fieldbus (izerinden havalandirilabilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
BRK release Tutucu frenin maniel ¢alismasi UINT16 Modbus 2068
- 0 / Automatic: Otomatik diizenleme R/W PROFINET 2068

1/ Manual Release: Tutucu freni manuel
birakma

2/ Manual Application: Tutucu freni manuel
uygulama

Tutucu freni maniel olarak uygulayabilir
veya birakabilirsiniz.

Tutucu fren 'Agma Devre Disi Birakild!',
'Agmaya Hazir' veya 'Ariza’ galisma
durumlarinda yalnizca manuel olarak
birakilabilir.

Tutucu freni maniel uygularsaniz ve sonra
manduel birakmak isterseniz, énce bu
parametreyi Otomatik'e ve sonra Mantel
Birakma'ya ayarlamaniz gerekir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

NOOo !
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Hareket Yonini Dogrulama

Hareket Yoni Tanimi

Rotasyonlu motorlarda donus yonu IEC61800-7-204 uyarinca tanimlanmistir: Motor mili dénerken pozitif
donus yoénu, disari bakan motor milinin 6n yiziine bakildiginda gegerlidir.

Lojik ve galisma metodolijilerini iginde farz edilene gore uygulamanizda IEC 61800-7-204 y6n standardini
korumak ¢ogu hareketle ilgili fonksiyon blogu, programlama kurallari ve glivenlikle ilgili ve geleneksel
cihazlar bunu beklediginden énemlidir.

A UYARI

DEGISTIRILMIS MOTOR FAZI ILE ISTENMEYEN HAREKET
Motor fazlarini karistirmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Uygulamaniz bir hareket yonu ters ¢evrilmesi gerektiriyorsa hareketin yénuni parametrelestirebilirsiniz.
Bir hareket baslatilarak hareket yonu dogrulanabilir.

Devreye Alma Yazilimi Yoluyla Hareket Yéniinii Dogrulama

Gul¢ beslemesi glcl agildi.

e Glig asamasini etkinlestirin.

e Calisma modu Jogunu baslatin.

e Pozitif ydnde bir hareketi tetiklemek igin ">" diigmesini kullanin.
Hareket pozitif ydnde gergeklesir.

e Negatif yonde bir hareketi tetiklemek igin "<" diigmesini kullanin.
Hareket negatif yonde gergeklesir.

Sinyal Girisleri Yoluyla Hareket Yoniinii Dogrulama

"Jog Positive With Enable" ve "Jog Negative With Enable" sinyal girisi fonksiyonlari glic asamasini
etkinlestirir, calisma modu Jogunu baslatir ve pozitif yonde veya negatif yénde bir hareket tetikler.

"Jog Positive With Enable" ve "Jog Negative With Enable" sinyal girisi fonksiyonlari parametrelestiriimis
olmalidir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bolimine bakin.

Glc beslemesi giicl agildi.

e Pozitif ydnde bir hareketi tetiklemek igin "Jog Positive With Enable" sinyal giris fonksiyonunu kullanin.
Hareket pozitif ydnde gergeklesir.

e Negatif ydonde bir hareketi tetiklemek igin "Jog Negative With Enable" sinyal giris fonksiyonunu kullanin.
Hareket negatif yonde gergeklesir.

Hareket yénlni degistirme

Hareket yénini tersine gevirebilirsiniz.

e Hareket yonu ters gevirmesi kapali:

Pozitif hedef degerlerde bir hareket pozitif yonde gergeklesir.
e Hareket yonu ters ¢cevirmesi agik:

Pozitif hedef degerlerde bir hareket negatif yonde gergeklesir.

InvertDirOfMove parametresi lzerinden hareket yonu ters gevrilir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

InvertDirOfMov | Hareket yonlnu ters gevirme - UINT16 Modbus 1560

e 0/ Inversion Off: Hareket yonu ters 0 R/W PROFINET 1560

cevirmesi kapall 0 kalici

1

1/ Inversion On: Hareket yonu ters
cevirmesi agik

Bir hareketle pozitif yonde gidilen limit
salteri pozitif limit salterinin girisiyle (ve
tersi yonde) baglanmalidir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar uriin sonraki defa
calistirlldiginda kabul edilir.
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Kodlayici parametrelerinin ayarlanmasi

Cihaz agilirken motorun mutlak konumunu kodlayicidan okur. Mutlak konum p absENC parametresi ile

okunabilir.
Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_p_absENC Kodlayici ¢galisma araligina goére mutlak usr_p UINT32 Modbus 7710

konum - R/- PROFINET 7710
Bu deger, mutlak kodlayici araliginin - -
modul konumuna denktir. - -
Makine kodlayicisi ile motor kodlayicisi
arasindaki aktarma orani degistirildiginde
deger gegersiz olur. Bu durumda yeniden
baslatma gereklidir.

Kodlayicinin galisma araligi
Singleturn kodlayicisinin galisma araldi tur basina 131072 adimi kapsiyor.

Multiturn kodlayicisinin ¢alisma araldi tur basina 131072 adim olan 4096 turu kapsiyor.

Mutlak konumun altinda kalma

Rotasyonlu bir motor 0 mutlak konumundan negatif yéne hareket ettirildiginde, kodlayici kendi mutlak
konumunun altinda olundugunu 8grenir. Fiili konum ise matematiksel anlamda sayilmaya devam edilir ve
negatif bir konum degeri verir. Kapatip agiktan sonra fiili konumu artik negatif konum degerine degil,
kodlayicinin mutlak konumuna denktir.

Kodlayicinin mutlak konumunu uyarlamak igin asagidaki segenekler kullanilabilir:

e Mutlak konumun ayari
e Calisma araliginin kaymasi

Mutlak konumun ayari

Motor durdugunda ENC1 _adjustment parametresi Gizerinden motorun yeni mutlak konumu giincel
mekanik motor konumuna tanimlanabilir.

Mutlak konumun ayari indeks puls konumunun da kaymasina yol agar.

e Negatif mekanik sinirda konum degerini 0'dan biiylik bir degere ayarlayin. Bu yolla, hareketler
kodlayicinin sirekli aralidi iginde kalir.
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Singleturn kodlayici:
0..x-1

Multiturn kodlayici:
0 ... (4096*x)-1

Singleturn kodlayici (ShiftEncWorkRang
parametresiyle kaydirilmis):
-(x/2) ... (x/2)-1

Multiturn kodlayici (ShiftEncWorkRang
parametresiyle kaydiriimis):
-(2048*x) ... (2048*x)-1

'x' tanimi: Kullanici tnitelerinde bir
kodlayici turu igin maksimum konum.
Varsayilan 6lgek ayariyla bu deger
16384'tlr.

islem sayet déniis yéniini ters cevirmeyle
yapilacaksa, kodlayici konumu
ayarlanmadan 6nce bu ayarlanmalidir.
Yazma erisiminden sonra, suricinin
glclndn kapatilabilmesiicin en az 1 saniye
bekleme siresi gerekir.

Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

ENC1 adjustmen | 1. kodlayicinin mutlak konumu ayari usr_p INT32 Modbus 1324

t Deger araligi kodlayicinin tipine baghdir. | - R/W PROFINET 1324

Calisma araliginin kaymasi

ShiftEncWorkRang parametresi lizerinden ¢alisma aralidi kaydirilabilir.

Kaydirmasiz ¢alisma araligi sunlari kapsar:

Singleturn kodlayici

0...131071 adim

Multiturn kodlayici

0...4095 tur

A _p_act

/
7

A

i
-
\

\

\

\

\

\

\

\

\

\

Kaydirmali ¢galisma araligi sunlari kapsar:

|

mechanical position

Singleturn kodlayici

-65536 ... 65535 adim

Multiturn kodlayici

-2048 ... 2047 tur
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A _pb_act

y

7
7

’
|
|
|

4 |
|
|
|
|
|
|
|
|7

mechanical position

Parametre adi

Aciklama

Birim
minimum deger
Fabrika ayari

Veri tiird
R/W
Kalici

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

Maksimum deger | Uzman
ShiftEncWorkRa | Kodlayicinin galisma araligi kaydirma - UINT16 Modbus 1346
ng 0/ Off: Kaydirma kapali 0 R/W PROFINET 1346
1/ 0n: Kaydirma agik 0 kalici
1

Kaydirma fonksiyonu etkinlestirildikten
sonra kodlayicinin konum araligi araligin
yarisi kadar kaydirilr.

4096 donusle ¢cok donislu kodlayicinin
konum arahgi érnegi:

Degeri O:

Konum degerleri 0 ile 4096 tur arasindadir.
Degeri 1:

Konum degerleri -2048 ile 2048 tur
arasindadir.

Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.
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Fren direnci parametrelerini ayarlama

Yetersiz ebata sahip bir fren direnci DC-Bus'ta asiri voltaja neden olabilir. DC-Bus'da bir asiri voltaj olmasi
durumunda son kademesi devre disi birakilir. Motor artik etkin olarak yavaslatiimaz.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

o Maksimum yik kosullar altinda bir test calistirarak fren rezistériinde yeterli derecelendirme oldugunu
dogrulayin.
e Fren direncine ait parametrelerin dogru ayarlanmis olmasini saglayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Fren direnci galisma esnasinda 250 °C'den (482 °F) fazla isinmamalidir.

A UYARI

SICAK YUZEYLER

e Sicak fren rezistoriiyle herhangi bir temas olmadigindan emin olun.
e Fren direncinin yakinina yanici veya isitya duyarli pargalar getirmeyin.
o Maksimum yikle bir deneme galismasi yaparak 1sinin yeterince disari atilmasini saglayin.

Bu talimatlara uyulmamasi éliime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Harici bir fren direnci kullaniyorsaniz, asagidaki adimlari izleyin:

e RESint ext parametresini "Harici Fren Direnci” olarak ayarlayin.
e RESext P, RESext RVveRESext ton parametrelerini ayarlayin.

Ek bilgi icin Fren Direncini Derecelendirme (bkz. sayfa 63) béliumune bakin.

Geri verilen gug fren direncinin alabildigi glicten fazla olursa bir hata mesaiji verilir ve son kademe devre
disi birakilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

RESint_ext Fren direnci tiriindn segimi - UINT16 Modbus 1298
0/ Standard Braking Resistor: Standart 0 R/W PROFINET 1298
fren direnci 0 kalici
1 / External Braking Resistor: Harici fren 2 -
direnci
2 / Reserved: Ayrilmis
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

RESext P Harici fren direncinin anma giicl W UINT16 Modbus 1316
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 1 R/W PROFINET 1316
devre disiyken mumkdnddr. 10 kalici
Degistirilen ayarlar son kademe sonraki 32767 -
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

RESext R Harici fren direncinin direng degeri Q UINT16 Modbus 1318
Minimum deger son kademeye baghdir. 0,00 R/W PROFINET 1318
0,01 Q'luk artislarla. 100,00 kalici
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 327,67 -
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
RESext ton Harici fren direnci igin izin verilen ms UINT16 Modbus 1314
- maksimum agilma siresi 1 R/W PROFINET 1314
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 1 kalici
devre disiyken mumkindar. 30000 -

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.
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Autotuning

Otomatik ayar yapma motoru kontrol déngdllerini ayarlama sirasinda hareket ettirir. Yanlis parametreler
istenmeyen hareketlere veya izleme islevlerinin kaybina neden olabilir.

A UYARI

ISTENMEYEN HAREKET

e Sistemi yalnizca g¢alisma bdlgesi icinde hi¢ kimse veya engel olmadiginda baslatin.

e AT dir ve AT dis usr (AT_dis) parametreleri igin degerlerin kullanilabilir hareket arahgini
asmadigini dogrulayin.

o Parametrelenmis hareket araliklarinin kullanilabilir, serbest ve uygulamanizin mantigiyla tanimlanan
mekanik hareketten arinmis oldugunu dogrulayin.

e Kullanilabilir hareket araligini, acil durdurma durumunda yavaslama rampasi igin ek mesafeyi
belirlerken hesaplamalariniza katin.

e Quick Stop i¢in parametre ayarlarinin dogru oldugunu dogrulayin.

e Sinir anahtarlarinin dogru galistigini dogrulayin.

e Makine galismasinin ve bu ekipmanla ilgili bakim isinin tim asamalarinda ¢alisan bir acil durdurma
digmesine herkesin erisebildigini dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Autotuning

Autotuning surtme torkunu sabit etki eden bir yiik torku olarak belirler ve bunu toplam sistemin ataletini
hesaplarken g6z 6nuinde bulundurur.

Ornegin motorda bir yiik gibi harici faktérler g6z éniinde bulundurulur. Autotuning kontrol déngiisii
parametrelerinin ayarlarini optimize eder; Atlama Yaniti ile Denetleyici Optimizasyonu (bkz. sayfa 774)
bélimdine bakin.

Autotuning dikey eksenleri de destekler.

Yoéntemler
Tahrik ayari ¢ farkl sekilde uygulanabilir:

e Easy Tuning: Otomatik - kullanici midahalesi olmadan bir Autotuning yapilir. Birgok uygulama igin
otomatik regulator esitlemesi iyi ve son derece dinamik bir sonug verir.

e Comfort Tuning: Yari otomatik - kullanicinin destegiyle otomatik regulatdr esitlemesi. Yén parametresi
veya sdniimleme parametresi kullanici tarafindan belirtilebilir.

e Manuel: Kullanici, regulatér degerlerini uygun parametreler Gzerinden ayarlayabilir ve uyarlayabilir.
Uzman modu.

Fonksiyon

Autotuning'de motor etkinlestirilir ve hareket yapilmaz. Bu esnada sistemden sesler ve mekanik titresimler
gelmesi dogaldir.

Bir Easy-Tuning islemi yapmak istiyorsaniz baska parametrelerin ayarlanmasina gerek yoktur. Bir
Comfort-Tuning yapmak istiyorsaniz, AT dir, AT dis usr (AT dis)ve AT mechanics
parametrelerini sisteminize uygun bigimde ayarlayin.

AT Start parametresi Easy Tuning veya Comfort Tuning islemini baslatmak igin kullanilir.
e Autotuning islemini isletime alma yazilimiyla baslatin.

e Yeni degerleri isletime alma yazilimi Gzerinden EEPROM'a kaydedin.
Uriin ayrica parametrelestirilebilen 2 kontrol déngiisii parametre seti icerir. Autotuning sirasinda
belirlenen kontrol dénglisti parametreleri i¢in degerler kontrol dénglisii parametre seti 1'de depolanir.

Autotuning islemi bir hata mesaijiyla iptal oldugunda varsayilan degerler kabul edilir. Mekanik konumu
degistirin ve Autotuning islemini yeniden baslatin. Hesaplanan degerlerin duraklanabilirligini dogrulamak
istiyorsaniz, goériintiilenmesini saglayabilirsiniz; Autotuning icin Gelismis Ayarlar (bkz. sayfa 772
bélimune bakin.
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Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

AT dir

Autotuning i¢in hareket yoni

1 / Positive Negative Home: Once pozitif
yon, sonra negatif yon ve baslangic
konumuna geri dénls

2 / Negative Positive Home: Once negatif
yon, sonra pozitif yon ve baslangic
konumuna geri dénls

3 / Positive Home: Sadece pozitif yon ve
baslangi¢ konumuna geri dénls

4 / Positive: Sadece pozitif yon, baslangi¢
konumuna geri dénis yok

5 | Negative Home: Sadece negatif yon ve
baslangi¢ konumuna geri dénis

6 / Negative: Sadece negatif yon,
baslangi¢ konumuna geri dénls yok
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

1
1
6

UINT16
R/W

Modbus 12040
PROFINET 12040

AT dis_usr

Autotuning hareket araligi

Kontrol parametrelerinin otomatik optimize
edildigi hareket araligi. Hareket araligi
referanstan gergek konuma girilir.
"Yalnizca bir yonde hareket" (AT_dir
parametresi) durumunda, belirtilen arahgi
her optimizasyon adimi igin kullanihr.
Hareket tipik olarak degerin 20 katina
karsilik gelir, ancak bununla
sinirlanmamistir.

Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger 6lcek ayar faktoriine
baghdir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

usr_p
1

32768
2147483647

INT32
R/W

Modbus 12068
PROFINET 12068

AT dis

Autotuning hareket araligi

Kontrol parametrelerinin otomatik optimize
edildigi hareket araligi. Hareket araligi
referanstan gergek konuma girilir.
"Yalnizca bir yénde hareket" (AT_dir
parametresi) durumunda, belirtilen hareket
araligi her optimizasyon adimi igin
kullanilir. Hareket tipik olarak degerin 20
katina karsilik gelir, ancak bununla
sinirlanmamistir.

AT_dis_usr parametresi Uzerinden deger
kullanici Unitelerinde girilebilir.

0,1 tur adimla.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

Tur
1,0
2,0
999,9

UINT32
R/W

Modbus 12038
PROFINET 12038

AT mechanical

Sistemin baglanti tura

1/ Direct Coupling: Direkt baglanti
2/ Belt Axis: Kayis ekseni

3/ Spindle Axis: Mil ekseni
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

WN = !

UINT16
R/W

Modbus 12060
PROFINET 12060

AT_start

Autotuning baslangici

Deger 0: Sonlandir

Deger 1: EasyTuning etkinlestir
Deger 2: ComfortTuning etkinlestir
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

ot

N

UINT16
R/W

Modbus 12034
PROFINET 12034
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Autotuning igin gelismis ayarlar

Asagidaki parametrelerle Autotuning denetlenebilir veya etkilenebilir.

AT state ve AT progress parametreleriyle Autotuning isleminin yiizde ilerlemesini ve durumunu

denetleyebilirsiniz.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_AT state Autotuning durumu - UINT16 Modbus 12036
Bit yerlesimi: - R/- PROFINET 12036
Bit 0 ... 10: Son isleme adimi - -
Bit 13: auto_tune_process - -
Bit 14: auto_tune_end
Bit 15: auto_tune_err
_AT progress Autotuning ilerlemesi % UINT16 Modbus 12054
0 R/- PROFINET 12054
0 -
100 -

Bir test ¢alistirmada, sisteminizde kontrol dénglisii parametrelerinin daha sert veya daha yumusak
ayarlarinin etkilerini belirlemek istiyorsaniz, ayarlari degistirmek icin autotuning sirasinda belirlenen
CTRL_GlobGain parametresini yazabilirsiniz. AT J parametresi lizerinde Autotuning isleminde

hesaplanan tim sistemin ataletini okuyabilirsiniz.

parametrelerini etkiler:
- CTRL_KPn

- CTRL_TNn

- CTRL_KPp

- CTRL_TAUnref

Kiresel gliglendirme faktoéri su durumda
%100'e ayarlanir

- kontrol déngusi parametreleri
varsayilana ayarlanir

- Autotuning isleminin sonunda

- kontrol déngusi parametre ayari 2 ayar
1'e CTRL_ParSetCopy parametresi yoluyla
kopyalanirsa

Tam bir yapilandirma alan veri yolu
araciligiyla iletilirse, CTRL_GlobGain
degeri CTRL_KPn, CTRL_TNn,
CTRL_KPp ve CTRL_TAUnref kontrol
doéngulsil parametrelerinin degerlerinden
once iletilmelidir. Bir konfiglirasyon
aktarimi esnasinda CTRL_GlobGain
degistirilirse, CTRL_KPn, CTRL_TNn,
CTRL_KPp ve CTRL_TAUnref de ayni
sekilde konfiglirasyonun bir pargasi
olmalidir.

% 0,1 adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL GlobGain | Genel kazanim faktorl (kontrol déngiist % UINT16 Modbus 4394
B parametre ayari 1'i etkiler) 5,0 R/W PROFINET 4394
Genel kazanim faktori kontrol déngiisu 100,0 kalici
parametre ayari 1'in asagidaki 1000,0 -
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

_AT M friction | Sistemin slrtme torku Arms UINT16 Modbus 12046
Autotuning islemi esnasinda belirlenir. - R/- PROFINET 12046
0,01 A, adimla. - -

AT M load Sabit yik torku Arms INT16 Modbus 12048
Autotuning islemi esnasinda belirlenir. - R/- PROFINET 12048
0,01 As @adimla. - -

AT J Tum sistemin ataleti kg cm? UINT16 Modbus 12056
Autotuning islemi esnasinda otomatik 0,1 R/- PROFINET 12056
hesaplanir. 0,1 kalici
0,1 kg cm? adimla. 6553,5 -

AT wait parametresinin degistiriimesiyle Autotuning islemi esnasinda miinferit adimlar arasinda bir
bekleme siiresi ayarlayabilirsiniz. Bir bekleme siresinin ayarlanmasi sadece daha az sert bir baglantida
mantiklidir, 6zellikle otomatik Autotuning isleminin sonraki adimi (sertlik degisimi) sistem titresirken

yapiimissa.
Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
AT wait Autotuning adimlari arasinda bekleme ms UINT16 Modbus 12050
slresi 300 R/W PROFINET 12050
Degistirilen ayarlar sonraki motor 500 -
hareketinde kabul edilir. 10000 -
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Alt bélim 5.4

Atlama cevapli regulator optimizasyonu

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Reglilatér yapisi 175
Optimizasyon 177
Hiz regulatéru optimize etme 178
P Faktorini Dogrulama ve Optimize Etme 182
Konum reglatéri optimizasyonu 183
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Regiilator yapisi

Kumandanin regulatér yapisi akim regulatdriine, hiz ayarina (devir regilatori) ve konum regulatériine
sahip bir ayar devresinin klasik kaskat ayarina denktir. Ek olarak, hiz denetleyicisinin referans degeri bir
filtre yoluyla duzlestirilebilir.

Regiilatérler sirayla icten disa akim ayarinin, hiz ayarinin, konum ayarinin sirasiyla ayarlanir. Ustte
bulunan ayar devresi bu esnada kapali kalir.

A B C
_Ig act rms, Id act rms ]
_v_act, _n_act

_p_act, p actlnt @ G

Akim regilatori

Hiz reglilatérii

Konum Regiilatorii

Konum regiilatori

Hiz regulatoéra

Akim regulatori

Kodlayici degerlendirmesi

A WN-=

Denetleyici yapisinin ayrintili agiklamasi igin Denetleyici Yapisina Genel Bakis (bkz. sayfa 222) bolimine
bakin.

Akim regulatéri motorun tahrik torkunu belirler. Kayith motor verileriyle akim regulatori otomatik olarak
ayarlanir.

Hiz regilatért, motor akimini yikidn durumuna uygun sekilde degistirerek motor hizini ayarlar. Hiz
regilatdri surlcinin dinamik tepkisine kesin etkiye sahiptir. Hiz regilatéri dinamikleri suna baghdir:

Sdricudeki ve kontrolli sistemdeki atalet momenti
Motorun glcu

Gl¢ baglantisinda elemanlarin mukavemeti ve esnekligi
Sirtcu 6gelerinin boslugu

Sartinme

Konum regilatorii nominal konum ile fiili konum arasindaki farki (konum sapmasi) minimum diizeye
disurdr. Motor durmusken konum sapmasi iyi ayarlanmis bir konum regulatériinde neredeyse sifirdir.

Konum regllatoriindn iyi bir destegdi icin hiz regilatéri devresinin optimum olmasi gerekir.

Kontrol Dénglisii Parametreleri

Bu aygit iki kontrol ddngiisu parametre seti kullanmaniza izin verir. Calisma sirasinda bir kontrol déngusi
parametresi ayarindan digerine gegmek mimkiindur. Etkin kontrol dénglst parametre ayari CTRL Sel-
ParSet parametresi ile segilir.
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ilgili parametreler ilk kontrol dngiisii parametre ayari igin CTRL1_ xx ve ikinci kontrol dongusi parametre
ayari igin CTRL2 xx 6gesidir. Asagidaki agiklamalar iki kontrol dénguisii parametre ayarlari arasinda hig
islevsel fark yoksa CTRL1 xx (CTRL2 xx) gOsterimini kullanir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL_SelParsSet | Kontrol dénglsi parametresi ayarinin - UINT16 Modbus 4402
secimi (kalici olmayan) 0 R/W PROFINET 4402
Kodlamaigin CTRL_PwrUpParSetkismina | 1 -
bakin. 2 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
_CTRL ActParSe | Etkin kontrol dénglisi parametre seti - UINT16 Modbus 4398
t Deger 1: Kontrol déngulsu parametre ayari | - R/- PROFINET 4398
1 etkin - -
Deger 2: Kontrol dénglist parametre ayari | - -
2 etkin
Parametre anahtari igin stre
(CTRL_ParChgTime) gegctikten sonra bir
kontrol dongusu parametresi ayari etkindir.
CTRL_ParChgTim | Kontrol donglsii parametre ayari anahtari | ms UINT16 Modbus 4392
e icin slire 0 R/W PROFINET 4392
Kontrol dénglisii parametresi ayar 0 kalici
anahtarinda asagidaki parametrelerin 2000 -

degerleri kademeli degisir:
- CTRL_KPn

-CTRL_TNn

- CTRL_KPp

- CTRL_TAUnref

- CTRL_TAUiref

- CTRL_KFPp

Bu tlr bir anahtarlamanin nedeni su olabilir
- etkin kontrol déngiisi parametre setini
degistirme

- Global takviyenin degistiriimesi

- Yukarida anilan parametrelerden birinin
degistiriimesi

- Hiz regiilatérine ait integral oraninin
devre disi birakilmasi

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Optimizasyon

Tahrik optimizasyonu fonksiyonu cihazin kullanim kosullarina ayarlanmasina yarar. Asagidaki segenekler
kullanilabilir:

Ayar devrelerini secin. Ust ayar devreleri otomatik kapatilir.

Kilavuz sinyallerini tanimlayin: Sinyal sekli, ylikseklik, frekans ve baslangi¢ noktasi
Sinyal jeneratoériiyle ayar durumunu test edin.

isletime alma yazilimiyla ekranda ayar durumunu kaydedin ve degerlendirin.

Kilavuz sinyalin ayarlanmasi

Reguilatér optimizasyonunu isletime alma yazilimiyla baslatin.
Kilavuz sinyal i¢in asagidaki degerleri ayarlayin:

Sinyal turi: Adim "pozitif"

Buyiikliik: 100 dak™

Periyot siresi: 100 ms
Tekrar sayisi: 1

e Kaydi baslatin.

Yalnizca "Adim" ve "Kare" sinyal turleri bir kontrol dénglsunin tim dinamik davranisi belirlemenizi saglar.
Kilavuzda "Adim" sinyal tiru igin sinyal yollari gésterilmektedir.

Optimizasyon igin Degerleri Girme

Takip eden sayfalarda agiklanmis olan miinferit optimizasyon adimlari igin regiilatér parametreleri girilmeli
ve bir atlama fonksiyonu devreye sokularak test edilmelidir.

isletime alma yaziliminda bir kayit baslatir baslatmaz bir atlama fonksiyonu devreye sokulur.

Kontrol Dénglisii Parametreleri

Bu aygit iki kontrol dénglisii parametre seti kullanmaniza izin verir. Calisma sirasinda bir kontrol déngus
parametresi ayarindan digerine gegmek mimkiindir. Etkin kontrol dénglst parametre ayari CTRL Sel-
ParSet parametresi ile segilir.

ilgili parametreler ilk kontrol déngiisii parametre ayari icin CTRL1_ xx ve ikinci kontrol dongusi parametre
ayari igin CTRL2 _xx 6gesidir. Asagidaki aciklamalar iki kontrol dénglsu parametre ayarlari arasinda hig
islevsel fark yoksa CTRL1 xx (CTRL2 xx) g6sterimini kullanir.

Ayrintilar icin Kontrol Déngiisi Parametre Ayarlari Arasinda Gegis Yapma (bkz. sayfa 227) bolimiine
bakin.
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Hiz regilatéri optimize etme

Kompleks mekanik kontrol sistemlerini optimize etme deneyleyici ayari ile pratik deneyim gerektirir. Bu,
kontrol dénglisii parametrelerini hesaplama ve kimlik prosedurlerini uygulama 6zelligini igerir.

Daha az karmasik mekanik sistemler genelde deneysel ayar yontemiyle aperiyodik sinir durumu
yéntemine goére basariyla optimize edilebilir. Bu esnada asagidaki parametreler ayarlanir:

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL1 KPn Hiz regiilatori P faktora Alrpm UINT16 Modbus 4610
B Varsayilan deger motor parametresinden | 0,0001 R/W PROFINET 4610
hesaplanir - kalici
2,5400 -

iki kontrol dénglisii parametre seti
arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,0001 A/rpm'lik artislarla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2_ KPn Hiz regllatéri P faktoru Al/rpm UINT16 Modbus 4866
Varsayilan deger motor parametresinden | 0,0001 R/W PROFINET 4866
hesaplanir - kalici

2,5400 -

iki kontrol déngiisii parametre seti
arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,0001 A/rpm'lik artislarla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL1 TNn Hiz regllatoéri ek ayar suresi ms UINT16 Modbus 4612
Varsayilan deger hesaplanir 0,00 R/W PROFINET 4612
- kalici
iki kontrol déngiisii parametre seti 327,67 -

arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2_TNn Hiz regiilatori ek ayar suresi ms UINT16 Modbus 4868
Varsayilan deger hesaplanir 0,00 R/W PROFINET 4868
- kalici
iki kontrol dénglisii parametre seti 327,67 -

arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

ikinci adimda hesaplanan degerleri dogrulayin ve optimize edin, P Faktériinii Dogrulama ve Optimize
Etme (bkz. sayfa 782) bélimune bakin.

Hiz Denetleyicisinin Referans Deger Filtresi

Hiz regilatérinin kilavuz blyUkIGgu filtresiyle titreme durumu optimum hiz ayarinda iyilestirilebilir.
Referans degeri filtresi, hiz denetleyicisinin ilk kurulumu igin devre disi birakilmalidir.

e Hiz regulatériiniin kilavuz buyUklGgu filtresini devre disi birakin. CTRL1 TAUnref (CTRL2 TAUnref)
parametresini daha dusuk sinir degeri olan "0"a ayarlayin.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL1 TAUnref |Hiz nominal degerinin filtresi igin filtre ms UINT16 Modbus 4616
slresi sabiti 0,00 R/W PROFINET 4616
iki kontrol dénglisii parametre seti 1,81 kalici
arasinda degistirirken, degerler 327,67 -

CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gére lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 TAUnref |Hiz nominal degerinin filtresi igin filtre ms UINT16 Modbus 4872
slresi sabiti 0,00 R/W PROFINET 4872
iki kontrol dénglisii parametre seti 1,81 kalici
arasinda degistirirken, degerler 327,67 -

CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gére lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Mekanik Sistem TiiriinG Belirleme

Asagidaki iki sistemden birinin titresim durumunu degerlendirmek ve optimize etmek icin sistem mekanigini
gruplandirin.

o Sabit mekanikli sistem
e Daha az sabit mekanikli sistem.

Sabit ve daha az sabit mekanikli mekanik sistemler

Mekanik kati Mekanik daha az kati

Esneklik az Yiksek esneklik

OO
(o

Bosluk az Fazla bosluk
Orn. direkt tahrik Orn. kayis tahriki
Kavrama sert Zayif tahrik mili

Esnek kavrama

Sabit Mekanik Sistemler Igin Degerleri Belirleme
Sabit mekanikte su durumda ayar durumu tabloya gére ayarlanabilir:

e yUkin ve motorun ataleti biliniyorsa ve
e yikin ve motorun ataleti sabitse.

P faktéril CTRL_KPn ve ek ayar sliresi CTRL_TNn suna baglidir:

e J: YUkin ataleti
e Jy: Motorun ataleti

e Degerleri asagidaki tabloya gore belirleyin:
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Ji=dm Ji=5%Jy Jp=10*Jy
Jo KPn TNn KPn TNn KPn TNn
1 kgem? 0,0125 |8 0,008 12 0,007 16
2 kgem? 0,0250 |8 0,015 12 0,014 16
5 kgem? 0,0625 |8 0,038 12 0,034 16
10 kgcm? 0,125 8 0,075 12 0,069 16
20 kgem? 0,250 8 0,150 12 0,138 16

Daha Az Sabit Mekanik Sistemler Icin Degerleri Belileme

Optimizasyon amaciyla, hiz denetleyicisinin denetleyicinin hizi_v_act ayarladigi P faktérini asim
olmadan en kisa slrede belirleyin.

e Ek ayar slresini CTRL1_ TNn (CTRL2 TNn) sonsuza (= 327,67 ms) ayarlayin.

Motor hareketsiz durumdayken yiik torku motorda ¢alisiyorsa motor konumunun istenmeyen degisikliklere
neden olan integral eylem siiresi bir degeri asmamalidir.

Hareketsiz durumdayken motor ylklere maruzsa integral eylem slresini "sonsuz"a ayarlama konum
sapmalarina neden olabilir (6rnegin, dikey eksenler durumunda). Uygulamanizdaki konum sapmasi kabul
edilebilir degilse integral eylemi sliresini azaltin. Ek ayar slresinin distrilmesi optimizasyon sonucunu
olumsuz etkileyebilir.

A UYARI

ISTENMEYEN HAREKET

e Sistemi yalnizca galisma bdlgesi icinde hi¢ kimse veya engel olmadiginda baslatin.
e Hiz ve zaman igin deg@erlerin kullanilabilir hareket araligini asmadigini dogrulayin.
e Calisan bir acil durdurma digmesine ¢calismayla ilgili herkesin erisebildigini dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

e Bir atlama fonksiyonunu devreye sokun.
e ik testten sonra, akim Tq ref referans degeri igin maksimum biyikligini dogrulayin.

Kilavuz blyiklGgin genligini, Ig_ ref nominal akim degeri CTRL I max maksimum degerin altinda

kalacak sekilde ayarlayin. Diger taraftan deger ¢ok kiiglik segilmemelidir, aksi takdirde mekanigin
surtiinme etkileri ayar devresinin davranisini belirler.

e v ref 6gesini degistirdiysenizve Iqg ref blyikligund dogruladiysaniz baska bir adim fonksiyonu
tetikleyin.

e v act olabildigince hizli ayarlanana kadar P faktorind buyGtin veya kigultiin. Asagidaki sekil solda
istenilen titresim durumunu gésterir. Sagda gosterildigi gibi fazla titresimler CTRL1 KPn (CTRL2 KPn)
kigultulerek dusurdldr.

_v_refve v_act arasindaki farklar CTRL1 TNn (CTRL2_TNn) ayarinin "Sonsuz"a ayarlanmasindan
sonuglanir.

Aperiyodik sinir igin "TNn" 6gesini belirleme

I \
_v_ref Lol _v_ref
100% [ —= ‘ 100% 7 S~s———=F i =
T /
Pid /
63% |- 1>t _v_act S _v_act
X S x /
= - ‘S /
Q ’ ] ) J . .
(0] l,' | O] I/ lyilestirme
Sl ! KPny
III i‘ Il,
0% 1 0% “
TNn t—> t—>»>
s
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Aperiodik sinirin erisildigi titresimlerin olustugu sirlcu sistemlerinde, titresimler artik algilanmayana kadar
P faktori "KPn" azaltilmaldir. Gogu kez bu durum, disli kayisli lineer eksenlerde meydana gelir.

%63 Degerinin Grafik Belirlemesi

Fiilihizin_v_act, sondegerin %63'lne ulastigi noktayi grafik olarak belirleyin. Ek ayar siresi CTRL1 _TNn
(CTRL2_TNn) zaman eksenindeki deger olarak ortaya ¢ikar. isletime alma yazilimi size degerlendirmede

destek verir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL1 TNn Hiz regiilatori ek ayar slresi ms UINT16 Modbus 4612
Varsayilan deger hesaplanir 0,00 R/W PROFINET 4612
- kalici
iki kontrol déngiisii parametre seti 327,67 -
arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,01 ms adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL2 TNn Hiz regllatoéri ek ayar suresi ms UINT16 Modbus 4868
Varsayilan deger hesaplanir 0,00 R/W PROFINET 4868
- kalici
iki kontrol dénglisii parametre seti 327,67 -

arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde

tanimlanan zamana gére lineer degisir.

0,01 ms adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Hizmete sokuluyor

P Faktoriinii Dogrulama ve Optimize Etme

iyi ayar davranisi atlama cevaplar
;”\\_v_act _v_act
] \ 27N
_v_ref ," ‘\ - _v_ref ," N
100% T =< 100% + S
i !
! ]
H ]
X ' X H
= 1 = ]
o) H S ]
0] ! O] !
: Mekanik i Mekanik daha
]
0% ] ‘katl‘ a 0% az kati
t—» t—»
Atlama cevabi yaklasik olarak gdsterilen sinyale uygunsa regiilatér iyi ayarlanmustir. lyi bir ayar davranisi
icin su 6nemlidir
o Hizl titresim
o Maksimum %40, %20 asma.
Ayar davranigi eger gésterilen durumla ayni degilse, CTRL KPn degerini %10'luk adimlarla degistirin ve
yeniden bir atlama fonksiyonunu devreye sokun:
e Ayar yavas calisiyorsa: CTRL1 KPn (CTRL2_KPn) degerini blyUk segin.
e Ayar titresime meyilliyse: CTRL1 KPn (CTRL2_KPn) degerini kiiglk segin.
Bir titresimi, motorun surekli hizianmasindan ve yavaslamasindan anlayabilirsiniz.
Hiz regllatérunin yetersiz ayarlarini optimize etme
] T
Ayar yavas ! ‘\‘—V—aCt Ayar titresiyor
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Hizmete sokuluyor

Konum regiilatérii optimizasyonu

Optimize edilmis bir hiz denetleyicisi konum regulatéri optimizasyonu igin 6n gereksinimdir.

Konum regulatéri agilirken, P faktériind CTRL1 KPp (CTRL2_KPp) optimize etmeniz gerekir:

e CTRL1 KPp (CTRL2 KPp) ¢ok ylksek: Asim, kararsizlik
e CTRL1 KPp (CTRL2 KPp) ¢ok duslk: Yiksek konum sapmasi

arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde

tanimlanan zamana gore lineer degisir.

0,1 1/s adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL1 KPp Konum regllatori P faktori 1/s UINT16 Modbus 4614
Varsayilan deger hesaplanir 2.0 R/W PROFINET 4614
- kalici
iki kontrol dénglisii parametre seti 900,0 -
arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gére lineer degisir.
0,1 1/s adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL2_KPp Konum regiilatori P faktori 1/s UINT16 Modbus 4870
Varsayilan deger hesaplanir 2.0 R/W PROFINET 4870
- kalici
iki kontrol déngiisii parametre seti 900,0 -

Atlama fonksiyonu motoru sabit hizla, belirtilen slire dolana kadar hareket ettirir.

A UYARI

ISTENMEYEN HAREKET

e Sistemi yalnizca ¢alisma bdlgesi iginde hig kimse veya engel olmadiginda baslatin.
o Hiz ve zaman igin degerlerin kullanilabilir hareket araligini asmadigini dogrulayin.
e Calisan bir acil durdurma diigmesine g¢alismayla ilgili herkesin erisebildigini dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Kilavuz sinyalin ayarlanmasi

e Isletime alma yaziimindan konum regilatérii kilavuz biyiklGgini segin.

e Kilavuz sinyali ayarlayin:

e Sinyal tipi: "Adim"
e rotasyonlu motorlar igin: genligi yaklasik 1/10 motor turu ayarlayin.

Genlik, kullanici birimlerinde girilir. Varsayilan élgek ayarinda ¢ézintrlik motor turu basina 16384 kullanici

birimidir.

Kayit sinyalleri segimi

Genel kayit parametreleri altinda su degerleri segin:

_p refusr (_p ref)konum regilatériinin nominal konumu
_p_actusr (_p_act) konum regulatérinin fiili konumu
Gergek hiz_v_act

Akim nominal dederi Iq ref
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Hizmete sokuluyor

Konum regiilatérii degeri optimizasyonu

e Belirtilen reglilator degerleriyle bir atlama fonksiyonunu devreye sokun.

e ik testten sonra, akim kontrolii ve hiz kontrolii igin _v_act ve Iq ref igin erisilen degerleri
dogrulayin. Degerler, akim ve hiz sinirlamasi bdlgesine ulasmamalidir.

iyi ayar davranisli konum regilatérii atlama cevaplari

100% 100%
X |p_ref 4 = _ref 4
A s |
(O] '/ (0] I/
’I /
/| p_act ," p_act
Mekanik Mekanik daha
/ 4
/ kati | / az kati
0% | | | 0% | | |
t—» t—»
Nominal degere hizli ve hi¢ ya da az titresimle ulasildiginda P faktérlii CTRL1 KPp (CTRL2 KPp)
optimumdur.
Ayar davranisi eger gosterilen durumla ayni degilse, P faktdrini CTRL1 KPp (CTRL2_KPp) %10'luk
adimlarla degistirin ve yeniden bir atlama fonksiyonunu devreye sokun.
e Ayar titresime meyilliyse: KPp degerini kiiglk segin.
e Fiili deger nominal degeri yavas takip ediyorsa: KPp degerini biiyilk segin.
Konum regulatérinin yetersiz ayarlarini optimize etme
100% | { 100% ‘ ‘ ’
Ayar yavas Ayar titresiyor
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s iyilestirme f K4 iyilestirme *
’ 4
4 | | / | |
0% ‘ ‘ 0% ‘ [
t—>> t—>

184

EI00000002624 03/2020



Hizmete sokuluyor

Alt bolim 5.5

Parametre Yonetimi

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Bellek karti (Memory-Card) 186
Varolan Parametre Degerlerini Yineleme 188
Kullanici parametrelerinin sifirlanmasi 189
Fabrika Ayarlarini Geri Yikleme 190
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Hizmete sokuluyor

Bellek karti (Memory-Card)

Cihazda, bellek karti (Memory-Card) icin bir kart tutucusu bulunur. Bellek kartinda kayitl parametreler
baska cihazlara aktarilabilir. Bir cihaz degisimi durumunda parametreleri geri yazarak ayni tirde baska bir
cihazi ayni parametrelerle ¢alistirmak mumkdinddr.

Cihaz calistiriirken bellek kartinin igerigi cihaza kayitl parametre degerleriyle karsilastirilir.
Parametreler EEPROM'a kaydedilirken parametreler bellek kartina da kaydedilir.

Asagidaki hususlari dikkate alin:

Yalnizca aksesuar olarak sunulan bellek kartlarini kullanin.

Altin temas noktalarina dokunmayin.

Bellek kartinin takma dénguleri sinirhdir.

Bellek karti cihazda kalabilir.

Bellek karti yalnizca gekilerek (basilarak degil) cihazdan ¢ikarilabilir.

Bellek kartinin takilmasi

e Gli¢ beslemesi giicl kapatildi.

e Bellek kartini kart tutucunun énline yerlestirin. Egimli kése basili devre kartinda goésterildigi gibi
hizalanmalidir. Bellek kartini aygitin igine itin.

e Gi¢ kaynagini agin.

Aygitin baslatiimasi sirasinda bellek karti LED'ini inceleyin. LED sinyallerinin anlami hakkinda bilgi igin
Bellek karti LED'leri (bkz. sayfa 349) bélimiine bakin.

Verileri Bellek Kartina Yazma
Bellek karti bos. Gli¢ beslemesi glict kapatildi.

e Bellek kartini takin. Egimli kdse basili devre kartinda gosterildigi gibi hizalanmahdir.
e Gi¢ kaynagini agin.

Aygit verileri bellek kartina aktarildi. Bellek karti LED'ini ve aygitin hata bellegini inceleyin.

Verileri Bellek Kartindan Aygita Aktarma
Bellek karti ayni fieldbus ve ayni boyutta aygitin bir parametre ayarini igerir. Gli¢ beslemesi gticl kapatildi.

e Bellek kartini takin. Egimli kése basili devre kartinda goésterildigi gibi hizalanmalidir.
e Gli¢ kaynagini agin.

Bellek kartindaki veri aygita aktarildi. Bellek karti LED'ini ve aygitin hata bellegini inceleyin.

e Fieldbus adresi ayarlarini kontrol edin.
e Yeni yapilandirmayi uygulamak i¢in gli¢ kaynagini kapatin ve yeniden agin.

Bellek Karti Cikarildi
Aygitta hi¢ bellek karti yoksa (veya bellek karti algilanmadiysa), bellek karti LED'i kapanir.
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Hizmete sokuluyor

Bellek Karti igin Yazma Korumasi

Bellek kartini yazmaya karsi koruma mimkinddr. Yazma korumasini érnegin cihazlarin diizenli
¢ogaltiimasi igin kullanan bellek kartlari i¢in kullanabilirsiniz.

Bellek kartlari devreye alma yazilimi yoluyla yazma korumalidir.
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Hizmete sokuluyor

Varolan Parametre Degerlerini Yineleme

Uygulama
Birden fazla cihaz ayni ayarlara sahip olacak (6rnegin cihazlar degistirildiginde).

On gereklilikler

e Cihaz tipi, motor tipi ve yazilim versiyonu ayni olmaldir.
e Fieldbus i¢in DIP salterleri ayni ayarlanmalidir, Fieldbus't Se¢me (bkz. sayfa 746) bolimine bakin.
e Yineleme araclari:

O Bellek karti

o Isletime alma yaziimi

e Denetleyici kaynaginin glcl agiimalidir.

Bellek kartiyla cogaltma
Aygit ayarlari bir bellek kartinda depolanabilir (aksesuarlar).

Kayith aygit ayarlari ayni tirde bir aygita tekrar ytklenebilir. Bu esnada Fieldbus adresinin ve denetim
fonksiyonuna ait ayarlarin da kopyalandigini unutmayin.

isletime alma yazilimiyla gogaltma

Devreye alma yazilimi bir aygitin ayarlarini yapilandirma dosyasi bigiminde kaydedebilir. Kayith aygit
ayarlari ayni tiirde bir aygita tekrar yiiklenebilir. Bu esnada Fieldbus adresinin ve denetim fonksiyonuna ait
ayarlarin da kopyalandigini unutmayin.

Diger bilgileri isletime alma yaziliminin el kitabinda bulabilirsiniz.
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Hizmete sokuluyor

Kullanici parametrelerinin sififanmasi

PARuserReset parametresi Uzerinden kullanici parametreleri sifirlanir.

e Siricinin fieldbus ile olan baglantisini kesin.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
PARuserReset Kullanici parametrelerinin sifirlanmasi - UINT16 Modbus 1040
0/ No: Hayir 0 R/W PROFINET 1040
65535/ Yes: Evet - -
Bit 0: Kalici kullanici ve kontrol déngusu 65535 -

parametrelerini varsayilan degerlere
ayarlayin
Bitler 1 ... 15: Rezerve

Asagidaki parametreler hari¢ parametreler
sifirlanir:

- lletisim parametreleri

- Hareket yoniinu ters ¢evirme

- Dijital girislerin ve dijital ¢ikislarin
fonksiyonlari

Yeni ayarlar EEPROM'a kaydedilmez.
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

Isletime alma yazilimi Gizerinden sifirlama

Kullanici parametrelerini sifirlamak igin devreye alma yaziliminda "Aygit -> Kullanici Fonksiyonlari->
Kullanici Parametrelerini Sifirla" meni 6gelerini kullanin.

Kullanici parametreleri sifirlandiktan sonra cihaz "2 Not Ready To Switch On" galisma durumuna

gectiginde, yeni ayarlar ancak cihazin kapatilip tekrar agilmasindan sonra etkili olur.
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Hizmete sokuluyor

Fabrika Ayarlarini Geri Yiikleme

Hem etkin hem de gegici olmayan bellege kaydedilen parametre degerleri bu siregte kaybolur.

BILDIRIM

VERI KAYBI

Bu talimatlara uyulmamasi, ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Fabrika ayarlarini (fabrikada olusturulan parametre degerleri) geri yiiklemeden énce siirlcl
parametrelerinin bir yedegini alin.

isletime alma yazilimi, bir cihazin ayarlanan parametre degerlerini konfigiirasyon dosyasi olarak kaydetme
imkani sunar. Surlcude varolan parametreleri kaydetme hakkinda bilgi i¢in Parametre Yénetimi
(bkz. sayfa 785) bolimiine bakin.

PARfactorySet parametresi Uzerinden fabrika ayari yuklenir.

Parametreler fabrika ayarlarina sifirlanir ve
sonra EEPROM'a kaydedilir.

Fabrika ayarlarina sifirlama islemi HMI
veya isletime alma yazilimi Gzerinden
gerceklesir.

Parametreler okunurken bir O verildiginde
kayit islemi tamamlanmistir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar uriin sonraki defa
calistirlldiginda kabul edilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
PARfactorySet | Fabrika ayarini tekrar yikle (varsayilan - UINT16 Modbus 1028
degerler) 0 R/W PROFINET 1028
No: Hayir - -
Yes: Evet 1 -

Isletime alma yazilimi Gizerinden fabrika ayari

Fabrika ayarlarini geri yuklemek icin devreye alma yazihminda "Aygit -> Kullanici Fonksiyonlari -> Fabrika
Ayarlarini Geri YUkle" menul 6gelerini kullanin.

Yeni ayarlar ancak cihazin kapatilip tekrar agiimasindan sonra etkili olur.

190
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Bolum 6

islem

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?
Bu bélim, su alt bélimleri igerir:

Alt Boliim Baslik Sayfa
6.1 Erisim kanallar 192
6.2 Hareket araligi 193
6.3 Modulo Araligi 198
6.4 Olgek ayari 206
6.5 Dijital Giris ve Cikislar 211
6.6 Kontrol Déngusu Parametre Ayarlari Arasinda Degistirme 221
EIO0000002624 03/2020 191
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Alt bolim 6.1

Erisim kanallar

Erisim Kanallari

Uriine farkli erisim kanallar tiirleri yoluyla erisilebilir. Birden fazla erisim kanali yoluyla eszamanli erisim
veya 0zel erisimin kullanimi ekipmanin beklenmedik sekilde ¢alismasina neden olabilir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

e Birden fazla erisim kanal yoluyla eszamanl erisimin beklenmedik tetikleme veya komutlarin
engellenmesine neden olamayacagini dogrulayin.

o Ozel erisimin kullaniminin beklenmedik tetiklieme veya komut bloguna neden olamadigini dogrulayin.

o Gerekli erisim kanallarinin kullanilabilir oldugunu dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Uriin gesitli erisim kanallari (izerinden calistirilabilir. Erisim kanallari sunlardir:

e Fieldbus
o isletime alma yazilimi
e Dijital sinyal girisleri
Uriin Gizerinde yalnizca bir erisim kanali dzel erisime sahip olabilir. Ozel bir erisim cesitli erisim kanallari
Uzerinden gerceklesebilir:
e Bir Fieldbus Uzerinden:
Bir Fieldbus'a 6zel bir erisim, AccessLock parametresi lizerinden diger erisim kanallari bloke edilerek
verilir.
o isletime alma yazilimi (izerinden:
Devreye alma yazilimi "Acik" konumunda "Ozel erisim" anahtari yoluyla 6zel erisim alir.

Uriinii agarken bir erisim kanali (izerinden 6zel erisim yoktur.

"Durma", "Ariza Sifirlama", "Etkinlestir", "Pozitif Limit Salteri (LIMP)", "Negatif Limit Salteri (LIMN)" ve
"Referans Salter (REF)" sinyal giris fonksiyonlari ve glvenlik fonksiyonu STO'su (STO_A ve STO_B) 6zel
erisim sirasinda her zaman etkilidir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
AccessLock Diger erisim kanallarinin kapatiimasi UINT16 Modbus 284
Deger 0: Diger erisim kanallari Gzerinden R/W PROFINET 284

kumandaya izin ver
Deger 1: Diger erisim kanallari Gzerinden
kumanday! engelle

200 !

Ornek:

Erisim kanali Fieldbus tarafindan
kullanihyor.

Kumanda bu durumda isletime alma
yazilimi veya HMI Gzerinden mimkdin
degildir.

Erisim kanali yalnizca gegerli olarak etkin
¢alisma modu sonlandirildiktan sonra
kilitlenebilir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

192
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Alt bolim 6.2

Hareket araligi

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Hareket Araligi Boyutu 194
Hareket Araiginin Otesinde Hareket 195
Modulo Araligi Ayarlama 197
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Hareket Araliyi Boyutu

Kullanilabilirlik

Hareket araligi, her konuma bir hareketin yapilabildigi mimkin olan maksimum araliktir.
Motorun fiili konumu hareket araligindaki konumdur.
Asagidaki resimde dlgek ayarinin fabrika ayari durumunda hareket araligini kullanici Gnitelerinde gdsterir:

(@]

BIA 0 BIA

A -268435456 kullanici Uniteleri (usr_p)
B 268435455 kullanici Uniteleri (usr_p)

Hareket araligi asagidaki isletim tirlerinde mimkundur:
e Jog

e Noktadan noktaya

o Hedef Arama

Hareket araliginin sifir noktasi

Gegerli sifir noktasi

Sifir noktasi Profil Konumu ¢alisma modunda mutlak hareketler igin referans noktasidir.

Hareket araliginin sifir noktasi bir referans hareketiyle veya bir 6lgii koymayla gegerlidir.
Bir referans hareketi ve bir 6l¢l koyma islemi Homing isletim tiriinde mimkainddr.

Hareket araligini asan bir harekette (6rnegin bir badil hareketle) sifir noktasi gegersiz olur.

194
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Hareket Araliginin Otesinde Hareket

Hareket araliginin étesinde hareket durumunda davranis ¢calisma moduna ve hareket tirline baghdir.
Asagidaki davranis mimkuindur:

e Hareket araliginin étesinde hareket oldugunda hareket araligi yeniden baslar.
e Hareket araliginin disinda hedef konumla hareket oldugunda, hareket baslamadan énce konum ayari
0'a getirilir.

Davranis PP_ModeRangeLim parametresi yoluyla ayarlanabilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

PP ModeRangelLi | Hareket sinirlarini agan mutlak hareket UINT16 Modbus 8974

m 0/ NoAbsMoveAllowed: Hareket sinirlarini | 0 R/W PROFINET 8974
asan mutlak hareket mimkun degildir 0 kalici
1 / AbsMoveAllowed: Hareket sinirlarini 1 -

asan mutlak hareket mimkundur
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

Calisma Modu Jog'u Davranisi (Siirekli Hareket)
Hareket araliginin 6tesinde siirekli hareket davranisi:
e Hareket araligi yeniden baslar.

Calisma Modu Jog'u Davranisi (Adim Hareketi)
Hareket araliginin étesinde adim hareketi davranisi:
e Parametre PP_ModeRangeLim = 1:
Hareket araligi yeniden baslar.
e Parametre PP ModeRangeLim = 0:
Dahili konum ayari 0'a ayarlanir.

Calisma Modu Profil konumu lgin Davranis (Géreli Hareket)
Hareket araliginin étesinde goreli hareket davranisi:
e Parametre PP_ModeRangeLim = 1:
Hareket araligi yeniden baslar.

Motor hareketsizken ve hareketler sirasinda goéreli bir hareket mumkuindur
e Parametre PP_ModeRangeLim = O:

Dahili konum ayari 0'a ayarlanir.
Goreli bir hareket yalnizca motor hareketsizken mimkinddr.

Calisma Modu Profil konumu lgin Davranis (Mutlak Hareket)
Mutlak hareket icin davranis:

e Parametre PP_ModeRangeLim = 1:
Hareket araligini asan goéreli hareket mumkuinddr.
e Parametre PP ModeRangeLim = 0:

Hareket araligi igcinde mutlak bir hareket yapilir. Hareket araligini asan goéreli hareket mimkiin degildir.
Ornek:
Gergek konum: 268435000 kullanici tanimli Gniteleri (usr_p)
Hedef konum mutlak: -268435000 kullanici tanimli Gniteleri (usr_p)
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® @]«

-268435456 kullanici Uniteleri (usr_p)

268435455 kullanici Uniteleri (usr_p)

Gergek konum: 268435000 kullanici tanimli Gniteleri

parametre PP_ModeRangeLim = 1 ile -268435000 kullanici tanimli Gnitelerine mutlak hareket
parametre PP_ModeRangeLim = 0 ile -268435000 kullanici tanimli Gnitelerine mutlak hareket

w N>
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Modulo Araligi Ayarlama

Aciklama

Modulo aralidi hedef konumlarin yinelenen duzenlemeleri olan uygulamalari destekler (rotasyonlu dizin
tablolari). Hedef konumlar parametrelestirilebilen hareket araligina eslenir.

Ayrintilar icin Modulo Araligi Ayarlama (bkz. sayfa 799) bélimiine bakin.
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Alt bolim 6.3
Modulo Araligi

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

198

Baslik Sayfa
Modulo Arahgi Ayarlama 199
Parametrelestirme 200
Goreli Hareketlerle ilgili Ornekler 202
Mutlak Hareketler ve "En Kisa Mesafe" Ornekleri 203
Mutlak Hareketler ve "Pozitif Yon" Ornekleri 204
Mutlak Hareketler ve "Negatif Yon" Ornekleri 205
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Modulo Araligi Ayarlama

Aciklama

Modulo aralidi hedef konumlarin yinelenen duzenlemeleri olan uygulamalari destekler (rotasyonlu dizin
tablolari). Hedef konumlar parametrelestirilebilen hareket araligina eslenir.

Hareket yéni
Mutlak hedef konumlari igin hareket yoni uygulamanin gereksinimlerini karsilamak igin ayarlanabilir.
e En kisa mesafe

e Hareketin yalnizca pozitif yonu
e Hareketin yalnizca negatif yonu

Birden Fazla Modulo Araligi

Ek olarak, mutlak hedef konumlari igin birden fazla modulo aralii ayarlamak mimkindir. Modulo
araliginin 6tesinde mutlak bir hedef konumla hareket birden fazla modulo araliginin art arda dizenlendigi
gibi gergeklestirilir.

Ornek:

e Modulo araligi
O Minimum konum: O usr_p
O Maksimum konum: 3600 usr_p

e Gergek konum: 700 usr_p

e Hedef konumlar mutlak: 5000 usr_p

e Sol: Birden fazla modulo araligi olmadan
Sag: Birden fazla modulo aralidi ile

Birden fazla modulo arahgi
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Parametrelestirme

Genel Bakis
Parametrelere genel bakis
MOD_Enable
MOD_Min
MOD Max
MOD_ AbsDirection
=0 | =1..2
| MOD_AbsMultiRng

Olgek ayari

Bir modulo araligini kullanma 6I9gklemenin uyarlanmasini gerektirir. Motorun dlgeklemesi uygulamanin
gereksinimlerine uyarlanmalidir, Olgekleme (bkz. sayfa 206) bélimiine bakin.

Etkinlestirme
Modulo araligi MOD Enable parametresi ile etkinlestirilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

MOD Enable Modulo etkinlestirmesi - UINT16 Modbus 1648
0/ Modulo Off: Modulo kapali 0 R/W PROFINET 1648
1/ Modulo On: Modulo agik 0 kalici
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 1 -

devre disiyken mimkinddr.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Modulo Aralid
MOD_ Min ve MOD_ Max parametreleri modulo arahgini ayarlamak igin kullanilabilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MOD Min Modulo araliginin minimum konumu usr_p INT32 Modbus 1650
Modulo arahginin minimum konum degeri, |- R/W PROFINET 1650
Modulo araliginin maksimum konum 0 kalici

degerinden kigik olmaldir. - -
Deger, _ScalePOSmax konum 6&lgeginin
maksimum degerini asmamalidir.
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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degerinden buylk olmahdir.

Deger, _ScalePOSmax konum 6&lg¢eginin
maksimum degerini asmamalidir.
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MOD Max Modulo araliginin maksimum konumu usr_p INT32 Modbus 1652
Modulo arahiginin maksimum konum - R/W PROFINET 1652
degeri, Modulo araliginin minimum konum | 3600 kalici

Mutlak Hareketler igin Yoén
MOD AbsDirection parametresi mutlak hareketler icin hareket yéniinl ayarlamanizi saglar.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

MOD AbsDirecti | Modulo'da mutlak hareketin yonu - UINT16 Modbus 1654

on 0/ Shortest Distance: En kisa mesafeli 0 R/W PROFINET 1654

hareket 0 kalici

2

1/ Positive Direction: Sadece pozitif ydnde
hareket

2 / Negative Direction: Sadece negatif
ybnde hareket

Parametre 0'da durdugunda tahrik, hedef
konuma olan en kisa yolu hesaplar ve ilgili
yonde hareketi baslatir. Hedef konuma
olan mesafe negatif ve pozitif yonde
ayniysa, pozitif yonde bir hareket
uygulanir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Mutlak Hareketler Icin Birden Fazla Modulo Araligi
MOD_AbsMultiRng parametresi mutlak hareketler icin birden fazla modulo araligini ayarlamanizi saglar.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

MOD AbsMultiRn | Modulo'da mutlak hareket igin goklu - UINT16 Modbus 1656

g araliklar 0 R/W PROFINET 1656

0 / Multiple Ranges Off: Bir Modulo 0 kalici

1

araliginda mutlak hareket

1 / Multiple Ranges On: Birgok Modulo
araliginda goreli hareket

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Goéreli Hareketlerle ilgili Ornekler

Farz Edilenler
Asagidaki ayarlar 6rnekler igin farz edilmistir.

e Rotasyonlu motor
e Konum dlceklendirme
o Pay: 1
o Payda: 3600
e Modulo araligi
O Minimum konum: O usr_p
O Maksimum konum: 3600 usr_p

e Gergek konum: 700 usr_p

Ornek 1
Hedef konumlar bagil: 500 usr_p ve 3300 usr_p

Ornek 2
Hedef konumlar bagil: -500 usr_p ve -3300 usr_p
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Mutlak Hareketler ve "En Kisa Mesafe" Ornekleri

Farz Edilenler
Asagidaki ayarlar drnekler igin farz edilmistir.

Rotasyonlu motor

e Konum dlgeklendirme
o Pay: 1

O Payda: 3600
Modulo araligi

O Minimum konum: O usr_p
O Maksimum konum: 3600 usr_p

Gergek konum: 700 usr_p

Ornek 1
Hedef konumlar mutlak: 1500 usr_p ve 5000 usr_p

Ornek 2
Hedef konumlar mutlak: 2500 usr_p ve 2900 usr_p

700
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Mutlak Hareketler ve "Pozitif Yon" Ornekleri

Farz Edilenler
Asagidaki ayarlar 6rnekler igin farz edilmistir.

e Rotasyonlu motor

e Konum dlceklendirme
o Pay: 1
O Payda: 3600

e Modulo araligi
O Minimum konum: O usr_p
O Maksimum konum: 3600 usr_p

e Gergek konum: 700 usr_p

Parametre MOD AbsDirection: Positive Direction

Ornek 1
Parametre MOD AbsMultiRng: Off

Hedef konumlar mutlak: 1500 usr_p ve 5000 usr_p

Ornek 2
Parametre MOD_AbsMultiRng: On

Hedef konumlar mutlak: 1500 usr_p ve 5000 usr_p
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Mutlak Hareketler ve "Negatif Yén" Ornekleri

Farz Edilenler
Asagidaki ayarlar drnekler igin farz edilmistir.

e Rotasyonlu motor

e Konum dlgeklendirme
o Pay: 1
O Payda: 3600

e Modulo araligi
O Minimum konum: O usr_p
O Maksimum konum: 3600 usr_p

e Gergek konum: 700 usr_p

Parametre MOD_AbsDirection: Negative Direction

Ornek 1
Parametre MOD AbsMultiRng: Off

Hedef konumlar mutlak: 1500 usr_p ve -5000 usr_p

Ornek 2
Parametre MOD AbsMultiRng: On

Hedef konumlar mutlak: 1500 usr_p ve -5000 usr_p
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Alt bolim 6.4
Olgek ayari

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Genel 207
Konum ayarinin konfiglirasyonu 208
Hiz dlgegi ayarinin konfiglirasyonu 209
Rampa o6lgegi ayarinin konfiglirasyonu 210

206
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Genel

Olgek ayarl, kullanici Gnitelerini aygitin dahili Ginitelerine gevirir ve tersini de yapar.

Kullanici tiniteleri Olcek ayari bli:)r?r:lllt:.r
Konum
Hiz - Dabhili
O"?e":”"ia” birimlerde [ ]
Hizlanma faktort isleme
Yavaslama e

Kullanict Tanimli Uniteler
Konum, hiz, hizlandirma ve yavaslatma degerleri asagidaki kullanici tanimli tnitede belirtilir:

e Konumlar igin usr_p
e Hizlarigin usr_v
e Hizlanma ve yavaslama igin usr_a

Olceklemeyi degistirme kullanici tanimli birimler ve i¢ Gniteler arasindaki orani degistirir. Olceklemede
yapilan bir degisiklikten sonra, kullanici taniml Gnitede belirtilen bir ve ayni parametre degeri degisiklikten
dnceki farkli bir harekete neden olabilir. Olgeklemede yapilan bir degistirme kullanici tanimli Gnitelerde
belirtilen tim parametreleri etkiler.

A UYARI

ISTENMEYEN HAREKET

o Olgekleme faktdriinii degistirmeden énce kullanici tanimli {initelerle tiim parametreleri dogrulayin.
o Olgekleme faktdriinde yapilan bir degisikligin istenmeyen hareketlere neden olamayacagini
dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Olgekleme Faktorii
Olgii ayar faktérii motor hareketiyle bunun igin gerekli kullanici (initeleri arasindaki iliskiyi saglar.

Isletime alma yazilimi

Devreye alma yazilimi yoluyla élgeklemeyi ayarlayabilirsiniz. Kullanici Gnitelerinin oldugu parametreler bu
esnada otomatik kontrol edilir ve uyarlanir.
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Konum ayarinin konfiglrasyonu

Olgek ayar faktérii

Fabrika ayar

Konum ayari motor turu sayisiyla bunun igin gerekli kullanici tniteleri (usr_p) arasindaki iliskiyi saglar.

Konum ayari, 6lgt ayari faktoru olarak belirtilir.

Rotasyonlu motorlarda 6lgl ayar faktorl su sekilde hesaplanir:

Motor devri

Kullanici Unitelerinin sayisi [usr_p]

Yeni bir 6lcl ayar faktori pay degerinin verilmesiyle etkinlestirilir.

Bir 6l¢l ayari faktériinde < 1/ 131072 bir hareketi hareket araligini asacak sekilde yapmak mimkin

degildir.

Fabrika ayari olarak ayarlanmis:

e Motorun 1 turu 16384 kullanici Gnitesine denktir

alinir
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
ScalePOSnum Konum dlgegi: pay Tur INT32 Modbus 1552
Olgek ayar faktériinin bilgisi: 1 R/W PROFINET 1552
1 kalici
Motoru turlar 2147483647 -
Kullanici Uniteleri [usr_p]
Yeni bir 6lgek ayari, pay deger verildiginde
alinir
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
ScalePOSdenom | Konum dlgegi: payda usr_p INT32 Modbus 1550
Agciklama igin paya bakin (ScalePOSnum). | 1 R/W PROFINET 1550
16384 kalici
Yeni bir 6lcek ayari, pay deger verildiginde | 2147483647 -
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Hiz élgedi ayarinin konfiglirasyonu

Olgek ayar faktdrii

Fabrika ayari

Hiz dlgegi ayari dakikadaki motor turu sayisiyla bunun igin gerekli kullanici Gniteleri (usr_v) arasindaki

iliskiyi saglar.

Hiz 6lgegi ayari, 6lgli ayari faktor(i olarak belirtilir.

Rotasyonlu motorlarda 6lgu ayar faktort su sekilde hesaplanir:

Dakikada motor devri

Kullanici Unitelerinin sayisi [usr_v]

Fabrika ayari olarak ayarlanmis:

e Motorun dakikadaki 1 turu 1 kullanici Gnitesine denktir

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
ScaleVELnum Hiz dlgegi ayari: pay rpm INT32 Modbus 1604
Olgek ayar faktériniin bilgisi: 1 R/W PROFINET 1604
1 kalici
Motor donis hizi [dak-1] 2147483647 -
Kullanici birimi [usr_v]
Yeni bir 6lgek ayari, pay deger verildiginde
alinir
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
ScaleVELdenom |Hiz élgegdi ayari: payda usr_v INT32 Modbus 1602
Aciklama igin paya (ScaleVELnum) bakin. |1 R/W PROFINET 1602
1 kalici
Yeni bir 6lgek ayari, pay deger verildiginde | 2147483647 -

alinir
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.
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Rampa 6lgedi ayarinin konfiglirasyonu

Rampa o6lcegi ayari hiz degisimiyle bunun igin gerekli kullanici Gniteleri (usr_a) arasindaki iliskiyi saglar.

Olgek ayar faktérii

Rampa 6lgegi ayari, 6l¢l ayari faktdri olarak belirtilir:

Saniyede hiz degisimi

Fabrika ayari

Kullanici Unitelerinin sayisi [usr_a]

Fabrika ayari olarak ayarlanmis:

e Motorun dakikadaki 1 tur degisimi 1 kullanici Unitesine denktir

Yeni bir 6lgek ayari, pay deger verildiginde
ahnir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

ScaleRAMPnum Rampa élgegi: pay rpm/sn INT32 Modbus 1634
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 1 R/W PROFINET 1634
devre disiyken mimkinddr. 1 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 2147483647 -

ScaleRAMPdenom | Rampa 6lgegi: payda usr_a INT32 Modbus 1632
Aciklama igin paya (ScaleRAMPnum) 1 R/W PROFINET 1632
bakin. 1 kalici

2147483647 -
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Alt bolim 6.5
Dijital Giris ve Cikislar

Bu Alt Boliimde Neler

Yer Aliyor?

Bu alt bélum, su basliklari icerir:
Baslik Sayfa
Sinyal girisi fonksiyonlarinin parametre ayari 212
Sinyal girisi fonksiyonlarinin parametre ayari 217
220

Yazilim geri tepmesinin parametre ayari

211
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Sinyal girisi fonksiyonlarinin parametre ayari

Sinyal girisi fonksiyonu
Cesitli sinyal girisi fonksiyonlar dijital sinyal girislerine atanabilir.

Fabrika ayari

Parametrelestirme

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI
e Kablolamanin ayarlar igin uygun oldugunu dogrulayin.

e Sistemi yalnizca ¢alisma bdlgesi iginde hi¢ kimse veya engel olmadiginda baslatin.

e Devreye alirken, yikseltirken veya suriictiiniin galismasini bir sekilde degistirirken dikkatli bir sekilde

tim calistirma durumlarinin ve olasi hata durumlarinin test ¢alistirmasini yapin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Asagidaki tabloda dijital sinyal girislerinin fabrika ayari gésterilmistir:

Sinyal Sinyal girisi fonksiyonu

DIO Positive Limit Switch (LIMP)
DI1 Negative Limit Switch (LIMN)
DI2 Reference Switch (REF)

DI3 Freely Available

Asagidaki tabloda olasi sinyal giris fonksiyonlarina genel bakis saglanmaktadir:

Sinyal girisi fonksiyonu

Aciklama igin bkz. bolim

Freely Available

Parametre Gizerinden sinyal ¢ikis|
ayari (bkz. sayfa 297)

Fault Reset

Sinyal Girisleri Yoluyla Calisma
Durumunu Degistirme
(bkz. sayfa 246)

Enable

Sinyal Girisleri Yoluyla Calisma
Durumunu Degistirme
(bkz. sayfa 246)

Halt

Durma ile hareketi kesme
(bkz. sayfa 290)

Start Profile Positioning

Sinyal Girisi Yoluyla Bir Hareket
Baslatma (bkz. sayfa 298)

Current Limitation

Sinyal Girisleri Yoluyla Akim
Sinirlamasi (bkz. sayfa 295)

Zero Clamp

Zero Clamp (bkz. sayfa 296)

Velocity Limitation

Sinyal Girisleri Yoluyla Hiz
Sinirlamasi (bkz. sayfa 294)

Reference Switch (REF)

Referans salteri (bkz. sayfa 309)

Positive Limit Switch (LIMP)

Limit salter (bkz. sayfa 308)

Negative Limit Switch (LIMN)

Limit salter (bkz. sayfa 308)

Switch Controller Parameter Set

Kontrol Déngusi Parametre
Ayarlar Arasinda Degistirme
(bkz. sayfa 227)

Velocity Controller Integral Off

Kontrol Déngusu Parametre
Ayarlar Arasinda Degistirme
(bkz. sayfa 227)

Start Signal Of RMAC

Capture Sonrasi Goreli Hareket
(RMAC) (bkz. sayfa 302)

Activate RMAC

Capture Sonrasi Goreli Hareket
(RMAC) (bkz. sayfa 302)

Jog Positive With Enable

Jog isletim turu (bkz. sayfa 252)
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Sinyal girisi fonksiyonu

Agciklama igin bkz. bolim

Jog Negative With Enable

Jog isletim tirt (bkz. sayfa 252)

Release Holding Brake

(bkz. sayfa 767)

Tutucu Freni ManUel Birakma

Asagidaki parametreler Gzerinden dijital sinyal girislerinin parametre ayari yapilabilir:

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
IOfunct DIO DIO girisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1794
a 1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | 1 R/W PROFINET 1794
2 / Fault Reset: Hatadan sonra sifirla 22 kalici
3/ Enable: Son kademeyi etkinlestirir 40 -

4 / Halt: Dur

5 / Start Profile Positioning: Hareket igin
baslama talebi

6 / Current Limitation: Akimi parametre
degerine sinirlar

7/ Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Hizi parametre
degerine sinirlar

9 / Jog Positive: Jog: Pozitif ydbnde hareket

10 / Jog Negative: Jog: Negatif yonde
hareket

11 / Jog Fast/Slow: Jog: yavas ve hizli
hareket arasinda gegis yapar

21/ Reference Switch (REF): Referans
salteri

22 | Positive Limit Switch (LIMP): Pozitif
limit salteri

23 / Negative Limit Switch (LIMN): Negatif

limit salteri

24 | Switch Controller Parameter Set:
Kontrol déngiist parametre ayarini
degistirir

28 / Velocity Controller Integral Off: Hiz

regulatdriine ait integral oranini devre disi

birakir

30 / Start Signal Of RMAC: Capture
sonrasi bagil hareketin baslangi¢ sinyali
(RMAC)

31/ Activate RMAC: Capture sonrasi goreli

hareketi etkinlestirir (RMAC)

32 / Activate Operating Mode: isletim
tdrdna etkinlestirir

33 / Jog Positive With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve pozitif ydnde
hareket eder

34 / Jog Negative With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve negatif yonde
hareket eder

40 / Release Holding Brake: Tutucu freni
birakir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistiriidiginda kabul edilir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
Iofunct DIl DI1 girisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1796
1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | 1 R/W PROFINET 1796
2/ Fault Reset: Hatadan sonra sifirla 23 kalici
3/ Enable: Son kademeyi etkinlestirir 40 -

4/ Halt: Dur

5 / Start Profile Positioning: Hareket igin
baslama talebi

6 / Current Limitation: Akimi parametre
degerine sinirlar

7/ Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Hizi parametre
degerine sinirlar

9/ Jog Positive: Jog: Pozitif ydnde hareket
10 / Jog Negative: Jog: Negatif ydonde
hareket

11/ Jog Fast/Slow: Jog: yavas ve hizl
hareket arasinda gegis yapar

21/ Reference Switch (REF): Referans
salteri

22 | Positive Limit Switch (LIMP): Pozitif
limit salteri

23 / Negative Limit Switch (LIMN): Negatif
limit salteri

24 | Switch Controller Parameter Set:
Kontrol dénglisii parametre ayarini
degistirir

28 / Velocity Controller Integral Off: Hiz
regilatoriine ait integral oranini devre disi
birakir

30 / Start Signal Of RMAC: Capture
sonrasi bagil hareketin baslangi¢ sinyali
(RMAC)

31/ Activate RMAC: Capture sonrasi goreli
hareketi etkinlestirir (RMAC)

32/ Activate Operating Mode: isletim
tlrina etkinlestirir

33 / Jog Positive With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve pozitif ydonde
hareket eder

34 / Jog Negative With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve negatif yonde
hareket eder

40 / Release Holding Brake: Tutucu freni
birakir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa
calistiriidiginda kabul edilir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
I0funct DI2 DI2 girisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1798
1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | 1 R/W PROFINET 1798
2 / Fault Reset: Hatadan sonra sifirla 21 kalici
3/ Enable: Son kademeyi etkinlestirir 40 -

4 / Halt: Dur

5 / Start Profile Positioning: Hareket igin
baslama talebi

6 / Current Limitation: Akimi parametre
degerine sinirlar

7 / Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Hizi parametre
degerine sinirlar

9/ Jog Positive: Jog: Pozitif ydnde hareket
10 / Jog Negative: Jog: Negatif yonde
hareket

11/ Jog Fast/Slow: Jog: yavas ve hizl
hareket arasinda gegis yapar

21/ Reference Switch (REF): Referans
salteri

22 | Positive Limit Switch (LIMP): Pozitif
limit salteri

23 / Negative Limit Switch (LIMN): Negatif
limit salteri

24 | Switch Controller Parameter Set:
Kontrol donglsl parametre ayarini
degistirir

28 / Velocity Controller Integral Off: Hiz
regulatoriine ait integral oranini devre disi
birakir

30 / Start Signal Of RMAC: Capture
sonrasi bagil hareketin baslangi¢ sinyali
(RMAC)

31/ Activate RMAC: Capture sonrasi goreli
hareketi etkinlestirir (RMAC)

32/ Activate Operating Mode: isletim
tiriinG etkinlestirir

33 / Jog Positive With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve pozitif yonde
hareket eder

34 / Jog Negative With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve negatif yonde
hareket eder

40 / Release Holding Brake: Tutucu freni
birakir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkindar.

Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
Iofunct DI3 DI3 girisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1800
1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | 1 R/W PROFINET 1800
2/ Fault Reset: Hatadan sonra sifirla 1 kalici

3/ Enable: Son kademeyi etkinlestirir
4/ Halt: Dur

5 / Start Profile Positioning: Hareket igin
baslama talebi

6 / Current Limitation: Akimi parametre
degerine sinirlar

7/ Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Hizi parametre
degerine sinirlar

9/ Jog Positive: Jog: Pozitif ydnde hareket
10 / Jog Negative: Jog: Negatif ydonde
hareket

11/ Jog Fast/Slow: Jog: yavas ve hizl
hareket arasinda gegis yapar

21/ Reference Switch (REF): Referans
salteri

22 | Positive Limit Switch (LIMP): Pozitif
limit salteri

23 / Negative Limit Switch (LIMN): Negatif
limit salteri

24 | Switch Controller Parameter Set:
Kontrol dénglisii parametre ayarini
degistirir

28 / Velocity Controller Integral Off: Hiz
regilatoriine ait integral oranini devre disi
birakir

30 / Start Signal Of RMAC: Capture
sonrasi bagil hareketin baslangi¢ sinyali
(RMAC)

31/ Activate RMAC: Capture sonrasi goreli
hareketi etkinlestirir (RMAC)

32/ Activate Operating Mode: isletim
tlrina etkinlestirir

33 / Jog Positive With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve pozitif ydonde
hareket eder

34 / Jog Negative With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve negatif yonde
hareket eder

40 / Release Holding Brake: Tutucu freni
birakir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa
calistiriidiginda kabul edilir.

216

EI00000002624 03/2020




islem

Sinyal girisi fonksiyonlarinin parametre ayari

Sinyal Cikisi Fonksiyonu

Cesitli sinyal ¢ikisi fonksiyonlari dijital sinyal ¢ikislarina atanabilir.

Hata algilandiginda sinyal gikislarinin durumu atanan sinyal ¢ikisi fonksiyonuna goére etkin kalir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA CALISMASI

e Kablolamanin ayarlar igin uygun oldugunu dogrulayin.

e Sistemi yalnizca galisma bdlgesi iginde hig kimse veya engel olmadiginda baslatin.

e Devreye alirken, yiikseltirken veya stirliciiniin galismasini bir sekilde degistirirken dikkatli bir sekilde
tim calistirma durumlarinin ve olasi hata durumlarinin test ¢alistirmasini yapin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Fabrika ayari

Asagidaki tabloda dijital sinyal ¢ikislarinin fabrika ayari gosterilmistir:

Sinyal

Sinyal cikisi fonksiyonu

DQO

No Fault

DO1

Active

Parametrelestirme

Asagidaki tabloda olasi sinyal ¢ikis fonksiyonlarina genel bakis saglanmaktadir:

Sinyal gikisi fonksiyonu

Agciklama igin bkz. bélim

Freely Available

Parametre Gizerinden sinyal ¢ikisi
ayari (bkz. sayfa 297)

No Fault

Sinyal Girisleri Yoluyla Calisma
Durumunu Gésterme
(bkz. sayfa 244)

Active

Sinyal Girisleri Yoluyla Calisma
Durumunu Gésterme
(bkz. sayfa 244)

RMAC Active Or Finished

Capture Sonrasi Goreli Hareket
(RMAC) (bkz. sayfa 302)

In Position Deviation Window

Konum sapma penceresi
(bkz. sayfa 326)

In Velocity Deviation Window

Hiz sapma penceresi
(bkz. sayfa 328)

Velocity Below Threshold

Hiz esik degeri (bkz. sayfa 330)

Current Below Threshold

Akim esik degeri (bkz. sayfa 337)

Halt Acknowledge Durma ile hareketi kesme
(bkz. sayfa 290)
Motor Standstill Motor durmasi ve hareket yoni

(bkz. sayfa 376)

Selected Error

Hata Mesaijlarini Gosterme
(bkz. sayfa 353)

Drive Referenced (ref_ok)

Homing isletim turd
(bkz. sayfa 272)

Selected Warning

Hata Mesaijlarini Gésterme
(bkz. sayfa 353)

Position Register Channel 1

Konum Yazmaci
(bkz. sayfa 327)

Position Register Channel 2

Konum Yazmaci
(bkz. sayfa 327)

Position Register Channel 3

Konum Yazmaci
(bkz. sayfa 327)
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Sinyal ¢ikisi fonksiyonu

Aciklama igin bkz. bolim

Position Register Channel 4

Konum Yazmaci
(bkz. sayfa 327)

Motor Moves Positive

(bkz. sayfa 376)

Motor durmasi ve hareket yénu

Motor Moves Negative

(bkz. sayfa 376)

Motor durmasi ve hareket yonu

Asagidaki parametreler lizerinden dijital sinyal ¢ikislarinin parametre ayari yapilabilir:

Switched On ve Operation Enabled
galisma durumlarini bildirir

3/ Active: Operation Enabled galisma
durumunu bildirir

4 /| RMAC Active Or Finished: Capture
sonrasi bagli hareket etkin veya
tamamlanmis (RMAC)

5/ In Position Deviation Window: Tasima
mesafesi pencere iginde

6/ In Velocity Deviation Window: Hiz
sapmasl pencere iginde

7 / Velocity Below Threshold: Motor hizi
esik degerinin altinda

8/ Current Below Threshold: Motor akimi
esik degerinin altinda

9/ Halt Acknowledge: Durma onayi

13 / Motor Standstill: Motor duruyor

14 / Selected Error: 1 ... 4 hata
siniflarindan belirtilen hatalardan biri etkin
15 / Valid Reference (ref_ok): Sifir noktasi
gecerli (ref_ok)

16 / Selected Warning: 0 hata sinifi
belirtilen hatalardan biri etkin

18 / Position Register Channel 1: Konum
kaydinin 1. kanali

19 / Position Register Channel 2: Konum
kaydinin 2. kanali

20 / Position Register Channel 3: Konum
kaydinin 3. kanali

21 / Position Register Channel 4: Konum
kaydinin 4. kanali

22 |/ Motor Moves Positive: Pozitif yonde
motor hareketi

23 / Motor Moves Negative: Negatif yonde
motor hareketi

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.

Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
Iofunct DQO DQO cikisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1810
1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | - R/W PROFINET 1810
2/ No Fault: Ready To Switch On, - kalici
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
I0ofunct DQ1 DQ1 ¢ikisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1812
1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | - R/W PROFINET 1812
2/ No Fault: Ready To Switch On, - kalici

Switched On ve Operation Enabled
calisma durumlarini bildirir

3/ Active: Operation Enabled galisma
durumunu bildirir

4 / RMAC Active Or Finished: Capture
sonrasi bagli hareket etkin veya
tamamlanmis (RMAC)

5/ In Position Deviation Window: Tasima
mesafesi pencere iginde

6 / In Velocity Deviation Window: Hiz
sapmasi pencere iginde

7 / Velocity Below Threshold: Motor hizi
esik degerinin altinda

8 / Current Below Threshold: Motor akimi
esik degerinin altinda

9 / Halt Acknowledge: Durma onayi

13 / Motor Standstill: Motor duruyor

14 / Selected Error: 1 ... 4 hata
siniflarindan belirtilen hatalardan biri etkin
15 / Valid Reference (ref_ok): Sifir noktasi
gecerli (ref_ok)

16 / Selected Warning: 0 hata sinifi
belirtilen hatalardan biri etkin

18 / Position Register Channel 1: Konum
kaydinin 1. kanali

19 / Position Register Channel 2: Konum
kaydinin 2. kanali

20 / Position Register Channel 3: Konum
kaydinin 3. kanali

21 / Position Register Channel 4: Konum
kaydinin 4. kanali

22 | Motor Moves Positive: Pozitif yonde
motor hareketi

23 / Motor Moves Negative: Negatif ydonde
motor hareketi

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.

EI00000002624 03/2020

219




islem

Yazilim geri tepmesinin parametre ayari

Geri tepme siresi

Sinyal girislerinin geri tepme suiresi donanim geri tepmesinden ve yazilim geri tepmesinden olusur.

Donanim geri tepme siresi kalici olarak ayarlanir, Sinyaller (bkz. sayfa 28) konusuna bakin.

Ayarlanan sinyal fonksiyonunu degistirdikten ve kapatip tekrar agtiktan sonra yazilim geri tepmesi fabrika
ayarlarina sifirlanir.

Yazilim geri tepme slresi asagidaki parametreler yoluyla ayarlanabilir.

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum degder
Fabrika ayari
Maksimum degder

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus izerinden
parametre adresi

DI_0_Debounce

Geri tepme stresi DIO

0/ No: Yazilim geri tepmesi yok
1/0.25 ms: 0,25 ms

2/0.50 ms: 0,50 ms

3/0.75ms: 0,75 ms

4/1.00 ms: 1,00 ms

5/1.25ms: 1,25 ms

6/1.50 ms: 1,50 ms

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o oo

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2112
PROFINET 2112

DI_1 Debounce

Geri tepme stresi DI1

0/ No: Yazilim geri tepmesi yok
1/0.25 ms: 0,25 ms

2/0.50 ms: 0,50 ms

3/0.75ms: 0,75 ms

4/1.00 ms: 1,00 ms

5/1.25ms: 1,25 ms

6/1.50 ms: 1,50 ms

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o oo

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2114
PROFINET 2114

DI_2 Debounce

Geri tepme stresi DI2

0/ No: Yazilim geri tepmesi yok
1/0.25 ms: 0,25 ms

2/0.50 ms: 0,50 ms

3/0.75ms: 0,75 ms

4/1.00 ms: 1,00 ms

5/1.25ms: 1,25 ms

6/1.50 ms: 1,50 ms

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o oo !

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2116
PROFINET 2116

DI_3 Debounce

Geri tepme stresi DI3

0/ No: Yazilhm geri tepmesi yok
1/0.25 ms: 0,25 ms

2/0.50 ms: 0,50 ms

3/0.75ms: 0,75 ms

4/1.00 ms: 1,00 ms

5/1.25ms: 1,25 ms

6/1.50 ms: 1,50 ms

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkunddr.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o oo

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2118
PROFINET 2118
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Alt bolim 6.6

Kontrol Dongusi Parametre Ayarlan Arasinda Degistirme

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Regulatér yapisina genel bakis 222
Konum regulatoériine genel bakis 223
Hiz regulatérine genel bakis 224
Akim regulatériine genel bakis 225
Parametrelestirilebilen Kontrol Dénglsu Parametreleri 226
Kontrol Dénglist Parametre Ayarini Segme 227
Kontrol Dénglisi Parametre Ayarlari Arasinda Otomatik Degistirme 228
Kontrol Déngusi Parametre Ayarini Kopyalama 232
integral oraninin kapatiimasi 233
Kontrol Déngusu Parametre Ayari 1 234
Kontrol Déngusi Parametre Ayari 2 236
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Regiilatér yapisina genel bakis

Asagidaki grafikte regulatoér yapisi hakkinda bir 6zet gdsterilmistir.

@

®

_Ig act rms, Id act rms

_Vv_act,

_n_act

_p_act, p actlnt

Konum Regtilatérii

Hiz reglilatérii

Akim regulatérii

Hiz regllatori
Akim regulatori

A WN-=

Konum regllatéri

Kodlayici degerlendirmesi

@

Konum regllatérii nominal konum ile fiili konum arasindaki farki (konum sapmasi) minimum diizeye
dUsUrir. Motor durmusken konum sapmasi iyi ayarlanmis bir konum regilatoriinde neredeyse sifirdir.

Konum regulatérundin iyi bir destegi igin hiz regilatort devresinin optimum olmasi gerekir.

Hiz reglatérd, motor akimini ylkin durumuna uygun sekilde degistirerek motor hizini ayarlar. Hiz
regllatort strliciiniin dinamik tepkisine kesin etkiye sahiptir. Hiz reglilatori dinamikleri suna baghdir:

Motorun guci

Sirtiinme

Sirtcldeki ve kontrolli sistemdeki atalet momenti

Glg baglantisinda elemanlarin mukavemeti ve esnekligi
Siricl 6gelerinin boslugu

Akim regulatéri motorun tahrik torkunu belirler. Kayith motor verileriyle akim regulatérii otomatik olarak

ayarlanir.
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Konum regiilatériine genel bakis

Asagidaki grafikte konum regulatéri hakkinda bir 6zet gdsterilmistir.

®
_pref v |:

CTRL1 KFPp

2 b dit comp (4)
@ 1&‘ o—f— A

RAMP v max CTRL1 KPp
RAMP v acc
RAMP v dec

_p_act, _p actlnt

Jog, Profile Position ve Homing isletim turleri igin hedef degerler
Hiz igin hareket profili

Hiz 6n kumandasi

Konum regiilatori

AWON-=

Ornekleme Dénemi
Konum regulatériniin okuma periyodu 250 ps'dir.
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Hiz reguilatériine genel bakis

Asagidaki grafikte hiz regllatéru hakkinda bir 6zet gdsterilmistir.

®
@ _pref acc .:

2 CTRL KFAcc :

>
|

RAMP v_enable
RAMP v_max
RAMP v_acc
RAMP v dec

CTRL_SpdFric
CTRL1 KFric

®

@ ®
oo R il — e

CTRL v max CTRL1 OSupDamp CTRL1 TAUnref CTRL1 KPn
CTRL1 OSupDlay CTRL1 TNn

_Vv_act

Profile Velocity isletim tiirG igin hedef degerleri

Hiz icin hareket profili

Hiz sinin

Overshoot Suppression Filter (uzman modunda erisilebilir parametreler)
Hiz nominal degerinin filtresi igin filtre sliresi sabiti

Hizlanma 6n kumandasi (uzman modunda erisilebilir parametreler)
Sirtiinme esitlemesi (uzman modunda erisilebilir parametreler)

Hiz regllatéri

O~NOOONAhWN-=

Ornekleme Dénemi

Hiz regilatérinin okuma periyodu 62,5 us'dir.
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Akim regulatériine genel bakis

Asagidaki grafikte akim regilatériu hakkinda bir 6zet gosterilmistir.

®
®—.

RAMP_ tqg enable
RAMP tqg slope

@ ®
o ! e —

N\ @
V@

CTRL_I max CTRL1 Nfldamp CTRL1 TAUiref
CTRL1 Nf2damp
CTRL1 Nflfreq
CTRL1 Nf2freq
CTRL1 Nflbandw
CTRL1 Nf2bandw

~Ig act rms, Id act rms

Profile Torque isletim tiiri igin hedef degerleri

Tork igin hareket profili

AKIm siniri

Notch filtresi (uzman modunda erisilebilir parametreler)
Akim nominal degerinin filtresi igin filtre slresi sabiti
Akim regulatori

Son kademe

NO AR WN-=

Ornekleme Dénemi
Akim regulatoriiniin okuma periyodu 62,5 us'dir.
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Parametrelestirilebilen Kontrol Dénglisii Parametreleri

Kontrol D6nglisi Parametre Ayari

Parametrelestirme

Uriin ayrica parametrelestirilebilen 2 kontrol déngiisii parametre seti igerir. Autotuning sirasinda belirlenen
kontrol dénglisii parametreleri icin degerler kontrol dénglsl parametre seti 1'de depolanir.

Bir kontrol déngusi parametre ayari serbestge erisilebilen parametrelerden ve yalnizca Uzman modunda
erisilebilen parametrelerden olusur.

Kontrol déngiisii parametre ayari 1

Kontrol dénglisi parametre ayari 2

Serbest erisilebilir parametreler:
CTRL1 KPn

CTRL1 TNn
CTRL1_KPp

CTRL1 TAUiref
CTRL1_TAUnref
CTRL1_ KFPp
Uzman parametreleri:
CTRL1_Nfldamp
CTRL1 Nflfreqg
CTRL1_Nflbandw
CTRL1_Nf2damp
CTRL1 Nf2freq
CTRL1_Nf2bandw
CTRL1_Osupdamp
CTRL1 Osupdelay
CTRL1_Kfric

Serbest erisilebilir parametreler:
CTRL2 KPn

CTRL2_ TNn
CTRL2_KPp

CTRL2 TAUiref
CTRL2_TAUnref
CTRL2 KFPp
Uzman parametreleri:
CTRL2_Nfldamp
CTRL2 Nflfreqg
CTRL2_Nflbandw
CTRL2_Nf2damp
CTRL2 Nf2freqg
CTRL2_Nf2bandw
CTRL2_Osupdamp
CTRL2 Osupdelay
CTRL2 Kfric

Kontrol Dénglsl Parametre Ayari 1 (bkz. sayfa 234) ve Kontrol Donglisti Parametre Ayari 2
(bkz. sayfa 236) bolimlerine bakin.

e Kontrol donguisu parametre ayarini segme
Actiktan sonra kontrol ddngiisu parametre ayarini segin.

Kontrol Déngust Parametre Ayarini Se¢cme (bkz. sayfa 227) boliminde bakin.

Kontrol dénglisii parametre ayarlari arasinda otomatik degistirme

iki kontrol dénglisti parametre ayari arasinda gecis yapmak mimkindir.

Kontrol Dénglst Parametre Ayarlari Arasinda Otomatik Gegis Yapma (bkz. sayfa 228) bélimiine
bakin.

Kontrol déngisu parametre ayarini kopyalama

Kontrol déngisu parametre ayari 1 degerleri kontrol ddnglisii parametre ayari 2'ye kopyalanabilir.
Kontrol Déngusi Parametre Ayarini Kopyalama (bkz. sayfa 232) bélimiinde bakin.

integral oraninin kapatilmasi

Dijital bir sinyal girisi Gzerinden integral orani ve bdylelikle ek ayar suresi kapatilabilir.

integral Oranini Devre Disi Birakma (bkz. sayfa 233) boliimiine bakin.
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Kontrol Dénglisti Parametre Ayarini Segme

Etkin kontrol dongiisii parametre ayari CTRL ActParSet parametresi yoluyla gosterilir.

CTRL_ PwrUpParSet parametresi, glicl actiktan sonra etkinlestirilecek kontrol dongusi parametre
ayarini ayarlamanizi saglar. Alternatif olarak, Griinlin iki kontrol dénglisii parametre seti arasinda otomatik
degistirilip degistiriimemesini de ayarlayabilirsiniz.

CTRL_SelParSet parametresi galisma sirasinda iki kontrol dénglisii parametre ayari arasinda gegis

yapmanizi saglar.

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

_CTRL_ActParsSe
t

Etkin kontrol dénglisii parametre seti
Deger 1: Kontrol déngusii parametre ayari
1 etkin

Deger 2: Kontrol dénguisi parametre ayari
2 etkin

Parametre anahtari igin sure
(CTRL_ParChgTime) gegtikten sonra bir

kontrol dongiisi parametresi ayari etkindir.

UINT16
R/-

Modbus 4398
PROFINET 4398

CTRL_PwrUpParsS
et

Gli¢ agmada kontrol dongiist parametresi
ayarinin segimi

0 / Switching Condition: Anahtarlama
kosulu kontrol dénglist parametresi ayari
anahtari igin kullanilir

1/ Parameter Set 1: Kontrol donglisi
parametre ayari 1 kullanilir

2 /| Parameter Set 2: Kontrol dongust
parametre ayari 2 kullanilir

Segcilen deger CTRL_SelParSet 6gesine
de yazilir (devamli degil).

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

N =0

UINT16
R/W
kalici

Modbus 4400
PROFINET 4400

CTRL_SelParSet

Kontrol donglisii parametresi ayarinin
secimi (kalici olmayan)

Kodlamaigin CTRL_PwrUpParSet kismina
bakin.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

N -0 !

UINT16
R/W

Modbus 4402
PROFINET 4402
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Kontrol Dénguisti Parametre Ayarlarn Arasinda Otomatik Degistirme

iki kontrol déngiisii parametre ayari arasinda otomatik gegis yapmak mimkiinddr.

Kontrol dénglisti parametre ayarlari arasinda gegis yapmak igin asagidaki kriter ayarlanabilir:
Dijital sinyal girisi

Konum sapma penceresi

Parametre ayari yapilabilen deger altinda hedef hiz
Parametre ayari yapilabilen deger altinda fiili hiz

Ayarlar
Asagidaki grafikte parametre setleri arasinda gegis hakkinda bir 6zet gésterilmistir.

CLSETiParSwiCond
=1 ‘ =2 ‘ =3 ‘ =4

Voo

|CLSET7V7Threshol|

! "Switch !
_ E Controller ; CLSET p_ DiffWin usr
— :
: Parameter ! (CLSET p DiffWin)
I Set' |
pooset R }

CLSET winTime

Zaman diyagrami
Serbest erisilebilir parametreler lineer uyarlanir. Kontrol dénguisti parametre ayari 1'in degerlerin bu lineer
kontrol déngusl parametre ayari 2'nin degerlerine degisimi CTRL_ParChgTime parametrelestiriimis
siresi sirasinda gercgeklesir.
Uzman modunda erisilebilen parametreler yalnizca CTRL_ParChgTime parametrelestirilebilir siresi
gectikten sonra dogrudan diger kontrol dénglsl parametre degerlerine degistirilir.

Kontrol déngusu parametreleri gegisi igin asagidaki sekilde zaman cgizelgesi gosterilir.
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Kontrol dénglisii parametre ayarlarini degistirmek igin zaman gizelgesi

CTRL1 KPn
CTRL1 TNn
CTRL1_KPp
CTRL1_TAUnref
CTRL1 TAUiref
CTRL1_KFPp

CTRL1_Nfldamp
CTRL1_Nflfreq
CTRL1_Nflbandw
CTRL1_Nf2damp
CTRL1_Nf2freq
CTRL1 Nf2bandw
CTRL1 Osupdamp
CTRL1_Osupdelay
CTRL1 Kfric

@

B —————_

CTRL_ParChgTime

1 Serbest erisilebilir parametreler lineer uyarlanir
2 Uzman modunda ayrica erisilebilir parametreler direkt uyarlanir

CTRL2_ KPn
CTRL2 TNn
CTRL2_KPp
CTRLZ2_TAUnref
CTRL2 TAUiref
CTRL2_KFPp

CTRL2_Nfldamp
CTRL2 Nflfreq
CTRL2_Nflbandw
CTRL2_Nf2damp
CTRLZ2_Nf2freq
CTRL2_Nf2bandw
CTRL2_ Osupdamp
CTRLZ2_Osupdelay
CTRL2_Kfric
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Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CLSET ParSwiCo | Parametre seti degisimi kosulu - UINT16 Modbus 4404
nd 0/ None Or Digital Input: Yok veya dijital |0 R/W PROFINET 4404
giris fonksiyonu segcilmis 0 kalici
1/ Inside Position Deviation: Tasima 4 -
mesafesinin iginde (deger
CLSET_p_DiffWin parametresinde
belirtilmistir)
2 / Below Reference Velocity: Nominal
hizin altinda (deger CLSET__v_Threshol
parametresinde belirtilmistir)
3/ Below Actual Velocity: Fiili hizin altinda
(deger CLSET_v_Threshol parametresinde
belirtilmistir)
4 / Reserved: Ayrilmis
Parametre seti degisiminde asagidaki
parametrelerin degerleri derece olarak
degistirilir:
- CTRL_KPn
- CTRL_TNn
- CTRL_KPp
- CTRL_TAUnref
- CTRL_TAUiref
- CTRL_KFPp
Parametre seti degisiminin bekleme sturesi
dolduktan sonra asagidaki parametrelerin
degerleri degistirilir (CTRL_ParChgTime):
- CTRL_Nf1tdamp
- CTRL_Nf1freq
- CTRL_Nf1tbandw
- CTRL_Nf2damp
- CTRL_Nf2freq
- CTRL_Nf2bandw
- CTRL_Osupdamp
- CTRL_Osupdelay
- CTRL_Kfric
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CLSET p DiffWi | Kontrol donglsii parametre ayari anahtari | usr_p INT32 Modbus 4426
n_usr icin konum sapmasi 0 R/W PROFINET 4426
Konum denetleyicisinin konum sapmasi bu | 164 kalici
parametrenin degerinden azsa kontrol 2147483647 -
déngusiu parametresiayari 2 kullanilir. Aksi
halde kontrol déngusu parametre ayari 1
kullanihir.
Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger Olgek ayar faktoriine
baghdir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CLSET p DiffWi | Kontrol dénglsi parametre ayari anahtar | Tur UINT16 Modbus 4408
n icin konum sapmasi 0,0000 R/W PROFINET 4408
Konum denetleyicisinin konum sapmasi bu | 0,0100 kalici
parametrenin degerinden azsa kontrol 2,0000 -

doéngulsi parametresi ayari 2 kullanilir. Aksi
halde kontrol déngiisi parametre ayari 1
kullanihr.

CLSET_p_DiffWin_usr parametresi
Uzerinden deger kullanici Unitelerinde
girilebilir.

0,0001 tur adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CLSET v_Thresh | Kontrol dénglsi parametre ayari anahtari | usr_v UINT32 Modbus 4410
ol icin hiz esigi 0 R/W PROFINET 4410
Referans hiz veya gergek hiz bu 50 kalici
parametrenin degerinden azsa, kontrol 2147483647 -
doéngulsl parametre ayari 2 kullanihr. Aksi
halde kontrol déngusu parametre ayari 1
kullanihr.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CLSET winTime |Parametre seti degisimiigin zaman ms UINT16 Modbus 4406
penceresi 0 R/W PROFINET 4406
Deger 0: Pencere denetimi devre disl. 0 kalici
Deger >0: CLSET_v_Threshol ve 1000 -
CLSET_p_DiffWin parametreleri igin
pencere slresi.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL_ ParChgTim | Kontrol dénglsl parametre ayari anahtari | ms UINT16 Modbus 4392
e icin sire 0 R/W PROFINET 4392
Kontrol donglislii parametresi ayar 0 kalici
anahtarinda asagidaki parametrelerin 2000 -

degerleri kademeli degisir:
- CTRL_KPn

- CTRL_TNn

- CTRL_KPp

- CTRL_TAUnref

- CTRL_TAUiref

- CTRL_KFPp

Bu tlr bir anahtarlamanin nedeni su olabilir
- etkin kontrol déngiist parametre setini
degistirme

- Global takviyenin degistiriimesi

- Yukarida anilan parametrelerden birinin
degistirilmesi

- Hiz regiilatoriine ait integral oraninin
devre disi birakilmasi

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Kontrol Dénglisti Parametre Ayarini Kopyalama

CTRL ParSetCopy parametresi kontrol dénglsu parametre ayari 1 degerlerini kontrol déngusu

parametre ayari 2'ye veya kontrol dénglsu parametre ayari 2 degerlerini déngl parametre ayari 1'e
kopyalamanizi saglar.

Deger 2: Kontrol déngusii parametre ayari
2'yi ayar 1'e kopyalayin

Kontrol dénglisii parametresi ayari 2
kontrol dénglisii parametre ayari 1'e
kopyalanirsa CTRL_GlobGain parametresi
%100 olarak ayarlanir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL_ParSetCop | Kontrol dénglisti parametre ayarini - UINT16 Modbus 4396
y kopyalama 0,0 R/W PROFINET 4396
Deger 1: Kontrol dénglist parametre ayar | - -
1'i ayar 2'ye kopyalayin 0,2 -
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integral oraninin kapatiimasi

"Velocity Controller Integral Off" sinyal girisi fonksiyonu Gzerinden hiz regulatérinin integral orani
kapatilabilir. Integral orani kapatilirsa, hiz regulatoriiniin ek ayar slresi (CTRL1 TNn ve CTRL2 TNn)
derece olarak sifira ayarlanir. Sifir degerine ulasmaya kadar olana zaman araligi CTRL ParChgTime

parametresine baglidir. Dikey eksenlerde integral olarak dururken konum sapmalarini azaltmak igin
gereklidir.
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Kontrol Déngiisii Parametre Ayari 1

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

CTRL1 KPn Hiz regllatori P faktori Alrpm UINT16 Modbus 4610
Varsayilan deger motor parametresinden | 0,0001 R/W PROFINET 4610
hesaplanir - kalici

2,5400 -
iki kontrol déngiisii parametre seti
arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,0001 A/rpm'lik artislarla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL1 TNn Hiz regllatoéri ek ayar suresi ms UINT16 Modbus 4612

Varsayilan deger hesaplanir 0,00 R/W PROFINET 4612
- kalici

iki kontrol déngiisii parametre seti 327,67 -

arasinda degistirirken, degerler

CTRL_ParChgTime parametresinde

tanimlanan zamana gore lineer degisir.

0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL1_KPp Konum regiilatori P faktori 1/s UINT16 Modbus 4614

Varsayilan deger hesaplanir 2.0 R/W PROFINET 4614
- kalici

iki kontrol déngiisii parametre seti 900,0 -

arasinda degistirirken, degerler

CTRL_ParChgTime parametresinde

tanimlanan zamana gore lineer degisir.

0,1 1/s adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL1 TAUiref |Akim nominal degerinin filtresi icin filtre ms UINT16 Modbus 4618
sliresi sabiti 0,00 R/W PROFINET 4618
iki kontrol déngiisii parametre seti 0,50 kalici
arasinda degistirirken, degerler 4,00 -

CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL1 TAUnref |Hiz nominal degerinin filtresi igin filtre ms UINT16 Modbus 4616
sliresi sabiti 0,00 R/W PROFINET 4616
iki kontrol déngisii parametre seti 1,81 kalici
arasinda degistirirken, degerler 327,67 -

CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL1 KFPp Hiz 6n kumandasi % UINT16 Modbus 4620
iki kontrol dénguisii parametre seti 0,0 R/W PROFINET 4620
arasinda degistirirken, degerler 0,0 kalici
CTRL_ParChgTime parametresinde 200,0 -
tanimlanan zamana gore lineer degisir.

% 0,1 adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL1 Nfldamp | Notch filtresi 1: S6niimleme % UINT16 Modbus 4624
% 0,1 adimla. 55,0 R/W PROFINET 4624
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 90,0 kalici

99,0 expert

CTRL1 _Nflfreq |Notch filtresi 1: Frekans Hz UINT16 Modbus 4626
Filtre 15000 degerinde devre disi birakilir. | 50,0 R/W PROFINET 4626
0,1 Hz adimla. 1500,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1500,0 expert
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL1 Nflbandw | Notch filtresi 1: Bant genisligi % UINT16 Modbus 4628
Bant genisligi su sekilde tanimlanmistir: 1- | 1,0 R/W PROFINET 4628
Fb/FO 70,0 kalici
% 0,1 adimla. 90,0 expert
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL1 Nf2damp | Notch filtresi 2: Séniimleme % UINT16 Modbus 4630
% 0,1 adimla. 55,0 R/W PROFINET 4630
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 90,0 kalici
99,0 expert
CTRL1 Nf2freq | Notch filtresi 2: Frekans Hz UINT16 Modbus 4632
Filtre 15000 degerinde devre disi birakilir. | 50,0 R/W PROFINET 4632
0,1 Hz adimla. 1500,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1500,0 expert
CTRL1 Nf2bandw | Notch filtresi 2: Bant genisligi % UINT16 Modbus 4634
Bant genisligi su sekilde tanimlanmistir: 1- | 1,0 R/W PROFINET 4634
Fb/FO 70,0 kalici
% 0,1 adimla. 90,0 expert
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL1 Osupdamp | Asiri titresim filtresi: S6niimleme % UINT16 Modbus 4636
Filtre O degerinde devre disi birakilir. 0,0 R/W PROFINET 4636
% 0,1 adimla. 0,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 50,0 expert
CTRL1 Osupdela | Asir titresim filtresi: Gecikme ms UINT16 Modbus 4638
y Filtre O degerinde devre disi birakilir. 0,00 R/W PROFINET 4638
0,01 ms adimla. 0,00 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 75,00 expert
CTRL1 Kfric Sirtinme dengelemesi: Gliglendirme Arms UINT16 Modbus 4640
0,01 Ajps @adimla. 0,00 R/W PROFINET 4640
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 0,00 kalici
10,00 expert
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Kontrol Déngiisii Parametre Ayari 2

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

CTRL2 KPn Hiz regllatori P faktori Alrpm UINT16 Modbus 4866
Varsayilan deger motor parametresinden | 0,0001 R/W PROFINET 4866
hesaplanir - kalici

2,5400 -
iki kontrol déngiisii parametre seti
arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,0001 A/rpm'lik artislarla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2_ TNn Hiz regllatoéri ek ayar suresi ms UINT16 Modbus 4868

Varsayilan deger hesaplanir 0,00 R/W PROFINET 4868
- kalici

iki kontrol déngiisii parametre seti 327,67 -

arasinda degistirirken, degerler

CTRL_ParChgTime parametresinde

tanimlanan zamana gore lineer degisir.

0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2_KPp Konum regiilatori P faktori 1/s UINT16 Modbus 4870

Varsayilan deger hesaplanir 2.0 R/W PROFINET 4870
- kalici

iki kontrol déngiisii parametre seti 900,0 -

arasinda degistirirken, degerler

CTRL_ParChgTime parametresinde

tanimlanan zamana gore lineer degisir.

0,1 1/s adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 TAUiref |Akim nominal degerinin filtresi icin filtre ms UINT16 Modbus 4874
sliresi sabiti 0,00 R/W PROFINET 4874
iki kontrol déngiisii parametre seti 0,50 kalici
arasinda degistirirken, degerler 4,00 -

CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 TAUnref |Hiz nominal degerinin filtresi igin filtre ms UINT16 Modbus 4872
sliresi sabiti 0,00 R/W PROFINET 4872
iki kontrol déngisii parametre seti 1,81 kalici
arasinda degistirirken, degerler 327,67 -

CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 KFPp Hiz 6n kumandasi % UINT16 Modbus 4876
iki kontrol dénguisii parametre seti 0,0 R/W PROFINET 4876
arasinda degistirirken, degerler 0,0 kalici
CTRL_ParChgTime parametresinde 200,0 -
tanimlanan zamana gore lineer degisir.

% 0,1 adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 Nfldamp | Notch filtresi 1: S6niimleme % UINT16 Modbus 4880
% 0,1 adimla. 55,0 R/W PROFINET 4880
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 90,0 kalici

99,0 expert

CTRL2 Nflfreq |Notch filtresi 1: Frekans Hz UINT16 Modbus 4882
Filtre 15000 degerinde devre disi birakilir. | 50,0 R/W PROFINET 4882
0,1 Hz adimla. 1500,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1500,0 expert
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL2 Nflbandw | Notch filtresi 1: Bant genisligi % UINT16 Modbus 4884
Bant genisligi su sekilde tanimlanmistir: 1- | 1,0 R/W PROFINET 4884
Fb/FO 70,0 kalici
% 0,1 adimla. 90,0 expert
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL2 Nf2damp | Notch filtresi 2: Séniimleme % UINT16 Modbus 4886
% 0,1 adimla. 55,0 R/W PROFINET 4886
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 90,0 kalici
99,0 expert
CTRL2 Nf2freq | Notch filtresi 2: Frekans Hz UINT16 Modbus 4888
Filtre 15000 degerinde devre disi birakilir. | 50,0 R/W PROFINET 4888
0,1 Hz adimla. 1500,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1500,0 expert
CTRL2 Nf2bandw | Notch filtresi 2: Bant genisligi % UINT16 Modbus 4890
Bant genisligi su sekilde tanimlanmistir: 1- | 1,0 R/W PROFINET 4890
Fb/FO 70,0 kalici
% 0,1 adimla. 90,0 expert
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL2 Osupdamp | Asiri titresim filtresi: S6niimleme % UINT16 Modbus 4892
Filtre O degerinde devre disi birakilir. 0,0 R/W PROFINET 4892
% 0,1 adimla. 0,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 50,0 expert
CTRL2 Osupdela | Asir titresim filtresi: Gecikme ms UINT16 Modbus 4894
y Filtre O degerinde devre disi birakilir. 0,00 R/W PROFINET 4894
0,01 ms adimla. 0,00 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 75,00 expert
CTRL2 Kfric Sirtinme dengelemesi: Gliglendirme Arms UINT16 Modbus 4896
0,01 Ajps @adimla. 0,00 R/W PROFINET 4896
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 0,00 kalici
10,00 expert

EI00000002624 03/2020

237




islem

238 EI00000002624 03/2020



Bolim 7
Calisma Durumlari ve Calisma Modlari

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu bélim, su alt bélimleri igerir:

Alt Bélim Baslk Sayfa
71 Calisma Durumlari 240
7.2 Calisma Modunu Goésterme, Baslatma ve Degistirme 249
7.3 Calistirma Modu Jog 252
7.4 Calistirma Modu Profile Torque 259
7.5 Calistirma Modu Profile Velocity 263
7.6 Calistirma Modu Profile Position 267
7.7 Calistirma Modu Homing 272
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Calisma Durumlari ve Calisma Modlari

Alt bolim 7.1

Calisma Durumiari

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Durum Diyagrami ve Durum Gegisleri 241
Sinyal Cikislar Yoluyla Calisma Durumunu Gdsterme 244
Fieldbus Yoluyla Calisma Durumunu Gésterme 245
Sinyal Girisleri Yoluyla Galisma Durumunu Degistirme 246
Fieldbus Yoluyla Galisma durumunu Degistirme 248
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Calisma Durumlari ve Calisma Modlari

Durum Diyagrami ve Durum Gegisleri

Durum Gizimi
Acildiktan sonra ve bir galisma modunu segmek igin bir dizi calisma durumunda gegilir.

Calisma durumlariyla durum gegisleri arasindaki iliskiler durum diyagraminda (durum makinesi)
gOsterilmistir.

Denetim fonksiyonlar ve sistem fonksiyonlari ¢calisma durumlarini dahili olarak kontrol eder ve etkiler.

Gug Acik

N
Baslat u

A ORr!

Acgmaya Hazir Degil
O
. 3]e
Agma Devre Digi Birakildi [ @
A
@ o @
Ac¢maya Hazir \i
O
H 9

Agildi — Ariza

\4

Y

A —T14

8

v Ariza Tepkisi Etkin
islem Etkinlestirildi @:
(1)

. - [7]
Quick Stop Etkin
! * &

CALISTIR/DUR

+ Akim altinda motor

D Calisma durumu Q Durum gegisi K Hata

Calisma durumlar

Calisma durumu Aciklama

1 Start Elektronik baslatilir

2 Not Ready To Switch On Son kademe acgilmaya hazir degildir

3 Switch On Disabled Son kademenin etkinlestiriimesi mimkin
degil

4 Ready To Switch On Son kademe agilmaya hazir

5 Switched On Son kademe agiliyor

6 Operation Enabled Gl asamasi etkinlestirildi
Ayarlanan isletim tir aktif

7 Quick Stop Active "Quick Stop" ylrutilmekte

8 Fault Reaction Active Hata tepkisi uygulaniyor

9 Fault Hata tepkisi sonlandirildi

Glg¢ asamasi devre disi birakild
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Calisma Durumlari ve Calisma Modlari

Hata Sinifi
Hatalar asagidaki hata siniflarina gére siniflandirihir:
Hata sinifi | Durum gegisi Hata yaniti Bir hata iletisinin sifirlanmasi
0 - Harekette kesinti yok "Ariza Sifirlama" Fonksiyonu
1 T11 "Quick Stop" ile hareketi durdur "Ariza Sifirlama" Fonksiyonu
2 T13,T14 "Quick Stop" ile olan hareketi durdurun ve "Ariza Sifirlama" Fonksiyonu
motor beklemeye gegctiginde giic asamasini
devre disi birakin
3 T13,T14 Once hareketi durdurmadan giig asamasini "Ariza Sifirlama" Fonksiyonu
hemen devre disi birakin
4 T13,T14 Once hareketi durdurmadan giig asamasini Gulg dongusu
hemen devre disi birakin
Hata Tepkisi

Dahili bir olay aygitin tepki vermesi gereken bir hata bildirir bildirmez T13 durum gegcisi (hata sinifi 2, 3 veya
4) bir hata tepkisi baslatir.

Hata sinifi Yanit

2 Hareket "Quick Stop" ile durduruldu
Tutucu fren kapatilir
Gug asamasi devre disi birakildi

3, 4 veya STO glivenlik Son kademe hemen devre disi birakilir
fonksiyonu

Bir hata drnegin bir sicaklik sensériinden bildirilebilir. Uriin devam eden hareketi keser ve bir hata tepkisi
uygular. Ardindan ¢alisma durumu 9 Fault olur.

Bir hata iletisinin sifirlanmasi
"Ariza Sifirlama" bir hata mesajini sifirlar.

Algilanan bir sinif 1 hatasi ile "Quick Stop" tetiklendiginde (¢alisma durumu 7 Quick Stop Active), bir "Ariza
Sifirlama" 6 Operation Enabled ¢alisma durumuna dogrudan bir gegise neden olur.

Durum Gegisleri

Durum gegisleri bir giris sinyalinden, bir Fieldbus komutundan veya bir denetim fonksiyonunun tepkisi
olarak tetiklenir.

Durum Calisma Kosul / olay(" Yanit
gegisi durumu

TO 1->2 o Aygit elektronigi basariyla baslatild

T1 2->3 o Parametre basariyla baslatildi

T2 3->4 o Dusik voltaj yok

Kodlayici basariyla kontrol edildi
Gergek hiz: <1000 rpm
STO sinyalleri = +24V

T3 4->5 ® Son kademeyi etkinlestirme talebi

T4 5->6 o Otomatik gecis Gl¢ asamasi etkinlestirildi.
Kullanici parametreleri kontrol edilir.
Tutucu fren havalandirilir (varsa).

T7 4->3 o Disik voltaj -

e STO sinyalleri = 0V
® Gergek hiz: >1000 rpm (6rnegin harici
suriict giici yoluyla)

T9 6->3 e Son kademeyi devre disi birakma talebi Hareket "Durma" ile iptal edilir veya gli¢
asamasl aninda devre disi birakilir.
DSM ShutDownOption parametresi
yoluyla ayarlanabilir.

(1) Bir durum gegisini tetiklemek igin bir kosul saglanirsa bu yeterlidir
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Calisma Durumlari ve Calisma Modlari

Durum Calisma Kosul / olay(") Yanit

gegisi durumu

T10 5->3 o Son kademeyi devre disi birakma talebi

T11 6->7 o 1. hata sinifli hata Hareket "Quick Stop" ile iptal edildi.

T12 7->3 ® Son kademeyi devre disi birakma talebi "Quick Stop" hala etkin olsa bile gui¢
asamasi aninda devre disi birakilir.

T13 x->8 e 2., 3.veya 4. hata sinifli hata Hata tepkisi gergeklestirilir, bkz. "Hata
Tepkisi".

T14 8->9 o Hata tepkisi sonlandirildi (hata sinifi 2)

o 3. veya 4. hata sinifl hata

T15 9->3 o Fonksiyon: "Ariza Sifirlama" Hata sifirlanir (hatanin nedeni
dizeltiimelidir).

T16 7->6 o Fonksiyon: "Ariza Sifirlama" Algilanan bir sinif 1 hatasi ile "Quick
Stop" tetiklendiginde, bir "Ariza
Sifirlama" 6 Operation Enabled ¢alisma
durumuna dogrudan bir gecise neden
olur.

(1) Bir durum gegisini tetiklemek igin bir kosul saglanirsa bu yeterlidir

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
DSM_ShutDownOp | Hareket sirasinda gii¢ asamasini devre - INT16 Modbus 1684
tion disi birakma davranisi 0 R/W PROFINET 1684
0/ Disable Immediately: Gli¢ asamasini 0 kalici
1

aninda devre disi birak

1/ Disable After Halt: Glig asamasini
hareketsize disurdikten sonra devre disi
birak

Bu parametre giic asamasi devre disi
birakma istegine yaniti belirtir.

Dur, hareketsize disturmek igin kullanihr.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Sinyal Cikislari Yoluyla Calisma Durumunu Gésterme

Sinyal ¢ikislari zerinden ¢alisma durumuyla ilgili bilgiler alinabilir. Asagidaki tabloda bir 6zet gosterilmistir:

Calisma durumu "Aniza yok" sinyal gikisi fonksiyonu(") | "Etkin" sinyal gikisi fonksiyonu(®

1 Start

2 Not Ready To Switch On

3 Switch On Disabled

5 Switched On

-~ |OoO|lO0O|O|O |O

6 Operation Enabled

7 Quick Stop Active

0
0
0
4 Ready To Switch On 1
1
1
0
0

8 Fault Reaction Active

o |o |o

9 Fault 0

(1) Sinyal ¢ikisi fonksiyonu DQO igin fabrika ayaridir
(2) Sinyal ¢ikisi fonksiyonu DQ1 igin fabrika ayaridir
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Fieldbus Yoluyla Calisma Durumunu Gésterme

isleme veri kanalinda, durum bilgileri GG cihazinin giris verileri yoluyla iletilir.

Calisma durumu "driveStat" word'lyyle gdsterilir.

driveStat
|
15 14 13 12 11 10 9 8
X_ERR|X_END [X_ADD1 - - Qs RF HALT
7 6 5 4 3 2 1 0
WARN [ERROR - - STATE | STATE | STATE | STATE
bit Ad Anlami
0..3 STATE Calisma durumu (ikili kodlanmis)
1 Start
2 Not Ready To Switch On
3 Switch On Disabled
4 Ready To Switch On
5 Switched On
6 Operation Enabled
7 Quick Stop Active
8 Fault Reaction Active
9 Fault
4..5 - Ayrilan
6 ERROR Hata algilandi (1 ... 3 hata siniflari)
7 WARN Hata algilandi (hata sinifi 0)
8 HALT "Durma" etkin
9 RF Homing gegerli
10 QS "Quick Stop" etkin
11..12 |- Ayrilan
13 X_ADD1 Calisma moduna 6zgu bilgi
14 X_END Calisma modu sonlandirildi
15 X_ERR Calisma modu hatayla sonlandirildi
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Sinyal Girigleri Yoluyla Calisma Durumunu Degistirme

Sinyal girisleri yoluyla ¢alisma durumlari arasinda gegis yapmak mimkundur.

"Enable" sinyal girisi fonksiyonu

"Enable" sinyal girisi fonksiyonu

"Fault Reset" sinyal girisi fonksiyonu

"Jog Positive With Enable" sinyal girisi fonksiyonu
"Jog Negative With Enable" sinyal girisi fonksiyonu

Gl¢ asamasi "Etkinlestir" sinyal girisi fonksiyonu yoluyla etkinlestirilir.

"Enable"

Durum gegisi

Yikselen kenar

Gulg asamasi etkin (T3)

Algalan kenar

ve T12)

Glg¢ asamasi devre disi birakiliyor (T9

Gl¢ asamasini sinyal giris yoluyla etkinlestirmek i¢cin 6nce "Etkin" sinyal girisi fonksiyonunu

parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bdlimuine bakin.

I0_FaultResOnEnalInp parametresiyle, sinyal girisinde yikselen veya algalan kenarli bir hata mesajini
sifirlamak da mimkunddar.

1/ OnFallingEdge: Azalan kenarda ilave
'Fault Reset' degil

2/ OnRisingEdge: Artan kenarda ilave
'Fault Reset' degil

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
I0 FaultResOnE |'Enable' sinyal girisi fonksiyonu igin ilave |- UINT16 Modbus 1384
nalnp 'Fault Reset' 0 R/W PROFINET 1384
0/ Off: llave 'Fault Reset' degil 0 kalici
2

"Fault Reset" sinyal girisi fonksiyonu

"Ariza Sifirlama" sinyal girisi fonksiyonu bir hata mesajini sinirflamak icin kullantlir.

"Fault Reset"

Durum gegisi

Yukselen kenar

Bir hata mesaijini sifirlama (T15 ve T16)

Sinyal girisi yoluyla bir hata mesajini sifirlamak igin énce "Ariza Sifirlama" sinyal girisi fonksiyonunu

parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.

"Jog Positive With Enable" sinyal girisi fonksiyonu

Sinyal girisi fonksiyonu "Jog Positive With Enable" gli¢ asamasini etkinlestirir, calisma modu Jog'u baslatir
ve pozitif ydnde bir hareketi tetikler.

"Jog Positive With Enable"

Durum gegisi

Yikselen kenar

Gulg asamasi etkin (T3)

Jog calisma moduna otomatik degisim
ve pozitif yonde hareketin baslangici.
Ayrintilar ve parametrelestirme
hakkinda ayrintilar i¢in Jog Galisma
Modu (bkz. sayfa 252) bélimine bakin.

Algalan kenar

Hareket durduruluyor.

ve T12)

Gug asamasi devre disi birakiliyor (T9
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"Jog Negative With Enable" sinyal girisi fonksiyonu
"Jog Negative With Enable" sinyal girisi fonksiyonu gii¢ asamasini etkinlestirir, Jog ¢alisma modunu
baslatir ve negatif yénde bir hareketi tetikler.

"Jog Negative With Enable"” Durum gegisi

Yikselen kenar Guli¢ asamasi etkin (T3)

Jog c¢alisma moduna otomatik degisim
ve negatif ydnde hareketin baslangici.
Ayrintilar ve parametrelestirme
hakkinda ayrintilar i¢in Jog Calisma
Modu (bkz. sayfa 252) bolimine bakin.

Algalan kenar Hareket durduruluyor.
Gl¢ asamasi devre disi birakilyor (T9
ve T12)
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Fieldbus Yoluyla Calisma durumunu Degistirme

isleme verisi kanalinda, ¢ikis verileri GG cihazindaki ayarlari yapmak igin kullanilir.
"dmControl" word'lindeki 8 ... 15 bitleri gcalisma durumunu ayarlamak igin kullanihr.

dmControl
|
15 14 13 12 11 10 9 8
CU CH SH - FR Qs EN DS
|7 1 8 15 1 4 T3 y2 3 o1 v 0 ]
L _MT_ JACTIONIACTION| MODE | MODE | MODE | MODE | MODE
bit Ad Anlami Calisma durumu
8 DS Gli¢ asamasini devre disi birakma 6 Operation Enabled -> 4 Ready To Switch On
9 EN Glg¢ asamasini etkinlestirme 4 Ready To Switch On -> 6 Operation Enabled
10 QA "Quick Stop" islemini gergeklestirin 6 Operation Enabled -> 7 Quick Stop Active
11 FR Bir "Ariza Sifirlamasi" gergeklestirin 7 Quick Stop Active -> 6 Operation Enabled
9 Fault -> 4 Ready To Switch On
12 - Ayrilan Ayrilan
13 SH "Durma"yi yUrit 6 Operation Enabled
14 CH "Durma"yi temizle 6 Operation Enabled
15 CuU "Durma" ile yarida kesilen galisma 6 Operation Enabled
modunu slrdarin

Erisim durumunda, bitler ilgili fonksiyonu tetiklemek igin bir 0->1 degisimine tepki verir.

Calisma durumunu degistirme istegi basarili degilse bu istek yoksayilir. Hi¢ hata tepkisi yok.

Belirsiz bit bilesimleri asagidaki dncelik listesine gore islenir (en ylksek dncelik biti 8, en disik éncelik
biti 14 ve bit 15):

e Bit 8 (glic asamasini devre disi birak) bit 9'dan (glic asamasini etkinlestir) dncelikli

e Bit 10 ("Quick Stop") bit 11'den ("Ariza Sifilama") éncelikli

e Bit 13 ("Durma" yiriit) bit 14'ten ("Durma" temizle) ve bit 15'ten ("Durma" ile yarida kesilen galisma
modunu sirdur) éncelikli

Hata sinifi 2 veya hata sinifi 3 hatasi durumunda, bir "Ariza Sifirlama" yalnizca bit 9 (glic asamasini
etkinlestir) artik ayarlanmadiginda gergeklestirilir.
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Alt bolim 7.2

Calisma Modunu Gdésterme, Baslatma ve Degistirme

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu alt bélum, su basliklari icerir:

Baslik Sayfa
Calisma Modunu Godsterme 250
Galisma Modunu Baslatma ve Degistirme 251
EI00000002624 03/2020 249




Calisma Durumlari ve Calisma Modlari

Calisma Modunu Gésterme

isleme veri kanalinda, durum bilgileri GG cihazinin giris verileri yoluyla iletilir.

"mfStat" s6zcligu ayarlanan ¢alisma modunu gdstermek igin kullanilir.

mfStat
|
15 14 13 12 11 10 9 8
- - - - CAP2 1|CAP2 0|CAP1 1[CAP1 0
7 6 5 4 3 2 1 0
MT ME DE | MODE | MODE | MODE | MODE | MODE
bit Ad Aciklama

0..4 MOD Ayarlanan galisma modunu gdsterir
Deger 01,: Profil Konumu
Deger 03y,: Profil Hizi
Deger 04y,: Profil Torku
Deger 06;,: Homing
Deger 1F}: Jog

5 DE "DE" biti "Mod Gegisi"nden (MT) bagimsiz
parametrelerle iliskilidir. islenen veri kanalindaki veri
degeri gegersizse "DE" biti ayarlanir.

6 ME "ME" biti "Mod Gegisi"ne (MT) bagli parametrelerle
iliskilidir. Bir istek (6rnegin, calisma modunda
baslatma) reddedildiyse "ME" biti ayarlanir.

7 MT "Mod Degisimi" yoluyla Anlasma

8..9 CAP1 _CaplCount parametresinin bit 0 ve bit 1'i

10 ... 11 | CAP2 _Cap2Count parametresinin bit 0 ve bit 1'i

12 ...15 |- Ayrilan
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Calisma Modunu Baslatma ve Degistirme

isleme verisi kanalinda, gikis verileri GG cihazindaki ayarlari yapmak igin kullanilir.

"dmControl" word'lindeki O ... 7 bitleri galisma modunu ayarlamak igin kullanilr.

dmControl
|
TSR T TR
L CU_} CH [ sH | - ] FR_} as_ | EN | DS :
7 6 5 4 3 2 1 0

MT [ACTION|ACTION| MODE | MODE | MODE | MODE | MODE

bit Ad Agiklama

0..4 MODE | Calistirma Modu

Deger 01y,: Profil Konumu
Deger 03},: Profil Hizi

Deger 04y, Profil Torku

Deger 06y,: Homing

Deger 1F;: Jog

5..6 ACTION | Galisma moduna bagli

MT Mod Degisimi yoluyla Anlasma

Calisma modlari galisma sirasinda degistirilebilir. Bu amagla, gegerli hareket tamamlanmali veya agikga
iptal edilmelidir. Motor hareketsiz olmalidir.

GG denetleyicisi bir calisma modunu etkinlestirmek veya hedef degerleri degistirmek icin asagidaki
degerleri girmelidir:

Gerekli galisma moduna goére hedef degerler
“dmControl” icinde galisma modu, O ... 4 bitleri (MOD).
Bit 5 ve bit 6'da (EYLEM) bu ¢alisma modu igin eylem
Degistirme biti 7 (MT)

Sonraki boélimler olasi galisma modlarini, fonksiyonlarini ve ilgili hedef degerleri aciklar.
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Alt bolim 7.3
Calistirma Modu Jog

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Genel Bakis 253
Parametrelestirme 256
258

ilave ayar segenekleri

252
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Genel Bakis

Aciklama
Jog isletim tirinde (manuel surus) glincel motor konumundan istenilen bir yéne bir hareket yapilir.

Bir hareket 2 farkli yéntem Gzerinden uygulanabilir:

o Sirekli hareket
o Adim hareketi

Ayrica parametre ayari yapilabilen 2 hiz kullanilabilir.

Sirekli hareket
Y6n sinyali oldugu surece istenilen yonde bir hareket uygulanir.

Asagidaki grafikte fieldbus yoluyla sirekli harekete bir genel bakis saglanmaktadir:

1
JOGactivate Bit0 | |
activate 0
1
JOGactivate Bit 1

JOGactivate Bit2

o

|

o

v =J0Gv_fast
Vv =J0Gv_slow
v=0

vV =J0Gv_slow

® O ® ® @ @

1 Pozitif ydbnde yavas hareket
2 Negatif ydonde yavas hareket
3 Pozitif ydnde hizli hareket

Asagidaki grafikte sinyal girisleri yoluyla surekli harekete bir genel bakis saglanmaktadir:

1
Jog Positive With Enable 0 J_I_l—l I_
1
"Jog Negative With Enable"
g Neg 0 |

V=J0Gv_slow
Vv =JOGv_slow
® ® @ @

1 Pozitif ydnde yavas hareket
2 Negatif yonde yavas hareket

Sinyal girisi fonksiyonlari “Jog Positive With Enable” ve/veya “Jog Negative With Enable”
parametrelestiriimis olmalidir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.

Adim hareketi

Yon sinyali kisa sureli mevcut oldugunda, parametre ayari yapilan kullanici tnitesi sayisi kadar istenilen
yonde bir hareket uygulanir.
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Y&n sinyali stirekli mevcut oldugunda, énce parametre ayari yapilan kullanici Unitesi sayisi kadar istenilen
yonde bir hareket uygulanir. Bu hareketten sonra motor belirli bir stire boyunca durdurulur. Sonrasinda
istenilen yénde sirekli bir hareket uygulanir.

Asagidaki grafikte fieldbus yoluyla adim hareketine bir genel bakis saglanmaktadir:

1
JOGacti te Bit0O
activate Bi 0 |
1
JOGactivate Bit 2
0

V=J0Gv_fast
vV =JOGv_slow _/—\—/—\—/ /—\—\;
v=0

v =JOGv_slow

@ O o ® @ O

Pozitif yonde parametre ayari yapilabilen bir kullanici Ginitesi sayisiyla yavas hareket J0Gstep
Bekleme slresi JOGtime

Pozitif yonde yavas kontrollli hareket

Pozitif ydonde hizli kontrollli hareket

AOWON -

Asagidaki grafikte sinyal girisleri yoluyla adim hareketine bir genel bakis saglanmaktadir:

1
Jog Positive With Enable 0 |

al

V=J0Gv_slow _/—\—/—\—/
v=0

vV =J0Gv_slow

O] O o ®

1 Pozitif ydbnde parametre ayari yapilabilen bir kullanici Ginitesi sayisiyla yavas hareket J0Gstep
2 Bekleme slresi JOGtime
3 Pozitif ydnde yavas kontrollii hareket

Sinyal girisi fonksiyonlar “Jog Positive With Enable” ve/veya “Jog Negative With Enable”
parametrelestiriimis olmalidir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bolimine bakin.

isletim tdrniin baslatiimasi
Calisma modu fieldbus yoluyla veya sinyal girisleri yoluyla baslatilabilir.
Calisma modu ayarlanir ve ¢ikis verileriyle isleme veri kanalinda baslatilir.

dmControl RefA32 RefB32
Bit0 ... 6

MODE+ACTION

1Fh Deger 0: Hareket yok -

Deger 1: Pozitif ydonde
yavaslama hareketi
Deger 2: Negatif yonde
yavaslama hareketi
Deger 5: Pozitif ydbnde
hizl hareket

Deger 6: Negatif yonde
hizl hareket
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Calisma modu sinyal girisleri yoluyla baslatiliyorsa “Jog Positive With Enable” ve “Jog Negative With
Enable” sinyal giris fonksiyonlari parametrelestiriimelidir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimine
bakin.

Sinyal girisi fonksiyonu Anlami

“Jog Positive With Enable” Sinyal girisi fonksiyonu “Jog Positive
With Enable” glic asamasini etkinlestirir,
galisma modu Jog'u baslatir ve pozitif
yonde bir hareketi tetikler.

“Jog Negative With Enable” Sinyal girisi fonksiyonu “Jog Negative
With Enable” glic asamasini etkinlestirir,
galisma modu Jog'u baslatir ve negatif
yonde bir hareketi tetikler.

Durum Bilgisi
"driveStat" s6zciigl ¢alisma modu hakkinda bilgi saglar.

bit Ad Anlami
13 X_ADD1 | Ayrilan
14 X_END | 0: Galisma modu baslatildi
1: Calisma modu sonlandirildi
15 X_ERR | 0: Hata algilanmadi
1: Hata algilandi

Calisma Modunu Sonlandirma
Motor beklerken ve asagidaki kosullardan biri karsilandiginda ¢alisma modu sonlandirihir:
e Deger 0 RefA

e Durmanin nedeni "Durma" ve "Quick Stop"dir
e Durmanin nedeni algilanan hata
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Parametrelestirme

Genel Bakis
Asagidaki grafikte fieldbus yoluyla hareketler igin ayarlanabilir parametrelere genel bakis saglanmaktadir:

JOGactivate

| JOGv_slow, JOGv_fast |

!

JOGmethod
=0 ‘ =1

}

JOGstep

JOGtime

}

RAMP v_acc, RAMP v_dec, RAMP v _max

}

Asagidaki grafikte sinyal girisleri yoluyla hareketler igin ayarlanabilir parametrelere genel bakis
saglanmaktadir:

E "Jog Positive With Enable" : : "Jog Negative With Enable" :

| JOGv_slow

}

I0_JOGmethod
=0 | =1

}

JOGstep

JOGtime

/

RAMP v_acc, RAMP_v_dec, RAMP_v_max

}

Hizlar
Parametre ayari yapilabilen iki hiz kullanilabilir.
e JOGv_slow ve JOGv_fast parametreleri Gzerinden istenilen degerleri ayarlayin.
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Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
JOGv_slow Yavas hareket hizi usr_v UINT32 Modbus 10504
Ayarlanabilir deger dahili olarak 1 R/W PROFINET 10504
RAMP_v_max parametre ayarina 60 kalici
sinirlanmistir. 2147483647 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
JOGv_fast Hizli hareket hizi usr_v UINT32 Modbus 10506
Ayarlanabilir deger dahili olarak 1 R/W PROFINET 10506
RAMP_v_max parametre ayarina 180 kalici
sinirlanmistir. 2147483647 -

Yéntem secimi

JOGmethod parametresi fieldbus yoluyla hareketler i¢in yontemi ayarlamak igin kullanihr.

e JOGmethod parametresi Uzerinden istenilen yontemi ayarlayin.

I0_JoGmethod parametresi sinyal girisleri yoluyla hareketler i¢in ydntemi ayarlamak icin kullanilir.

e IO JOGmethod parametresi tizerinden istenilen yontemi ayarlayin.

Parametre adi

Aciklama

Birim
minimum deger
Fabrika ayari

Veri tiirQ
R/W
Kalici

Fieldbus lizerinden
parametre adresi

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Maksimum deger | Uzman
I0_JOGmethod Jog yontemi segimi - UINT16 Modbus 1328
0/ Continuous Movement: Surekli hareketli | 0 R/W PROFINET 1328
Jog 1 kalici
1/ Step Movement: Adim hareketli Jog 1 -
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.
JOGmethod Jog ydntemi secgimi - UINT16 Modbus 10502
0/ Continuous Movement: Surekli hareketli | 0 R/W PROFINET 10502
Jog 1 -
1/ Step Movement: Adim hareketli Jog 1 -

Adim hareketinin ayari

Parametre ayari yapilabilen kullanici Unitesi sayisi ve motorun durduruldugu siire JO0Gstep ve JOGtime
parametreleri Uzerinden ayarlanir.

® JOGstep ve JOGtime parametreleri lizerinden istenilen degerleri ayarlayin.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

JOGstep Adim hareketi mesafesi usr_p INT32 Modbus 10510
Degistirilen ayarlar sonraki motor 1 R/W PROFINET 10510
hareketinde kabul edilir. 20 kalici

2147483647 -

JOGtime Adim hareketi bekleme suresi ms UINT16 Modbus 10512
Degistirilen ayarlar sonraki motor 1 R/W PROFINET 10512
hareketinde kabul edilir. 500 kalici

32767 -

Hiz icin hareket profilinin uyarlanmasi
Hiz icin Hareket Profili (bkz. sayfa 287) parametrelestirmesini degistirmek mimkiinddir.
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ilave ayar secenekleri

Hedef degeri islemiyle ilgili asagidaki fonksiyonlar kullanilabilir:

Sarsma Sinirlamasi (bkz. sayfa 289) Bolimi

Durma ile Durdurma Hareketi (bkz. sayfa 290) Bélimii

Quick Stop ile Hareket Durdurma (bkz. sayfa 292) Bolimu

Sinyal Girisleri Yoluyla Hiz Sinirlamasi (bkz. sayfa 294) Bélimu
Sinyal Girisleri Yoluyla Akim Sinirlamasi (bkz. sayfa 295) Bélimu
Parametre Yoluyla Sinyal Cikisi Ayarlama (bkz. sayfa 297) Boélimu
Sinyal Girisi Uzerinden Konum Tespiti (bkz. sayfa 299) Bélimii
Capture Sonrasi Goreli Hareket (RMAC) (bkz. sayfa 302) BSlUmi

Degerlendirme denetimiyle ilgili asagidaki fonksiyonlar kullanilabilir:

Limit Salterleri (bkz. sayfa 308) Bélimi

Yazihm Limit Salterleri (bkz. sayfa 370) BoIimu

Yike Bagh Konum Sapmasi (Tasima Hatasi) (bkz. sayfa 372) Bolimi
Motor Duruyor ve Hareket Yonii (bkz. sayfa 376) BolimuU
Hareketsiz Penceresi (bkz. sayfa 379 Bolumu

Bu fonksiyon sadece bir adim hareketinde kullanilabilir.
Konum Yazmaci (bkz. sayfa 327) Bolimu

Konum Sapma Penceresi (bkz. sayfa 326) Bélimi

Hiz Sapma Penceresi (bkz. sayfa 328) Bolimi

Hiz Esik Degeri (bkz. sayfa 330) Bolimi

Akim Esik Degeri (bkz. sayfa 337) Bolimu
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Alt bolim 7.4

Calistirma Modu Profile Torque

Bu Alt Boliimde Neler

Yer Aliyor?

Bu alt bélum, su basliklari icerir:
Baslik Sayfa
Genel Bakis 260
Parametrelestirme 261
262

ilave ayar segenekleri

259
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Genel Bakis

Aciklama
Calisma modu Profil Torkunda, belirtilen hedef torkla bir hareket yapilir.

Bu ¢alisma modunda uygun bir sinir degeri olmadan, motor istenmeyen bir yiiksek hiza erisebilir.

A UYARI

ISTENMEYEN YUKSEK HIZ

Parametrelenmis hiz sinirlamasinin motor igin uygun oldugunu dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Isletim tiiriiniin baslatilimasi
Calisma modu ayarlanir ve ¢ikis verileriyle isleme veri kanalinda baslatilir.

dmControl RefA32 RefB32

Bit0 ... 6

MODE+ACTION

24 PTtg_target olarak RAMP_tqg_slope olarak

Durum Bilgisi
"driveStat" sézciugl ¢alisma modu hakkinda bilgi saglar.

bit Ad Anlami
13 X_ADD1 | 0: Hedef torka erisilmedi
1: Hedef torka erisildi
14 X_END | 0: Galisma modu baslatildi
1: Galisma modu sonlandirildi
15 X_ERR | 0: Hata algilanmadi
1: Hata algilandi

Durum mesajlan
Asagidaki tabloda sinyal ¢ikislari hakkinda bir 6zet gésterilmistir:

Sinyal cikisi Sinyal ¢ikisi fonksiyonu

DQO "Ariza Yok"

4 Ready To Switch On, 5 Switched On ve

6 Operation Enabled calisma durumlarini gésterir
DQ1 "Etkin"

6 Operation Enabled ¢alisma durumunu gdsterir

Calisma Modunu Sonlandirma
Motor beklerken ve asagidaki kosullardan biri karsilandiginda galisma modu sonlandirilir:

e Durmanin nedeni "Durma" ve "Quick Stop"dir
e Durmanin nedeni algilanan hata
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Parametrelestirme

Genel Bakis
Asagidaki grafikte ayarlanabilir parametreler hakkinda bir 6zet gdsterilmistir.

PTtg target

RAMP_tg_enable
=0 ‘ =1

Hedef Torku Ayarlama
PTtg_ target parametresi Gzerinden hedef tork ayarlanir.

e PTtg target parametresi lzerinden istenilen hedef torku ayarlayin.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
PTtq target Calistirma modu Profil Torku icin hedef tork | % INT16 Modbus 6944
%100,0, surekli durma torkuna _M_M_0 -3000,0 R/W PROFINET 6944
denktir. 0,0 -
% 0,1 adimla. 3000,0 -

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Tork igin hareket profilinin uyarlanmasi
Tork icin hareket profili parametrelestirmesini degistirmek mimkuinddr.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

UINT16 Modbus 1624
R/W PROFINET 1624
kalici

RAMP tg enable | Tork igin hareket profilinin etkinlestirilmesi
0 / Profile Off: Profil kapali

1/ Profile On: Profil agik

Profile Torque isletim tlrinde torkun
hareket profili etkinlestirilebilir veya devre
disi birakilabilir.

Diger isletim tlrlerinde torkun hareket
profili devre disidir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

A ao

RAMP tg slope |Torkigin hareket profilinin artisi %/sn UINT32 Modbus 1620
%100,00 tork ayari, stirekli durma torkuna | 0,1 R/W PROFINET 1620
_M_M_0 denktir. 10000,0 kalici
3000000,0 -
Ornek:

10000,00 %/s degerinde bir rampa ayari
0,01 s iginde %100,0% _M_M_0 tork
ayarina neden olur.

0,1 %/s adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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ilave ayar secenekleri

Hedef degeri islemiyle ilgili asagidaki fonksiyonlar kullanilabilir:

Durma ile Durdurma Hareketi (bkz. sayfa 290) BSlimii

Quick Stop ile Hareket Durdurma (bkz. sayfa 292) Bolimu

Sinyal Girisleri Yoluyla Hiz Sinirlamasi (bkz. sayfa 294) Bélimu
Sinyal Girisleri Yoluyla Akim Sinirlamasi (bkz. sayfa 295) Bélimu
Parametre Yoluyla Sinyal Cikisi Ayarlama (bkz. sayfa 297) Boélimu
Sinyal Girisi Uzerinden Konum Tespiti (bkz. sayfa 299) Bélimii
Capture Sonrasi Goreli Hareket (RMAC) (bkz. sayfa 302) BSlUmi

Degerlendirme denetimiyle ilgili asagidaki fonksiyonlar kullanilabilir:

Limit Salterleri (bkz. sayfa 308) Bélimi

Yazihm Limit Salterleri (bkz. sayfa 370) BoIimu

Motor Duruyor ve Hareket Yonu (bkz. sayfa 376) BOIimu
Tork Penceresi (bkz. sayfa 377) Bolimi

Konum Yazmaci (bkz. sayfa 327) Bolimu

Hiz Esik Degeri (bkz. sayfa 330) Bolimi

Akim Esik Degeri (bkz. sayfa 337) Bolimu
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Calisma Durumlari ve Galisma Modlari

Alt bolim 7.5

Calistirma Modu Profile Velocity

Bu Alt Boliimde Neler

Yer Aliyor?

