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1 Guvenlik talimatlari
1.1 Temel glvenlik talimatlari

1.1.1 Genel givenlik talimatlari

ATEHLIKE

Gerilim altindaki pargalar ve diger enerji kaynaklari nedeniyle hayati tehlike
Gerilim altindaki parcalara temas etmeniz agir yaralanma veya 6lim ile sonuclanabilir.
e Yalnizca gerekli yetkinlige sahipseniz elektrikli cihazlar Gizerinde galisma gergeklestiriniz.
e Calismalar sirasinda ulkeye 6zgu glvenlik kurallarina uyunuz.
Emniyet saglamak icin genel olarak alti adim gegerlidir:
1. Sistemi kapatmak i¢in hazirlaniniz ve islemden etkilenecek tim katilimcilari bilgilendiriniz.
2. Makineyi gerilimsiz duruma getiriniz.
— Makineyi kapatiniz.
— Upyari levhalarinda belirtilen desarj suresi kadar bekleyiniz.
— lletkenler arasindaki veya iletken ile koruyucu iletken arasindaki gerilimsizligi kontrol ediniz.
— Mevcut yardimci gerilim devrelerinin gerilimsiz durumda olup olmadigini kontrol ediniz.
— Motorlarin hareket edemiyor oldugundan emin olunuz.
3. Diger tum enerji kaynaklarini tanimlayiniz, érn. basingh hava, hidrolik veya su.

4. Tehlikeli tim enerji kaynaklarini érn. salterleri kapatarak, kisa devreleri topraklayarak veya valfleri
kapatarak izole veya nétralize ediniz.

5. Enerji kaynaklarini tekrar agilmaya karsi emniyet altina aliniz.
6. Dogru makinenin tamamen kilitlendiginden emin olunuz.

Calismalar tamamlandiktan sonra, tersi sirayla devam ederek g¢alismaya hazir olma durumunu tekrar elde
ediniz.

/\ikaz

Uygun olmayan bir akim beslemesinin baglanmasi sonucu tehlikeli gerilim nedeniyle hayati tehlike
Gerilim altindaki pargalara temas etmeniz agir yaralanma veya 6liim ile sonuglanabilir.

e Elektronik yapi gruplarindaki tim baglantilar ve terminaller igin yalnizca SELV (SELV = Safety Extra Low
Voltage - Giivenlik Ekstra Diusiik Voltaj) veya PELV (PELV = Protective Extra Low Voltage - Koruyucu
Ekstra Disuk Voltaj) ¢ikis gerilimleri sunan akim beslemeleri kullaniniz.

/Nikaz

Hasarli motorlarda/cihazlarda elektrik yiiklii kisimlara dokunulursa hayati tehlike
Motorlarin/cihazlarin hatali kullanimi, bunlara zarar verebilir.

Hasarli motorlarda/cihazlarda, muhafazalarinda veya disarida bulunan pargalarinda tehlikeli voltajlar
bulunabilir.

e Tasima, saklama ve galisma sirasinda teknik veriler igerisinde belirtilen limit degerlere uyum
saglandigindan emin olun.

e Hasarl bir motoru/cihazi kullanmayin.

/Nikaz

Hat yalitim kiliflarinin takilmamasi yiiziinden elektrik garpmasi nedeniyle hayati tehlike

Kapasitif asin értisme nedeniyle hat yalitim kiliflari takilmadiginda hayati tehlike yaratacak temas gerilimleri
olusabilir.

e Hat yalitim kiliflarini ve kullaniimayan hatlarin tellerini en azindan bir taraftan topraklanmis gévde
potansiyeline baglayiniz.

ilk calistirma
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/Nikaz
Topraklama mevcut olmadigindan elektrik carpmasi nedeniyle hayati tehlike

Koruma sinifi | olan cihazlarda topraklama hatti baglantisinin eksik veya yanlis yapiimasi nedeniyle gévdede
veya agliktaki parcalarda tehlikeli gerilimler mevcut olabilir, bunlarla temas edilmesi agir yaralanmalara veya
6lume neden olabilir.

e Cihazi usuliine uygun bigimde topraklayiniz.

/\ikAz

Isletme sirasinda soket baglantilarinin ayrilmasindan dolay elektrik carpmasi nedeniyle hayati tehlike

isletme sirasinda soket baglantilarinin ayrilmasindan dolayi ortaya cikan kivilcimlar agir yaralanmalara veya
6lime neden olabilir.

¢ isletme sirasinda ayrilmasina acik bicimde izin verilmis olanlar haric, soket baglantilarini sadece gerilimsiz
durumdayken ayiriniz.

/\ikaz

Yetersiz muhafazalarda yanginin yayilmasi nedeniyle hayati tehlike
Yangin veya duman olusumu agir kisisel yaralanmalara veya maddi hasarlara neden olabilir.

e Koruyucu gbévdeye sahip olmayan cihazlari metal bir kontrol dolabina yerlestiriniz (veya benzer bir énlem alarak cihazi
korumaya aliniz) ve cihazin ates ile temasini énleyiniz.

e Dumanin sadece kontrollii yollardan gegecegdinden emin olunuz.

/Nikaz

Cep telefonlarinin veya mobil telsizlerin kullaniimasi durumunda beklenmeyen makine hareketi nedeniyle hayati tehlike

Bilesenlere 2 m'den yakin olan ve verici glici > 1 W olan mobil telsiz cihazlarin veya mobil telefonlarin kullaniimasi
durumunda, cihazlarda fonksiyon arizalari olusabilir. Bu durumda makinelerdeki fonksiyonel giivenlik olumsuz etkilenir ve
kisiler tehlike altinda kalabilecegi gibi maddi hasarlar da olusabilir.

o Bilesenlerin cok yakinindayken mobil telsizleri veya cep telefonlarini kapatiniz.

/\ikaz

izolasyonun agin yiiklenmesinden dolayi motorun yanmasi nedeniyle hayati tehlike

IT agindaki topraklama baglantisinda motor izolasyonuna daha fazla yiik biner. izolasyonun devre disi kalmasinin olasi
sonuglari agir yaralanmalar ve 6lim olabilir, ayrica duman olusumu ve yangin da mimkindur.

e izolasyon hatasini bildiren bir denetim tertibati kullaniniz.
e Motor izolasyonuna asiri ylik binmesini engellemek i¢in hatayr mimkuin oldugunca hizh gideriniz.

/Nikaz

Yeterli havalandirma agikligi oimadigindan agirn isinmadan dolayi yangin nedeniyle hayati tehlike

Yeterli havalandirma acikligi olmamasi bilesenlerin asiri Isinmasina ve buna bagli olarak duman olusumu ve yangina
neden olabilir. Bunun sonucunda élim veya agir bedensel yaralanmalar meydana gelebilir. Ayrica cihazlarin/sistemlerin
kullanim dmrii kisalabilir ve kesintiler artabilir.

o llgili bilesenler icin havalandirma acikliklari olarak belirtilen asgari mesafelere mutlaka uyunuz.

/\ikaz

Eksik veya okunmayan uyari levhalari nedeniyle kaza tehlikesi

Eksik veya okunmayan uyari levhalari ciddi yaralanmalara veya 6limlere neden olabilecek kazalar tetikleyebilir.
¢ Dokimantasyon yardimiyla uyari levhalarinin eksiksiz olup olmadigini kontrol ediniz.

¢ Bilesen lGzerinde eksik olan uyari levhalarini, gerekirse ilgili ilkenin dilinde, asiniz.

Okunmayan uyari levhalarini degistiriniz.

ik calistirma
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DIKKAT

Usultine uygun olmayan gerilim/izolasyon kontrolleri nedeniyle cihaz hasarlari
Usulline uygun olmayan gerilim/izolasyon kontrolleri, cihaz hasarlarina neden olabilir.

e Makinede/sistemde bir gerilim/izolasyon kontroliinden énce cihazlarin elektrik baglantilarini ayiriniz ginkd tim
doénustirtciler ve motorlar Uretici tarafindan ylksek gerilime karsi kontrol edilmistir ve makine/sistem iginde baska bir
kontrol gerekli degildir.

/Nikaz

Givenlik fonksiyonlarinin devre disi olmasi nedeniyle hayati tehlike

Devrede olmayan veya uyarlanmamis glvenlik fonksiyonlari makinede fonksiyon arizalarini tetikleyebilir, bu da agir
yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

e isletmeye alma isleminden &nce ilgili (riin dokiimantasyonundaki bilgileri dikkate aliniz.

e Givenlikle iliskili fonksiyonlar i¢in tim guvenlik iliskili bilesenleri de iceren tim sisteme y&nelik bir glivenlik
degerlendirmesi yiritiniz.

e Uygulanan guivenlik fonksiyonlarinin sizin tahrik ve otomasyon gérevlerinize uygun ve devrede oldugunu, ilgili
parametrelestirme ile glivenceye aliniz.

e Fonksiyon testi yapiniz.

e Givenlikle ilgili fonksiyonlarin dogru is akislarini sagladiginizdan emin olmadan énce sisteminizde gergek Uretime
gecmeyiniz.

Not
Safety Integrated fonksiyonlari igin dnemli glivenlik uyarilar
Safety Integrated fonksiyonlarini kullanmak istiyorsaniz, Safety Integrated el kitaplarindaki giivenlik uyarilarina uyunuz.

/Nikaz

Hatali veya degistiriimig parametrelendirme sonucunda makinedeki hatali fonksiyonlar nedeniyle hayati tehlike

Hatali veya degistiriimis parametrelendirme nedeniyle makinede hatali fonksiyonlar tetiklenebilir, bu durum da
yaralanmalara ve 6lime neden olabilir.

e Parametrelendirmelere yetkisiz erisimi engelleyiniz.
e Olasi hatall fonksiyonlari uygun dnlemlerle kontrol altina aliniz (6rnedin ACIL DURDURMA veya ACIL KAPATMA).

/\ikaz

Daimi manyetik alanlar nedeniyle hayati tehlike

Kapanmis olsalar bile sabit miknatish elektrik motorlari, konvertérlere/motorlara yakin olmalari durumunda kalp cihazlar
(pacemakers) veya implantlara sahip kisiler icin potansiyel risk olusturabilir.

¢ Bu tipte bir kisiyseniz (kalp cihazi veya implanta sahip) en az 2 m mesafeyi koruyun.

e Sabit miknatisli motorlari tasirken veya saklarken her zaman uyari etiketleri takilmis sekilde orijinal paketleme
malzemelerini kullanin.

e Saklama yerlerini uygun uyari etiketleri ile net bir sekilde isaretleyin.
e Hava ile tasima durumunda IATA dizenlemelerine uyulmalidir.

/Nikaz

Hareketli veya disar firlayan pargalarin neden oldugu yaralanma

Calisma sirasinda hareketli motor pargalarina veya siirlict ¢ikis pargalarina ve disari firlamis gevsek motor pargalarina
dokunulmasi (6rn. diiz kamalar) ciddi yaralanma veya 6lime neden olabilir.

o Gevsek pargalari ¢ikarin veya disari firlamayacak sekilde sabitleyin.
e Hareketli parcalara dokunmayin.
e llgili glivenlik korumalarini kullanarak tiim hareketli pargalari koruyun.

ilk calistirma
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/MNikaz
Yetersiz sogutma nedeniyle asiri Isinma meydana gelirse 6lim tehlikesi

Yetersiz sogutma, duman ve yangin sebebiyle 6lcim veya ciddi yaralanmalar ile sonuglanabilecek asiri isinmaya neden
olabilir. Bu ayni zamanda daha fazla ariza ve motorlarda daha kisa servis émrti ile sonuglanir.

e Motor igin belirlenen sogutma sivisi gereksinimlerine uyun.

/Nikaz
Hatali galisma sebebiyle asiri isinma sonucu meydana gelebilecek 6lim tehlikesi

Hatali galistirildiginda ve bir ariza olmasi durumunda, motor Isinarak yangin ve dumana neden olabilir. Bu ciddi ayarlanma
veya 6l¢cimle sonuglanabilir. Ayrica, asir yiksek sicakliklar motor pargalarina zarar verir ve daha fazla arizaya ve
motorlarda kisa kullanim émriine neden olabilir.

e Motoru ilgili teknik 6zelliklere uygun sekilde calistirin.
e Motorlar sadece etkin sicaklik izleme ile birlikte calistirin.
o Asiri yiksek sicaklik meydana gelirse motoru hemen kapatin.

ADIKKAT

Sicak yiizeylere dokunma sonucu yaralanma riski

Calisma sirasinda, motor yiiksek sicakliklara ulasabilir, buda dokunuldugunda yaniklara sebep olur.
e Calisma sirasinda ulasilamayacak sekilde motoru monte edin.

Bakim gerektiginde

e herhangi bir gcalismaya baslamadan énce motorun sogumasina izin verin.

e Uygun personel koruyucu ekipman kullanin, érn. eldivenler.

/\ikAz

Elektromanyetik alanlar nedeniyle hayati tehlike

Transformatorler, dontstirdciler, motorlar vb. gibi elektrikli enerji teknigi sistemlerinin isletiimesi esnasinda
elektromanyetik alanlar (EMF) olusur.

Ozellikle kalp piline veya implantlara sahip kisiler cihazlarin/sistemlerin ¢ok yakininda bulundugunda onlar igin
bu durum tehlike arz eder.

« llgili kisilerin gerekli mesafeye uymasini saglayiniz (en az 2 m).

1.1.2 Elektrostatik tehlike altindaki yapi elemanlariyla (EGB) ¢alismak

Elektrostatik tehlike altindaki yapi elemanlari (EGB), elektrostatik alanlar veya elektrostatik bosalmalar nedeniyle hasar
gorebilecek miinferit yapi parcalari, entegre devreler, yapi gruplari ve cihazlardir.

DIKKAT

Elektrik arizasi veya elektrostatik desarj nedeniyle hasar

Elektrikli alanlar veya elektrostatik desarj; munferit pargalarin, entegre devrelerin, yapi gruplarinin veya
cihazlarin hasar gérmesi sonucu fonksiyon arizalarina neden olabilir.

o Elektronik pargalarin, yapi gruplarinin veya cihazlarin ambalajlanmasi, depolanmasi ve nakliyesi yalnizca
orijinal paketinde veya baska uygun bir malzemeden (6rn. iletken képUkli lastik veya aliminyum folyo)
yapilmis paket icinde gercgeklestiriimelidir.

e Pargalara, yapi gruplarina ve cihazlara yalnizca asadidaki énlemleri aldiktan sonra dokununuz:

— EGB kol bandi takiniz
— lletken zeminlerin bulundugu EGB bélgelerinde EGB ayakkabilari ve EGB topraklama seritleri kullaniniz

e Elektronik pargalari, yapi gruplarini veya cihazlari yalnizca iletken altliklar Gizerine yerlestiriniz (6rn. EGB
altlikli bir masa, iletken EGB kdpuk malzeme, EGB ambalaj torbasi veya EGB nakliye haznesi).

ik calistirma
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1.1.3 Endustriyel glivenlik

Not

Endustriyel giivenlik

Siemens sistemlerin, ¢bztimlerin, makinelerin, cihazlarin ve/veya aglarin glvenli bicimde isletiimesini destekleyen Industrial
Security fonksiyonlarina sahip Grlinler ve ¢dézimler sunar. Bunlar bitlncdl bir Industrial Security konseptinin énemli
bilesenleridir. Siemens'in Urlinleri ve ¢bzumleri bu bakis agisiyla surekli olarak gelistirimeye devam etmektedir. Siemens
mutlaka dizenli olarak Grtin glincellemeleri hakkinda bilgi almanizi 6nerir.

Siemens Urinlerinin ve ¢dézimlerinin glivenli bicimde isletiimesi icin uygun koruma énlemlerini (6rnegin hiicre koruma
konsepti) almaniz ve teknolojinin glincel durumuna uygun ve bittnctl bir Industrial Security konspetiyle tim bilesenleri
entegre etmeniz gereklidir. Bu sirada, kullanilan baska ureticilerin Grlinlerine de dikkat edilmelidir. Industrial Security
hakkinda daha fazla bilgiyi bu adreste (http://www.siemens.com/industrialsecurity) bulabilirsiniz.

Surekli olarak Uriin glincellemelerinden haberdar olmak igin Urlinlere 6zel biltenlerimize abone olunuz. Daha fazla bilgiyi bu
adreste (http://support.automation.siemens.com) bulabilirsiniz.

/\ikaz

Yazilim manipilasyonu nedeniyle glivensiz isletme durumlarinin yarattigi tehlike

Yazilim manipulasyonlari (6rnegin virlsler, truva atlari, malware, solucanlar) sisteminizde glivensiz isletme durumlarina
neden olabilir ve bu durum maddi hasarlarla, ciddi yaralanmalarla ve 6limlerle sonuglanabilir.

e Yazilminizi glincel tutunuz.
Bu konuyla ilgili bilgileri ve haber biltenlerini adresinde (http://support.automation.siemens.com) bulabilirsiniz.

e Otomasyon ve tahrik bilesenlerini en glincel teknolojiye uygun bir makine veya sistem bitincul Industrial Security
konsepti dahilinde entegre ediniz.

Bu konuyla ilgili ayrintil bilgileri bu adreste (http://www.siemens.com/industrialsecurity) bulabilirsiniz.
e Tum kullanilan uriinlerde butincul Industrial Security konseptinizi dikkate aliniz.

1.14 Tahrik sistemlerindeki (Power Drive Systems) diger riskler

Bir tahrik sistemindeki kumanda ve tahrik iliskili bilesenler, endustriyel kullanimlar ve endUstri sebekelerindeki ticari
kullanimlar i¢in uygundur. Kamusal sebekelerde kullanim igin farkli bir projelendirme ve / veya ilave dnlemler gereklidir.

Bu bilesenlerin kullaniimasi yalnizca kapali gévdeler icinde veya kapali koruyucu kapaklara sahip olan tst dizey kontrol
dolaplari iginde, tim glvenlik tertibatlarinin kullanilmasiyla mimkuindar.

Bu bilesenlerdeki ¢calismalar yalnizca bilesenler tUzerindeki ve ilgili teknik kullanici dokiimantasyonu igindeki tim glvenlik
uyarilarini bilen ve bunlara uyacak, egitimli ve yetkin bir uzman personel tarafindan gerceklestiriimelidir.

Makine Ureticisi, ilgili yerel diizenlemelere (6rnegin AB makine direktifine) gére makinesinde gergeklestirilecek risk
degerlendirmesinde, tahrik sistemindeki kumanda ve tahrik bilesenlerine iliskin asagidaki diger riskleri de dikkate almalidir:

1. lIsletime alma, galistirma, bakim ve onarim sirasinda, tahriklenen makine parcalarinin asagidakilere benzer nedenlerle
istenmeyen sekilde hareket etmesi:

— Sensor sistemindeki, kumandadaki, tahrik sistemindeki ve baglanti teknigindeki bir donanim ve / veya yazihm hatasi
— Kumanda ve tahrik iliskili tepki sureleri

— Spesifikasyon haricindeki ¢calisma ve / veya ortam kosullari

— Yogusma / iletken kirlenme

— Parametrelendirme, programlama, kablo sistemi ve montaj hatalar

— Kumandanin hemen yakininda telsiz cihazlarin / mobil telefonlarin kullaniimasi

— Dis etkiler / hasarlar

2. Hata durumunda, dénistiricinin iginde ve disinda alev alma da dahil olmak (izere alisik olunmayan ylkseklikte
sicakliklar olusabilecegi gibi isik, partikil, gaz vb. emisyonu da olabilir, érn.:

— Yapi elemani arizalari
— Yazilim hatalan
— Spesifikasyon haricindeki galisma ve / veya ortam kosullari

— Dis etkiler / hasarlar

ilk calistirma
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Open Type / IP20 koruma turline sahip dénusturiculer, cihazin iceriden ve disaridan ates ile temasini énleyecek metal
bir kontrol dolabina monte edilmelidir (veya benzer bir baska énlem ile korunmalidir).

3. Asagidakiler nedeniyle olusabilecek tehlikeli temas gerilimleri:
— Yapi elemani arizalari
— Elektrostatik sarjlardan etkilenme
— Hareketli motorlarda gerilim indiksiyonu
— Spesifikasyon haricindeki ¢alisma ve / veya ortam kosullari
— Yogusma / iletken kirlenme
— Dis etkiler / hasarlar

4. Normal ¢alisma kosullari altindaki elektrikli, manyetik ve elektromanyetik alanlar (6rn. kalp pili, implant veya metalik cisim
tasiyicilari igin), yeterli mesafe korunmadiginda tehlikeli olabilir.

5. Sistemin usuline uygun olmayan sekilde kullaniimasi ve / veya bilesenlerin usuliine uygun olmayan sekilde imha
edilmesi sonucu ortaya ¢ikan, ¢cevreye zararli maddeler ve emisyon salinimi

Not

Bilesenler, iletken kirlenmelere karsi, 6rn. IEC 60529 veya NEMA 12 kapsaminda IP54 koruma tiirline sahip bir kontrol
dolabinin igine takilarak korumaya alinmalidir.

Kurulum yerinde iletken kirlenmelerin olusmasinin engellenebiliyor olmasi kosuluyla, kontrol dolabinda daha dusik uygun bir
koruma tarinun kullaniimasi da mimkdinddar.

Tahrik sistemi bilesenlerinden kaynaklanan diger risklere iliskin ayrintil bilgileri teknik kullanici dokiimantasyonunun ilgili
bélimlerinde bulabilirsiniz.

1.1.5 Elektrik motorlarinin galismasi sirasinda kalan riskler
Motorlar sadece tim koruyucu ekipmanlar kullanildiginda galistirilabilir.

Motorlarda sadece ekli teknik kullanici dokiimantasyonu igerisinde agiklanan motorlar igin tim givenlik talimatlarini bilen ve
uygulayan yetki ve egitimli personel tarafindan islem yapilabilir.

ilgili yerel diizenlemelere gére makinenin riskini degerlendirirken (6rn. AB Makine Yénergesi), makine Ureticisi siiriicii
sisteminin kontrol ve tahrik pargalari nedeniyle ortaya ¢ikan asagidaki kalan riskleri hesaba katmahdir:

1. Devreye alma, ¢alisma, bakim ve onarimlar sirasinda 6rnegin asagidakiler nedeniyle olusan tahrik edilen parcalarin
istenmeyen hareketleri,

— Sensorlerde donanim ve/veya yazilim hatalari, kontrol sistemi, aktlatorler ve kablolar ve baglantilar
— Sdrucunin kontrol sistemi icin tepki sureleri

— Teknik 6zellikler disinda galisma ve/veya gevre kosullar

— Yogusma / iletken kirlilik

— Montaj, kurulum, programlama ve parametrelestirme sirasinda hatalar

— Kontrol sisteminin hemen yakininda kablosuz cihazlarin/cep telefonlarinin kullaniimasi

— Dis etkiler / hasar

2. Ariza olmasi durumunda, agik alev veya isik emisyonu, ses, partikil, gaz, vb. de dahil olmak tizere motorun iginde ve
disinda normal olmayan yliksek sicakliklar meydana gelebilir, 6rnegin

— Parga arizasi
— Konvertor galismasinda yazilim hatalar
— Teknik 6zellikler disinda calisma ve/veya gevre kosullar
— Dis etkiler / hasar
3. Ornegin asagidakiler nedeniyle olusan elektrik garpma voltajlari,
— Parga arizasi
— Elektrostatik bosalma sirasinda etki

— Hareketli motorlarda voltaj endiksiyonu

ik calistirma
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— Teknik 6zellikler disinda ¢alisma ve/veya cgevre kosullari
— Yogusma / iletken kirlilik
— Dis etkiler / hasar

4. Cok yakin olmalari durumunda cihaz (pacemaker), implant veya metal eklemlere sahip insanlar igin risk olusturabilecek
calisma esnasinda olusan elektrik, manyetik ve elektromanyetik alanlar

5. Hatali galisma ve/veya pargalarin hatali imhasi durumunda zehirli maddelerin ve emisyonlarin yayiimasi

1.2 Ek glvenlik talimatiari

Teslimat kontrolii

Not
Dokunulmamis teslimat Griinleri
Alinan uriinler dokunulmamis olmalidir. Hasarh bir Gnitenin isletime alinmasina izin verilmez.

Tagima ve depolama

DIKKAT

Miilk kaybi

Teslimat sonrasinda bulunan bir hasar hakkinda Siemens servis personeline hemen bilgi verin. Eger ekipman saklamaya
alinirsa, bunu kuru, toz bulunmayan ve dusuk titresimli bir ortamda tutun. Saklama sicakligi -40 °C ile +70 °C arasinda
degisebilir.

Aksi takdirde mulk kaybi meydana gelecektir.

Mekanik kurulum

/\ikaz

Zorlu kurulum ortamlarindan kaynaklanan él¢iim veya ciddi kisisel yaralanma
Zorlu bir kurulum ortami kisisel glivenlik ve ekipmani tehlikeye atar. Bu nedenle,

e Sdrlclyl ve motoru alev alacak maddeler veya yanicilar, su ya da paslanma tehlikelerine maruz kalacak yerlere
takmayin.

e Sirlclyl ve motoru surekli titresime veya fiziksel darbelere maruz kalabilecek yerlere takmayin.
e Surlclyu gucli elektromanyetik parazitlere maruz kalacak sekilde birakmayin.

e Herhangi bir yabanci cismin (6rn. tahta talas veya metal, toz, kagit, vb.) strtcu igerisinde veya surtctnin sogutma
elemaninda bulunmadigindan emin olun.

e Sirlclinin yeterli koruma tarzina sahip sekilde elektrik panosuna takildigindan emin olun.

Not
Montaj boglugu

Yuksek 1s1 tahliyesi ve kablolama kolayhgini garanti etmek icin sirlculer arasinda, bir surtct ile baska bir cihaz/pano i¢
duvari arasinda yeterli mesafe birakin.

Not
Vida sikistirma
Kurulum calismasini tamamladiktan sonra vidayi striiciinin terminal kapagina taktiginizdan emin olun.

ilk calistirma
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Elektrik yalitimi

ATEHLIKE

Elektrik garpmasi nedeniyle dlgim veya ciddi kisisel yaralanma
Sirici icin toprak kacak akimi AC 3,5 mA lzerinde olabilir, bu da elektrik carpmasi nedeniyle 6lim ve ciddi
yaralanmalara sebep olabilir.

Tehlikeli kagak akimlari ortadan kaldirmak igin sabit bir toprak baglantisi gereklidir. Ek olarak koruyucu toprak
iletkeninin minimum &lgtist yiksek kacak akima sahip ekipmanlar igin yerel glivenlik diizenlemelerine
uymalidir.

ATEHLIKE

PE konnektérlerine dokunulursa hayati tehlike

Ekipman calisir durumdayken, PE konnektdrlerinde tehlikeli dokunma akimi mevcut olabilir; dokunulursa, bu
6lim veya ¢ok ciddi kisisel yaralanmalar ile sonuglanabilir.

e Calisma sirasinda veya gug¢ baglantisi kesildikten sonra belirli bir stre icerisinde PE konnektdriine
dokunmayin.

/\ikaz

Hatali baglantilar nedeniyle kisisel yaralanma ve miilk hasari meydana gelebilir

Hatali baglantilar yiksek elektrik carpmasi ve kisa devre riskine sahiptir, bu kisisel gtivenlidi ve ekipmanlari
tehlikeye sokar.

e Sirlci dogrudan motora baglanmalidir. Aralarina bir kapasitér, endiiktor veya filtre baglanmasina izin
verilmez.

e Tim baglantilarin dogru ve giivenilir oldugundan, siiriiciniin ve motorun dogru topraklandigindan emin
olun.

e Hat besleme voltaji izin verilen aralik igerisinde olmalidir (surticu etiketine bakin). Hat besleme kablosunu
motor terminalleri U, V, W'ye veya motor glicti kablosunu hat giris terminalleri L1, L2, L3'ye kesinlikle
baglamayin.

e U, V, W terminallerini aralarinda degistiriimis faz sirasinda baglamayin.

e Eger bazi durumlarda kablolar i¢in CE isareti zorunluysa, motor gtict kablosu, hat besleme kablosu ve
kullanilan fren kablolarinin tamami kilifli kablo olmalidir.

e Terminal kutusu baglantisi igin izole edilmemis elektrik yUkli kisimlar arasindaki hava bosluklarinin en az
5,5 mm oldugundan emin olun.

e Sinyal kablolarini ve gug kablolarini farkli kablo borularinda ayri déseyin. Sinyal kablolari gii¢ kablolarindan
en az 10 cm uzakta olmalidir.

e Baglanan kablolar dénen mekanik parcalarla temas etmemelidir.