Bu alt bélum, su basliklari icerir:
Baslik Sayfa
Genel Bakis 264
Parametrelestirme 265
266

ilave ayar segenekleri
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Genel Bakis

Aciklama

Calisma modu Profil Hizinda, belirtilen hedef hizla bir hareket yapilir.

Isletim tiiriniin baslatilimasi

Calisma modu ayarlanir ve ¢ikis verileriyle isleme veri kanalinda baslatilir.

dmControl
Bit0...6
MODE+ACTION

RefA32 RefB32

23,

PVv_target olarak

Durum Bilgisi

"driveStat" s6zcugl ¢alisma modu hakkinda bilgi saglar.

Anlami

0: Hedef hiza ulasiimadi
1: Hedef hiza ulasildi

0: Galisma modu baslatildi
1: Galisma modu sonlandirildi

bit Ad

13 X_ADD1
14 X_END
15 X_ERR

0: Hata algilanmadi
1: Hata algilandi

Calisma Modunu Sonlandirma

Motor beklerken ve asagidaki kosullardan biri karsilandiginda galisma modu sonlandirilir:

e Durmanin nedeni "Durma" ve "Quick Stop"dir
e Durmanin nedeni algilanan hata
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Parametrelestirme

Genel Bakis
Asagidaki grafikte ayarlanabilir parametreler hakkinda bir 6zet gdsterilmistir.

PVv_target

RAMP_v_enable
=0 ‘ =1

!

RAMP v acc

RAMP_v_dec

RAMP v_max

Hedef Hizi Ayarlama

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
PVv_target Calistirma modu Profil Hizi igin hedef hiz | usr_v INT32 Modbus 6938
B Hedef hiz, CTRL_v_max ve RAMP_v_max |- R/W PROFINET 6938
icindeki ayarlara sinirldir. 0 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. - -

Hiz igin hareket profilinin uyarlanmasi
Hiz icin Hareket Profili (bkz. sayfa 287) parametrelestirmesini degistirmek mimkindr.
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ilave ayar secenekleri

Hedef degeri islemiyle ilgili asagidaki fonksiyonlar kullanilabilir:

Durma ile Durdurma Hareketi (bkz. sayfa 290) BSlimii

Quick Stop ile Hareket Durdurma (bkz. sayfa 292) Bolimu

Sinyal Girisleri Yoluyla Hiz Sinirlamasi (bkz. sayfa 294) Bélimu
Sinyal Girisleri Yoluyla Akim Sinirlamasi (bkz. sayfa 295) Bélimu
Zero Clamp (bkz. sayfa 296) Bélimi

Parametre Yoluyla Sinyal Cikisi Ayarlama (bkz. sayfa 297) Boélimu
Sinyal Girisi Uzerinden Konum Tespiti (bkz. sayfa 299) Bélimii
Capture Sonrasi Goreli Hareket (RMAC) (bkz. sayfa 302) BSlUmi

Degerlendirme denetimiyle ilgili asagidaki fonksiyonlar kullanilabilir:

Limit Salterleri (bkz. sayfa 308) Bélimi

Yazihm Limit Salterleri (bkz. sayfa 370) BoIimu

Motor Duruyor ve Hareket Yonii (bkz. sayfa 376) BolimuU
Hiz Penceresi (bkz. sayfa 378) Bolimi

Konum Yazmaci (bkz. sayfa 327) Bolimu

Hiz Sapma Penceresi (bkz. sayfa 328) Bolimi

Hiz Esik Degeri (bkz. sayfa 330) Bolimi

Akim Esik Degeri (bkz. sayfa 337) Bolimu
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Alt bolim 7.6

Calistirma Modu Profile Position

Bu Alt Boliimde Neler

Yer Aliyor?

Bu alt bélum, su basliklari icerir:
Baslik Sayfa
Genel Bakis 268
Parametrelestirme 269
271

ilave ayar segenekleri
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Genel Bakis

Aciklama
Profil Konumu ¢alisma modunda, istenen hedef konuma bir hareket gergeklestirilir.
Bir hareket 2 farkli ydéntem Gzerinden uygulanabilir:

o Goreli hareket
o Mutlak hareket

Goreli Hareket

Goreli hareket durumunda, hareket 6nceki hedef konumuna veya motorun gergek konumuna referansla
ilgilidir.

e an

500 700

Mutlak Hareket
Mutlak hareket durumunda, hareket sifir noktasina referansla mutlaktir.

ilk mutlak hareketten énce Homing calisma moduyla bir sifir noktasi tanimlanmalidir.

Isletim tiiriniin baslatilimasi
Calisma modu ayarlanir ve ¢ikis verileriyle isleme veri kanalinda baslatilir.

Yontem dmControl RefA32 RefB32

Bit0 ... 6

MODE+ACTION
Mutlak 014 PPv_target olarak PPp target olarak
Gegerli olarak ayarlanan hedef konuma | 214 PPv_target olarak PPp target olarak
referansla ilgili
Gegerli motor konumuna referansla ilgili | 414 PPv_target olarak PPp target olarak

Durum Bilgisi
"driveStat" sézcugl ¢alisma modu hakkinda bilgi saglar.

bit Ad Anlami
13 X_ADD1 | 0: Hedef konuma erisilmedi
1: Hedef konuma erisildi
14 X_END | 0: Galisma modu baslatildi
1: Galisma modu sonlandirildi
15 X_ERR | 0: Hata algilanmadi
1: Hata algilandi

Calisma Modunu Sonlandirma
Motor beklerken ve asagidaki kosullardan biri karsilandiginda ¢alisma modu sonlandirilir:

e Hedef konuma erisildi
e Durmanin nedeni "Durma" ve "Quick Stop"dir
e Durmanin nedeni algilanan hata
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Parametrelestirme

Genel Bakis
Asagidaki grafikte ayarlanabilir parametreler hakkinda bir 6zet gdsterilmistir.
Ayarlanabilir parametrelere genel bakis

| PPp target | | PPv_target

\—i l_l
}

RAMP v_acc, RAMP v_dec,

RAMP v _max, RAMP v_jerk

|

Hedef Konum
PPp_ target parametresi hedef konumu girmenize izin verir.

e PPp target parametresi lizerinden istenilen hedef konumu ayarlayin.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
PPp target Profile Position (noktadan noktaya) isletim | usr_p INT32 Modbus 6940
B tird icin hedef konum - R/W PROFINET 6940
Maksimum degerler/minimum degerler - -
suna bagli: - -

- Olgek ayari faktori
- Yazilim limit salteri (sayet etkinse)
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Hedef Hiz
PPv_target parametresi hedef hizi ayarlamaniza izin verir.

e PPv_target parametresi ile hedef hizi ayarlayin.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
PPv_target Profile Position (noktadan noktaya) isletim | usr_v UINT32 Modbus 6942
tird icin hedef hiz 1 R/W PROFINET 6942
Hedef hiz, CTRL_v_max ve RAMP_v_max | 60 -
icindeki ayarlara sinirhdir. 4294967295 -

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

Yéntem secimi
PPoption parametresi goreli bir hareket igin ydntemi ayarlamanizi saglar.

e PPoption parametresiyle goreli hareket igin istenen yontemi ayarlayin.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

PPoption Profile Position isletim tlir(i opsiyonlari
Bir bagil konumlama igin referans
konumunu belirler:

0: Profil jeneratoriiniin énceki hedef
konumuna bagh

1: desteklenmiyor

2: Motorun fiili konumuna bagh
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

UINT16 Modbus 6960
R/wW PROFINET 6960

NOoOo !

Hiz icin hareket profilinin uyarlanmasi
Hiz icin Hareket Profili (bkz. sayfa 287) parametrelestirmesini degistirmek mimkind(ir.
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ilave ayar secenekleri

Hedef degeri islemiyle ilgili asagidaki fonksiyonlar kullanilabilir:

e Sarsma Sinirlamasi (bkz. sayfa 289) Bolimi

e Durma ile Durdurma Hareketi (bkz. sayfa 290) Bélimii

e Quick Stop ile Hareket Durdurma (bkz. sayfa 292) Bolimi

e Sinyal Girisleri Yoluyla Hiz Sinirlamasi (bkz. sayfa 294) Bolim

e Sinyal Girisleri Yoluyla Akim Sinirlamasi (bkz. sayfa 295) BoIimu
e Parametre Yoluyla Sinyal Cikisi Ayarlama (bkz. sayfa 297) Bélumi
e Sinyal Girisi Yoluyla Bir Hareket Baslatma (bkz. sayfa 295) Bélumu
e Sinyal Girisi Uzerinden Konum Tespiti (bkz. sayfa 299) Bélimii

e Capture Sonrasi Goreli Hareket (RMAC) (bkz. sayfa 302) Bélimi

Degerlendirme denetimiyle ilgili asagidaki fonksiyonlar kullanilabilir:

Limit Salterleri (bkz. sayfa 308) Bélumdi

Yazilim Limit Salterleri (bkz. sayfa 370) Bélimi

Yike Bagh Konum Sapmasi (Tasima Hatasi) (bkz. sayfa 37.2) Bolimii
Motor Duruyor ve Hareket Yonii (bkz. sayfa 376) Bolimi

Hareketsiz Penceresi (bkz. sayfa 379 Bolumu

Konum Yazmaci (bkz. sayfa 327) Bolumu

Konum Sapma Penceresi (bkz. sayfa 326) Bélimi

Hiz Sapma Penceresi (bkz. sayfa 328) Bolimii

Hiz Esik Degeri (bkz. sayfa 330) Bolimii

Akim Esik Degeri (bkz. sayfa 337) Bolimi
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Alt bolim 7.7

Calistirma Modu Homing

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Genel Bakis 273
Parametrelestirme 275
Bir limit salterde referans hareket 279
Pozitif yonde referans salterine referans hareket 280
Negatif ydnde referans salterine referans hareket 281
indeks Pulsa Referans Hareket 282
Konum Ayarlama 283
ilave ayar segenekleri 284
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Genel Bakis

Aciklama

Yoéntemler

Homing ¢alisma modunda agiklamadir, mekanik bir konum ve gergek motor konumu arasinda bir referans
olusturulur.

Mekanik bir konumla motorun fiili konumu arasinda bir referans bir referans hareketiyle veya 6lgl koyarak
saglanir.

Ba

sarili bir referans hareketiyle veya bir 6l¢li koyarak motorun referans ayari yapilir ve sifir noktasi gecerli

olur.

Sifir noktasi Profil Konumu ¢alisma modunda mutlak hareketler igin referans noktasidir.

Bir

Ye

hareket farkli ydntemler tizerinden uygulanabilir:

Bir limit salterde referans hareket

Bir limit saltere referans harekette pozitif limit saltere veya negatif limit saltere bir hareket uygulanir.
Limit saltere ulasildiginda motor durdurulur ve limit salterin devre noktasina bir geri hareket olur.

Limit salterin devre noktasinda motorun sonraki indeks pulsuna veya devre noktasina parametre ayari
yapilabilen bir mesafeye bir hareket olur.

indeks puls konumu veya devre noktasina parametre ayari yapilabilen mesafeye olan konum referans
noktasidir.

Referans salterine referans hareket

Referans salterine referans hareketinde referans salterine bir hareket yapilir.

Referans salterine ulasildiginda motor durdurulur ve referans salterinin devre noktasina bir hareket olur.
Referans salterinim devre noktasinda motorun sonraki indeks pulsuna veya devre noktasina parametre
ayari yapilabilen bir mesafeye bir hareket olur.

indeks puls konumu veya devre noktasina parametre ayari yapilabilen mesafeye olan konum referans
noktasidir.

indeks pulsa referans hareket

indeks pulsa referans hareketinde fiili konumdan sonraki indeks pulsa bir hareket yapilir. indeks puls
konumu referans noktasidir.

Olgii ayar

Konum ayari durumunda, motorun gercek konumu istenen konum degerine ayarlanir.

ni sifir noktasinin gegerli olmasi igin bir referans hareket kesintisiz tamamlanmalidir. Referans hareket

kesildiyse yeniden baslatiimaldir.

Multiturn kodlayicili motorlar agildiktan sonra bile gegerli bir sifir noktasi verir.

isletim turiinin baglatiimasi

Durum Bilgisi

Calisma modu ayarlanir ve ¢ikis verileriyle isleme veri kanalinda baslatilir.
Yoéntem dmControl RefA32 RefB32
Bit0...6
MODE+ACTION
Olgui ayari 06, - HMp setP olarak
Referans hareket 264 HMmethod olarak -

"driveStat" s6zciigl ¢alisma modu hakkinda bilgi saglar.
bit Ad Anlami
13 X_ADD1 | Ayrilan
14 X_END | 0: Galisma modu baslatildi
1: Calisma modu sonlandirildi
15 X_ERR | 0: Hata algilanmadi

1: Hata algilandi
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Calisma Modunu Sonlandirma

Motor beklerken ve asagidaki kosullardan biri karsilandiginda galisma modu sonlandirilir:
e Homing basarili

e Durmanin nedeni "Durma" ve "Quick Stop"dir

e Durmanin nedeni algilanan hata
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Parametrelestirme

Genel Bakis
Asagidaki grafikte ayarlanabilir parametreler hakkinda bir 6zet gdsterilmistir.

Ayarlanabilir parametrelere genel bakis

HMmethod
=1,2,7..14 \ =17, 18,23 ... 30 \ =33, 34 =35

}
}

| HMp home | | HMp setP

}

| HMv, HMv_out |

}

RAMP v_acc, RAMP_v_dec,

RAMP v_max, RAMP v_jerk

Limit salterin ve referans salterin ayarlanmasi

Limit salterleri ve referans salterleri gereksinimleri karsilamak igin ayarlanmalidir, Limit Salterleri
(bkz. sayfa 308) bolimi ve Referans Salteri (bkz. sayfa 309) boélimine bakin.

Yéntem segimi
Homing isletim turiinde motor konumunun belirli bir eksen konumuna mutlak bir él¢i referansi saglanir.
Homing isletim turu igin, HMme thod parametresi Gzerinden segilebilen gesitli yontemler vardir.
HMprefmethod parametresiyle tercih edilen yontem EEprom'a kalici olarak kaydedilir. Bu parametrede

tercih edilen yontem belirlenmisse, aygit kapatilip acildiktan sonra da bu yéntem Homing isletim tiriinde
uygulanir. Kaydedilecek de@er, HMme thod parametresindeki degere denktir.
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Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

HMmethod

Hedef arama yontemi

1: LIMN ve indeks pulsu

2: LIMP ve indeks pulsu

7 : REF+ ve indeks pulsu, ter., disinda
8 : REF+ ve indeks pulsu, ter., icinde
9 : REF+ ve indeks pulsu, ters degil, iginde
10: REF+ ve indeks pulsu, ters degil,
disinda

11: REF- ve indeks pulsu, ter., disinda
12: REF- ve indeks pulsu, ter., i¢cinde
13: REF- ve indeks pulsu, ters degil, icinde
14: REF- ve indeks pulsu, ters degil,
disinda

17: LIMN

18: LIMP

23: REF+, ter., disinda

24: REF+, ter., icinde

25: REF+, ters degil, igcinde

26: REF+, dahil degil, dis

27: REF-, ter., disinda

28: REF-, ter., icinde

29: REF-, ters degil, icinde

30: REF-, dahil degil, dis

33: indeks pulsu neg. yén

34: indeks pulsu poz. yén

35: Olgii ayari

Kisaltmalar:

REF+: Poz. ydnde arama hareketi
REF+: Neg. ydnde arama hareketi

ter.: YOnu salterde ters cevirme

ters degil: Yonu salterde ters ¢cevirmeme
disinda: indeks pulsu/mesafe salter
disinda

iginde: indeks pulsu/mesafe salter icinde
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

1
18
35

INT16
R/wW

Modbus 6936
PROFINET 6936

HMprefmethod

Homing icin tercih edilen yéntem
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

18
35

INT16
R/W
kalici

Modbus 10260
PROFINET 10260

Devre noktasina olan mesafenin ayarlanmasi

indeks pulssuz bir referans hareketinde limit salterin veya referans salterin devre noktasina bir mesafe
ayari yapiimalidir. HMdi s parametresi lizerinden limit salterin veya referans salterin devre noktasina

mesafe ayarlanir.

Parametre yalnizca dizin darbesi
icermeyen bir referans hareket sirasinda
etkilidir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
HMdis Devre noktasindan mesafe usr_p INT32 Modbus 10254
Devre noktasinda olan mesafe referans 1 R/W PROFINET 10254
noktasi olarak tanimlanir. 200 kalici
2147483647 -
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Sifir noktasinin belirlenmesi

HMp_ home parametresi lizerinden basarili referans hareketi sonrasi referans noktasinda istenilen bir
konum degeri belirtilebilir. Referans noktasinda istenilen konum degeriyle sifir noktasi belirlenir.

0 degeri verilirse, sifir noktasi o zaman referans noktasidir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
HMp home Basvuru noktasindaki konum usr_p INT32 Modbus 10262
Referans hareketi basarili olduktan sonra | -2147483648 R/W PROFINET 10262
bu konum degeri otomatik olarak referans |0 kalici
noktasinda ayarlanir. 2147483647 -

Denetimin ayarlanmasi

HMoutdis ve HMsrchdis parametreleri Uzerinden limit salterlerin ve referans salterlerin bir denetimi

etkinlestirilebilir.

Bu arama yolu iginde salter tekrar
etkinlestiriimelidir, aksi takdirde referans
surusu iptal olur.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
HMoutdis Devre noktasindan sonra arama igin usr_p INT32 Modbus 10252
maksimum yol 0 R/W PROFINET 10252
0 : Arama yolunun denetimi etkin degil 0 kalici
>0: Maksimum mesafe 2147483647 -
Salter algilandiktan sonra tahrik
yukselticisi, tanimli devre noktasini
aramaya baslar. Tanimlanan anahtarlama
noktas! burada belirtilen mesafe iginde
bulunmuyorsa referans hareketi iptal edilir
ve bir hata algilanir.
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.
HMsrchdis Salter gegildikten sonra maksimum arama | usr_p INT32 Modbus 10266
yolu 0 R/W PROFINET 10266
0 : Arama yolunun denetimi etkin degil 0 kalici
>0: Arama mesafesi 2147483647 -

Konum mesafesinin okunmasi

Asagidaki parametreler lizerinden devre noktasi ile indeks pulsu arasinda konum mesafesi okunabilir.

indeks pulslu tekrar olusturulabilir bir referans hareketi igin devre noktasindan indeks pulsuna olan mesafe

>0,05 tur olabilir.

indeks pulsu eger devre noktasina yakin bulunuyorsa, limit salter veya referans salteri mekanik olarak

kaydirilabilir.

Aksi halde indeks pulsu konumu ENC_pabsusr parametresi ile hareket ettirilebilir, Kodlayici icin

Parametreleri Ayarlama (bkz. sayfa 765) Bélumine bakin.

EI00000002624 03/2020

277




Calisma Durumlari ve Calisma Modlari

indeks pulsun devre noktasindan ne kadar
uzak oldugunu kontrol etmeye ve referans
hareketinin indeks pulsla tekrar Uretilip
Uretilmeyeceginin kriteri olmaya yarar.

_HMdisREFtoIDX_usr parametresi
Uzerinden deger kullanici tnitelerinde
girilebilir.

0,0001 tur adimla.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
~HMdisREFtoIDX | Devre noktasindan indeks pulsuna olan usr_p INT32 Modbus 10270
_usr mesafe -2147483648 R/- PROFINET 10270
indeks pulsun devre noktasindan ne kadar | - -
uzak oldugunu kontrol etmeye ve referans | 2147483647 -
hareketinin indeks pulsla tekrar Uretilip
Uretilmeyeceginin kriteri olmaya yarar.
_HMdisREFtoIDX | Devre noktasindan indeks pulsuna olan Tur INT32 Modbus 10264
mesafe - R/- PROFINET 10264

Hizlarin ayarlanmasi

HMv ve HMv_out parametreleri Gzerinden salter aramasinin ve salter etkinlestirmesinin hizlari ayarlanir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
HMv Salteri aramak igin hedef hiz usr_v UINT32 Modbus 10248
Ayarlanabilir deger dahili olarak 1 R/W PROFINET 10248
RAMP_v_max parametre ayarina 60 kalici
sinirlanmistir. 2147483647 -
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.
HMv_ out Salteri serbest gegisi igin hedef hiz usr_v UINT32 Modbus 10250
Ayarlanabilir deger dahili olarak 1 R/W PROFINET 10250
RAMP_v_max parametre ayarina 6 kalici
sinirlanmistir. 2147483647 -

Hiz igin hareket profilinin uyarlanmasi

Hiz icin Hareket Profili (bkz. sayfa 287) parametrelestirmesini degistirmek mimkinddir.
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Bir limit salterde referans hareket

Asagidaki grafikte bir limit salterde referans hareketi gosterilmistir.
Bir limit salterde referans hareket

"Negative Limit Switch" "Positive Limit Switch"

<

1 HMv hiziyla bir limit salterine hareket
2 HMv_out hiziyla limit salterinin devre noktasina hareket
3 HMv_out hiziyla indeks pulsa hareket veya devre noktasi mesafesine hareket

Tar A
Yoéntem 1: indeks pulsa hareket.

Ybéntem 17: Devre noktasi mesafesine hareket.

Tur B
Yéntem 2: indeks pulsa hareket.

Ybéntem 18: Devre noktasi mesafesine hareket.
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Pozitif yonde referans salterine referans hareket

Asagidaki grafikte pozitif ydnde referans salterine bir referans hareket gosterilmistir.
Pozitif ydnde referans salterine referans hareket

"Reference Switch"

RANNRAN AL

1 HMv hiziyla referans salterine hareket
2 HMv_out hiziyla referans salterinin devre noktasina hareket
3 HMv_out hiziyla indeks pulsa hareket veya devre noktasi mesafesine hareket

Tar A

Yoéntem 7: indeks pulsa hareket.

Ydntem 23: Devre noktasi mesafesine hareket.
TarB

Yoéntem 8: indeks pulsa hareket.

Ydntem 24: Devre noktasi mesafesine hareket.
TirC

Yoéntem 9: indeks pulsa hareket.

Ydntem 25: Devre noktasi mesafesine hareket.
Tar D

Yéntem 10: indeks pulsa hareket.
Yontem 26: Devre noktasi mesafesine hareket.
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Negatif yénde referans salterine referans hareket

Asagidaki grafikte negatif yonde referans salterine bir referans hareket gdsterilmistir.
Negatif ydonde referans salterine referans hareket

- "Reference Switch"

A N @
LOIEON
®
: B
+<®_
®
c o™
e
®
i 44@4@«

1 HMv hiziyla referans salterine hareket
2 HMv_out hiziyla referans salterinin devre noktasina hareket
3 HMv_out hiziyla indeks pulsa hareket veya devre noktasi mesafesine hareket

Tir A

Yoéntem 11: indeks pulsa hareket.

Ydéntem 27: Devre noktasi mesafesine hareket.
Tir B

Yoéntem 12: indeks pulsa hareket.

Ydéntem 28: Devre noktasi mesafesine hareket.
TarC

Yoéntem 13: indeks pulsa hareket.

Yoéntem 29: Devre noktasi mesafesine hareket.
TarD

Yéntem 14: indeks pulsa hareket.
Yontem 30: Devre noktasi mesafesine hareket.
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indeks Pulsa Referans Hareket

Asagidaki grafikte indeks pulsa bir referans hareketi gosterilmistir.
indeks pulsa referans hareket

@ @

©)

HMmethod = 33 HMmethod = 34

1 HMv_out hiziyla indeks pulsuna hareket

282 EI00000002624 03/2020



Calisma Durumlari ve Calisma Modlari

Konum Ayarlama

Aciklama

Olgii ayar konumunun ayarlanmasi

Ornek

Konum ayari yoluyla motorun gercek konumu HMp _setP parametresinde konum degerine ayarlanir. Bu
sayede sifir noktasi da tanimlanir.

Bir dlgu ayari yapmak sadece motor durmusken mimkuindir. Etkin bir konum sapmasi korunur ve konum
regllatori tarafindan 6lgli ayari yapildiktan sonra da dengelenebilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
HMp setP Olgii ayar konumu usr_p INT32 Modbus 6956
Homing isletim tird konumu, yéntem 35. | - R/W PROFINET 6956
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 0 -

N —

Olcii ayariyla 4000 uygulama Unitesi kadar konumlama

® v o
"2000"(
@ v | ©
o | o

Motor 2000 uygulama Unitesi kadar konumlandirilir.
Konum ayari 0 oldugunda, motorun gergek konumu konum degeri ayni zamanda yeni bir sifir noktasi tanimlayan
0'a ayarlanir.

Yeni bir hareketin 2000 uygulama Unitesi kadar tetiklenmesinden sonra yeni hedef konum 2000 uygulama Unitesidir.
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ilave ayar secenekleri

Hedef degeri islemiyle ilgili asagidaki fonksiyonlar kullanilabilir:

Sarsma Sinirlamasi (bkz. sayfa 289) Bolimi

Durma ile Durdurma Hareketi (bkz. sayfa 290) Bélimii

Sinyal Girisleri Yoluyla Akim Sinirlamasi (bkz. sayfa 295) Bélimu
Parametre Yoluyla Sinyal Cikisi Ayarlama (bkz. sayfa 297) Boélimu
Sinyal Girisi Uzerinden Konum Tespiti (bkz. sayfa 299) Bélimii

Degerlendirme denetimiyle ilgili asagidaki fonksiyonlar kullanilabilir:

Limit Salterleri (bkz. sayfa 308) Bélimi

Referans Salteri (bkz. sayfa 309 Bolimu

Yazihm Limit Salterleri (bkz. sayfa 370) BoIimu

Yuke Bagh Konum Sapmasi (Tasima Hatasi) (bkz. sayfa 372) Bélumi
Motor Duruyor ve Hareket Yonu (bkz. sayfa 376) BOIimu

Konum Sapma Penceresi (bkz. sayfa 326) Bolim

Hiz Sapma Penceresi (bkz. sayfa 328) Bolimi

Hiz Esik Degeri (bkz. sayfa 330) Bolimi

Akim Esik Degeri (bkz. sayfa 337) Bolimu
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Bolim 8
Calisma Igin Fonksiyonlar

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu bélim, su alt bélimleri igerir:
Alt Boliim Baslik Sayfa
8.1 Hedef degeri islemiyle ilgili fonksiyonlar 286
8.2 Degerlendirme denetimiyle ilgili fonksiyonlar 307
8.3 Aygit ii sinyallerinin denetimiyle ilgili fonksiyonlar 336
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Alt bolim 8.1

Hedef degeri islemiyle ilgili fonksiyonlar

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?

Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Hiz icin hareket profili 287
Sarsma sinirlamasi 289
Durma ile hareketi kesme 290
Quick Stop ile hareket durdurma 292
Sinyal Girisleri Yoluyla Hiz Sinirlamasi 294
Sinyal Girisleri Yoluyla Akim Sinirlamasi 295
Zero Clamp 296
Parametre lzerinden sinyal ¢ikisi ayari 297
Sinyal Girisi Yoluyla Bir Hareket Baslatma 298
Sinyal girisi izerinden konum tespiti 299
Capture Sonrasi Goreli Hareket (RMAC) 302
Bosluk Denklestirme 305
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Hiz i¢in hareket profili

Kullanilabilirlik

Rampa dikligi

Hedef konum ve hedef hiz, kullanici tarafindan girilen buyukliklerdir. Girilen bu buyukluklerde hiz igin bir
hareket profili hesaplanir.

Hiz i¢in olan hareket profili bir hizianmadan, bir yavaslamadan ve maksimum bir hizdan olusur.

Rampa sekli olarak her iki hareket yoni icin bir lineer rampa mevcuttur.

Hiz i¢in hareket profilinin kullanimi isletim tlriine baghdir.

Asagidaki isletim tirlerinde hiz igin hareket profili kalici olarak etkindir:

e Jog

o Noktadan noktaya

o Hedef Arama

Rampa dikligi zaman unitesi basina motorun hiz degisikliklerini belirler. Rampa dikligi hizlanma ve
yavaslama igin ayarlanir.

— RAMP_v_max

RAMP v_acc —

—— RAMP_v_dec

~Y

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
RAMP v _enable |Hizigin hareket profilinin etkinlestirilmesi | - UINT16 Modbus 1622
0 / Profile Off: Profil kapali 0 R/W PROFINET 1622
1/ Profile On: Profil agik 1 kalici
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 1 -
devre disiyken mumkindar.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
RAMP v_max Hiz icin hareket profilinin maksimum hizi | usr_v UINT32 Modbus 1554
Bu isletim tiirlerinin birinde yiiksek bir 1 R/W PROFINET 1554
nominal hizi ayarlanirsa, otomatik olarak | 13200 kalici
RAMP_v_max degerine bir sinirlama olur. | 2147483647 -
Bdylece sinirli hizla bir isletime alma daha
kolay yapilabilir.
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.
RAMP v _acc Hiz icin hareket profilinin hizlanmasi usr_a UINT32 Modbus 1556
0 degerinin yazilmasi parametreyi 1 R/W PROFINET 1556
etkilemez. 600 kalici
Degistirilen ayarlar sonraki motor 2147483647 -

hareketinde kabul edilir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
RAMP v _dec Hiz igin hareket profilinin yavaslamasi usr_a UINT32 Modbus 1558
Minimum deger isletim tiriine baglidir: 1 R/W PROFINET 1558
600 kalici
Minimum degeri 1 olan isletim tarleri: 2147483647 -

Profile Velocity

Minimum degeri 120 olan isletim turleri:

Jog
Noktadan noktaya
Hedef Arama

0 degerinin yazilmasi parametreyi
etkilemez.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

288
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Sarsma sinirlamasi

Aciklama

Sarsma sinirlamasi ile atlamal hizlanma degisiklikleri duizlenir; dolayisiyla yumussak ve neredeyse

sarsintisiz bir gegis olur.

v A

\J

Kullanilabilirlik
Sarsma sinirlamasi asagidaki isletim tirlerinde mimkainddr:

e Jog
e Noktadan noktaya
e Hedef Arama

Ayarlar
Sarsma sinirflamasi RAMP_v_jerk parametresi Uzerinden agilabilir ve ayarlanabilir.

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

Parametre adi Aciklama Birim Veri tlrd
minimum deder | R/W
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
RAMP_v_jerk Hiz igin hareket profilinin hareket ms UINT16
sinirlamasi 0 R/W
0 / Off: Kapali 0 kalici
1/1:1ms 128 -
2/2:2ms
4/4:4ms
8/8:8ms
16/16: 16 ms
32/32: 32 ms
64/ 64: 64 ms

128 /128: 128 ms

Ayar yalnizca isletim tirl etkin degilken
(x_end=1) mimkinddr.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

Modbus 1562
PROFINET 1562
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Durma ile hareketi kesme

Bir durma ile glincel hareket kesilir ve tekrar devam ettirilebilir.
Bir durma bir dijital sinyal girisiyle veya bir Fieldbus komutuyla yapilabilir.

Bir sinyal girisi yoluyla bir hareketi yarida kesmek i¢in 6nce "Durma" sinyal girisi fonksiyonunu
parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bdlimuine bakin.

Hareket 2 farkh yavaslama tirilyle kesilebilir.

e Yavaslama rampasi Uzerinden yavaslama
e Tork rampasi Uzerinden yavaslama

Yavaslama tiiriniin ayarlanmasi
LIM HaltReaction parametresi (izerinden yavaslama tiri ayarlanir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
LIM HaltReacti | Durma opsiyon kodu - INT16 Modbus 1582
on 1/ Deceleration Ramp: Yavaslama 1 R/W PROFINET 1582
rampasi 1 kalici
3/ Torque Ramp: Tork rampasi 3 -

Durmada yavaslama turi

RAMP_v_dec parametresi yardimiyla
yavaslama rampasi ayari.

LIM_I_maxHalt parametresi yardimiyla tork
rampasl! ayarl.

Bir yavaslama rampasi zaten etkinse
parametre yazilamaz.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Yavaslama rampasinin ayarlanmasi

Yavaslatma rampasi Hiz igin Hareket Profili (bkz. sayfa 257) yoluyla Ramp v dec parametresi ile
ayarlanir.

Tork rampasinin ayarlanmasi
LIM I maxHalt parametresi lizerinden tork rampasi ayarlanir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
LIM I maxHalt |Durigin Akim Arms UINT16 Modbus 4380
Bu deger sadece parametre araliginin - R/W PROFINET 4380
minimum ve maksimum degeriyle sinirlanir | - kalici

(motordan / son kademeden dolayi deger
sinirlamasi yok)

Dur isleminde, akim siniri (_Imax_act)
asagidaki deg@erlerden biridir (en disuk

olan):

- LIM_I_maxHalt
- _M_I_max

- _PS_I_max

Bir Dur islemi sirasinda 12t izlemenin neden
oldugu daha fazla akim sinirlamasi da
hesaba katilir.

Varsayilan: _PS_I_max 8 kHz PWM
frekansinda ve 230/480 V sebek voltajinda
0,01 A, adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Quick Stop ile hareket durdurma

Bir Quick Stop ile glincel hareket durdurulur.
Bir Quick Stop 1. veya 2. hata sinifi bir hatayla veya bir Fieldbus komutuyla yapilabilir.
Hareket 2 farkli yavaslama turuyle durdurulabilir.

e Yavaslama rampasi Uzerinden yavaslama
e Tork rampasi Uzerinden yavaslama

Ayrica, yavaslama sonrasi hangi ¢galisma durumuna gegilecegi ayarlanabilir:

e 9 Fault calisma durumuna gegis
e 7 Quick Stop Active galisma durumuna gegis

Yavaslama tiiriniin ayarlanmasi
LIM QStopReact parametresi (izerinden yavaslama trl ayarlanir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
LIM QStopReact | Quick Stop opsiyon kodu - INT16 Modbus 1584
-2 /| Torque ramp (Fault): Tork rampasini | -2 R/W PROFINET 1584
kullanin ve 9 Fault ¢alisma durumuna gegin | 6 kalici

-1/ Deceleration Ramp (Fault): Yavaslama | 7 -
rampasini kullanin ve 9 Fault galisma
durumuna gegin

6 / Deceleration ramp (Quick Stop):
Yavaslama rampasini kullanin ve 7 Quick
Stop ¢alisma durumuna gegin

7 | Torque ramp (Quick Stop): Tork
rampasini kullanin ve 7 Quick Stop ¢alisma
durumuna gegin

Quick Stop igin yavaslama tlrd

RAMPquickstop parametresi yardimiyla
yavaslama rampasi ayari.
LIM_I_maxQSTP parametresi yardimiyla
tork rampasi ayart.

Bir yavaslama rampasi zaten etkinse
parametre yazilamaz.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Yavasglama rampasinin ayarlanmasi
RAMPquickstop parametresi Uzerinden yavaslama rampasi ayarlanir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
RAMPquickstop | Quick Stop igin yavaslama rampasi usr_a UINT32 Modbus 1572
Bir yazilim durmasi veya hata sinifi 1 veya | 1 R/W PROFINET 1572
2 olan bir hata igin yavaslama rampasi. 6000 kalici
Degistirilen ayarlar sonraki motor 2147483647 -

hareketinde kabul edilir.

Tork rampasinin ayarlanmasi
LIM I maxQSTP parametresi lizerinden tork rampasi ayarlanir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
LIM I maxQSTP |Quick Stop igin Akim Arms UINT16 Modbus 4378
Bu deger sadece parametre araliginin - R/W PROFINET 4378
minimum ve maksimum degeriyle sinirlanir | - kalici

(motordan / son kademeden dolayi deger
sinirlamasi yok)

Quick Stop isleminde, akim siniri
(_Ilmax_act) asagidaki de@erlerden biridir
(en dusiik olan):

- LIM_l_maxQSTP

- _M_l_max

- _PS_I_max

Bir Quick Stop islemi sirasinda 12t
izlemenin neden oldugu daha fazla akim
sinirlamasi da hesaba katilir.

Varsayilan: _PS_I_max 8 kHz PWM
frekansinda ve 230/480 V sebek voltajinda
0,01 A, adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

EI00000002624 03/2020

293




Calisma igin Fonksiyonlar

Sinyal Girigleri Yoluyla Hiz Sinirlamasi

Dijital Sinyali Girisi Yoluyla Sinirlama

Hiz dijital bir sinyal girisi yoluyla belirli bir degere sinirlanabilir.

I0 v_limit parametresi hiz sinirlamasini ayarlamanizi saglar.

dabhili olarak 100 min-1 ile sinirlidir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
I0 v limit Giris (izerinden hiz sinirlamasi usr_v UINT32 Modbus 1596
o Bir dijital giris Gzerinden bir hiz sinirlamasi | 0 R/W PROFINET 1596
etkinlestirilebilir. 10 kalici
Profil Tork galisma modunda, minimum hiz | 2147483647 -

Dijital bir sinyal girisi yoluyla hizi sinirflamak i¢in énce "Hiz Sinirlamasi” sinyal girisi fonksiyonunu

parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.
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Sinyal Girisleri Yoluyla Akim Sinirlamasi

Dijital Sinyali Girisi Yoluyla Sinirlama

Akim dijital bir sinyal girisi yoluyla belirli bir degere sinirlanabilir.
I0 I limit parametresi akim sinirlamasini ayarlamanizi saglar.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
I0 I limit Giris Uzerinden akim sinirlama Arms UINT16 Modbus 1614
Bir dijital giris tizerinden bir akim 0,00 R/W PROFINET 1614
sinirlamasi etkinlestirilebilir. 0,20 kalici
0,01 A adimla. 300,00 -

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Dijital bir sinyal girisi yoluyla akimi sinirlamak igin dnce "Akim Sinirlamasi" sinyal girisi fonksiyonunu
parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.
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Zero Clamp

Aciklama

Kullanilabilirlik

Ayarlar

Motor dijital sinyal girisi yoluyla durdurulabilir. Motor hizi parametrelestirilmis bir hiz degerinin altinda

olmalidir.

"Zero Clamp" sinyal girisi fonksiyonu asagidaki galisma modunda kullanilabilir:

e Profile Velocity

Parametrelestirilmis hiz deg@eri altindaki hedef hizlar "sifir" olarak yorumlanir.

"Zero Clamp" sinyal giris fonksiyonunda %20 gecikme vardir.

MON v _zeroclamp parametresi hiz degerini ayarlamanizi saglar.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON v zeroclam | Zero Clamp hiz sinirlamasi usr_v UINT32 Modbus 1616
p Zero Clamp sadece nominal hiz, Zero 0 R/W PROFINET 1616
Clamp hizini sinir degerinin altindaysa 10 kalici
mimkandr. 2147483647 -

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Dijital bir sinyal girisi yoluyla motoru durdurmak igin énce "Zero Clamp" sinyal girisi fonksiyonunu

parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.
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Parametre Gizerinden sinyal ¢ikisi ayari

Aciklama

Dijital sinyal ¢ikislar Fieldbus Gzerinden istenildigi gibi ayarlanabilir.

Parametre yoluyla dijital sinyal ¢ikisi ayarlamak igin énce "Serbestge Kullanilabilir" sinyal ¢ikis
fonksiyonunu parametrelestirmeniz gerekir, Sinyal Cikis Fonksiyonlarini Parametrelestirme
(bkz. sayfa 277) bélimine bakin.

I0_DQ set parametresi tizerinden dijital sinyal ¢ikislari ayarlanir.

'Gerektiginde kullanilabilir' olarak
ayarlanirsa dogrudan ayarlanabilir.

Bit yerlesimi:
Bit 0: DQO
Bit 1: DQ1

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
I0 DQ set Dijital ¢ikislar direkt ayarlama - UINT16 Modbus 2082
Dijital ¢ikislar yalnizca sinyal ¢ikisi islevi - R/W PROFINET 2082

GC denetleyicisi DURDUR durumunda ise veya GC denetleyici ve siirlici arasinda iletisim kesintisi
oldugunda, suricunin sinyal ¢ikislarinin durumu ayarlandiklar gibi kalir. Strtictiniin sinyal ¢ikislarinin
durumlari GG denetleyicisi DURDUR durumunda oldugu surece degistirilemez.
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Sinyal Girisi Yoluyla Bir Hareket Baslatma

"Baslatma Profili Konumlandirma" sinyal girisi fonksiyonu Profil Konumu g¢alisma modunda hareket igin
baslatma sinyalini ayarlar. Dijital girisin ylUkseldigi kenarda konumlandirma hareketi ytrdtultr.
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Sinyal girisi Gizerinden konum tespiti

Aciklama

Motor konumu bir sinyal geldigi anda bir Capture girisinde tespit edilebilir.

Capture girislerinin sayisi

Yéntem secimi

Dogruluk

Durum mesaijlar

Algilanan konum

2 Capture girisi kullanilabilir:
e DIO/CAP1ve DI1/CAP2

Motor konumu 2 farkli yéntemle tespit edilebilir:

e Motor konumunun bir kez tespiti
Bir kez tespit demek motor konumunun ilk kenarda algilandigi anlamina gelir.
e Motor konumunun sirekli tespiti
Sirekli tespit demek motor konumunun her kenarda yeniden algilandigi anlamina gelir. Algilanan eski
deger bu esnada silinir.

Motor konumu artan veya azalan kenarda Capture girisinde algilanabilir.

2 us titremesi yaklasik 3000 dak™! hizda 1,6 kullanici tanimli tinitenin yakalanan konumunun yanlishgiyla

sonugclanir.

(3000 dak™" = (3000*16384)/(60*10°) = 0,8 usr_p/us)
Olcek ayarinin fabrika ayarinda 1,6 kullanici tnitesi 0,036 °'dir.

Hizlandirma fazi ve yavaslatma fazi sirasinda yakalanan motor konumu daha az dogrudur.

_CapStatus parametresi tizerinden tespit durumu gdsterilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CapStatus Capture girislerinin durumu - UINT16 Modbus 2562
- Okuma erigimi: - R/- PROFINET 2562
Bit 0: CAP1 girisi Gzerinden konum - -
algilamasi yapildi - -
Bit 1: CAP2 girisi Gizerinden konum
algilamasi yapildi
Asagidaki parametreler Gzerinden algilanan konum gdsterilir.
Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_CaplPos Capture girisi 1 algilanan konum usr_p INT32 Modbus 2572
"Yakalanan sinyal" zamaninda yakalanan |- R/- PROFINET 2572
konum. - -
Yakalanan konum "Konum Ayari" veya - -
"Referans Hareket" sonrasinda yeniden
hesaplanir.
_Cap2Pos Capture girisi 2 algilanan konum usr_p INT32 Modbus 2574
"Yakalanan sinyal" zamaninda yakalanan |- R/- PROFINET 2574

konum.

Yakalanan konum "Konum Ayari" veya
"Referans Hareket" sonrasinda yeniden
hesaplanir.
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Capture girisi 2 etkinlestirilirken olay sayaci
sifirlanir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_CaplCount Capture giris 1 olay sayaci - UINT16 Modbus 2576
Capture olaylarini sayar. - R/- PROFINET 2576
Capture girisi 1 etkinlestirilirken olay sayaci | - -
sifirlanir. - -
_Cap2Count Capture giris 2 olay sayaci - UINT16 Modbus 2578
Capture olaylarini sayar. - R/- PROFINET 2578

Konum tespitinin baslatiimasi

Asagidaki parametreler lizerinden konum tespiti baslatilir.

e CaplActivate ve Cap2Activate parametreleri Gzerinden istenilen ydontemi ayarlayin.

2 |/ Capture Continuous: Sirekli Capture
baslat

Bir kez Capture isleminde birinci algilanan
degerde fonksiyon sonlandirilir.

Sirekli Capture isleminde algilama sonsuz
kez yapllir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CaplActivate Capture girisi 1 Start/Stop - UINT16 Modbus 2568
0/ Capture Stop: Capture fonksiyonunu 0 R/W PROFINET 2568
iptal et - -
1/ Capture Once: Bir kez Capture baslat |4 -
2/ Capture Continuous: Siirekli Capture
baslat
Bir kez Capture isleminde birinci algilanan
degerde fonksiyon sonlandirilir.
Sirekli Capture isleminde algilama sonsuz
kez yapilir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
Cap2Activate Capture girisi 2 Start/Stop - UINT16 Modbus 2570
0/ Capture Stop: Capture fonksiyonunu 0 R/W PROFINET 2570
iptal et - -
1/ Capture Once: Bir kez Capture baslat |4 -

Kenarin ayarlanmasi

Asagidaki parametreler Gzerinden konum tespitinin kenari ayarlanir.

® CaplConfig ve Cap2Config parametreleri Uzerinden istenilen kenari ayarlayin.

algilamasi

1/ Rising Edge: Artan kenarda konum
algilamasi

2 / Both Edges: Her iki kenarda konum
algilamasi

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

0
0
2

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CaplConfig Capture girisi 1 konfiglirasyonu UINT16 Modbus 2564
0/ Falling Edge: Azalan kenarda konum R/W PROFINET 2564
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Parametre adi

Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
Cap2Config Capture girisi 2 konfiglirasyonu UINT16 Modbus 2566
0/ Falling Edge: Azalan kenarda konum R/W PROFINET 2566

algilamasi

1/ Rising Edge: Artan kenarda konum
algilamasi

2 / Both Edges: Her iki kenarda konum
algilamasi

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

NOOo !
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Capture Sonrasi Goéreli Hareket (RMAC)

Aciklama

Kullanilabilirlik

Capture Sonrasi Géreli Hareket (RMAC) baska bir hareket calisirken bir sinyal girisi yoluyla goreli bir
hareket baslatir.

Hedef konum ve hiz parametrelestirilebilir.
v @ ® ®

o\

RMAC_Position
RMAC Velocity

1 Ayarlanan bir galisma moduyla hareket (6rnegin Profil Hizi ¢galisma modu)

2 Start Signal Of RMAC sinyal girisi fonksiyonu ile capture sonrasi goreli hareket baslangici
3a Capture sonrasi goreli hareket degismeyen hiz ile gergeklestirilir

3b Capture sonrasi goreli hareket parametrelestirilmis hiz ile gergeklestirilir

4 Hedef konuma erisildi

Capture Sonrasi Goreli Hareket (RMAC) asagdidaki galisma modlarinda baslatilabilir:
Jog

Profile Torque

Profile Velocity

Noktadan noktaya

Sinyal Girisi Fonksiyonlari

Durum gdstergesi

Goreli hareketi baslatmak igin “Start Signal Of RMAC” sinyal girisi fonksiyonu gerekir.

Sinyal girisi fonksiyonu parametrelestiriimis olmalidir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimine
bakin.

Durum, bir sinyal ¢ikisi Gzerinden veya Fieldbus Uzerinden gdsterilebilir.

Sinyal ¢ikisi yoluyla durumu okumaniz i¢in énce “RMAC Active Or Finished” sinyal ¢ikis fonksiyonunu
parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bdlimuine bakin.

Fieldbus yoluyla durumu okumak igin durum parametrelerinin durum bitlerini ayarlamaniz gerekir, Durum
Parametrelerinin Ayarlanabilir Bitleri (bkz. sayfa 333) bolimiine bakin.

Ek olarak, durum RMAC Status ve RMAC DetailStatus parametreleri yoluyla kullanilabilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

_RMAC Status Capture sonrasi goreli hareket durumu
0/ Not Active: etkin degil

1 / Active Or Finished: Capture sonrasi
bagl hareket etkin veya tamamlanmis

UINT16 Modbus 8994
R/- PROFINET 8994

a0 ot
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0/ Not Activated: etkin degil

1 / Waiting: Capture sinyali bekleniyor

2 / Moving: Capture sonrasi goreli hareket
devam ediyor

3/ Interrupted: Capture sonrasi goreli
hareket iptal edildi

4/ Finished: Capture sonrasi goreli hareket
sonlandirildi

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

_RMAC Detailst | Capture sonrasi bagil hareketin ayrintil - UINT16 Modbus 8996

atus durumu (RMAC) - R/- PROFINET 8996

Capture Sonrasi Goreli Hareketi etkinlestirir

Baslatilabilmesi i¢in dnce Capture Sonrasi Goéreli Hareket (RMAC) etkinlestiriimelidir.

Capture Sonrasi Goreli Hareket (RMAC) asagidaki parametre yoluyla etkinlestirilir:

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
RMAC Activate |Capture sonrasi bagil hareketin - UINT16 Modbus 8984
etkinlestirilmesi 0 R/W PROFINET 8984
0/ Off: Kapal 0 -
1/0n: Agik 1 -

“Activate RMAC” sinyal girisi fonksiyonu yoluyla Capture Sonrasi Goreli Hareketi (RMAC) etkinlestirmek

de mimkunddr.

Hedef Degerler

Goreli hareket igin hedef konum ve hiz asagidaki parametreler yoluyla ayarlanir.

Deger dahili olarak RAMP_v_max igindeki
ayara sinirlanir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
RMAC Position |Capture sonrasi bagil hareketin hedef usr_p INT32 Modbus 8986
konumu - R/W PROFINET 8986
Maksimum degerler/minimum degerler 0 kalici
suna bagh: - -
- Olgek ayar faktdrii
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.
RMAC Velocity |Capture sonrasi bagil hareketin hizi usr_v UINT32 Modbus 8988
Deger 0: Gergek motor hizini kullanin 0 R/W PROFINET 8988
Deger >0: Deger hedef hizdir 0 kalici
2147483647 -

Baslatma Sinyali icin Kenar

Goreli hareketi tetiklemek igin kenar asagidaki parametre yoluyla ayarlanir.
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Hedef Konumun Asiri Seyahatine Tepki

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
RMAC Edge Capture sonrasi goreli hareket igin Capture | - UINT16 Modbus 8992
sinyali kenari 0 R/W PROFINET 8992
0/ Falling edge: Algalan kenar 0 kalici
1

1/ Rising edge: Yikselen kenar

Ayarlanan hiza, hedef konuma ve yavaslatma rampasina bagh olarak hedef konum asiri seyahat edebilir.

Hedef konumun asiri seyahatine tepki asagidaki parametre yoluyla ayarlanir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
RMAC Response | Hedef konumu gecmeye tepki - UINT16 Modbus 8990
0/ Error Class 1: Hata sinifi 1 0 R/W PROFINET 8990
1/No Movement To Target Position: Hedef | 0 kalici
2

konuma hareket yok

2/ Movement To Target Position: Hedef
konuma hareket

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Bosluk Denklestirme

Bir bosluk esitlemesinin ayariyla mekanik bir bosluk dengelenebilir.

Bir mekanik bosluga érnek

1 Az mekanik bosluklu 6rnek
2 Gok mekanik bosluklu érnek

Bosluk dengelemesi etkinken tahrik yukselticisi her harekette mekanik boslugu otomatik dengeler.

Kullanilabilirlik

Bir bosluk dengelemesi asagidaki isletim turlerinde mumkainddr:

e Jog

e Noktadan noktaya

e Hedef Arama

Parametrelestirme

Bir bosluk dengelemesi i¢in mekanik boslugun buyukligu ayarlanmahdir.

BLSH_Position parametresi Uizerinden mekanik boslugun blyikligu kullanici Gnitelerinden ayarlanir.

defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
BLSH Position |Bosluk dengeleme igin konum degeri usr_p INT32 Modbus 1668
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 0 R/W PROFINET 1668
devre disiyken mumkuinddar. 0 kalici
Degistirilen ayarlar son kademe sonraki 2147483647 -

Ayrica bir isleme siiresi ayarlanabilir. isleme siiresiyle, mekanik boslugun dengelenecegdi zaman aralii

belirlenir.

BLSH_ Time parametresi Uzerinden isleme siresi ms olarak ayarlanir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
BLSH Time Bosluk dengeleme igin isleme siiresi ms UINT16 Modbus 1672
B Deger 0: Hemen bosluk dengeleme 0 R/W PROFINET 1672
Deger >0: Bosluk dengelemesi igin isleme | 0 kalici
suresi 16383 -

Bosluk dengelemesinin etkinlestiriimesi

Bir bosluk dengelemesinin etkinlestiriimesi icin dnce pozitif veya negatif yonde bir hareket olmalidir.
BLSH Mode parametresi Uzerinden bosluk dengelemesi etkinlestirilir.
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e Pozitif veya negatif yonde bir hareket uygulayin. Motoruna baglh oldugu mekanik kisim hareket edene
kadar hareket devam etmelidir.
e Hareket pozitif ydneyse (pozitif hedef degerleri), "OnAfterPositiveMovement" degeriyle bosluk telafisini

etkinlestirin.

e Hareket negatif ydneyse (negatif hedef degerleri), "OnAfterNegativeMovement" deg@eriyle bosluk
telafisini etkinlestirin.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
BLSH Mode Bosluk dengeleme isletim tlr0 - UINT16 Modbus 1666
- 0/ Off: Bosluk dengeleme kapal 0 R/W PROFINET 1666
1 / OnAfterPositiveMovement: Bosluk 0 kalici
2

dengeleme etkin, son hareket pozitif yonde
yapildi

2 | OnAfterNegativeMovement: Bosluk
dengeleme etkin, son hareket negatif
yoénde yapildi

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

306

EI00000002624 03/2020




Calisma igin Fonksiyonlar

Alt bolim 8.2

Degerlendirme denetimiyle ilgili fonksiyonlar

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Limit salter 308
Referans salteri 309
Yazilim limit salteri 310
Yike baglh konum sapmasi (tasima hatast) 312
Yuke Bagli Hiz Sapmasi 315
Motor durmasi ve hareket yéni 316
Tork Penceresi 317
Hiz Penceresi 318
Hareketsiz Penceresi 319
Konum Yazmaci 321
Konum sapma penceresi 326
Hiz sapma penceresi 328
Hiz esik degeri 330
Akim esik degeri 331
Durum Parametrelerinin Ayarlanabilir Bitleri 333

EI00000002624 03/2020

307




Calisma igin Fonksiyonlar

Limit salter

Limit salter

Limit salterlerinin kullanimi tehlikelere karsi belirli bir koruma saglayabilir (6rnegin yanlis nominal
degerlerden dolay1 mekanik dayanaga ¢arpma).

A UYARI

KONTROL KAYBI

e Sinir anahtarlarinin risk degerlendirmeniz tarafindan belirlenen sekilde takildigini dogrulayin.

e Limit salterlerin dogru baglanmis olmasini saglayin.

e Yeterince fren yolu kalacak sekilde limit salterlerin mekanik dayanagin éniine monte edilmesini
saglayin.

e Limit salterlerin dogru parametre ayarini ve islevini saglayin.

Bu talimatlara uyulmamasi éliime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Bir hareket limit salterlerle denetlenebilir. Denetim igin pozitif bir limit salter ve negatif bir limit salter
kullanilabilir.

Pozitif veya negatif limit salter devreye girerse hareket durur. Bir hata iletisi gosterilir ve ¢alisma durumu
7 Quick Stop Active olur.

Hata mesaji "Ariza Sifirlama" aracihgiyla sifirlanabilir. Calisma durumu 6 Operation Enabled durumuna
geri geger.

Hareket devam ettirilebilir, ancak sadece limit salterin devreye girdigi zit ydnde. Ornegin pozitif limit salter
devreye girdiyse, sadece negatif yonde harekete devam edilebilir. Pozitif ydnde hareket devam
ettirildiginde yeniden bir hata iletisi verilir ve ¢calisma durumu tekrar 7 Quick Stop Active olur.

I0sigLIMP ve T0sigLIMN parametreleri Uzerinden limit salterin tlrG ayarlanir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

I0sigLIMP Pozitif limit salteri igin sinyal - UINT16 Modbus 1568
degerlendirmesi 0 R/W PROFINET 1568
0/ Inactive: etkin degil 1 kalici
1/ Normally Closed: Acici 2 -

2/ Normally Open: Kapatici

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

I0sigLIMN Negatif limit salteri icin sinyal - UINT16 Modbus 1566
degerlendirmesi 0 R/W PROFINET 1566
0/ Inactive: etkin degil 1 kalici
1/ Normally Closed: Agici 2 -

2 / Normally Open: Kapatici

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

“Positive Limit Switch (LIMP)” ve “Negative Limit Switch (LIMN)” sinyal girisi fonksiyonlari
parametrelestiriimis olmalidir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bolimine bakin.
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Referans salteri

Referans salteri sadece Homing isletim tiriinde etkindir.

I0sigREF parametresi lizerinden referans salterin tiri ayarlanir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
I0sigREF Referans salteri igin sinyal degerlendirmesi | - UINT16 Modbus 1564
1/ Normally Closed: Agici 1 R/W PROFINET 1564
2 / Normally Open: Kapatici 1 kalici
2

Referans salter yalnizca referans salterde
referans hareket islenirken etkinlestirilir.
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

“Reference Switch (REF)” sinyal girisi fonksiyonu parametrelestiriimis olmahdir, Dijital Giris ve Cikislar
(bkz. sayfa 277) bélimine bakin.
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Yazilim limit salteri

Aciklama

On kosul

Bir hareket yazihm limit salteriyle denetlenebilir. Denetim igin pozitif bir konum siniri ve negatif bir konum
siniri ayarlanabilir.

Pozitif veya negatif konum sinirina ulasildiginda hareket durur. Bir hata iletisi g&sterilir ve galisma durumu
7 Quick Stop Active olur.

Hata mesaji "Ariza Sifirlama" aracihgiyla sifirlanabilir. Calisma durumu 6 Operation Enabled durumuna
geri geger.

Hareket devam ettirilebilir, ancak sadece konum sinirinin ulastigi zit yénde. Ornegin pozitif konum sinirina
ulasildiysa, sadece negatif yonde harekete devam edilebilir. Pozitif ydbnde hareket devam ettirildiginde
yeniden bir hata iletisi verilir ve galisma durumu tekrar 7 Quick Stop Active olur.

Yazilim limit salteri izleme yalnizca gegerli bir sifir nokta ile galisir, Hareket Araligi Boyutu (bkz. sayfa 794)
konusuna bakin.

Hedef konumlu isletim tiirlerinin davranisi

Hedef konumlu isletim tirlerinde hareket baslatiimadan énce hedef konum, konum sinirlariyla
karsilastirilir. Hedef konum pozitif konum sinirindan biiylk veya negatif konum sinirindan kiguk bile olsa
hareket normal baslatilir. Konum siniri asilmadan énce hareket durdurulur.

Asagidaki isletim turlerinde hedef konum hareket baslatiimadan énce kontrol edilir:

e Jog (adim hareketi)
o Noktadan noktaya

Hedef konumsuz igletim tirlerinin davranigi

Etkinlestirme

Hedef konumsuz isletim tlrlerinde konum sinirinda bir Quick Stop uygulanir.
Asagidaki isletim turlerinde konum sinirinda bir Quick Stop uygulanir:

e Jog (strekli hareket)
e Profile Torque
e Profile Velocity

MON_ SWLimMode parametresi tizerinden bir konum sinirina ulasildiginda davranis ayarlanabilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

MON SWLimMode | Bir konum sinirina ulasildiginda davranis UINT16 Modbus 1678

0/ Standstill Behind Position Limit: Konum |0 R/W PROFINET 1678
sinirinda Quick Stop devreye sokulur ve 0 kalici
konum sinirinin arkasinda durma 1 -

gerceklesir

1 / Standstill At Position Limit: Konum
sinirindan énce Quick Stop devreye
sokulur ve konum sinirinda durma
gerceklesir

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Hedef konum olmadan ¢alisma modlarinda konum sinirinda hareketsiz LIM QStopReact parametresinin
"Deceleration ramp (Quick Stop)" olarak ayarlanmasini gerektirir, Quick Stop ile Hareketi Durdurma
(bkz. sayfa 292) bélimiine bakin. Sayet LIM QStopReact parametresi "Torque ramp (Quick Stop)"
olarak ayarlanmissa, konum sinirindan énce veya sonra farkl yiklerin olmasindan dolayi hareket durabilir.

Yazilim limit salterleri MON_SW_Limits parametresi tizerinden etkinlestirilir.
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etkinlestiriimesi

2 / SWLIMN: Negatif yon yazilim limit
salteri etkinlestiriimesi

3/ SWLIMP+SWLIMN: Her iki yon yazilim
limit salteri etkinlestiriimesi

Yazihm limit salterleri sadece gecerli bir
sifir noktasinda etkinlestirilebilir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON SW Limits | Yazilim limit salterlerinin etkinlestiriimesi - UINT16 Modbus 1542
o 0/ None: Devre Disi Birakildi 0 RIW PROFINET 1542
1/ SWLIMP: Pozitif y6n yazilim limit salteri | 0 kalici
3

Konum sinirlarinin ayarlanmasi

Yazilim limit salterleri MON _swLimP ve MON swLimN parametreleri Gzerinden ayarlanir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe

devre disiyken mimkiinddr.
Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON swLimP Yazilim limit salterleri igin pozitif konum usr_p INT32 Modbus 1544
siniri - R/W PROFINET 1544
izin verilen araligin disinda bir kullanici 2147483647 kalici
degerinin ayarlanmasi durumunda limit - -
salteri sinirlari otomatik olarak dahili
bicimde maksimum kullanici de@eriyle
sinirlanir.
Ayarin degistirilmesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.
Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.
MON swLimN Yazilim limit salterleri igin negatif konum usr_p INT32 Modbus 1546
siniri - R/W PROFINET 1546
'MON_swLimP' agiklamasina bakin. -2147483648 kalici
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Yiike bagli konum sapmasi (tasima hatasi)

Aciklama

Yike baglh konum sapmasi yiikten kaynaklanan nominal konum ile fiili konumu arasindaki farktir.

Calisma esnadan meydana gelen ve ylke bagli olan maksimum konum sapmasi parametre (izerinden

gOsterilebilir.

Yuke bagh maksimum konum sapmasinin parametre ayari yapilabilir. Ayrica hata sinifini

ayarlayabilirsiniz.

Kullanilabilirlik

Yike bagh konum sapmasinin denetimi su isletim tirlerinde kullanilabilir:

e Jog

e Noktadan noktaya

e Hedef Arama

Konum sapmasinin gdsterilmesi

Kullanici tanimli Gnitelerinde veya turlarda asagidaki parametreler Gzerinden ylike bagh konum sapmasini

okumanizi saglar.

Yike bagh konum sapmasi ylkten
kaynaklanan nominal konum ile fiili
konumu arasindaki farktir. Bu deger tasima
hatasi denetimi igin kullanilir.

_p_dif_load_usr parametresi lizerinden
deger kullanici Unitelerinde girilebilir.
0,0001 tur adimla.

214748,3647

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_p dif load us | Referans ve gergek konumlar arasindaki | usr_p INT32 Modbus 7724
T yuk-bagimli konum sapmasi -2147483648 R/- PROFINET 7724
Yuke bagli konum sapmasi yukten - -
kaynaklanan nominal konum ile fiili 2147483647 -
konumu arasindaki farktir. Bu deger tasima
hatasi denetimi igin kullanilir.
_p_dif load Referans ve gergek konumlar arasindaki | Tur INT32 Modbus 7736
yUk-bagimh konum sapmasi -214748,3648 R/- PROFINET 7736

Asagidaki parametreler Gzerinden yike badh konum sapmasinin maksimum degeri kullanici Unitelerinde
veya tur olarak gdsterilebilir.

sapmasini igerir. Bir yazma erisimiyle
deger tekrar sifirlanir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_p _dif load pe | Yike bagli konum sapmasinin maksimum | usr_p INT32 Modbus 7722
ak usr degeri 0 R/W PROFINET 7722
B Bu parametre, yike bagl bu zamana kadar | - -
meydana gelen en yiksek konum 2147483647 -
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Bu parametre, yike bagh bu zamana kadar
meydana gelen en yiksek konum
sapmasini igerir. Bir yazma erisimiyle
deger tekrar sifirlanir.

_p_dif_load_peak_usr parametresi
Uzerinden deger kullanici Unitelerinde
girilebilir.

0,0001 tur adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

429496,7295

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

_p _dif load pe |Ylke baglh konum sapmasinin maksimum | Tur UINT32 Modbus 7734

ak degeri 0,0000 R/W PROFINET 7734

Konum sapmasinin ayarlanmasi

Asagidaki parametre hata sinifi 0'in bir hatasini tetiklemek i¢in olan maksimum yiike bagdli konum sapmasi
icin esigi ayarlamanizi saglar.

parametresinde ayarlandigi gibi.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON p dif warn | Maksimum ylk-bagimli konum sapmasi % UINT16 Modbus 1618
- (hata sinifi 0) 0 RIW PROFINET 1618
%100,0, maksimum konum sapmasina 75 kalici
(tasima hatasi) denktir, MON_p_dif_load 100 -

Asagidaki parametreler 1, 2 veya 3 hata sinifinin bir hatasiyla bir hareketin iptal edildigi maksimum yike
bagli konum sapmasini ayarlamanizi saglar.

MON_p_dif_load_usr parametresi
Uzerinden deger kullanici Unitelerinde
girilebilir.

0,0001 tur adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

MON p dif load | Maksimum yik-bagiml konum sapmasi usr_p INT32 Modbus 1660

_usr Yike bagli konum sapmasi ylkten 1 R/W PROFINET 1660
kaynaklanan nominal konum ile fiili 16384 kalici
konumu arasindaki farktir. 2147483647 -

Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger 6lcek ayar faktoriine
baghdir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON p dif load | Maksimum yik-bagimli konum sapmasi Tur UINT32 Modbus 1606
Yike baglh konum sapmasi ylkten 0,0001 R/W PROFINET 1606
kaynaklanan nominal konum ile fiili 1,0000 kalici
konumu arasindaki farktir. 200,0000 -

Hata sinifinin ayarlanmasi

Asagidaki parametre asiri yliksek yiike bagdli konum sapmasi igin hata sinifini ayarlamanizi saglar.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

ErrorResp p di |Asirn ylksek ylk-bagimli konum - UINT16 Modbus 1302

£ sapmasina hata yaniti 1 R/W PROFINET 1302

1/ Error Class 1: Hata sinifi 1 3 kalici

3

2/ Error Class 2: Hata sinifi 2

3/ Error Class 3: Hata sinifi 3

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.
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Yike Bagli Hiz Sapmasi

Aciklama

Yuke bagl hiz sapmasi yukten kaynaklanan nominal hiz ile fiili hiz arasindaki farktir.

Yike bagh maksimum hiz sapmasinin parametre ayari yapilabilir. Ayrica hata sinifini ayarlayabilirsiniz.

Kullanilabilirlik

Yike bagh hiz sapmasinin denetimi su isletim tirlerinde kullanilabilir:

e Profile Velocity

Hiz Sapmasini Okuma

Kullanici tanimli Ginitelerinde asagidaki parametreler Gizerinden ylke bagli hiz sapmasini okumanizi

saglar.
Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_ v _dif usr Gegerli yiik-bagimli hiz sapmasi usr_v INT32 Modbus 7768

Yik-bagimli hiz sapmasi referans hizve |-2147483648 R/- PROFINET 7768

gercek hiz arasindaki farktir. - -
2147483647 -

Hiz Sapmasini Ayarlama

Asagidaki parametreler bir hareketin iptal edildigi maksimum yike bagh hiz sapmasi i¢in pencerenin
boyutunu belirtmenizi saglar.

Deger >0: Maksimum deger igin silire
penceresi
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON VelDiff Maksimum yik-bagimli hiz sapmasi usr_v UINT32 Modbus 1686
Deger 0: Izlemeyi devre disi birakildi. 0 R/W PROFINET 1686
Deger >0: Maksimum deger 0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 2147483647 -
MON VelDiff Ti | Maksimum ylk-bagimli hiz sapmasi igin ms UINT16 Modbus 1688
me | siire penceresi 0 R/W PROFINET 1688
Deger 0: I1zlemeyi devre disi birakildi. 10 kalici

Hata sinifinin ayarlanmasi

Asagidaki parametre asiri yiksek ylUke bagli hiz sapmasi igin hata sinifini ayarlamanizi saglar.

2/ Error Class 2: Hata sinifi 2

3/ Error Class 3: Hata sinifi 3

Ayarin degistirilmesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

ErrorResp v_di | Asirl yiksek ylik-bagimli hiz sapmasina - UINT16 Modbus 1400

f hata yaniti 1 R/W PROFINET 1400

1/ Error Class 1: Hata sinifi 1 3 kalici

3
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Motor durmasi ve hareket yéni

Aciklama
Bir hareketin durumu denetlenebilir ve verilebilir. Bu esnada motorun durdugu veya motorun belirli bir
yonde hareket ettigi belirtilebilir.
<10 rpm hiz hareketsiz olarak yorumlanir.
A
Motor " 7T 1T T T
Standstill . e . |
Motor Moves  ° | T T 17T [
Positve o 1 4 L
Motor Moves ' T |t
Negatve o |
Durum, sinyal ¢ikislari Gizerinden gésterilebilir. Durumu okumaniz igin 6nce "Motor Hareketsiz", "Motor
Pozitif Hareket Ediyor" veya "Motor Negatif Hareket Ediyor" sinyal ¢ikis fonksiyonlarini
parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.
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Tork Penceresi

Aciklama

Kullanilabilirlik

Ayarlar

Tork penceresi motorun hedef torka erisip erismedigini izlemenizi saglar.

Hedef tork ve gergek tork arasindaki fark MON_tq winTime slresi igin tork penceresinde kalirsa hedef
torka erisildigi distndldr.

Tork penceresi asagidaki isletim tlrlerinde mimkundur.
e Profile Torque

|MON_tq_winTime

T 2*MON tg win
_tg act

i 4

1 Hedef tork
2 Hedef torka erisildi (gergek tork, MON tg winTime slresisirasinda MON tq_win izin verilen sapmasini asmadi).

MON tg win ve MON tqg winTime parametreleri pencerenin buyUkligini tanimlar.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

MON_tg win Tork penceresi, izin verilen sapma % UINT16 Modbus 1626
Tork penceresi sadece Profile Torque 0,0 R/W PROFINET 1626
isletim turlinde etkinlestirilebilir. 3,0 kalici
% 0,1 adimla. 3000,0 -

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON tg winTime | Tork penceresi, slre ms UINT16 Modbus 1628
Deger 0: Tork penceresi denetimi devre 0 R/W PROFINET 1628
disi 0 kalici

16383 -
Degerdeki degisim, tork denetiminin
yeniden baslamasina neden olur.
Tork penceresi sadece Profile Torque
isletim tlrGinde kullantlir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Hiz Penceresi

Aciklama

Kullanilabilirlik

Ayarlar

Hiz penceresi motorun hedef hiza erisip erismedigini izlemenizi saglar.

Hedef hiz ve gergek hiz arasindaki fark MON_v_winTime slresiigin hiz penceresinde kalirsa hedef hiza

erisildigi disunilur.

Hiz penceresi asag

e Profile Velocity

idaki isletim tlrlerinde mimkindur.

|MON_v_winTime

v _act

1 Hedef hiz

i 4

2 Hedef hiza erisildi (hedef hiz, MON v winTime siresisirasinda MON_v_win izin verilen sapmasini agsmadi).

MON v winve MON v winTime parametreleri pencerenin blyukligana tanimlar.

yeniden baslamasina neden olur.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON_v_win Hiz penceresi, izin verilen sapma usr_v UINT32 Modbus 1576
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1 R/W PROFINET 1576
10 kalici
2147483647 -
MON v _winTime |Hiz penceresi, sire ms UINT16 Modbus 1578
Deger 0: Hiz penceresi denetimi devre disi | 0 R/W PROFINET 1578
0 kalici
Degerdeki degisim, hiz denetiminin 16383 -
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Hareketsiz Penceresi

Aciklama

Kullanilabilirlik

Ayarlar

Hareketsiz penceresi motorun hedef konuma erisip erismedigini izlemenizi saglar.

Hedef konum ve gergek konum arasindaki fark MON_p winTime siresi i¢in hareketsiz penceresinde
kalirsa hedef konuma erisildigi distnalir.

Hareketsiz penceresi asagidaki isletim tirlerinde mumkainddr.

e Jog (adim hareketi)
e Noktadan noktaya

e Hedef Arama

_p_dif A

MON p winTime
-+

t

T 2*MON p win usr

@ (MON_p win)

1 Hedef konuma erisildi (gergek konum, MON_p winTime slresi sirasinda MON_p_win_usr izin verilen sapmasini

asmadi).

MON p win usr (MON p win)ve MON p winTime parametreleri pencerenin blyUkluguni belirtir.

Hareketsiz penceresine erisilmezse MON_p winTout parametresi algilanan bir hata sinyallendikten sonra
sureyi ayarlamak icin kullanilabilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON p win usr |Durma penceresi, izin verilen ayar sapmasi | usr_p INT32 Modbus 1664
- Bu deger araligi igin durma penceresi 0 R/W PROFINET 1664
siresinin ayar sapmasi bulunmahdir; 16 kalici
bdylece bir tahrik durmasi algilanabilir. 2147483647 -

Durma penceresinin islenmesi
MON_p_winTime. parametresi lizerinden
etkinlestiriimelidir.

Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger Olgek ayar faktoriine
baghdir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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suresi

Durma penceresi isleminin degerleri
MON_p_win ve MON_p_winTime
parametrelerinde ayarlanir

Zaman denetimi, hedef konuma ulasildig
andan itibaren (konum regulatérii nominal
konumu) veya profil jeneratoriiniin isleme
sonunda baslar.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

MON p win Durma penceresi, izin verilen ayar sapmasi | Tur UINT16 Modbus 1608
Bu deger araligi icin durma penceresi 0,0000 R/W PROFINET 1608
suresinin ayar sapmasi bulunmahdir; 0,0010 kalici
bdylece bir tahrik durmasi algilanabilir. 3,2767 -

Durma penceresinin islenmesi
MON_p_winTime. parametresi lizerinden
etkinlestiriimelidir.

MON_p_win_usr parametresi Uzerinden
deger kullanici Unitelerinde girilebilir.
0,0001 tur adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON p winTime | Durma penceresi, sure ms UINT16 Modbus 1610
Deger 0: Durma penceresi denetimi devre |0 R/W PROFINET 1610
disi 0 kalici
Deger >0: Kontrol sapmasinin hareketsiz | 32767 -
pencerede olmasi igin ms cinsinden siire
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON_p winTout |Durma penceresi denetiminin Timeout ms UINT16 Modbus 1612
siresi 0 R/W PROFINET 1612
Deger 0: Timeout denetimi devre disi 0 kalici
Deger >0: ms cinsinden zaman asimi 16000 -
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Konum Yazmaci

Aciklama

Kanal Sayisi

Durum mesajlar

Konum yazmaciyla motorun parametre ayar yapilabilen bir konum araligi iginde bulunup bulunmadigi
denetlenebilir.

Bir hareket 4 farkl ydéntemden biri kullanilarak izlenebilir:

e Motor konumu A karsilastirma deg@erine blyuUk esit.

e Motor konumu A karsilastirma degerine kiguk esit.

e Motor konumu karsilastirma degeri A ve karsilastirma degeri B aralidi iginde.
e Motor konumu karsilastirma degeri A ve karsilastirma degeri B arahgi disinda.

Ayri kanallar izleme igin kullanilabilir.

A B
| | | |
| | | |

Pact >= A

Pact <= A

Pact in [A-B]

Pact out [A-B]

4 kanal kullanilabilir.

Konum yazmaci durumu _PosRegStatus parametresi yoluyla kullanilabilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

_PosRegStatus | Konum kayit kanallarinin durumu - UINT16 Modbus 2818

Sinyal durumu: - R/-
0: Karsilastirma kriteri saglanmamis - -
1: Karsilastirma kriteri saglanmis - -

PROFINET 2818

Bit yerlesimi:

Bit 0: Konum kaydinin 1. kanal durumu
Bit 1: Konum kaydinin 2. kanal durumu
Bit 2: Konum kaydinin 3. kanal durumu

Bit 3: Konum kaydinin 4. kanal durumu

Ek olarak durum, sinyal ¢ikislari Gizerinden kullanilabilir. Sinyal gikislari yoluyla durumu okumaniz igin énce
“Position Register Channel 1”,“Position Register Channel 2”, “Position Register Channel 3” ve “Position
Register Channel 4” sinyal ¢ikis fonksiyonlarini parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar

(bkz. sayfa 277) bolimine bakin.

Konum Yazmaclarini Baslatma

Konum yazmaglarinin kanallari asagidaki parametreler yoluyla baslatilir.
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Calisma igin Fonksiyonlar

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

PosReglStart

Konum kaydinin 1. kanalinin basi/sonu

0/ Off (keep last state): Konum kaydinin 1.

kanal kapali ve durum biti son halini
koruyor

1/ 0n: Konum kaydinin 1. kanal agik
2 | Off (set state 0): Konum kaydinin 1.
kanali kapal ve durum biti son halini 0
olarak ayarlaniyor

3 / Off (set state 1): Konum kaydinin 1.
kanali kapali ve durum biti son halini 1
olarak ayarlaniyor

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

w oo !

UINT16
R/wW

Modbus 2820
PROFINET 2820

PosReg2Start

Konum kaydinin 2. kanalinin basi/sonu

0/ Off (keep last state): Konum kaydinin 2.

kanali kapali ve durum biti son halini
koruyor

1/ On: Konum kaydinin 2. kanali agik
2 | Off (set state 0): Konum kaydinin 2.
kanal kapali ve durum biti son halini 0
olarak ayarlaniyor

3/ Off (set state 1): Konum kaydinin 2.
kanal kapali ve durum biti son halini 1
olarak ayarlaniyor

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

w oo !

UINT16
R/W

Modbus 2822
PROFINET 2822

PosReg3Start

Konum kaydinin 3. kanalinin basi/sonu

0/ Off (keep last state): Konum kaydinin 3.

kanal kapall ve durum biti son halini
koruyor

1/ 0n: Konum kaydinin 3. kanal acik
2 | Off (set state 0): Konum kaydinin 3.
kanali kapali ve durum biti son halini 0
olarak ayarlaniyor

3/ Off (set state 1): Konum kaydinin 3.
kanali kapali ve durum biti son halini 1
olarak ayarlaniyor

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

w oo !

UINT16
R/wW

Modbus 2840
PROFINET 2840

PosReg4Start

Konum kaydinin 4. kanalinin basi/sonu

0/ Off (keep last state): Konum kaydinin 4.

kanali kapali ve durum biti son halini
koruyor

1/ On: Konum kaydinin 4. kanali agik
2 | Off (set state 0): Konum kaydinin 4.
kanal kapali ve durum biti son halini 0
olarak ayarlaniyor

3/ Off (set state 1): Konum kaydinin 4.
kanal kapal ve durum biti son halini 1
olarak ayarlaniyor

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

w oo !

UINT16
R/W

Modbus 2842
PROFINET 2842
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Calisma igin Fonksiyonlar

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
PosRegGroupSta | Konum kaydinin kanallarini baslat/durdur | - UINT16 Modbus 2860
rt 0/ No Channel: Etkin kanal yok 0 R/W PROFINET 2860
1/ Channel 1: Kanal 1 etkin kalici
2/ Channel 2: Kanal 2 etkin 15 -

3/ Channel 1 & 2: Kanal 1 ve 2 etkin

4 [/ Channel 3: Kanal 3 etkin

5/ Channel 1 & 3: Kanal 1 ve 3 etkin

6/ Channel 2 & 3: Kanal 2 ve 3 etkin

7/ Channel 1 & 2 & 3: Kanal 1, 2 ve 3 etkin
8/ Channel 4: Kanal 4 etkin

9/ Channel 1 & 4: Kanal 1 ve 4 etkin

10/ Channel 2 & 4: Kanal 2 ve 4 etkin
11/Channel 1 & 2 & 4: Kanal 1, 2 ve 4 etkin
12 / Channel 3 & 4: Kanal 3 ve 4 etkin
13/Channel 1 & 3 & 4: Kanal 1, 3 ve 4 etkin
14 /Channel 2 & 3 & 4: Kanal 2, 3 ve 4 etkin
15/Channel1&2 &3 &4:Kanal 1,2,3ve
4 etkin

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Karsilastirma Kriterini Ayarlama

Karsilastirma kriteri asadidaki parametreler yoluyla ayarlanir.

e Temel: Gergeklestirilecek hareket, hareket aralidi icinde kalir.
e Genisletilmis: Gergeklestirilecek hareket, hareket araliginin étesine genisleyebilir.

“Pact in” ve “Pact out” karsilastirma kriterinde, “basic” ve “extended” arasinda fark vardir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
PosReglMode Konum kaydinin 1. kanali igin karsilastirma | - UINT16 Modbus 2824
kriterleri secimi 0 R/W PROFINET 2824
0 / Pact greater equal A: Gergek konum, |0 kalici
5

konum yazmaci kanal 1 igin karsilastirma
degeri A'ya buyuk esittir

1/ Pact less equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 1 igin karsilastirma
degeri A'ya kicguk esittir

2 / Pact in [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) dahil A-B araligindadir

3/ Pact out [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) hari¢ A-B araliginda degildir
4/ Pact in [A-B] (extended): Gergek konum
sinirlar (genisletilmis) dahil A-B
araligindadir

5 / Pact out [A-B] (extended): Gergek
konum sinirlar (genisletilmis) hari¢ A-B
araliginda degildir

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Calisma igin Fonksiyonlar

Karsilagtirma Degerlerini Ayarlama

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

PosReg2Mode

Konum kaydinin 2. kanali i¢in karsilastirma
kriterleri segimi

0/ Pact greater equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 2 i¢in karsilastirma
degeri A'ya blyuk esittir

1/ Pact less equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 2 icin karsilastirma
degeri A'ya kiglk esittir

2/ Pact in [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) dahil A-B araligindadir

3/ Pact out [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) hari¢ A-B araliginda degildir
4/ Pact in [A-B] (extended): Gergek konum
sinirlar (genisletilmis) dahil A-B
araligindadir

5/ Pact out [A-B] (extended): Gergek
konum sinirlar (genisletilmis) hari¢c A-B
araliginda degildir

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

0
0
5

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2826
PROFINET 2826

PosReg3Mode

Konum kaydinin 3. kanali i¢in karsilastirma
kriterleri secgimi

0/ Pact greater equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 3 icin karsilastirma
degeri A'ya blyuk esittir

1/ Pact less equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 3 icin karsilastirma
degeri A'ya kiglk esittir

2/ Pact in [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) dahil A-B araligindadir

3/ Pact out [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) hari¢ A-B araliginda degildir
4/ Pact in [A-B] (extended): Gergek konum
sinirlar (genisletilmis) dahil A-B
araligindadir

5 / Pact out [A-B] (extended): Gergek
konum sinirlar (genisletilmis) hari¢ A-B
araliginda degildir

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2844
PROFINET 2844

PosReg4Mode

Konum kaydinin 4. kanali i¢in karsilastirma
kriterleri segimi

0/ Pact greater equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 4 icin karsilastirma
degeri A'ya blyuk esittir

1/ Pact less equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 4 icin karsilastirma
degeri A'ya kiglk esittir

2/ Pact in [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) dahil A-B araligindadir

3/ Pact out [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) hari¢ A-B araliginda degildir
4/ Pact in [A-B] (extended): Gergek konum
sinirlar (genisletilmis) dahil A-B
araligindadir

5 / Pact out [A-B] (extended): Gergek
konum sinirlar (genisletilmis) hari¢c A-B
araliginda degildir

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2846
PROFINET 2846

Karsilastirma degerleri asagidaki parametreler yoluyla ayarlanir.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
PosReglValueA |Konum kaydinin 1. kanali igin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2832
degeri A - R/W PROFINET 2832
0 kalici
PosReglValueB |Konum kaydinin 1. kanali igin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2834
degeri B - R/W PROFINET 2834
0 kalici
PosReg2ValueA |Konumkaydinin 2. kanaliigin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2836
degeri A - R/W PROFINET 2836
0 kalici
PosReg2ValueB | Konumkaydinin 2. kanaliigin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2838
degeri B - R/W PROFINET 2838
0 kalici
PosReg3ValueA |Konum kaydinin 3. kanaliigin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2852
degeri A - R/W PROFINET 2852
0 kalici
PosReg3ValueB | Konum kaydinin 3. kanaliigin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2854
degeri B - R/W PROFINET 2854
0 kalici
PosReg4ValueA |Konumkaydinin4.kanaliigin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2856
degeri A - R/W PROFINET 2856
0 kalici
PosReg4ValueB | Konumkaydinin4. kanaliigin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2858
degeri B - R/W PROFINET 2858
0 kalici
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Calisma igin Fonksiyonlar

Konum sapma penceresi

Aciklama

Kullanilabilirlik

Ayarlar

Durum gostergesi

Konum sapma penceresiyle motorun parametre ayar yapilabilen bir konum sapmasi iginde bulunup
bulunmadigi denetlenebilir.

Konum sapmasi nominal konum ile fiili konum arasindaki farktir.
Konum sapmasi penceresi konum sapmasindan ve denetim siresinden olusur.

Konum sapmasi penceresi asagidaki isletim tirlerinde mimkuindur:

e Jog
e Noktadan noktaya
e Hedef Arama

_p_dif 4
MON_ChkTime MON_ChkTime
] U
0 [------ DN SR t

2*MON p DiffWin usr
(MON_p DiffWin)

N

>0

MON ChkTime

MON p DiffWin usr (MON p DiffWin)ve MON ChkTime parametreleri pencerenin blyukligind
tanimlar.

Durum, bir sinyal ¢ikisi Uzerinden veya Fieldbus Uzerinden gdsterilebilir.

Sinyal ¢ikisi yoluyla durumu okumaniz igin énce “In Position Deviation Window” sinyal ¢ikis fonksiyonunu
parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.

Fieldbus yoluyla durumu okumak i¢in durum parametrelerinin durum bitlerini ayarlamaniz gerekir, Durum
Parametrelerinin Ayarlanabilir Bitleri (bkz. sayfa 333) bélimune bakin.

MON_ChkTime parametresiMON p DiffWin usr (MON_p DiffWin), MON v DiffWin,

MON v Threshold ve MON I Threshold parametreleri icin ortak etkide bulunur.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

MON p DiffwWin | Konum sapmasi denetimi usr_p INT32 Modbus 1662

usr Tabhrik ylkselticisinin MON_ChkTime 0 R/W PROFINET 1662
Uzerinden ayarlanan sire esnasinda 16 kalici
tanimlanan sapmanin iginde bulunup 2147483647 -
bulunmadigi kontrol edilir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.

Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger 6lcek ayar faktoriine
baglidir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON _p DiffWin |Konum sapmasi denetimi Tur UINT16 Modbus 1586
Tahrik ylkselticisinin MON_ChkTime 0,0000 R/W PROFINET 1586
Uzerinden ayarlanan siire esnasinda 0,0010 kalici
tanimlanan sapmanin iginde bulunup 0,9999 -
bulunmadidi kontrol edilir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.
MON_p_DiffWin_usr parametresi
Uzerinden deger kullanici Unitelerinde
girilebilir.

0,0001 tur adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON_ChkTime Zaman penceresi denetimi ms UINT16 Modbus 1594
Konum sapmasinin, hiz sapmasinin, hiz 0 R/W PROFINET 1594
degerinin ve akim degerinin denetimi igcin |0 kalici
bir stire ayari. Ayarlanan sire igin 9999 -

denetlenen deger izin verilen aralik
icindeyse, denetim fonksiyonu pozitif bir
SONug verir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Calisma igin Fonksiyonlar

Hiz sapma penceresi

Aciklama

Hiz sapma penceresiyle motorun parametre ayar yapilabilen bir hiz sapmasi i¢inde bulunup bulunmadigi
denetlenebilir.

Hiz sapmasi nominal hizla fiili hiz arasindaki farktir.

Hiz sapma penceresi hiz sapmasindan ve denetim siresinden olusur.

Kullanilabilirlik
Hiz sapma penceresi asagidaki isletim tirlerinde mimkindur:
Jog
Profile Velocity
Noktadan noktaya
Hedef Arama

Ayarlar

MON_ChkTime

2*MON v DiffWin

-y

0
£ =0 1
3 . ey
el
©, 1
§ >0
= 0 -ccmee i .

MON v DiffWin ve MON_ ChkTime parametreleri pencerenin blyukligind tanimlar.

Durum gdstergesi
Durum, bir sinyal ¢ikisi Gzerinden veya Fieldbus Uzerinden gdsterilebilir.

Sinyal ¢ikisi yoluyla durumu okumaniz igin énce "In Velocity Deviation Window" sinyal ¢ikis fonksiyonunu
parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.

Fieldbus yoluyla durumu okumak i¢in durum parametrelerinin durum bitlerini ayarlamaniz gerekir, Durum
Parametrelerinin Ayarlanabilir Bitleri (bkz. sayfa 333) bolimiine bakin.

MON ChkTime parametresi MON p DiffWin usr (MON p DiffWin), MON v DiffWin,
MON v Threshold ve MON I Threshold parametreleri icin ortak etkide bulunur.
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Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

MON v Diffwin |Hiz sapmasi denetimi usr_v UINT32 Modbus 1588
Tahrik ylkselticisinin MON_ChkTime 1 R/W PROFINET 1588
Uzerinden ayarlanan sire esnasinda 10 kalici
tanimlanan sapmanin iginde bulunup 2147483647 -
bulunmadigi kontrol edilir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON_ChkTime Zaman penceresi denetimi ms UINT16 Modbus 1594
Konum sapmasinin, hiz sapmasinin, hiz |0 R/W PROFINET 1594
degerinin ve akim degerinin denetimiigcin |0 kalici
bir stire ayari. Ayarlanan sire igin 9999 -

denetlenen deger izin verilen aralik
icindeyse, denetim fonksiyonu pozitif bir
SONug verir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Hiz esik degeri

Aciklama

Ayarlar

Durum gdstergesi

Hiz esik degeriyle fiili hizin parametre ayari yapilabilen bir hiz degerinin altinda bulunup bulunmadigi

denetlenebilir.

Hiz esik degeri hiz degerinden ve denetim siiresinden olusur.

MON_ ChkTime

| |

2*MON v Threshold

A
\"
0
g =0 T
2 0
e
(’Z) >0
= 0

MON v Threshold ve MON ChkTime parametreleri pencerenin blydklugind tanimlar.

Durum, bir sinyal ¢ikisi Gzerinden veya Fieldbus Uzerinden gdsterilebilir.

Sinyal ¢ikisi yoluyla durumu okumaniz i¢in énce "Velocity Below Threshold" sinyal ¢ikis fonksiyonunu

parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bdlimuine bakin.

Fieldbus yoluyla durumu okumak igin durum parametrelerinin durum bitlerini ayarlamaniz gerekir, Durum
Parametrelerinin Ayarlanabilir Bitleri (bkz. sayfa 333) bélimune bakin.

MON_ChkTime parametresiMON p DiffWin usr (MON_p DiffWin), MON v DiffWin,
MON_v_Threshold ve MON I Threshold parametreleri icin ortak etkide bulunur.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

MON_v_Threshol | Hiz esigi izleme usr_v UINT32 Modbus 1590

d Tahrik ylkselticisinin MON_ChkTime 1 R/W PROFINET 1590
Uzerinden ayarlanan sure iginde burada 10 kalici
tanimlanan degerin altinda bulunup 2147483647 -
bulunmadidi kontrol edilir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON_ChkTime Zaman penceresi denetimi ms UINT16 Modbus 1594
Konum sapmasinin, hiz sapmasinin, hiz 0 R/W PROFINET 1594
degerinin ve akim degerinin denetimiigin | 0 kalici
bir stire ayari. Ayarlanan sire igin 9999 -

denetlenen deger izin verilen aralik
icindeyse, denetim fonksiyonu pozitif bir
sonug verir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Akim esik degeri

Ayarlar

Durum gdstergesi

Akim esik degeriyle fiili akimin parametre ayari yapilabilen bir akim degerinin altinda bulunup bulunmadigi

denetlenebilir.

Akim esik degeri akim degerinden ve denetim siiresinden olusur.

MON_ ChkTime

| |

2*MON I Threshold

0
o 1=
£ =0
iy
i
<
S, 1
(’Z) >0
= 0

MON I Threshold ve MON ChkTime parametreleri pencerenin buyUkligini tanimlar.

Durum, bir sinyal ¢ikisi Gzerinden veya Fieldbus Uzerinden gdsterilebilir.

Sinyal ¢ikisi yoluyla durumu okumaniz i¢in énce "Current Below Threshold" sinyal ¢ikis fonksiyonunu

parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Giris ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimiine bakin.

Fieldbus yoluyla durumu okumak igin durum parametrelerinin durum bitlerini ayarlamaniz gerekir, Durum
Parametrelerinin Ayarlanabilir Bitleri (bkz. sayfa 333) bélimune bakin.

MON_ChkTime parametresi MON p DiffWin usr (MON p DiffWin), MON v DiffWin,
MON_v_Threshold ve MON I Threshold parametreleriicin ortak etkide bulunur.

bulunmadidi kontrol edilir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.

Karsilastirma degeri olarak _Iq_act_rms
parametresindeki deger kullanilir.

0,01 A adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON_I_Threshol | AKim esigi izleme Armns UINT16 Modbus 1592
d Tahrik ylkselticisinin MON_ChkTime 0,00 R/W PROFINET 1592
Uzerinden ayarlanan sire icinde burada 0,20 kalici
tanimlanan degerin altinda bulunup 300,00 -
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Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON ChkTime Zaman penceresi denetimi ms UINT16 Modbus 1594
B Konum sapmasinin, hiz sapmasinin, hiz |0 R/W PROFINET 1594
degerinin ve akim degerinin denetimiicin |0 kalici
bir slire ayari. Ayarlanan sdre igin 9999 -

denetlenen deger izin verilen aralik
icindeyse, denetim fonksiyonu pozitif bir
sonug verir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Durum Parametrelerinin Ayarlanabilir Bitleri

Genel Bakis
Asagidaki parametrelerin durum bitleri ayarlanabilir:
e Parametre actionStatus

O Bit9'u DPL_intLim parametresi yoluyla ayarlama
O Bit 10'u DS402intLim parametresi yoluyla ayarlama

e Parametre DPL motionStat
O Bit9'u DPL_intLim parametresi yoluyla ayarlama
O Bit 10'u DS402intLim parametresi yoluyla ayarlama

e Parametre DCOMstatus
O Bit 11'i DS402intLim parametresi yoluyla ayarlama

Durum Parametresi

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_actionStatus |Action Word - UINT16 Modbus 7176
Sinyal durumu: - R/- PROFINET 7176
0: etkin degil - -
1: etkin - -
Bit yerlesimi:

Bit 0: Hata sinifi 0

Bit 1: Hata sinifi 1

Bit 2: Hata sinifi 2

Bit 3: Hata sinifi 3

Bit 4: Hata sinifi 4

Bit 5: Ayrilmis

Bit 6: Motor durmus durumda (_n_act < 9)
Bit 7: Pozitif yonde motor hareketi

Bit 8: Negatif ydonde motor hareketi

Bit 9: Durum DPL_intLim parametresi
Uzerinden ayarlanabilir

Bit 10: Durum DS402intLim parametresi
Uzerinden ayarlanabilir

Bit 11: Profil jeneratéri duruyor (nominal
hiz 0)

Bit 12: Profil jeneratéru yavashyor

Bit 13: Profil jeneratéri hizlaniyor

Bit 14: Profil jeneratori sabit gidiyor

Bit 15: Ayrilmis
_DCOMstatus DriveCom durum kelimesi - UINT16 Modbus 6916
Bit yerlesimi: - R/- PROFINET 6916
Bit 0: Calistirma durumu Ready To Switch |- -
On - -

Bit 1: Calistirma durumu Switched On
Bit 2: Calistirma durumu Operation
Enabled

Bit 3: Calistirma durumu Fault

Bit 4: Voltage Enabled

Bit 5: Calistirma durumu Quick Stop
Bit 6: Calistirma durumu Switch On
Disabled

Bit 7: Hata sinifi 0 hatasi

Bit 8: HALT request active

Bit 9: Remote

Bit 10: Target Reached

Bit 11: Internal Limit Active

Bit 12: isletim turine 6zgu

Bit 13: x_err

Bit 14: x_end

Bit 15: ref_ok
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Calisma igin Fonksiyonlar

Durum Bitlerini Ayarlamak igin Parametre

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
DPL motionSta | Drive Profile Lexium motionStat tahrik - UINT16 Modbus 6990
t profili - R/- PROFINET 6990
Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
DPL intLim _DPL_motionStat und _actionStatus Bit 9 | - UINT16 Modbus 7018
B ayari 0 R/W PROFINET 7018
0/ None: Yok 11 kalici
1 / Current Below Threshold: Akim esik 11 -
degeri
2/ Velocity Below Threshold: Hiz esik
degeri

3/ In Position Deviation Window: Konum
sapma penceresi

4/ In Velocity Deviation Window: Hiz
sapma penceresi

5 / Position Register Channel 1: Konum
kaydinin 1. kanali

6 / Position Register Channel 2: Konum
kaydinin 2. kanali

7 / Position Register Channel 3: Konum
kaydinin 3. kanali

8 / Position Register Channel 4: Konum
kaydinin 4. kanali

9/ Hardware Limit Switch: Donanim limit
salteri

10 / RMAC active or finished: Capture
sonrasi bagh hareket etkin veya
tamamlanmis

11 / Position Window: Konum penceresi
Ayar:

_actionStatus parametresinin 9. biti
_DPL_motionStat parametresinin 9. biti
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Calisma igin Fonksiyonlar

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
DS402intLim DS402 durum kelimesi: Bit 11 ayari (dahili | - UINT16 Modbus 6972
sinir) 0 R/W PROFINET 6972
0/ None: Yok kalici
1/ Current Below Threshold: Akim esik 11 -
degeri
2 / Velocity Below Threshold: Hiz esik
degeri

3/ In Position Deviation Window: Konum
sapma penceresi

4 / In Velocity Deviation Window: Hiz
sapma penceresi

5 / Position Register Channel 1: Konum
kaydinin 1. kanali

6 / Position Register Channel 2: Konum
kaydinin 2. kanali

7 / Position Register Channel 3: Konum
kaydinin 3. kanali

8 / Position Register Channel 4: Konum
kaydinin 4. kanali

9 / Hardware Limit Switch: Donanim limit
salteri

10 / RMAC active or finished: Capture
sonrasi bagli hareket etkin veya
tamamlanmis

11 / Position Window: Konum penceresi
Ayar:

_DCOMstatus parametresinin 11. biti
_actionStatus parametresinin 10. biti
_DPL_motionStat parametresinin 10. biti
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Calisma Igin Fonksiyonlar

Alt bolum 8.3

Aygit ici sinyallerinin denetimiyle ilgili fonksiyonlar

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Sicaklik izleme 337
Yiiklenmenin ve asir yiikiin denetimi (12t denetimi) 338
Komut verme denetimi 340
Sebeke fazlarinin denetimi 341
Toprak baglantisi denetimi 342
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Calisma igin Fonksiyonlar

Sicaklik izleme

Son kademe sicaklig
_PS T current parametresi gi¢ asamasinin sicakligini gosterir.

_PS_T_ warn parametresi hata sinifi 0'in bir harasi igin esik degerini igerir. _PS T max parametresi
maksimum glic asamasi sicakhgini gosterir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

_PS_ T current |Son kademe sicakligi °C INT16 Modbus 7200
- R/- PROFINET 7200

_PS T warn Gli¢ asamasinin maksimum sicakligi (hata | °C INT16 Modbus 4108

sinifi 0) - R/- PROFINET 4108

- kalici

_PS T max Son kademe maksimum sicakligi °C INT16 Modbus 4110
- R/- PROFINET 4110
- kalici
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Calisma igin Fonksiyonlar

Yiiklenmenin ve asiri yikiin denetimi (1%t denetimi)

Aciklama
Yiklenme son kademenin, motorun ve fren direncinin termik kullanimidir.

Miinferit bilesenlerin ylklenmesi ve asiri ylki dahili bigimde denetlenebilir ve parametre lizerinden

okunabilir.
%100 sonrasinda asiri yik baslar.

@

0% 100 % 200 %
0% 100 %
1 Yikle
2 Asin Yuk
Yiklenme denetimi
Yuk asagidaki parametreler kullanilarak okunabilir:
Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_PS load Glig asamasinin yUki % INT16 Modbus 7214
- R/- PROFINET 7214
M load Motor yiki % INT16 Modbus 7220
- R/- PROFINET 7220
_RES_load Frenleme direnci ylki % INT16 Modbus 7208
RESint_ext parametresi tizerinden - R/- PROFINET 7208
ayarlanan fren direnci denetlenir. - -

Asin yik denetimi,

Son kademenin veya motorun %100 asiri yukinde dahili bir akim sinirlamasi etkinlestirilir. Fren direncinin

%100 asir yikinde fren direnci kapatilir.
Asin yik ve pik degeri asagidaki parametreler kullanilarak okunabilir:

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_PS overload Gulg asamasinin asiri yiku % INT16 Modbus 7240
- R/- PROFINET 7240
_PS maxoverloa | Son kademe asir ylkiinin pik degeri % INT16 Modbus 7216
d Son 10 saniyede meydana gelen son - R/- PROFINET 7216
kademe maksimum asiri yuku. - -
M overload Motorda asiri yik (I12t) % INT16 Modbus 7218
- R/- PROFINET 7218
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Calisma igin Fonksiyonlar

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

~M maxoverload | Motor asiri yukinin pik degeri % INT16 Modbus 7222
Motorun son 10 saniyede gergeklesen - R/- PROFINET 7222
maksimum asiri yuku - -

_RES overload | Fren rezistdrinin asir yiku (I12t) % INT16 Modbus 7206
RESint_ext parametresi lizerinden - R/- PROFINET 7206
ayarlanan fren direnci denetlenir. - -

_RES_maxoverlo | Fren direnci asiri yikinin pik degeri % INT16 Modbus 7210

ad Son 10 saniyede meydana gelen fren - R/- PROFINET 7210

direnci maksimum asir1 yuku.
RESint_ext parametresi lizerinden
ayarlanan fren direnci denetlenir.
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Calisma igin Fonksiyonlar

Komut verme denetimi

Komdtasyon izleme hizlandirmanin ve etkin motor torkunun duraklanabilirligini dogrular.

Sirici yoluyla motor hizlanirsa ve kontrol motoru maksimum akimla yavaslatirsa bir hata algilanir.

Komdtasyon izlemeyi devre disi birakma istenmeyen hareketlere neden olabilir.

A UYARI

ISTENMEYEN HAREKET

o Komditasyon izlemeyi yalnizca devreye alma sirasinda ve yalnizca test amaciyla devre disi birakin.
e Ekipmani servise sokmadan 6nce komdtasyon izlemenin etkin oldugundan emin olun.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

MON commutat parametresi tizerinden komut denetimi devre disi birakilir.

komdutasyon izleme agik

2/0n (OpState6+7): Calisma durumu 6 ve
7'de komutasyon izleme agik

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON commutat Komut verme denetimi - UINT16 Modbus 1290
- 0 / Off: Komut verme denetimi kapali 0 R/W PROFINET 1290
1/ On (OpState6): Calisma durumu 6'da | 1 kalici
2

340
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Calisma igin Fonksiyonlar

Sebeke fazlarinin denetimi

Ug fazli bir siirliciiniin bir sebeke fazi yoksa ve sebeke fazi izleme diizgiin ayarlanmadiysa bu, (iriiniin agiri
yuklenmesine neden olabilir.

BILDIRIM

EKSIK SEBEKE FAZI NEDENIYLE GALISTIRILAMAYAN EKiPMAN

e Sriicl sebeke fazlari araciligiyla saglaniyorsa dogru voltaj degeri ile sebeke fazi iziemenin
"Automatic Mains Detection" veya "Mains ..." olarak ayarlandigini dogrulayin.
e Surlcu DC veri yolu araciligiyla saglaniyorsa dogru voltaj degeri ile sebeke fazi izlemenin "DC bus
only ..." olarak ayarlandigini dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

ErrorResp F1lt AC parametresi tzerinden (g fazl aygitlarda bir sebeke fazinin eksik olmasina olan
hata tepkisi ayarlanabilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
ErrorResp Flt_ | Bir gsebeke fazinin eksikligine olan hata - UINT16 Modbus 1300
AC tepkisi 0 R/W PROFINET 1300
0/ Error Class 0: Hata sinifi 0 2 kalici
1/ Error Class 1: Hata sinifi 1 3 -
2 |/ Error Class 2: Hata sinifi 2
3/ Error Class 3: Hata sinifi 3
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.
Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.
Sebeke fazi izleme MON_MainsVolt parametresi yoluyla ayarlanir.
Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON MainsVolt |Sebeke fazlarinin algilanmasi ve denetimi | - UINT16 Modbus 1310
0 / Automatic Mains Detection: Sebeke 0 R/W PROFINET 1310
voltajinin otomatik algilanmasi ve denetimi | 0 kalici
3 /Mains 1~230V/3~480 V: 230 V (tek |4 expert

fazli) veya 480 V (li¢ fazl) sebeke voltaji
4/ Mains 1~115V / 3~208 V: 115 V (tek
fazli) veya 208 V (¢ fazh) sebeke voltaji
Deger 0: Sebeke voltaji algilanir
algilanmaz, tek fazli cihazlarda sebeke
voltajinin 115V ya da 230 V oldugu ve U¢
fazli cihazlarda sebeke voltajinin 208 V
veya 400/480 V oldugu cihaz tarafindan
kontrol edilir.

Degerler 3 ... 4: Acilirken sebeke voltaji
dogdru algilanmazsa, kullanilan sebeke
voltaji manuel ayarlanabilir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.
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Calisma igin Fonksiyonlar

Toprak baglantisi denetimi

Aygit, son kademe etkinken motor fazlarini toprak baglantisi agisindan denetler. Bir veya daha fazla motor
fazi uygulamanin topraklamasina (toprak) kisa devre olursa bir topraklama hatasi olusur.

Bir veya birden fazla motor fazinin toprak baglantisi algilaniyor. Bir veya birden fazla motor fazinin toprak
baglantisi algilanmiyor.

Topraklama arizasi izleme devre disi birakilmissa surtci bir topraklama arizasi ile ¢galismaz olarak
islenebilir.

BILDIRIM

TOPRAKLAMA ARIZAS| NEDENIYLE GALISTIRILAMAYAN EKIPMAN

e Topraklama arizasi izlemeyi yalnizca devreye alma sirasinda ve yalnizca test amaciyla devre disi
birakin.
e Ekipmani servise sokmadan énce topraklama arizasi izlemenin etkin oldugundan emin olun.

Bu talimatlara uyulmamasi, ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/'W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

MON GroundFaul | Toprak baglantisi denetimi - UINT16 Modbus 1312
t 0/ Off: Toprak baglantisi denetimi kapali |0 R/W PROFINET 1312
1/ 0On: Toprak baglantisi denetimi agik 1 kalici

Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa 1 expert

calistirlldiginda kabul edilir.
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Bolim 9
Teshis ve hatanin duzeltiimesi

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?
Bu bélim, su alt bélimleri igerir:

Alt Boliim Baslik Sayfa
9.1 LED'ler yoluyla tanilama 344
9.2 Sinyal ¢ikislari Gzerinden teshis 351
9.3 Fieldbus tzerinden teshis 354
9.4 Hata Mesajlar 363
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Teshis ve hatanin duzeltiimesi

Alt bolim 9.1

LED'ler yoluyla tanilama

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

344

Baslik Sayfa
Tanilama LED'lerine Genel Bakis 345
Fieldbus durum LED'leri 346
Calisma Durumu LED'leri 348
Bellek Karti LED'leri 349
DC Veri Yolu LED'i 350
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Teshis ve hatanin dizeltiimesi

Tanilama LED'lerine Genel Bakis

Asagidaki gizimde tanilama LED'lerine genel bakis saglanmaktadir.
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Alan veri yolu durumu LED'leri
Calisma durumu LED'leri
Bellek karti LED'leri

DC veri yolu LED'i
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Teshis ve hatanin duzeltiimesi

Fieldbus durum LED'leri

Alan veri yolu durumu LED'leri alan veri yolu durumunu gdrsellestirir.

sis| (o0
Wl [@EIED)

LED LNK

- 24s | Anlami

— Baglanti yok

— Link, 100 MBit, aktivite yok

— Link, 100 MBit, aktivite

Link, 10 MBit, aktivite yok

n————mn Link, 10 MBit, aktivite

LED SF

245 Anlami

— Cihaz kapatildi

— Dahili hata algilandi

— Calismaya hazir

S "Durdur" durumunda GG denetleyicisi, iletisim kesildi veya gegersiz yapilandirma
—— Baslatma testi (basarili baslatmadan sonra)

— GG denetleyicisi ile iletisim yok (GG denetleyicisi bekleniyor)
[E— Cihaz algilama (DCP), LED BF ile yanip sénen esitleme
LED BF

- 24s | Anlami

— IP adresi yok veya cihazin glci kapal
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Teshis ve hatanin dizeltiimesi

Anlami

Baslatma testi (basarili baslatmadan sonra)

Genel iletisim hatasi algilandi

IP adresi gegersiz

Cift IP adresi algilandi

TR

Cihaz algilama (DCP), LED SF ile yanip sénen esitleme
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Teshis ve hatanin duzeltiimesi

Calisma Durumu LED'leri

Calisma durumu LED'leri gegerli galisma durumunu gosterir.
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A Calisma durumu 1 Start ve 2 Not Ready To Switch On
B Calisma durumu 3 Switch On Disabled
C Calisma durumu 4 Ready To Switch On ve 5 Switched On
D Calisma durumu 6 Operation Enabled
E Calisma durumu 7 Quick Stop Active ve 8 Fault Reaction Active
F Calisma durumu 9 Fault
G Bellenim kullanilamiyor
H Dahili hata
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Teshis ve hatanin dizeltiimesi

Bellek Karti LED'leri

Bellek karti LED'leri bellek kartinin durumunu gésterir.
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LED yesil

LED kirmizi

Cihazda kayitli parametre degerleri ve bellek kartinin igerigi farkli. Bellek kartinin igerigi cihaza aktarildi.

Bellek karti bos. Cihaz yapilandirmasi bellek kartina aktarildi.

Cihazda kayitli parametre degerleri ve bellek kartinin igerigi ayni.

Bellek karti yazma korumalidir.

Aktarim sirasinda bir hata algilandi. Cihazin hata bellegini kontrol edin.

Bellek kartindaki veriler cihazla eslesmiyor veya hasarli.

Hic bellek karti algilanmadi. Kaynagi kapatin. Bellek kartinin dogru takilmis oldugunu kontrol edin (kontaklar, egri
kose).
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Teshis ve hatanin duzeltiimesi

DC Veri Yolu LED'i

DC veri yolu LED'i DC veri yolunun durumunu gdsterir.

:

N (@S[=D)
NI a0 )

WO
sis (oo
Nl (€==D

Durum

Anlami

Acik

DC-Bus'ta voltaj.

Kapali

Duslk voltaj. DC-Bus LED'i kesin olarak DC-Bus
voltajinin olmadigini belirtmez.

Uriinle ilgili Bilgiler (bkz. sayfa 73) bdlimiinde saglanan bilgileri gézlemleyin.
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Teshis ve hatanin dizeltiimesi

Alt bolim 9.2

Sinyal ¢ikislari Gizerinden teshis

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu alt bélum, su basliklari icerir:

Baslik Sayfa
Calisma durumunu goster 352
Hata Mesajlarini Gésterme 353
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Teshis ve hatanin duzeltiimesi

CGalisma durumunu géster

Sinyal cikislar Gzerinden g¢alisma durumuyla ilgili bilgiler alinabilir.

Asagidaki tabloda bir 6zet gosterilmistir.

Sinyal gikisi fonksiyonu
Calisma durumu "Ariza yok"(") "Etkin"(®
1 Start 0 0
2 Not Ready To Switch On 0 0
3 Switch On Disabled 0 0
4 Ready To Switch On 1 0
5 Switched On 1 0
6 Operation Enabled 1 1
7 Quick Stop Active 0 0
8 Fault Reaction Active 0 0
9 Fault 0 0

(1) Sinyal cikisi islevi sinyal ¢ikis DQO igin bir fabrika ayaridir

(2) Sinyal ¢ikisi islevi sinyal ¢ikis DQ1 igin bir fabrika ayaridir
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Teshis ve hatanin dizeltiimesi

Hata Mesajlarini Gésterme

Secili hata mesajlari sinyal gikislari yoluyla ¢ikarilabilir.

Sinyal ¢ikisi yoluyla bir hata mesaji ¢gikarmak igin dnce "Segili Uyar" veya "Segili Hata" sinyal gikisi
fonksiyonlarini parametrelestirmeniz gerekir, Dijital Girisler ve Cikislar (bkz. sayfa 277) bélimine bakin.

MON IO SelWarl ve MON IO SelWar2 parametreleri hata sinifi O ile hata kodlarini belirtmek igin

kullanilr.

MON_IO SelErrlveMON IO SelErr2 parametreleri hata siniflari 1 ... 4 ile hata kodlarini belirtmek igin

kullanilr.

Bu parametrelerden birinde belirtilen bir hata algilanirsa ilgili sinyal ¢ikisi ayarlanmalidir.

Hata kodu ile siralanabilen hata mesajlarinin listesi Hata Mesaijlari (bkz. sayfa 363) boliminde bulunabilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiirQi Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
MON IO SselwWarl | Segili Uyari sinyal cikisi isleviigin ilk hata |- UINT16 Modbus 15120
kodu 0 R/W PROFINET 15120
Bu parametre, sinyal ¢ikis islevini 0 kalici
etkinlestirmek igin 0 hata sinifindan bir 65535 -
hatanin hata kodunu belirtir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
MON IO SelWar2 |Segili Uyari sinyal ¢ikisi islevi igin ikinci - UINT16 Modbus 15122
hata kodu 0 R/W PROFINET 15122
Bu parametre, sinyal ¢ikis islevini 0 kalici
etkinlestirmek i¢in 0 hata sinifindan bir 65535 -
hatanin hata kodunu belirtir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
MON IO SelErrl |Segili Hata sinyal ¢ikisi isleviiginilk hata | - UINT16 Modbus 15116
kodu 0 R/W PROFINET 15116
Bu parametre, sinyal ¢ikis islevini 0 kalici
etkinlestirmek i¢in 1 ... 4 hata siniflarindan | 65535 -
bir hatanin hata kodunu belirtir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
MON IO selErr2 | SeciliHata sinyal ¢ikisiisleviicin ikincihata | - UINT16 Modbus 15118
kodu 0 R/W PROFINET 15118
Bu parametre, sinyal ¢ikis islevini 0 kalici
etkinlestirmek igin 1 ... 4 hata siniflarindan | 65535 -

bir hatanin hata kodunu belirtir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

EI00000002624 03/2020

353




Teshis ve hatanin duzeltiimesi

Alt bolum 9.3

Fieldbus Uzerinden teshis

Bu Alt Bélimde Neler Yer Aliyor?
Bu alt béluim, su basliklari igerir:

354

Baslik Sayfa
Fieldbus iletisim Hatasi Tanilamalari 355
En Yeni Algilanan Hata - Durum Bitleri 356
Hata Mesajlari 358
En Yeni Algilanan Hata - Hata Kodu 360
Hata Bellegi 361
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Teshis ve hatanin dizeltiimesi

Fieldbus iletisim Hatasi Tanilamalari

Baglantilar Kontrol Ediliyor
Duzgiin ¢alisan bir fieldbus durum ve hata mesajlarini degerlendirmek icin nemlidir.
Uriin fieldbus yoluyla adreslenemiyorsa énce baglantilari dogrulayin.
Asagidaki baglantilar dogrulayin:
e Sistem gii¢ kaynag
Kaynak baglantilari

Fieldbus kablolari ve kablolama
Fieldbus baglantisi

Fieldbus Fonksiyon Testi
Baglantilar dogruysa fieldbus'da Uriini adresleyebileceginizi dogrulayin.
Bu 6rnegin "Primary Setup Tool (PST)" yazihmiyla yapilabilir.
Uriinii adresleyebilirseniz, IP adresi ve aygit adi icin ayarlari dogrulayin.
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Teshis ve hatanin duzeltiimesi

En Yeni Algilanan Hata - Durum Bitleri

Hata bitleri

_WarnLatchedve SigLatched parametreleri hata sinifi 0'in hatalari ve 1 ... 4 hata siniflarinin hatalari
hakkinda bilgiler icerir.

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
WarnLatched Hata sinifi 0'in kayith hatalari, bit-kodlu - UINT32 Modbus 7192
- Ariza Sifirlamasi durumunda bitler 0'a - R/- PROFINET 7192

ayarlanir.
10 ve 13 bitleri 0'a otomatik ayarlanir.

Bit yerlesimi:

Bit 0: Genel

Bit 1: Ayrilmis

Bit 2: Bolge asildi (yazihm limit salteri,
Tuning)

Bit 3: Ayrilmis

Bit 4: Etkin isletim turt

Bit 5: isletime alma arabirimi (RS485)
Bit 6: Entegre Fieldbus

Bit 7: Ayrilmis

Bit 8: Tasima hatasi

Bit 9: Ayrilmis

Bit 10: STO_A ve/veya STO_B girisleri
Bitler 11 ... 12: Rezerve

Bit 13: DC-Bus voltaji dislk veya sebeke
fazi yok

Bitler 14 ... 15: Rezerve

Bit 16: Entegre kodlayici arabirimi

Bit 17: Motor sicakligi yiksek

Bit 18: Son kademe sicaklidi yiksek
Bit 19: Ayriimis

Bit 20: Bellek karti

Bit 21: Alan veriyolu modulu

Bit 22: Kodlayici moduili

Bit 23: Giivenlik modil eSM veya modill
I0M1

Bitler 24 ... 28: Rezerve

Bit 29: Fren direnci asiri yik (I2t)
Bit 30: Son kademe asiri yiik (12t)
Bit 31: Motor asir ylk (I2t)

Denetim fonksiyonlari Griine baghdir.
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Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ Fieldbus lizerinden
RW parametre adresi
Kalici
Uzman

_SigLatched

Denetim sinyallerinin kayitl durumu

Bit yerlesimi:

Bit 0: Genel hata

Bit 1: Donanim limit salteri
(LIMP/LIMN/REF)

Bit 2: Bolge asildi (yazilim limit salteri,
Tuning)

Bit 3: Fieldbus Gizerinden Quick Stop
Bit 4: Etkin isletim turiinde hata

Bit 5: Isletime alma arabirimi (RS485)
Bit 6: Entegre Fieldbus

Bit 7: Ayrilmis

Bit 8: Tasima hatasi

Bit 9: Ayrilmis

Bit 10: STO girisleri 0

Bit 11: STO girisleri farkli

Bit 12: Ayrilmis

Bit 13: DC-Bus voltaji diistik

Bit 14: DC-Bus voltaji yiksek

Bit 15: Sebeke fazi yok

Bit 16: Entegre kodlayici arabirimi

Bit 17: Motor asiri sicaklk

Bit 18: Son kademe asiri sicaklik

Bit 19: Ayrilmis

Bit 20: Bellek karti

Bit 21: Alan veriyolu modulu

Bit 22: Kodlayici modulu

Bit 23: Glvenlik modil eSM veya modill
10M1

Bit 24: Ayrilmis

Bit 25: Ayrilmis

Bit 26: Motor baglantisi

Bit 27: Motor asir akim/kisa devre

Bit 28: Kilavuz sinyali frekansi yliksek
Bit 29: EEPROM hatasi algilandi

Bit 30: Sistemin agiimasi (donanim veya
parametre)

Bit 31: Sistem hatasi algilandi (6rnegin,
izleyici, dahili donanim araylizi)

Denetim fonksiyonlari Griine baghdir.

UINT32 Modbus 7184
R/- PROFINET 7184
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Hata Mesajlar

Genel Bakis

Agda ¢alisma sirasinda olusturulan hata mesajlari fieldbus yoluyla GC denetleyicisi ile alinir.
Asagidaki hata mesajlart mimkinddr:

e Eszamanli hatalar
e Eszamanli olmayan hatalar

Parametre Kanalinda Hata Mesaji

Komut parametre kanalinda islenemezse GC denetleyicisi GG aygitindan eszamanli bir hata mesaji alir.

Eszamanli hata mesaji olmasi durumunda, giris verileri asagidaki bilgileri igerir:

Ctrl Subindex Index PV
704 004

Parametrenin adresini igerir

Hata numarasini igerir

islem Veri Kanalinda Hata Mesaiji

Bir komut islem veri kanalinda islenemezse "mfStat" word'lindeki bit 6 (ModeError, ME) giris verilerinde
ayarlanir.

Konum ve hiz gibi veriler islem veri kanal yoluyla iletilebilir. Veri kabul edilmezse (6rnegin, deger izin
verilen aralik disindaysa), bit 5 (DataError, DE) "mfStat" word'inde giris verilerinde ayarlanir.

Bit Ad Aciklama
5 DE

DataError biti "Mod Gegisi"nden (MT) bagimsiz parametrelerle iliskilidir. islenen veri
kanalindaki veri degeri gegersizse ayarlanir.

6 ME ModeError biti "Mod Gegisi"ne (MT) bagli parametrelerle iliskilidir. GG denetleyicisinden

bir istek (calisma modunu baslatan) ayarlanirsa reddedilir

DE veya ME ayarlanirsa bu devam eden hareketi yarida kesmez. Hatanin nedenini belirlemek icin GG
denetleyicisi hata numarasini _DataError, 6966:00ve ModeError, 6962:00 parametrelerinden
okuyabilir.

DE biti veya ME bitinin ayarlanmasina neden olan parametreyi tanimlamak i¢in parametrenin konumu
_DataErrorInfo, 6970:00ve ModeErrorInfo, 6968:00 parametrelerinden okunabilir.

"Siriict Profili Lexium 1" icin Genel Bakis

1]2]3J4]5]6]7[8]9 [10][11]12]13][14]15]16[17]18[19][20]21][22]23]24[25]26
ParCh dmControl RefA_32 RefB_32 ACC DEC

_DataErrorinfo 7, ...
_ModeErrorinfo 7, ...

_DataErrorinfo 6
_ModeErrorinfo 6
_DataErrorinfo 5
— _ModeErrorinfo 5
_DataErrorinfo 4
— _ModeErrorinfo 4
_DataErrorinfo 3
—— _ModeErrorinfo 3

_DataErrorinfo 2
— _ModeErrorinfo 2
_DataErrorinfo 1

—— _ModeErrorinfo 1
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"Siriict Profili Lexium 2" icin Genel Bakis

1]2]3]4]5]6]7]8]9]10[11]12]13]14]15]16]17]18
dmControl refA_32 refB_32 optional Data | optional Data

L_DataErrorInfo 5,6...
_ModeErrorinfo 5, 6...

_DataErrorinfo 4
_ModeErrorinfo 4

_DataErrorinfo 3
—_ModeErrorinfo 3

_DataErrorinfo 2
— _ModeErrorinfo 2

_DataErrorinfo 1

— _ModeErrorinfo 1

Sonraki gegerli veri gercevesi iletildiginde hata mesaiji sifirlanir.

Eszamanli Olmayan Hatalar
Eszamanli olmayan hatalar dahili izleme fonksiyonlariyla (6rnegin, sicaklik) veya harici izleme
fonksiyonlariyla (6rnegin, limit salteri) tetiklenir.
Eszamanli olmayan hatalar asagidaki sekilde gosterilir:
e 7 Quick Stop Active ¢alisma durumuna veya 9 Fault gcalisma durumuna gegis (bkz. "driveStat", 0 ... 3
bit'leri)
e Ayar:
O "driveStat" bit 6 (1 ... 4 hata siniflari hatasi)
O "driveStat" bit 7 (0 hata sinifi hatasi)
o "driveStat", bit 15 (algilanan hatayla algilanan ¢alisma modu).

Hata bitleri su anlama gelir:

e Bit6
1 ... 4 hata siniflari hatasi
Neden, bit kodlu yolla LastError parametresinde bulunur.
e Bit7
0. hata sinifli hata
Hata bilgisi, bit kodlu yolla LastWarning parametresinde bulunur.

e Bit15
Calisma modunun bir hatayla sonlandirilip sonlandiriimadigini gosterir.

"Tanilama Alarmi" Yoluyla Hata Mesaiji
1 ... 4 hata siniflarinin bir hatasi algilanirsa GG aygiti bir "Tanilama Alarmi”"ni GC denetleyicisine génderir.

"Tanilama Alarmi" yoluyla hata mesaiji

[1]2]3]4]5]6]7]8]9[10]

L Error time
Additional error information (_LastError Qual)
Error code (_LastError)

Error class
Error bit
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En Yeni Algilanan Hata - Hata Kodu

Ana denetleyici, islenen veri iletisimi yoluyla algilanan hatayla ilgili bilgi alirsa asagidaki parametreler hata
kodunu okumak i¢in kullanilabilir.

Hata kodu ile siralanabilen hata mesajlarinin listesi Hata Mesajlari (bkz. sayfa 363) bélimiinde bulunabilir.

Hata Sinifi O ile En Yeni Algilanan Hata

_LastWarning parametresi hata sinifi 0 olan son algilanan hatanin hata numarasini okumanizi saglar.

Sifirlamasina kadar depolanir.
Deger 0: Hata sinifi 0'in hatasi yok

Parametre adi Agiklama Birim Veri tiird Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_LastWarning Hata sinifi 0'in en yeni hatasinin kodu - UINT16 Modbus 7186
Hata artik etkin degilse kod sonraki Ariza |- R/- PROFINET 7186

Hata Sinifi 1 ... 4 ile En Yeni Algilanan Hata
_LastError parametresi hata sinifi 1 ... 4 olan son algilanan hatanin hata numarasini okumanizi saglar.

En yeni algilanan hatanin kodu. Art arda
algilanan hatalar bu hata kodunun tzerine
yazilmaz.

Ornek: Algilanan bir sinir anahtari hatasina
bir hata yaniti asiri voltaja neden olursa bu
parametre algilanan sinir anahtari
hatasinin kodunu igerir.

istisna: Hata sinifi 4'iin algilanan
hatalarinin varolan girislerin tzerine
yazmasi.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turli | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_LastError Bir durmaya neden olan hata (hata sinifi 1 | - UINT16 Modbus 7178
ila 4 arasi) - R/- PROFINET 7178
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Hata Bellegi

Genel

Hata bellegi son 10 hata mesajinin hata gegmisidir. Uriiniin giicii kapansa bile temizlenmez. Hata
belleginin yardimiyla ge¢miste olan olaylar ¢agrilabilir ve degerlendirilebilir.

Olaylarla ilgili asagidaki bilgiler kaydedilir:

Hata sinifi

Hata kodu

Motor akimi

Acilma doéngusu sayisi

Hata durum bilgileri (6rneg@in parametre numarasi)
Uriin sicakhg

Son kademe sicakhigi

Hata zamani (galisma saati sayacina gore)
DC-Bus voltaiji

Hiz

Acllmadan beri Enable dénglsu sayisi
Enable ile hataya kadar olan slre

Kayitli veriler hatanin zamanyla ilgili durumu gésterir.

Hata kodu ile siralanabilen hata mesajlarinin listesi Hata Mesajlari (bkz. sayfa 363) bélimiinde bulunabilir.

Hata Bellegini Okuma

Hata bellegi sadece sirali bicimde okunabilir. ERR_reset parametresiyle okuma ibresi sifilanmalidir.

Sonra birinci hata kaydi okunabilir. Okuma ibresi otomatik olarak sonraki kayda geger. Yeniden bir okuma
sonraki hata kaydini verir. Hata kodu 0 déndurdlirse hig ek hata girisi olmaz.

Kaydin konumu Anlami

1 ilk hata mesaji (en eski mesaj).

2 ikinci hata mesaiji (sonraki mesaj).

10 Onuncu hata mesaji. On hata mesaji olmadi
durumunda, en yeni hata mesaji burada bulunur.

Munferit bir hata kayd ¢esitli parametrelerle okunabilen birgok bilgiden olusur. Bir hata girisini
okudugunuzda, hata kodu 6nce ERR number parametresiyle okunmalidir.

Asagidaki parametrelerle hata bellegi yonetilebilir:

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | R/W parametre adresi
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

_ERR _class Hata sinifi - UINT16 Modbus 15364
Deger 0: Hata sinifi 0 0 R/- PROFINET 15364
Deger 1: Hata sinifi 1 - -
Deger 2: Hata sinifi 2 4 -

Deger 3: Hata sinifi 3
Deger 4: Hata sinifi 4

_ERR number Hata kodu - UINT16 Modbus 15362

Bu parametreyi okuma algilanan hata igin | 0 R/- PROFINET 15362
(hata sinifi, hatanin algilanma stresi, ...) |-
tim girisi algilanan hatanin okunabilecegi | 65535 -
6gelerden ara bellege kopyalar .

Ayrica hata belleginin okuma ibresi
otomatik olarak sonraki hata kaydina

geger.
_ERR motor I Hata algilandigi zamanki motor akimi Arms UINT16 Modbus 15378
0,01 Ajps adimla. - R/- PROFINET 15378
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Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_ERR powerOn Acilma doénglsi sayisi - UINT32 Modbus 15108
0 R/- PROFINET 15108
4294967295 -
_ERR qual Algilanan hata hakkinda ek bilgi - UINT16 Modbus 15368
Bu giris hata sayisina gére algilanan bilgi |0 R/- PROFINET 15368
hakkinda ek bilgiler icerir. - -
Ornek: bir parametre adresi 65535 -
_ERR_temp_dev |Hata algilandigi zamanki cihaz sicakhgi °C INT16 Modbus 15382
- R/- PROFINET 15382
_ERR_temp ps Hata algilandigi zamanki gli¢ asamasi °C INT16 Modbus 15380
sicakhgi - R/- PROFINET 15380
_ERR time Hata algilama suresi sn UINT32 Modbus 15366
Calisma saati sayacina gore 0 R/- PROFINET 15366
536870911 -
_ERR DCbus Hata algilandiginda DC veri yolu voltaji \% UINT16 Modbus 15374
0,1V adimla. - R/- PROFINET 15374
_ERR motor_ v Hata algilandigi zamanki motor hizi usr_v INT32 Modbus 15376
- R/- PROFINET 15376
_ERR_enable_ cy | Hata zamaninda son kademenin - UINT16 Modbus 15370
cl etkinlestirme donglisu saysi - R/- PROFINET 15370
Kontrol voltajinin uygulandidi zamandan - -
gl¢ asamasi etkinlestirme dongu sayisi - -
hatanin algilandigi stireye uygulandi.
_ERR enable ti | Glg asamasini etkinlestirme ve hatayi sn UINT16 Modbus 15372
me algilama arasindaki sure - R/- PROFINET 15372
ERR reset Hata bellegine ait okuma ibresinin - UINT16 Modbus 15114
sifirlanmasi 0 R/W PROFINET 15114
Deger 1: Hata bellegine ait okuma ibresinin | - -
en eski hata kaydina ayarlanmasi. 1 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
ERR clear Hata belleginin bosaltiimasi - UINT16 Modbus 15112
Deger 1: Hata bellegindeki kayitlarin 0 R/W PROFINET 15112

silinmesi

Okuma isleminde bir O verildiginde silme
islemi tamamlanmistir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

-

362

EI00000002624 03/2020




Teshis ve hatanin dizeltiimesi

Alt bolim 9.4

Hata Mesajlari

Bu Alt Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu alt béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Hata Mesajlarinin Agiklamasi 364
Hata Mesajlar1 Tablosu 365
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Hata Mesajlarinin Agiklamasi

Aciklama

Sirtclnin izleme islevleri bir hata algilarsa sirlict bir hata mesaji olusturur. Her hata mesaji bir hata

koduyla tanimlanir.

Asagidaki bilgi her hata mesaiji igin kullanilabilir:

Hata kodu

Hata sinifi

Hatanin agiklamasi
Olasi nedenler
Olasi ¢ozimler

Hata Mesaijlarinin Aralig

Asagidaki tabloda araliga gore siniflandirilan hata kodlari 6zetlenmektedir.

Hata kodu Aralik

E 1xxx Genel

E 2xxx Asiri akim

E 3xxx Gerilim

E 4xxx Sicaklik

E 5xxx Donanim

E 6xxx Yazilim

E 7xxx Arabirim, kablo tesisati
E 8xxx Fieldbus

E Axxx Motor hareketi
E Bxxx iletisim

Hata Mesajlarinin Hata Sinifi

Hata mesaijlari asagidaki hata siniflarina gore siniflandirihir:

Hata sinifi | purum gegisi® Hata yaniti Hata mesajini sifilama
0 - Harekette kesinti yok "Ariza Sifirlama" Islevi
1 T11 "Quick Stop" ile hareketi durdur "Ariza Sifirlama" islevi
2 T13,T14 "Quick Stop" ile olan hareketi durdurun ve "Ariza Sifirlama" islevi
motor beklemeye gegctiginde giic asamasini
devre disi birakin
3 T13,T14 Once hareketi durdurmadan giig asamasini "Ariza Sifirlama" Islevi
hemen devre disi birakin
4 T13,T14 Once hareketi durdurmadan giig asamasini Gug dongusu
hemen devre disi birakin
(1) Galisma Durumu (bkz. sayfa 240) bolimine bakin
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Hata Mesajlarn Tablosu

Hata Koduyla Siralanan Hata Mesajlan Listesi

Hata Hata Aciklama Nedeni Diizeltmeler

kodu sinifi

E 1100 |0 Parametreler izin verilen deger | Girilen deger, bu parametre | Girilen deger, izin verilen
arahginin disinda icin izin verilen deger deger iginde olmaldir.

araliginin disindaydi.

E 1101 |0 Parametre mevcut degil Parametre yonetimi ile Baska bir parametre (indeks)

algilanan hata: Parametre segin.
(dizin) yok.
E 1102 |0 Parametre mevcut degil Parametre y6netimi ile Baska bir parametre (alt
algilanan hata: Parametre (alt | indeks) segin.
dizin) yok.

E 1103 |0 Parametrenin yazilmasi gegersiz | Read-Only parametresine Sadece yazilabilir
(READ only) yazma erisimi. parametrelere yazin.

E 1104 |0 Yazma erisimi verilmedi (erisim | Parametreye erisim sadece | Uzman yazma erisimi gerekli.
hakki yok) uzman modunda

mumkandir.

E 1105 |0 Blok Upload/Download
baslatiimamis

E 1106 |0 Son kademe etkinse komuta izin | Son kademe etkinken komuta | Son kademeyi devre disi
veriimemis izin verilmemis (Operation birakin ve komutu tekrarlayin.

Enabled veya Quick Stop
Active galisma durumu).

E 1107 |0 Baska arabirimden dolayi erisim | Baska kanaldan dolayi erisim | Erisimi bloke eden kanali
kilitli dolu (6rnek: galistirma kontrol edin.

yazilimi etkin ve ayni anda
Fieldbus tzerinde bir erisim
denemesi yapiliyor).

E 1108 |0 Dosya yuklenemiyor: Yanlis
dosya kimligi

E 1109 |1 Bir gl¢ kesintisinden sonra
kaydedilen veriler gegersiz

E 110A |0 Sistem hatasi algilandi: Hig
bootloader yok

E110B |3 Yapilandirma hatasi algilandi (ek | Parametre kontroliinde hata | Hata ek bilgisindeki deger,
bilgi =Modbus yazmag¢ adresi) algilandi (6rnegin: Profile baslatma hatasinin
Parametre SigLatched Bit 30 | Position igletim tlrd igin algilandigi parametrenin

nominal hiz, tahrik Modbus kayit adresini bildirir.
yukselticisinin izin verilen

maksimum hizindan daha

buyUk).

E 110D |1 Fabrika ayarindan sonra tahrik | "ilk Kurulum" (FSU) hig Bir First Setup islemi yapin.
yukselticisinin temel calistirlmadi veya
yapilandirmasi gerekli. tamamlanmadi.

E110E |0 Tahrik yUkselticisinin yeniden Sadece galistirma yazilimi Parametrenin islevini
baslatiimasini gerektiren bir tarafindan gosterilir. etkinlestirmek igin tahrik
parametre degistirildi. Bir parametre degistirildikten | yUkselticisini yeniden

sonra tahrik yikselticisi baslatin.

kapatiimal ve tekrar Tahrik yUkselticisinin yeniden

aciimalidir. baslatiimasini gerektiren
parametreyle ilgili bilgiler igin
Parametre bélumine bakin.

E110F |0 Bu aygit tipinde fonksiyon Bu 6zel aygit tipi fonksiyonu | Ozellikle motor tiirii, kodlayici
mevcut degil veya parametre degerini turd, tutucu frende dogru

desteklemiyor. cihaz tiiriine sahip
oldugunuzu dogrulayin.

E1110 |0 Karsiya ylkleme veya indirme Bu 6zel aygit tipi bu dosya Dogru cihaz tirt veya dogru

icin yanhs dosya kimligi

turiinl desteklemiyor.

yapilandirma dosyasina
sahip oldugunuzu dogrulayin.
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Hata Hata Aciklama Nedeni Diizeltmeler
kodu sinifi
E1111 |0 Veri aktarimi dogru Mevcut bir veri aktarimi iptal
baslatiimamis edildi.
E1112 |0 Yapilandirmanin bloke edilmesi | Harici bir arag, upload veya
muUmkan degil download igin tahrik
yukselticisinin
yapilandirmasini bloke
etmeye calisti. Baska bir arag
tahrik yikselticisinin
yapilandirmasini bloke
etmisse veya tahrik
yukselticisi, bir blokenin
muUmkin olmadigi bir galisma
durumunda bulunuyorsa,
yapilandirma bloke edilemez.
E1113 |0 Yapilandirmanin aktarilmasi i¢in | Harici bir arag, tahrik
sistem bloke degil yukselticisinin
yapilandirmasini, tahrik
yukselticisini bloke etmeden
aktarmaya calisti.
E1114 |4 Yapilandirma download islemi Bir yapilandirma indirilirken | Tahrik ylikselticisini kapatip
iptal edildi bir iletisim hatasi veya harici | tekrar agin ve yapilandirmayi
Parametre SigLatched Bit5 | aragta bir hata algiland. tekrar indirmeye galisin veya
Yapilandirma kismen tahrik | tahrik yikselticisini fabrika
yukselticisine aktarildi ve ayarlarina sifirlayin.
simdi tutarli olmayabilir.
E1115 |0 Yapilandirma dosyasinin formati | Harici bir arag yanlis
yanlis bicimlendirmeye sahip bir
Parametre WarnLatched Bit 5 | yapilandirma indirdi.
E 1116 Sorgu asenkron sekilde islenir
E 1117 Asenkron talep engellendi Modil o anda baska bir talebi
isleme aldig igin bir modul
talebi engellendi.
E1118 |0 Yapilandirma dosyasi aygitla Yapilandirma verileri baska | Aygit tipini ve son kademe
uyumsuz bir aygitin verilerini iceriyor. | tipini kontrol edin.
E 1119 Hatali veri boyu, ¢ok fazla bayt
E111A Hatali veri boyu, ¢cok az bayt
E111B |4 Yapilandirma indirme hatasi Bir yapilandirma indirilirken Yapilandirma dosyasinin
algiland: (ek bilgi =Modbus tahrik giiglendiricisinden bir | gegerli oldugunu ve
yazmag adresi) veya birden fazla strdcundn tur ve sirimle
yapilandirma degeri eslestigini dogrulayin. Hata
alinmadi. ek bilgilerindeki deger,
baslatma hatasinin
algilandi§i parametrenin
Modbus kayit adresini bildirir.
E111C |1 Olgek ayarinin yeniden Bir parametre baslatilamadi. | Algilanan hataya neden olan
hesaplanma baslangici mimkin parametrenin adresi
degil _PAR_ScalingError
parametresi ile okunabilir.
E111D |3 Kullanici tanimh Gnitelerle Tahrik yukselticisi gegersiz bir | Tahrik gtiglendiricisini kapatin
parametrelerin yeniden yapilandirma aldi. Yeniden ve tekrar agin. Bundan dolayi
hesaplanmasi sirasinda hesaplama sirasinda bir hata | ilgili parametreler
parametrenin orijinal durumu bir | algilandi. tanimlanabilir. Parametre
hata algilandiktan sonra geri degerlerini taleplere uygun
ylUklenemez. sekilde degistirin. Yeniden
hesaplama prosedurini
baslatmadan énce parametre
yapilandirmasinin gecerli
oldugunu dogrulayin.
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Hata Hata Aciklama Nedeni Diizeltmeler
kodu sinifi
E111F |1 Yeniden hesaplama mimkin Gegersiz olgek ayari faktorli | Gergekten segili 6lgekleme
degil. faktorind istediginizi
dogrulayin. Farkh bir
olgekleme faktoriini deneyin.
Olgeklemeyi tetiklemeden
oénce, parametreleri kullanici
tanimli Unitelerle sifirlayin.
E 1120 |1 Olgek ayarinin yeniden Bir parametre yeniden Bu duruma neden olan
hesaplanma baslangici mimkin | hesaplanamadi. parametrenin adresi
degil _PAR_ScalingError
parametresi ile okunabilir.
E1121 |0 Olgek ayarinda adimlarin sirasi | Yeniden hesaplama islemi, Yeniden hesaplamanin
yanls (Fieldbus). yeniden hesaplamanin etkinlestirmesi, yeniden
etkinlestiriimesinden dnce hesaplama baslatilmadan
baslatildi. once uygulanmalidir.
E1122 |0 Olgek ayarinin yeniden Olgek ayarinin yeniden Olgek ayarinin devam eden
hesaplanma baslangici mimkiin | hesaplanmasi zaten etkin. yeniden hesaplamasini
degil bekleyin.
E1123 |0 Parametre degistirilemiyor Olgek ayarinin yeniden Olgek ayarinin devam eden
hesaplanmasi etkin. yeniden hesaplamasini
bekleyin.
E 1124 |1 Olgek ayarinin yeniden Yeniden hesaplama Yeniden hesaplama islemi,
hesaplanmasinda zaman asimi | etkinlestirmesi ile yeniden yeniden hesaplamanin
hesaplama baslangici etkinlestiriimesinden sonra 30
arasindaki sure asildi (30 saniye iginde baslatiimalidir.
saniye).
E 1125 |1 Olgek ayari miimkiin degil Konum, hiz veya Degistirilen dlgek ayari
hizlanma/yavaslama igin faktorleriyle yeniden deneyin.
Olgcek ayari faktorleri dahili
hesaplama sinirlarini asiyor.
E1126 |0 Yapilandirma baska bir erisim Diger erisim kanalini kapatin
kanaliyla bloke edilmis. (6rnegin galistirma
yaziliminin baska seviyesi).
E 1127 |0 Gegersiz bir anahtar alindi
E1128 |0 Manufacturing Test Firmware igin
6zel bir oturum agma islemi
gerekli
E 1129 Test adimi heniiz baslatiimamis
E 112D Kenarlarin yapilandirmasi Segcilen Capture girisi ayni Kenari "ylkselen" veya
desteklenmez anda artan kenari ve azalan | "algalan" olarak ayarlayin.
kenari algilamayi
desteklemiyor.
E112F |0 Zaman filtresiyle ilgili ayarlar Konum algilamasi bir zaman | Konum algilamasini devre
degistirilemiyor filtresiyle zaten etkin. Filtre disi birakin.
ayarlari degistirilemez.
E 1300 |3 STO giivenlik fonksiyonu etkin STO glvenlik fonksiyonu Glvenlik fonksiyonu
(STO_A, STO_B) Operation Enabled galisma | STO'sunun girislerinin dogru
Parametre sigLatched Bit 10 | durumunda etkinlestirildi. kablolandigindan emin olun
ve bir Ariza Sifirlamasi islemi
gercgeklestirin.
E 1301 |4 STO_A ve STO_B farkli STO_A ve STO_B girislerinin | Glivenlik fonksiyonu
seviyelerde seviyesi 1 saniyeden uzun STO'sunun girislerinin dogru
Parametre sigLatched Bit 11 | siire farkliydi. kablolandigini uygulayin.
E 1302 |0 STO gvenlik fonksiyonu etkin STO guvenlik fonksiyonu son | Glvenlik fonksiyonu
(STO_A, STO_B) kademe devre disiyken STO'sunun girislerinin dogru
Parametre WarnLatched Bit | etkinlestirildi. kablolandigini uygulayin.
10
E1311 |0 Segilen sinyal girisi Segilen sinyal girisi Baska fonksiyon segin veya

fonksiyonunun veya sinyal ¢ikisi
fonksiyonunu yapilandirmasi
mUmkin degildir

fonksiyonu veya sinyal ¢ikisi
fonksiyonu etkin isletim
turiinde kullanilamaz.

isletim tGrinu degistirin.
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Hata Hata Aciklama Nedeni Diizeltmeler

kodu sinifi

E1312 |0 Sinyal girisi fonksiyonu igin limit | Referans hareketler limit Pozitif limit salterlerin

salteri sinyali veya referans salteri gerektiriyor. Girislere | (Positive Limit Switch),

salteri sinyali tanimlanmamis limit salteri atanmamis. negatif limit salterlerin
(Negative Limit Switch) ve
referans salterlerin
(Reference Switch) sinyal
girisi fonksiyonlarini atayin.

E1313 |0 Yapilandirilan ¢garpma suresi bu | Bu giris igin sinyal girisi Carpma suresini gegerli bir

sinyal girisi fonksiyonuyla fonksiyonu segilen garpma degere ayarlayin.
kullanilamiyor siresini desteklemiyor.

E 1314 |4 En az iki sinyal girisi bu sinyal En az iki sinyal girisi bu sinyal | Girisleri yeniden yapilandirin.

girisi fonksiyonuna sahip. girisi fonksiyonuna sahip.

E 1316 |1 Sinyal girisi Uzerinden konum Konum tespiti zaten

tespiti su asamada mumkdin degil | kullaniliyor.
Parametre _SigLatched Bit 28
E 1501 |4 Sistem hatasi algilandi:
DriveCom durum makinesi
belirlenemeyen durumu
E 1502 |4 Sistem hatasi algilandi: HWL
dusuk dizey durum makinesi
belirlenemeyen durumu

E 1503 |1 Fieldbus tizerinden Quick Stop | Fieldbus tizerinden bir Quick

yapildi Stop yapildi. Quick Stop
opsiyon kodu -1'e veya -2'ye
ayarlandi; bu da tahrik
yikselticisinin 9 Fault durumu
yerine 7 Quick Stop Active
durumuna gegmesine neden
oluyor.

E 1600 Osiloskop: baska veri yok

E 1601 Osiloskop: parametre ayari eksik

E 1602 |0 Osiloskop: Trigger degiskeni

tanimlanmadi

E 1606 Logging halen etkin

E 1607 Logging: Trigger tanimlanmamis

E 1608 |0 Logging: Trigger opsiyonu

gegersiz

E 1609 Logging: Kanal segilmemis

E 160A Logging: Veri yok

E 160B |0 Parametrenin Logging islemi

mumkin degil
E 160C |1 Autotuning: Atalet momenti izin | Atalet momenti yiksek. Sistemin serbestce hareketi
verilen araligin disinda oldugunu kontrol edin.
Ykl dogrulayin.
Farkl boyutlarda aygit
kullanin.
E 160E |1 Autotuning: Test hareketi
baslatilamadi
E 160F |1 Autotuning: Son kademe Autotuning, Ready to Switch | Tahrik yiikselticisi Ready to
etkinlestirilemiyor. On durumunda baslatiimadi. | Switch On durumunda
oldugunda Autotuning
islemini baslatin.