ADIKKAT

Yetersiz koruma nedeniyle kisisel yaralanma ve miilk hasari meydana gelebilir
Yetersiz koruma kuguk kisisel yaralanma maddi hasara neden olabilir.
Herhangi bir kablolama yapmadan 6nce sirictnin gi¢ kaynagina olan baglantisi en az bes dakika boyunca kesilmis

olmalidir.
Ekipmanda elektrik olmadigini kontrol edin!
Sdricinin ve motorun dogru topraklandigindan emin olun.

Besleme sistemi ucunun kesit alanina sahip ikinci bir PE iletkeni ayri terminaller ile koruyucu topraklamaya paralel bir

sekilde baglayin veya 10 mm?2 kesit alanina sahip bakir bir koruyucu topraklama iletkeni kullanin.

PE iletkenlere ek olarak bulunan es potansiyel baglanti igin terminaller PE iletkenlerinin igerisinden kablo ¢ekmek igin

kullanilmamalidir.
Koruyucu ayrim saglamak igin 200 VAC/380 VAC hat besleme sistemi igin bir izolasyon trafosu kullaniimalidir.

10
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DIKKAT

Hatali giris voltaji nedeniyle maddi hasar
Hatali giris voltaji striiciide ciddi hasara neden olacaktir.
Gergek giris voltajinin anma voltajinin %110'undan fazla veya %75'inden disuk olmamalidir.

Not
STO kablolama

Safe torque off (STO) fonksiyonu, herhangi bir Ust seviye kontrol icermeden gtivenlik réleleri ile bir motoru durdurabilir. STO

terminallerinin kisa devre yapilmasi ile fabrika konfiglirasyonunda devreden gikarilmistir. Servo siriclnin glvenlik
fonksiyonu SIL 2 (EN61800-5-2)'dir.

STO terminallerini gergek gereksinimlere uygun sekilde baglayin.

Devreye alma/Calisma

ADIKKAT

Sicak yiizey nedeniyle yaniklar

Sirici taban plakasinin ve sogutma elemaninin galisma sicakligi 65 °C izerindedir ve motorun da ylzey sicakligi
80 °C'ye ulasabilir. Sicak ylzey ellerinizi yakabilir.

Calisma sirasinda veya glg¢ baglantisinin kesilmesinden sonra belirli bir siire boyunca motora veya sogutma elemanina
dokunmayin.

DIKKAT

Motor freni kullanim émriiniin kisalmasi

Motor freni sadece tutma amagli olarak kullanilir. Motor freni ile yapilan sik acil duruslar kullanim émrini kisaltacaktir.
Gergekten gerekli olmadikga, motor frenini bir acil durus veya yavaslama mekanizmasi olarak kullanmayin.

DIKKAT

Sik agma/kapatma nedeniyle ekipman hasari
Sik agma/kapatma sirliciiniin hasar gérmesine neden olacaktir.
Glicu sik sik agip kapatmayin.

Not
Voltaj gereksinimi

Glici agmadan 6nce, surlici sisteminin glivenilir bir sekilde takilmis ve baglanmis oldugundan ve hat besleme voltajinin izin
verilen aralik igerisinde oldugundan emin olun.

Not
Radyo cihazlarinin kullaniimasi nedeniyle siirlici galigmasinda parazit

Bazi ¢evresel faktorler giictin azalmasina neden olabilir, 6rn. ylikseklik ve ortam sicakhgi. Bu durumda surict normal bir
sekilde galisamaz.

Devreye alma veya galisma sirasinda gevresel faktorler dikkate alinmalidir.

ilk calistirma
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Ariza giderme

/N\ikaz
Sirclniin ylkli kalmasi

Siricl kapatildiktan sonra kisa bir siire boyunca yikli kalabilir.

Terminallere dokunulmasi veya kablolarin ¢ikariimasi elektrik carpmasi nedeniyle klglk yaralanmalara neden
olabilir.

Sirici sisteminin baglantisi kesildikten sonra en az bes dakika gegmeden terminallere dokunmayin veya
kablolari ¢gikarmayin.

/Nikaz

Beklenmedik galisma nedeniyle kisisel yaralanma

Daha 6nce kesilmis olan gii¢c besleme tekrar acildiginda makine beklenmedik sekilde calismaya baslayabilir. O anda
makineye dokunulmasi kisisel yaralanmaya neden olabilir.

Gug¢ kaynagi yeniden baglandiktan sonra makineye yaklasmayin.

imha

Not
Ekipman imhasi

Ekipmanin imhasi, elektronik atiklarin imhasi konusunda yetkili gevre koruma ydnetiminin belirledigi diizenlemelere uygun
sekilde gergeklestiriimelidir.

Sertifika

/Nikaz
Birlesik Devletler / Kanada kurulumlar igin gereksinimler (UL/cUL)

UL/cUL listelenmis (JDDZ) sigorta veya E tirii kumandasi tarafindan korunan, 65000 rms simetrik amperden fazlasini
verme kapasitesi olmayan devreler, 480 VAC azami 400 V varyantli strlcller veya 240 VAC azami 200 V varyantl
sirlciller igin uygundur. Her pano 6lglisi AA, A, B, C ve D igin sadece 75 °C bakir tel kullanin.

Bu ekipman UL508C'ye gore dahili motor asir yik korumasi saglama 6zelligine sahiptir.

Kanada (cUL) kurulumlari igin suriicu sebeke voltaji, asagidaki 6zelliklere sahip harici bir dnerilen parazit giderici ile birlikte
kullaniimalidir:

e Dalgalanma koruyucu cihazlar; cihaz Listelenmis bir Akim koruyucu cihaz olmalidir (Kategori kodu VZCA ve VZCA7)
e Anma nominal voltaj 480/277 VAC, 50/60 Hz, 3-fazl

¢ Baglama voltaji VPR =2000 V, IN = 3kA min, MCOV = 508 VAC, SCCR = 65 kA

e Tip 2 SPD uygulamasi igin uygun

e Baglama fazlar arasinda ve ayrica faz ve toprak arasinda saglanmalidir.

/Nikaz
Elektromanyetik radyasyon nedeniyle insan saghigina zarar

Bu irlin insan sagligini etkileyebilecek yliksek frekansl elektromanyetik radyasyona neden olabilir. Bu nedenle, bir konut
ortaminda, gereken supresyon énlemlerinin alindigindan emin olun.

Not
Algak gerilim direktifine uygundur

Uriinlerimiz EN61800-5-1 standardina uygundur: 2007 standartlari ve algak gerilim direktifi (algak gerilim direktifi
2006/95/EC).

ik calistirma
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Not
EMC talimatlan

EMC standartlarina uyum saglamak i¢in SINAMICS V90 sistemine baglanan tim kablolar kilifli kablolar olmalidir,
bunlara hat beslemesinden hat filtresine ve hat filtresinden SINAMICS V90 siriicliye giden kablolar dahildir.

SINAMICS V90 siiriiciiler C2 (milli) ortam kategorisinin emisyon gereksinimlerine uygun sekilde test edilmistir. iletken
emisyonlar ve yayilan emisyonlar EN 55011 standardina uygundur ve Sinif A'ya ulasmistir.

Bir konut ortaminda bu rtin supresyon 6nlemlerinin alinmasini gerektiren yliksek frekansli parazitlere neden olabilir.
Yayilim emisyon testi icin EMC gereksinimini karsilamak i¢in harici bir AC filtre (sebeke beslemesi ile slriici arasinda)

kullanilacaktir ve siriicli korumali metalik hazne igerisine monte edilecektir, hareket kontrol sisteminin diger pargalari
(PLC, DC gti¢ kaynagi, mil tahrigi, motor) korumali hazne igerisine konulacaktir.

iletken emisyon testinde, EMC gereksinimini karsilamak igin harici bir AC filtre (sebeke beslemesi ile siiriicii arasinda)
kullanilacaktir .

Yayilim emisyon ve iletken emisyon testi i¢in hat filtresi ile strlici arasindaki hat besleme kablosunun uzunlugu 1 m'den

kisa olmalidir.

SINAMICS V90'in harmonik akim degeri, IEC 61000-3-2'nin A sinifi limitini asmaktadir, ama C2 kategorisi ilk ortaminda
kurulu olan SINAMICS V90 sisteminin kamusal algak gerilim gli¢ kaynagi agina baglantisi igin sebeke yetkililerinin onayi

gereklidir. Lutfen yerel elektrik sebekesi saglayiciniz ile iletisim kurun.

Siemens olmayan Uriinler hakkinda bilgi

Not
Siemens olmayan Uriinler

Bu belge Siemens olmayan Urinler ile ilgili dneriler igermektedir. Temel uygunlugunu bildigimiz Siemens olmayan Grinler.
Diger Ureticilerin esdeger Urunlerinin kullanilabileceginin sdylenmesine gerek yoktur. Onerilerimiz yardimci bilgi olarak
degerlendirilmelidir, gereksinim veya zorunluluk olarak anlasiimamalidir. Siemens olmayan Uriinlerin kalitesi ve 6zellikleri ile

gili herhangi bir yikumlalik kabul etmemekteyiz.

Uyar etiketleri

Motor veya surucuye yapistiriimis uyari etiketleri asagidaki anlamlara sahiptir:

Sembol Aciklama

Elektrik garpmasi riski

Siricinin gig kaynagindan baglantisi kesildikten sonra en az bes dakika gegmeden
terminallere dokunmayin veya kablolari gikarmayin.

Dikkat
Siniflandirma etiketi ve kullanim talimatlarinda verilen bilgilere dikkat edin.
Daha fazla bilgi i¢in bu cihaz kitabina bakin.

Sicak ylizey

Calisma sirasinda veya gii¢ baglantisinin kesilmesinden sonra belirli bir slire boyunca
motora veya sogutma elemanina dokunmayin ¢iinki ylzey sicakligi 65 °C'ye kadar
ulasabilir.

Milde carpma yok
Milin ucuna herhangi bir darbede bulunmayin; aksi takdirde, enkoder hasar gorebilir.

Koruyucu iletken terminali

©ep P>k
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2 Genel bilgiler

SINAMICS V90 surdcdler iki farkli varyantta mevcuttur, 400 V varyanti ve 200 V varyanti.

V90 400 V varyantinin dort gergceve boyutu mevcuttur: FSAA, FSA, FSB ve FSC. Bunlar sadece trifaze gli¢ aglarinda
kullanilir. VO0 200 V varyantinin da dort gergeve boyutu mevcuttur: Bunlar FSA, FSB, FSC ve FSD olarak adlandirilir. A, B
ve C gergeve boyutlarinin siriclleri monofaze veya trifaze gli¢ aglarinda kullanilirken, D gergeve boyutunun siiriclsu
sadece trifaze gu¢ aglarinda kullanilabilir.

2.1 Verilenler
2.1.1 Siirlicl parcgalari
SINAMICS V90 200 V varyanti siirlicli paketindeki bilesenler
Parga Resim Anma glci Disg Olctler Cergeve | Siparis numarasi
(kW) (Genislik x Yikseklik x | boyutu
Derinlik, mm)
SINAMICS V90, 0.1/0.2 45x170x 170 FSA 6SL3210-5FB10-
tek/ug faz, 200 V 1UAO
6SL3210-5FB10-
2UA0
7:; 0.4 55x170 x 170 FSB 6SL3210-5FB10-
3 4UA1
= 0.75 80 x 170 x 195 FSC 6SL3210-5FB10-
8UAO
1.0/1.5/2.0 95 x 170 x 195 FSD 6SL3210-5FB11-
OUA1
6SL3210-5FB11-
5UA0
6SL3210-5FB12-
OUAO
Konnektorler FSA ve FSBigin
FSC ve FSD igin
Koruma saci o3 FSA ve FSB igin
:
|
FSC ve FSD igin
Kullanic ilk galistirma ingilizce-Cince iki dilli stirim
dokimantasyonu
ik calistirma
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SINAMICS V90 400 V varyant siiriicii paketindeki bilesenler

Parca Resim Anma glicii Dis Olgtiler Cerceve | Siparis numarasi
(kw) (Genislik x Yiikseklik x | boyutu
Derinlik, mm)
SINAMICS V90, ug _ 0.4 60 x 180 x 200 FSAA 6SL3210-5FE10-
faz, 400 V . 71 N 4UAO
‘ 0.75/1.0 80 x 180 x 200 FSA 6SL3210-5FE10-
' 8UAOQ
(RN e < 6SL3210-5FE11-
. g =] OUAO
AE z 11.5/2.0 100 x 180 x 220 FSB 6SL3210-5FE11-
g f g 5UAQ
ugjj 6SL3210-5FE12-
W OUAO
3.5/5.0/7.0 140 x 260 x 240 FSC 6SL3210-5FE13-
5UAQ
6SL3210-5FE15-
O0UAO
6SL3210-5FE17-
OUAO
Konnektorler FSAA ve FSAigin
FSB ve FSCigin
Koruma sacli Y FSAA ve FSA igin
o
|
e FSB ve FSCigin
I
Kullanic ilk galistirma ingilizce-Cince iki dilli stirim
dokimantasyonu
ilk calistirma
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Siiriici siniflandirma etiketi (6rnek)

\§

4 N\
SIEMENS
(D———+e SINAMICS V90
@ *|INPUT: 3AC 380-480V 1.5A 50/60Hz @

% 3 : IND.CONT.EQ.e "
® *|OUTPUT:3AC 0-input V' 1.2A 0-330Hz 1" |\ ey
(®—* IPCLASS:IP20  MOTOR:0.4kW FS: 02
(B®———1e 1P 65L3210-5FE10-4UA0
B ——* S ZVXXXXXXXXXXX
(D———te SNC-A5E03662016 [H[