E 1610 |1 Autotuning: islem durduruldu Otomatik ayarlama kullanici | Durmanin nedenini giderin ve
komutuyla veya algilanan bir | Autotuning islemini yeniden
hatayla durduruldu (hata baslatin.
bellegindeki ek hata mesajina
bakin, érnegin, DC veri yolu
disuk voltaji, limit salterleri
tetiklendi)
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E 1611 |1 Sistem hatasi algilandi:

Parametre Otomatik ayar
sirasinda yazilamadi (ek
bilgi=Modbus yazmaci adresi)

E 1612 |1 Sistem hatasi algilandi:
Parametre Otomatik ayar
sirasinda okunamadi

E 1613 |1 Autotuning: izin verilen Autotuning isleminde bir Hareket araligi degerini
maksimum hareket araligi asildi | hareket ayarlanan hareket artirin veya AT_DIS =0
Parametre SigLatched Bit2 |araliginin disindaydi. ayarini yaparak hareket

arahdi izlemeyi devre disi
birakin.

E 1614 |0 Autotuning: Zaten etkin Autotuning iki kez baslatildi | Autotuningislemininbitmesini
veya bir Autotuning bekleyin ve Autotuning
parametresi esnasinda islemini yeniden baslatin.
(parametre AT_dis ve AT_dir)
degistirildi.

E 1615 |0 Autotuning: Autotuning etkin AT_gain veya AT_J Autotuningislemininbitmesini
oldugu siirece bu parametre parametresi Autotuning bekleyin ve sonra
degistirilemiyor isleminde yazilir. parametreyi degistirin.

E 1617 |1 Autotuning: Siirtme torku veya Maksimum akima ulasildi Sistemin serbestce hareketi
yuk torku ylksek (parametre CTRL_I_max). oldugunu kontrol edin.

YUkU dogrulayin.
Farkli boyutlarda aygit
kullanin.

E 1618 |1 Autotuning: Optimizasyon iptal Dahili Otomatik ayar sirasi Hatayla ilgili ilave bilgileri hata
edildi bitmedi, asagidaki hata belleginde bulabilirsiniz.

olabilir.

E1619 |0 Otomatik ayar: AT_n_ref Parametre AT_n_ref <2 * istenilen duruma ulasmak igin
parametresinde hiz atlamasi AT_n_tolerance. AT_n_ref AT_n_tolerance
yetersiz Sirtcl yalnizca bunu ilk hiz | parametresini degistirin.

atlamasinda kontrol eder.

E 1620 |1 Autotuning: Yk torku yiksek Uriin boyutlari makine yiikii | Y{ikii azaltin,
icin uygun degil. derecelendirmeyi dogrulayin.
Algilanan makine atalet
momenti motorun atalet
momentine gore yiksek.

E 1621 |1 Sistem hatasi algilandi:

Hesaplama hatasi

E 1622 |0 Autotuning: Autotuning Autotuning sadece herhangi | Etkin modu sonlandirin veya
uygulanamiyor bir mod etkin degilse son kademeyi devre disi

uygulanabilir. birakin.

E 1623 |1 Autotuning: Bir DURMA Autotuning sadece herhangi | Etkin modu sonlandirin veya
talebinden dolayi Autotuning bir mod etkin degilse son kademeyi devre disi
iptali uygulanabilir. birakin.

E 1A00 |0 Sistem hatasi algilandi: FIFO
bellek tasmasi

E 1A01 |3 Motor degistirildi (baska motor Algilanan motor, 6nceden Degisimi onaylayin.
tipi) algilanan motordan farkli.

Parametre SigLatched Bit 16

E 1A03 |4 Sistem hatasi algilandi: Donanim
ve bellenim eslesmiyor

E 1A04 |4 Gegersiz dip anahtari ayarlari (ek
bilgi: 1 = Alan veri yolu segimi, 2
= IP adresi, 3 = Cihaz ad1)

Parametre SigLatched Bit 30
E 1B00 |3 Sistem hatasi algilandi: Motor ve | Aygitin kalici belleginde Aygiti degistirin.

glc¢ asamasi igin yanhs
parametreler
Parametre SigLatched Bit 30

Uretici parametreleri igin
yanlis deg@erler (veriler)
bulunuyor.
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E1B02 |3 Hedef degeri gok yliksek.

Parametre SigLatched Bit 30

E1B05 |2 Parametre degistirme sirasinda
hata algilandi
Parametre SigLatched Bit 30

E 1B0OB |1 iletisim ofseti tanimlamasinin Calisma durumunu Agmaya
basinda galisma durumu Hazir olarak ayarlayin ve
Ac¢maya Hazir olmalidir. komutasyon ofseti tanimini

yeniden baslatin.

E 1BOC |3 Motorun hizi ylksek.

E 1BOD |3 Velocity Observer tarafindan Velocity Observer Velocity Observer dinamigini
belirlenen hiz degeri yliksek. hesaplamalari igin sistem CTRL_SpdObsDyn

ataleti dogru degil. parametresi Gizerinden

Velocity Observer dinamigi degistirin.

dogru degil. Velocity Observer

Calisma esnasinda sistem hesaplamalari igin kullanilan

ataleti degisiyor. Budurumda, | sistem ataletini

velocity observer ile galisma | CTRL_SpdObslinert

mumkiin olmaz ve velocity parametresi Gizerinden

observer devre disi degistirin.

birakilmalidir. Algilanan hata devam
ediyorsa velocity observer'
devre disi birakin.

E 1BOF Hiz sapmasi ¢ok yliksek

E 2201 |2 Sistem hatasi: DC-Bus réle DC-Bus rolesi islevsel degil. | Teknik destek merkeziyle
hatasi irtibata gegin.

Parametre SigLatched Bit 30

E 2300 |3 Son kademe asiri akim Motor kisa devre ve son Motor gli¢ baglantisini
Parametre sigLatched Bit 27 | kademenin devre disi dogrulayin.

kalmasi.
Motor fazlar karistiriimis.

E 2301 |3 Fren direnci asir akim Fren direnci kisa devre Dahili fren direnci

Parametre SigLatched Bit 27 kullanildiginda teknik destek
merkezine basvurun.
Harici bir fren direnci
kullaniyorsaniz, kablolamayi
ve fren direnci
derecelendirmesini
dogrulayin.

E 3100 |par. Eksik sebeke beslemesi, sebeke | 50 ms'den uzun bir sire Sebeke gii¢ kaynagi agi
beslemesi diisuk voltaji veya boyunca faz(lar) eksikti. degerlerinin teknik verilere
sebeke beslemesi yliksek voltaji | Sebeke voltaji gegerli aralikta | uygun oldugunu dogrulayin.
Parametre SigLatched Bit 15 | degil.

Sebeke frekansi gegerli
aralikta degil.

E 3200 |3 DC-Bus asiri voltaj Yavaslama sirasinda asiri Yavaslama rampasi, surlcu
Parametre SigLatched Bit 14 | yeniden olusturma. derecelendirmesi ve fren

direncinin dogrulugunu
onaylayin.

E 3201 |3 DC-Bus disUk voltaj (kapatma Besleme voltaji kaybl, voltaj | Sebeke beslemesini
esigi) beslemesi koti. dogrulayin.

Parametre SigLatched Bit 13

E 3202 |2 DC-Bus dustk voltaj (Quick Stop | Besleme voltaji kaybi, voltaj | Sebeke beslemesini
esigi) beslemesi koti. dogrulayin.
Parametre SigLatched Bit 13
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E 3206 |0 DC-Bus duslik voltaj, eksik 50 ms'den uzun bir sire Sebeke gli¢ kaynagi agi
sebeke beslemesi, sebeke boyunca faz(lar) eksikti. degerlerinin teknik verilere
beslemesi diisik voltaji veya Sebeke voltaji gegerli aralikta | uygun oldugunu dogrulayin.
sebeke beslemesi ylksek voltaji | degil. Azaltilmis sebeke voltaji igin
Parametre WarnLatched Bit | Sebeke frekansi gecerli parametre ayarlarini
13 aralikta degil. dogrulayin.
Sebeke voltajiyla
MON_MainsVolt
parametresinin ayari ayni
degil (6rnek: sebeke voltaji
230 V ve MON_MainsVolt
115 V olarak ayarlanmis).
E 3300 |0 Motorun sargi voltaji siriiciniin | Motorun sarma voltaji Motorun sicakhgini
nominal besleme voltajindan sUrdctnin nominal besleme | dogrulayin. Asiri sicaklik
dusuk voltajindan disikse bu, durumunda, ylksek sarma
yuksek akim dalgalanmasi voltajiyla bir motor kullanin
nedeniyle motorun asiri veya dusik nominal besleme
Isinmasilyla sonuglanabilir. voltajiyla bir strtct kullanin.
E 4100 |3 Son kademe asiri sicaklik Transistor asin sicakhk: Fani kontrol edin, salter
Parametre SigLatched Bit 18 | ortam sicakhgi yliksek, fan panosundan isi ¢ikisini
hatasi, toz. iyilestirin.
E 4101 |0 Son kademe asiri sicaklik Transistor asiri sicaklik: Fani kontrol edin, salter
Parametre wWarnLatched Bit | ortam sicakhgi yiiksek, fan panosundan isi ¢ikisini
18 hatasi, toz. iyilestirin.
E 4102 |0 Son kademe glicu asiri ylk (12t) | Akim uzun bir siire galisma | Boyutu kontrol edin, déngu
Parametre WarnLatched Bit | degerinin izerindeydi. suresini disirin.
30
E 4200 |3 Aygit asin sicaklik Ornegdin toz nedeniyle asiri Salter panosundan isi gikisini
Parametre sigLatched Bit 18 | yliksek ortam sicakhg. iyilestirin.
Bir fan takiliysa fanin dogru
calistigini onaylayin.
Kontrol kabinine bir fan takin.
Cihazin arka duvarindan
kontrol kabinine 1s1 aktarimini
iyilestirin.
E 4201 |0 Aygit asin sicaklk Ornegdin toz nedeniyle asiri Salter panosundan isi gikisini
yuksek ortam sicaklig. iyilestirin.
Bir fan takiliysa fanin dogru
calistigini onaylayin.
Kontrol kabinine bir fan takin.
Cihazin arka duvarindan
kontrol kabinine 1s1 aktarimini
iyilestirin.
E 4300 |2 Motor asiri sicaklik Ortam sicakhigi yliksek. Motor montajini dogrulayin:
Parametre sigLatched Bit 17 | Calisma siresi yiiksek. Montaj ylzeyi yoluyla isi
Motor dogru monte edilmemis | dagitilabilir.
(termik izolasyon). Ortam sicakhgini disurin.
Motor asir ylklemesi. Havalandirma olmasini
saglayin.
E 4301 |0 Motor asirn sicakhk Ortam sicakhigi yiiksek. Motor montajini dogrulayin:
Parametre WarnLatched Bit | Calisma siresi yliksek. Montaj ylzeyi yoluyla i1si
17 Motor dogru monte edilmemis | dagitilabilir.
(termik izolasyon). Ortam sicakhgini disurin.
Motor asiri yuklemesi. Havalandirma olmasini
saglayin.
E 4302 |0 Motorda asiri yik (12t) Akim uzun bir siire galisma | Sistemin serbestge hareketi

Parametre wWarnLatched Bit
31

degerinin Uzerindeydi.

oldugunu kontrol edin.
YUkU dogrulayin.
Gerekirse farkh boyutlu bir
motor kullanin.
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E 4303 |0 Motor sicakligi denetlenmiyor Sicaklik parametreleri Teknik destek merkeziyle
(motorun elektronik tip irtibata gegin.
etiketinde, kodlayicinin kalici | Motoru degistirin.
belleginde) mevcut degil veya
gecersiz; A12 parametresi 0'a
esit.
E 4304 |0 Kodlayici motor sicakligi izlemeyi
desteklemiyor.
E 4402 |0 Fren direnci asir ylk (12t > 75%) | Yeniden olusturulan ener;ji YuUka, hizi, yavaslamayi
Parametre wWarnLatched Bit | gok ylksek. azaltin.
29 Harici yUkler ¢ok yiksek. Fren direncinin yeterli boyuta
Motorun hizi yliksek. sahip olmasini saglayin.
Yavaslatma ¢ok hizli.
Yetersiz fren direnci.
E 4403 | par. Fren direnci asin yuk (12t > Yeniden olusturulan eneriji Yk, hizi, yavaslamayi
100%) cok yliksek. azaltin.
Harici yUkler ¢cok yUksek. Fren direncinin yeterli boyuta
Motorun hizi ylksek. sahip olmasini saglayin.
Yavaslatma ¢ok hizli.
Yetersiz fren direnci.
E 4404 |0 Frendirenciigin transistortin asiri | Yeniden olusturulan eneriji YUkU ve/veya yavaslamayi
yuku cok yuksek. azaltin.
Parametre WarnLatched Bit Harici yUkler ¢ok yiksek.
28 Yavaslatma ¢ok hizli.
E 5101 Modbus voltaj beslemesi eksik
E 5102 |4 Motor kodlayici besleme voltaji | Kodlayici gii¢ beslemesi izin | Aygiti degistirin.
Parametre SigLatched Bit 16 | verilen 8 V ila 12 V arasinda | Teknik destek merkeziyle
degil. irtibata gegin.
E 5200 |4 Motor kodlayicisina baglantida | Kodlayici kablosu dogru Kablo baglantisini ve kablo
hata algilandi baglanmamis veya kablo korumasini dogrulayin.
Parametre SigLatched Bit 16 | baglanmamis, EMV.
E 5201 |4 Motor kodlayicisi iletisiminde Kablo baglantisini ve kablo
hata algilandi korumasini dogrulayin.
Parametre SigLatched Bit 16
E 5202 |4 Motor kodlayicisi desteklenmiyor | Uygunsuz kodlayici bagh. Dogru bir kodlayicinin
Parametre sigLatched Bit 16 kullanildigini dogrulayin.
E 5203 |4 Motor kodlayicisi baglantida hata
algilandi
Parametre sigLatched Bit 16
E 5204 |3 Motor kodlayicisi ile bagdlanti yok | Kodlayici kablosu (iletisim Kablo baglantisini
Parametre SigLatched Bit 16 | yarida kesildi). dogrulayin.
E 5206 |0 Kodlayicida iletisim hatasi iletisim sorunlu, EMV. Kablo 6zelliklerini, kablo
algilandi koruma baglantisini ve
Parametre WarnLatched Bit EMC'yi dogrulayin.
16
E 5207 |1 Fonksiyon desteklenmiyor Donanim striimi fonksiyonu
desteklemiyor.
E 5302 |4 Motor, son kademeyi Bagli olan motor yalnizca 16 | 8 kHz degerinde bir PWM
desteklemeyen bir PWM frekansi | kHz degerinde bir PWM frekansiyla galisan motor
(16 kHz) gerektiriyor. frekansiyla galisir (motorun kullanin.
elektronik tip etiketindeki
bilgi). Son kademe ise bu
PWM frekansini
desteklemiyor.
E 5430 |4 Sistem hatasi algilandi:
EEPROM okuma hatasi
Parametre SigLatched Bit 29
E 5431 |3 Sistem hatasi: EEPROM yazma
hatasi
Parametre SigLatched Bit 29

372

EI00000002624 03/2020




Teshis ve hatanin dizeltiimesi

Hata
kodu

Hata
sinifi

Aciklama

Nedeni

Diizeltmeler

E 5432

3

Sistem hatasi: EEPROM durum
makinesi
Parametre _SigLatched Bit 29

E 5433

Sistem hatasi: EEPROM adres
hatasi
Parametre _SigLatched Bit 29

E 5434

Sistem hatasi: EEPROM yanlis
veri boyu
Parametre SigLatched Bit 29

E 5435

Sistem hatasi: EEPROM
formatlanmamis
Parametre SigLatched Bit 29

E 5436

Sistem hatasi: EEPROM
uyumsuz yapl
Parametre SigLatched Bit 29

E 5437

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (Uretici verisi)

Parametre SigLatched Bit 29

E 5438

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (kullanici parametreleri)
Parametre SigLatched Bit 29

E 5439

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (alan veri yolu
parametreleri)

Parametre SigLatched Bit 29

E 543B

Sistem hatasi algilandi: Gegerli
Uretici verisi yok
Parametre SigLatched Bit 29

E 543E

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (Nolnit parametresi)
Parametre SigLatched Bit 29

E 543F

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (motor parametreleri)
Parametre SigLatched Bit 29

E 5441

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (genel kontrol déngust
parametresi seti)

Parametre SigLatched Bit 29

E 5442

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (kontrol déngiisu
parametresi seti 1)

Parametre SigLatched Bit 29

E 5443

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (kontrol dénguisi
parametresi seti 2)

Parametre SigLatched Bit 29

E 5444

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (NoReset parametresi)
Parametre SigLatched Bit 29
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E 5445 |4 Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (donanim bilgileri)
Parametre SigLatched Bit 29

E 5446 |4 Sistem hatasi algilandi: Dahili EEPROM c¢alisabilir Sdrlcuyl yeniden baslatin.
EEPROM saglama toplami degil. Hata devam ediyorsa, teknik
hatasi (gug¢ kesintisi verisi igin) destek merkeziyle irtibata
Parametre SigLatched Bit 29 gegin.

E 5448 |2 Sistem hatasi algilandi: Bellek
kartiyla iletisim
Parametre SigLatched Bit 20

E 5449 |2 Sistem hatasi algilandi: Bellek
karti veri yolu mesgul
Parametre SigLatched Bit 20

E 544A |4 Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (yonetici verisi)
Parametre _SigLatched Bit 29

E 544C |4 Sistem hatasi algilandi:
EEPROM yazma korumali
Parametre SigLatched Bit 29

E 544D |2 Sistem hatasi algilandi: Bellek Son kaydetme proseddru Verileri yeniden kaydedin.
karti basarili olmayabilir; bellek Bellek kartini degistirin.
Parametre SigLatched Bit 20 |karti galisgamiyor olabilir.

E544E |2 Sistem hatasi algilandi: Bellek Son kaydetme proseduru Verileri yeniden kaydedin.
karti basarili olmayabilir; bellek Bellek kartini degistirin.
Parametre SigLatched Bit 20 |karti galisgamiyor olabilir.

E 544F |2 Sistem hatasi algilandi: Bellek Son kaydetme proseduru Verileri yeniden kaydedin.
karti basarili olmayabilir; bellek Bellek kartini degistirin.
Parametre SigLatched Bit 20 |karti galisgamiyor olabilir.

E 5451 |0 Sistem hatasi algilandi:
Kullanilabilir bellek karti yok
Parametre WarnLatched Bit
20

E 5452 |2 Sistem hatasi algilandi: Bellek Farkli aygit tipi.
kartindaki ve cihazdaki veri Farkli son kademe tipi.
eslesmiyor Bellek kartindaki veriler,
Parametre sigLatched Bit 20 | aygitin yazilim versiyonuna

uygun degil.

E 5453 |2 Sistem hatasi algilandi: Bellek
kartinda uyumsuz veri
Parametre SigLatched Bit 20

E 5454 |2 Sistem hatasi algilandi:
Algilanan bellek karti kapasitesi
yetersiz
Parametre SigLatched Bit 20

E 5455 |2 Sistem hatasi algilandi: Bellek HMI komutu "dtoc" (sUrlci-
karti bicimlendiriimedi kart) yoluyla bellek kartini
Parametre sigLatched Bit 20 guncelleyin.

E 5456 |1 Sistem hatasi algilandi: Bellek Bellek karti yazma Bellek kartini ¢ikarin veya
karti yazma korumali korumalidir. HMI Uzerinde yazma
Parametre _SigLatched Bit 20 korumasini kaldirin.

E 5457 |2 Sistem hatasi algilandi: Bellek kartinin kapasitesi Bellek kartini degistirin.
Uyumsuz bellek kart yeterli degil.
Parametre _SigLatched Bit 20

E 5458 |4 Sistem hatasi algilandi: Flash
programlama sirasi

E 5459 |1 Sistem hatasi algilandi:
Parametre yalnizca flas
sirasinda kullanilabilir (flas istegi)
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E 545A

4

Sistem hatasi algilandi: Bellenim
glincellemesi FiFo fazla galisti

E 545B

Sistem hatasi algilandi:
Uyumsuz bellenim dosyasi
Ustbilgileri

E 545C

Sistem hatasi algilandi: Bellenim
dosyasi ve cihaz uyumlu degil

E 545D

Sistem hatasi algilandi: Bellenim
dosyasi saglama toplami yanlis

E 545E

Sistem hatasi algilandi: Bellenim
dosyasi Us bilgilerinde tek sayida
bayt var

E 545F

Sistem hatasi algilandi: Bellenim
dosyasi boyutu bellek
kapasitesini asiyor

E 5460

Sistem hatasi algilandi: Bellenim
dosyasi igin yUkleyici
kullanilamiyor

Yanlis Loader

Teknik destek merkeziyle
irtibata gegin.

E 5461

Sistem hatasi algilandi: Cihazin
bellenim sirimi ve
glncellenecek bellenim
surimundeki ayni

E 5462

Bellek karti dolayli olarak aygit
tarafindan agiklanmis
Parametre WarnLatched Bit
20

Bellek kartinin igerigi ve
EEPROM igeridi ayni degil.

E 5463

Bellenim dosyasinda hata
algilandi

Yazilim dosyasi tamamen
aktariimadi

E 5464

Yazilim glincellemesi siriiyor

Yazilim giincellemesi halen
surdyor.

E 5465

Sistem hatasi algilandi: Dosya
Ustbilgisi cok buyuk

E 5466

Sistem hatasi algilandi:
Bootloader, bellenim sirimu igin
olan bootloader ile eslesmiyor

E 5467

Sistem hatasi algilandi:
Yikleyici, bellenim strimu igin
olan yikleyici ile eslesmiyor

E 5468

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (cihaz adi)

Parametre SigLatched Bit 29

E 5469

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (SNMP bilgileri)
Parametre SigLatched Bit 29

E 546A

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi

Parametre SigLatched Bit 29

E 546B

Sistem hatasi algilandi:
EEPROM saglama toplami
hatasi (LLDP MIB verisi)
Parametre SigLatched Bit 29

E 546C

EEPROM dosyasi kullanilamiyor

E 5600

Motor baglantisi fazi hatasi
algilandi
Parametre SigLatched Bit 26

Eksik motor fazi.

Motor fazlarinin baglantisini
dogrulayin.
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E 5603

3

Komitasyon hatasi algilandi
Parametre SigLatched Bit 26

Motor kablosu yanlis
kablolamasi.

Dahili parazitlerden dolayi
kodlayici sinyalleri
kayboluyor.

Y ik torku, motorun torkundan
yuksek.

Kodlayicinin EEPROM'u
gecersiz verileri igeriyor
(kodlayicinin faz kaymasi
dogru degil).

Motor esitlenmemis.

Motor fazlarini dogrulayin,
kodlayici kablosunu
dogrulayin.

EMC'yi iyilestirin, topraklama
ve koruma baglantisini
iyilestirin.

YUk torkuna dayanabilen
farkl boyutta bir motor
kullanin.

Motor verilerini dogrulayin.
Teknik destek merkeziyle
irtibata gegin.

E 6102

Sistem hatasi algilandi: Dahili
yazilim hatasi
Parametre SigLatched Bit 30

E 6103

Sistem hatasi algilandi: Sistem
yigini tasmasi
Parametre SigLatched Bit 31

E 6104

Sistem hatasi algilandi: Sifira
b6lme (dahili)

E 6105

Sistem hatasi algilandi: 32 bit
hesaplama sirasinda tasma
(danhili)

E 6106

Sistem hatasi algilandi: Veri
araylzl boyutu eslesmiyor
Parametre SigLatched Bit 30

E 6107

Parametre deger araligi disinda
(hesaplama hatasi algiland)

E 6108

Fonksiyon mevcut degil

E 6109

Sistem hatasi algilandi: Dahili
aralik asildi

E 610A

Sistem hatasi algilandi:
Hesaplanan deger 32 bit deger
olarak sunulamiyor

E 610D

Segim parametresinde hata
algilandi

Yanls parametre degeri
secilmis.

Yazilacak degeri dogrulayin.

E 610E

Sistem hatasi algilandi:
Kapatmak i¢in disik gerilim esigi
altinda 24 VDC

E 610F

Sistem hatasi algilandi: Dahili
zamanlayici tabani eksik
(Zamanlayici0)

Parametre SigLatched Bit 30

E 6111

Sistem hatasi algilandi: Bellek
alani kilitli
Parametre SigLatched Bit 30

E 6112

Sistem hatasi algiland: Yetersiz
bellek
Parametre SigLatched Bit 30

E 6113

Sistem hatasi algilandi:
Hesaplanan deger 16 bit deger
olarak sunulamiyor

E 6114

Sistem hatasi algilandi: Yarida
kesme servis rutininden izin
verilmeyen fonksiyon ¢agrisi

Yanlis programlama

E 6117

Tutucu fren manuel
birakilamiyor.

Tutucu fren hala maniel
olarak uygulandigindan
manduel birakilamiyor.

Once, tutucu fren uygulamayi
manuelden Otomatik'e
gegirin, sonra tutucu freni
manduel olarak birakin.
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E 7100 |4 Sistem hatasi algilandi: Gegersiz | Cihazda depolanan gli¢ Teknik destek merkeziyle
gl asamasi verisi asamasi verisinde hata irtibata gecin veya aygiti
Parametre sigLatched Bit 30 | algilandi (yanlis CRC), dahili | degistirin.

bellek verisinde hata
algilandi.

E7111 |0 Harici fren direnci etkin Harici fren direnci etkin RESext_ton, RESext_P veya
oldugundan dolayi parametre olmasina karsin RESext_ton, | RESext_R parametrelerinden
degeri degistirilemez. RESext_P veya RESext_R biri degistirilecekse harici fren

parametrelerinden birinin direnci etkin olmamaldir.
degeri degistiriimeye calisildi.

E7112 |2 Harici fren direnci bagl degil Harici fren direnci Harici fren direncinin
etkinlestirildi (RESint_ext kablolamasini dogrulayin.
parametresi), fakat harici fren | Dogru direng oldugunu
direnci algilanmadi. dogrulayin.

E7113 |0 Tutucu frenin kumanda voltaji DC-Bus voltaji dusuk (gegici | Besleme voltajini yikseltin.

dusuk veya kalici). Dalgalanma Sebeke beslemesini
yuksek. saglamlastirin.

E7114 |2 Fren direnci bagh degil Fren direnci baglantisi kesik | Fren direncinin kablolamasini
dogrulayin. Dogru direng
oldugunu dogrulayin.

E7120 |4 Gegersiz motor verileri Motor verileri yanhs (yanhs Teknik destek merkeziyle
Parametre SigLatched Bit 16 | CRC). irtibata gegin veya motoru

degistirin.

E7121 |2 Sistem hatasi algilandi: Motor EMV, ayrintili bilgiler Teknik destek merkeziyle
kodlayicisi iletisiminde hata kodlayicinin hata kodunun irtibata gegin.

Parametre sigLatched Bit 16 |igeren hata belleginde
bulabilirsiniz.

E7122 |4 Gegersiz motor verileri Motor kodlayicida depolanan | Teknik destek merkeziyle
Parametre SigLatched Bit 30 | motor verilerinde hata irtibata gecin veya motoru

algilandi, dahili bellek degistirin.
verilerinde hata algilandi.

E7124 |4 Sistem hatasi algilandi: Motor Teknik destek merkeziyle
kodlayicisi galisamiyor irtibata gecin veya motoru
Parametre SigLatched Bit 16 degistirin.

E7125 |4 Sistem hatasi algilandi: Kullanici
verileri i¢in uzunluk belirtimi gok
buylk
Parametre SigLatched Bit 16

E7129 |0 Sistem hatasi algilandi: Motor
kodlayici
Parametre WarnLatched Bit
16

E712C |0 Sistem hatasi algilandi:

Kodlayiciyla iletisim mimkin
degil

Parametre WarnLatched Bit
16

E712D |4 Motorun elektronik tip etiketi Yanhs motor verileri (yanlis | Teknik destek merkeziyle
bulunmadi CRC). irtibata gegin veya motoru
Parametre SigLatched Bit 16 | Elektronik tip etiketsiz motor | degistirin.

(6rnegin SER motoru)

E712F |0 Elektronik motor tip etiketinin veri
segmenti yok

E7132 |0 Sistem hatasi algilandi: Motor
yapilandirmasi yazilamiyor

E7134 |4 Eksik motor yapilandirmasi
Parametre _SigLatched Bit 16

E7135 |4 Format desteklenmiyor
Parametre SigLatched Bit 16
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E7136 |4 MotEnctype parametresiyle
secilen kodlayici tipi dogru degil
Parametre _SigLatched Bit 16
E 7137 |4 Motor yapilandirmasinin dahili
dondstlrtlmesi sirasinda hata
algilandi
Parametre _SigLatched Bit 16
E 7138 |4 Motor yapilandirmasinin
parametresi izin verilen deger
araliginin disinda
Parametre SigLatched Bit 16
E7139 |0 Kodlayici ofseti: Kodlayicidaki
veri segmenti dogru degil.
E713A |3 Yabanci motorun kodlayicisinda
ayar deg@eri henuz tespit
edilmedi.
Parametre _SigLatched Bit 16
E 7200 |4 Sistem hatasi algilandi: Uretim
sirasinda kalibrasyon
analog/dijital donisturici /
yanlis BLE dosyasi
Parametre SigLatched Bit 30
E 7320 |4 Sistem hatasi algilandi: Gegersiz | Kodlayiciya olan iletisin Teknik destek merkeziyle
kodlayici parametresi kanalinda (Hiperface) dahili | irtibata gegin.
Parametre SigLatched Bit 16 | parazit veya motor
kodlayicisina fabrikada
parametre ayari yapiimamis.
E7321 |3 Kodlayicidan mutlak konumu Kodlayiciya olan iletisin Kodlayici kablosunun
okurken zaman asimi kanalinda (Hiperface) dahili | kablolama ve koruma
Parametre SigLatched Bit 16 | parazitveya motor kodlayicisi | baglantisini dogrulayin veya
calismiyor. motoru degistirin.
E 7327 |0 Hiperface yanitinda hata biti Yetersiz EMC. Kablolamayi dogrulayin
ayarlanmis (koruma).
Parametre WarnLatched Bit
16
E 7328 |4 Motor kodlayici: Konum Kodlayici yanlis konum Teknik destek merkeziyle
degerlendirme hatasi algilandi degerlendirmesi algiladi. irtibata gecin veya motoru
Parametre SigLatched Bit 16 degistirin.
E7329 |0 Motor kodlayici Uyari sinyali EMV. Teknik destek merkeziyle
Parametre WarnLatched Bit irtibata gecin veya motoru
16 degistirin.
E 7330 |4 Sistem hatasi algilandi: Motor Kodlayici kablosunun
kodlayici (Hiperface) kablolama ve koruma
Parametre SigLatched Bit 16 baglantisini dogrulayin.
Teknik destek merkeziyle
irtibata gegin.
E 7331 |4 Sistem hatasi algilandi: Motor Kodlayici kablosunun
kodlayici baslatma kablolama ve koruma
Parametre SigLatched Bit 30 baglantisini dogrulayin.
Teknik destek merkeziyle
irtibata gegin.
E7335 |0 Motor kodlayicisi ile iletisim etkin | Komut isleniyor veya iletisim | Kodlayici kablosunun
Parametre wWarnLatched Bit | dagitilabilir (EMC). kablolama ve koruma
16 baglantisini dogrulayin.
Teknik destek merkeziyle
irtibata gegin.
E733F |4 Kodlayiciya ait analog sinyalin Kodlayici kablo tesisati dogru
genligi dusuk degil.
Parametre SigLatched Bit 16 | Kodlayici bagl degil.
Kodlayici sinyallerine EMV
dahili parazit sinyali (yalitim
baglantisi, kablo tesisati vs.)
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E 7340 |3 Mutlak konumu okuma iptal edildi | Kodlayiciya olan iletisin Kodlayici kablosunun
Parametre SigLatched Bit 16 | kanalinda (Hiperface) dahili | kablolama ve koruma

parazit. baglantisini dogrulayin,
Motor kodlayicisi ¢galismiyor. | motoru degistirin.

E7341 |0 Kodlayici asiri sicakhgi izin verilen maksimum bagil | Ornegin hizlanmayi
Parametre WarnLatched Bit |agilma suresi asildi. dusurmek i¢in bagil agiima
16 Motor dogru bigimde monte | stiresini disUrun.

edilmedi, 6rnegin termik Ornegin bir fan kullanarak
izolasyon bakimindan. ilave sogutma olmasini
Motor engellendi, béylece saglayin.
normal kosullar altinda Isi iletkenligi artacak sekilde
olandan daha fazla akim motoru monte edin.
kullanildi. Farkli boyutlu tahrik
Ortam sicakhgi yiksek. yukselticisi veya motor
kullanin.
Motoru degistirin.

E7342 |2 Kodlayici asiri sicakligi izin verilen maksimum bagil | Ornegin hizlanmayi

Parametre sigLatched Bit 16 | agilma suresi asildi. dislrmek igin bagil agiima
Motor dogru bigimde monte | siresini disirin.
edilmedi, 6rnegin termik Ornegin bir fan kullanarak
izolasyon bakimindan. ilave sogutma olmasini
Motor engellendi, béylece saglayin.
normal kosullar altinda Isi iletkenligi artacak sekilde
olandan daha fazla akim motoru monte edin.
kullanildi. Farkl boyutlu tahrik
Ortam sicakhigi yliksek. ylkselticisi veya motor

kullanin.
Motoru degistirin.

E7343 |0 Mutlak konumla artan konum - Kodlayicida EMV dahili Kodlayici kablosunun
arasinda fark paraziti kablolama ve koruma
Parametre wWarnLatched Bit |- Motor kodlayicisi baglantisini dogrulayin,

16 calismiyor. motoru degistirin.

E 7344 |3 Mutlak konumla artan konum - Kodlayicida EMV dabhili Kodlayici kablosunun
arasinda fark paraziti kablolama ve koruma
Parametre sigLatched Bit 16 |- Motor kodlayicisi baglantisini dogrulayin,

calismiyor. motoru degistirin.

E7345 |0 Kodlayiciya ait analog sinyalin Kodlayici sinyallerine EMV Kablolama ve koruma
genligi biylk, AD donlsiminin | dahili parazit sinyali (yalitim | baglantisini dogrulayin.
sinir degeri asildi baglantisi, kablolama vb.) Kodlayiciyi degistirin.

Kodlayici galismiyor.

E 7346 |4 Sistem hatasi algilandi: Kodlayici kablosunun
Kodlayici hazir degil kablolama ve koruma
Parametre SigLatched Bit 16 baglantisini dogrulayin.

Teknik destek merkeziyle
irtibata gegin.

E7347 |0 Sistem hatasi algilandi: Konum | Analog ve dijital kodlayici Kodlayici sinyali etkilesimini
baslatma mimkin degil sinyallerinde dahili parazit. azaltin, koruma baglantisini

dogrulayin.
Teknik destek merkeziyle
irtibata gegin.

E 7348 |3 Kodlayici sicakligini okurken Sicaklik sensoérii olmayan Kodlayici kablosunun
zaman asimi kodlayici, yanlis kodlayici kablolama ve koruma
Parametre SigLatched Bit 16 | baglantisi. baglantisini dogrulayin.

Teknik destek merkeziyle
irtibata gegin.

E7349 |0 Mutlak ve analog kodlayici fazlari | Analog kodlayici sinyallerinde | Kodlayici kablosunun

arasinda fark

dahili parazit.
Kodlayici galismiyor.

kablolama ve koruma
baglantisini dogrulayin.
Motoru degistirin.

Teknik destek merkeziyle
irtibata gegin.
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E 734A |3 Kodlayicidan gelen analog Kodlayici kablo tesisati dogru
sinyallerin genligi blyUk veya degil.
kesik Kodlayicinin donanim
Parametre SigLatched Bit 16 | arabirimi galismiyor.
E734B |0 Analog kodlayiciya ait konum Kodlayici kablo tesisati dogru
sinyallerinin degerlendirmesi degil.
dogru degil Kodlayicinin donanim
Parametre WarnLatched Bit | arabirimi galismiyor.
16
E 734C | par. So6zde mutlak konumla hata Sdrlcuye gig verilirken motor | Sézde mutlak fonksiyonu
algilandi mili hareket etmis olabilir. etkinse motor beklemedeyse
Parametre SigLatched Bit 16 | Motor milinin izin verilen yalnizca sUrlicinin glicini
hareket araliginin disinda bir | kapatin ve surlcu kapaliyken
s6zde mutlak konum motor milini hareket
kesfedildi. ettirmeyin.
E734D |0 Kodlayici igin indeks puls yok
Parametre WarnLatched Bit
16
E734E |4 Kodlayicidan analog sinyallerde | Kodlayici kablosu diizgin Kodlayici kablosunun
hata algilandi baglanmadi. kablolama ve koruma
Parametre sigLatched Bit 16 | Kodlayici sinyallerine EMV baglantisini dogrulayin.
dahili parazit sinyali (yalittim | Teknik destek merkeziyle
baglantisi, kablolama vb.) irtibata gegin.
Mekanik sorun.
E 7500 |0 RS485/Modbus: Asiri ¢alisma EMC; yanhs kablolama. Kablolari dogrulayin.
hatasi algilandi
Parametre WarnLatched Bit 5
E 7501 |0 RS485/Modbus: Cergeve hatasi | EMC; yanlis kablolama. Kablolari dogrulayin.
algilandi
Parametre WarnLatched Bit 5
E 7502 |0 RS485/Modbus: Parite hatasi EMC; yanlis kablolama. Kablolari dogrulayin.
algilandi
Parametre WarnLatched Bit 5
E 7503 |0 RS485/Modbus: Alma hatasi EMC; yanlis kablolama. Kablolari dogrulayin.
algilandi
Parametre WarnLatched Bit 5
E7623 |0 Kodlayici mutlak sinyali yok ENC_abs_Source ile belirtilen | Kablolamayi dogrulayin,
Parametre wWarnLatched Bit | giriste kodlayici yok. kodlayiciyi dogrulayin.
22 ENC_abs_source
parametresinin degerini
degistirin.
E7625 |0 1. kodlayici igin mutlak konum 1. kodlayicinin girisine ENC1_abs_pos lizerinden
ayarlanamiyor. herhangi bir kodlayici bagli mutlak konumu direkt
Parametre WarnLatched Bit | degil. ayarlamadan 6nce 1.
22 kodlayicinin girisine bir
kodlayici baglayin.
E7701 |4 Sistem hatasi algilandi: Gug Teknik destek merkeziyle
asamasina baglanti sirasinda irtibata gegin.
zaman asimi
Parametre SigLatched Bit 31
E7702 |4 Sistem hatasi algilandi: Gug Teknik destek merkeziyle
asamasindan gegersiz veri alindi irtibata gegin.
Parametre _SigLatched Bit 31
E 7703 |4 Sistem hatasi algilandi: Gug Teknik destek merkeziyle
asamasi kaybiyla veri degisimi irtibata gegin.
Parametre _SigLatched Bit 31
E7704 |4 Sistem hatasi algilandi: Gug Teknik destek merkeziyle
asamasindan kimlik verilerinin irtibata gegin.
degisimi basarili degil
Parametre _SigLatched Bit 31
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E 7705 |4 Sistem hatasi algilandi: Giig Teknik destek merkeziyle
asamasindan saglama toplami irtibata gegin.
tanimlama verileri yanhs
Parametre SigLatched Bit 31
E 7706 |4 Sistem hatasi algilandi: Gig Teknik destek merkeziyle
asamasindan hi¢ tanimlama irtibata gegin.
cergevesi alinmadi
Parametre SigLatched Bit 31
E 7707 |4 Sistem hatasi algilandi: Gug Teknik destek merkeziyle
asamasi turl ve Uretim verileri irtibata gegin.
eslesmiyor
E 7708 |4 PIC besleme voltaji disik Teknik destek merkeziyle
Parametre SigLatched Bit 31 irtibata gegin.
E7709 |4 Sistem hatasi algilandi: Gegersiz Teknik destek merkeziyle
alinan veri sayisi irtibata gegin.
Parametre SigLatched Bit 31
E 770A |2 PIC, yanlis pariteli veriler aldi Teknik destek merkeziyle
Parametre sigLatched Bit 31 irtibata gegcin.
E770B |2 Motor degistirildi (farkli son Algilana son kademe, 6nceki | Degisimi onaylayin.
kademe tipi) algilanan son kademeden
Parametre _SigLatched Bit 31 | farkli.
E A0B5 |0 Parametreler yazilamiyor Bir veri seti halen etkin. Gegerli olarak etkin veri
Parametre WarnLatched Bit 4 setinin sonlandiriimasini
bekleyin.
E A300 |0 DURMA istegi sonrasi DURMA c¢ok erken kaldirildi. | DURMA sinyalini geri
yavaslama hala ¢alisiyor Bir DURMA sonrasinda almadan 6nce komple
motorun durmasi durmayi bekleyin.
beklenmeden yeni bir komut | Motor tamamen hareketsiz
gonderildi. hale gelene kadar bekleyin.
E A301 |0 Tahrik ylkselticisi Quick Stop Hata sinifi 1 hatasi algilandi.
Active durumunda Tahrik yukselticisi Quick Stop
ile durduruldu.
E A302 |1 Pozitif limit salteriyle durma Hareket araligi asiimasi, limit | Uygulamayi dogrulayin.
Parametre SigLatched Bit1 | salterinin yanhs galismasi Limit salteri fonksiyonunu ve
veya sinyal rahatsizhgi baglantiyi dogrulayin.
nedeniyle pozitif limit anahtar
etkinlestirildi.
E A303 |1 Negatif limit salteriyle durma Hareket araligi asiimasi, limit | Uygulamayi dogrulayin.
Parametre SigLatched Bit1 |salterinin yanhs galismasi Limit salteri fonksiyonunu ve
veya sinyal rahatsizhgi baglantiyi dogrulayin.
nedeniyle negatif limit
anahtar etkinlestirildi.
E A304 |1 Referans salteriyle durma
Parametre SigLatched Bit 1
EA305 |0 Agmaya Hazir Degil galisma Fieldbus: Son kademeyi Not | Durum diyagramina bakin.
durumunda gii¢ asamasi Ready to Switch On
etkinlestirilemez durumunda etkinlestirme
denemesi.
E A306 |1 Kullanicinin yaptigi yazilm Yazihmdan gelen bir durma | Durumu Fault Reset
durmasiyla durma talebinden sonra tahrik, Quick | komutuyla sonlandirin.
Parametre SigLatched Bit3 | Stop Active durumunda
bulunuyor. Yeni bir isletim
turd etkinlestirilemiyor, hata
kodu etkinlestirme komutuna
cevap olarak génderiliyor.
E A307 |0 Dahili yazilim durmasiyla durma | Homing ve Jog isletim Bir Ariza Sifirlamasi

turlerinde hareket dahili bir
yazilim durmasiyla iptal edilir.
Yeni bir isletim taru
etkinlestirilemiyor, hata kodu
etkinlestirme komutuna
cevap olarak génderiliyor.

gercgeklestirin.
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Teshis ve hatanin duzeltiimesi

Hata Hata Aciklama Nedeni Diizeltmeler
kodu sinifi
E A308 |0 Tahrik yUkselticisi Fault veya Hata sinifi 2 veya Ustli hata | Hata kodunu dogrulayin (HMI
Fault Reaction Active durumunda | algilandi. veya devreye alma yazilimi),
bulunuyor nedeni ortadan kaldirin ve bir
Ariza Sifirlamasi
gerceklestirin.
E A309 |0 Tahrik Operation Enabled Uygulanmasi igin tahrik Tahriki Operation Enabled
durumunda degil yukselticisinin Operation durumuna getirin ve komutu
Enabled durumunda olmasini | tekrarlayin.
gerektiren bir komut
gonderildi (6rnegin isletim
tiriinG degistirme komutu).
EA310 |0 Son kademe etkinlestiriimemis Son kademe etkin olmadigi | Tahriki, etkin son kademeli bir
icin komut uygulanamiyor duruma getirin (durum
(Operation Enabled veya diyagramina bakin).
Quick Stop Active calisma
durumu).
EA311 |0 isletim tiiri degisimi etkin Bir isletim tirG degisimi Baska bir isletim turu igin bir
etkinken bir isletim tiiri igin bir | baslangi¢ talebini
baslangig talebi alindi. etkinlestirmeden 6nce isletim
turd degisiminin
tamamlanmasini bekleyin.
EA312 |0 Profil olusturma iptal edildi
EA313 |0 Konum tasmasi, sifir noktasi bu | Hareket arahgi limitleri asildi | Homing ¢alisma modu
ylzden artik gegerli degil ve sifir noktasi artik gegerli yoluyla gegerli bir sifir noktasi
(ref_ok=0) degil. Mutlak bir hareket tanimlayin.
gecerli bir sifir noktasi
gerektirir.
EA314 |0 Gegerli sifir noktasi yok Komut gegerli bir sifir noktasi | Homing ¢alisma modu
gerektiriyor (ref_ok=1). yoluyla gegerli bir sifir noktasi
tanimlayin.
EA315 |0 Homing isletim tiri etkin Homing isletim tiirt etkin Referans hareketinin
oldugu slirece komut tamamlanmasini bekleyin.
gegcersizdir.
EA316 |0 Hizlanma hesaplanirken tasma
E A317 |0 Motor durmamis Motor heniiz durmamisken Motor durana kadar bekleyin
izinsiz olan bir komut (x_end = 1).
gonderildi.
Ornegin:
- Yazilim limit salteri
degisikligi
- Denetim sinyalleri kullanim
degisikligi
- Bir referans noktasinin
ayarlanmasi
- Bir veri setinin tanitiimasi
EA318 |0 isletim tuirli etkin (x_end = 0) Baska bir galisma modu hala | Galisma modundaki komut
etkinken yeni ¢alisma bitene kadar bekleyin
modunun etkinlestiriimesi (x_end=1)
mamkdin degil. veya guncel isletim tirinQ
DURMA komutuyla
sonlandirin.
E A319 |1 Mantel ayarlama/Otomatik Hareket parametrelendirilen | izin verilen hareket araligini
ayarlama: Hareket aralik disi maksimum hareket araligini | ve zaman arahgini
Parametre SigLatchedBit2 |asiyor. dogrulayin.
E A31A |0 Manuel Tuning/Autotuning: Tuning igin genlik ve ofsetin | Genlik ve ofset igin dusik
Genlik/ofset ylksek toplami hiz veya akim igin degerler segin.
olan dahili sinir degerlerini
aslyor.
EA31B |0 Durma talep edildi Bir durma talebi varken Durma talebini sonlandirin ve

komuta izin verilmemis.

komutu tekrarlayin.
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kodu sinifi

E A31C |0 Yazilim limit salterinde izinsiz Negatif (pozitif) yazilim limit | Konum degerlerini diizeltin.
konum ayari salterinin degeri, pozitif

(negatif) yazilim limit
salterinin degerinden buyuk
(kuglk).
EA31D |0 Hiz araligi asiimis (parametre Hiz, izin verilen maksimum M_n_max parametresinin
CTRL_v_max, M_n_max) hizdan daha ylksek olan bir | degeri, CTRL_v_max
degere ayarlandi parametresinin degerinden
(CTRL_v_max veya biyikse, CTRL_v_max
M_n_max parametresinden parametresinin degerini
dusuk deger). yukseltin veya hiz degerini
dusurdn.

E A31E |1 Pozitif yazilim limit salteriyle Pozitif yazilim limit anahtari | izin verilen hareket araligina

durma tetiklendiginden komutu déndn.
Parametre SigLatched Bit2 |ylritmek mimkin degil.

E A31F |1 Negatif yazilim limit salteriyle Negatif yazilim limit anahtari | izin verilen hareket araligina
durma tetiklendiginden komutu dénun.
Parametre SigLatched Bit2 |ylritmek mimkin degil.

E A320 | par. izin verilen konum sapmasi asildi | Harici yiik veya hizianma Harici yUku veya hizlanmayi
Parametre SigLatchedBit8 |ylksek. dusurdn.

Gerekirse farkli boyutlu tahrik
yukselticisi kullanin.

Hata tepkisi ErrorResp_p_dif
parametresiyle ayarlanabilir.

EA322 |0 Rampa hesaplamasinda hata
algilandi

E A323 |3 Sistem hatasi algilandi: Profil
olusturma sirasinda isleme
hatasi algilandi

E A324 |1 Homing sirasinda hata algilandi | Algilanan hataya tepki olarak | Olasi alt hata kodlari:

(ek bilgi = ayrintil hata kodu) homing hareketi durduruldu, | E A325, E A326, E A327, E
Parametre SigLatched Bit4 |ayrintili neden hata A328 veya E A329.
bellegindeki ek bilgi ile
gosterilmektedir.

E A325 |1 Gidilecek limit salteri etkin degil | Pozitif limit salterine veya Limit salteri 'IOsigLimP' veya
Parametre SigLatched Bit4 | negatif limit salterine referans | 'lOsigLimN' lizerinden

ayari devre disl. etkinlestirin.

E A326 |1 Referans salteri pozitif limit Referans salteri galismiyor Fonksiyonu ve referans
salteri ile negatif limit salteri veya dogru bagli degil. anahtarinin kablolamasini
arasinda bulunmadi. dogrulayin.

Parametre SigLatched Bit4

E A329 |1 Pozitif limit salterinden/negatif Referans salteri veya limit Kablolama ve 24 VDC
limit salterinden/referans salteri dogru baglanmamis besleme voltajini dogrulayin.
salterinden en az bir sinyal etkin | veya salterin besleme voltaji
Parametre SigLatched Bit4 |duslk.

E A32A |1 Pozitif limit salteri, negatif yonde | Negatif yonde referans Limit salterinin dogru
harekette devreye alindi. hareketi baslatin (6rnegin, baglandigini ve galistigini
Parametre SigLatched Bit4 |referans hareketinden negatif | dogrulayin.

limit salterine) ve pozitif limit | Hareketin negatif ydoniinde bir

salterini etkinlestirin jog hareketi etkinlestirin

(hareketin zit yonline gegis). | (hedef limit salteri negatif limit
salterine baglanmalidir).

E A32B |1 Negatif limit salteri, pozitif ydbnde | Pozitif ydnde referans Limit salterinin dogru

harekette devreye alindi.
Parametre SigLatched Bit4

hareketi baslatin (6rnegin,
referans hareketinden pozitif
limit salterine) ve negatif limit
salterini etkinlestirin
(hareketin zit yonlne gegis).

baglandigini ve galistigini
dogrulayin.

Hareketin pozitif yoniinde bir
jog hareketi etkinlestirin
(hedef limit salteri pozitif limit

salterine baglanmalidir).
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kodu sinifi

E A32C |1 Referans salteri hatasi algilandi | Limit salteri sinyal arizasi. Besleme voltajini,

(salter sinyali kisa slre Salter sinyali kablolamay! ve salter
etkinlestirildi veya salter asiri etkinlestirildikten sonra motor | fonksiyonunu dogrulayin.
seyahat etti) durduruldugunda motor Durduktan sonra motor
Parametre SigLatched Bit4 | titresime veya darbeye maruz | tepkisini dogrulayin ve kontrol
kalir. dongusu ayarlarini optimize
edin.
E A32D |1 Pozitif limit salteri hatasi algilandi | Limit salteri sinyal arizasi. Besleme voltajini,
(salter sinyali kisa slre Salter sinyali kablolamay! ve salter
etkinlestirildi veya salter asiri etkinlestirildikten sonra motor | fonksiyonunu dogrulayin.
seyahat etti) durduruldugunda motor Durduktan sonra motor
Parametre SigLatched Bit4 | titresime veya darbeye maruz | tepkisini dogrulayin ve kontrol
kalir. dongulsu ayarlarini optimize
edin.

E A32E |1 Negatif limit salteri hatasi Limit salteri sinyal arizasi. Besleme voltajini,
algilandi (salter sinyali kisa siire | Salter sinyali kablolamayi ve salter
etkinlestirildi veya salter asiri etkinlestirildikten sonra motor | fonksiyonunu dogrulayin.
seyahat etti) durduruldugunda motor Durduktan sonra motor
Parametre sigLatched Bit4 | titresime veya darbeye maruz | tepkisini dogrulayin ve kontrol

kalir. déngusua ayarlarini optimize
edin.

E A32F |1 indeks sinyali bulunmadi indeks sinyali bagh degil veya | indeks puls sinyalini ve
Parametre sigLatched Bit4 |galismiyor. baglantiyi dogrulayin.

E A330 |0 indeks pulsunda referans indeks puls ile devre noktas! | indeks puls ile devre noktasi
hareket tekrarlanamiyor. indeks | arasindaki konum farki az. arasindaki mesafeyi blyutin.
puls saltere ¢ok yakin Mumkinse indeks puls ile
Parametre WarnLatched Bit4 devre noktasi arasinda yarim

bir motor turu segin.

E A332 |1 Jog hatasi algilandi (ek bilgi = Algilanan hataya tepki olarak | Ek bilgi icin hata bellegindeki
ayrintili hata kodu) jog hareketi durduruldu. ayrintili hata kodunu
Parametre sigLatched Bit 4 dogrulayin.

E A333 |3 Sistem hatasi algilandi: Gegersiz
dahili sec¢im

E A334 |2 Durma penceresi denetlenirken | Hareketten sonraki konum Ykl dogrulayin.
zaman asimi sapmasi durma Hareketsiz penceresi igin

penceresinden fazla. Buda |ayarlari dogrulayin
ornegin harici bir ylkten (parametre MON_p_win,
kaynaklanabilir. MON_p_winTime ve
MON_p_winTout).
Kontrol déngusu ayarlarini
optimize edin.

E A336 |1 Sistem hatasi algilandi:

Hareketin sonundan sonra
konum ofsetiyle sarsma
sinirlamasi (ek bilgi = Artista
ofset)

E A337 |0 isletim tiirine devam etmek Arada baska bir isletim tiru isletim turiini yeniden
mumkin degil etkin oldugu igin Profile baslatin.
Parametre WarnLatched Bit 4 | Position igletim tiriinde

kesilen bir hareketi devam
ettirmek mimkun degil.

Bir hareket silmesi kesintiye
ugramissa, hareket sekansi
isletim tlirinde devam etmek
mUmkan degildir.

E A338 |0 isletim tiirli mevcut degil Segcilen isletim tiiri mevcut
Parametre WarnLatched Bit 4 | degil.

E A33A |0 Gegerli sifir noktasi yok Homing ¢alisma modu Gegerli bir sifir noktasi
(ref_ok=0) araciligiyla hig¢ sifir noktasi tanimlamak igin Homing
Parametre WarnLatched Bit4 |tanimlanmadi. g¢alisma modunu kullanin.

izin verilen hareket araliginin | Mutlak kodlayicili motor
disinda hareket nedeniyle kullanin.

sifir noktasi artik gecerli degil.

Motorda mutlak kodlayici yok.
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Hata Hata Aciklama Nedeni Diizeltmeler
kodu sinifi
E A33C |0 Fonksiyon bu ¢alisma modunda | Etkin calisma modunda
kullanilamiyor kullanilamayan fonksiyonun
Parametre WarnLatched Bit 4 | etkinlestiriimesi.
Ornek: Autotuning/manuel
Tuning etkin iken bosluk
dengelemesinin baslangici.
E A33D |0 Hareket silmesi zaten etkin Guincel hareket silme islemi | Sonraki konum ayarlanana
Parametre WarnLatched Bit4 | sirasinda hareket silmeyi kadar hareket silmesinin
degistirin (hareket silme ug bitimini bekleyin.
konumuna erisilmedi)
E A33E |0 Etkin hareket yok Hareket olmadan bir hareket | Hareket silmesi
Parametre WarnLatched Bit4 | silmesinin etkinlestiriimesi. etkinlesmeden hareketi
baslatin.
E A33F |0 Hareket silme konumu giincel Hareket silme konumu Hareket silme konumunu ve
hareket araliginda degil hareket araligi disinda. hareket araligini dogrulayin.
Parametre WarnLatched Bit 4
EA341 |0 Hareket silme konumu zaten Hareket, hareket siime
aslimis konumunun 6&tesine gegti.
Parametre WarnLatched Bit 4
E A342 |1 Hedef hiza, hareket silmesinin Hareket silmesinin konumu Hedef hiza, hareket
konumunda ulasiimadi. aslildi, hedef hiza ulasiimadi. | silmesinin konumunda
Parametre SigLatched Bit4 ulasilacak sekilde rampa
hizini dasarin.
EA343 |0 Sadece lineer rampada islem Hareket silme konumu lineer | Lineer bir rampa ayarlayin.
mumkindir olmayan rampayla ayarlandi
Parametre WarnLatched Bit 4
EA347 |0 izin verilen konum sapmasi asildi | Harici yiik veya hizianma Harici yUkl veya hizlanmayi
Parametre WarnLatched Bit 8 | ylksek. dasarin.
Esik degeri MON_p_dif
parametresiyle ayarlanabilir.
EA349 |0 Konum ayari sistemin sinir POSscaleDenom ve Olgek ayari faktori
degerlerini asiyor POSscaleNum konum blylyecek sekilde
hesaplamasi kiguk bir 6lgek | POSscaleDenom ve
ayari faktériine neden oluyor. | POSscaleNum degerlerini
degistirin.
E A34A |0 Hiz ayari sistemin sinir 'VELscaleDenom' ve Olgek ayari faktori
degerlerini asiyor 'VELscaleNum' hiz dlgegi blylyecek sekilde
ayari kiiglk bir 6lgek ayari 'VELscaleDenom' ve
faktortine neden oluyor. 'VELscaleNum' degerlerini
Hiz, maksimum hizdan daha | degistirin.
buyuk olan bir degere
ayarlandi (maksimum hiz
13200 rpm'dir).
EA34B |0 Rampa ayari sistemin sinir 'RAMPscaleDenom' ve Olgek ayari faktori
degerlerini asiyor 'RAMPscaleNum' hiz 6lgegi | blyuyecek sekilde
ayari kiiglk bir 6lgek ayari 'RAMPscaleDenom' ve
faktoriine neden oluyor. 'RAMPscaleNum' degerlerini
degistirin.
E A34C |0 Olgek ayarinin ¢ézinirligi
yuksek (aralik asimi)
EA34D |0 Fonksiyon Modulo etkinken Modulo etkinken bu fonksiyon | Fonksiyon kullanilacaksa
kullanilamiyor uygulanamaz. Modulo'yu devre disi birakin.
E A34E |0 Tanimli Modulo araligiyla ve 'MOD_Absolute' ayarinda: Mutlak hareket icin dogru

Modulo islemiyle mutlak hareket
icin hedef degeri mimkiin degil.

En kisa mesafe: Hedef degeri
tanimlanan Modulo
araliginda degil.

Pozitif yon: Hedef degeri
'MOD_Min' degerinden
kugUk.

Negatif yon: Hedef degeri
'MOD_Max' degerinden
kuglk.

hedef degerini ayarlayin.
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kodu sinifi
E A34F |0 Hedef konum Modulo araligini 'MOD_AbsMultiRng' Modulo arahginin disinda
disinda. Bunun yerine uygun parametresi ayari yalnizca hareketlere izin vermek igin
hareket Modulo araligi iginde modulo aralidi igindeki bir 'MOD_AbsMultiRng'
uygulanmis. harekete izin verir. parametresini degistirin.
E A351 |1 Fonksiyon bu konum 6lgekleme | Konum Olgek ayari faktorii 1 | Baska 6lgek ayari faktora
faktorl ile ylritilemez tur /131072 usr_p kullanin veya segilen
Parametre SigLatched Bit4 |degderinden azdir; budadahili | fonksiyonu devre disi birakin.
¢ozUnurlikten kiguktar.
Cyclic Synchronous Position
modunda ¢6zinarluk 1 tur/
131072 usr_p degerine
ayarlanmamistir.
E A355 |1 Capture sonrasi goreli hareket Hareket bir hatadan dolayi Hata bellegini dogrulayin.
sirasinda hata algilandi (ek bilgi | durduruldu.
= ayrintilh hata kodu)
Parametre SigLatched Bit 4
E A356 |0 Capture Sonrasi Fonksiyon Capture Sonrasi Goreli
Goreli Hareketi dijital bir girise Hareket fonksiyonunu bir
atanmadi dijital girise atayin.
E A357 |0 Yavaslatma hala ¢alisiyor Yavaslatmasirasindakomuta | Motor tamamen hareketsiz
izin verilmiyor. hale gelene kadar bekleyin.
E A358 |1 Capture sonrasi goreli hareket Capture olay! anina kadar Hizi disurin.
fonksiyonuyla hedef konum fren mesafesi ¢cok kisa veya
asildi hiz gok yuksekti.
Parametre SigLatched Bit 4
E A359 |0 Capture sonrasi goreli hareket
halen etkin oldugu icin talep
isleme alinamiyor
EA35B |0 Modulo etkinlestirilemiyor Modulo ayarlanan isletim
Parametre WarnLatched Bit 4 | tiriinde desteklenmiyor.
E A35D | par. izin verilen hiz sapmasi asildi Yik veya hizlanma ¢ok Ykl veya hizlanmayi
Parametre SigLatchedBit8 |yliksek. dasarun.
EB100 |0 RS485/Modbus: Belirlenemeyen | Desteklenmeyen bir Modbus | Modbus anadaki uygulamayi
hizmet hizmeti alindi. dogrulayin.
Parametre WarnLatched Bit 5
EB101 |1 Yanlis E/A veri yapilandirmasi E/A veri yapilandirmasi veya | G/C verileri yapilandirmasini
(ek bilgi = Modbus kayit adresi) | Modbus 1/O Scanning dogrulayin.
Parametre SigLatched Bit 21 | yapilandirmasi gegersiz bir
parametreye sahip.
EB102 |1 Fieldbus moduli: Genel hata
algilandi
Parametre SigLatched Bit 21
EB103 |2 Fieldbus modulu: Kumanda eden
iletisim kanali kapatildi
Parametre SigLatched Bit 21
EB104 |2 Fieldbus moduli: Dahili iletisim
hatasi algilandi
Parametre SigLatched Bit 21
EB105 |2 Fieldbus modulu: E/A verileri
zaman asimi
Parametre SigLatched Bit 21
EB106 |2 Fieldbus modulu: G/G veri
eseleme hatasi algilandi
Parametre _SigLatched Bit 21
EB109 |4 Fieldbus modiilii: Moddl ile tahrik
ylkselticisi arasinda Heartbeat
senkronizasyonu kayip
Parametre _SigLatched Bit 21
EB10A |4 Fieldbus modulu: Segili alan veri

yolu kullanilamiyor
Parametre _SigLatched Bit 21
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EB120 |2 Doéngusel iletisim: Yanhs dongi | Tahrik yukselticisi Ana denetleyicideki déngi
siresi. yapilandirilan déngu slresini | sliresini strictinin
Parametre sigLatched Bit 21 | desteklemiyor veya destekledigi bir dongu

yapilandirilan déngi siresi slresine degistirin veya
ile 6lcllen déngu slresi esitleme gereksinimlerini
arasindaki fark biyuk. dogrulayin.

EB121 |2 Doéngusel iletisim: Senkronizasyon sinyali iletisimi kontrol edin.
Senkronizasyon sinyali eksik olmadan iki déngi alindi.

Parametre SigLatched Bit 21

EB122 |2 Doéngusel iletisim: Yanhs Bir sinyal eksik ve iletisimi analiz edin veya
senkronizasyon beklenmedik ikinci bir sinyal | déngl siresini ylUkseltin.
Parametre SigLatched Bit 21 | yanlis zamanda alindi. Ust

kumanda sistemi, gerekli
senkronizasyon sinyallerini
ayarlanan déngu slresinde
ayarlayamayabilir; rnegin
yetersiz islemci guiciinden
dolayi.

EB123 |2 Doéngusel iletisim: Segili ddngu Dongu slresinin toleransi, Dogru bir deger girin.
siresi toleransi ¢ok yuksek ayarlanan doéngu siresinin
Parametre SigLatched Bit 21 | dértte birini asmamaldir.

EB124 |0 Cyclic Communication: Tahrik isletim tiirli etkinlestirildi, Esitleme mekanizmasini
yukselticisi Master dongusuyle fakat tahrik ylkselticisi ile baslattiktan sonra, calisma
eszamanli degil senkronizasyon sinyali modunu etkinlestirmeden
Parametre WarnLatched Bit | eszamanl degil. once 120 dongl bekleyin.
21

EB200 |0 RS485/Modbus: Protokol hatasi | Mantiksal protokol hatasi Modbus anadaki uygulamayi
algilandi algilandi: Yanhs uzunluk veya | dogrulayin.

Parametre WarnLatched Bit 5 | desteklenmeyen alt
fonksiyon.

E B201 |2 RS485/Modbus: Baglant Baglanti denetimi bir baglanti | Veri degisimi i¢in kullanilan
kesintisi kopuklugu algiladi. tim baglantilari ve kablolari
Parametre SigLatched Bit5 dogrulayin. Cihazin acik

oldugunu dogrulayin.

EB202 |0 RS485/Modbus: Baglanti Baglanti denetimi bir baglanti | Veri deg@isimi icin kullanilan
kesintisi kopuklugu algiladi. tim baglantilari ve kablolari
Parametre WarnLatched Bit5 dogrulayin. Cihazin acik

oldugunu dogrulayin.

EB203 |0 RS485/Modbus: Denetlenen
nesne sayisi yanlis
Parametre WarnLatched Bit5

EB314 |2 Hata tepkisiyle izleyici hatasi Veri yolu déngu suresi izleyici siiresini artirin.
Parametre sigLatched Bit 21 | programlanan izleyici

suresinden buyuk.

EB316 |2 Hata tepkisiyle iletisim hatasi Algilanan sistem veya veri Fieldbus baglantisini, koruma
algilandi yolu hatasi, EMC. baglantisini dogrulayin.
Parametre _SigLatched Bit 21

E B600 |2 Ethernet: Agda asin yliklenme
Parametre SigLatched Bit 21

E B601 |2 Ethernet: Ethernet tasiyicisi
kayip
Parametre SigLatched Bit 21

E B602 |2 Ethernet: Cift IP adresi
Parametre SigLatched Bit 21

E B603 |2 Ethernet: Gegeli IP adresi yok
Parametre SigLatched Bit 21

EB604 |0 Ethernet: DHCP/BOOTP IP adresinin DHCP/BOOTP | Dogru ¢alisan DHCP veya

Parametre WarnLatched Bit
21

Uzerinden atanmasi basarili
degil. 2 dakika sonra
denemeden vazgegildi.

BOOTP sunucusu kullanin
veya IP adresini manuel

atayin.
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Teshis ve hatanin duzeltiimesi

Hata Hata Aciklama Nedeni Diizeltmeler
kodu sinifi
EB605 |2 Ethernet FDR:
Yapilandiriimamis hata algilandi
Parametre _SigLatched Bit 21
E B606 |2 Ethernet FDR: Kurtarilamayan
hata algilandi
Parametre _SigLatched Bit 21
E B607 |2 Ethernet: E/A verileri Idle SPS durduruldu, fakat E/A SPS'yi durdurmadan 6nce
Parametre SigLatched Bit 21 | verileri aktariimaya devam baglanan tahrik
ediliyor. yukselticilerinin son
kademelerini devre disi
birakin.
EB610 |2 EtherCAT: Fieldbus izleyicisi (ek | Ornegin calisamayan Kablolamanin ve koruma
bilgi = ayrintili hata kodu) kablolar veya ananin neden | baglantisini dogrulayin.
Parametre sigLatched Bit 21 | oldugu hatalar nedeniyle EtherCAT ananin tanilama
EtherCAT cergeveleri bilgilerini dogrulayin.
kayboldu.
EB611 |2 EtherCAT: Gegersiz G/C verileri | Giris verilerinde veya ¢ikis PDO yapilandirmasini
(ek bilgi = Modbus adresi) verilerinde hata (nesne boyu, | (uzunluk, nesneler vb.)
Parametre sigLatched Bit 21 | nesne tipi gibi) dogrulayin.
EB612 |2 EtherCAT: Giriste ve ¢ikista EtherCAT kablosu. Bagh Baglanti LED'lerini
baglanti yok aygitlarla baglanti yok. dogrulayin. Giris baglanti
Parametre sigLatched Bit 21 noktasina ve ¢ikis baglanti
noktasina bagli kablolarin ve
cihazlarin galistigini
dogrulayin. Daha fazla sorun
giderme igin EtherCAT ana
tanilamasini dogrulayin.
EB613 |2 Ethernet: Ethernet tasiyicisi
baglanti noktasi 2 kullanilamiyor
Parametre SigLatched Bit 21
EB700 |0 Drive Profile Lexium: Profil dmControl, refA veya refB dmControl, refA veya refB'yi
etkinlestirildiginde ne dmControl, | map isleminden gegirilmedi. | map isleminden gegirin.
ne refA, ne de refB map
isleminden gegirilmedi.
EB702 |1 Hiz dlgedi ayarindan dolayi Yapilandirilan hiz élgegi Hiz dlgegdi ayarini degistirin.
yetersiz hiz ¢ézunurlagu ayarinda REFA16'daki hiz
¢6zUnurligua yetersiz.
EB703 |0 Sdricu Profili Lexium: Yanlis veri

turleriyle yazma istegi.
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Bolim 10

Parametreler

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
Parametrelerin Teslimi 390
Parametre listesi 392
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Parametreler

Parametrelerin Teslimi

Genel Bakis

Bu bdlimde trtnd galistirmak igin kullanilabilen parametrelere genel bakis saglanmaktadir.

Uygun olmayan parametre degerleri veya uygun olmayan veriler beklenmedik hareketleri tetikleyebilir,
sinyalleri tetikleyebilir, pargalara zarar verebilir ve izleme islevlerini devre disi birakabilir. Bazi parametre
degerleri veya veriler bir yeniden baslatma yapilana kadar etkinlesmeyebilir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

e Sistemi yalnizca g¢alisma bdlgesi icinde hi¢ kimse veya engel olmadiginda baslatin.

e Sirilicu sistemini belirsiz parametre degerleri veya verilerle calistirmayin.

e Parametreleri ve degistirmedeki tim etkilerini tam olarak anlayana kadar bir parametre degerini
kesinlikle degistirmeyin.

e Sirlicuyl yeniden baslatin ve degisikliklerden sonra kaydedilen islem verisini ve/veya parametre
degerlerini dogrulayin.

o Devreye alirken, yikseltirken veya surtcinun ¢alismasini bir sekilde degistirirken dikkatli bir sekilde
tim calistirma durumlarinin ve olasi hata durumlarinin test ¢alistirmasini yapin.

o Uriini degistirdikten sonra ve ayrica parametre degerlerinde ve/veya diger istege bagl verilerde
degisiklikler yaptiktan sonra islevleri dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Parametre gdsterimi kesin tanimlamayla, ayar segenekleriyle, 6n ayarlarla ve bir parametrenin
Ozellikleriyle ilgili bilgiler igerir.

Parametre gésteriminin yapisi:

Fieldbus lizerinden
parametre adresi

Parametre adi Aciklama Birim Veri tira
minimum deder | R/W
Fabrika ayari Kalici

Maksimum deger | Uzman

ABCDE Kisa agiklama Apk UINT32 Alan Veriyolu 1234
Segcilen degerler 0.00 R/W
1/ Abc1: Agiklama 1 3.00 kalici

2/ Abc2: Agiklama 2
Ayrintili agiklama ve detaylar

300.00 -

"Parametre Adi" alani

"Aciklama" alani

"Birim" alani

Parametre adi benzersiz olarak bir parametreyi tanimlar.

Kisa agiklama:

Kisa aciklama parametre hakkinda agiklama ve parametrenin kullanimini aciklayan sayfaya bir ¢apraz
referans igerir.

Segilen degerler:

Ayar secimi sunan parametrelerin olmasi durumunda, alan veri yolu araciligiyla girilen deger ve devreye
alma yazilimi yoluyla giris i¢in degerin atamasi belirtilir.

1 = Alan veri yolu araciligiyla giris icin deger

Abc1 = isletime alma yazilimi {izerinden giriste tanim
AL c | =HMI Gzerinden giriste tanim

Ayrintili agiklama ve detaylar:

Parametre hakkinda daha fazla bilgi saglar.

Degerin birimi.
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Parametreler

"Minimum Deger" alani

Girilebilen en kiiglik deger.

"Fabrika Ayarlan" alani

Uriiniin teslim edildiginde sahip oldugu ayarlar.

"Maksimum Deger" alani

Girilebilen en blyuk deger.

"Veri TUri" alani

Minimum ve maksimum degerler agikga belirtiimediyse gegerli degerlerin aralidi veri tlirline gére belirlenir.

Veri tird Minimum deger Maksimum deger
INT8 -128 127
UINT8 0 255
INT16 -32768 32767
UINT16 0 65535
INT32 -2147483648 2147483647
UINT32 0 4294967295
"O/Y" alani
Okuma ve/veya yazma degerlerini gosterir
R/-: Degerler sadece okunabilir.
R/W: Degerler okunabilir ve yazilabilir.
"Kalici" alani

"kal." parametrenin degerinin kalici olup olmadigini, yani cihazin giict kapatildiktan sonra bellekte kalici
olup olmadigini gosterir.

Kalici parametre degeri devreye alma yazilimi veya alan veri yolu ile degistirildiginde, kullanici degistirilen
degeri acik¢a kalici bellekte depolar.

"Parametre Adresi" alani

Her parametrede benzersiz bir parametre adresi bulunur. Parametre adresi alan veri yolu araciligiyla
parametreye erismek icin kullanilir.

Alan Veri Yolu Araciligiyla Girilen Ondalik Sayilar

Fieldbus iginde parametre degerlerinin ondalik isaretler olmadan girildigine dikkat edin. Tim ondalk
haneler girilmelidir.