E c € 0 [EKCC—REM-S@—
E SINAMICS
Refer to user manual Made in China
Siemens Numerical Control Ltd.
No. 18 Siemens Rd, Jiangning Dev. Zone, Nanjing, 211100, PR

—> 6S8SL3210-5F

10-4UA0

C

Desteklenen motor glici
Sebeke gerilimi 200 V varyanti: 400 V varyanti:
B: 1/3 faz 200~240 VAC 18:;-_ 3-2543\-/1 L 18:2; 8-‘7‘5“}("’\/\/
E: S1az 380~430VAC — 10-4: 0.4 kW 11-0: 0.75/1.0 kW
10-8: 0.75 kW 11-5: 1.5/1.75 KW
11-0: 1.0 kW 12-0: 2.0/2.5 kW
11-5: 1.5 kW 13-5: 3.5 kW
12-0: 2.0 kW 15-0: 5.0 kW
17-0: 7.0 kW
©) Sirtci adi ® Siparis numarasi
® Glg girisi ® Uriin seri numarasi
® Gig cikisi @ Parga numarasi
® Anma motor glicu
ik calistirma
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21.2

Motor pargalari

SIMOTICS S-1FL6 diisik atalet momentli motor paketindeki bilegenler

Par¢a

Resim

Anma torku (Nm)

Mil yiiksekligi (mm)

Siparis numarasi

SIMOTICS S-1FL86, dusuk
atalet momenti

e 0.16

20

1FL6022-2AF21-101

e 032 1FL6024-2AF21-1001
e 0.64 30 1FL6032-2AF21-1001
o 1.27 1FL6034-2AF21-101
e 239 40 1FL6042-2AF21-1001
o 3.18 1FL6044-2AF21-1001
o 478 50 1FL6052-2AF21-0001
e 6.37 1FL6054-2AF21-0001

Kullanici dokiimantasyonu

SIMOTICS S-1FL6 Servo Motor Kurulum Kilavuzu

SIMOTICS S-1FL6 yiiksek atalet momentli motor paketindeki bilesenler

Par¢a

Resim

Anma torku (Nm)

Mil yiiksekligi (mm)

Siparis numarasi

SIMOTICS S-1FL86, ylksek
atalet momenti

o 1.27

45

1FL6042-1AF61-0001

e 239 1FL6044-1AF61-0001
e 358 65 1FL6061-1AC61-0001
o 478 1FL6062-1AC61-0021
e 7.6 1FL6064-1AC61-00201
* 8.36 1FL6066-1AC61-0001
e 955 1FL6067-1AC61-0001
e 11.90 90 1FL6090-1AC61-0021
e 16.70 1FL6092-1AC61-0001
e 23.90 1FL6094-1AC61-0001
o 3340

1FL6096-1AC61-00Q1

Kullanici dokiimantasyonu

SIMOTICS S-1FL6 Servo Motor Kurulum Kilavuzu

ilk calistirma

A5E36617856, 09/2015

17




Motor siniflandirma etiketi (6rnek)

i SIEMENS )
®O—eSIMOTICS S-1FL6  3~Servo Motor e
®—e1s LMH/NA0388899301 -
@—¢Mn9.55 [IN5.9 Ae—fnn 2000 ' ®
©—o[M0o15  [108.8 Asy |nmex x_[nH{__@
©—|Un 206 V |IP65e S1 | [16.6 kge ®
@—pelPv2__kW[Thclli3pB]ID31 o | C€
-. ENCODER INC. 25 DO BRA.KE 24V|:’C EN60034

(_Siemens Standard|Mptors Ltd.  Made in China)

QOO @

®
1FL6/06 @-1A@@1 -[0JAH1 <

Mil yiiksekligi _
Duslk atalet _— Koruma derecesi
momenti: Yiiksek atalet momenti: :’:ﬁﬁ:ﬁ 1: IP65, mil yag contasi ile
02: 20 mm 04: 45 mm .
03: 30 mm 06: 65 mm 2:200V
04: 40 mm 09: 90 mm 6:400V Mekanik
05: 50 mm G: Diiz saft, frensiz
H: Duz saft, frenli
Anma torku éh?;ogm a: Anahtarli saft, frensiz
Dusuk atalet 3 ipm B: Anahtarli ve frenli saft
momenti: Yilksek atalet momenti: F: 3000 rpm
2:0.16 Nm, SH20  0:11.9 Nm, SH90 N
0.64 Nm, SH30 1: 3.58 Nm, SH65 Enkoder tura
2.39 Nm, SH40 2:1.27 Nm, SH45 a: Artimli enkoder, 2500 ppr
4.78 Nm, SH50 4.78 Nm, SH65 Atalet momenti tiirli
4:0.32 Nm, SH20 _16.7 Nm, SH90 1: Yiksek atalet momenti L: Mutlak enkoder, 20 bit tek déniis + 12
1.27 Nm, SH30 ~ 4:2.39 Nm, SH45 2: Dilsiik atalet i bit cok doniis
3.18 Nm, SH40 716 Nm, SH65 - DUsUK atalet momenti >
6.37 Nm, SH50 23.9 Nm, SH90 N e
6:8.36 Nm. SH65 Baglanti tard
33.4 Nm, SH90 0: Sabit ¢ikis yonli diiz konnektorler
7:9.55 Nm, SH65
1: Kablo ¢ikisi
@ Motor tipi @ Anma gici ® Anma akimi
@ | Siparis numarasi Enkoder tipi ve hassasiyet Tutma freni
(® | Serinumarasi © | Termal sinif @ |MotorID
@ | Anma torku Koruma derecesi Agirlik
® Durus torku @ Motor ¢alisma modu @ Maksimum hiz
® Anma voltaji ® Durus akimi Anma hizi

18
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2.2

Cihaz kombinasyonu

Asagidaki tablo SINAMICS V90 servo surictlerin ve SIMOTICS S-1FL6 servo motorlarin birlesimini gosterir.

V90 200 V varyant siriciiler ve diislik atalet momentli motorlarin kombinasyonu

SIMOTICS S-1FL6 servo motor

SINAMICS V90 servo suriici

Tip Anma | Anma | Anma | Mil Motor ID Siparis numarasi" | Siparis numarasi | Cergev | Gli¢
torku |glici | hizi yikse . ; e kayna
(Nm) |(KW) |(devid |Kigi | rensiz | Frenli boyutu | §i
ak) (mm)
Dlsik |0.16  |[0.05 |3000 |20 42 * 43 1FL6022-2AF21- | 6SL3210-5FB10- |FSA 1/3 faz
atalet 1AQ1 1UAQ 200V
mome 1932 0.1 |3000 |20 |46 47 1FL6024-2AF21- AC ile
AC
0.64 |0.2 3000 |30 50 * 51 1FL6032-2AF21- | 6SL3210-5FB10- arasi
1AQ1 2UA0
1.27 (04 3000 |30 54 * 55 1FL6034-2AF21- | 6SL3210-5FB10- | FSB
1AQ1 4UA1
239 |[0.75 |3000 |40 58 * 59 1FL6042-2AF21- | 6SL3210-5FB10- |FSC
1AQ1 8UAOQ
3.18 |1 3000 |40 62 * 63 1FL6044-2AF21- | 6SL3210-5FB11- |FSD 3 faz
1AQ1 0QUA1 200V
478 |15 3000 |50 |[e6* 67 1FL6052-2AF21- | 6SL3210-5FB11- AC ile
0AD1 5UAQ i“COV
6.37 |2 3000 |50 70 * 71 1FL6054-2AF21- | 6SL3210-5FB12- arasi
0AO1 QUAO
V90 400 V varyant siirtciiler ve yiiksek atalet momentli motorlarin kombinasyonu
SIMOTICS S-1FL6 servo motor SINAMICS V90 servo siriicii
Tip Anma | Anma | Anma | Mil Motor ID Siparis numarasi” | Siparis numarasi | Cergev | Glg
torku |glici | hizi ylkse : : e kayna
(Nm) | (kW) | (devid |kigi | Frensiz | Frenl boyutu | §i
ak) (mm)
Yiks [1.27 |0.4 3000 |45 18 * 19 1FL6042-1AF61- |6SL3210-5FE10- |FSAA |3faz
ek 0AQ1 4UAQ 380V
atalet 10009 10038 | 1FL6042-1AF61- AC ile
mom oLQ1 480 V
enti AC
2.39 |0.75 |3000 |45 20* 21 1FL6044-1AF61- |6SL3210-5FE10- |FSA arasi
0AO1 8UAO
10010 10039 1FL6044-1AF61-
oL
3.58 |0.75 |2000 |65 22 23 1FL6061-1AC61- | 6SL3210-5FE11-
0AQ1 OUAO
10011 10040 1FL6061-1AC61-
oL
478 |1.0 2000 |65 24 * 25 1FL6062-1AC61-
0AQ1
10012 10041 1FL6062-1AC61-
oL
716 |15 2000 |65 26 * 27 1FL6064-1AC61- | 6SL3210-5FE11- |FSB
0AQ1 5UA0
10013 10042 1FL6064-1AC61-
oL
8.36 |1.75 |2000 |65 28 29 1FL6066-1AC61-
0AO1
10014 10043 1FL6066-1AC61-
oLa1
ilk calistirma
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SIMOTICS S-1FL6 servo motor

SINAMICS V90 servo siiriici

Tip Anma | Anma | Anma | Mil Motor ID Siparis numarasi” | Siparis numarasi | Cergev | Glg
torku |glici | hizi ylkse : : e kayna
(Nm) | (kW) |(devid |kigi |rensiz | Frenli boyutu | &1

ak) (mm)
955 |2.0 2000 |65 30~ 31 1FL6067-1AC61- | 6SL3210-5FE12-
0AO1 OUAO
10015 10044 1FL6067-1AC61-
oLa1
119 |25 2000 |90 32 33 1FL6090-1AC61-
0AO1
10016 10045 1FL6090-1AC61-
oLa1
16.7 |35 2000 |90 34 35 1FL6092-1AC61- | 6SL3210-5FE13-
0AQ1 5UA0 FSC
10017 10046 1FL6092-1AC61-
oLa1
239 |5.0 2000 |90 36 * 37 1FL6094-1AC61- | 6SL3210-5FE15-
0AQ1 OUAO
10018 10047 1FL6094-1AC61-
oL
334 |7.0 2000 |90 38* 39 1FL6096-1AC61- | 6SL3210-5FE17-
0AQ1 OUAO
10019 10048 1FL6096-1AC61-
oL

) Motor siparis numaralarindaki Q isareti opsiyonel yapilandirmalar igindir (mekanik). Detayli bilgi igin Motor pargalari
(Sayfa|17) igerisindeki motor siniflandirma etiketi agiklamasina bakin.

2 Yildiz (*) ile isaretlenmis Motor ID degerleri, VOO0 sirlciler igin varsayilan artimli motor ID'leridir. Striiclye farkl bir motor

bagladiysaniz, motor ID'sini manuel olarak yapilandirmalisiniz.

2.3

Aksesuarlar

Sigorta/devre kesici

Sistemi korumak icin bir sigorta/devre kesici kullanilabilir. Entegre kati hal durum kisa devre korumasi brans devre korumasi
saglamaz. Brans devre korumasi Ulusal Elektrik Kanunu ve diger yerel kanunlara uygun sekilde saglanmalidir. Sigortalarin
ve devre kesicilerin segimi igin asagidaki tabloya bakin:

SINAMICS V90 200 V varyanti

SINAMICS V90 Standart sigorta | E tiirli kombine motor kumandasi
Gig Cerge | Siparis numarasi Anma Sinif Anma akimi | Anma Anma Siparis numarasi
kaynagi ve akimi akimi/voltaji glci
boyutu (HP)
1 faz, FSA 6SL3210-5FB10- 6 A J 2,8Aile4 A |230 VAC/240 |1/3 3RV 2011-1EA10
200 VAC 1UAO0 arasl VAC
ile 6SL3210-5FB10- 6 A J 2,8Aile4 A |230 VAC/240 |1/3 3RV 2011-1EA10
240 VAC 2UAO arasi VAC
aras! FSB |6SL3210-5FB10- |10A  |J 55Aile 8A | 230 VAC/240 |1 3RV 2011-1HA10
4UA1 arasi VAC
FSC |6SL3210-5FB10- 20A J 9Aile12,5 |230VAC/240 |2 3RV 2011-1KA10
8UAO A arasi VAC
3 faz, FSA 6SL3210-5FB10- 6 A J 2,8Aile4 A | 230 VAC/240 |3/4 3RV 2011-1EA10
200 VAC 1UAO0 arasi VAC
ile 6SL3210-5FB10- 6 A J 2,8Aile4 A | 230 VAC/240 |3/4 3RV 2011-1EA10
240 VAC 2UA0 arasi VAC
ik calistirma
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SINAMICS V90 Standart sigorta | E tlirii kombine motor kumandasi
Gig Cerce | Siparis numarasi Anma Sinif Anma akimi | Anma Anma Siparis numarasi
kaynagi ve akimi akimi/voltaji gici
boyutu (HP)
arasl FSB 6SL3210-5FB10- 10 A J 2,8Aile4 A | 230 VAC/240 |3/4 3RV 2011-1EA10
4UA1 arasi VAC
FSC |6SL3210-5FB10- 20A J 5,5Aile 8 A | 230 VAC/240 |2 3RV 2011-1HA10
8UAO arasi VAC
FSD |6SL3210-5FB11- 20A J 7Aile 10 A | 230 VAC/240 |3 3RV 2011-1JA10
OUA1 arasl VAC
6SL3210-5FB11- 25A J 10 Aile 16 A | 230 VAC/240 |5 3RV 2011-4AA1
5UA0 arasl VAC
6SL3210-5FB12- 25A J 10 Aile 16 A | 230 VAC/240 |5 3RV 2011-4AA1
OUAO arasl VAC
SINAMICS V90 400 V varyanti
SINAMICS V90 CE-uyumlu UL-uyumiu
Gilig Cerg | Siparis Standart sigorta Devre kesici Standart sigorta | Devre kesici
kaynag ﬁve t numarasi Anma Siparis | Anma Siparis | Anma Sinif | Anma Siparis
oyu akimi numarasi | akimi/voltaj | numarasi | akimi/volt akimi/volt | numarasi
u 1 aji aji
3 faz, FSA |6SL3210- 6 A 3NA3 3.2A,690 |3RV 10 A, 600 |J 3.2A, 3RV
380 VA |A 5FE10-4UAQ 801-6 VAC 1021- VAC 690 VAC | 1021-
Cile 1DA10 1DA10
480 VA | FSA | 6SL3210- 6A 3NA3  [4A,690 |3RV 10 A, 600 |J 4A 69 3RV
C arasi 5FE10-8UA0 801-6 VAC 1021- VAC VAC 1021-
1EA10 1EA10
6SL3210- 10 A 3NA3 5A, 690 3RV 10 A, 600 |J 5A,690 |3RV
5FE11-0UAOQ 803-6 VAC 1021- VAC VAC 1021-
1FA10 1FA10
FSB |6SL3210- 10 A 3NA3 10 A, 690 |3RV 15 A, 600 |J 10 A, 690 | 3RV
5FE11-5UA0Q 803-6 VAC 1021- VAC VAC 1021-
1HA10 1HA10
6SL3210- 16 A 3NA3 16 A, 690 |3RV 15 A, 600 |J 16 A, 690 | 3RV
5FE12-0UAO 805-6 VAC 1021- VAC VAC 1021-
4AA10 4AA10
FSC |6SL3210- 20A 3NA3 20 A, 690 |3RV 25A,600 |J 20 A, 690 | 3RV
5FE13-5UA0 807-6 VAC 1021- VAC VAC 1021-
4BA10 4BA10
6SL3210- 20A 3NA3 20 A,690 |3RV 25A,600 |J 20 A, 690 | 3RV
5FE15-0UAQ 807-6 VAC 1021- VAC VAC 1021-
4BA10 4BA10
6SL3210- 25A 3NA3 25A,690 |3RV 25A,600 |J 25 A, 690 | 3RV
5FE17-0UAOQ 810-6 VAC 1021- VAC VAC 1021-
4DA10 4DA10

Aksesuarlar hakkinda daha fazla bilgi igcin SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 Kullanim Talimatlari'na bakiniz.

ilk calistirma

A5E36617856, 09/2015

21




24 Fonksiyon listesi

Fonksiyon Aciklama Kontrol Modu

Pals dizisi giris pozisyon kontroli iki pals dizisi giris kanali ile hassas pozisyonlama PTI

(PTI) gerceklestirir: 5 V fark veya 24 V tek uclu sinyal. Ek olarak,
S-egrisi pozisyon duzlestirme fonksiyonunu destekler

Dahili pozisyon kontroli (IPos) Dahili pozisyonlama komutlari ile dogru pozisyonlama IPos
gerceklestirir (sekiz gruba kadar) ve pozisyonlama igin
ivme/hizin belirlenmesine imkan tanir

Hiz kontrold (S) Motor hizini ve yéniini, harici analog hiz komutlari (0 - £10 | S
VDC) veya dahili hiz komutlari (yedi gruba kadar) ile esnek
sekilde kontrol eder

Tork kontroll (T) Harici analog tork komutlari (0 - £10 VDC) veya dahili tork | T

komutlari ile motor ¢ikis torkunu esnek sekilde kontrol eder.
Ek olarak, motorda hi¢ yik olmadiginda asiri hizlari
Onlemek i¢in hiz sinirlama fonksiyonunu destekler

Birlesik kontroller

Pozisyon kontrol modundaki, hiz kontrol modundaki ve tork
kontrol modundaki esnek salterleri destekler

PTI/S, IPos/S, PTIT,
IPos/T, SIT

Mutlak pozisyon sistemi

Mutlak enkodere sahip servo sistem agildiktan hemen
sonra hareket kontrol gérevlerinin gergeklestiriimesine,
Oncesinde referanslama veya sifir pozisyonu belirleme
islemine gerek olmadan imkan tanir

PTI

Kazang degistirme

Parazit veya pozisyonlama stresini azaltmak veya servo
sistemin stabilitesini iyilestirmek icin motor dénlusu veya
durusu sirasinda kazanglar arasinda harici bir sinyal veya
dahili parametreler ile gegis yapar

PTI, IPos, S

PI/P degistirme

Hizlanma veya yavaslama sirasinda hedefi asmayi
baskilamak (hiz kontrol modu i¢in) veya pozisyonlama
sirasinda hedefe ulasamamayi baskilamak ve ayar siresini
azaltmak (pozisyon kontrol modu igin) harici bir sinyal veya
dahili parametreler ile Pl kontrolden P kontrole gegis yapar

PTI, IPos, S

SafeTorque Off (STO)

istenmeyen motor yeniden baslatmayi énlemek icin giivenli
bir sekilde tork olusturan motor gti¢ beslemesini keser

PTI, IPos, S, T

Sifir hiz kilidi

Motoru durdurur ve motor hizi ayar noktasi parametre esik
degder seviyesinin altina distiginde motor milini kelepgeler

S

Modbus iletisimi

SINAMICS V90 servo siriicu ile PLC arasindaki iletisimi
standart Modbus iletisim protokoll Gzerinden destekler

PTI, IPos, S, T

Tek tusla otomatik ayar

Makine 6zelligini tahmin eder ve herhangi bir kullanici
mudahalesi olmadan kapali déngu kontrol parametrelerini
(pozisyon dongu kazanci, hiz déngl kazanci, hiz integral
kompanzasyon, gerekirse filtre gibi) ayarlar.

PTI, IPos, S, T

Gergek zamanh otomatik ayar

Makine 6zelligini tahmin eder ve herhangi bir kullanici
mudahalesi olmadan kapali déngl kontrol parametrelerini
gercek zamanli surekli bir sekilde ayarlar (gerekirse
pozisyon déngl kazanci, hiz ddngl kazanci, hiz integral
kompanzasyon, filtre, vb.)

PTI, IPos, S, T

Rezonans supresyonu

is parcasi titresimi ve taban titremesi gibi mekanik
rezonanslari baskilar

PTI, IPos, S, T

Dustk frekansli titresim supresyonu

Cihaz sistemindeki dusuk frekansh titresimleri baskilar

IPos

Hiz limiti

Harici analog hiz limiti komutlari (0 - +10 VDC) veya dahili
hiz limiti komutlar (li¢ gruba kadar) motor hizini sinirlar

PTI, IPos, S, T

Tork limiti

Harici analog tork limiti komutlari (0 - £10 VDC) veya dahili
tork limiti komutlar (lig¢ gruba kadar) motor torkunu sinirlar

PTI, IPos, S

Elektronik disli orani

Giris palslari igin bir ¢garpan faktéri tanimlar

PTI, IPos
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Fonksiyon Aciklama Kontrol Modu

Temel operator paneli (BOP) 6-basamakli 7-segmentli LED ekranda servo durumunu PTI, IPos, S, T
gosterir

Harici frenleme direnci Rejeneratif enerji igin dahili frenleme direnci yetersiz PTI, IPos, S, T
kaldiginda harici bir frenleme direnci kullanilabilir

Dijital girisler/gikislar (DIs/DOs) Kontrol sinyalleri ve durum sinyalleri sekiz adet PTI, IPos, S, T
programlanabilir dijital girise ve alti dijital ¢cikisa atanabilir

Duzlestirme fonksiyonu Pozisyon 6zelliklerini pals dizisi giris ayar noktasindan bir S- | PTI
egrisi profiline bir parametre zaman sabiti ile gevirir

SINAMICS V-ASSISTANT Bir bilgisayarla parametre ayarlarini, test ¢alismasini, PTI, IPos, S, T
ayarlari ve diger islemleri gergeklestirebilirsiniz

2.5

Teknik veriler

2.5.1 Teknik veriler - servo siriciuler
Genel teknik veriler

Parametre Acliklama

24 VVDC gl | Voltaj (V) 24 (-%15 ile +%20 arasi) V

kaynagi Maksimum akim (A) 1,6 A (fren bulunmayan bir motor kullanirken)

3,6 A (fren bulunan bir motor kullanirken)

Asir yiklenme kapasitesi %300
Kontrol sistemi Servo kontrol
Dinamik fren Entegre

Koruyucu fonksiyonlar

Toprak kagagi korumasi, ¢ikis kisa devre korumasi 2, asiri voltaj/dusik voltaj
korumasi, 12t konvertér, 12t motor, IGBT asiri sicaklik korumasi 3

Hiz kontrol | Hiz kontrol arahgi Analog hiz komutu 1:2000, dahili hiz komutu 1:5000
modu Analog hiz komutu girisi | -10 VDC ile +10 VDC arasi/anma hizi
Tork limiti Bir parametre veya analog giris komutu ile ayarlayin (0 VDC - +10 VDC/maks.
tork)
Pozisyon Maks. giris pals frekansi | 1 M (fark giris), 200 kpps (agik kollektor girisi)
kontrol Komut pals ¢arpim Elektronik disli orani (A/B)
modu faktorii

a: 1-10000, B: 1 - 10000
1/50 <A/B < 200

Pozisyon igi aralik ayari

0 ile £10000 arasi pals (komut pals Unitesi)

Hata asin

+1/10 devir

Tork limiti

Bir parametre veya analog giris komutu ile ayarlayin (0 VDC - +10 VDC/maks.

tork)

Tork kontrol
modu

Analog tork komutu girisi

-10 VDC ile +10 VDC arasi/maks. tork (giris empedansi 10 kQ 12 kQ)

Hiz limiti Bir parametre veya analog giris komutu ile ayarlayin (0 VDC - +10 VDC/maks.
anma hizi)
Sogutma yontemi Kendinden sogutmali | Fan sogutmali
Cevre Cevre Kullanma 0 °C ile 45 °C arasi: gl¢ azalma olmadan
kosullari hava 45 °C ile 55 °C arasi: gli¢ azalma ile
sicaklig Depolama -40 °C ile +70 °C arasi
Ortam Kullanma < %90 (yogusmasiz)
nemi Depolama | %90 (yogusmasiz)
Calisma ortami ic mekan (dogrudan giines 1s1§1 olmadan), paslandirici gaz yoktur, alev alan gaz,
gaz yagi veya toz
YUkseklik < 1000 m (gli¢ azalma olmadan)
ilk calistirma
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Parametre Aciklama

Koruma derecesi IP 20

Kirlilik derecesi Sinif 2

Sertifikalar | UL, CE, KC, C-Tick, EAC

1 SINAMICS V90 frene sahip bir motor ile birlikte ¢alistiginda, 24 VDC gli¢ kaynaginin voltaj toleransi frenin voltaj
gereksinimini karsilamak igin -%10 ile +%10 arasinda olmalidir.

2)  Entegre kati hal durum kisa devre korumasi brans devre korumasi saglamaz. Brans devre korumasi Ulusal Elektrik
Kanunu ve diger yerel kanunlara uygun sekilde saglanmalidir.

3)  SINAMICS V90 motor asiri sicaklik korumasini desteklemez. Motor asiri sicakligi 12t ile hesaplanir ve siriiciiden gelen
¢ikis akimi tarafindan korunmaktadir.

Ozel teknik veriler
SINAMICS V90 200 V varyanti

Siparis No. | 6SL3210-5FB... 10-1UAO 10-2UAO0 | 10-4UA1 | 10-8UAO | 11-0UA1 | 11-5UA0 | 12-OUAO
Cergeve boyutu FSA FSA FSB FSC FSD FSD FSD
Anma cgikis akimi (A) 1.2 1.4 2.6 4.7 6.3 10.6 11.6
Maks. gikis akimi (A) 3.6 4.2 7.8 14.1 18.9 31.8 34.8
Maks. desteklenen motor giicu (kW) 0.1 0.2 0.4 0.75 1.0 1.5 2
Cikis frekansi (Hz) 0 ile 330 arasi
Glg Voltaj/frekans FSA, FSB ve FSC: Tek/l¢ faz 200 VAC ile 240 VAC arasi, 50/60 Hz
kaynag! FSD: ii¢ faz 200 VAC ile 240 VAC arasi, 50/60 Hz
izin verilen voltaj -%15 ile +%10 arasi
dalgalanmasi
izin verilen frekans -%10 ile +%10 arasi
dalgalanmasi
Anma giris 1 faz 25 3.0 5.0 10.4 - - -
akimi (A) 3 faz 1.5 1.8 3.0 5.0 7.0 11.0 12.0
Gl kaynagr |1 faz 0.5 0.7 1.2 2.0 - - -
kapasitesi 3 faz 0.5 0.7 1.1 1.9 2.7 4.2 4.6
(kVA)
Devreye alma akimi (A) |8.0
Sogutma yoéntemi Kendinden sogutmali Fan sogutmali
Titresim Kullanma Carpma: | Calisma alani Il

Maksimum hizlanma: 5 g, 30 ms ve 15 g, 11 ms
Sok miktarlari: Her ydnde 3 x 6 yon
Carpma siresi: 1 sn

Titresim: | Calisma alani ||

10 Hz ile 58 Hz arasi: 0,075 mm sallama
58 Hz ile 200 Hz arasi: 1g titresim
Tasima Titresim: | 2 Hz ile 9 Hz arasi: 7,5 mm sallama

9 Hz ile 200 Hz arasi: 2 g titresim

Siklus miktarlari: Aks basina 10
Siplrme seed: 1 oktav/dak

Depolama Titresim: | 2 Hz ile 9 Hz arasi: 3,5 mm sallama

9 Hz ile 200 Hz arasi: 1 g titresim

Siklus miktarlari: Aks basina 10
Siplrme seed: 1 oktav/dak

Mekanik Dis olgtiler (W x Hx D, 45x 170 x 170 55x170 |80x170 [95x170x 195
tasarim mm) x 170 x 195
Agirlik (kg) 1.1 1.3 2.0 2.3 24

ik calistirma
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SINAMICS V90 400 V varyanti