Giris 6rnekleri:

Deger isletime alma yazilimi Fieldbus
20 20 20

5.0 5.0 50
23,57 23,57 2357
1,000 1,000 1000
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Parametre listesi

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

_AccessInfo

Kanal bilgilerine erisin
Diisiik bayt: Ozel erisim
Deger 0: Hayir

Deger 1: Evet

Yuksek bayt: Erisim kanal

Deger 0: Rezerve

Deger 1: E/A

Deger 2: HMI

Deger 3: Modbus RS485

Deger 4: Fieldbus ana kanal

Degerler 5 ... 12: Modbus TCP, CANopen
ikinci SDO veya Profibus Master sinif 2
Degerler 13 ... 28: Ethernet/IP 6zel kanallar

UINT16
R/-

Modbus 280
PROFINET 280

_actionStatus

Action Word
Sinyal durumu:
0: etkin degil
1: etkin

Bit yerlesimi:

Bit 0: Hata sinifi 0

Bit 1: Hata sinifi 1

Bit 2: Hata sinifi 2

Bit 3: Hata sinifi 3

Bit 4: Hata sinifi 4

Bit 5: Ayrilmis

Bit 6: Motor durmus durumda (_n_act < 9)
Bit 7: Pozitif yonde motor hareketi

Bit 8: Negatif ydonde motor hareketi

Bit 9: Durum DPL_intLim parametresi
Uzerinden ayarlanabilir

Bit 10: Durum DS402intLim parametresi
Uzerinden ayarlanabilir

Bit 11: Profil jeneratéri duruyor (nominal
hiz 0)

Bit 12: Profil jeneratorii yavashyor

Bit 13: Profil jeneratéri hizlaniyor

Bit 14: Profil jenerat6ri sabit gidiyor

Bit 15: Ayriimis

UINT16
R/-

Modbus 7176
PROFINET 7176

AT J

Tlm sistemin ataleti
Autotuning islemi esnasinda otomatik
hesaplanir.

0,1 kg cm? adimla.

UINT16
R/-
kalici

Modbus 12056
PROFINET 12056

_AT M friction

Sistemin slrtme torku
Autotuning islemi esnasinda belirlenir.
0,01 A adimla.

UINT16
R/-

Modbus 12046
PROFINET 12046

_AT M load

Sabit yik torku
Autotuning islemi esnasinda belirlenir.
0,01 Ay adimla.

INT16
R/-

Modbus 12048
PROFINET 12048

_AT progress

Autotuning ilerlemesi

100

UINT16
R/-

Modbus 12054
PROFINET 12054
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

_AT state

Autotuning durumu

Bit yerlesimi:

Bit 0 ... 10: Son isleme adimi
Bit 13: auto_tune_process
Bit 14: auto_tune_end

Bit 15: auto_tune_err

UINT16
R/-

Modbus 12036
PROFINET 12036

_CaplCntFall

Azalan kenarlarda Capture giris 1 olay
sayacl

Azalan kenarlarda Capture olaylarini
sayar.

Capture girisi 1 etkinlestirilirken olay sayaci
sifirlanir.

UINT16
R/-

Modbus 2648
PROFINET 2648

_CaplCntRise

Artan kenarlarda Capture giris 1 olay
sayacl

Artan kenarlarda Capture olaylarini sayar.
Capture girisi 1 etkinlestirilirken olay sayaci
sifirlanir.

UINT16
R/-

Modbus 2646
PROFINET 2646

_CaplCount

Capture giris 1 olay sayaci

Capture olaylarini sayar.

Capture girisi 1 etkinlestirilirken olay sayaci
sifirlanir.

UINT16
R/-

Modbus 2576
PROFINET 2576

_CaplCountCons

Capture giris 1 olay sayaci (tutarlr)
Capture olaylarini sayar.

Capture girisi 1 etkinlestirilirken olay sayaci
sifirlanir.

Bu parametre okunarak "_Cap1PosCons"
parametresi glincellenir ve kilitlenir,
bdylece degdisemez. Her iki parametre
degeri boylece tutarli kalir.

UINT16
R/-

Modbus 2606
PROFINET 2606

_CaplPos

Capture girisi 1 algilanan konum
"Yakalanan sinyal" zamaninda yakalanan
konum.

Yakalanan konum "Konum Ayari" veya
"Referans Hareket" sonrasinda yeniden
hesaplanir.

usr_p

INT32
R/-

Modbus 2572
PROFINET 2572

_CaplPosCons

Capture girisi 1 algilanan konum (tutarlr)
"Yakalanan sinyal" zamaninda yakalanan
konum.

Yakalanan konum "Konum Ayari" veya
"Referans Hareket" sonrasinda yeniden
hesaplanir.

"_Cap1CountCons" parametresi okunarak
bu parametre glincellenir ve kilitlenir,
bdylece degdisemez. Her iki parametre
degeri boylece tutarli kalir.

INT32
R/-

Modbus 2608
PROFINET 2608

_CaplPosFallEd
ge

Azalan kenarda Capture girisi 1 algilanan
konum

Bu parametre, azalan bir kenar meydana
gelirken algilanan konumu igerir.
Yakalanan konum "Konum Ayari" veya
"Referans Hareket" sonrasinda yeniden
hesaplanir.

usr_p

Modbus 2636
PROFINET 2636

_CaplPosRisEdg
e

Artan kenarda Capture girisi 1 algilanan
konum

Bu parametre, artan bir kenar meydana
gelirken algilanan konumu igerir.
Yakalanan konum "Konum Ayari" veya
"Referans Hareket" sonrasinda yeniden
hesaplanir.

INT32
R/-

Modbus 2634
PROFINET 2634
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

_Cap2CntFall Azalan kenarlarda Capture giris 2 olay - UINT16 Modbus 2652
sayacl - R/- PROFINET 2652
Azalan kenarlarda Capture olaylarini - -
sayar. - -

Capture girisi 2 etkinlestirilirken olay sayaci
sifirlanir.

_Cap2CntRise Artan kenarlarda Capture giris 2 olay - UINT16 Modbus 2650
sayacl - R/- PROFINET 2650
Artan kenarlarda Capture olaylarini sayar. |- -

Capture girisi 2 etkinlestirilirken olay sayaci | - -
sifirlanir.

_Cap2Count Capture giris 2 olay sayaci - UINT16 Modbus 2578
Capture olaylarini sayar. - R/- PROFINET 2578
Capture girisi 2 etkinlestirilirken olay sayaci | - -
sifirlanir. - -

_Cap2CountCons | Capture giris 2 olay sayaci (tutarl) - UINT16 Modbus 2610
Capture olaylarini sayar. - R/- PROFINET 2610
Capture girisi 2 etkinlestirilirken olay sayaci | - -
sifirlanir. - -

Bu parametre okunarak "_Cap2PosCons"
parametresi glincellenir ve kilitlenir,
bdylece degisemez. Her iki parametre
degeri boylece tutarh kalir.

_Cap2Pos Capture girisi 2 algilanan konum usr_p INT32 Modbus 2574
"Yakalanan sinyal" zamaninda yakalanan |- R/- PROFINET 2574
konum. - -

Yakalanan konum "Konum Ayari" veya - -
"Referans Hareket" sonrasinda yeniden
hesaplanir.

_Cap2PosCons Capture girisi 2 algilanan konum (tutarli) usr_p INT32 Modbus 2612
"Yakalanan sinyal" zamaninda yakalanan |- R/- PROFINET 2612
konum. - -

Yakalanan konum "Konum Ayari" veya - -
"Referans Hareket" sonrasinda yeniden

hesaplanir.

"_Cap2CountCons" parametresi okunarak

bu parametre guincellenir ve kilitlenir,

bdylece degisemez. Her iki parametre

degeri boylece tutarh kalir.

_Cap2PosFallEd | Azalan kenarda Capture girisi 2 algilanan | usr_p INT32 Modbus 2640

ge konum - R/- PROFINET 2640
Bu parametre, azalan bir kenar meydana | - -
gelirken algilanan konumu igerir. - -

Yakalanan konum "Konum Ayari" veya
"Referans Hareket" sonrasinda yeniden
hesaplanir.
_Cap2PosRisEdg | Artan kenarda Capture girisi 2 algilanan usr_p INT32 Modbus 2638
e konum - R/- PROFINET 2638

Bu parametre, artan bir kenar meydana
gelirken algilanan konumu igerir.
Yakalanan konum "Konum Ayari" veya
"Referans Hareket" sonrasinda yeniden
hesaplanir.
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

_CapEventCount
ers

Capture girisleri 1 ve 2 Olay sayaglarinin
birlestirilmesi

Bu parametre segilen Capture olaylarini
icerir.

Bitler 0 ... 3: _Cap1CntRise (en diislk 4 Bit)
Bitler 4 ... 7: _Cap1CntFall (en diislk 4 Bit)
Bitler 8 ... 11: _Cap2CntRise (en dusik 4
Bit)

Bitler 12 ... 15: _Cap2CntFall (en disik 4
Bit)

UINT16
R/-

Modbus 2654
PROFINET 2654

_CapStatus

Capture girislerinin durumu
Okuma erisimi:

Bit 0: CAP1 girisi Gizerinden konum
algilamasi yapildi

Bit 1: CAP2 girisi Gzerinden konum
algilamasi yapildi

UINT16
R/-

Modbus 2562
PROFINET 2562

_Cond_State4

Ready To Switch On galisma durumuna
gegcis kosullar

Sinyal durumu:

0: kosul saglanmamis

1: kosul saglanmis

Bit 0: DC-Bus veya sebeke voltaji

Bit 1: Glivenlik fonksiyonu girisleri

Bit 2: Konfiglirasyon indirme etkin degil

Bit 3: Hiz, sinir degerinden buyuk

Bit 4: Mutlak konum ayarlandi

Bit 5: Tutucu fren manuel olarak birakilmaz

UINT16
R/-

Modbus 7244
PROFINET 7244

_CTRL_ActParsSe
t

Etkin kontrol dénglisii parametre seti
Deger 1: Kontrol dénguisii parametre ayari
1 etkin

Deger 2: Kontrol dénguisii parametre ayari
2 etkin

Parametre anahtari igin sure
(CTRL_ParChgTime) gegtikten sonra bir
kontrol dongiisii parametresi ayari etkindir.

UINT16
R/-

Modbus 4398
PROFINET 4398

_CTRL KPid

Akim reguilatori d bileseni P faktori
Deger, motor parametrelerinden
hesaplanir.

0,1 V/IA adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

VIA
0,5

1270,0

UINT16
R/-
kalici

Modbus 4354
PROFINET 4354

_CTRL KPiqg

Akim reguilatorii q bileseni P faktori
Deger, motor parametrelerinden
hesaplanir.

0,1 V/IA adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

VIA
0,5

1270,0

UINT16
R/-
kalici

Modbus 4358
PROFINET 4358

_CTRL TNid

Akim regulatoéri d bileseni ek ayar siresi
Deger, motor parametrelerinden
hesaplanir.

0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

ms
0,13

327,67

UINT16
R/-
kalici

Modbus 4356
PROFINET 4356

_CTRL TNig

Akim regulatoéri q bileseni ek ayar siresi
Deger, motor parametrelerinden
hesaplanir.

0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

ms
0,13

327,67

UINT16
R/-
kalici

Modbus 4360
PROFINET 4360
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Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

_DataError

Algilanan eszamanl hatalar i¢in hata kodu
(DE bit)

Lexium tahrik profili

DataError bitinin verilmesine neden olan
Ureticiye 6zgu hata kodu.

Genellikle, bu, islenen veriler igindeki bir
veri degerini deg@istirmenin sonucu olarak
algilanan bir hatadir. DataError biti MT'den
bagimsiz parametreleri esas alir.

UINT16
R/-

Modbus 6966
PROFINET 6966

_DataErrorInfo

Algilanan VeriHatasi'nin (DE bit) ek hata
bilgileri

Lexium tahrik profili

Hangi Mapping parametresinin DE bitine
neden oldugunu gdsterir. Yaz komutu ile
baglantili olarak etkin eslemenin MT-
bagimsiz parametrelerini DE bite ayarlama
bir hataya neden olur.

Ornek:

1 = Map edilen birinci parametre
2 = Map edilen ikinci parametre
Vvs.

UINT16
R/-

Modbus 6970
PROFINET 6970

_DCOMopmd_act

Etkin ¢alistirma modu

-6 / Manual Tuning / Autotuning: Manuel
Tuning / Autotuning

-1/ Jog: Jog (manuel sirus)

0/ Reserved: Ayrilmis

1 / Profile Position: Profile Position
(noktadan noktaya)

3/ Profile Velocity: Profile Velocity

4 / Profile Torque: Profile Torque

6 / Homing: Rota tayini

7 / Interpolated Position: Interpolated
Position

8 / Cyclic Synchronous Position: Cyclic
Synchronous Position

9/ Cyclic Synchronous Velocity: Cyclic
Synchronous Velocity

10 / Cyclic Synchronous Torque: Cyclic
Synchronous Torque

INT16
R/-

Modbus 6920
PROFINET 6920

_DCOMstatus

DriveCom durum kelimesi

Bit yerlesimi:

Bit 0: Calistirma durumu Ready To Switch
On

Bit 1: Calistirma durumu Switched On
Bit 2: Calistirma durumu Operation
Enabled

Bit 3: Calistirma durumu Fault

Bit 4: Voltage Enabled

Bit 5: Calistirma durumu Quick Stop
Bit 6: Calistirma durumu Switch On
Disabled

Bit 7: Hata sinifi O hatasi

Bit 8: HALT request active

Bit 9: Remote

Bit 10: Target Reached

Bit 11: Internal Limit Active

Bit 12: isletim turGine 6zgl

Bit 13: x_err

Bit 14: x_end

Bit 15: ref_ok

UINT16
R/-

Modbus 6916
PROFINET 6916

_DEV_T current

Cihazin sicakhgi

°C

INT16
R/-

Modbus 7204
PROFINET 7204
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Deger 3: Hata sinifi 3
Deger 4: Hata sinifi 4

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

_DevNameExtAdd | Cihaz adi uzantisinin degeri (PROFINET) | - UINT16 Modbus 15904

r PROFINET: DIP anahtarlari veya - R/- PROFINET 15904
DevNameExtAddr parametresi yoluyla 0 -
ayarlanan cihaz adi uzantisi. - -

_DipSwitches DIP anahtarlari ayarlari - UINT16 Modbus 602
Bit 0 ... 11: DIP anahtarlar ayarlar - R/- PROFINET 602
Bitler 12 ... 14: Rezerve - -

Bit 15: Ayarlar agildigindan beri - -
degistirildiyse bit 1 olarak ayarlanir.

_DPL BitShiftR | Drive Profile Lexium tahrik profili igin - UINT16 Modbus 6922

efAl6 RefA16 Bit kaymasi 0 R/- PROFINET 6922
Hiz dlgek ayari, 16 Bit degeri olarak 0 -
gOsterilemeyen degerlere yol agabilir. 12 -

RefA16 kullaniminda bu parametre, bir
aktarimin mumkdin olmasi igin degerin
kaydirilacagi Bit sayisini gésterir. Master
bu degeri aktarimdan énce g6z 6niinde
bulundurmalidir ve Bitleri saga
kaydirmalidir. Bit sayisi son kademe her
etkinlestirildiginde bastan hesaplanir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

_DPL_driveInpu | Drive Profile Lexium drivelnput tahrik profili | - UINT16 Modbus 6992

t - R/- PROFINET 6992

_DPL driveStat | Drive Profile Lexium driveStat tahrik profili | - UINT16 Modbus 6986

- R/- PROFINET 6986

_DPL mfStat Drive Profile Lexium mfStat tahrik profili - UINT16 Modbus 6988

- R/- PROFINET 6988

_DPL_motionSta | Drive Profile Lexium motionStat tahrik - UINT16 Modbus 6990

t profili - R/- PROFINET 6990

_ENC_AmplMax SinCos buyukliginin maksimum degeri | mV UINT16 Modbus 16320
Bu deger yalnizca SinCos buyuklugu - R/- PROFINET 16320
izlemesi etkinlestirildiyse kullanilabilir. - -

_ENC_AmplMean |SinCos buyUkligunin ortalama degeri mV UINT16 Modbus 16316
Bu deger yalnizca SinCos blyuklugu - R/- PROFINET 16316
izlemesi etkinlestirildiyse kullanilabilir. - -

_ENC_AmplMean |SinCos buylkligunin degeri mV UINT16 Modbus 16314
Bu deger yalnizca SinCos buyuklugu - R/- PROFINET 16314
izlemesi etkinlestirildiyse kullanilabilir. - -

_ENC_AmplMin SinCos buyukliginin minimum degeri mV UINT16 Modbus 16318
Bu deger yalnizca SinCos buyuklugu - R/- PROFINET 16318
izlemesi etkinlestirildiyse kullanilabilir. - -

_ERR class Hata sinifi - UINT16 Modbus 15364
Deger 0: Hata sinifi 0 0 R/- PROFINET 15364
Deger 1: Hata sinifi 1 - -

Deger 2: Hata sinifi 2 4 -
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Parametreler

Baz Fieldbus tipleri, bir parametre
hizmetine sorgu basarisiz oldugunda
sadece genel hata kodlari verir. Bu
parametre son basarisiz servisin saticiya
6zgl hata kodunu déndirir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_ERR DCbus Hata algilandiginda DC veri yolu voltaji \% UINT16 Modbus 15374
0,1V adimla. - R/- PROFINET 15374
_ERR enable cy |Hata zamaninda son kademenin - UINT16 Modbus 15370
cl etkinlestirme doéngusu saysi - R/- PROFINET 15370
Kontrol voltajinin uygulandigi zamandan | - -
glc asamasi etkinlestirme dongl sayisi - -
hatanin algilandigi stireye uygulandi.
_ERR_enable ti | Glg asamasini etkinlestirme ve hatayi sn UINT16 Modbus 15372
me algilama arasindaki sure - R/- PROFINET 15372
_ERR motor_ I Hata algilandigi zamanki motor akimi Armns UINT16 Modbus 15378
0,01 Ajys adimla. - R/- PROFINET 15378
_ERR _motor_v Hata algilandigi zamanki motor hizi usr_v INT32 Modbus 15376
- R/- PROFINET 15376
_ERR number Hata kodu - UINT16 Modbus 15362
Bu parametreyi okuma algilanan hata igcin |0 R/- PROFINET 15362
(hata sinifi, hatanin algilanma siresi, ...) |- -
tum girisi algilanan hatanin okunabilecegi | 65535 -
Ogelerden ara bellege kopyalar .
Ayrica hata belleginin okuma ibresi
otomatik olarak sonraki hata kaydina
geger.
_ERR_powerOn Acilma déngusui sayisi - UINT32 Modbus 15108
0 R/- PROFINET 15108
4294967295 -
_ERR _qual Algilanan hata hakkinda ek bilgi - UINT16 Modbus 15368
Bu giris hata sayisina gore algilanan bilgi |0 R/- PROFINET 15368
hakkinda ek bilgiler igerir. - -
Ornek: bir parametre adresi 65535 -
_ERR temp dev |Hata algilandigi zamanki cihaz sicakhgi °C INT16 Modbus 15382
- R/- PROFINET 15382
_ERR temp ps Hata algilandigi zamanki glic asamasi °C INT16 Modbus 15380
sicakligi - R/- PROFINET 15380
_ERR_time Hata algilama siresi sn UINT32 Modbus 15366
Calisma saati sayacina gore 0 R/- PROFINET 15366
536870911 -
_ErrNumFbParSv | Alan veri yolu parametresi servislerinin son | - UINT16 Modbus 16518
c hata kodu - R/- PROFINET 16518
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

_FieldbusSelec
tion

Segili alan veri yolu

1/ Reserved: Ayrilmis

2/ PROFINET: PROFINET

DIP anahtarlari veya FieldbusSelection

parametresi yoluyla segilen alan veri yolu.

0

UINT16
R/-

Modbus 15910
PROFINET 15910

_fwNoSlot3

Yazihm numarasi yuva 3
Ornek: PR0912.00

Deger ondalik deger olarak verilir: 91200.

Modul kurulmamissa, 0 degeri geri verilir.

UINT32
R/-

Modbus 578
PROFINET 578

_fwNoSlot3Boot

Yazilim numarasi yuva 3 (Bootloader)
Ornek: PR0912.00

Deger ondalik deger olarak verilir: 91200.

Modul kurulmamissa, 0 degeri geri verilir.

UINT32
R/-

Modbus 590
PROFINET 590

~ fwNoS1ot3FPGA

Yazilim numarasi yuva 3 (FPGA)
Ornek: PR0912.00

Deger ondalik deger olarak verilir: 91200.

Modul kurulmamissa, 0 degeri geri verilir.

UINT32
R/-

Modbus 584
PROFINET 584

_ fwNoS1ot3PRU

Yazilim numarasi yuva 3 (PRU)
Ornek: PR0912.00

Deger ondalik deger olarak verilir: 91200.

Modul kurulmamissa, 0 degeri geri verilir.

UINT32
R/-

Modbus 596
PROFINET 596

_fwRevSlot3

Yazihm revizyonu yuva 3

Versiyon formati XX.YY.ZZ.

XX.YY kismi, _fwVerSlot3
parametresindedir.

ZZ kismi kalite degerlendirmeleri igin
kullanilir ve bu parametrededir.

Modul kurulmamissa, 0 degeri geri verilir.

Ornek: V01.23.45
Deger ondalik deger olarak verilir: 45

UINT16
R/-

Modbus 582
PROFINET 582

_fwRevSlot3Boo
t

Yazilim revizyonu yuva 3 (Bootloader)
Versiyon formati XX.YY.ZZ.BB.

XX.YY kismi, _fwVerSlot3Boot
parametresindedir.

ZZ.BB kismi kalite degerlendirmeleri igin
kullanilir ve bu parametrededir.

Modul kurulmamissa, 0 degeri geri verilir.

Ornek: V01.23.45.67
Deger ondalik deger olarak verilir: 4567

UINT16
R/-

Modbus 594
PROFINET 594

_fwRevS1ot3FPG
A

Yazilim revizyonu yuva 3 (FPGA)
Versiyon formati XX.YY.ZZ.

XX.YY kismi, _fwVerSlot3FPGA
parametresindedir.

ZZ kismi kalite degerlendirmeleri igin
kullanilir ve bu parametrededir.

Modul kurulmamissa, 0 degeri geri verilir.

Ornek: V01.23.45
Deger ondalik deger olarak verilir: 45

UINT16
R/-

Modbus 588
PROFINET 588

_fwRevS1lot3PRU

Yazilim revizyonu yuva 3 (PRU)
Versiyon formati XX.YY.ZZ.B.

XX.YY kismi, _fwVerSlot3PRU
parametresindedir.

ZZ.B kismi kalite degerlendirmeleri igin
kullanilir ve bu parametrededir.

Modul kurulmamissa, 0 degeri geri verilir.

Ornek: V01.23.45.6
Deger ondalik deger olarak verilir: 456

UINT16
R/-

Modbus 600
PROFINET 600
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

_fwVersslot3

Yazihm versiyonu yuva 3

Versiyon formati XX.YY.ZZ.

XX.YY kismi bu parametrededir.

ZZ kismi, _fwRevSlot3 parametresindedir.
Modul kurulmamissa, 0 degeri geri verilir.

Ornek: V01.23.45
Deger ondalik deger olarak verilir: 123

UINT16
R/-

Modbus 580
PROFINET 580

_fwVersSlot3Bo
ot

Yazilim versiyonu yuva 3 (Bootloader)
Versiyon formati XX.YY.ZZ.BB.

XX.YY kismi bu parametrededir.

ZZ .BB kismi, _fwRevSlot3Boot
parametresindedir.

Modul kurulimamissa, 0 degeri geri verilir.

Ornek: V01.23.45.67
Deger ondalik deger olarak verilir: 123

UINT16
R/-

Modbus 592
PROFINET 592

_fwVersSlot3FP
GA

Yazilim versiyonu yuva 3 (FPGA)
Versiyon formati XX.YY.ZZ.

XX.YY kismi bu parametrededir.

ZZ kismi, _fwRevSIot3FPGA
parametresindedir.

Modul kurulmamissa, 0 degeri geri verilir.

Ornek: V01.23.45
Deger ondalik deger olarak verilir: 123

UINT16
R/-

Modbus 586
PROFINET 586

_fwVersSlot3PR
U

Yazilim versiyonu yuva 3 (PRU)
Versiyon formati XX.YY.ZZ.B.

XX.YY kismi bu parametrededir.

ZZ.B kismi, _fwRevSIlot3PRU
parametresindedir.

Modul kurulimamissa, 0 degeri geri verilir.

Ornek: V01.23.45.6
Deger ondalik deger olarak verilir: 123

UINT16
R/-

Modbus 598
PROFINET 598

~ HMdisREFtoIDX

Devre noktasindan indeks pulsuna olan
mesafe

indeks pulsun devre noktasindan ne kadar
uzak oldugunu kontrol etmeye ve referans
hareketinin indeks pulsla tekrar Uretilip
Uretilmeyeceginin kriteri olmaya yarar.

_HMdisREFtoIDX_usr parametresi
Uzerinden deger kullanici tnitelerinde
girilebilir.

0,0001 tur adimla.

INT32
R/-

Modbus 10264
PROFINET 10264

_HMdisREFtoIDX
_usr

Devre noktasindan indeks pulsuna olan
mesafe

indeks pulsun devre noktasindan ne kadar
uzak oldugunu kontrol etmeye ve referans
hareketinin indeks pulsla tekrar Uretilip
Uretilmeyeceginin kriteri olmaya yarar.

usr_p
-2147483648

2147483647

INT32
R/-

Modbus 10270
PROFINET 10270

_hwVersCPU

Kontrol panosunun donanim suriimi

UINT16
R/-

Modbus 548
PROFINET 548

_hwVersPs

Gli¢ asamasinin donanim sirima

UINT16
R/-

Modbus 552
PROFINET 552
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_hwVerssSlot3 Yuva 3'teki moduliin donanim strdmu - UINT16 Modbus 576
- R/- PROFINET 576
I act Toplam motor akimi Arms INT16 Modbus 7686
0,01 A adimla. - R/- PROFINET 7686
_Id act_rms Fiili motor akimi (d bileseni, alan Arms INT16 Modbus 7684
zayiflamasi) - R/- PROFINET 7684
0,01 As adimla. - -
_Id ref rms Nominal motor akimi (d bileseni, alan Armns INT16 Modbus 7714
zayiflamasi) - R/- PROFINET 7714
0,01 A, adimla. - -
_Imax act Anlik etki eden akim sinirlamasi Arms UINT16 Modbus 7248
Anlik etki eden akim sinirlamasinin degeri. | - R/- PROFINET 7248
Burada asagidaki degerlerin en kiigugu - -
s6z konusudur: - -
- CTRL_I_max (sadece dlzenli calismada)
- LIM_I_maxQSTP (sadece Quick Stop
durumunda)
- LIM_I_maxHalt (sadece durmada)
- Dijital giris Gzerinden akim sinirlamasi
- _M_I_max (sadece motor bagliysa)
- _PS_l_max
12t denetiminden ortaya ¢ikan sinirlamalar
ayni sekilde g6z 6nlinde bulundurulur.
0,01 A;s adimla.
_Imax_system Sistemin akim sinirlamasi Armns UINT16 Modbus 7246
Bu parametre maksimum sistem akimini | . R/- PROFINET 7246
belirtir. Burada maksimum motor akiminin | - -
veya maksimum son kademe akiminin - -
kiiglik degeri s6z konusudur. Motor bagh
degilse, bu parametre icin sadece
maksimum son kademe akimi g6z éniinde
bulundurulur.
0,01 A adimla.
_InvalidParam | Gegerli bir degerle parametrenin Modbus |- UINT16 Modbus 7180
adresi - R/- PROFINET 7180
Bir yapilandirma hatasi algilanirsa 0 -
gecersiz bir degerli parametrenin Modbus | - -
adresi burada gosterilir.
_I0 act Dijital giris ve gikislarin fiziki durumu - UINT16 Modbus 2050
Low Byte: - R/- PROFINET 2050
Bit 0: DIO - -
Bit 1: DI1 - -
Bit 2: DI2
Bit 3: DI3
High Byte:
Bit 8: DQO
Bit 9: DQ1
_IO DI act Dijital giriglerin durumu - UINT16 Modbus 2078
Bit yerlesimi: - R/- PROFINET 2078
Bit 0: DIO - -
Bit 1: DI1 - -
Bit 2: DI2
Bit 3: DI3
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
~I0 DQ act Dijital gikislarin durumu - UINT16 Modbus 2080
Bit yerlesimi: - R/- PROFINET 2080
Bit 0: DQO - -
Bit 1: DQ1 - -
IO STO act STO givenlik fonksiyonu igin girislerin - UINT16 Modbus 2124
durumu - R/- PROFINET 2124
Munferit sinyallerin kodlamasi: - -
Bit 0: STO_A - -
Bit 1: STO_B
_IO0dataMtosS01l | Master --> Slave I/O parametre verileri- |- UINT32 Modbus 16386
Parametre 01 0 R/- PROFINET 16386
Ana ve slave arasindaki dongusel iletisim | FFFFFFFFh -
verileri. 4294967295 -
Bu parametre, Master'den Slave'e map
edilen birinci parametrenin verilerini igerir.
_lOdataMtoS02 ila _IOdataMtoS16 arasi
parametreler diger map edilen
parametrelerin verilerini igerir.
_IOdataStoM01 | Slave --> Master I/O parametre verileri - - UINT32 Modbus 16450
Parametre 01 0 R/- PROFINET 16450
Ana ve slave arasindaki dongusel iletisim | FFFFFFFFh -
verileri. 4294967295 -
Bu parametre, Slave'den Master'e map
edilen birinci parametrenin verilerini igerir.
_lOdataStoM02 ila _IOdataStoM16 arasi
parametreler diger map edilen
parametrelerin verilerini igerir.
_IOmappingMtoSs | Master --> Slave I/O parametre Mapping - | - UINT16 Modbus 16418
01 Parametre 01 0 R/- PROFINET 16418
Ana ve slave arasindaki dongusel iletisim | FFFFh -
eslemesi. 65535 -
Bu parametre, Master'den Slave'e map
edilen birinci parametrenin verilerini igerir.
_lOmappingMtoS02 ila
_lOmappingMtoS16 arasi parametreler
diger map edilen parametrelerin
mappingini igerir.
_IOmappingStoM | Slave --> Master I/O parametre Mapping - | - UINT16 Modbus 16482
01 Parametre 01 0 R/- PROFINET 16482
Ana ve slave arasindaki dongusel iletisim | FFFFh -
eslemesi. 65535 -
Bu parametre, Slave'den Master'e map
edilen birinci parametrenin verilerini igerir.
_lOmappingStoMO02 ila
_lOmappingStoM16 arasI parametreler
diger map edilen parametrelerin
mappingini igerir.
_IPAddressActl | Gegerli olarak kullanilan IP adresi, bayt 1 | - UINT16 Modbus 15880
IP adresinin bayt 1'i (x.0.0.0). 0 R/- PROFINET 15880
0 -
255 -
_IPAddressAct2 | Gegerli olarak kullanilan IP adresi, bayt2 |- UINT16 Modbus 15882
IP adresinin bayt 2'si (0.x.0.0). 0 R/- PROFINET 15882
0 -
255 -
_IPAddressAct3 | Gegerli olarak kullanilan IP adresi, bayt 3 |- UINT16 Modbus 15884
IP adresinin bayt 3' (0.0.x.0). 0 R/- PROFINET 15884
0 -
255 -
_IPAddressAct4 | Gegerli olarak kullanilan IP adresi, bayt4 |- UINT16 Modbus 15886
IP adresinin bayt 4'U (0.0.0.x). 0 R/- PROFINET 15886
0 -
255 -
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

_IPgateActl Gegerli olarak kullanilan IP adresi ag - UINT16 Modbus 15896
gegcidi, bayt 1 0 R/- PROFINET 15896
Ag gegcidinin IP adresinin bayt 1'i (x.0.0.0). |0 -

255 -

_IPgateAct2 Gegerli olarak kullanilan IP adresi ag - UINT16 Modbus 15898
gegidi, bayt 2 0 R/- PROFINET 15898
Ag gegcidinin IP adresinin bayt 2'si (0.x.0.0). | 0 -

255 -

_IPgateAct3 Gegerli olarak kullanilan IP adresi ag - UINT16 Modbus 15900
gegidi, bayt 3 0 R/- PROFINET 15900
Ag gegcidinin IP adresinin bayt 3'l (0.0.x.0). | 0 -

255 -

_IPgateActd Gegerli olarak kullanilan IP adresi ag - UINT16 Modbus 15902
gecidi, bayt 4 0 R/- PROFINET 15902
Ag gegidinin IP adresinin bayt 4'i (0.0.0.x). | 0 -

255 -

_IPmaskActl Gegerli olarak kullanilan IP adresi alt ag - UINT16 Modbus 15888
maskesi, bayt 1 0 R/- PROFINET 15888
Alt ag maskesinin IP adresinin bayt 1'i 0 -

(x.0.0.0). 255 -

_IPmaskAct2 Gegerli olarak kullanilan IP adresi alt ag - UINT16 Modbus 15890
maskesi, bayt 2 0 R/- PROFINET 15890
Alt ag maskesinin IP adresinin bayt 2'si 0 -

(0.x.0.0). 255 -

_IPmaskAct3 Gegerli olarak kullanilan IP adresi alt ag - UINT16 Modbus 15892
maskesi, bayt 3 0 R/- PROFINET 15892
Alt ag maskesinin IP adresinin bayt 3'U 0 -

(0.0.x.0). 255 -

_IPmaskAct4 Gegerli olarak kullanilan IP adresi alt ag - UINT16 Modbus 15894
maskesi, bayt 4 0 R/- PROFINET 15894
Alt ag maskesinin IP adresinin bayt 4'0 0 -

(0.0.0.x). 255 -

_IPmode IP adresi alma tur - UINT16 Modbus 15908
0/ Manual: Manuel - R/- PROFINET 15908
1/BOOTP: BOOTP 0 -

2/ DHCP: DHCP - -
3/DCP: DCP

DIP anahtarlari ve PntlpMode parametresi

yoluyla ayarlanan IP adresini alma tirQ.

_Ig act rms Fiili motor akimi (q bileseni, tork olusturan) | A;pg INT16 Modbus 7682
0,01 A adimla. - R/- PROFINET 7682

_Ig ref rms Nominal motor akimi (q bileseni, tork Arms INT16 Modbus 7712
olusturan) - R/- PROFINET 7712
0,01 A adimla. - -

_LastError Bir durmaya neden olan hata (hata sinifi 1 | - UINT16 Modbus 7178
ila 4 arasi) - R/- PROFINET 7178

En yeni algilanan hatanin kodu. Art arda
algilanan hatalar bu hata kodunun Uzerine
yazilmaz.

Ornek: Algilanan bir sinir anahtari hatasina
bir hata yaniti asiri voltaja neden olursa bu
parametre algilanan sinir anahtari
hatasinin kodunu igerir.

istisna: Hata sinifi 4'in algilanan
hatalarinin varolan girislerin tGzerine
yazmasi.
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_LastError Qua | En yeni hata hakkinda ek bilgi - UINT16 Modbus 7230
1 Bu parametre hata koduna bagli olarak en | - R/- PROFINET 7230
yeni algilanan hata hakkinda ek bilgi igerir. | 0 -
Ornegin bir parametre adresi. - -
_LastWarning Hata sinifi 0'in en yeni hatasinin kodu - UINT16 Modbus 7186
Hata artik etkin degilse kod sonraki Ariza |- R/- PROFINET 7186
Sifirlamasina kadar depolanir. - -
Deger 0: Hata sinifi 0'in hatasi yok - -
M BRK T apply | Kapatma siresi (tutucu freni kapat) ms UINT16 Modbus 3394
- R/- PROFINET 3394
_M BRK_T_relea | Tutucu fren birakma siresi ms UINT16 Modbus 3396
se - R/- PROFINET 3396
M Enc_Cosine |Enkoderin kosinus sinyalinin voltaji \% INT16 Modbus 7254
0,001 V adimla. - R/- PROFINET 7254
M Enc Sine Enkoderin sinis sinyalinin voltaji \ INT16 Modbus 7256
0,001 V adimla. - R/- PROFINET 7256
_M Encoder Motor kodlayicinin tirt - UINT16 Modbus 3334
1/ SinCos With HiFa: Hiperface ile SinCos | - R/- PROFINET 3334
2/ SinCos Without HiFa: Hiperface - -
olmadan SinCos - -
3/ SinCos With Hall: Hall ile SinCos
4/ SinCos With EnDat: EnDat ile SinCos
5/ EnDat Without SinCos: EnDat olmadan
SinCos
6 / Resolver: Coziicl
7 / Hall: Hall (hentiz desteklenmiyor)
8/BISS: BISS
High Byte:
Deger 0: Rotasyonlu kodlayici
Deger 1: Lineer kodlayici
_M HoldingBrak | Tutucu fren kimligi - UINT16 Modbus 3392
e Deger 0: Tutucu frensiz motor - R/- PROFINET 3392
Deger 1: Tutucu frenli motor - -
MIO Motor surekli durma akimi Armns UINT16 Modbus 3366
0,01 Ajys adimla. - R/- PROFINET 3366
M I max Maksimum motor akimi Arms UINT16 Modbus 3340
0,01 Ay adimla. - R/- PROFINET 3340
M I nom Motorun anma akimi Arms UINT16 Modbus 3342
0,01 Ay adimla. - R/- PROFINET 3342
M I2t Maksimum motor akimi igin izin verilen ms UINT16 Modbus 3362
maksimum sure - R/- PROFINET 3362
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

M Jrot Motor ataleti motor_f UINT32 Modbus 3352
Birimler: - R/- PROFINET 3352
Rotasyonlu motorlar: kgcm2 - -

Lineer motorlar: kg - -
0,001 motor_f adimla

M kE Motor voltaj sabiti KE motor_u UINT32 Modbus 3350
1000 dak-1'de Vrms cinsinden voltaj sabiti. | - R/- PROFINET 3350
Birimler: - -

Rotasyonlu motorlar: Vrms/dak-1
Lineer motorlar: Vrms/(m/s)
0,1 motor_u adimla

M Ld Motor endiiktansi d bileseni mH UINT16 Modbus 3358
0,01 mH adimla. - R/- PROFINET 3358

ML g Motor endiiktansi q bileseni mH UINT16 Modbus 3356
0,01 mH adimla. - R/- PROFINET 3356

M load Motor yiku % INT16 Modbus 7220

- R/- PROFINET 7220

“MMO Motor strekli durma torku motor_m UINT16 Modbus 3372
Profile Torque isletim tirinde %100'luk bir | - R/- PROFINET 3372
deger bu parametreye uygun. - -

Birimler:
Rotasyonlu motorlar: Ncm
Lineer motorlar: N

M M max Motorun maksimum torku Nm UINT16 Modbus 3346
0,1 Nm adimla. - R/- PROFINET 3346

M M nom Motorun anma torku/anma kuvveti motor_m UINT16 Modbus 3344
Birimler: - R/- PROFINET 3344
Rotasyonlu motorlar: Ncm - -

Lineer motorlar: N - -

M maxoverload | Motor asir yikinin pik degeri % INT16 Modbus 7222
Motorun son 10 saniyede gergeklesen - R/- PROFINET 7222
maksimum asiri yuku - -

M n max Motorun izin verilen maksimum devri/hizi | motor_v UINT16 Modbus 3336
Birimler: - R/- PROFINET 3336
Rotasyonlu motorlar: dak-1 - -

Lineer motorlar: mm/s - -

M n nom Motorun anma devri/anma hizi motor_v UINT16 Modbus 3338
Birimler: - R/- PROFINET 3338
Rotasyonlu motorlar: dak-1 - -

Lineer motorlar: mm/s - -
M overload Motorda asin yik (12t) % INT16 Modbus 7218
- R/- PROFINET 7218
M Polepair Motor kutup Gifti sayisi - UINT16 Modbus 3368
- R/- PROFINET 3368
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
M PolePairPit | Motorun kutup ifti genisligi mm UINT16 Modbus 3398
ch 0,01 mm adimla. - R/- PROFINET 3398
M R UV Motorun sargi direnci Q UINT16 Modbus 3354
0,01 Q'luk artislarla. - R/- PROFINET 3354
M T max Maksimum motor sicakligi °C INT16 Modbus 3360
- R/- PROFINET 3360
M Type Motor tipi - UINT32 Modbus 3332
Deger 0: Motor secilmemis - R/- PROFINET 3332
Deger >0: Bagl motor tiru - -
M U max Motorun maksimum voltaji \ UINT16 Modbus 3378
0,1V adimla. - R/- PROFINET 3378
M U nom Motorun anma voltaji \ UINT16 Modbus 3348
0,1V adimla. - R/- PROFINET 3348
_ModeError Algilanan eszamanli hatalar i¢in hata kodu | - UINT16 Modbus 6962
(ME bit) - R/- PROFINET 6962
Lexium tahrik profili - -
ModeError bitinin verilmesine neden olan | - -
Ureticiye 6zgl hata kodu.
Genellikle, bu, ¢alisma modunun
etkinlestiriimesi sonucu algilanan bir
hatadir. ModeError biti MT'ye bagimli
parametreleri esas alir.
_ModeErrorInfo | Algilanan ModHatasi'nin (ME bit) ek hata | - UINT16 Modbus 6968
bilgileri - R/- PROFINET 6968

Lexium tahrik profili

Hangi Mapping parametresinin ME bitine
neden oldugunu goésterir. Yaz komutu ile
baglantili olarak etkin eslemenin MT-
bagimli parametrelerini ME bite ayarlama
bir hataya neden olur.

Ornek:

1 = Map edilen birinci parametre
2 = Map edilen ikinci parametre
VvSs.
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
~ModuleSlot3 Yuva 3'teki moduil - UINT16 Modbus 574
0/ None: Modiil yok - R/- PROFINET 574
513 / CANopen (D-SUB): Alan Veri Yolu |- -
CANopen (D-SUB) - -
514 / CANopen (RJ45): Alan Veri Yolu
CANopen (RJ45)
515 / DeviceNet (Open-Style): Alan Veri
Yolu DeviceNet (Agik-Stil)
517 / CANopen (Open-Style): Alan Veri
Yolu CANopen (Agik-Stil)
528 / ProfibusDP: Alan Veri Yolu Profibus
DP
529 / EtherNetIP: Alan Veri Yolu
EtherNetlP
530 / EtherCAT: Alan Veri Yolu EtherCAT
531 / Sercosll: Alan Veri Yolu Sercos Il
532 / PROFINET: Alan Veri Yolu
PROFINET
533 / Sercoslll: Alan Veri Yolu Sercos lll
~n_act Fiili devir rpm INT16 Modbus 7696
- R/- PROFINET 7696
~n_act ENCI1 Kodlayici 1 fiili devir rpm INT16 Modbus 7760
- R/- PROFINET 7760
_n_ref Nominal devir rpm INT16 Modbus 7694
- R/- PROFINET 7694
_OpHours Calisma saati sayaci sn UINT32 Modbus 7188
- R/- PROFINET 7188
_p_absENC Kodlayici ¢galisma araligina goére mutlak usr_p UINT32 Modbus 7710
konum - R/- PROFINET 7710
Bu deger, mutlak kodlayici araliginin - -
modul konumuna denktir. - -
Makine kodlayicisi ile motor kodlayicisi
arasindaki aktarma orani degistirildiginde
deger gegersiz olur. Bu durumda yeniden
baslatma gereklidir.
_p_absmodulo Dahili Gnitelerde dahili ¢6zUnarligl esas Inc UINT32 Modbus 7708
alan mutlak konum - R/- PROFINET 7708
Bu deger, dahili ¢ézunurlige gére - -
kodlayicinin ham konumunu esas alir - -
(131072 inc).
_p_act Gergek konum usr_p INT32 Modbus 7706
- R/- PROFINET 7706
_p_act ENCI1 Kodlayici 1 fiili konumu usr_p INT32 Modbus 7758
- R/- PROFINET 7758
_p_act ENC1 in |Dahili initelerde kodlayici 1 fiili konumu Inc INT32 Modbus 7756
t - R/- PROFINET 7756
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_p_act_int Dahili Ginitelerde fiili konum Inc INT32 Modbus 7700
- R/- PROFINET 7700
_p dif Dinamik konum sapmasi dahil konum Tur INT32 Modbus 7716
sapmasi -214748,3648 R/- PROFINET 7716
Konum sapmasi nominal konum ile fiili - -
konum arasindaki farktir. Konum sapmasi | 214748,3647 -
yike bagimli konum sapmasi ve dinamik
konum sapmasindan olusur.
_p_dif_usr parametresi Gzerinden deger
kullanici Unitelerinde girilebilir.
0,0001 tur adimla.
_p_dif load Referans ve gergek konumlar arasindaki | Tur INT32 Modbus 7736
yUk-bagimh konum sapmasi -214748,3648 R/- PROFINET 7736
Yike bagh konum sapmasi ylkten - -
kaynaklanan nominal konum ile fiili 214748,3647 -
konumu arasindaki farktir. Bu deger tasima
hatasi denetimi igin kullanilir.
_p_dif_load_usr parametresi lizerinden
deger kullanici Unitelerinde girilebilir.
0,0001 tur adimla.
_p_dif load pe | Yike bagli konum sapmasinin maksimum | Tur UINT32 Modbus 7734
ak degeri 0,0000 R/W PROFINET 7734
Bu parametre, yike bagl bu zamana kadar | - -
meydana gelen en yiiksek konum 429496,7295 -
sapmasini igerir. Bir yazma erisimiyle
deger tekrar sifirlanir.
_p_dif_load_peak_usr parametresi
Uzerinden deger kullanici tnitelerinde
girilebilir.
0,0001 tur adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
_p dif load pe | Yike bagli konum sapmasinin maksimum | usr_p INT32 Modbus 7722
ak usr degeri 0 R/W PROFINET 7722
Bu parametre, yike bagl bu zamana kadar | - -
meydana gelen en yiiksek konum 2147483647 -
sapmasini igerir. Bir yazma erisimiyle
deger tekrar sifirlanir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
_p dif load us | Referans ve gergek konumlar arasindaki | usr_p INT32 Modbus 7724
r yUk-bagimh konum sapmasi -2147483648 R/- PROFINET 7724
Yike bagh konum sapmasi ylkten - -
kaynaklanan nominal konum ile fiili 2147483647 -
konumu arasindaki farktir. Bu deger tasima
hatasi denetimi igin kullanilir.
_p_dif usr Dinamik konum sapmasi dahil konum usr_p INT32 Modbus 7720
sapmasi -2147483648 R/- PROFINET 7720
Konum sapmasi nominal konum ile fiili - -
konum arasindaki farktir. Konum sapmasi | 2147483647 -
ylke bagimli konum sapmasi ve dinamik
konum sapmasindan olusur.
_p_ref Nominal konum usr_p INT32 Modbus 7704
Deger, konum regulatdriine denktir - R/- PROFINET 7704
_p_ref int Dahili Ginitelerde nominal konum Inc INT32 Modbus 7698
Deger, konum regulatdriine denktir - R/- PROFINET 7698
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_PAR ScalingEr | Yeniden hesaplama sirasinda algilanan - UINT32 Modbus 1068
ror hata hakkinda ek bilgi - R/- PROFINET 1068
Kodlama: - -
Bitler O ... 15: Hataya neden olan - -
parametrenin adresi
Bitler 16 ... 31: Rezerve
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
_PAR ScalingSt | Parametrelerin kullanici birimleriyle yeni - UINT16 Modbus 1066
ate hesaplama durumu 0 R/- PROFINET 1066
0/ Recalculation Active: Yeniden 2 -
hesaplama suriyor 7 -
1/ Reserved (1): Ayrilmis
2 / Recalculation Finished - No Error:
Yeniden hesaplama hatasiz tamamlandi
3/ Error During Recalculation: Yeniden
hesaplamada hata
4 / Initialization Successful: Baslatma
basarili
5/ Reserved (5): Ayriimis
6 / Reserved (6): Ayriimis
7 / Reserved (7): Ayriimis
Parametrenin, degistirilmis bir élcek ayar
faktoriiyle yeniden hesaplanan kullanici
Uniteleriyle yeniden hesaplama durumu.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
_PntMAC1 MAC adresi PROFINET moduili, bayt 1 - UINT16 Modbus 18506
- R/- PROFINET 18506
_PntMAC2 MAC adresi PROFINET modiili, bayt 2 - UINT16 Modbus 18508
- R/- PROFINET 18508
_PntMAC3 MAC adresi PROFINET moddilu, bayt 3 - UINT16 Modbus 18510
- R/- PROFINET 18510
_PntMAC4 MAC adresi PROFINET modiili, bayt 4 - UINT16 Modbus 18512
- R/- PROFINET 18512
_PntMAC5 MAC adresi PROFINET modiili, bayt 5 - UINT16 Modbus 18514
- R/- PROFINET 18514
_PntMAC6 MAC adresi PROFINET moddilu, bayt 6 - UINT16 Modbus 18516
- R/- PROFINET 18516
_PntProfile PROFINET suriict profili - UINT16 Modbus 18438
0/ None: Baglanti yok - R/- PROFINET 18438
104 / Drive Profile Lexium 1: Lexium tahrik | - -
profili telegrami 1 (Library) - -
105 / Drive Profile Lexium 2Lexium tahrik
profili telegrami 2
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Parametreler

XX.YY kismi bu parametrededir.

ZZ kismi, _prgRevDEV parametresindedir.

Ornek: V01.23.45
Deger ondalik deger olarak verilir: 123

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_PosRegStatus | Konum kayit kanallarinin durumu - UINT16 Modbus 2818
Sinyal durumu: - R/- PROFINET 2818
0: Karsilastirma kriteri saglanmamis - -
1: Karsilastirma kriteri saglanmis - -
Bit yerlesimi:
Bit 0: Konum kaydinin 1. kanal durumu
Bit 1: Konum kaydinin 2. kanal durumu
Bit 2: Konum kaydinin 3. kanal durumu
Bit 3: Konum kaydinin 4. kanal durumu
_Power act Cikis glict w INT32 Modbus 7194
- R/- PROFINET 7194
_Power mean Orta ¢ikis glict w UINT16 Modbus 7196
- R/- PROFINET 7196
_pref acc Hizlanma 6n kumandasi igin nominal usr_a INT32 Modbus 7954
degerin hizlanmasi - R/- PROFINET 7954
Degisen hiz degerine gore isaret: - -
Hiz artisi: pozitif on isaret
Hiz disisu: negatif 6n isaret
_pref v Hiz 6n kumandasinin nominal degeri icin | usr_v INT32 Modbus 7950
hiz - R/- PROFINET 7950
_prgNoDEV Cihazin yazilim numarasi - UINT32 Modbus 258
Ornek: PR0912.00 - R/- PROFINET 258
Deger ondalik deger olarak verilir: 91200 | - -
_prgNoLOD Update-Loader yazilim numarasi - UINT32 Modbus 358
Ornek: PR0912.00 - R/- PROFINET 358
Deger ondalik deger olarak verilir: 91200 | - -
_PrgRevDEV Cihazin yazilim revizyonu - UINT16 Modbus 264
Versiyon formati XX.YY.ZZ. - R/- PROFINET 264
XX.YY kismi, _prgVerDEV - -
parametresindedir. - -
ZZ kismi kalite degerlendirmeleri igin
kullanilir ve bu parametrededir.
Ornek: V01.23.45
Deger ondalik deger olarak verilir: 45
_prgRevLOD Update-Loader yazilim revizyonu - UINT16 Modbus 364
Versiyon formati XX.YY.ZZ. - R/- PROFINET 364
XX.YY kismi, _prgVerLOD - -
parametresindedir. - -
ZZ kismi kalite degerlendirmeleri igin
kullanilir ve bu parametrededir.
Ornek: V01.23.45
Deger ondalik deger olarak verilir: 45
_prgVerDEV Cihazin yazilim versiyonu - UINT16 Modbus 260
Versiyon formati XX.YY.ZZ. - R/- PROFINET 260
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_prgVerLOD Update-Loader yazilim versiyonu - UINT16 Modbus 360
Versiyon formati XX.YY.ZZ. - R/- PROFINET 360
XX.YY kismi bu parametrededir. - -
ZZ kismi, _prgRevLOD parametresindedir. | - -
Ornek: V01.23.45
Deger ondalik deger olarak verilir: 123
_PS I max Son kademenin maksimum akimi Arms UINT16 Modbus 4100
0,01 Ay @adimla. - R/- PROFINET 4100
- kalici
_PS_I nom Son kademenin anma akimi Arms UINT16 Modbus 4098
0,01 A;ps adimla. - R/- PROFINET 4098
- kalici
_PS load Gug asamasinin yUku % INT16 Modbus 7214
- R/- PROFINET 7214
_PS maxoverloa | Son kademe asir ylikinun pik degeri % INT16 Modbus 7216
d Son 10 saniyede meydana gelen son - R/- PROFINET 7216
kademe maksimum asiri yuku. - -
_PS overload Glig asamasinin asiri yiku % INT16 Modbus 7240
- R/- PROFINET 7240
_PS overload c | Glg asamasinin asiri yuki (yonga % INT16 Modbus 7236
te sicakhgr) - R/- PROFINET 7236
_PS overload I |Glgasamasinin asiri yuka (12t) % INT16 Modbus 7212
2t - R/- PROFINET 7212
_PS overload p | Glg asamasinin asir ylki (gug kare) % INT16 Modbus 7238
sq - R/- PROFINET 7238
_PS T current |Son kademe sicakligi °C INT16 Modbus 7200
- R/- PROFINET 7200
_PS_ T max Son kademe maksimum sicakligi °C INT16 Modbus 4110
- R/- PROFINET 4110
- kalici
_PS T warn Gli¢ asamasinin maksimum sicakligi (hata | °C INT16 Modbus 4108
sinifi 0) - R/- PROFINET 4108
- kalici
~PS U maxDC izin verilen maksimum DC-Bus voltaji \ UINT16 Modbus 4102
0,1V adimla. - R/- PROFINET 4102
- kalici
_PS_U_minDC izin verilen minimum DC-Bus voltaji \ UINT16 Modbus 4104
0,1V adimla. - R/- PROFINET 4104
- kalici
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Parametreler

1/ Active Or Finished: Capture sonrasi
bagl hareket etkin veya tamamlanmis

-

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

~PS U minStopD | Quick Stop i¢in DC-Bus dusik voltaj esigi |V UINT16 Modbus 4116

C Bu esikte tahrik bir Quick Stop uygular. - R/- PROFINET 4116
0,1V adimla. - kalici

_PT max val Profile Torque isletim turd igin mimkiin % INT16 Modbus 7228
olan maksimum deger - R/- PROFINET 7228
%100,0, surekli durma torkuna _M_M_0 - -
denktir. - -

% 0,1 adimla.
_RAMP p act Profil jeneratdrindn fiili konumu usr_p INT32 Modbus 7940
- R/- PROFINET 7940

_RAMP p_ target | Profil jenerat6riinin hedef konumu usr_p INT32 Modbus 7938
Profil jeneratériiniin mutlak konum degeri, | - R/- PROFINET 7938
verilmis bagil ve mutlak konum - -
degerlerinden hesaplanmistir. - -

_RAMP_v_act Profil jeneratérinin fiili hizi usr_v INT32 Modbus 7948

- R/- PROFINET 7948

_RAMP v_target | Profil jeneratoriinin hedef hizi usr_v INT32 Modbus 7946

- R/- PROFINET 7946

_RES_load Frenleme direnci yiki % INT16 Modbus 7208
RESint_ext parametresi lizerinden - R/- PROFINET 7208
ayarlanan fren direnci denetlenir. - -

_RES_maxoverlo | Fren direnci asir yikinin pik degeri % INT16 Modbus 7210

ad Son 10 saniyede meydana gelen fren - R/- PROFINET 7210
direnci maksimum asiri yuku. - -

RESint_ext parametresi tUizerinden - -
ayarlanan fren direnci denetlenir.

_RES overload |Frenrezistériinin asir yiki (12t) % INT16 Modbus 7206
RESint_ext parametresi lizerinden - R/- PROFINET 7206
ayarlanan fren direnci denetlenir. - -

_RESint_P Dahili fren direncinin anma giici W UINT16 Modbus 4114

- R/- PROFINET 4114
- kalici

_RESint R Dahili fren direncinin direng degeri Q UINT16 Modbus 4112

0,01 Q'luk artislarla. - R/- PROFINET 4112
- kalici

_RMAC Detailst | Capture sonrasi bagil hareketin ayrintili - UINT16 Modbus 8996

atus durumu (RMAC) - R/- PROFINET 8996
0/ Not Activated: etkin degil - -

1 / Waiting: Capture sinyali bekleniyor - -
2 / Moving: Capture sonrasi goreli hareket

devam ediyor

3/ Interrupted: Capture sonrasi goreli

hareket iptal edildi

4/ Finished: Capture sonrasi géreli hareket

sonlandirildi

_RMAC_Status Capture sonrasi goreli hareket durumu - UINT16 Modbus 8994
0/ Not Active: etkin degil 0 R/- PROFINET 8994
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_ScalePOSmax Konumlar igin maksimum kullanici degeri | usr_p INT32 Modbus 7956
Bu deger ScalePOSdenom ve - R/- PROFINET 7956
ScalePOSnum 6gelerine baghdir. - -
_ScaleRAMPmax |Hizlanmalar ve yavaslamalar igin usr_a INT32 Modbus 7960
maksimum kullanici degeri - R/- PROFINET 7960
Bu deger ScaleRAMPdenom ve - -
ScaleRAMPnum 6gelerine baglhidir. - -
_ScaleVELmax Hiz i¢in maksimum kullanici taniml deger | usr_v INT32 Modbus 7958
Bu deger ScaleVELdenom ve - R/- PROFINET 7958
ScaleVELnum 6gelerine baglidir. - -
_SigActive izleme sinyallerinin durumu - UINT32 Modbus 7182
Anlami igin bkz. _SiglLatched - R/- PROFINET 7182
_SigLatched Denetim sinyallerinin kayitl durumu - UINT32 Modbus 7184
- R/- PROFINET 7184

Bit yerlesimi:

Bit 0: Genel hata

Bit 1: Donanim limit salteri
(LIMP/LIMN/REF)

Bit 2: Bolge asildi (yazilim limit salteri,
Tuning)

Bit 3: Fieldbus Gizerinden Quick Stop
Bit 4: Etkin isletim tirinde hata

Bit 5: Isletime alma arabirimi (RS485)
Bit 6: Entegre Fieldbus

Bit 7: Ayrilmis

Bit 8: Tasima hatasi

Bit 9: Ayrilmis

Bit 10: STO girisleri 0

Bit 11: STO girisleri farkh

Bit 12: Ayrilmis

Bit 13: DC-Bus voltaji diistik

Bit 14: DC-Bus voltaji yuksek

Bit 15: Sebeke fazi yok

Bit 16: Entegre kodlayici arabirimi

Bit 17: Motor asiri sicaklk

Bit 18: Son kademe asiri sicaklik

Bit 19: Ayrilmis

Bit 20: Bellek karti

Bit 21: Alan veriyolu modulu

Bit 22: Kodlayici modulu

Bit 23: Glvenlik modil eSM veya modill
10M1

Bit 24: Ayrilmis

Bit 25: Ayrilmis

Bit 26: Motor baglantisi

Bit 27: Motor asiri akim/kisa devre

Bit 28: Kilavuz sinyali frekansi yliksek
Bit 29: EEPROM hatasi algilandi

Bit 30: Sistemin agiimasi (donanim veya
parametre)

Bit 31: Sistem hatasi algilandi (6rnegin,
izleyici, dahili donanim arayiizl)

Denetim fonksiyonlari Griine baghdir.
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Parametreler

Burada asagidaki degerlerin en kiigligu
s6z konusudur:

- CTRL_v_max

- M_n_max (sadece motor baglysa)

- Dijital giris Gizerinden hiz sinirlamasi

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
_SuppDriveMode | DSP402'ye gére desteklenen isletim tirleri | - UINT32 Modbus 6952
s Bit 0: Profile Position - R/- PROFINET 6952
Bit 2: Profile Velocity - -
Bit 3: Profile Torque - -
Bit 5: Homing
Bit 16: Jog
Bit 21: Manual Tuning
_TouchProbeSta | Touch Probe durumu - UINT16 Modbus 7030
t Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. - R/- PROFINET 7030
_tg_act Gergek tork % INT16 Modbus 7752
Pozitif deger: Pozitif hareket yonlnde fiili | - R/- PROFINET 7752
tork - -
Negatif deger: Negatif hareket yoniinde fiili | - -
tork
%100,0, surekli durma torkuna _M_M_0
denktir.
% 0,1 adimla.
~Ud ref Nominal motor voltaji d bileseni \ INT16 Modbus 7690
0,1V adimla. - R/- PROFINET 7690
_UDC_act DC-Bus'ta voltaj \Y UINT16 Modbus 7198
0,1V adimla. - R/- PROFINET 7198
~Udqg ref Toplam motor voltaji (d bilesenindenve q |V INT16 Modbus 7692
bileseninden vektor toplami) - R/- PROFINET 7692
(_Uq_ref2 + _Ud_refz) karekoki - -
0,1V adimla. - -
_Uqg ref Nominal motor voltaji q bileseni \% INT16 Modbus 7688
0,1V adimla. - R/- PROFINET 7688
_v_act Gergek hiz usr_v INT32 Modbus 7744
- R/- PROFINET 7744
_v_act_ENCI1 Kodlayici 1 fiili hizi usr_v INT32 Modbus 7762
- R/- PROFINET 7762
_v_dif usr Gegerli yik-bagimli hiz sapmasi usr_v INT32 Modbus 7768
Yiik-bagimh hiz sapmasi referans hizve |-2147483648 R/- PROFINET 7768
gergek hiz arasindaki farktir. - -
2147483647 -
~v_ref Nominal hiz usr_v INT32 Modbus 7742
- R/- PROFINET 7742
_Vmax_act Anlik etki eden hiz sinirlamasi usr_v UINT32 Modbus 7250
Anlik etki eden hiz sinirlamasinin degeri. |- R/- PROFINET 7250
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

_VoltUtil

DC-Bus voltajinin kullanim derecesi
%100'de tahrik voltaj sinirinda bulunur.

%

INT16
R/-

Modbus 7718
PROFINET 7718

_WarnActive

Hata sinifi 0'in etkin hatalari, bit-kodlu
Bitler hakkinda daha fazla ayrinti igin
_WarnLatched parametresine bakin.

UINT32
R/-

Modbus 7190
PROFINET 7190

_WarnLatched

Hata sinifi 0'in kayith hatalari, bit-kodlu
Ariza Sifirlamasi durumunda bitler 0'a
ayarlanir.

10 ve 13 bitleri 0'a otomatik ayarlanir.

Bit yerlesimi:

Bit 0: Genel

Bit 1: Ayrilmis

Bit 2: Bolge asildi (yazilim limit salteri,
Tuning)

Bit 3: Ayrilmis

Bit 4: Etkin isletim turG

Bit 5: Isletime alma arabirimi (RS485)
Bit 6: Entegre Fieldbus

Bit 7: Ayrilmis

Bit 8: Tasima hatasi

Bit 9: Ayrilmis

Bit 10: STO_A ve/veya STO_B girisleri
Bitler 11 ... 12: Rezerve

Bit 13: DC-Bus voltaji disik veya sebeke
fazi yok

Bitler 14 ... 15: Rezerve

Bit 16: Entegre kodlayici arabirimi

Bit 17: Motor sicakhgi yuksek

Bit 18: Son kademe sicakligi ylksek
Bit 19: Ayrilmis

Bit 20: Bellek karti

Bit 21: Alan veriyolu modulu

Bit 22: Kodlayici modulu

Bit 23: Guvenlik modil eSM veya modill
10M1

Bitler 24 ... 28: Rezerve

Bit 29: Fren direnci asir ylk (I2t)
Bit 30: Son kademe asiri yiik (Izt)
Bit 31: Motor asiri yiik (12t)

Denetim fonksiyonlari Griine baghdir.

UINT32
R/-

Modbus 7192
PROFINET 7192

AbsHomeRequest

Mutlak konumlama sadece referans
ayarindan sonra

0/ No: Hayir

1/ Yes: Evet

'PP_ModeRangeLim' parametresi'1' olarak
ayarlanmissa bu parametrenin islevi
olmaz; bu da hareket araliginin asilmasina
izin verir (hareket aralgi asildiginda ref_ok
0 olarak ayarlanir).

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

aao

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1580
PROFINET 1580
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

AccessLock

Diger erisim kanallarinin kapatiimasi
Deger 0: Diger erisim kanallari (izerinden
kumandaya izin ver

Deger 1: Diger erisim kanallari Gzerinden
kumanday! engelle

Ornek:

Erisim kanali Fieldbus tarafindan
kullaniliyor.

Kumanda bu durumda isletime alma
yazilimi veya HMI Gzerinden mimkiin
degildir.

Erisim kanali yalnizca gegerli olarak etkin
c¢alisma modu sonlandirildiktan sonra
kilitlenebilir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

2~ 00!

UINT16
R/wW

Modbus 284
PROFINET 284

AT dir

Autotuning igin hareket yoni

1/ Positive Negative Home: Once pozitif
yon, sonra negatif yon ve baslangi¢
konumuna geri donus

2/ Negative Positive Home: Once negatif
yon, sonra pozitif yon ve baslangi¢
konumuna geri donus

3 / Positive Home: Sadece pozitif yon ve
baslangi¢ konumuna geri dénls

4 / Positive: Sadece pozitif yon, baslangi¢
konumuna geri dénls yok

5/ Negative Home: Sadece negatif yon ve
baslangi¢ konumuna geri dénis

6 / Negative: Sadece negatif yon,
baslangi¢ konumuna geri donus yok
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

UINT16
R/W

Modbus 12040
PROFINET 12040

AT dis

Autotuning hareket araligi

Kontrol parametrelerinin otomatik optimize
edildigi hareket araligi. Hareket arahgi
referanstan gergek konuma girilir.
"Yalnizca bir yénde hareket" (AT_dir
parametresi) durumunda, belirtilen hareket
araligi her optimizasyon adimi igin
kullanilir. Hareket tipik olarak degerin 20
katina karsilik gelir, ancak bununla
sinirlanmamistir.

AT _dis_usr parametresi (izerinden deger
kullanici Unitelerinde girilebilir.

0,1 tur adimla.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

Tur
1,0
2,0
999,9

UINT32
R/W

Modbus 12038
PROFINET 12038
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Parametreler

defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

AT dis usr Autotuning hareket araligi usr_p INT32 Modbus 12068
Kontrol parametrelerinin otomatik optimize | 1 R/W PROFINET 12068
edildigi hareket araligi. Hareket araligi 32768 -
referanstan gergek konuma girilir. 2147483647 -

"Yalnizca bir yénde hareket" (AT_dir
parametresi) durumunda, belirtilen arahgi
her optimizasyon adimi igin kullanihr.
Hareket tipik olarak degerin 20 katina
karsilik gelir, ancak bununla
sinirlanmamistir.

Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger 6lcek ayar faktériine
baglidir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

AT mechanical | Sistemin baglanti tirl - UINT16 Modbus 12060
1 / Direct Coupling: Direkt baglanti 1 R/W PROFINET 12060
2/ Belt Axis: Kayis ekseni 2 -

3/ Spindle Axis: Mil ekseni 3 -
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

AT n ref Autotuning igin hiz atlamasi rpm UINT32 Modbus 12044
AT_v_ref parametresi (izerinden deger 10 R/W PROFINET 12044
kullanici Unitelerinde girilebilir. 100 -

Degistirilen ayarlar sonraki motor 1000 -
hareketinde kabul edilir.

AT start Autotuning baslangici - UINT16 Modbus 12034
Deger 0: Sonlandir 0 R/W PROFINET 12034
Deger 1: EasyTuning etkinlestir - -

Deger 2: ComfortTuning etkinlestir 2 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

AT v_ref Autotuning igin hiz atlamasi usr_v INT32 Modbus 12070
Minimum deger, fabrika ayari ve 1 R/W PROFINET 12070
maksimum deger 6lcek ayar faktoriine 100 -
baghdir. 2147483647 -

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

AT wait Autotuning adimlari arasinda bekleme ms UINT16 Modbus 12050
siresi 300 R/W PROFINET 12050
Degistirilen ayarlar sonraki motor 500 -
hareketinde kabul edilir. 10000 -

BLSH Mode Bosluk dengeleme isletim tiru - UINT16 Modbus 1666
0 / Off: Bosluk dengeleme kapal 0 R/W PROFINET 1666
1 / OnAfterPositiveMovement: Bosluk 0 kalici
dengeleme etkin, son hareket pozitif yonde |2 -
yapildi
2 | OnAfterNegativeMovement: Bosluk
dengeleme etkin, son hareket negatif
yoénde yapildi
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

BLSH Position |Bosluk dengeleme igin konum degeri usr_p INT32 Modbus 1668
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 0 R/W PROFINET 1668
devre disiyken mumkindar. 0 kalici
Degistirilen ayarlar son kademe sonraki 2147483647 -
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

BLSH_Time

Bosluk dengeleme igin isleme siresi
Deger 0: Hemen bosluk dengeleme
Deger >0: Bosluk dengelemesi igin isleme
suresi

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

ms

0

0
16383

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1672
PROFINET 1672

BRK AddT apply

Tutucu frenin kapatiimasinda ilave
gecikme

Tutucu fren kapatilirken olan toplam
gecikme motorun elektronik tip etiketindeki
gecikmeye ve bu parametreden elde edilen
ilave gecikmeye denktir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

ms

1000

INT16
R/W
kalici

Modbus 1296
PROFINET 1296

BRK_AddT relea
se

Tutucu freni birakmak igin ek sire
gecikmesi

Tutucu freni birakmak igin toplam gecikme
suresi motorun elektronik ad plakasindan
ve bu parametredeki ek gecikme
suresindendir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

ms

400

INT16
R/W
kalici

Modbus 1294
PROFINET 1294

BRK_release

Tutucu frenin maniel ¢alismasi

0/ Automatic: Otomatik diizenleme

1/ Manual Release: Tutucu freni manuel
birakma

2/ Manual Application: Tutucu freni manuel
uygulama

Tutucu freni maniel olarak uygulayabilir
veya birakabilirsiniz.

Tutucu fren 'Agma Devre Disi Birakildr',
'Agmaya Hazir' veya 'Ariza’ galisma
durumlarinda yalnizca manuel olarak
birakilabilir.

Tutucu freni maniel uygularsaniz ve sonra
mandiel birakmak isterseniz, énce bu
parametreyi Otomatik'e ve sonra Mantel
Birakma'ya ayarlamaniz gerekir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

NO ot

UINT16
R/W

Modbus 2068
PROFINET 2068

CaplActivate

Capture girisi 1 Start/Stop

0/ Capture Stop: Capture fonksiyonunu
iptal et

1/ Capture Once: Bir kez Capture baslat
2 |/ Capture Continuous: Sirekli Capture
baslat

Bir kez Capture isleminde birinci algilanan
degerde fonksiyon sonlandirilir.

Sirekli Capture isleminde algilama sonsuz
kez yapilir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o

»

UINT16
R/W

Modbus 2568
PROFINET 2568
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

CaplConfig

Capture girisi 1 konfiglirasyonu

0/ Falling Edge: Azalan kenarda konum
algilamasi

1/ Rising Edge: Artan kenarda konum
algilamasi

2 / Both Edges: Her iki kenarda konum
algilamasi

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

NOOo !

UINT16
R/W

Modbus 2564
PROFINET 2564

CaplSource

Capture girisi 1 kodlayici kaynagi

0/ Pact Encoder 1: Capture girisi 1
kaynagi, 1. kodlayicinin Pact'idir
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o oo

UINT16
R/W

Modbus 2580
PROFINET 2580

Cap2Activate

Capture girisi 2 Start/Stop

0 / Capture Stop: Capture fonksiyonunu
iptal et

1 / Capture Once: Bir kez Capture baslat
2 / Capture Continuous: Sirekli Capture
baslat

Bir kez Capture isleminde birinci algilanan
degerde fonksiyon sonlandirilir.

Sirekli Capture isleminde algilama sonsuz
kez yapllir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o

IS

UINT16
R/W

Modbus 2570
PROFINET 2570

Cap2Config

Capture girisi 2 konfiglirasyonu

0/ Falling Edge: Azalan kenarda konum
algilamasi

1/ Rising Edge: Artan kenarda konum
algilamasi

2 / Both Edges: Her iki kenarda konum
algilamasi

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

NOo !

UINT16
R/W

Modbus 2566
PROFINET 2566

Cap2Source

Capture girisi 2 kodlayici kaynagi

0/ Pact Encoder 1: Capture girisi 2
kaynagi, 1. kodlayicinin Pact'idir
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o o !

UINT16
R/W

Modbus 2582
PROFINET 2582

CLSET p DiffWi
n

Kontrol dénguist parametre ayari anahtari
icin konum sapmasi

Konum denetleyicisinin konum sapmasi bu
parametrenin degerinden azsa kontrol
dongulsl parametresi ayari 2 kullanilir. Aksi
halde kontrol dénglsu parametre ayari 1
kullanihr.

CLSET_p_DiffWin_usr parametresi
Uzerinden deger kullanici Unitelerinde
girilebilir.

0,0001 tur adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Tur

0,0000
0,0100
2,0000

UINT16
R/W
kalici

Modbus 4408
PROFINET 4408

CLSET p DiffWi
n_usr

Kontrol dénguist parametre ayari anahtari
icin konum sapmasi

Konum denetleyicisinin konum sapmasi bu
parametrenin degerinden azsa kontrol
dongulsl parametresi ayari 2 kullanilir. Aksi
halde kontrol dénglisii parametre ayari 1
kullanihr.

Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger Olgek ayar faktoriine
baglidir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

usr_p
0

164
2147483647

INT32
R/W
kalici

Modbus 4426
PROFINET 4426
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CLSET ParSwiCo | Parametre seti degisimi kosulu - UINT16 Modbus 4404
nd 0/ None Or Digital Input: Yok veya dijital |0 R/W PROFINET 4404
giris fonksiyonu segcilmis 0 kalici
1/ Inside Position Deviation: Tasima 4 -
mesafesinin iginde (deger
CLSET_p_DiffWin parametresinde
belirtilmistir)
2 / Below Reference Velocity: Nominal
hizin altinda (deger CLSET__v_Threshol
parametresinde belirtilmistir)
3/ Below Actual Velocity: Fiili hizin altinda
(deger CLSET_v_Threshol parametresinde
belirtilmistir)
4 / Reserved: Ayrilmis
Parametre seti degisiminde asagidaki
parametrelerin degerleri derece olarak
degistirilir:
- CTRL_KPn
- CTRL_TNn
- CTRL_KPp
- CTRL_TAUnref
- CTRL_TAUiref
- CTRL_KFPp
Parametre seti degisiminin bekleme sturesi
dolduktan sonra asagidaki parametrelerin
degerleri degistirilir (CTRL_ParChgTime):
- CTRL_Nf1tdamp
- CTRL_Nf1freq
- CTRL_Nf1tbandw
- CTRL_Nf2damp
- CTRL_Nf2freq
- CTRL_Nf2bandw
- CTRL_Osupdamp
- CTRL_Osupdelay
- CTRL_Kfric
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CLSET v_Thresh | Kontrol donglisii parametre ayari anahtari | usr_v UINT32 Modbus 4410
ol icin hiz esigi 0 R/W PROFINET 4410
Referans hiz veya gergek hiz bu 50 kalici
parametrenin degerinden azsa, kontrol 2147483647 -
déngusiu parametre ayari 2 kullanilir. Aksi
halde kontrol déngusu parametre ayari 1
kullanihir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CLSET winTime |Parametre seti degisimi igin zaman ms UINT16 Modbus 4406
penceresi 0 R/W PROFINET 4406
Deger 0: Pencere denetimi devre disi. 0 kalici
Deger >0: CLSET_v_Threshol ve 1000 -

CLSET_p_DiffWin parametreleri igin
pencere suresi.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

CTRL_GlobGain

Genel kazanim faktori (kontrol donglsi
parametre ayari 1'i etkiler)

Genel kazanim faktorl kontrol déngiisu
parametre ayari 1'in asagidaki
parametrelerini etkiler:

- CTRL_KPn

-CTRL_TNn

- CTRL_KPp

- CTRL_TAUnref

Kuresel guiglendirme faktéri su durumda
%100'e ayarlanir

- kontrol donguisii parametreleri
varsaylilana ayarlanir

- Autotuning isleminin sonunda

- kontrol donglisli parametre ayari 2 ayar
1'e CTRL_ParSetCopy parametresi yoluyla
kopyalanirsa

Tam bir yapilandirma alan veri yolu
araciligiyla iletilirse, CTRL_GlobGain
degeri CTRL_KPn, CTRL_TNn,
CTRL_KPp ve CTRL_TAUnref kontrol
déngusl parametrelerinin degerlerinden
once iletilmelidir. Bir konfiglirasyon
aktarimi esnasinda CTRL_GlobGain
degistirilirse, CTRL_KPn, CTRL_TNn,
CTRL_KPp ve CTRL_TAUnref de ayni
sekilde konfiglirasyonun bir pargasi
olmalidir.

% 0,1 adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

%

5,0
100,0
1000,0

UINT16
R/W
kalici

Modbus 4394
PROFINET 4394

CTRL T max

AKim siniri

Calisma sirasinda, akim siniri asagidaki
degerlerden biridir (en diisik olan):

- CTRL_I_max

- _M_l_max

- _PS_I_max

- Dijital giris Gzerinden akim sinirlamasi
12t denetiminden ortaya ¢ikan sinirlamalar
ayni sekilde g6z 6nlinde bulundurulur.

Varsayilan: _PS_I_max 8 kHz PWM
frekansinda ve 230/480 V sebek voltajinda
0,01 A, adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Arms

0,00

463,00

UINT16
R/W
kalici

Modbus 4376
PROFINET 4376

CTRL_TI max_ fw

Alan zayiflamasi maksimum akimi (d
bileseni)

Bu deger sadece parametre araliginin
minimum ve maksimum degeriyle sinirlanir
(motordan / son kademeden dolayi deger
sinirlamasi yok)

Alani zayiflatan gergek akimi
CTRL_I_max_fw 6gesinin minimum
degeridir ve son kademeye ve motora ait
anma akiminin en kiiglik degerinin
yarisidir.

0,01 A adimla.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

Arms
0,00
0,00
300,00

UINT16
R/W
kalici
expert

Modbus 4382
PROFINET 4382
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL_KFAcc Hizlanma 6n kumandasi % UINT16 Modbus 4372
% 0,1 adimla. 0,0 R/W PROFINET 4372
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 0,0 kalici
3000,0 expert
CTRL_ ParChgTim | Kontrol dénglsl parametre ayari anahtari | ms UINT16 Modbus 4392
e icin sure 0 R/W PROFINET 4392
Kontrol dénglisii parametresi ayar 0 kalici
anahtarinda asagidaki parametrelerin 2000 -
degerleri kademeli degisir:
- CTRL_KPn
-CTRL_TNn
- CTRL_KPp
- CTRL_TAUnref
- CTRL_TAUiref
- CTRL_KFPp
Bu tlr bir anahtarlamanin nedeni su olabilir
- etkin kontrol dénglist parametre setini
degistirme
- Global takviyenin degistiriimesi
- Yukarida anilan parametrelerden birinin
degistiriimesi
- Hiz regilatérine ait integral oraninin
devre disi birakilmasi
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL_ParSetCop | Kontrol donglisti parametre ayarini - UINT16 Modbus 4396
v kopyalama 0,0 R/W PROFINET 4396
Deger 1: Kontrol dénglist parametre ayari | - -
1'i ayar 2'ye kopyalayin 0,2 -
Deger 2: Kontrol dénglsi parametre ayari
2'yi ayar 1'e kopyalayin
Kontrol déngusi parametresi ayari 2
kontrol donglisii parametre ayari 1'e
kopyalanirsa CTRL_GlobGain parametresi
%100 olarak ayarlanir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL PwrUpParsS | Gli¢ agmada kontrol déngiisti parametresi | - UINT16 Modbus 4400
et ayarinin segimi 0 R/W PROFINET 4400
0 / Switching Condition: Anahtarlama 1 kalici
kosulu kontrol dénglsi parametresi ayari | 2 -
anahtari igin kullanilir
1 / Parameter Set 1: Kontrol dongust
parametre ayari 1 kullanilir
2 / Parameter Set 2: Kontrol déngusii
parametre ayari 2 kullanilir
Secilen deger CTRL_SelParSet 6gesine
de yazilir (devamli degil).
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL_SelParsSet | Kontrol donglsi parametresi ayarinin - UINT16 Modbus 4402
secimi (kalicl olmayan) 0 R/W PROFINET 4402
Kodlamaigin CTRL_PwrUpParSetkismina | 1 -
bakin. 2 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL_SmoothCur | Gegerli denetleyici igin dlzeltme faktori % UINT16 Modbus 4428
r Bu parametre gegerli kontrol déngutsunin | 50 R/W PROFINET 4428
dinamigini azaltir. 100 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 100 -
CTRL SpdFric Sirtinme dengelemesinin lineer oldugu rpm UINT32 Modbus 4370
devir siniri 0 R/W PROFINET 4370
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 5 kalici
20 expert
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Parametreler

tanimlanan zamana gore lineer degisir.
% 0,1 adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

CTRL_ TAUnact Motor hizini diizlestiren filtre slresi sabiti | ms UINT16 Modbus 4368
Varsayilan deger, motor verileri esas 0,00 R/W PROFINET 4368
alinarak hesaplanir. - kalici
0,01 ms adimla. 30,00 expert
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL v max Hiz sinin usr_v UINT32 Modbus 4384
Calisma sirasinda, hiz sinir asagidaki 1 R/W PROFINET 4384
degerlerden biridir (en diisUk olan): 13200 kalici
- CTRL_v_max 2147483647 -

- M_n_max
- Dijital giris Gzerinden hiz sinirlamasi
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL VelObsAct | Velocity Observer etkinlestirmesi - UINT16 Modbus 4420

iv 0/ Velocity Observer Off: Velocity 0 R/W PROFINET 4420
Observer kapali 0 kalici
1 / Velocity Observer Passive: Velocity 2 expert
Observer agik fakat motor ayari igin
kullanilmiyor
2 / Velocity Observer Active: Velocity
Observer agik ve motor ayari igin
kullaniliyor
Velocity Observer ile hizin dalgalanmasi
azaltilir ve regllator bant genisligi artirilir.

Etkinlestirmeden 6nce dinamizm ve atalet
icin dogru degerleri ayarlayin.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL VelObsDyn | Dinamik Velocity Observer ms UINT16 Modbus 4422
Bu parametrenin degeri, hiz 0,03 R/W PROFINET 4422
denetleyicisinin (CTRL1_TNn ve 0,25 kalici
CTRL2_TNn parametreleri) entegral eylem | 200,00 expert
sliresinden az olmalidir (6rnegin, %5 ve
%20 arasinda).

0,01 ms adimla.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL VelObsIne | Velocity Observer ataleti g cm? UINT32 Modbus 4424

rt Velocity Observer hesaplamalari igin 1 R/W PROFINET 4424
kullanilan sistem ataleti. - kalici
Varsaylilan deger monte edilen motorun 2147483648 expert
ataletidir.

Autotuning i¢in bu parametrenin degeri
_AT_J degerine ayarlanabilir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL_vPIDDPart | PID hiz reglilatori: D faktori % UINT16 Modbus 4364
% 0,1 adimla. 0,0 R/W PROFINET 4364
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 0,0 kalici

400,0 expert

CTRL_vPIDDTime | PID hiz regilatéri: D payi icin diizleme ms UINT16 Modbus 4362
filtresinin zaman sabiti 0,01 R/W PROFINET 4362
0,01 ms adimla. 0,25 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 10,00 expert

CTRL1 KFPp Hiz 6n kumandasi % UINT16 Modbus 4620
iki kontrol dénguisii parametre seti 0,0 R/W PROFINET 4620
arasinda degistirirken, degerler 0,0 kalici
CTRL_ParChgTime parametresinde 200,0 -
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
CTRL1 Kfric Surtinme dengelemesi: Gliglendirme Arms UINT16 Modbus 4640
0,01 Ay adimla. 0,00 R/W PROFINET 4640
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 0,00 kalici
10,00 expert
CTRL1 KPn Hiz regllatori P faktoru Alrpm UINT16 Modbus 4610
Varsayilan deger motor parametresinden | 0,0001 R/W PROFINET 4610
hesaplanir - kalici
2,5400 -
iki kontrol déngiisii parametre seti
arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,0001 A/rpm'lik artislarla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL1_KPp Konum regiilatori P faktori 1/s UINT16 Modbus 4614
Varsayilan deger hesaplanir 2.0 R/W PROFINET 4614
- kalici
iki kontrol déngiisii parametre seti 900,0 -
arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,1 1/s adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL1 Nflbandw | Notch filtresi 1: Bant genisligi % UINT16 Modbus 4628
Bant genisligi su sekilde tanimlanmistir: 1- | 1,0 R/W PROFINET 4628
Fb/FO 70,0 kalici
% 0,1 adimla. 90,0 expert
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL1 Nfldamp | Notch filtresi 1: S6nimleme % UINT16 Modbus 4624
% 0,1 adimla. 55,0 R/W PROFINET 4624
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 90,0 kalici
99,0 expert
CTRL1 Nflfreq |Notch filtresi 1: Frekans Hz UINT16 Modbus 4626
Filtre 15000 degerinde devre disi birakilir. | 50,0 R/W PROFINET 4626
0,1 Hz adimla. 1500,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1500,0 expert
CTRL1 Nf2bandw | Notch filtresi 2: Bant genisligi % UINT16 Modbus 4634
Bant genisligi su sekilde tanimlanmistir: 1- | 1,0 R/W PROFINET 4634
Fb/FO 70,0 kalici
% 0,1 adimla. 90,0 expert
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
CTRL1 Nf2damp | Notch filtresi 2: S6niimleme % UINT16 Modbus 4630
% 0,1 adimla. 55,0 R/W PROFINET 4630
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 90,0 kalici
99,0 expert
CTRL1 _Nf2freq | Notch filtresi 2: Frekans Hz UINT16 Modbus 4632
Filtre 15000 degerinde devre disi birakilir. | 50,0 R/W PROFINET 4632
0,1 Hz adimla. 1500,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1500,0 expert
CTRL1 Osupdamp | Asiri titresim filtresi: Sénimleme % UINT16 Modbus 4636
Filtre 0 degerinde devre disi birakilir. 0,0 R/W PROFINET 4636
% 0,1 adimla. 0,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 50,0 expert
CTRL1 Osupdela | Asiri titresim filtresi: Gecikme ms UINT16 Modbus 4638
y Filtre 0 degerinde devre disi birakilir. 0,00 R/W PROFINET 4638
0,01 ms adimla. 0,00 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 75,00 expert

424

EI00000002624 03/2020




Parametreler

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

CTRL1 TAUiref |Akim nominal degerinin filtresi icin filtre ms UINT16 Modbus 4618
slresi sabiti 0,00 R/W PROFINET 4618
iki kontrol dénglisii parametre seti 0,50 kalici
arasinda degistirirken, degerler 4,00 -

CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gére lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL1 TAUnref |Hiz nominal degerinin filtresi igin filtre ms UINT16 Modbus 4616
slresi sabiti 0,00 R/W PROFINET 4616
iki kontrol dénglisii parametre seti 1,81 kalici
arasinda degistirirken, degerler 327,67 -

CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gére lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL1 TNn Hiz regiilatori ek ayar suresi ms UINT16 Modbus 4612
Varsayilan deger hesaplanir 0,00 R/W PROFINET 4612

- kalici
iki kontrol déngiisii parametre seti 327,67 -
arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,01 ms adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 KFPp Hiz 6n kumandasi % UINT16 Modbus 4876
iki kontrol dénglisii parametre seti 0,0 R/W PROFINET 4876
arasinda degistirirken, degerler 0,0 kalici
CTRL_ParChgTime parametresinde 200,0 -
tanimlanan zamana gore lineer degisir.

% 0,1 adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 Kfric Surtinme dengelemesi: Gliglendirme Arms UINT16 Modbus 4896
0,01 A;s adimla. 0,00 R/W PROFINET 4896
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 0,00 kalic

10,00 expert

CTRL2_KPn Hiz regiilatori P faktori Alrpm UINT16 Modbus 4866
Varsayilan deger motor parametresinden | 0,0001 R/W PROFINET 4866
hesaplanir - kalici

2,5400 -
iki kontrol dénglisii parametre seti
arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gére lineer degisir.
0,0001 A/rpm'lik artislarla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 KPp Konum regllatori P faktori 1/s UINT16 Modbus 4870

Varsayilan deger hesaplanir 2.0 R/W PROFINET 4870
- kalici

iki kontrol déngiisii parametre seti 900,0 -

arasinda degistirirken, degerler

CTRL_ParChgTime parametresinde

tanimlanan zamana gore lineer degisir.

0,1 1/s adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 Nflbandw | Notch filtresi 1: Bant genisligi % UINT16 Modbus 4884
Bant genisligi su sekilde tanimlanmistir: 1- | 1,0 R/W PROFINET 4884
Fb/FO 70,0 kalici
% 0,1 adimla. 90,0 expert
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

CTRL2 Nfldamp | Notch filtresi 1: S6niimleme % UINT16 Modbus 4880
% 0,1 adimla. 55,0 R/W PROFINET 4880
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 90,0 kalici

99,0 expert

CTRL2 Nflfreq |Notch filtresi 1: Frekans Hz UINT16 Modbus 4882
Filtre 15000 degerinde devre disi birakilir. | 50,0 R/W PROFINET 4882
0,1 Hz adimla. 1500,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1500,0 expert

CTRL2 Nf2bandw | Notch filtresi 2: Bant genisligi % UINT16 Modbus 4890
Bant genisligi su sekilde tanimlanmistir: 1- | 1,0 R/W PROFINET 4890
Fb/FO 70,0 kalici
% 0,1 adimla. 90,0 expert
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 Nf2damp | Notch filtresi 2: S6nimleme % UINT16 Modbus 4886
% 0,1 adimla. 55,0 R/W PROFINET 4886
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 90,0 kalici

99,0 expert

CTRL2 Nf2freq |Notch filtresi 2: Frekans Hz UINT16 Modbus 4888
Filtre 15000 degerinde devre disi birakilir. | 50,0 R/W PROFINET 4888
0,1 Hz adimla. 1500,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1500,0 expert

CTRL2 Osupdamp | Asiri titresim filtresi: Séniimleme % UINT16 Modbus 4892
Filtre 0 degerinde devre disi birakilir. 0,0 R/W PROFINET 4892
% 0,1 adimla. 0,0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 50,0 expert

CTRL2 Osupdela | Asiri titresim filtresi: Gecikme ms UINT16 Modbus 4894

v Filtre O degerinde devre disi birakilir. 0,00 R/W PROFINET 4894
0,01 ms adimla. 0,00 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 75,00 expert

CTRL2 TAUiref |Akim nominal degerinin filtresi igin filtre ms UINT16 Modbus 4874
sliresi sabiti 0,00 R/W PROFINET 4874
iki kontrol déngiisii parametre seti 0,50 kalici
arasinda degistirirken, degerler 4,00 -

CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2 TAUnref |Hiz nominal degerinin filtresi igin filtre ms UINT16 Modbus 4872
sliresi sabiti 0,00 R/W PROFINET 4872
iki kontrol déngiisii parametre seti 1,81 kalici
arasinda degistirirken, degerler 327,67 -

CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana goére lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

CTRL2_ TNn Hiz regullatéru ek ayar suresi ms UINT16 Modbus 4868
Varsayilan deger hesaplanir 0,00 R/W PROFINET 4868

- kalici
iki kontrol dénglisii parametre seti 327,67 -

arasinda degistirirken, degerler
CTRL_ParChgTime parametresinde
tanimlanan zamana gore lineer degisir.
0,01 ms adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

426

EI00000002624 03/2020




Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

DCOMcontrol DriveCom komut kelimesi - UINT16 Modbus 6914
Bit yerlesimi i¢in Calisma, isletim durumlarn | - R/W PROFINET 6914
bélimune bakin. - -

Bit 0: Calistirma durumu Switch On - -
Bit 1: Enable Voltage

Bit 2: Calistirma durumu Quick Stop

Bit 3: Enable Operation

Bit 4 ... 6: isletim tUriine 6zgu

Bit 7: Fault Reset

Bit 8: Halt

Bit 9: isletim tUriine 6zgu

Bitler 10 ... 15: Rezerve (0 olmalidir)

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

DCOMopmode Calistirma modu - INT16 Modbus 6918
-6 / Manual Tuning / Autotuning: Manuel -6 R/W PROFINET 6918
Tuning veya Autotuning - -

-1/ Jog: Jog (manuel siris) 10 -
0/ Reserved: Ayrilmis

1 / Profile Position: Profile Position
(noktadan noktaya)

3/ Profile Velocity: Profile Velocity

4 / Profile Torque: Profile Torque

6 / Homing: Rota tayini

7 / Interpolated Position: Interpolated
Position

8 / Cyclic Synchronous Position: Cyclic
Synchronous Position

9 / Cyclic Synchronous Velocity: Cyclic
Synchronous Velocity

10 / Cyclic Synchronous Torque: Cyclic
Synchronous Torque

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

DevNameExtAddr | Cihaz adi uzantisi igin deger (PROFINET) | - UINT16 Modbus 15906
PROFINET: DIP anahtarlari 0 olarak 0 R/W PROFINET 15906
ayarlanirsa bu parametre ile ayarlanabilen |0 kalici
cihaz adi uzantisi. 65535 -

Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.

DI_0 Debounce |Geritepme siresi DIO - UINT16 Modbus 2112
0/ No: Yazihm geri tepmesi yok 0 R/W PROFINET 2112
1/0.25 ms: 0,25 ms 6 kalici
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 -
3/0.75ms: 0,75 ms
4/1.00 ms: 1,00 ms
5/1.25ms: 1,25 ms
6/1.50 ms: 1,50 ms
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkiinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

DI_1 Debounce |Geritepme siiresi DI1 - UINT16 Modbus 2114
0/ No: Yazihm geri tepmesi yok 0 R/W PROFINET 2114
1/0.25 ms: 0,25 ms 6 kalici
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 -

3/0.75ms: 0,75 ms

4/1.00 ms: 1,00 ms

5/1.25ms: 1,25 ms

6/1.50 ms: 1,50 ms

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

DI_2 Debounce

Geri tepme sresi DI2

0/ No: Yazihm geri tepmesi yok
1/0.25 ms: 0,25 ms

2/0.50 ms: 0,50 ms

3/0.75ms: 0,75 ms

4/1.00 ms: 1,00 ms

5/1.25ms: 1,25 ms

6/1.50 ms: 1,50 ms

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o oo !

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2116
PROFINET 2116

DI_3_Debounce

Geri tepme stresi DI3

0/ No: Yazihm geri tepmesi yok
1/0.25 ms: 0,25 ms

2/0.50 ms: 0,50 ms

3/0.75ms: 0,75 ms

4/1.00 ms: 1,00 ms

5/1.25ms: 1,25 ms

6/1.50 ms: 1,50 ms

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o oo

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2118
PROFINET 2118

DPL_Activate

Drive Profile Lexium tahrik profili
etkinlestirmesi

Deger 0: Drive Profile Lexium tahrik profilini
devre disi birak

Deger 1: Drive Profile Lexium tahrik profilini
etkinlestir

Tabhrik profilinin etkinlestirilmis oldugu
erisim kanali tahrik profilini kullanabilen tek
erisim kanaldir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

A~ 00!

UINT16
R/W

Modbus 6928
PROFINET 6928

DPL_dmControl

Drive Profile Lexium dmControl tahrik
profili

UINT16
R/W

Modbus 6974
PROFINET 6974
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

DPL_intLim

_DPL_motionStat und _actionStatus Bit 9
ayari

0/ None: Yok

1/ Current Below Threshold: Akim esik
degeri

2 / Velocity Below Threshold: Hiz esik
degeri

3/ In Position Deviation Window: Konum
sapma penceresi

4 / In Velocity Deviation Window: Hiz
sapma penceresi

5 / Position Register Channel 1: Konum
kaydinin 1. kanali

6 / Position Register Channel 2: Konum
kaydinin 2. kanali

7 / Position Register Channel 3: Konum
kaydinin 3. kanali

8 / Position Register Channel 4: Konum
kaydinin 4. kanali

9 / Hardware Limit Switch: Donanim limit
salteri

10 / RMAC active or finished: Capture
sonrasi bagli hareket etkin veya
tamamlanmis

11 / Position Window: Konum penceresi
Ayar:

_actionStatus parametresinin 9. biti
_DPL_motionStat parametresinin 9. biti
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

0
11
1"

UINT16
R/W
kalici

Modbus 7018
PROFINET 7018

DPL RefAl6

Drive Profile Lexium RefA16 tahrik profili

INT16
R/W

Modbus 6980
PROFINET 6980

DPL_RefB32

Drive Profile Lexium RefB32 tahrik profili

INT32
R/W

Modbus 6978
PROFINET 6978

DplParChCheckD
ataTyp

Sirlict Profili Lexium: Yazma erisimi igin
veri tir dogrulamasi

0 / Data Type Verification Off: Yazma
erisimi kapali igin veri tirl dogrulamasi
1/ Data Type Verification On: Yazma
erisimi agik igin veri turl dogrulamasi
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

- oo

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1394
PROFINET 1394

DS402compatib

DS402 durum makinesi: 3'den 4'e durum
gegcisi

0 / Automatic: Otomatik (durum gegisi
otomatik oluyor)

1/DS402-compliant: DS402 uygun (durum
gegcisi Fieldbus lGzerinden kumanda
edilmelidir)

SwitchOnDisabled (3) ve
ReadyToSwitchOn (4) ¢alisma durumlari
arasindaki durum gegisini belirler.
Ayarin degistirilmesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

==

UINT16
R/W
kalici

Modbus 6950
PROFINET 6950
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
DS402intLim DS402 durum kelimesi: Bit 11 ayari (dahili | - UINT16 Modbus 6972
sinir) 0 R/W PROFINET 6972
0/ None: Yok 0 kalici
1/ Current Below Threshold: Akim esik 11 -
degeri
2/ Velocity Below Threshold: Hiz esik
degeri
3/ In Position Deviation Window: Konum
sapma penceresi
4/ In Velocity Deviation Window: Hiz
sapma penceresi
5 / Position Register Channel 1: Konum
kaydinin 1. kanali
6 / Position Register Channel 2: Konum
kaydinin 2. kanali
7 / Position Register Channel 3: Konum
kaydinin 3. kanali
8 / Position Register Channel 4: Konum
kaydinin 4. kanali
9 / Hardware Limit Switch: Donanim limit
salteri
10 / RMAC active or finished: Capture
sonrasi bagli hareket etkin veya
tamamlanmis
11 / Position Window: Konum penceresi
Ayar:
_DCOMstatus parametresinin 11. biti
_actionStatus parametresinin 10. biti
_DPL_motionStat parametresinin 10. biti
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
DSM shutDownOp | Hareket sirasinda gli¢ asamasini devre - INT16 Modbus 1684
tion disi birakma davranisi 0 R/W PROFINET 1684
0/ Disable Immediately: Gli¢ asamasini 0 kalici
aninda devre disi birak 1 -

1/ Disable After Halt: Glic asamasini
hareketsize dusurdikten sonra devre disi
birak

Bu parametre giic asamasi devre disi
birakma istegine yaniti belirtir.

Dur, hareketsize disturmek igin kullanilir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

ENC1_adjustmen
t

1. kodlayicinin mutlak konumu ayari
Deger araligi kodlayicinin tipine baglidir.

Singleturn kodlayici:
0..x-1

Multiturn kodlayici:
0 ... (4096*x)-1

Singleturn kodlayici (ShiftEncWorkRang
parametresiyle kaydiriimis):
-(x/2) ... (x/2)-1

Multiturn kodlayici (ShiftEncWorkRang
parametresiyle kaydiriimis):
-(2048*x) ... (2048*x)-1

X' tanimi: Kullanici tnitelerinde bir
kodlayici turu igin maksimum konum.
Varsayilan 6lgek ayariyla bu deger
16384'tr.

islem sayet doniis yoniini ters cevirmeyle
yapilacaksa, kodlayici konumu
ayarlanmadan 6nce bu ayarlanmalidir.
Yazma erisiminden sonra, suricinin
glcunln kapatilabilmesiicin en az 1 saniye
bekleme siiresi gerekir.

Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.

usr_p

INT32
R/W

Modbus 1324
PROFINET 1324

ERR_clear

Hata belleginin bosaltiimasi
Deger 1: Hata bellegindeki kayitlarin
silinmesi

Okuma isleminde bir 0 verildiginde silme
islemi tamamlanmistir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

o !

N

UINT16
R/W

Modbus 15112
PROFINET 15112

ERR reset

Hata bellegine ait okuma ibresinin
sififanmasi

Deger 1: Hata bellegine ait okuma ibresinin
en eski hata kaydina ayarlanmasi.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

ot

N

UINT16
R/W

Modbus 15114
PROFINET 15114

ErrorResp bit
DE

Algilanan veri hatasina hata yaniti (DE bit)
-1/ No Error Response: Hata tepkisi yok
0/ Error Class 0: Hata sinifi 0

1/ Error Class 1: Hata sinifi 1

2/ Error Class 2: Hata sinifi 2

3/ Error Class 3: Hata sinifi 3

Sirtci Profili Lexium igin algilanan veri
hatasina (DE bit) hata yaniti
parametrelestirilebilir.

EtherCAT RxPDO durumunda hata islemi
icin bu parametre hata tepkisinin
siniflandiriimasi igin de kullanihr.

-1
-1

INT16
R/W
kalici

Modbus 6924
PROFINET 6924

ErrorResp bit
ME

Algilanan mod hatasina hata yaniti (ME bit)
-1/ No Error Response: Hata tepkisi yok
0/ Error Class 0: Hata sinifi 0

1/ Error Class 1: Hata sinifi 1

2/ Error Class 2: Hata sinifi 2

3/ Error Class 3: Hata sinifi 3

Sirtci Profili Lexium igin algilanan mod
hatasina (ME bit) hata yaniti
parametrelestirilebilir.

-1
-1

INT16
R/W
kalici

Modbus 6926
PROFINET 6926
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

ErrorResp F1lt
AC

Bir sebeke fazinin eksikligine olan hata
tepkisi

0/ Error Class 0: Hata sinifi 0

1/ Error Class 1: Hata sinifi 1

2/ Error Class 2: Hata sinifi 2

3/ Error Class 3: Hata sinifi 3

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

w N o

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1300
PROFINET 1300

ErrorResp IZ2tR
ES

%100 12t fren direncinde hata tepkisi
0/ Error Class 0: Hata sinifi 0

1/ Error Class 1: Hata sinifi 1

2/ Error Class 2: Hata sinifi 2

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

NO ot

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1348
PROFINET 1348

ErrorResp p di
f

Asiri yuksek yik-bagimli konum
sapmasina hata yaniti

1/ Error Class 1: Hata sinifi 1

2/ Error Class 2: Hata sinifi 2

3/ Error Class 3: Hata sinifi 3

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

W W = !

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1302
PROFINET 1302

ErrorResp Quas
iAbs

So6zde mutlak konumla algilanan hataya
hata yaniti

3/ Error Class 3: Hata sinifi 3

4/ Error Class 4: Hata sinifi 4

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

AW w!

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1396
PROFINET 1396

ErrorResp v di
£

Asiri yiksek yuk-bagimli hiz sapmasina
hata yaniti

1/ Error Class 1: Hata sinifi 1

2/ Error Class 2: Hata sinifi 2

3/ Error Class 3: Hata sinifi 3

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkanddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

W W = !

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1400
PROFINET 1400

FieldbusSelect
ion

Alan veri yolu segimi

1/ Reserved: Ayrilmis

2/ PROFINET: PROFINET

DIP anahtarlari O olarak ayarlanirsa alan
veri yolu bu parametre ile segilebilir.
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa
calistiriidiginda kabul edilir.

3...7 / Reserved: Ayriimis

~N =

UINT16
R/W
kalici

Modbus 15912
PROFINET 15912

HMdis

Devre noktasindan mesafe
Devre noktasinda olan mesafe referans
noktasi olarak tanimlanir.

Parametre yalnizca dizin darbesi
icermeyen bir referans hareket sirasinda
etkilidir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

usr_p
1

200
2147483647

INT32
R/W
kalici

Modbus 10254
PROFINET 10254
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

HMmethod

Hedef arama yontemi

1: LIMN ve indeks pulsu

2: LIMP ve indeks pulsu

7 : REF+ ve indeks pulsu, ter., disinda
8 : REF+ ve indeks pulsu, ter., icinde
9 : REF+ ve indeks pulsu, ters degil, icinde
10: REF+ ve indeks pulsu, ters degil,
disinda

11: REF- ve indeks pulsu, ter., disinda
12: REF- ve indeks pulsu, ter., icinde
13: REF- ve indeks pulsu, ters degil, icinde
14: REF- ve indeks pulsu, ters degil,
disinda

17: LIMN

18: LIMP

23: REF+, ter., disinda

24: REF+, ter., icinde

25: REF+, ters degil, icinde

26: REF+, dahil degil, dis

27: REF-, ter., disinda

28: REF-, ter., icinde

29: REF-, ters degil, icinde

30: REF-, dahil degil, dis

33: indeks pulsu neg. yén

34: indeks pulsu poz. yén

35: Olgii ayari

Kisaltmalar:

REF+: Poz. yénde arama hareketi
REF+: Neg. ydnde arama hareketi

ter.: Yonu salterde ters gevirme

ters degil: YOnu salterde ters ¢cevirmeme
disinda: indeks pulsu/mesafe salter
disinda

iginde: indeks pulsu/mesafe salter icinde
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

1
18
35

INT16
R/W

Modbus 6936
PROFINET 6936

HMoutdis

Devre noktasindan sonra arama igin
maksimum yol

0 : Arama yolunun denetimi etkin degil
>0: Maksimum mesafe

Salter algilandiktan sonra tahrik
yUkselticisi, tanimli devre noktasini
aramaya baslar. Tanimlanan anahtarlama
noktas! burada belirtilen mesafe iginde
bulunmuyorsa referans hareketi iptal edilir
ve bir hata algilanir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

usr_p
0

0
2147483647

INT32
R/W
kalici

Modbus 10252
PROFINET 10252

HMp home

Basvuru noktasindaki konum

Referans hareketi basarili olduktan sonra
bu konum degeri otomatik olarak referans
noktasinda ayarlanir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

usr_p
-2147483648
0
2147483647

INT32
R/W
kalici

Modbus 10262
PROFINET 10262

HMp_setP

Olgii ayar konumu
Homing isletim tiri konumu, yontem 35.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

INT32
R/W

Modbus 6956
PROFINET 6956

HMprefmethod

Homing igin tercih edilen ydntem
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

INT16
R/W
kalici

Modbus 10260
PROFINET 10260
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

HMsrchdis

Salter gegildikten sonra maksimum arama
yolu

0 : Arama yolunun denetimi etkin degil
>0: Arama mesafesi

Bu arama yolu iginde salter tekrar
etkinlestiriimelidir, aksi takdirde referans
sUrusu iptal olur.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

usr_p
0
0
2147483647

INT32
R/W
kalici

Modbus 10266
PROFINET 10266

HMv

Salteri aramak igin hedef hiz
Ayarlanabilir deger dahili olarak
RAMP_v_max parametre ayarina
sinirlanmistir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

usr_v

1

60
2147483647

UINT32
R/W
kalici

Modbus 10248
PROFINET 10248

HMv_out

Salteri serbest gegisi icin hedef hiz
Ayarlanabilir deger dahili olarak
RAMP_v_max parametre ayarina
sinirlanmistir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

usr_v

1

6
2147483647

UINT32
R/W
kalici

Modbus 10250
PROFINET 10250

InvertDirOfMov
e

Hareket yoninu ters gevirme

0/ Inversion Off: Hareket yoni ters
cevirmesi kapali

1/ Inversion On: Hareket yonu ters
cevirmesi agik

Bir hareketle pozitif yonde gidilen limit
salteri pozitif limit salterinin girisiyle (ve
tersi yénde) baglanmalidir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.
Degistirilen ayarlar uriin sonraki defa
calistiriidiginda kabul edilir.

200 !

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1560
PROFINET 1560

IO _AutoEnable

Acilirken son kademe etkinlestirmesi
0/ RisingEdge: "Etkin" sinyal girisi
fonksiyonuyla yiikselen bir kenar glig
asamasini etkinlestirir

1/ HighLevel: "Etkin" sinyal girisi
fonksiyonuyla etkin bir sinyal girisi glic
asamasini etkinlestirir

2/ AutoOn: Giig asamasi otomatik
etkinlestirilir

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

NO o

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1292
PROFINET 1292

IO _AutoEnaConf
ig

Hatadan sonra bile IO_AutoEnable yoluyla
ayarlanan gli¢ asamasini etkinlestirme
0/ Off: IO_AutoEnable parametresindeki
ayar sadece agildiktan sonra kullanilir

1/ 0On: IO_AutoEnable parametresini
ayarlama baslatmadan sonra ve algilanan
hatadan sonra kullanilir

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

A~ 00 !

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1288
PROFINET 1288

IO_DQ set

Dijital ¢ikislari direkt ayarlama

Dijital ¢ikislar yalnizca sinyal ¢ikisi islevi
'Gerektiginde kullanilabilir' olarak
ayarlanirsa dogrudan ayarlanabilir.

Bit yerlesimi:
Bit 0: DQO
Bit 1: DQ1

UINT16
R/wW

Modbus 2082
PROFINET 2082

434

EI00000002624 03/2020




Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

I0 FaultResOnE |'Enable’ sinyal girisi fonksiyonu igin ilave - UINT16 Modbus 1384

nalnp 'Fault Reset' 0 R/W PROFINET 1384
0/ Off: ilave 'Fault Reset' degil 0 kalici
1/ OnFallingEdge: Azalan kenarda ilave |2 -

'Fault Reset' degil

2 / OnRisingEdge: Artan kenarda ilave
'Fault Reset' degil

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

IO I limit Giris Gzerinden akim sinirlama Arms UINT16 Modbus 1614
Bir dijital giris Gzerinden bir akim 0,00 R/W PROFINET 1614
sinirlamasi etkinlestirilebilir. 0,20 kalici
0,01 A adimla. 300,00 -

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

I0_JOGmethod Jog yontemi segimi - UINT16 Modbus 1328
0/ Continuous Movement: Surekli hareketli | 0 R/W PROFINET 1328
Jog 1 kalici
1/ Step Movement: Adim hareketli Jog 1 -

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

I0 v limit Giris Gizerinden hiz sinirlamasi usr_v UINT32 Modbus 1596
Bir dijital giris Gzerinden bir hiz sinirlamasi | 0 R/W PROFINET 1596
etkinlestirilebilir. 10 kalici
Profil Tork galisma modunda, minimum hiz | 2147483647 -
dahili olarak 100 min-1 ile sinirlidir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

I0defaultMode |Calistirma modu - UINT16 Modbus 1286
0/ None: Yok 0 R/W PROFINET 1286
5/Jog: Jog (manuel surus) 5 kalici
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 5 -

devre disiyken mimkindar.
Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.

EI00000002624 03/2020

435




Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
I0funct DIO DIO girisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1794
1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | 1 R/W PROFINET 1794
2/ Fault Reset: Hatadan sonra sifirla 22 kalici
3/ Enable: Son kademeyi etkinlestirir 40 -

4/ Halt: Dur

5 / Start Profile Positioning: Hareket igin
baslama talebi

6 / Current Limitation: Akimi parametre
degerine sinirlar

7/ Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Hizi parametre
degerine sinirlar

9/ Jog Positive: Jog: Pozitif ydnde hareket
10 / Jog Negative: Jog: Negatif ydonde
hareket

11/ Jog Fast/Slow: Jog: yavas ve hizl
hareket arasinda gegis yapar

21/ Reference Switch (REF): Referans
salteri

22 | Positive Limit Switch (LIMP): Pozitif
limit salteri

23 / Negative Limit Switch (LIMN): Negatif
limit salteri

24 | Switch Controller Parameter Set:
Kontrol dénglisii parametre ayarini
degistirir

28 / Velocity Controller Integral Off: Hiz
regilatoriine ait integral oranini devre disi
birakir

30 / Start Signal Of RMAC: Capture
sonrasi bagil hareketin baslangi¢ sinyali
(RMAC)

31/ Activate RMAC: Capture sonrasi goreli
hareketi etkinlestirir (RMAC)

32/ Activate Operating Mode: isletim
tlrina etkinlestirir

33 / Jog Positive With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve pozitif ydonde
hareket eder

34 / Jog Negative With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve negatif yonde
hareket eder

40 / Release Holding Brake: Tutucu freni
birakir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa
calistiriidiginda kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
I0funct DI1 DI1 girisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1796
1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | 1 R/W PROFINET 1796
2 / Fault Reset: Hatadan sonra sifirla 23 kalici
3/ Enable: Son kademeyi etkinlestirir 40 -

4 / Halt: Dur

5 / Start Profile Positioning: Hareket igin
baslama talebi

6 / Current Limitation: Akimi parametre
degerine sinirlar

7 / Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Hizi parametre
degerine sinirlar

9/ Jog Positive: Jog: Pozitif ydnde hareket
10 / Jog Negative: Jog: Negatif yonde
hareket

11/ Jog Fast/Slow: Jog: yavas ve hizl
hareket arasinda gegis yapar

21/ Reference Switch (REF): Referans
salteri

22 | Positive Limit Switch (LIMP): Pozitif
limit salteri

23 / Negative Limit Switch (LIMN): Negatif
limit salteri

24 | Switch Controller Parameter Set:
Kontrol donglsl parametre ayarini
degistirir

28 / Velocity Controller Integral Off: Hiz
regulatoriine ait integral oranini devre disi
birakir

30 / Start Signal Of RMAC: Capture
sonrasi bagil hareketin baslangi¢ sinyali
(RMAC)

31/ Activate RMAC: Capture sonrasi goreli
hareketi etkinlestirir (RMAC)

32/ Activate Operating Mode: isletim
tiriinG etkinlestirir

33 / Jog Positive With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve pozitif yonde
hareket eder

34 / Jog Negative With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve negatif yonde
hareket eder

40 / Release Holding Brake: Tutucu freni
birakir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkindar.

Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
Iofunct DI2 DI2 girisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1798
1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | 1 R/W PROFINET 1798
2/ Fault Reset: Hatadan sonra sifirla 21 kalici
3/ Enable: Son kademeyi etkinlestirir 40 -

4/ Halt: Dur

5 / Start Profile Positioning: Hareket igin
baslama talebi

6 / Current Limitation: Akimi parametre
degerine sinirlar

7/ Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Hizi parametre
degerine sinirlar

9/ Jog Positive: Jog: Pozitif ydnde hareket
10 / Jog Negative: Jog: Negatif ydonde
hareket

11/ Jog Fast/Slow: Jog: yavas ve hizl
hareket arasinda gegis yapar

21/ Reference Switch (REF): Referans
salteri

22 | Positive Limit Switch (LIMP): Pozitif
limit salteri

23 / Negative Limit Switch (LIMN): Negatif
limit salteri

24 | Switch Controller Parameter Set:
Kontrol dénglisii parametre ayarini
degistirir

28 / Velocity Controller Integral Off: Hiz
regilatoriine ait integral oranini devre disi
birakir

30 / Start Signal Of RMAC: Capture
sonrasi bagil hareketin baslangi¢ sinyali
(RMAC)

31/ Activate RMAC: Capture sonrasi goreli
hareketi etkinlestirir (RMAC)

32/ Activate Operating Mode: isletim
tlrina etkinlestirir

33 / Jog Positive With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve pozitif ydonde
hareket eder

34 / Jog Negative With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve negatif yonde
hareket eder

40 / Release Holding Brake: Tutucu freni
birakir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa
calistiriidiginda kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
Iofunct DI3 DI3 girisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1800
1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | 1 R/W PROFINET 1800
2 / Fault Reset: Hatadan sonra sifirla 1 kalici
3/ Enable: Son kademeyi etkinlestirir 40 -

4 / Halt: Dur

5 / Start Profile Positioning: Hareket igin
baslama talebi

6 / Current Limitation: Akimi parametre
degerine sinirlar

7 / Zero Clamp: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation: Hizi parametre
degerine sinirlar

9/ Jog Positive: Jog: Pozitif ydnde hareket
10 / Jog Negative: Jog: Negatif yonde
hareket

11/ Jog Fast/Slow: Jog: yavas ve hizl
hareket arasinda gegis yapar

21/ Reference Switch (REF): Referans
salteri

22 | Positive Limit Switch (LIMP): Pozitif
limit salteri

23 / Negative Limit Switch (LIMN): Negatif
limit salteri

24 | Switch Controller Parameter Set:
Kontrol donglsl parametre ayarini
degistirir

28 / Velocity Controller Integral Off: Hiz
regulatoriine ait integral oranini devre disi
birakir

30 / Start Signal Of RMAC: Capture
sonrasi bagil hareketin baslangi¢ sinyali
(RMAC)

31/ Activate RMAC: Capture sonrasi goreli
hareketi etkinlestirir (RMAC)

32/ Activate Operating Mode: isletim
tiriinG etkinlestirir

33 / Jog Positive With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve pozitif yonde
hareket eder

34 / Jog Negative With Enable: Jog: Son
kademeyi etkinlestirir ve negatif yonde
hareket eder

40 / Release Holding Brake: Tutucu freni
birakir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkindar.

Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
Iofunct DQO DQO cikisi fonksiyonu - UINT16 Modbus 1810
1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir | - R/W PROFINET 1810
2/ No Fault: Ready To Switch On, - kalici

Switched On ve Operation Enabled
calisma durumlarini bildirir

3/ Active: Operation Enabled galisma
durumunu bildirir

4 / RMAC Active Or Finished: Capture
sonrasi bagli hareket etkin veya
tamamlanmis (RMAC)

5/ In Position Deviation Window: Tasima
mesafesi pencere iginde

6/ In Velocity Deviation Window: Hiz
sapmasl pencere iginde

7 / Velocity Below Threshold: Motor hizi
esik degerinin altinda

8/ Current Below Threshold: Motor akimi
esik degerinin altinda

9/ Halt Acknowledge: Durma onayi

13 / Motor Standstill: Motor duruyor

14 / Selected Error: 1 ... 4 hata
siniflarindan belirtilen hatalardan biri etkin
15 / Valid Reference (ref_ok): Sifir noktasi
gecerli (ref_ok)

16 / Selected Warning: 0 hata sinifi
belirtilen hatalardan biri etkin

18 / Position Register Channel 1: Konum
kaydinin 1. kanali

19 / Position Register Channel 2: Konum
kaydinin 2. kanali

20 / Position Register Channel 3: Konum
kaydinin 3. kanali

21 / Position Register Channel 4: Konum
kaydinin 4. kanali

22 |/ Motor Moves Positive: Pozitif yonde
motor hareketi

23 / Motor Moves Negative: Negatif yonde
motor hareketi

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

IOfunct DQ1

DQ1 ¢ikisi fonksiyonu

1/ Freely Available: Serbest kullanilabilir
2/ No Fault: Ready To Switch On,
Switched On ve Operation Enabled
calisma durumlarini bildirir

3/ Active: Operation Enabled galisma
durumunu bildirir

4 / RMAC Active Or Finished: Capture
sonrasi bagli hareket etkin veya
tamamlanmis (RMAC)

5/ In Position Deviation Window: Tasima
mesafesi pencere iginde

6 / In Velocity Deviation Window: Hiz
sapmasi pencere iginde

7 / Velocity Below Threshold: Motor hizi
esik degerinin altinda

8 / Current Below Threshold: Motor akimi
esik degerinin altinda

9 / Halt Acknowledge: Durma onayi

13 / Motor Standstill: Motor duruyor

14 / Selected Error: 1 ... 4 hata
siniflarindan belirtilen hatalardan biri etkin
15 / Valid Reference (ref_ok): Sifir noktasi
gecerli (ref_ok)

16 / Selected Warning: 0 hata sinifi
belirtilen hatalardan biri etkin

18 / Position Register Channel 1: Konum
kaydinin 1. kanali

19 / Position Register Channel 2: Konum
kaydinin 2. kanali

20 / Position Register Channel 3: Konum
kaydinin 3. kanali

21 / Position Register Channel 4: Konum
kaydinin 4. kanali

22 | Motor Moves Positive: Pozitif yonde
motor hareketi

23 / Motor Moves Negative: Negatif ydonde
motor hareketi

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1812
PROFINET 1812

IOsigCurrLim

Sinyal girisi fonksiyonu Akim Sinirlamasi
icin sinyal degerlendirmesi

1/ Normally Closed: Agici

2 / Normally Open: Kapatici

Ayarin degistirilmesi ancak son kademe

devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki

defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

NN =

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2128
PROFINET 2128

IOsigLIMN

Negatif limit salteri igin sinyal
degerlendirmesi

0/ Inactive: etkin degil

1/ Normally Closed: Agici

2 / Normally Open: Kapatici

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkiinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

N = O !

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1566
PROFINET 1566
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

I0sigLIMP Pozitif limit salteri igin sinyal - UINT16 Modbus 1568
degerlendirmesi 0 R/W PROFINET 1568
0/ Inactive: etkin degil 1 kalici
1/ Normally Closed: Agici 2 -

2 / Normally Open: Kapatici

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

I0sigREF Referans salteri igin sinyal degerlendirmesi | - UINT16 Modbus 1564
1/ Normally Closed: Agici 1 R/W PROFINET 1564
2 / Normally Open: Kapatici 1 kalici
Referans salter yalnizca referans salterde |2 -
referans hareket islenirken etkinlestirilir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

I0sigRespOfPS | Son kademe etkinlestirildiginde etkin limit | - UINT16 Modbus 1548
saltere tepki 0 R/W PROFINET 1548
0/ Error: Etkin limit salteri bir hataya neden | 0 kalici
oluyor. 1 -

1/ No Error: Etkin limit salteri bir hataya
neden olmuyor.

Limit salter etkinken son kademe
etkinlestirildiginde tepkiyi belirler.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

I0sigVelLim Sinyal girisi fonksiyonu Hiz Sinirlamasi igin | - UINT16 Modbus 2126
sinyal degerlendirmesi 1 R/W PROFINET 2126
1/ Normally Closed: Agici 2 kalici
2 / Normally Open: Kapatici 2 -

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.
Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.
IP IntTimInd Interpolation time index - INT16 Modbus 7002
-128 R/W PROFINET 7002
-3 -
63 -
IP IntTimPerVa |Interpolation time period value sn UINT16 Modbus 7000
1 0 R/W PROFINET 7000
1 -
255 -

IPp target Interpolated Position isletim turd igin - INT32 Modbus 7004

konum nominal degeri -2147483648 R/W PROFINET 7004
2147483647 -

JOGactivate Jog (manuel sirls) isletim tari - UINT16 Modbus 6930
etkinlestirmesi 0 R/W PROFINET 6930
Bit 0: Pozitif hareket yonu 0 -

Bit 1: Negatif hareket yoni 7 -
Bit 2: O=yavas 1=hizh
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

JOGmethod Jog yontemi segimi - UINT16 Modbus 10502
0/ Continuous Movement: Surekli hareketli | 0 R/W PROFINET 10502
Jog 1 -

1/ Step Movement: Adim hareketli Jog 1 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

JOGstep Adim hareketi mesafesi usr_p INT32 Modbus 10510
Degistirilen ayarlar sonraki motor 1 R/W PROFINET 10510
hareketinde kabul edilir. 20 kalici

2147483647 -
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
JOGtime Adim hareketi bekleme suresi ms UINT16 Modbus 10512
Degistirilen ayarlar sonraki motor 1 R/W PROFINET 10512
hareketinde kabul edilir. 500 kalici
32767 -
JOGv_fast Hizli hareket hizi usr_v UINT32 Modbus 10506
Ayarlanabilir deger dahili olarak 1 R/W PROFINET 10506
RAMP_v_max parametre ayarina 180 kalici
sinirlanmistir. 2147483647 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
JOGv_slow Yavas hareket hizi usr_v UINT32 Modbus 10504
Ayarlanabilir deger dahili olarak 1 R/W PROFINET 10504
RAMP_v_max parametre ayarina 60 kalici
sinirlanmistir. 2147483647 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
LIM HaltReacti | Durma opsiyon kodu - INT16 Modbus 1582
on 1 / Deceleration Ramp: Yavaslama 1 R/W PROFINET 1582
rampasi 1 kalici
3/ Torque Ramp: Tork rampasi 3 -
Durmada yavaslama turi
RAMP_v_dec parametresi yardimiyla
yavaslama rampasi ayari.
LIM_I_maxHalt parametresi yardimiyla tork
rampasl ayarl.
Bir yavaslama rampasi zaten etkinse
parametre yazilamaz.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
LIM I maxHalt |Durigin Akim Arms UINT16 Modbus 4380
Bu deger sadece parametre araliginin - R/W PROFINET 4380
minimum ve maksimum degeriyle sinirlanir | - kalici

(motordan / son kademeden dolayi deger
sinirlamasi yok)

Dur isleminde, akim siniri (_Ilmax_act)
asagidaki deg@erlerden biridir (en disuk

olan):

- LIM_I_maxHalt
- _M_l_max

- _PS_I_max

Bir Durislemi sirasinda I2t izlemenin neden
oldugu daha fazla akim sinirlamasi da
hesaba katilir.

Varsayilan: _PS_I_max 8 kHz PWM
frekansinda ve 230/480 V sebek voltajinda
0,01 A, adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

LIM I maxQSTP

Quick Stop igin Akim

Bu deger sadece parametre araliginin
minimum ve maksimum degeriyle sinirlanir
(motordan / son kademeden dolayi deger
sinirlamasi yok)

Quick Stop isleminde, akim siniri
(_Imax_act) asagidaki degerlerden biridir
(en dustik olan):

- LIM_I_maxQSTP

- _M_l_max

- _PS_I_max

Bir Quick Stop islemi sirasinda 12t
izlemenin neden oldugu daha fazla akim
sinirlamasi da hesaba katilir.

Varsayilan: _PS_I_max 8 kHz PWM
frekansinda ve 230/480 V sebek voltajinda
0,01 A adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Arms

UINT16
R/W
kalici

Modbus 4378
PROFINET 4378

LIM QStopReact

Quick Stop opsiyon kodu

-2 / Torque ramp (Fault): Tork rampasini
kullanin ve 9 Fault calisma durumuna gegin
-1/ Deceleration Ramp (Fault): Yavaslama
rampasini kullanin ve 9 Fault calisma
durumuna gegin

6 / Deceleration ramp (Quick Stop):
Yavaslama rampasini kullanin ve 7 Quick
Stop ¢alisma durumuna gegin

7/ Torque ramp (Quick Stop): Tork
rampasini kullanin ve 7 Quick Stop ¢alisma
durumuna gegin

Quick Stop i¢in yavaslama turi

RAMPquickstop parametresi yardimiyla
yavaslama rampasi ayari.
LIM_I_maxQSTP parametresi yardimiyla
tork rampasi ayari.

Bir yavaslama rampasi zaten etkinse
parametre yazilamaz.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

INT16
R/W
kalici

Modbus 1584
PROFINET 1584

MBaddress

Modbus adresi

Gegerli adresler: 1 ila 247 arasi
Degistirilen ayarlar uriin sonraki defa
calistirlldiginda kabul edilir.

1
1
247

UINT16
R/W
kalici

Modbus 5640
PROFINET 5640

MBbaud

Modbus Baudrate

9600 / 9600 Baud: 9600 Baud

19200 / 19200 Baud: 19200 Baud
38400 / 38400 Baud: 38400 Baud
115200 / 115200 Baud: 115200 Baud
Degistirilen ayarlar uriin sonraki defa
calistirildiginda kabul edilir.

9600
19200
115200

UINT32
R/W
kalici

Modbus 5638
PROFINET 5638

Mfb ResRatio

Doéniisim orani

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkunddr.

Degistirilen ayarlar uriin sonraki defa
calistirlldiginda kabul edilir.

0,3

1,0

UINT16
R/wW

Modbus 23598
PROFINET 23598
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

MOD_AbsDirecti
on

Modulo'da mutlak hareketin yoni

0 / Shortest Distance: En kisa mesafeli
hareket

1/ Positive Direction: Sadece pozitif yonde
hareket

2 / Negative Direction: Sadece negatif
yonde hareket

Parametre 0'da durdugunda tahrik, hedef
konuma olan en kisa yolu hesaplar ve ilgili
yonde hareketi baslatir. Hedef konuma
olan mesafe negatif ve pozitif yonde
ayniysa, pozitif yonde bir hareket
uygulanir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

0
0
2

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1654
PROFINET 1654

MOD AbsMultiRn
g

Modulo'da mutlak hareket igin ¢oklu
araliklar

0 / Multiple Ranges Off: Bir Modulo
araliginda mutlak hareket

1 / Multiple Ranges On: Birgok Modulo
araliginda goreli hareket

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

==l

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1656
PROFINET 1656

MOD_Enable

Modulo etkinlestirmesi

0 / Modulo Off: Modulo kapali

1/ Modulo On: Modulo agik

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

00!

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1648
PROFINET 1648

MOD Max

Modulo araliginin maksimum konumu
Modulo araliginin maksimum konum
degeri, Modulo araliginin minimum konum
degerinden blylk olmalidir.

Deger, _ScalePOSmax konum 6&lgeginin
maksimum degerini asmamalidir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

usr_p

3600

INT32
R/W
kalici

Modbus 1652
PROFINET 1652

MOD Min

Modulo araliginin minimum konumu
Modulo araliginin minimum konum degeri,
Modulo araliginin maksimum konum
degerinden kiguk olmalidir.

Deger, _ScalePOSmax konum 6&lg¢eginin
maksimum degerini asmamalidir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

usr_p

INT32
R/W
kalici

Modbus 1650
PROFINET 1650

MON ChkTime

Zaman penceresi denetimi

Konum sapmasinin, hiz sapmasinin, hiz
degerinin ve akim degerinin denetimi igin
bir stire ayari. Ayarlanan sire igin
denetlenen deger izin verilen aralik
icindeyse, denetim fonksiyonu pozitif bir
SONug verir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

ms

9999

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1594
PROFINET 1594
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

MON_commutat

Komut verme denetimi

0 / Off: Komut verme denetimi kapali

1/ On (OpState6): Calisma durumu 6'da
komdutasyon izleme agik

2/0n (OpState6+7): Calisma durumu 6 ve
7'de komutasyon izleme agik

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

0
1
2

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1290
PROFINET 1290

MON_ConfModifi
cation

Konfiglirasyonu degistirme izlemesi
Deger 0: Her yazma erisimi igin degistirme
algilandi.

Deger 1: Her yazma erisimi i¢in bir degeri
degistiren degistirme algilandi.

Deger 2: Devreye alma yazilimi bagh
degilse deger 0'a benzer. Devreye alma
yazilimi baghysa deger 1'a benzer.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

NN O

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1082
PROFINET 1082

MON_ENC_Ampl

SinCos blyukliginu izleme ekinlestirmesi
Deger 0: izlemeyi devre disi birak

Deger 1: izlemeyi etkinlestir

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

200!

UINT16
R/W

Modbus 16322
PROFINET 16322

MON_GroundFaul
t

Toprak baglantisi denetimi

0/ Off: Toprak baglantisi denetimi kapal
1/ On: Toprak baglantisi denetimi agik
Degistirilen ayarlar uriin sonraki defa
calistirlldiginda kabul edilir.

- a0t

UINT16
R/W
kalici
expert

Modbus 1312
PROFINET 1312

MON HW Limits

Donanim limit salterinin gegici olarak devre
disi birakilmasi

0: Limit salteri devre disi degil

1: Pozitif limit salterini devre disi birak

2: Negatif limit salterini devre disi birak

3: Her iki limit salterini devre disi birak

Bu parametreyle bir SPS, donanim limit
salterlerini gegici olarak devre disi
birakabilir. Bir SPS kontrolli referans ayari
islemi, tahrik yUkselticisinin bir hata tepkisi
olmadan bir limit salterini referans salteri
olarak kullanacaksa bu 6zellik yararldir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

w oo !

UINT16
R/W

Modbus 1570
PROFINET 1570

MON I Threshol
d

Akim esigi izleme

Tabhrik ylkselticisinin MON_ChkTime
Uzerinden ayarlanan sure iginde burada
tanimlanan degerin altinda bulunup
bulunmadidi kontrol edilir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.

Karsilastirma degeri olarak _Iq_act_rms
parametresindeki deger kullantlir.

0,01 Ay adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Arms
0,00
0,20
300,00

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1592
PROFINET 1592

MON IO SelErrl

Secili Hata sinyal ¢ikisi islevi igin ilk hata
kodu

Bu parametre, sinyal ¢ikis islevini
etkinlestirmek icin 1 ... 4 hata siniflarindan
bir hatanin hata kodunu belirtir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

65535

UINT16
R/W
kalici

Modbus 15116
PROFINET 15116
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

MON_TIO_SelErr2

Segili Hata sinyal ¢ikisi islevi igin ikinci hata
kodu

Bu parametre, sinyal ¢ikis islevini
etkinlestirmek igin 1 ... 4 hata siniflarindan
bir hatanin hata kodunu belirtir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

0
0
65535

UINT16
R/W
kalici

Modbus 15118
PROFINET 15118

MON IO SelWarl

Segili Uyari sinyal ¢ikisi islevi igin ilk hata
kodu

Bu parametre, sinyal ¢ikis islevini
etkinlestirmek i¢in 0 hata sinifindan bir
hatanin hata kodunu belirtir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

65535

UINT16
R/W
kalici

Modbus 15120
PROFINET 15120

MON_TIO_SelWar2

Segili Uyari sinyal gikisl islevi icin ikinci
hata kodu

Bu parametre, sinyal ¢ikis islevini
etkinlestirmek igin 0 hata sinifindan bir
hatanin hata kodunu belirtir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

UINT16
R/W
kalici

Modbus 15122
PROFINET 15122

MON MainsVolt

Sebeke fazlarinin algilanmasi ve denetimi
0 / Automatic Mains Detection: Sebeke
voltajinin otomatik algilanmasi ve denetimi
3/ Mains 1~230 V / 3~480 V: 230 V (tek
fazl) veya 480 V (li¢ fazl) sebeke voltaji
4/ Mains 1~115V / 3~208 V: 115 V (tek
fazli) veya 208 V (g fazh) sebeke voltaji
Deger 0: Sebeke voltaji algilanir
algilanmaz, tek fazli cihazlarda sebeke
voltajinin 115V ya da 230 V oldugu ve U¢
fazli cihazlarda sebeke voltajinin 208 V
veya 400/480 V oldugu cihaz tarafindan
kontrol edilir.

Degerler 3 ... 4: Acilirken sebeke voltaji
dogru algilanmazsa, kullanilan sebeke
voltaji manuel ayarlanabilir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

UINT16
R/W
kalici
expert

Modbus 1310
PROFINET 1310

MON_p dif load

Maksimum yik-bagimli konum sapmasi
Yuke bagdl konum sapmasi yikten
kaynaklanan nominal konum ile fiili
konumu arasindaki farktir.

MON_p_dif_load_usr parametresi
Uzerinden deger kullanici Unitelerinde
girilebilir.

0,0001 tur adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Tur
0,0001
1,0000
200,0000

UINT32
R/W
kalici

Modbus 1606
PROFINET 1606

MON_p dif load
_usr

Maksimum yuk-bagimli konum sapmasi
Yuke bagl konum sapmasi ylkten
kaynaklanan nominal konum ile fiili
konumu arasindaki farktir.

Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger Olgek ayar faktoriine
baglidir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

usr_p
1

16384
2147483647

INT32
R/W
kalici

Modbus 1660
PROFINET 1660

MON p dif warn

Maksimum yuk-bagimli konum sapmasi
(hata sinifi 0)

%100,0, maksimum konum sapmasina
(tasima hatasi) denktir, MON_p_dif_load
parametresinde ayarlandigi gibi.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

100

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1618
PROFINET 1618
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

MON p DiffWin |Konum sapmasi denetimi Tur UINT16 Modbus 1586
Tahrik ylkselticisinin MON_ChkTime 0,0000 R/W PROFINET 1586
Uzerinden ayarlanan sire esnasinda 0,0010 kalici
tanimlanan sapmanin iginde bulunup 0,9999 -
bulunmadigi kontrol edilir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.
MON_p_DiffWin_usr parametresi
Uzerinden deger kullanici tnitelerinde
girilebilir.

0,0001 tur adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON p DiffWin | Konum sapmasi denetimi usr_p INT32 Modbus 1662

usr Tabhrik ylkselticisinin MON_ChkTime 0 R/W PROFINET 1662
Uzerinden ayarlanan siire esnasinda 16 kalici
tanimlanan sapmanin iginde bulunup 2147483647 -
bulunmadigi kontrol edilir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.

Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger Olgek ayar faktoriine
baglidir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON p win Durma penceresi, izin verilen ayar sapmasi | Tur UINT16 Modbus 1608
Bu deger aralidi icin durma penceresi 0,0000 R/W PROFINET 1608
suresinin ayar sapmasi bulunmahdir; 0,0010 kalici
bdylece bir tahrik durmasi algilanabilir. 3,2767 -

Durma penceresinin islenmesi
MON_p_winTime. parametresi Uzerinden
etkinlestiriimelidir.

MON_p_win_usr parametresi Uzerinden
degder kullanici Unitelerinde girilebilir.
0,0001 tur adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON p win usr |Durma penceresi,izin verilen ayar sapmasi | usr_p INT32 Modbus 1664
Bu deger aralidi icin durma penceresi 0 R/W PROFINET 1664
suresinin ayar sapmasi bulunmahdir; 16 kalici
bdylece bir tahrik durmasi algilanabilir. 2147483647 -

Durma penceresinin islenmesi
MON_p_winTime. parametresi lUzerinden
etkinlestiriimelidir.

Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger Olgek ayar faktoriine
baglidir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON p winTime |Durma penceresi, sire ms UINT16 Modbus 1610
Deger 0: Durma penceresi denetimi devre |0 R/W PROFINET 1610
disi 0 kalici
Deger >0: Kontrol sapmasinin hareketsiz | 32767 -

pencerede olmasi igin ms cinsinden siire
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

MON_p winTout

Durma penceresi denetiminin Timeout
suresi

Deger 0: Timeout denetimi devre disi
Degder >0: ms cinsinden zaman asimi
suresi

Durma penceresi isleminin degerleri
MON_p_win ve MON_p_winTime
parametrelerinde ayarlanir

Zaman denetimi, hedef konuma ulasildigi
andan itibaren (konum regulatérii nominal
konumu) veya profil jeneratoriiniin isleme
sonunda baslar.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

ms

0

0
16000

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1612
PROFINET 1612

MON SW Limits

Yazilim limit salterlerinin etkinlestiriimesi
0/ None: Devre Disi Birakildi

1/ SWLIMP: Pozitif yon yazilim limit salteri
etkinlestiriimesi

2/ SWLIMN: Negatif yon yazilim limit
salteri etkinlestiriimesi

3/ SWLIMP+SWLIMN: Her iki yon yazilim
limit salteri etkinlestiriimesi

Yazilim limit salterleri sadece gegcerli bir
sifir noktasinda etkinlestirilebilir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

w oo !

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1542
PROFINET 1542

MON_SWLimMode

Bir konum sinirina ulasildiginda davranis
0 / Standstill Behind Position Limit: Konum
sinirinda Quick Stop devreye sokulur ve
konum sinirinin arkasinda durma
gerceklesir

1 / Standstill At Position Limit: Konum
sinirindan énce Quick Stop devreye
sokulur ve konum sinirinda durma
gerceklesir

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

==

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1678
PROFINET 1678

MON_ swLimN

Yazilim limit salterleri i¢in negatif konum
siniri

'MON_swLimP' agiklamasina bakin.
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

usr_p

-2147483648

INT32
R/W
kalici

Modbus 1546
PROFINET 1546

MON swLimP

Yazilim limit salterleri i¢in pozitif konum
sinir

izin verilen araligin disinda bir kullanici
degerinin ayarlanmasi durumunda limit
salteri sinirlari otomatik olarak dabhili
bicimde maksimum kullanici de@eriyle
sinirlanir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

usr_p

2147483647

INT32
R/W
kalici

Modbus 1544
PROFINET 1544

MON tqg win

Tork penceresi, izin verilen sapma
Tork penceresi sadece Profile Torque
isletim tirlGinde etkinlestirilebilir.

% 0,1 adimla.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

%

0,0

3,0
3000,0

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1626
PROFINET 1626
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Parametreler

0 degeri denetimi kapatir.

MT_dismax_usr parametresi Uzerinden
deger kullanici Unitelerinde girilebilir.
0,1 tur adimla.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

MON tg winTime | Tork penceresi, slre ms UINT16 Modbus 1628
Deger 0: Tork penceresi denetimi devre 0 R/W PROFINET 1628
disi 0 kalici

16383 -
Degerdeki degisim, tork denetiminin
yeniden baslamasina neden olur.
Tork penceresi sadece Profile Torque
isletim tdrinde kullanihr.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON v DiffWin |Hiz sapmasi denetimi usr_v UINT32 Modbus 1588
Tahrik ylkselticisinin MON_ChkTime 1 R/W PROFINET 1588
Uzerinden ayarlanan sire esnasinda 10 kalici
tanimlanan sapmanin iginde bulunup 2147483647 -
bulunmadigi kontrol edilir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON v Threshol | Hiz esigi izleme usr_v UINT32 Modbus 1590

d Tahrik ylkselticisinin MON_ChkTime 1 R/W PROFINET 1590
Uzerinden ayarlanan sure iginde burada 10 kalici
tanimlanan degerin altinda bulunup 2147483647 -
bulunmadigi kontrol edilir.

Durum, parametre ayari yapilan bir ¢ikis
Uzerinden verilebilir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON v win Hiz penceresi, izin verilen sapma usr_v UINT32 Modbus 1576
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1 R/W PROFINET 1576

10 kalici
2147483647 -

MON v winTime |Hiz penceresi, slre ms UINT16 Modbus 1578

Deger 0: Hiz penceresi denetimi devre disi | 0 R/W PROFINET 1578
0 kalici

Degerdeki degisim, hiz denetiminin 16383 -

yeniden baslamasina neden olur.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON_v_zeroclam | Zero Clamp hiz sinirlamasi usr_v UINT32 Modbus 1616

p Zero Clamp sadece nominal hiz, Zero 0 R/W PROFINET 1616
Clamp hizini sinir de@erinin altindaysa 10 kalici
mUimkindur. 2147483647 -

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MON VelDiff Maksimum ylk-bagimh hiz sapmasi usr_v UINT32 Modbus 1686
Deger 0: izlemeyi devre disi birakildi. 0 R/W PROFINET 1686
Deger >0: Maksimum deger 0 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 2147483647 -

MON VelDiff Ti | Maksimum yik-bagimli hiz sapmasi igin ms UINT16 Modbus 1688

me slire penceresi 0 R/W PROFINET 1688
Deger 0: izlemeyi devre disi birakildi. 10 kalici
Deger >0: Maksimum deger igin slre - -
penceresi
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

MT_dismax izin verilen maksimum aralik Tur UINT16 Modbus 11782
Referans deger etkinse ve maksimum izin | 0,0 R/W PROFINET 11782
verilen mesafe asilirsa hata sinifi 1'den bir | 1,0 -
hata algilanir. 999,9 -

450

EI00000002624 03/2020




Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

MT dismax_usr

izin verilen maksimum aralik

Referans deger etkinse ve maksimum izin
verilen mesafe asilirsa hata sinifi 1'den bir
hata algilanir.

0 degeri denetimi kapatir.

Minimum deger, fabrika ayari ve
maksimum deger Olgek ayar faktoriine
baglidir.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

usr_p
0

16384
2147483647

INT32
R/W

Modbus 11796
PROFINET 11796

PAR _CTRLreset

Kontrol donglst parametrelerini sifirlayin
0/ No: Hayir

1/Yes: Evet

Kontrol donglisii parametrelerini sifilama
Kontrol déngiist parametreleri bagli
motorun motor verilerine gére yeniden
hesaplanir.

Akim ve hiz sinirlamalari sifilanmaz. Bu
nedenle kullanici parametreleri
sifirlanmalidir.

Yeni ayarlar EEPROM'a kaydedilmez.
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

-~ oo !

UINT16
R/W

Modbus 1038
PROFINET 1038

PAR ScalingSta
rt

Parametreleri kullanici birimleriyle yeni
hesaplama

Parametreler, degistirilmis bir 6lgcek ayar
faktortyle kullanici Uniteleriyle yeniden
hesaplanabilir.

Deger 0: etkin degil

Deger 1: yeniden hesaplamay: etkinlestir
Deger 2: yeniden hesaplamayi baslat
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

N OO

UINT16
R/W

Modbus 1064
PROFINET 1064

PAReeprSave

Parametre degerlerinin EEPROM'a
kaydedilmesi

Deger 1: Tutarli parametrelerin
kaydedilmesi

Ayarlanan giincel parametreler kalici
bellege (EEPROM) kaydedilir.
Parametreler okunurken bir 0 verildiginde
kayit islemi tamamlanmistir.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

UINT16
R/W

Modbus 1026
PROFINET 1026

PARfactorySet

Fabrika ayarini tekrar yikle (varsayilan
degerler)

No: Hayir

Yes: Evet

Parametreler fabrika ayarlarina sifirlanir ve
sonra EEPROM'a kaydedilir.

Fabrika ayarlarina sifirlama islemi HMI
veya isletime alma yazilimi Gzerinden
gerceklesir.

Parametreler okunurken bir O verildiginde
kayit islemi tamamlanmistir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkindar.

Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa
calistiriidiginda kabul edilir.

ot

N

UINT16
R/W

Modbus 1028
PROFINET 1028
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

PARuserReset Kullanici parametrelerinin sifirlanmasi - UINT16 Modbus 1040
0/ No: Hayir 0 R/W PROFINET 1040
65535 / Yes: Evet - -

Bit 0: Kalici kullanici ve kontrol déngusi 65535 -
parametrelerini varsayilan degerlere
ayarlayin

Bitler 1 ... 15: Rezerve

Asagidaki parametreler hari¢ parametreler
sifirlanir:

- iletisim parametreleri

- Hareket yonin( ters gevirme

- Dijital girislerin ve dijital ¢ikislarin
fonksiyonlari

Yeni ayarlar EEPROM'a kaydedilmez.
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

PDOmask Alis PDO'yu devre disi birakma - UINT16 Modbus 16516
Deger 0: Alis PDO'yu etkinlestir 0 R/W PROFINET 16516
Deger 1: Alis PDO'yu devre disi birak 0 -

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 1 -

PntIPAddressl |IP adresi, bayt 1 - UINT16 Modbus 18446
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18446
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPAddress2 |IP adresi, bayt 2 - UINT16 Modbus 18448
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18448
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPAddress3 |IP adresi, bayt 3 - UINT16 Modbus 18450
Degistirilen ayarlar riin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18450
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPAddress4 |IP adresi, bayt 4 - UINT16 Modbus 18452
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18452
calistirldiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPgatel Gateway IP adresi, bayt 1 - UINT16 Modbus 18462
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18462
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPgate2 Gateway IP adresi, bayt 2 - UINT16 Modbus 18464
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18464
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPgate3 Gateway IP adresi, bayt 3 - UINT16 Modbus 18466
Degistirilen ayarlar Uriin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18466
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPgate4 Gateway IP adresi, bayt 4 - UINT16 Modbus 18468
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18468
calistirlldiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIPmaskl Alt ag maskesi IP adresi, bayt 1 - UINT16 Modbus 18454
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18454
calistirlldiginda kabul edilir. 255 kalici

255 -
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

PntIPmask2 Alt ag maskesi IP adresi, bayt 2 - UINT16 Modbus 18456
Degistirilen ayarlar Griin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18456
calistiriidiginda kabul edilir. 255 kalici

255 -

PntIPmask3 Alt ag maskesi IP adresi, bayt 3 - UINT16 Modbus 18458
Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18458
calistirildiginda kabul edilir. 255 kalici

255 -

PntIPmask4 Alt ag maskesi IP adresi, bayt 4 - UINT16 Modbus 18460
Degistirilen ayarlar trlin sonraki defa 0 R/W PROFINET 18460
calistirildiginda kabul edilir. 0 kalici

255 -

PntIpMode IP adresi alma turl - UINT16 Modbus 18436
0/ Manual: Manel 0 R/W PROFINET 18436
3/DCP: DCP 3 kalici

3 -

PosReglMode Konum kaydinin 1. kanali igin karsilastirma | - UINT16 Modbus 2824
kriterleri segimi 0 R/W PROFINET 2824
0 / Pact greater equal A: Gergek konum, |0 kalici
konum yazmaci kanali 1 igin karsilastirma |5 -
degeri A'ya blyuk esittir
1/ Pact less equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 1 igin karsilastirma
degeri A'ya kiigUk esittir
2 / Pact in [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) dahil A-B araligindadir
3/ Pact out [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) harig A-B araliginda degildir
4/ Pact in [A-B] (extended): Gergek konum
sinirlar (genisletilmis) dahil A-B
araligindadir
5 / Pact out [A-B] (extended): Gergek
konum sinirlar (genisletilmis) hari¢c A-B
araliginda degildir
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

PosReglSource |Konum kaydinin 1. kanali i¢in kaynak - UINT16 Modbus 2828
segimi 0 R/W PROFINET 2828
0/ Pact Encoder 1: Konum kaydinin 1. 0 kalici
kanal kaynagi 1. kodlayicinin Pact'idir 0 -

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

PosReglStart Konum kaydinin 1. kanalinin basi/sonu - UINT16 Modbus 2820
0/ Off (keep last state): Konum kaydinin 1. | 0 R/W PROFINET 2820
kanali kapali ve durum biti son halini 0 -
koruyor 3 -

1/ 0n: Konum kaydinin 1. kanali agik

2 / Off (set state 0): Konum kaydinin 1.
kanali kapali ve durum biti son halini 0
olarak ayarlaniyor

3 / Off (set state 1): Konum kaydinin 1.
kanali kapali ve durum biti son halini 1
olarak ayarlaniyor

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

PosReglvValueA |Konumkaydinin1.kanaliigin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2832
degeri A - R/W PROFINET 2832

0 kalici

PosReglValueB | Konumkaydinin 1. kanaliigin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2834

degeri B - R/W PROFINET 2834
0 kalici
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
PosReg2Mode Konum kaydinin 2. kanali i¢in karsilastirma | - UINT16 Modbus 2826
kriterleri segimi 0 R/W PROFINET 2826
0/ Pact greater equal A: Gergek konum, |0 kalici
konum yazmaci kanali 2 igin karsilastirma |5 -
degeri A'ya blyuk esittir
1/ Pact less equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 2 icin karsilastirma
degeri A'ya kiglk esittir
2/ Pact in [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) dahil A-B araligindadir
3/ Pact out [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) hari¢ A-B araliginda degildir
4/ Pact in [A-B] (extended): Gergek konum
sinirlar (genisletilmis) dahil A-B
araligindadir
5/ Pact out [A-B] (extended): Gergek
konum sinirlar (genisletilmis) hari¢c A-B
araliginda degildir
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
PosReg2Source | Konum kaydinin 2. kanali i¢in kaynak - UINT16 Modbus 2830
segimi 0 R/W PROFINET 2830
0/ Pact Encoder 1: Konum kaydinin 2. 0 kalici
kanal kaynagi 1. kodlayicinin Pact'idir 0 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
PosReg2Start Konum kaydinin 2. kanalinin basi/sonu - UINT16 Modbus 2822
0/ Off (keep last state): Konum kaydinin 2. |0 R/W PROFINET 2822
kanal kapall ve durum biti son halini 0 -
koruyor 3 -
1/ 0n: Konum kaydinin 2. kanal acik
2 | Off (set state 0): Konum kaydinin 2.
kanali kapali ve durum biti son halini 0
olarak ayarlaniyor
3/ Off (set state 1): Konum kaydinin 2.
kanali kapali ve durum biti son halini 1
olarak ayarlaniyor
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
PosReg2ValueA | Konumkaydinin 2. kanaliigin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2836
degeri A - R/W PROFINET 2836
0 kalici
PosReg2ValueB | Konumkaydinin 2. kanaliigin karsilastirma | usr_p INT32 Modbus 2838
degeri B - R/W PROFINET 2838
0 kalici
PosReg3Mode Konum kaydinin 3. kanali i¢in karsilastirma | - UINT16 Modbus 2844
kriterleri segimi 0 R/W PROFINET 2844
0 / Pact greater equal A: Gergek konum, |0 kalici
konum yazmaci kanali 3 igin karsilastirma |5 -

degeri A'ya blyuk esittir

1/ Pact less equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanah 3 igin karsilastirma
degeri A'ya kiglk esittir

2/ Pact in [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) dahil A-B araligindadir

3/ Pact out [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) hari¢ A-B araliginda degildir
4/ Pact in [A-B] (extended): Gergek konum
sinirlar (genisletilmis) dahil A-B
araligindadir

5/ Pact out [A-B] (extended): Gergek
konum sinirlar (genisletilmis) harig A-B
araliginda degildir

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

PosReg3Source

Konum kaydinin 3. kanali igin kaynak
secimi

0/ Pact Encoder 1: Konum kaydinin 3.
kanal kaynagi 1. kodlayicinin Pact'idir
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

0
0
0

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2848
PROFINET 2848

PosReg3Start

Konum kaydinin 3. kanalinin basi/sonu
0/ Off (keep last state): Konum kaydinin 3.
kanali kapali ve durum biti son halini
koruyor

1/ 0n: Konum kaydinin 3. kanali agik
2 / Off (set state 0): Konum kaydinin 3.
kanali kapali ve durum biti son halini 0
olarak ayarlaniyor

3 / Off (set state 1): Konum kaydinin 3.
kanali kapali ve durum biti son halini 1
olarak ayarlaniyor

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

w oo !

UINT16
R/W

Modbus 2840
PROFINET 2840

PosReg3ValueA

Konum kaydinin 3. kanali i¢in karsilastirma
degeri A

INT32
R/W
kalici

Modbus 2852
PROFINET 2852

PosReg3ValueB

Konum kaydinin 3. kanali i¢in karsilastirma
degeri B

INT32
R/W
kalici

Modbus 2854
PROFINET 2854

PosReg4Mode

Konum kaydinin 4. kanali igin karsilastirma
kriterleri secimi

0 / Pact greater equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 4 icin karsilastirma
degeri A'ya blyuk esittir

1/ Pact less equal A: Gergek konum,
konum yazmaci kanali 4 igin karsilastirma
degeri A'ya kiigUk esittir

2 / Pact in [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) dahil A-B araligindadir

3/ Pact out [A-B] (basic): Gergek konum
sinirlar (temel) hari¢ A-B araliginda degildir
4/ Pact in [A-B] (extended): Gergek konum
sinirlar (genisletilmis) dahil A-B
araligindadir

5 / Pact out [A-B] (extended): Gergek
konum sinirlar (genisletiimis) hari¢ A-B
araliginda degildir

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2846
PROFINET 2846

PosReg4Source

Konum kaydinin 4. kanali igin kaynak
secimi

0/ Pact Encoder 1: Konum kaydinin 4.
kanal kaynagi 1. kodlayicinin Pact'idir
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

oo

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2850
PROFINET 2850

PosReg4Start

Konum kaydinin 4. kanalinin basi/sonu
0/ Off (keep last state): Konum kaydinin 4.
kanali kapali ve durum biti son halini
koruyor

1/ 0n: Konum kaydinin 4. kanali agik
2 / Off (set state 0): Konum kaydinin 4.
kanali kapali ve durum biti son halini 0
olarak ayarlaniyor

3 / Off (set state 1): Konum kaydinin 4.
kanali kapali ve durum biti son halini 1
olarak ayarlaniyor

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

w oo !

UINT16
R/W

Modbus 2842
PROFINET 2842
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

PosReg4ValueA

Konum kaydinin 4. kanali i¢in karsilastirma
degeri A

usr_p

INT32
R/W
kalici

Modbus 2856
PROFINET 2856

PosReg4ValueB

Konum kaydinin 4. kanali i¢in karsilastirma
degeri B

INT32
R/W
kalici

Modbus 2858
PROFINET 2858

PosRegGroupSta
rt

Konum kaydinin kanallarini baslat/durdur
0/ No Channel: Etkin kanal yok

1/ Channel 1: Kanal 1 etkin

2/ Channel 2: Kanal 2 etkin

3/ Channel 1 & 2: Kanal 1 ve 2 etkin

4/ Channel 3: Kanal 3 etkin

5/ Channel 1 & 3: Kanal 1 ve 3 etkin

6/ Channel 2 & 3: Kanal 2 ve 3 etkin

7/ Channel 1 & 2 & 3: Kanal 1, 2 ve 3 etkin
8/ Channel 4: Kanal 4 etkin

9/ Channel 1 & 4: Kanal 1 ve 4 etkin

10/ Channel 2 & 4: Kanal 2 ve 4 etkin
11/Channel 1 & 2 & 4: Kanal 1, 2 ve 4 etkin
12 / Channel 3 & 4: Kanal 3 ve 4 etkin
13/Channel 1 & 3 & 4: Kanal 1, 3 ve 4 etkin
14/ Channel 2 & 3 & 4: Kanal 2, 3 ve 4 etkin
15/Channel 1 &2 & 3 & 4: Kanal 1, 2, 3 ve
4 etkin

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

UINT16
R/W
kalici

Modbus 2860
PROFINET 2860

PP _ModeRangeLi
m

Hareket sinirlarini asan mutlak hareket
0/ NoAbsMoveAllowed: Hareket sinirlarini
asan mutlak hareket mimkun degildir

1 / AbsMoveAllowed: Hareket sinirlarini
asan mutlak hareket mimkuindir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

A~ 00 !

UINT16
R/W
kalici

Modbus 8974
PROFINET 8974

PP_OpmChgType

Hareket devam ederken Profile Position
isletim tlrlGine gegis

0 / WithStandsStill: Durmali gegis

1/ OnTheFly: Durmadan gegis

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkanddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

2~ 00!

UINT16
R/W
kalici

Modbus 8978
PROFINET 8978

PPoption

Profile Position isletim tlir(i opsiyonlari
Bir bagil konumlama igin referans
konumunu belirler:

0: Profil jeneratoriiniin énceki hedef
konumuna bagh

1: desteklenmiyor

2: Motorun fiili konumuna bagh
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

NOoOo !

UINT16
R/wW

Modbus 6960
PROFINET 6960

PPp_ target

Profile Position (noktadan noktaya) isletim
tlrd igin hedef konum

Maksimum degerler/minimum degerler
suna bagli:

- Olgek ayari faktorii

- Yazilim limit salteri (sayet etkinse)
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

usr_p

INT32
R/W

Modbus 6940
PROFINET 6940
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Parametreler

devre disiyken mimkinddr.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

PPv_target Profile Position (noktadan noktaya) isletim | usr_v UINT32 Modbus 6942
tird icin hedef hiz 1 R/W PROFINET 6942
Hedef hiz, CTRL_v_max ve RAMP_v_max | 60 -
icindeki ayarlara sinirhdir. 4294967295 -

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

PTtg target Calistirma modu Profil Torku igin hedef tork | % INT16 Modbus 6944
%100,0, surekli durma torkuna _M_M_0 -3000,0 R/W PROFINET 6944
denktir. 0,0 -

% 0,1 adimla. 3000,0 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

PVv_target Calistirma modu Profil Hizi igin hedef hiz | usr_v INT32 Modbus 6938
Hedef hiz, CTRL_v_max ve RAMP_v_max | - R/W PROFINET 6938
icindeki ayarlara sinirlidir. 0 -

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. - -

RAMP_ tqg_enable | Tork igin hareket profilinin etkinlestiriimesi | - UINT16 Modbus 1624
0 / Profile Off: Profil kapali 0 R/W PROFINET 1624
1/ Profile On: Profil agik 1 kalici
Profile Torque isletim tlrinde torkun 1 -
hareket profili etkinlestirilebilir veya devre
disi birakilabilir.

Diger isletim tlrlerinde torkun hareket
profili devre disidir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

RAMP tqg_slope |Torkigin hareket profilinin artisi %/sn UINT32 Modbus 1620
%100,00 tork ayari, strekli durma torkuna | 0,1 R/W PROFINET 1620
_M_M_0 denktir. 10000,0 kalici

3000000,0 -
Ornek:
10000,00 %/s degerinde bir rampa ayari
0,01 s iginde %100,0% _M_M_0 tork
ayarina neden olur.
0,1 %/s adimla.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

RAMP_v_acc Hiz igin hareket profilinin hizlanmasi usr_a UINT32 Modbus 1556
0 degerinin yazilmasi parametreyi 1 R/W PROFINET 1556
etkilemez. 600 kalici
Degistirilen ayarlar sonraki motor 2147483647 -
hareketinde kabul edilir.

RAMP v dec Hiz icin hareket profilinin yavaslamasi usr_a UINT32 Modbus 1558
Minimum deger isletim tirtine baghdir: 1 R/W PROFINET 1558

600 kalici
Minimum degeri 1 olan isletim tirleri: 2147483647 -
Profile Velocity
Minimum degeri 120 olan isletim turleri:
Jog
Noktadan noktaya
Hedef Arama
0 degerinin yazilmasi parametreyi
etkilemez.
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

RAMP v _enable |Hizigin hareket profilinin etkinlestirilmesi | - UINT16 Modbus 1622
0 / Profile Off: Profil kapali 0 R/W PROFINET 1622
1 / Profile On: Profil agik 1 kalici
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 1 -
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tira
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

RAMP_v_jerk

Hiz igin hareket profilinin hareket
sinirlamasi

0/ Off: Kapali

1/1:1ms

2/2:2ms

4/4:4ms

8/8:8ms

16/16: 16 ms

32/32:32ms

64 /64: 64 ms

128 /128: 128 ms

Ayar yalnizca isletim turi etkin degilken
(x_end=1) mimkunddr.
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

ms
0
0
128

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1562
PROFINET 1562

RAMP v _max

Hiz igin hareket profilinin maksimum hizi
Bu isletim turlerinin birinde yuksek bir
nominal hizi ayarlanirsa, otomatik olarak
RAMP_v_max degerine bir sinirlama olur.
Bdylece sinirl hizla bir isletime alma daha
kolay yapilabilir.

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkdnddr.

Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

usr_v

1

13200
2147483647

UINT32
R/W
kalici

Modbus 1554
PROFINET 1554

RAMP v_sym

Hiz igin hareket profilinin hizlanmasi ve
yavaslamasi

Degerler dahili olarak 10 ile garpilir
(6rnegin: 1 = 10 dak-1/sn).

Yazma erisimi RAMP_v_acc ve
RAMP_v_dec igindeki degerleri degistirir.
Sinir degeri kontroll bu parametre igin
mevcut sinir degerleri dogrultusunda
yapilir.

Okuma erisimi
RAMP_v_acc/RAMP_v_dec. blyik
degerini verir.

Deger sayet 16-Bit degeri olarak
gosterilemezse, deger 65535 olarak
(maksimum UINT16 degeri) ayarlanir.
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

UINT16
R/W

Modbus 1538
PROFINET 1538

RAMPaccdec

Drive Profile Lexium tahrik profili igin
hizlanma ve yavaslama

High-Word: Hizlanma

Low-Word: Yavaslama

Degerler dahili olarak 10 ile garpilir
(6rnegin: 1 = 10 dak-1/sn).

Yazma erisimi RAMP_v_acc ve
RAMP_v_dec igindeki degerleri degistirir.
Sinir degeri kontroll bu parametre igin
mevcut sinir degerleri dogrultusunda
yapilir.

Deger sayet 16-Bit degeri olarak
gbsterilemezse, deger 65535 olarak
(maksimum UINT16 degeri) ayarlanir.
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

UINT32
R/wW

Modbus 1540
PROFINET 1540
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Parametreler

2 / Movement To Target Position: Hedef
konuma hareket
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

Parametre adi Aciklama Birim Veri tiiri | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

RAMPquickstop | Quick Stop igin yavaslama rampasi usr_a UINT32 Modbus 1572
Bir yazilim durmasi veya hata sinifi 1 veya | 1 R/W PROFINET 1572
2 olan bir hata i¢in yavaslama rampasi. 6000 kalici
Degistirilen ayarlar sonraki motor 2147483647 -
hareketinde kabul edilir.

RESext P Harici fren direncinin anma gici W UINT16 Modbus 1316
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 1 R/W PROFINET 1316
devre disiyken mumkindar. 10 kalici
Degistirilen ayarlar son kademe sonraki 32767 -
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

RESext R Harici fren direncinin direng degeri Q UINT16 Modbus 1318
Minimum deger son kademeye baglidir. 0,00 R/W PROFINET 1318
0,01 Q'luk artislarla. 100,00 kalici
Ayarin degistirilmesi ancak son kademe 327,67 -
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

RESext ton Harici fren direnci igin izin verilen ms UINT16 Modbus 1314
maksimum agilma siresi 1 R/W PROFINET 1314
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 1 kalici
devre disiyken mumkindar. 30000 -

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

RESint_ext Fren direnci tiriinin segimi - UINT16 Modbus 1298
0 / Standard Braking Resistor: Standart 0 R/W PROFINET 1298
fren direnci 0 kalici
1 / External Braking Resistor: Harici fren 2 -
direnci
2 / Reserved: Ayrilmis
Ayarin degistirilmesi ancak son kademe
devre disiyken mumkindar.

Degistirilen ayarlar son kademe sonraki
defa etkinlestirildiginde kabul edilir.

RMAC Activate |Capture sonrasi bagil hareketin - UINT16 Modbus 8984
etkinlestirilmesi 0 R/W PROFINET 8984
0/ Off: Kapal 0 -
1/0n: Agik 1 -

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

RMAC Edge Capture sonrasi goreli hareket igin Capture | - UINT16 Modbus 8992
sinyali kenari 0 R/W PROFINET 8992
0/ Falling edge: Algalan kenar 0 kalici
1/ Rising edge: Yikselen kenar 1 -

RMAC Position |Capture sonrasi bagil hareketin hedef usr_p INT32 Modbus 8986
konumu - R/W PROFINET 8986
Maksimum degerler/minimum degerler 0 kalici
suna bagh: - -

- Olgek ayari faktori
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

RMAC Response | Hedef konumu gecmeye tepki - UINT16 Modbus 8990
0/ Error Class 1: Hata sinifi 1 0 R/W PROFINET 8990
1/No Movement To Target Position: Hedef | 0 kalici
konuma hareket yok 2 -
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman

RMAC Velocity |Capture sonrasi bagil hareketin hizi usr_v UINT32 Modbus 8988
Deger 0: Gergek motor hizini kullanin 0 R/W PROFINET 8988
Deger >0: Deger hedef hizdir 0 kalici

2147483647 -
Deger dahili olarak RAMP_v_max igindeki
ayara sinirlanir.
Degistirilen ayarlar sonraki motor
hareketinde kabul edilir.

ScalePOSdenom | Konum dlgegi: payda usr_p INT32 Modbus 1550

Aciklama igin paya bakin (ScalePOSnum). | 1 R/W PROFINET 1550
16384 kalici

Yeni bir 6lgek ayari, pay deger verildiginde | 2147483647 -

alinir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe

devre disiyken mimkinddir.

ScalePOSnum Konum dlgegi: pay Tur INT32 Modbus 1552

Olgek ayar faktériinin bilgisi: 1 R/W PROFINET 1552
1 kalici

Motoru turlar 2147483647 -

Kullanici Uniteleri [usr_p]

Yeni bir 6lgek ayari, pay deger verildiginde

alinir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe

devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

ScaleRAMPdenom | Rampa 6lgegi: payda usr_a INT32 Modbus 1632
Aciklama igin paya (ScaleRAMPnum) 1 R/W PROFINET 1632
bakin. 1 kalici

2147483647 -
Yeni bir 6lcek ayari, pay deger verildiginde
alinir
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkunddr.

ScaleRAMPnum Rampa élgegi: pay rpm/sn INT32 Modbus 1634
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe 1 R/W PROFINET 1634
devre disiyken mimkinddr. 1 kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. 2147483647 -

ScaleVELdenom |Hiz 6lgegi ayari: payda usr_v INT32 Modbus 1602
Aciklama igin paya (ScaleVELnum) bakin. |1 R/W PROFINET 1602

1 kalici
Yeni bir 6lgek ayari, pay deger verildiginde | 2147483647 -
alinir
Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddir.

ScaleVELnum Hiz élgegdi ayari: pay rom INT32 Modbus 1604
Olgek ayar faktériinin bilgisi: 1 R/W PROFINET 1604

1 kalici
Motor donis hizi [dak-1] 2147483647 -

Kullanici birimi [usr_v]

Yeni bir 6lgek ayari, pay deger verildiginde
alinir

Ayarin degistiriimesi ancak son kademe
devre disiyken mimkinddr.

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Parametreler

Parametre adi

Aciklama

Birim

minimum deger
Fabrika ayari
Maksimum deger

Veri tiirQ
R/W
Kalici
Uzman

Fieldbus tizerinden
parametre adresi

ShiftEncWorkRa
ng

Kodlayicinin galisma araligi kaydirma

0 / Off: Kaydirma kapali

1/ On: Kaydirma agik

Kaydirma fonksiyonu etkinlestirildikten
sonra kodlayicinin konum arahgi araligin
yarisi kadar kaydirilir.

4096 donusle ¢cok donusli kodlayicinin
konum araligi érnegi:

Degeri O:

Konum degerleri 0 ile 4096 tur arasindadir.

Degeri 1:

Konum degerleri -2048 ile 2048 tur
arasindadir.

Degistirilen ayarlar urlin sonraki defa
calistiriidiginda kabul edilir.

- oo

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1346
PROFINET 1346

SimAbsolutePos

Kapatirken/agarken mutlak konumun
similasyonu

0 / Simulation Off: Kapattiktan/agtiktan
sonra son mekanik konumu kullanma
1/ Simulation On: Kapattiktan/agtiktan
sonra son mekanik konumu kullanma
Bu parametre, kapatip agiktan sonra
konum degerlerinin nasil ele alinacagini
belirler ve bir Singleturn kodlayici
kullanildiginda bir mutlak kodlayicinin
similasyonuna izin verir.

Bl islev etkinlestirilirse slrtcu bir gi¢
kaldirmadan énceki uygun konum verilerini
kaydeder, boylece siriicl bir sonraki kez
glcu agildigindan mekanik konumu geri
yukleyebilir.

Singleturn kodlayicilarinda, tahrik
ylkselticisi kapaliyken motor mili 0,25
turdan fazla gevrilmediginde konum tekrar
saglanabilir.

Multiturn kodlayicilarinda motor milinin izin
verilen hareketi bariz buyuktir ve Multiturn
kodlayicinin tirtine baghdir.

Bu fonksiyon, tahrik ylikselticisi sadece
motor ¢alismadiginda kapatilirsa ve motor
mili izin verilen araligin disinda hareket
etmiyorsa dogru galisir (6rnegin tutucu fren
kullanin).

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

-~ O o

UINT16
R/W
kalici

Modbus 1350
PROFINET 1350

SyncMechStart

Senkronizasyon mekanizmasinin
etkinlestiriimesi

Deger 0: Senkronizasyon mekanizmasini
devre disi birak

Deger 1: Senkronizasyon mekanizmasini
etkinlestir (CANmotion)

Deger 2: Senkronizasyon mekanizmasini
etkinlestir, standart CANopen
mekanizmasi

Senkronizasyon sinyalinin dongl suresi
intTimPerVal ve intTimInd
parametrelerinden elde edilmistir.
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.

N OO !

UINT16
R/W

Modbus 8714
PROFINET 8714
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Parametreler

Parametre adi Aciklama Birim Veri turii | Fieldbus lizerinden
minimum deger | RIW parametre adresi
Fabrika ayari Kalici
Maksimum deger | Uzman
SyncMechStatus | Senkronizasyon mekanizmasinin durumu | - UINT16 Modbus 8716
Senkronizasyon mekanizmasinin durumu: | - R/- PROFINET 8716
Deger 1: Tahrik ylkselticisinin - -
senkronizasyon mekanizmasi etkin degil - -
Deger 32: Tahrik yikselticisi harici
senkronizasyon sinyaliyle senkronize olur.
Deger 64: Tahrik yUkselticisi harici
senkronizasyon sinyaliyle senkronize
olmus.
SyncMechTol Senkronizasyon toleransi - UINT16 Modbus 8712
Senkronizasyon mekanizmasi 1 R/W PROFINET 8712
SyncMechStart parametresi tUizerinden 1 -
etkinlestirildiginde deger kullanilir. 20 -
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
TouchProbeFct | Touch Probe fonksiyonu - UINT16 Modbus 7028
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. - R/W PROFINET 7028
UsrAppDataMeml | Kullaniciya 6zgu veriler 1 - UINT32 Modbus 390
Bu parametre kullaniciya 6zgu verileri - R/W PROFINET 390
depolamak igin kullanilabilir. - kalici
Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir. - -
UsrAppDataMem? | Kullaniciya 6zgu veriler 2 - UINT32 Modbus 392
Bu parametre kullaniciya 6zgu verileri - R/W PROFINET 392
depolamak igin kullanilabilir. 0 kalici

Degistirilen ayarlar derhal kabul edilir.
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Bolim 11
Aksesuarlar ve yedek parcalar

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu béluim, su basliklari igerir:

Baslik Sayfa
isletime alma aletleri 464
Bellek kartlar 465
Yuva 1 veya Yuva 2 icin Sebeke Beslemesi 466
Yuva 1 veya Yuva 2 Igin Fren Rezistorleri 467
Harici fren direncleri 468
Pozitif Mantik igin EndUstriyel Konnektor ile G/G Modull 469
Negatif Mantik igin EndUstriyel Konnektér ile G/C Modull 470
Yay Terminalleriyle G/G Modiilu 471
Gvenlik islevi STO igin Kablolar 472
Sanayi Tipi Fis Konnektorleri 473
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Aksesuarlar ve yedek parcgalar

isletime alma aletleri

Aciklama Referans

PC baglanti seti, tahrikle PC arasinda seri baglanti, RJ45 lizerinde USB-A TCSMCNAM3MO002P

Coklu YUkleyici, parametre ayarlarini PC'ye veya baska bir cihaza kopyalama igin cihaz VW3A8121

Modbus kablosu, 1 m (3,28 ft), 2 x RJ45 VW3A8306R10
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Aksesuarlar ve yedek pargalar

Bellek kartlari

Aciklama Referans
Parametre ayarlarini kopyalamak igin bellek karti VW3M8705
Parametre ayarlarini kopyalamak igin 25 bellek karti VW3M8704
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Aksesuarlar ve yedek pargalar

Yuva 1 veya Yuva 2 igin Sebeke Beslemesi

Aciklama Referans
LXM32I baglanti modiilii sebeke beslemesi, tek faz VW3M9001
LXM32I baglanti modiilii sebeke beslemesi, ¢ faz VW3M9002
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Aksesuarlar ve yedek pargalar

Yuva 1 veya Yuva 2 igin Fren Rezistérleri

Aciklama Referans

LXM32I modili standardi fren direnci, tek faz 35 Q, 20 W VW3M9021
LXM32I modili standardi fren direnci, tg¢ faz, 70 Q, 20 W VW3M9022
LXM32I baglanti modulu harici fren direnci VW3M9010
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Aksesuarlar ve yedek parcgalar

Harici fren direngleri

Aciklama Referans

Fren direnci IP65; 27 Q; maksimum surekli gti¢ 100 W; 0,75 m (2,46 ft) baglanti kablosu, VW3A7602R07
2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 27 Q; maksimum surekli gii¢ 100 W; 2 m (6,56 ft) baglanti kablosu, VW3A7602R20
2,1 mm?2 (AWG 14)
Fren direnci IP65; 27 Q; maksimum surekli gii¢ 100 W; 3 m (9,84 ft) baglanti kablosu, VW3A7602R30

2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 27 Q; maksimum surekli gii¢ 200 W; 0,75 m (2,46 ft) baglanti kablosu, VW3A7603R07
2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 27 Q; maksimum surekli gii¢ 200 W; 2 m (6,56 ft) baglanti kablosu, VW3A7603R20
2,1 mm?2 (AWG 14)
Fren direnci IP65; 27 Q; maksimum surekli gii¢ 200 W; 3 m (9,84 ft) baglanti kablosu, VW3A7603R30

2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 27 Q; maksimum surekli glic 400 W; 0,75 m (2,46 ft) baglanti kablosu, VW3A7604R07
2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 27 Q; maksimum surekli gii¢ 400 W; 2 m (6,56 ft) baglanti kablosu, VW3A7604R20
2,1 mm?2 (AWG 14)
Fren direnci IP65; 27 Q; maksimum surekli gii¢ 400 W; 3 m (9,84 ft) baglanti kablosu, VW3A7604R30

2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 72 Q; maksimum surekli gli¢ 100 W; 0,75 m (2,46 ft) baglanti kablosu, VW3A7605R07
2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 72 Q; maksimum surekli gii¢ 100 W; 2 m (6,56 ft) baglanti kablosu, VW3A7605R20
2,1 mm?2 (AWG 14)
Fren direnci IP65; 72 Q; maksimum surekli gii¢ 100 W; 3 m (9,84 ft) baglanti kablosu, VW3A7605R30

2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 72 Q; maksimum surekli glic 200 W; 0,75 m (2,46 ft) baglanti kablosu, VW3A7606R07
2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 72 Q; maksimum surekli gii¢ 200 W; 2 m (6,56 ft) baglanti kablosu, VW3A7606R20
2,1 mm?2 (AWG 14)
Fren direnci IP65; 72 Q; maksimum surekli gii¢ 200 W; 3 m (9,84 ft) baglanti kablosu, VW3A7606R30

2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 72 Q; maksimum surekli glic 400 W; 0,75 m (2,46 ft) baglanti kablosu, VW3A7607R07
2,1 mm?2 (AWG 14)

Fren direnci IP65; 72 Q; maksimum surekli gii¢ 400 W; 2 m (6,56 ft) baglanti kablosu, VW3A7607R20
2,1 mm?2 (AWG 14)
Fren direnci IP65; 72 Q; maksimum surekli gii¢ 400 W; 3 m (9,84 ft) baglanti kablosu, VW3A7607R30

2,1 mm?2 (AWG 14)
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Aksesuarlar ve yedek pargalar

Pozitif Mantik igin Endiistriyel Konnektér ile G/C Modiili

Aciklama Referans
Endustriyel konektoru, 4 dijital girisi M8 (kaynak), alan veri yolu M12, giivenlik fonksiyonu VW3M9106
STO olan LXM32| Ethernet baglanti modulu

Endustriyel konektoru, 4 dijital girisi M8 (kaynak), alan veri yolu M12 olan LXM32I Ethernet | VW3M9107
baglanti moduli

Endustriyel konektord, 2 dijital girisi M8 (kaynak), alan veri yolu M12, giivenlik fonksiyonu VW3M9108
STO olan LXM32| Ethernet baglanti modulu

Endustriyel konektoru, 2 dijital girisi M8 (kaynak), alan veri yolu M12 olan LXM32I Ethernet | VW3M9109
baglanti moduli

Endustriyel konektord, 4 dijital girisi ve 2 dijital gikis M8 (kaynak), alan veri yolu M12, glivenlik | VW3M9116
fonksiyonu STO olan LXM32| Ethernet baglanti moduli

Endustriyel konektord, 4 dijital girisi ve 2 dijital ¢ikis M8 (kaynak), alan veri yolu M12 olan VW3M9117

LXM32I Ethernet baglanti moduli
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Aksesuarlar ve yedek parcgalar

Negatif Mantik i¢in Endistriyel Konnektér ile G/G Modiilii

Aciklama Referans
Endustriyel konektori, 4 dijital girisi M8 (alici), alan veri yolu M12, giivenlik fonksiyonu STO | VW3M9206
olan LXM32I Ethernet baglanti moduli

Endustriyel konektord, 4 dijital girisi M8 (alicr), alan veri yolu M12 olan LXM32| Ethernet VW3M9207
baglanti moduli

Endustriyel konektord, 2 dijital girisi M8 (alici), alan veri yolu M12, giivenlik fonksiyonu STO | VW3M9208
olan LXM32I Ethernet baglanti moduli

Endustriyel konektord, 2 dijital girisi M8 (alicr), alan veri yolu M12 olan LXM32| Ethernet VW3M9209
baglanti moduli

Endustriyel konektord, 4 dijital girisi ve 2 dijital gikis M8 (alici), alan veri yolu M12, glivenlik | VW3M9216
fonksiyonu STO olan LXM32| Ethernet baglanti modula

Endustriyel konektord, 4 dijital girisi ve 2 dijital gikis M8 (alici), alan veri yolu M12 olan LXM32I| | VW3M9217

Ethernet baglantt modulu
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Aksesuarlar ve yedek pargalar

Yay Terminalleriyle G/C Modulii

Aciklama Referans

Yay terminalleri (alici/kaynak), 4 dijital giris, 2 dijital gikis, gtivenlik fonksiyonu STO, 7 kér tapa | VW3M9110
iceren LXM32| Ethernet baglanti modulu

Sinyaller igin kablo delikleri M8 ve STO, 12 parga VW3M9508

Veri alani yolu igin kablo delikleri M12, 10 parca VW3M9512
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Aksesuarlar ve yedek parcgalar

Giivenlik islevi STO igin Kablolar

Aciklama Referans
Giivenlik fonksiyonu STO igin énceden monte edilmis kablo, 3 m (9,84 ft), 3 x 0,34 mm?, VW3M9403
endustriyel konektor M8, diger kablo ucu agik
Giivenlik fonksiyonu STO igin énceden monte edilmis kablo, 5 m (16,4 ft), 3 x 0,34 mm?, VW3M9405
endustriyel konektor M8, diger kablo ucu agik
Giivenlik fonksiyonu STO igin énceden monte edilmis kablo, 10 m (32,8 ft), 3 x 0,34 mm?2, | YW3M9410
endustriyel konektor M8, diger kablo ucu agik
Giivenlik fonksiyonu STO igin énceden monte edilmis kablo, 15 m (49,2 ft), 3 x 0,34 mm?2, | VW3M9415
endustriyel konektor M8, diger kablo ucu agik
Giivenlik fonksiyonu STO igin énceden monte edilmis kablo, 20 m (65,6 ft), 3 x 0,34 mm?2, | YW3M9420
endustriyel konektor M8, diger kablo ucu agik
STO cikisi igin konektor, 1 x endlstriyel konektor M8 VW3L50010
Giivenlik fonksiyonu STO igin énceden monte edilmis kablo, 3 m (9,84 ft), 3 x 0,34 mm?, VW3M94CR03
endustriyel konektér M8, disi konektdr M8, korumal
Giivenlik fonksiyonu STO igin énceden monte edilmis kablo, 5 m (16,4 ft), 3 x 0,34 mm?, VW3M94CR05
endustriyel konektér M8, disi konektdr M8, korumal
Giivenlik fonksiyonu STO igin énceden monte edilmis kablo, 10 m (32,8 ft), 3 x 0,34 mm2, | YW3M94CR10
endustriyel konektér M8, disi konektdr M8, korumal
Giivenlik fonksiyonu STO igin énceden monte edilmis kablo, 15 m (49,2 ft), 3 x 0,34 mm?2, | VW3M94CR15
endustriyel konektér M8, disi konektdr M8, korumal

20 m (65,6 ft), 3x 0,34 mm?2, | VW3M94CR20

Glvenlik fonksiyonu STO igin 6nceden monte edilmis kablo,

endustriyel konektér M8, disi konektdr M8, korumal
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Aksesuarlar ve yedek pargalar

Sanayi Tipi Fis Konnektorleri

Aciklama Referans
Ethernet icin konektor kiti, 2 x erken endUstriyel konektér M12, 1 x sizdirmazlik kapagr M12 | VW3L5E000
G/C igin konektor kiti, 2 x endustriyel konektér M8 VW3L50200
G/C igin konektor kiti, 3 x endiistriyel konektdr M8 VW3L50300
Y-kablo, DI/DO ayirici kablo, endustriyel konektér M8, 1 x 6 pin - 2 x 3 pin, 2 par¢a VW3M9601
STO cikisi igin konektodr, 1 x endustriyel konektér M8 VW3L50010
Endustriyel konektorlerle G/G moddill igin sizdirmazlik kapaklari, 5 x M8, 1 x M12 VW3M9530
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Bolim 12

Servis, bakim ve imha

Bu Béliimde Neler Yer Aliyor?

Bu béluim, su basliklari igerir:

EI00000002624 03/2020

Baslik Sayfa
Servis Adresleri 476
Bakim 477
Uriinii Degistirme 479
Nakliye, Depolama, Elden Cikarma 480
475



Servis, bakim ve imha

Servis Adresleri

Schneider Electric Automation GmbH

Schneiderplatz 1

97828 Marktheidenfeld, Almanya

Telefon: +49 (0) 9391 /606 - 0

Faks: +49 (0) 9391 / 606 - 4000

E-posta: info-marktheidenfeld@schneider-electric.com
Internet: Ahttp.//www.schneider-electric.com

Machine Solutions Servisi

Schneiderplatz 1

97828 Marktheidenfeld, Aimanya

Telefon: +49 (0) 9391 / 606 - 3265

Faks: +49 (0) 9391 / 606 - 3340

E-posta: automation.support.de@schneider-electric.com
Internet: Ahttp.//www.schneider-electric.com

Ek ilgili Kisi Adresleri

Ek ilgili kisi adresleri icin ana sayfaya bakin:
http.//www.schneider-electric.com
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Servis, bakim ve imha

Bakim

Bakim Plani

Uriinii diizenli olarak kirlenme veya hasar bakimindan kontrol edin.

Onarimlar yalnizca Uretici tarafindan yapilabilir. Yetkisiz kisilerin yaptigi onarimlar igin garanti verilmez
veya sorumluluk kabul edilmez.

Siricu sistemindeki herhangi bir calisma turtiinden 6nce, alinacak énlemler ve islemler hakkinda bilgi igin
Takma ve Devreye Almayla ilgili bélimlere basvurun.

Makinenizin bakim planinda asagidaki noktalari unutmayin.

Baglantilar ve Baglama

e Tum baglanti kablolarini ve konektdrleri hasara karsi diizenli olarak. Hasarli kablolari hemen degistirin.
e Tum cikis 6gelerinin iyice yerlestigini dogrulayin.
e Tum mekanik ve elektrikli disli baglantilarini belirtilen torkta sikin.

Mil Mihir Halkasini Yaglama

Temizleme

Motorlarin mil mihurleme halkasi olmasi durumunda, mil mihdr halkasinin mihuir dudagr ve uygun
metalik olmayan aletli mil arasindaki alana yag uygulanmalidir. Mil mihir halkalarinin kuru galismasina
izin verilirse mil muhr halkalarinin servis d6mri énemli élglide azaltilacaktir.

izin verilen ortam kosullarina uyulmazsa ortamlardan harici maddeler (iriine zarar verebilir ve istenmeyen
harekete veya ekipmanin hasar gérmesine neden olabilir.

A UYARI

ISTENMEYEN HAREKET

e Mevcut dokiimanda ve destekleyen bir donanimin veya aksesuarin dokiimantasyonunda belirtilen izin
verilen ortam kosullarina uyuldugunu dogrulayin.

e Muhurlerin kuru galismasina izin vermeyin.

e Mil kovanina sivi girmesini engelleyin (6rnegin, IM V3 montaj konumunda).

o Mil mihdr halkalarini ve motorun kablo girislerini dogrudan basing rondelasinin dogrudan spreyine
maruz birakmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Uriindeki tozu ve kiri diizenli araliklarla temizleyin. Ortam havasina yetersiz 1si yayilimi sicakhdi asiri
derecede artirabilir.

Motorlar basingl bir rondelayla temizlemeye uygun degildir. Yiiksek basing suyu motor igine girmeye
zorlayabilir.

Cozeltiler veya temizlik maddeleri kullanirken, kablolarin, kablo giris muhurlerinin, O halkalarin ve motor
boyasinin hasar gérmedigini dogrulayin.

Tutucu Freni inceleme/Alistirmasini Yapma

Tutucu frenin alistirmasi fabrikada yapilmistir. Tutucu fren uzun sire kullaniimadiysa tutucu frenin
parcalari asinabilir. Asinma tutucu torkunu azaltabilir.

Tutucu frende teknik verilerde gosterilen tutucu torku yoksa yeniden frenlenmelidir.

e Motor monte edildiyse motoru ¢ikarin.
e Bir tork anahtari kullanarak tutucu fren torkunu olgiin.
e Tutucu frenin tutucu torku belirtilen degerlerden oldukga farkliysa mantel olarak motor milini her iki
yénde 25 donise dondiiriin. Degerler igin Tutucu Fren (Secenek) (bkz. sayfa 37) bolimiine bakin.
e Orijinal tutucu torkunu geri yikleyebilene kadar 3 kereye kadar islemi tekrarlayin.
Orijinal tutucu torku geri yiklenmezse Schneider Electric temsilcinize basvurun.

Dénen Yatagi Degistirme

Doénen yatak degistirildiginde, motor kismen manyetik 6zelligi kaybeder ve giict kaybeder.
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BILDIRIM

UYGULANAMAYAN EKIPMAN
Ddnen yatagi degistirmeyin.

Bu talimatlara uyulmamasi, ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

TUm servis olaylari igin Schneider Electric temsilcinize basvurun.

STO giivenlik fonksiyonu galigsma émri
STO giivenlik fonksiyonunun galisma émri 20 yilla sinirhidir. Bu dénemden sonra, glivenlik islevinin verileri
artik gegerli olmaz. Bitis tarihi Grinun tip levhasinda bulunan DOM degeri + 20 yil ile belirlenmelidir.

e Bu tarihi sistemin bakim planina kaydedin.
Bu tarihten sonra glivenlik fonksiyonunu kullanmayin.

Ornek:

Uriiniin ad plakasindaki DOM GG.AA.YY biciminde gésterilir, drnedin 31.12.16. (31 Aralik 2016). Yani:
Guvenlik fonksiyonunu 31 Aralik 2036'dan sonra kullanmayin.
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Uriinii Degistirme

Yan duvarlari agma tehlikeli voltaji agiga cikarir ve yalitima zarar verir.

ELEKTRIK GARPMASI
Yan duvari agmayin.

Bu talimatlara uyulmamasi, 6liime veya agir yaralanmalara yol agacaktir.

Uygun olmayan parametre deg@erleri veya uygun olmayan veriler beklenmedik hareketleri tetikleyebilir,
sinyalleri tetikleyebilir, parcalara zarar verebilir ve izleme islevlerini devre disi birakabilir. Bazi parametre
degerleri veya veriler bir yeniden baslatma yapilana kadar etkinlesmeyebilir.

A UYARI

EKIPMANIN YANLISLIKLA GALISMASI

e Sistemi yalnizca ¢alisma bélgesi iginde hi¢ kimse veya engel olmadiginda baslatin.

e Sdurlicu sistemini belirsiz parametre degerleri veya verilerle ¢alistirmayin.

e Parametreleri ve degistirmedeki tiim etkilerini tam olarak anlayana kadar bir parametre degerini
kesinlikle degistirmeyin.

e Sdirlcuyu yeniden baslatin ve degisikliklerden sonra kaydedilen islem verisini ve/veya parametre
degerlerini dogrulayin.

o Devreye alirken, yukseltirken veya surucuniin ¢alismasini bir sekilde degistirirken dikkatli bir sekilde
tim galistirma durumlarinin ve olasi hata durumlarinin test calistirmasini yapin.

o Uriini degistirdikten sonra ve ayrica parametre degerlerinde ve/veya diger istege bagh verilerde
degisiklikler yaptiktan sonra islevleri dogrulayin.

Bu talimatlara uyulmamasi 6liime, agir yaralanmalara veya ekipmanda maddi hasara yol agabilir.

Yalnizca BMi ve Lexium 32i'yi birlikte degistirin. ikisinden birini tek tek degistirmeyin.
Cihazlari degistirmek i¢in asagdidaki prosediru izleyin.

e TUm parametre ayarlarini kaydedin. Bunu yapmak igin bir bellek karti kullanin veya devreye alma
yazihmi kullanarak verileri bir PC'ye kaydedin, Parametre Yoénetimi (bkz. sayfa 785) bélimine bakin.
TUm besleme voltajlarini kapatin. Baska voltajin olmamasini saglayin (gtivenlik uyarilari).

TUm baglantilar etiketleyin ve tim baglanti kablolarini ¢ikarin (konnektor kilitlerini agin).

Uriinii sokan.

Uriiniin tip levhasinda bulunan kimlik numarasini ve seri numarasini not edin.

Kurulum (bkz. sayfa 95) bélimiine gore yeni Grini kurun.

Kurulacak Uriin baska bir yerde galismissa, isletime almadan 6nce fabrika ayari tekrarlanmalidir.
Devreye Alma (bkz. sayfa 739) bélimine gore Uriini devreye alin.
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Nakliye, Depolama, Elden Cikarma

Nakliye

Uriin sadece darbelerden korunmus halde tasinabilir. Génderi igin miimkiinse orijinal ambalaji kullanin.
Depolama

Uriinii sadece izin verilen ortam kosullarinda depolayin.

Uriinii tozdan ve kirden koruyun.
Elden Cikarma

Uriin, tekrar kullanilabilen cesitli malzemelerden olusur. Uriinii yerel talimatlar dogrultusunda imha edin.

http.//www.schneider-electric.com/green-premium adresinde ¢evre korumasina iliskin bilgiler ve
dokiimanlar (ISO 14025uyarinca) bulabilirsiniz:

e EoLi (Product End-of-Life Instructions)
e PEP (Product Environmental Profile)
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Sozluk

indeks sinyali

Dahili birimler
DC-Bus

DOM

DriveCom

EDS
EMV

Esleme

Fabrika ayari

Fault

Fault Reset

Fl

Gergek deger

Motorda rotor konumuna referans vermek igin bir kodlayicinin sinyali. Tur basina kodlayici bir indeks
sinyali verir.

D

Motorun yerlestirilebildigi son konumun ¢ézinirligu. Dahili birimler adim seklinde belirtilir.
Enerji ile gii¢ asamasini saglayan devre (dogrudan voltaj).

Date of manu"facturing: Uriindin tip levhasinda tiretim tarihi GG.AA.YY veya GG.AA.YYYY olarak
belirtilmistir. Ornegin:

31.12.11 31 Aralik 2011 demektir

31.12.2011 31 Aralik 2011 demektir

DSP402 durum makinesinin belirtimi DriveCom belirtimine gore olusturuldu.

E

(Electronic Data Sheet (Elektronik Veri Sayfasi)); drtinin belirli 6zelliklerini igerir.
Elektromanyetik uyum

Nesne dizini girislerini PDQO'lara atama

F

Uriiniin teslim edildiginde sahip oldugu ayarlar.

Faultbir isletim durumudur. Denetim fonksiyonlari bir hata algilamissa hata sinifina gére bu isletim
durumuna gegis yapilir. Bu ¢alisma durumundan ¢ikmak igin bir "Fault Reset" veya gui¢ déngusu gerekir.
Bundan énce, algilanan hatanin nedeni kaldiriimalidir. Daha fazla bilgi IEC 61800-7, ODVA Common
Industrial Protocol (CIP) gibi uygun standartlarda bulunabilir.

Calisma durumu Arizasindan ¢ikmak icin kullanilan islev. islev kullanilmadan énce, algilanan hatanin
nedeni kaldiriimalidir.

FI koruma salteri (RCD Residual current device).

G

Kontrol muhendisliginde, verilen bir 6rnekte kontrol edilen degerin gercek degeri (6rnegin, gergek hiz,
gercek tork, gercek konum). Gercek deger, referans degere erismek igin kontrol déngdleriyle kullanilan bir
giris degeridir (6lgllen deger).
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Hareket yéni

Hata

Hata sinifi

Inc

IT sebekesi

Kalici

Kodlayici

Koruma derecesi

Kullanici birimi

Olgek ayari faktori

Parametre

PELV

Quick Stop

rms

H

Rotasyonlu motorlarda donus yonu IEC61800-7-204 uyarinca tanimlanmistir: Motor mili dénerken pozitif
donis yoénu, disari bakan motor milinin 6n ylzine bakildiginda gegerlidir.

Algilanan (hesaplanan, élgiilen veya sinyalle aktarilan) bir deger veya durum ile éngoériilen ya da teorik
olarak dogru deg@er veya durum arasindaki uyumsuzluk.

Gruplarda hatalarin siniflandiriimasi. Farkli hata siniflarina bolinmesi hatalara kontrollu bigcimde cevap
vermeye imkan veri (6rnegi bir hatanin derecesi).

Adimlar

Etkin olan tim pargalarin topraga karsi yalitildigi veya yliksek bir empedans lizerinden topraklandigi
sebeke. IT: isolé terre (Fransizca), izole toprak.

Zit: toprakli sebeke, bkz. TT/TN sebekesi

K

Cihaz kapatildiktan sonra parametre degerinin bellekte kalip kalmayacaginin isareti.

Bir yolu veya bir agiy! elektrikli bir sinyale dondistiiren algilayici. Bu sinyal tahrik takviyesi tarafindan bir mile
(rotor) veya bir tahrik tnitesine ait fili konumu belirlemek igin degerlendirilir.

Yabanci maddelerin ve suyun igeri girmesine karsi koruma saglamak igin koruma tura elektrikli isletim
gerecleri igin standart bir tespittir (6rnek: IP20).

Motor hareketine iliskin kullanici tarafindan parametre (izerinden belirlenebilen birim.

O

Bu faktor dahili bir birim ile kullanici birimi arasindaki orandir.

P

Kullanici tarafindan okunabilen ve kismen ayarlanabilen cihaz verileri ve cihaz degerleri.

Protective Extra Low Voltage (ingilizce), glivenli ayrimli fonksiyon kiiciik voltaji. Diger bilgiler: IEC 60364-
4-41

Q

Algilanan bir hataya yanit olarak veya bir komut yoluyla islev hizli hareket dustrme igin kullanilabilir.

R

Voltajin (V) veya bir akimin (A,,,s) Kok Ortalama Karesi degeri
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RS485
Birden fazla katilimciyla seri veri aktarimi saglayan EIA-485 uyarinca Fieldbus arabirimi.

S

Son kademe
Son kademe (izerinden motor kumanda edilir. Son kademe, kumandanin hareket sinyallerine gére motoru

kumanda etmek icin akimlar Uretir.

Sinir anahtari
izin verilen seyahat araliginin sinyal asiri seyahatini degistirir.

T

TT sebekeleri, TN sebekeleri
Toprakli sebekeler; toprak kablosu baglantisi agisindan farkhdir. Zitti: topraklanmamis sebekeler, IT

sebekesine bakin.

Tutucu fren
Gli¢ asamasi devre disi birakildiginda motordaki tutucu frenin motor konumunu tutma gérevi vardir.

Tutucu fren glivenlik fonksiyonu ve isletim freni degildir.
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Dizin

B

baslamadan énce
guvenlik bilgileri, 9
basma icin gi¢, 30

C

galisma durumlari, 240

cihaza genel bakis, 78

Coklu Déniis;SinCos Coklu Donis;Kodlayici:Coklu
Donus, 38, 38

D

depolama, 480
durum gegisleri, 242

E

elden ¢ikarma, 480, 480
emisyon, 47
erisim kanallan, 792

F

fabrika ayarlarini geri yikleme, 790
Fren direnci: Segim, 65

H

hata bellegi, 367

hata mesajlari, 363

hata mesajlarinin hata sinifi, 364
hata sinifi, 242

hata tepkisi, 242

izleme: Fren direnci, 65

K

kablo deliklerinin sikma torku, 42
koruma derecesi, 23

kullanici taniml Uniteler, 207
kullanim amaci, 70

M

mil mihdr halkasi / koruma derecesi, 27
montaj konumu, 99
montaj mesafeleri, havalandirma, 99

N

nakliye, 480

O

olcekleme faktort, 207
ornekleme dénemi, 223, 224, 225

P

parametre _Accesslnfo, 392
parametre _actionStatus, 333, 392
parametre _AT_J, 773, 392
parametre _AT_M_friction, 773, 392
parametre _AT_M_load, 773, 392
parametre _AT_progress, 772, 392
parametre _AT_state, 772, 393
parametre _Cap1CntFall, 393
parametre _Cap1CntRise, 393
parametre _Cap1Count, 300, 393
parametre _Cap1CountCons, 393
parametre _Cap1Pos, 299, 393
parametre _Cap1PosCons, 393
parametre _Cap1PosFallEdge, 393
parametre _Cap1PosRisEdge, 393
parametre _Cap2CntFall, 394
parametre _Cap2CntRise, 394
parametre _Cap2Count, 300, 394
parametre _Cap2CountCons, 394
parametre _Cap2Pos, 299, 394
parametre _Cap2PosCons, 394
parametre _Cap2PosFallEdge, 394
parametre _Cap2PosRisEdge, 394
parametre _CapEventCounters, 395
parametre _CapStatus, 299, 395
parametre _Cond_State4, 395
parametre _CTRL_ActParSet, 776, 227, 395
parametre _CTRL_KPid, 395
parametre _CTRL_KPiq, 395
parametre _CTRL_TNid, 395
parametre _CTRL_TNiq, 395
parametre _DataError, 396
parametre _DataErrorinfo, 396
parametre _DCOMopmd_act, 396
parametre _DCOMstatus, 333, 396
parametre _DEV_T_current, 396
parametre _DevNameExtAddr, 397
parametre _DipSwitches, 397
parametre _DPL_BitShiftRefA16, 397
parametre _DPL_drivelnput, 397
parametre _DPL_driveStat, 397
parametre _DPL_mfStat, 397
parametre _DPL_motionStat, 334, 397
parametre _ENC_AmplMax, 397
parametre _ENC_AmplMean, 397, 397
parametre _ENC_AmplMin, 397
parametre _ERR_class, 367, 397
parametre _ERR_DCbus, 362, 398
parametre _ERR_enable_cycl, 362, 398
parametre _ERR_enable_time, 362, 398
parametre _ERR_motor_I, 367, 398
parametre _ERR_motor_v, 362, 398
parametre _ERR_number, 367, 398
parametre _ERR_powerOn, 362, 398
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parametre _ERR_qual, 362, 398
parametre _ERR_temp_dev, 362, 398
parametre _ERR_temp_ps, 362, 398
parametre _ERR_time, 362, 398
parametre _ErrNumFbParSvc, 398
parametre _FieldbusSelection, 399
parametre _fwNoSlot3, 399
parametre _fwNoSlot3Boot, 399
parametre _fwNoSIot3FPGA, 399
parametre _fwNoSlot3PRU, 399
parametre _fwRevSlot3, 399
parametre _fwRevSlot3Boot, 399
parametre _fwRevSIot3FPGA, 399
parametre _fwRevSIot3PRU, 399
parametre _fwVersSlot3, 400
parametre _fwVersSlot3Boot, 400
parametre _fwVersSIot3FPGA, 400
parametre _fwVersSIlot3PRU, 400
parametre _HMdisREFtolDX, 278, 400
parametre _HMdisREFtolDX_usr, 278, 400
parametre _hwVersCPU, 400
parametre _hwVersPS, 400
parametre _hwVersSlot3, 407
parametre _|_act, 407

parametre _Id_act_rms, 407
parametre _Id_ref_rms, 407
parametre _Imax_act, 407
parametre _Imax_system, 407
parametre _InvalidParam, 407
parametre _IO_act, 758, 4071
parametre _IO_DI_act, 758, 407
parametre _IO_DQ_act, 758, 402
parametre _IO_STO_act, 758, 402
parametre _|OdataMtoS01, 402
parametre _|OdataStoM01, 402
parametre _|OmappingMtoS01, 402
parametre _IOmappingStoMO01, 402
parametre _IPAddressAct1, 402
parametre _IPAddressAct2, 402
parametre _IPAddressAct3, 402
parametre _IPAddressAct4, 402
parametre _IPgateAct1, 403
parametre _IPgateAct2, 403
parametre _IPgateAct3, 403
parametre _IPgateAct4, 403
parametre _IPmaskAct1, 403
parametre _IPmaskAct2, 403
parametre _IPmaskAct3, 403
parametre _IPmaskAct4, 403
parametre _IPmode, 403
parametre _Iq_act_rms, 403
parametre _Iq_ref_rms, 403
parametre _LastError, 360, 403
parametre _LastError_Qual, 404
parametre _LastWarning, 360, 404
parametre _M_BRK_T_apply, 404
parametre _M_BRK_T_release, 404
parametre _M_Enc_Cosine, 404
parametre _M_Enc_Sine, 404
parametre _M_Encoder, 404
parametre _M_HoldingBrake, 404
parametre _M_I_0, 404

parametre _M_I_max, 404
parametre _M_I_nom, 404

parametre _M_I2t, 404

parametre _M_Jrot, 405

parametre _M_kE, 405

parametre _M_L_d, 405

parametre _M_L_q, 405

parametre _M_load, 338, 405
parametre _M_M_0, 405

parametre _M_M_max, 405
parametre _M_M_nom, 405
parametre _M_maxoverload, 339, 405
parametre _M_n_max, 405
parametre _M_n_nom, 405
parametre _M_overload, 338, 405
parametre _M_Polepair, 405
parametre _M_PolePairPitch, 406
parametre _M_R_UV, 406
parametre _M_T_max, 406
parametre _M_Type, 406
parametre _M_U_max, 406
parametre _M_U_nom, 406
parametre _ModeError, 406
parametre _ModeErrorinfo, 406
parametre _ModuleSlot3, 407
parametre _n_act, 407

parametre _n_act_ENC1, 407
parametre _n_ref, 407

parametre _OpHours, 407
parametre _p_absENC, 765, 407
parametre _p_absmodulo, 407
parametre _p_act, 407

parametre _p_act_ENC1, 407
parametre _p_act_ENC1_int, 407
parametre _p_act_int, 408
parametre _p_dif, 408

parametre _p_dif_load, 372, 408
parametre _p_dif_load_peak, 373, 408
parametre _p_dif_load_peak_usr, 372, 408
parametre _p_dif_load_usr, 372, 408
parametre _p_dif_usr, 408
parametre _p_ref, 408

parametre _p_ref_int, 408
parametre _PAR_ScalingError, 409
parametre _PAR_ScalingState, 409
parametre _PntMAC1, 409
parametre _PntMAC2, 409
parametre _PntMAC3, 409
parametre _PntMAC4, 409
parametre _PntMACS5, 409
parametre _PntMACG6, 409
parametre _PntProfile, 409
parametre _PosRegStatus, 327, 470
parametre _Power_act, 470
parametre _Power_mean, 470
parametre _pref_acc, 470
parametre _pref_v, 470

parametre _prgNoDEV, 470
parametre _prgNoLOD, 470
parametre _prgRevDEV, 470
parametre _prgRevLOD, 470
parametre _prgVerDEV, 470
parametre _prgVerLOD, 477
parametre _PS_|_max, 477
parametre _PS_|_nom, 477
parametre _PS_load, 338, 477
parametre _PS_maxoverload, 338, 4717
parametre _PS_overload, 338, 4771
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parametre _PS_overload_cte, 477
parametre _PS_overload_I2t, 477
parametre _PS_overload_psq, 477
parametre _PS_T_current, 337, 4771
parametre _PS_T_max, 337, 47117
parametre _PS_T_warn, 337, 4771
parametre _PS_U_maxDC, 477
parametre _PS_U_minDC, 477
parametre _PS_U_minStopDC, 472
parametre _PT_max_val, 472
parametre _RAMP_p_act, 472
parametre _RAMP_p_target, 472
parametre _RAMP_v_act, 472
parametre _RAMP_v_target, 472
parametre _RES_load, 338, 4712

parametre _RES_maxoverload, 339, 472

parametre _RES_overload, 339, 472
parametre _RESint_P, 472
parametre _RESint_R, 472

parametre _RMAC_DetailStatus, 303, 472

parametre _RMAC_Status, 302, 472
parametre _ScalePOSmax, 473
parametre _ScaleRAMPmax, 473
parametre _ScaleVELmax, 473
parametre _SigActive, 473
parametre _SigLatched, 357, 4713
parametre _SuppDriveModes, 474
parametre _TouchProbeStat, 474
parametre _tq_act, 474

parametre _Ud_ref, 474

parametre _UDC_act, 474
parametre _Udq_ref, 474
parametre _Uq_ref, 474

parametre _v_act, 474

parametre _v_act_ENC1, 474
parametre _v_dif_usr, 375, 474
parametre _v_ref, 474

parametre _Vmax_act, 474
parametre _VoltUtil, 475

parametre _WarnActive, 475
parametre _WarnLatched, 356, 475
parametre AbsHomeRequest, 475
parametre AccessLock, 792, 476
parametre AT_dir, 777, 416
parametre AT_dis, 777, 476
parametre AT_dis_usr, 777, 417
parametre AT_mechanical, 777, 417
parametre AT_n_ref, 477
parametre AT _start, 777, 417
parametre AT _v_ref, 477
parametre AT_wait, 773, 417
parametre BLSH_Mode, 306, 417
parametre BLSH_Position, 305, 477
parametre BLSH_Time, 305, 4718
parametre BRK_AddT_apply, 478
parametre BRK_AddT _release, 478
parametre BRK release, 762, 418
parametre Cap1Activate, 300, 418
parametre Cap1Config, 300, 419
parametre Cap1Source, 479
parametre Cap2Activate, 300, 419
parametre Cap2Config, 307, 419
parametre Cap2Source, 479

parametre CLSET_p_DiffWin, 230, 4719
parametre CLSET_p_DiffWin_usr, 230, 4719

parametre CLSET_ParSwiCond, 230, 420
parametre CLSET_v_Threshol, 237, 420
parametre CLSET_winTime, 237, 420
parametre CTRL_GlobGain, 772, 4271
parametre CTRL_I_max, 756, 4271
parametre CTRL_I_max_fw, 427
parametre CTRL_KFAcc, 422

parametre CTRL_ParChgTime, 776, 231, 422
parametre CTRL_ParSetCopy, 232, 422
parametre CTRL_PwrUpParSet, 227, 422
parametre CTRL_SelParSet, 776, 227, 422
parametre CTRL_SmoothCurr, 422
parametre CTRL_SpdFric, 422

parametre CTRL_TAUnact, 423
parametre CTRL_v_max, 757, 423
parametre CTRL_VelObsActiv, 423
parametre CTRL_VelObsDyn, 423
parametre CTRL_VelObslnert, 423
parametre CTRL_vPIDDPart, 423
parametre CTRL_vPIDDTime, 423
parametre CTRL1_KFPp, 234, 423
parametre CTRL1_Kfric, 235, 424
parametre CTRL1_KPn, 778, 234, 424
parametre CTRL1_KPp, 783, 234, 424
parametre CTRL1_Nflbandw, 235, 424
parametre CTRL1_Nfldamp, 234, 424
parametre CTRL1_Nf1freq, 234, 424
parametre CTRL1_Nf2bandw, 235, 424
parametre CTRL1_Nf2damp, 235, 424
parametre CTRL1_Nf2freq, 235, 424
parametre CTRL1_Osupdamp, 235, 424
parametre CTRL1_Osupdelay, 235, 424
parametre CTRL1_TAUiref, 234, 425
parametre CTRL1_TAUnref, 779, 234, 425
parametre CTRL1_TNn, 778, 181, 234, 425
parametre CTRL2_KFPp, 236, 425
parametre CTRL2_Kfric, 237, 425
parametre CTRL2_KPn, 778, 236, 425
parametre CTRL2_KPp, 783, 236, 425
parametre CTRL2_Nflbandw, 237, 425
parametre CTRL2_Nfldamp, 236, 426
parametre CTRL2_Nf1freq, 236, 426
parametre CTRL2_Nf2bandw, 237, 426
parametre CTRL2_Nf2damp, 237, 426
parametre CTRL2_Nf2freq, 237, 426
parametre CTRL2_Osupdamp, 237, 426
parametre CTRL2_Osupdelay, 237, 426
parametre CTRL2_TAUiref, 236, 426
parametre CTRL2_TAUnref, 779, 236, 426
parametre CTRL2_TNn, 778, 181, 236, 426
parametre DCOMcontrol, 427

parametre DCOMopmode, 427
parametre DevNameExtAddr, 750, 427
parametre DI_0_Debounce, 220, 427
parametre DI_1_Debounce, 220, 427
parametre DI_2_Debounce, 220, 428
parametre DI_3_Debounce, 220, 428
parametre DPL_Activate, 428

parametre DPL_dmControl, 428
parametre DPL_intLim, 334, 429
parametre DPL_RefA16, 429

parametre DPL_RefB32, 429

parametre DplParChCheckDataTyp, 429
parametre DS402compatib, 429
parametre DS402intLim, 335, 430

EI00000002624 03/2020

487



Dizin

parametre DSM_ShutDownOption, 243, 430
parametre ENC1_adjustment, 766, 437
parametre ERR_clear, 362, 437
parametre ERR_reset, 362, 437
parametre ErrorResp_bit_DE, 437
parametre ErrorResp_bit_ ME, 437
parametre ErrorResp_Flt_AC, 347, 432
parametre ErrorResp_I2tRES, 432
parametre ErrorResp_p_dif, 374, 432
parametre ErrorResp_QuasiAbs, 432
parametre ErrorResp_v_dif, 375, 432
parametre FieldbusSelection, 746, 432
parametre HMdis, 276, 432

parametre HMmethod, 276, 433
parametre HMoutdis, 277, 433
parametre HMp_home, 277, 433
parametre HMp_setP, 283, 433
parametre HMprefmethod, 276, 433
parametre HMsrchdis, 277, 434
parametre HMv, 278, 434

parametre HMv_out, 278, 434
parametre InvertDirOfMove, 764, 434
parametre |O_AutoEnable, 434
parametre |O_AutoEnaConfig, 434
parametre |O_DQ_set, 297, 434
parametre |O_FaultResOnEnalnp, 246, 435
parametre |O_I_limit, 295, 435
parametre |O_JOGmethod, 257, 435
parametre |O_v_limit, 294, 435
parametre |OdefaultMode, 435
parametre |Ofunct_DIO, 273, 436
parametre |Ofunct_DI1, 274, 437
parametre |Ofunct_DI2, 275, 438
parametre |Ofunct_DI3, 276, 439
parametre |Ofunct_DQO, 278, 440
parametre |Ofunct_DQ1, 279, 441
parametre |OsigCurrLim, 447

parametre |OsigLIMN, 308, 441
parametre |OsigLIMP, 308, 442
parametre |OsigREF, 309, 442
parametre 10sigRespOfPS, 442
parametre |OsigVelLim, 442

parametre IP_IntTimind, 442

parametre IP_IntTimPerVal, 442
parametre |Pp_target, 442

parametre JOGactivate, 442

parametre JOGmethod, 257, 442
parametre JOGstep, 257, 442
parametre JOGtime, 257, 443
parametre JOGv_fast, 257, 443
parametre JOGv_slow, 257, 443
parametre LIM_HaltReaction, 290, 443
parametre LIM_|_maxHalt, 757, 291, 443
parametre LIM_I_maxQSTP, 756, 293, 444
parametre LIM_QStopReact, 292, 444
parametre MBaddress, 444

parametre MBbaud, 444

parametre Mfb_ResRatio, 444
parametre MOD_AbsDirection, 207, 445
parametre MOD_AbsMultiRng, 207, 445
parametre MOD_Enable, 200, 445
parametre MOD_Max, 201, 445
parametre MOD_Min, 200, 445
parametre MON_ChkTime, 327, 329, 330, 332, 445
parametre MON_commutat, 340, 446

parametre MON_ConfModification, 446
parametre MON_ENC_Ampl, 446
parametre MON_GroundFault, 342, 446
parametre MON_HW_Limits, 446
parametre MON_|_Threshold, 337, 446
parametre MON_IO_SelErr1, 353, 446
parametre MON_IO_SelErr2, 353, 447
parametre MON_IO_SelWar1, 353, 447
parametre MON_IO_SelWar2, 353, 447
parametre MON_MainsVolt, 347, 447
parametre MON_p_dif load, 373, 447
parametre MON_p_dif _load_usr, 373, 447
parametre MON_p_dif warn, 373, 447
parametre MON_p_DiffWin, 327, 448
parametre MON_p_DiffWin_usr, 327, 448
parametre MON_p_win, 320, 448
parametre MON_p_win_usr, 379, 448
parametre MON_p_winTime, 320, 448
parametre MON_p_winTout, 320, 449
parametre MON_SW_Limits, 377, 449
parametre MON_SWLimMode, 370, 449
parametre MON_swLimN, 377, 449
parametre MON_swLimP, 377, 449
parametre MON_tq_win, 377, 449
parametre MON_tq_winTime, 377, 450
parametre MON_v_DiffWin, 329, 450
parametre MON_v_Threshold, 330, 450
parametre MON_v_win, 378, 450
parametre MON_v_winTime, 378, 450
parametre MON_v_zeroclamp, 296, 450
parametre MON_VelDiff, 375, 450
parametre MON_VelDiff_Time, 375, 450
parametre MT_dismax, 450

parametre MT_dismax_usr, 457
parametre PAR_CTRLreset, 457
parametre PAR_ScalingStart, 457
parametre PAReeprSave, 457
parametre PARfactorySet, 790, 457
parametre PARuserReset, 789, 452
parametre PDOmask, 452

parametre PntIPAddress1, 748, 452
parametre PntIPAddress2, 748, 452
parametre PntIPAddress3, 748, 452
parametre PntIPAddress4, 748, 452
parametre PntIPgate1, 748, 452
parametre PntIPgate2, 748, 452
parametre PntIPgate3, 748, 452
parametre PntlIPgate4, 749, 452
parametre PntlPmask1, 748, 452
parametre PntlPmask2, 748, 453
parametre PntlPmask3, 748, 453
parametre PntlPmask4, 748, 453
parametre PntlpMode, 747, 453
parametre PosReg1Mode, 323, 453
parametre PosReg1Source, 453
parametre PosReg1Start, 322, 453
parametre PosReg1ValueA, 325, 453
parametre PosReg1ValueB, 325, 453
parametre PosReg2Mode, 324, 454
parametre PosReg2Source, 454
parametre PosReg2Start, 322, 454
parametre PosReg2ValueA, 325, 454
parametre PosReg2ValueB, 325, 454
parametre PosReg3Mode, 324, 454
parametre PosReg3Source, 455
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parametre PosReg3Start, 322, 455
parametre PosReg3ValueA, 325, 455
parametre PosReg3ValueB, 325, 455
parametre PosReg4Mode, 324, 455
parametre PosReg4Source, 455
parametre PosReg4Start, 322, 455
parametre PosReg4ValueA, 325, 456
parametre PosReg4ValueB, 325, 456
parametre PosRegGroupStart, 323, 456
parametre PP_ModeRangeLim, 795, 456
parametre PP_OpmChgType, 456
parametre PPoption, 270, 456
parametre PPp_target, 269, 456
parametre PPv_target, 269, 457
parametre PTtq_target, 267, 457
parametre PVv_target, 265, 457
parametre RAMP_tq_enable, 267, 457
parametre RAMP_tq_slope, 267, 457
parametre RAMP_v_acc, 287, 457
parametre RAMP_v_dec, 288, 457
parametre RAMP_v_enable, 287, 457
parametre RAMP_v_jerk, 289, 458
parametre RAMP_v_max, 287, 458
parametre RAMP_v_sym, 458
parametre RAMPaccdec, 458
parametre RAMPquickstop, 292, 459
parametre RESext_P, 768, 459
parametre RESext_R, 768, 459
parametre RESext_ton, 769, 459
parametre RESint_ext, 768, 459
parametre RMAC_Activate, 303, 459
parametre RMAC_Edge, 304, 459
parametre RMAC_Position, 303, 459
parametre RMAC_Response, 304, 459
parametre RMAC_Velocity, 303, 460
parametre ScalePOSdenom, 208, 460
parametre ScalePOSnum, 208, 460
parametre ScaleRAMPdenom, 270, 460
parametre ScaleRAMPnum, 270, 460
parametre ScaleVELdenom, 209, 460
parametre ScaleVELnum, 209, 460
parametre ShiftEncWorkRang, 767, 4671
parametre SimAbsolutePos, 467
parametre SyncMechStart, 467
parametre SyncMechStatus, 462
parametre SyncMechTol, 462
parametre TouchProbeFct, 462
parametre UsrAppDataMem1, 462
parametre UsrAppDataMem2, 462
parametrelerin teslimi, 390

personel nitelikleri, 9

potansiyel dengeleme kablolari, 53
PWM frekansi glic asamasi, 26

S

servis adresleri, 476
sikma torku ve vidalarin 6zellik sinifi, 42
sinir degerlerini ayarlama, 756

T

Tek DoOnus;SinCos Tek Donus, 38
Tek Donus;SinCos Tek Donus;Kodlayici:Tek Donas,
38

tir kodu, 79

U

Urtna degistirme, 479
usr_a, 207

usr_p, 207

usr_v, 207
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