Siparis No. |6SL3210-5FE... 10- 10- 11- 11- 12- 13- 15- 17-
4UAO0 8UAO OUAO S5UAO0 OUAO S5UAO OUAO OUAO
Cergeve boyutu FSAA FSA FSA FSB FSB FSC FSC FSC
Anma ¢ikis akimi (A) 1.2 21 3.0 5.3 7.8 11.0 12.6 13.2
Maks. gikis akimi (A) 3.6 6.3 9.0 13.8 23.4 33.0 37.8 39.6
Maks. desteklenen motor giict (kW) 0.4 0.75 1.0 1.75 2.5 3.5 5.0 7.0
Cikis frekansi (Hz) 0 ile 330 arasi
Gug kaynagi | Voltaj/frekans 3-faz 380 VAC ile 480 VAC arasi, 50/60 Hz
izin verilen voltaj -%15 ile +%10 arasi
dalgalanmasi
izin verilen frekans -%10 ile +%10 arasi
dalgalanmasi
Anma giris akimi (A) 15 2.6 3.8 5.8 9.8 13.8 15.8 16.5
Glg¢ kaynagi kapasitesi | 1.7 3.0 4.3 6.6 11.1 15.7 18.0 18.9
(kVA)
Devreye alma akimi (A) |8.0 8.0 8.0 4.0 4.0 25 2.5 25
Sogutma ydntemi Kendinden Fan sogutmali
sogutmal
Titresim Kullanma Carpma: | Calisma alani |l
Maksimum hizlanma: 5 g
Carpma stresi: 30 ms
Titresim: | Galisma alani Il
10 Hz ile 58 Hz arasi: 0,075 mm sallama
58 Hz ile 200 Hz arasi: 1g titresim
Tasima ve Titresim: | 5 Hz ile 9 Hz arasi: 7,5 mm sallama
saklama 9 Hz ile 200 Hz aras: 2 g titresim
Titresim sinifi: 2M3 tasima
Mekanik Dis olgller (W x Hx D, 60 x 80 x 180 x 200 100 x 180 x 220 140 x 260 x 240
tasarim mm) 180 x
200
Agirlik (kg) 1800 |2500 [2510 [3.055 |3.430 |6515 |6615 |6615
ilk calistirma
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2.5.2

Genel teknik veriler

Teknik veriler - servo motorlar

Parametre Aciklama
Motor tipi Sabit miknatisli senkron motor
Sogutma Kendinden sogutmali

Bagil nem [RH]

%90 (30°C'de yogusmasiz )

Kurulum yuksekligi [m]

< 1000 (gu¢ azalma olmadan)

Termal sinif

b

Titresim siddeti asamasi

A (IEC 60034-14'e gore)

Darbe direnci [m/s?]

25 (eksenel yonde surekli); 50 (radyal yénde strekli); 250 (6 ms kisa
sire igerisinde)

Rulman kullanim émri [saat]

> 20000 "

Boyali ylzey

Siyah

Saft koruma derecesi

IP 65, mil yag contasi ile

insa tipi

IM B5, IM V1, ve IM V3

Pozitif donls

Saat yoniinde (SINAMICS V90 servo siricilerde varsayilan)

Sertifika

CE, EAC

1) Bu kullanim émrl sadece referans igindir. Bir motor anma hizinda, anma yikinde calisirsa, 20.000 ile 30.000 saatlik
kullanim siresi sonrasinda rulmanini degistirin. Sureye ulasiimasa dahi normal olmayan guriltd, titresim veya arizalar
bulundugunda degistiriimelidir.

Ozel teknik veriler

SIMOTICS S-1FL6, diisiik atalet momenti servo motor

Siparis No. | 1FL60... 22 24 32 34 42 44 52 54
Anma glicu [kW] 0.05 0.1 0.2 0.4 0.75 1 1.5 2
Anma torku [Nm] 0.16 0.32 0.64 1.27 2.39 3.18 4.78 6.37
Maksimum tork [Nm] 0.48 0.96 1.91 3.82 7.2 9.54 14.3 19.1
Anma hizi [dev/dak] 3000
Maksimum hiz [dev/dak] 5000
Anma frekansi [Hz] 200
Anma akimi [A] 1.2 1.2 1.4 2.6 4.7 6.3 10.6 11.6
Maksimum akim [A] 3.6 3.6 4.2 7.8 14.2 18.9 31.8 34.8
Atalet momenti [104 kgm?] | 0.031 0.052 0.214 0.351 0.897 1.15 2.04 2.62
Atalet momenti (frenli) [104 | 0.038 0.059 0.245 0.381 1.06 1.31 2.24 2.82
kgm2]
Onerilen yiik / motor atalet | Maks. 30x Maks. 20x Maks. 15x
orani
Calisma sicakligi [°C] 1FL602Q, 1FL6034 ve 1FL6044: 0 ile 40 arasi (gu¢ azalma olmadan)
1FL605Q: 0 ile 30 arasi (gli¢ azalma olmadan)
Saklama sicakligi [°C] -20 ile +65 arasi
Maksimum ses seviyesi [dB] | 60
Anma voltaj 24 + %10
(\)
Anma akimi 0.25 0.3 0.35 0.57
(A)
Tutma freni tT-olJanJaEI\];ﬁ?l 0.32 1.27 3.18 6.37
ik calistirma
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Siparis No. | 1FL60... 22 24 32 34 42 44 52 54
Maksimum fren | 35 75 105 90
acllma suresi
[ms]
Maksimum fren | 10 10 15 35
kapanma
suresi [ms]
Maksimum acil | 2000 "
durus sayisi
Yag contasi kullanim émri | 3000 ile 5000 arasi
[saat]
Enkoder kullanim émri > 20000 2
[saat]
Motor gévdesi koruma IP 65
derecesi
Kablo ve konnektér koruma | IP20 -
derecesi
Agirlik [kg] | Frenli 0.45 0.6 0.99 1.37 2.86 3.43 5.44 6.65
Frensiz 0.66 0.8 1.43 1.7 3.63 4.22 6.94 8.15

' Sinirh acil durum galismasina izin verilir. %300 rotor atalet momenti ile 2000 adede kadar frenleme operasyonu
gerceklestirilebilir, fren olmadan 3000 dev/dak'da harici atalet momenti kabul edilemez seviyede asinmaya maruz kalir.

2 Bu kullanim 6mri sadece referans igindir. Bir motor %80 anma degerinde calisiyorsa ve ortam sicakhgi 30 °C ise,
enkoder Uriin dmri garanti edilebilir.

Not:

Ortam sicakligi 30 °C ile 40 °C arasinda oldugunda, 1FL605 motorlar %10 gli¢ azalmasi olacaktir.

Not

Yukaridaki tablodaki anma torku, anma glicli, maksimum tork ve armatur direnci verileri %10 toleransa imkan tanir.

SIMOTICS S-1FL6, yliksek atalet momenti servo motor

Siparis No. | 1FL60... 42 44 61 62 64 66 67 90 92 94 96
Anma glict [kW] 0.40 |0.75 |0.75 1.00 1.50 1.75 |2.00 |25 3.5 5.0 7.0
Anma torku [Nm] 127 239 |358 |478 |7.16 |8.36 |9.55 11.9 16.7 |23.9 |334
Maksimum tork [Nm] 3.8 7.2 10.7 143 215 |251 28.7 |357 |50.0 |70.0 |90.0
Anma hizi [dev/dak] 3000 2000 2000

Maksimum hiz [devidak] | 4000 3000 3000 | 2500 | 2000
Anma frekansi [Hz] 200 133 133

Anma akimi [A] 1.2 2.1 25 3.0 4.6 5.3 5.9 7.8 11.0 12.6 13.2
Maksimum akim [A] 3.6 6.3 7.5 9.0 13.8 15.9 17.7 234 |33.0 |36.9 |356
Atalet momenti [104 kgm?] |2.7 5.2 8.0 15.3 153 |226 |29.9 |474 |691 90.8 134.3
Atalet momenti (frenli) [104 | 3.2 5.7 9.1 16.4 16.4 |23.7 |31.0 |56.3 |77.9 |99.7 143.2
kgm?]

Onerilen yiik / motor atalet | Maks. 10x Maks. 5x Maks. 5x

orani

Calisma sicakligi [°C] 0 ile 40 arasi (gu¢ azalma olmadan)

Saklama sicakligi [°C] -15 ile +65 arasi

Maksimum ses seviyesi [dB] | 65 | 70 70

ilk calistirma
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Siparis No. | 1FL60... 42 |aa |61 |62 |64 |66 |67 |90 |92 |94 |96
Anma voltaji 24 + %10
v)
Anma akimi 0.88 1.44 1.88
(A)
Tutma freni 3.5 12 30
fT“t’.“a torku [Nm]
reni
Maksimum 60 180 220
fren agilma
suresi [ms]
Maksimum 45 60 115
fren kapanma
suresi [ms]
Maksimum acil | 2000 2
durus sayisi
Yag contasi kullanim émri | 5000
[saat]
Enkoder kullanim émri 20000 - 30000 3
[saat]
Koruma derecesi IP65, mil yag contasi ile
Artimli Frenli 46 6.4 8.6 11.3 11.3 14.0 16.6 |21.3 |25.7 |30.3 |39.1
enkoder | Frengiz 3.3 5.1 5.6 8.3 8.3 11.0 [13.6 [153 [19.7 |243 |[33.2
motor
agirhgr [kq]
Mutlak Frenli 4.4 6.2 8.3 11.0 11.0 13.6 16.3 |20.9 |253 |299 |38.7
enkoder | Frengiz 31 |49 |53 |80 [80 107 [133 |14.8 [193 [239 (327
motor
agirhgi [kq]

1) Ortam sicakligi 30 °C lizerinde oldugunda, frenli 1FL6096 motorlar %10 gli¢c azalmasina sahip olacaktir.

2 Sinirh acil durum galismasina izin verilir. %300 rotor atalet momenti ile 2000 adede kadar frenleme operasyonu
gerceklestirilebilir, fren olmadan 3000 dev/dak'da harici atalet momenti kabul edilemez seviyede asinmaya maruz kalir.

3 Bu kullanim émri sadece referans igindir. Bir motor %80 anma degerinde galisiyorsa ve ortam sicakhigi 30 °C ise,
enkoder Urtin 6émrl garanti edilebilir.

Not

Yukaridaki tablodaki anma torku, anma glicii ve maksimum tork verileri %10 toleransa imkan tanir.

Gil¢ azaltimi

Sapma kosullarinda (¢evre sicakhgi > 40 °C veya kurulum yiksekligi deniz yizeyinden 1000 metreden fazla yiksekteyse)
izin verilen tork/gii¢ asagidaki tabloya gore belirlenmelidir. Cevre sicakliklari ve kurulum yikseklikleri sirasiyla 5 °C ve 500 m
olarak yuvarlatilmistir.

Kurulum yiiksekligi ve ortam sicakligina gére glic azalmasi

Deniz ylzeyine gére kurulum °C olarak gevre sicakligi

ylksekligi (m) < 30 30ile 40 arasi | 45 50 55
1000 1.07 1.00 0.96 0.92 0.87
1500 1.04 0.97 0.93 0.89 0.84
2000 1.00 0.94 0.90 0.86 0.82
2500 0.96 0.90 0.86 0.83 0.78
3000 0.92 0.86 0.82 0.79 0.75
3500 0.88 0.82 0.79 0.75 0.71
4000 0.82 0.77 0.74 0.71 0.67

28
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3 Montaj

3.1 Sdrtciinin montaj

Montaj kosullari i¢in bakiniz| Teknik veriler - servo sirtculer

Montaj ydnii ve bosluk

(Sayfa.

Sarlclyil korumali bir pano igerisinde dikey olarak monte edin ve asagidaki resimde gosterilen montaj mesafelerine dikkat

edin:

A £ N
§ g Kabin duvari E
N N N
N N
N N
N N
N N
N N
N N
N N
N N
N N
\>10 mm)| >10 mm\
N N
N £ N
N E N
N S N
N A N
Not

Asagidaki kosullar gerceklestiginde surtictiniin giicii %80'e dusurilmelidir:
e Cevre sicakligi 0 °C ile 45 °C arasinda ve montaj mesafesi 10 mm'den az. Bu durumda, minimum montaj mesafesi 5

mm'nin altinda olmamalidir.

e Ortam sicakhigi 45 °C ile 55 °C arasindaysa. Bu durumda, minimum montaj mesafesi 20 mm'nin altinda olmamalidir.

ik galistirma
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Delme diizenleri ve dis éigiiler
SINAMICS V90 200 V varyant (birim: mm)
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FSC |
Siriictiniin montaji

V90 200 V varyantinda, FSA ve FSB siricilerini monte etmek igin iki M5 vida ve FSC ve FSD sricllerini monte etmek igin
dért M5 vida kullanin.

V90 400 V varyanti igin, FSAA sirlicisini monte etmek igin iki M5 vida ve FSA, FSB ve FSC sirtculerini monte etmek igin
dért M5 vida kullanin.

Onerilen sikma torku 2,0 Nm'dir.

Not
EMC faktorleri hesaba katildiginda, stiriclyl korumal bir pano igerisine monte etmeniz énerilir.

ik calistirma
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3.2 Motorun montaji

Montaj kosullari igin bakiniz Teknik veriler - servo motorlar|(Sayfa| 26).

Montaj yoni

SIMOTICS S-1FL6 sadece flansli montaji ve (¢ tipte konstriiksiyonu destekler, yani asagidaki resimde gorulen sekilde g
yonde takilabilir.

IM B5 IM V1 IM V3

Not

IM V3 tipinde konstriiksiyonu yapilandirirken, izin verilen eksenel kuvvete (sirlci elemanlarinin agirlik kuvveti) ve gereken
koruma derecesine Ozellikle dikkat edin.

Motor dlgleri

Distik atalet momentli servo motor, saft ylksekligi: 20 mm, 30 mm ve 40 mm (birim: mm)

Dz kamali stirim

QK

GA

%@ o —

Yag kecesi

Diistik atalet momentli servo motor, saft yiksekligi: 50 mm (birim: mm)

KB1 . 5 (D
|

/
KB2, 38 /@ ﬁ N
2
Diz kamali stiriim _
g oLz
|I I ~ —\, 5
QK — <
GA
a
w ol o
-l gl g
1T
/ T
LG
LR
DB . .
LL Yag kecesi
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Tip 1FL6022 | 1FL6024 |1FL6032 |1FL6034 | 1FL6042 |1FL6044 |1FL6052 | 1FL6054

Mil ylksekligi 20 30 40 50

LC 40 60 80 100

LA 46 70 90 115

Lz 4.5 5.5 7 9

LB 30 50 70 95

LH 40 49.5 59.5 -

LR 25 31 35 45

T 25 3 3 3

LG 6 8 8 12

D 8 14 19 19

DB M3x8 M4x15 M6x16 M6x16

E 22 28 30 40

QK 17.5 22.5 28 28

GA 9 18 21.5 21.5

F 3 5 6 6

Frensiz LL 86 106 98 123 139 158.8 192 216
KB1 - - - - - - 143.5 167.5

Frenli LL 119 139 132.5 157.5 178.3 198.1 226 250
KB1 - - - - - - 177.5 201.5
KB2 - - - - - - 325 325

KL1 - - - - - - 135 135

KL2 - - - - - - 80 80

. @—GUQ kablosu konnektord, @—Artlmll enkoder kablo konnektord, @—Fren kablosu konnektori. Bu konnektorler

ayri olarak siparis edilmelidir. Siparis bilgisi icin isletme kilavuzuna bakin.
e Enkoder konnektdriniin-@ ve fren konnektdriintiin-® sinir boyutlari aynidir.

Yiiksek atalet momentli servo motor, artimli enkodere sahip (birim: mm)

KB1

59

/®

KL3

KL4

KB2, 38, (3 = @\
LG - N
gl T o,
Duz kamal srim LR - 4-0gLZ (ﬂ
~l =
<
(GA, QK E ip ‘ |
o= 1 “0°
s = s —H—-— {H-H I ©) )
) / : Yag kegesi E:I
A =
DBJ T .w— AE’O
LL oLC
1
Tip 1FL60 | 1FL60 |1FL60 |1FL60 | 1FL60 |1FL60 | 1FL60 |1FL60 |1FL60 | 1FL60 | 1FL60
42 44 61 62 64 66 67 90 92 94 96
Mil ylksekligi 45 65 90
LC 90 130 180
LA 100 145 200
ik calistirma
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Tip 1FL60 | 1FL60 | 1FL60 |1FL60 | 1FL60 | 1FL60 | 1FL60 |1FL60 |1FL60 |1FL60 | 1FL60
42 44 61 62 64 66 67 90 92 94 96

LZ 7 9 13.5

LB 80 110 114.3

LR 35 58 80

T 4 6 3

LG 10 12 18

D 19 22 35

DB M6x16 M8x16 M12x25

E 30 50 75

QK 25 44 60

GA 21.5 25 38

F 6-0.03 8-0.036 10-0.036

Frensiz LL 1545 |201.5 |148 181 181 214 247 189.5 |211.5 |237.5 |289.5
KB1 93.5 140.5 |85.5 118.5 | 1185 |[151.5 |184.5 |140 162 188 240
KB2 - - -

Frenli LL 201 248 2025 |2355 |2355 |268.5 |301.5 |255 281 307 359
KB1 140 187 140 173 173 206 239 206 232 258 310
KB2 31.5 39.5 44.5

KL1 136 158 184

KL2 92 115 149

KL3 - 23 34

KL4 - 22 34

e Enkoder konnektérﬂnﬂn—@ ve fren konnektérﬂnUn—@ sinir boyutlari aynidir.

o Saft yliksekligi 90 mm olan motor, halka baslikli civatalar igin iki M8 vida deligine sahiptir

. @—GUQ kablosu konnektoru, @—Artlmll enkoder kablo konnektor, @—Fren kablosu konnektori. Bu konnektorler
ayri olarak siparis edilmelidir. Siparis bilgisi i¢in isletme kilavuzuna bakin.

Yiiksek atalet momentli servo motor, mutlak enkodere sahip (birim: mm)

KB1

59

KB2 , 38,
LG
Duz kamali stirim LR = 4-gL.Z
<
GA QK £ 1] N
<
m
/| Yo kegesi
_/ A
DB T
LL
Tip 1FL60 | 1FL60 |1FL60 |1FL60 | 1FL60 |1FL60 | 1FL60 |1FL60 | 1FL60 |1FL60 | 1FL60
42 44 61 62 64 66 67 90 92 94 96
Mil yiiksekligi 45 65 90
LC 90 130 180
ilk calistirma
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Tip 1FL60 |1FL60 |1FL60 |1FL60 |1FL60 | 1FL60 |1FL60 |1FL60 |1FL60 |1FL60 |1FL60
42 44 61 62 64 66 67 90 92 94 96

LA 100 145 200

Lz 7 9 13.5

LB 80 110 114.3

LR 35 58 80

T 4 6 3

LG 10 12 18

D 19 22 35

DB M6x16 M8x16 M12x25

E 30 50 75

QK 25 44 60

GA 21.5 25 38

F 6-0.03 8-0.036 10-0.036

Frensiz LL 157 204 151 184 184 217 250 197 223 249 301
KB1 100 147 92 125 125 158 191 135 161 187 239
KB2 - - -

Frenli LL 203.5 [250.5 |205.5 |[238.5 |238,5 |[271.5 |304.5 |263 289 315 367
KB1 147 194 147 180 180 213 246 201 227 253 305
KB2 31.5 39.5 44.5

KL1 136 158 184

KL2 60 60 60

KL3 - - -

KL4 - - -

. @-GUQ kablosu konnektoru, @—Mutlak enkoder kablo konnektor, @—Fren kablosu konnektord. Bu konnektorler ayri

olarak siparis edilmelidir. Siparis bilgisi icin isletme kilavuzuna bakin.
e Enkoder konnekternUn—@ ve fren konnektérUnUn—@ sinir boyutlari aynidir.
o Saft yuksekligi 90 mm olan motor, halka baslikh civatalar igin iki M8 vida deligine sahiptir

Motorun montaji

/\ikaz

Kisisel yaralanma ve maddi hasar

Bazi motorlar, 6zellikle 1FL609Q agirdir. Motorun ylksek agirligi dikkate alinmalidir ve monta;j igin gereken yardim

alinmahdir.

Aksi takdirde, motor montaj sirasinda disebilir. Bu ciddi kisisel yaralanma veya maddi hasara neden olabilir.

DIKKAT

Motorda hasar

Eger motora sivi girerse, motor hasar gérebilir

Motor kurulumu veya galismasi sirasinda motora higbir sivi (su, yag, vb.) giremeyeceginden emin olun. Ayrica, motor yatay
olarak takilirken, motoru yag veya su girisine karsi korumak amaciyla kablo gikisinin asagi dogru baktigindan emin olun.

Not
Halka baglikli civatalarin kullaniimasi

1FL609Q motor (90 mm mil yuksekligi) iki halka baslikli civata takmak igin iki M8 vida deligine sahiptir. 1FL6090 motoru
sadece halka baslikli civatalardan kaldirin.

Takilmis olan halka baslkli civatalar sikistiriimall veya montaj sonrasinda ¢ikariimahdir.

ik calistirma
36 A5E36617856, 09/2015



Daha iyi 1s1 yayilmi saglamak amaciyla, makine ile motor arasinda bir flans takin. Asagidaki resimde gosterilen sekilde

motoru flans lzerine 4 vida ile takabilirsiniz.

Vidalar ve flans hakkinda bilgi asagidaki gibidir:

@/

SIMOTICS S-1FL6 diisiik atalet momentli servo motorlar

Motor Vida Onerilen flans 6lgiisii Sikma torku Flans malzemesi
1FL602Q 2 x M4 120 x 100 x 40 (mm) 2.4 Nm Aliminyum alasim
1FL6030Q 4 x M5 120 x 100 x 40 (mm) 4.7 Nm
1FL6040 4 x M6 120 x 100 x 40 (mm) 8 Nm
1FL6050 4 x M8 120 x 100 x 40 (mm) 20 Nm

SIMOTICS S-1FL6 yiksek atalet momentli servo motorlar
Motor Vida Onerilen flang 6lgiist Sikma torku Flansg malzemesi
1FL6040 4 x M6 270 x 270 x 10 (mm) 8 Nm Aliminyum alasim
1FL606Q 4 x M8 390 x 390 x 15 (mm) 20 Nm
1FL609Q 4 x M12 420 x 420 x 20 (mm) 85 Nm

ilk calistirma
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4 Baglanti
4.1 Sistem baglantisi

SINAMICS V90 servo sistemi asagidaki gibi baglanir:
SINAMICS V90 200 V varyanti
Tek fazh gl¢ aginda kullanildiginda FSB igin baglanti:

Devre kesici
(opsiyonel)

SINAMICS V90 servo stirlici

1 faz 200~240
VAC sebeke
besleme .
N Seri kablo (RS485)
PE )
Blendajlama
katmani

Sebeke filtresi (EMC, [=* FSB
opsiyonel) 22 VDC glc .5‘.5. Blendajlama katmani
kaynagi |:|
LY Lo 8l E
/B \

zl

o == 1]
Mini USB kablosu

me—
A —a—as
=

b

Mikro SD karti

y
v
‘? i
DCP

R

| veya

Host Kontrol
Cihazi

: istenen deger kablosu (50 pin, 1 m)

P=R=R

I Terminal bloklu istenen deger
kablosu (50 pin, 0,5 m)

38

1
- Y N A e I
Harici frenleme &
direnci
(opsiyonel)
\_ . Gug kablosu
Blendajlama@
katmani
|j Fren kablosu
Uglincii taraf cihazi
 —
SIMOTICS S-1FL6 servo motor
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Ug fazh gii¢ aginda kullanildiginda FSD igin baglanti:

Devre kesici
(Opsiyonel)

(EMU,

Sebeke filtresi

opsiyonel) 5 L

3 faz 200~240
VAC sebeke
besleme

L3L2 L1

24 VDC glg¢
kaynagi

-+

SINAMICS V90 servo stirtici

FSD

Seri kablo (RS485)

Blendajlama
katmani

Blendajlama katmani

b O=——
5 Mini USB kablosu
[»]
D .
Mikro SD karti Host Kontrol Cihazi
@
@ o = | ol [ Wl - - - - -2 ____
= I 1
. t U3 1 —— e
f ' vEY | o |
f W — = [ 1
~ ‘!‘ | Istenen deger kablosu (50 pin, 1m) |
DCP | veya 1
R ey [l:: Al
RT3 | 3 |
R1 | 1
I Terminal bloklu istenen deger !
kablosu (50 pin, 0,5 m) !
Harici frenleme |- ———————————— J
direnci
opsiyonel
(kp # ) - Glg kablosu
Blendajlama/é
katmani } Fren kablosu
Enkoder kablosu
Ugiinci taraf cihazi
=
==
SIMOTICS S-1FL6 servo motor
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SINAMICS V90 400 V varyanti

Devre kesici
(opsiyonel)

Sebeke filtresi (EMC,
opsiyonel)

3 faz 380~480
VAC sebeke

besleme

L3L2 L1

Seri kablo (RS485)

Blendajlama katmani

Mini USB kablosu

()

-

SD karti

.

Blendajlama katmani
Host Kontrol Cihazi

00000]0000C

EL Iil

-

T Pz
L3
0
4 v .
@ W
a2 DCP

R1

Harici frenleme
direnci
(opsiyonel)

Gug kablosu

Blendajlama katmani

L

24VDC
gtic
kaynagi

+

g

-

|

ITerminal bloklu istenen deger
. kablosu (50 pin, 0,5 m)
|
|

J ¢ 2

3L

e l——i=l]

OPO

(=

7S
L .
Enkoder kablosu
Fren kablosu )
i 1l
1l
s — 1

SIMOTICS S-1FL6 servo motor

DIKKAT

Onemli kablolama bilgileri
EMC gereksinimlerini karsilamak igin tim kablolar kilifli kablo olmalidir.
Kihfli gift biktmli kablolarin kablo kiliflari koruma sacina veya servo siirlictiniin kablo kelepgesine baglanmalhdir.

40
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DIKKAT

Koruma kablosu ile istenen deger konnektoriiniin kullaniimayan pini arasinda kisa devrenin neden oldugu siiriicii hasari

Koruma kablosu ile monte edilecek olan istenen deger konnektéru arasinda kaza eseri bir kisa devre olusabilir. Bu
sUrtcindn hasar gérmesine neden olabilir.

Koruma kablosunu istenen deger konnektoriine baglarken dikkatli olun.

Referans icin "Sirlcu tarafina kablo terminallerinin montaji" bélimiinde enkoder konnektériiniin montaj yéntemine
bakabilirsiniz.

Not

Saft yiksekligi 20 mm, 30 mm ve 40 mm olan disuk atalet momentli motorlar igin, enkoder kablo konnektdrlerine sadece
elektrik isleri konusunda yetkili personel erismelidir.

Not

SINAMICS V90 uzerinde bulunan mini USB arayiizl, PC'ye yiklenen SINAMICS V-ASSISTANT ile birlikte hizli devreye
alma ve hata belirleme icin kullanilir. Uzun sire gdzetim igin kullanmayiniz.

Kablo kiliflarinin koruma saci ile baglanmasi

Sirtcinin EMC-uyumlu yalitimini elde etmek igin kablo kiliflarini baglamak igin sirlc ile verilen koruma sacini kullanin.

Kablo kiliflarini koruma saci ile baglama adimlari igin asagidaki 6érnege bakiniz:

@ Koruma sacini iki M4 vida ile monte @ Hat besleme kablosunu, gli¢ kablosunu ve fren kablosunu
edin. baglayin.
/ T R
y AN

Hat besleme
kablosu

Gug kablosu

Fren kablosu

@ Kablolari sabitleyin.

Kablo kelepgesi

Kablo korumasll

ilk calistirma
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Motor tarafindan kablo yénlerinin ayarlanmasi

Saft ylksekligi 50 mm'den yiiksek olarak diisiik atalet momentli motorlarda ve yliksek ataletli motorlarda, kablo baglantisini
kolaylastirmak amaciyla motor tarafindan gii¢ kablosunun, enkoder kablosunun ve fren kablosunun yéninu ayarlayabilirsiniz.

Not: Glg kablosu yonlendirmesini
ayarlamadan 6nce bu pargayi
gevsek sekilde sikistirilmis olarak

Konnektorleri gevsetmek icin vida Kablo yonlendirmelerini ayarlamak Konnektorleri sikistirmak igin vida

halkalarini saat yénunde déndurdn. icin konnektorleri dondurdn. halkalarini saatin tersi yénde
dénduarun.

Not

Konnektérlerin déndiriilmesi
Uc adet motor tarafi konnektdriin tamami sadece 360° doénddiriilebilir.

4.2 Ana devre kablolari

421 Hat besleme - L1, L2, L3

SINAMICS V90 200 V varyanti

Gereken tel araligi ve sikma torku:

FSB ve FSB: 26 AWG ile 12 AWG arasi

FSC ve FSD: 20 AWG ile 12 AWG arasl, 0,4 Nm ile 0,5 Nm arasi
SINAMICS V90 400 V varyanti

Maksimum iletken kesit alani:

FSAA ve FSA: 1.5 mm2 (M2.5 vida, 4.43 |b.in/0.5 Nm)

FSB ve FSC: 2.5 mm2 (M4 vida, 19.91 Ib.in/2.25 Nm)

Not

200 V varyanti igin tek fazli glic aginda FSA, FSB ve FSC kullanirken, gii¢ kaynagini L1, L2 ve L3 konnektdrlerinden
herhangi ikisine baglayabilirsiniz.

4.2.2 Motor gici - U, V, W

Motor ¢ikisi - siirtict tarafi

SINAMICS V90 200 V varyanti

Gereken tel araligi ve sikma torku:

FSB ve FSB: 26 AWG ile 12 AWG arasi

FSC ve FSD: 20 AWG ile 12 AWG arasi, 0,4 Nm ile 0,5 Nm arasi

ik calistirma
42 A5E36617856, 09/2015



SINAMICS V90 400 V varyanti

Maksimum iletken kesit alani:

FSAA ve FSA: 1.5 mm2 (M2.5 vida, 4.43 Ib.in/0.5 Nm)
FSB ve FSC: 2.5 mm?2 (M4 vida, 19.91 Ib.in/2.25 Nm)

Kablolama
Sari-Yesil
PE \ 4 PE
U 1 Siyah 1 U
Siyah
\% 2 Y 2 \%
Siyah
W 3 3 w
Surlcu tarafi Motor tarafi
(Terminal seridi) (Soket konnektor)

Motor gii¢ kablosunun takilmasi (FSAA ve FSA)
SINAMICS V90 200 V varyanti
e FSBve FSBigin

® FSCve FSDigin
M2.5: 0.4 Nm - 0.5 Nm

SINAMICS V90 400 V varyanti

® FSAA ve FSAigin

Motor gli¢ kablosunu, FSA ve FSB gergeve boyutuna sahip V90 200 V varyanti sirtculerin baglama yontemiyle
baglayabilirsiniz.

® FSBve FSCigin

FSB ve FSC servo sirlciller motor gii¢ baglantisi icin bélme terminallerine sahiptir. Motor gl¢ kablosunu servo surtctler
Uzerindeki M4 vidalari 2,25 Nm sikma torku ile sikarak sabitleyebilirsiniz.
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4.3
4.3.1

Arabirim tanimi

Kontrol/Durum arayizi

Standart kablolama

Sinyal tipi

Pin

No.

Sinyal

Aciklama

Pin
No.

Sinyal

Aciklama

om(r':"ﬁ[ﬂo

Tip: 50-pinli MDR soket

24
4
]
1
|

Y e

%DDDDDDDDDDD%

2
| e | | s | s | s e | | s | s | s

25 11
| | e | e | e | e | e | e | e | | e

i EDDDDDDDDDD% 1
1

Pals dizisi 1, 2, | Pals dizisi girisi ile pozisyon ayar noktasi. 36, | Pals dizisi girisi ile pozisyon ayar noktasi.
ggiﬁ'?g | gs Yiiksek hizli 5 V fark pals dizisi girisi (RS485) g; 24 V tek uclu pals dizisi girisi
Ejizis)i as Maksimum frekans: 1TMHz 39’ Maksimum frekans: 200 kHz
enkoder Bu kanalin sinyal iletimi daha iyi parazit
cikislari korumasina sahiptir.
(PTO) 15, Yiksek hizli 5 V fark sinyalleri ile (A+/A-, B+/B-) |42, |Yiksek hizli 5V fark sinyalleri ile enkoder
16, enkoder emiilasyon pals ¢ikisi 43 | Sifir faz pals ¢ikisi
40,
41
17 | Acik kollektor ile enkoder Sifir faz pals ¢ikisi
1 PTIA_D+ Yiksek hizh 5V far pals dizisi 15 PTOA+ Yiksek hizl 5 V far pals
girisi A (+) dizisi enkoder cikisi A (+)
2 PTIA_D- Yiksek hizh 5V far pals dizisi 16 PTOA- Yiksek hizh 5V far pals
girisi A (-) dizisi enkoder gikisi A (-)
26 PTIB_D+ Yiksek hizh 5V far pals dizisi 40 PTOB+ Yiksek hizh 5 V far pals
girisi B (+) dizisi enkoder ¢ikisi B (+)
27 PTIB_D- Yiksek hizh 5V far pals dizisi 41 PTOB- Yiksek hizh 5V far pals
girisi B (-) dizisi enkoder ¢ikisi B (-)
36 PTIA_24P 24 V pals dizisi girisi A, pozitif 42 PTOZ+ Yiksek hizl 5 V far pals
dizisi enkoder gikisi Z (+)
37 PTIA_24M 24 V pals dizisi girisi A, toprak 43 PTOZ- Yiksek hizli 5 V far pals
dizisi enkoder ¢ikisi Z (-)
38 PTIB_24P 24 V pals dizisi girisi B, pozitif 17 | PTOZ (OC) | Pals dizisi enkoder ¢ikisi Z
sinyali (agik kollektor gikisi)
39 PTIB_24M 24 V pals dizisi girisi B, toprak
ik calistirma
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Sinyal tipi Pin Sinyal Aciklama Pin Sinyal Aciklama
No. No.
Dijital 3 DI_COM Dijital girisler icin ortak terminal | 23 Brake Motor tutma freni kontrol
girisler/gikisla sinyali (sadece SINAMICS
r V90 200 V varyanti igin)
4 DI_COM Dijital girisler icin ortak terminal | 28 P24V_DO | Dijital ¢ikislar igin harici 24
V besleme
5 DI1 Dijital giris 1 29 P24V_DO | Dijital ¢ikislar igin harici 24
V besleme
6 DI2 Dijital giris 2 30 DO1 Dijital ¢ikis 1
7 DI3 Dijital giris 3 31 DO2 Dijital ¢ikis 2
8 Di4 Dijital giris 4 32 DO3 Dijital ¢ikis 3
9 DI5 Dijital giris 5 33 DO4 Dijital ¢ikis 4
10 DI6 Dijital giris 6 34 DO5 Dijital ¢ikis 5
11 DI7 Dijital giris 7 35 DO6 Dijital gikis 6
12 DI8 Dijital giris 8 49 MEXT_DO | Dijital ¢ikislar igin harici 24
V toprak
13 DI9 Dijital giris 9 50 MEXT_DO | Dijital ¢ikislar igin harici 24
V toprak
14 DI10 Dijital giris 10
Analog 18 P12Al Analog giris igin 12 V gug ¢ikisi | 45 AO_M Analog ¢ikis topraklama
girisler/cikisla | 4 Al1+ Analog giris kanali 1, pozitif 46 AO1 Analog cikis kanali 1
r
20 Al1- Analog giris kanali 1, negatif 47 AO_M Analog ¢ikis topraklama
21 Al2+ Analog giris kanali 2, pozitif 48 AO2 Analog ¢ikis kanali 2
22 Al2- Analog giris kanali 2, negatif
Higbiri 24 - Ayrilmis 44 - Ayrilmis
25 - Ayrilmis
ilk calistirma
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Standart kablolama (dért mod)

Pals dizisi giris pozisyon kontroll (PTI)

Servo surucu

PT|A,D+11
Kanal 1: Yiksek hizi 5 [ | J>M
V far pals dizisi girisi T PTIA_D-] 2
'
L PTIB_D+) 26 —
i PTIB_D- |27 I
RE PTIA_24P )36 o
Kanal 2: 24 V tek uglu i [ =D
pals dizisi girisi s PTIA_24M]37
<
i PTIB_24P | 38 oTI B
o Y
d) PTIB_24M] 39
12V, maks. akim: 100 mA 18
Hiz limiti N Alt+l19 > Iy
), 20 |
som Al-
Tork limiti \[fl BT CTR
Al2
KW > Al2-
DI_COM[3. 4
24v? _l_ L
" SONJ 5 %_Ei
RESET] 6 ﬁi
1
P cwll7 | | ﬁi
— cewile | | ﬁi
: 5 i
G-CHANGE —
o B
1
CLRI 11 ﬁz
1
LMLz | | ﬁ——'(
< EmGs13| | ﬁ‘—ﬂ(
C-MODE] 14 ﬁi
1

[

] 15 A\PTOA+ -
S m Pals A fazi
6[PTOA- | |
_] aolproB+ i}
e m Pals B fazi
4T[PTOB- ||
| 2|pToze i .
A I ).( Pals Z fazi
a3[PTOZ- T
(45 1)
24V
x| | Onerilen:
5V >| 1200 Qile 500 Q arasi 2 5W
; 17 |PTOZ (OC) » Sifirisareti
= Kollektor agik
PTOZ '_-LM ( gik)
45)A0_M o

* M 46 IAO1

> ], Motor Hizi

v

} Cikis torku

Maks. ¢ikis akimi:
100 mA

47 JAO_M 3 B
* M 48|A02 i .
28, 29l PW24V_DO
5V
- il ___300RDY ,&,
#-’ _]‘»; L T
5V
0 |ailraur Yok
== -
5V
0 ale YUK
#_’ J‘»—'o —
5V
1T 85 Yiik
== 1
5V .
= il 34| TLR  —Yuk_
== L1
5V N
e T |aslwer YOk
=N =] — B
MEXT_DO T
49,50

3)

@  Blendajh kablo
XA Bukumlu telli kablolar

Not

Pals dizisi giris kanallarinin sadece biri kullanilabilir.

46
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Dahili pozisyon kontrolii (IPos)

12V, maks. akim: 100mA

Servo suricu

18
Hiz limiti N Alt+l1o >
D () G N >
AOM i All-
Tork limit i Al S
XX 2 Al2
3 B Al2- >
AO_M é
DI_coM]s, 4
24 vz’;—l- L
o [T=
SON] 5 4k
_ RESET|e | | ﬁiﬁ
T CWL] 7 :l_ﬁi
,r cowls | | el
G-CHANGE[o | | =
PTRGIO| | _ﬁz:(
POS1L1| _ﬁi
Poszli2| | ﬁz
P Evos[s| | ﬁi
C-MODE] 14 ﬁi

_| 15 PTOAY ..
S Pals A fazi
®[PTOA- | !
_| alptoBs I
.- Pals B fazi
4T[PTOB-
N a2lptoz+ i
Q Pals Z fazi
a3[PTOZ T
(45 1)
24V
x| | Onerilen:
5V >1 [200 Qile 500 Q arasi 2 5W
: 17 |PTOZ (OC) » Sifirisareti
i Kollektor agik
PTOZ '_-\-M ( G
45]A0_M .
i " | Motor Hizi
+ M 46 |AO1 P! ‘}
47]AO M ;s

\/

AO2 } Cikis torku

28,29] PW24V_DO
_ zolrDy  Yik
= | S|
_ |s1lFauLT Yok
=B 1

slinp Yk
=

Maks. ¢ikis akimi:

133 1
=4 | S

34| TLR YUk
‘l—_i | I |
_ |aslmer YOk
<,_-< | | 3 3

— 24V
MEXT_DO )

49, 50|

@  Blendajh kablo
X Bukuamla telli kablolar
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Hiz kontrolii (S)

Servo surtcl

12V, maks. akim: 100 mA 18
Tork limiti o Al2+] 21
122 i ALz
s T B >
s H AlZ
10V +10V
Hiz ayar noktasi [1g i Al1+L19
t All- 2
*
DI_COM |3, 4
24v? ;—L
SON]| 5 4kQ }}::
1
RESET| 6 ﬁi
1
< cwL| 7 :_ﬁi
< cewls | | j}i
of - oFF
OWES® |
CCWEL10 _ﬁ*
1
ASEEE
SPD1 —
w| [
SPD2 — l(
t EMGSI13]| | ﬁ-—'(
C-MODE| 14 _ﬁi
1

1 15 \PTOA+ o
“ m A fazi palsi
©(PTOA- | |
] s0lpTOB+ i
g m B fazi palsi
aT[PTOB- ||
| a2lproze i
1 XN zwemeas
43[PTOZ- ¢
24"
x| | Onerilen:
5V > 200 Q-500 Q, = 5W
i 17 |PTOZ (OC) » Sifirisareti
- Acik kollektor
PTOZ '_-LM e )
45]A0_M >
H "~ | Motor hizi
t+ M 46 JAO1 i ‘} I
arlao M i b
% M‘E 48|A02 ‘} Cikis torku
28,29|PW24V_DO
5V
"y ‘T \ 30lRDY |&|
§2-> Jl.; I
sj_ %
Yik
#K:JL_ 31\FAULT —
~4 e
5V
— s Yik_
#l-> J.'__‘ LT
5V Maks. ¢ikis akimi:
" 100 mA
Yik
*_‘:K:j_ﬁ 33)sPDR K
—4
5V
#K.:JJ* safTiR YK
=] —
5V
Yuk
#ZKK:-T 35)MBR —
_,r—_q + 3)
— 24V
MEXT_DO ’

49, 50|

@  Korumali kablo
X Bukumli gift tipi kablo

48

ilk calistirma
A5E36617856, 09/2015



Tork kontrolii (T)

Servo suricu

12V, maks. akim: 100mA 18

Hiz limiti

Al1+119

Tork ayar [1g v
noktasi

All-

10V
Al2
DI_COM |3, 4

24 vz);—l—
- SON] 5 %—Ej
. RESET[e| | ﬁi(_
c owil7 | | ﬁ‘—ﬂ(
e ccwL) 8 :’__Hli
_ CWE] 9 :’__ﬁ'-:(

*

Baglanti semalarindaki 24 V gli¢ beslemeleri asagidaki gibidir:

_ CCWE/10 :'__H!-—

o
sumnlre] 3=
P Iy
cmovele B

| 15 | PTOA+ -
& m A fazi palsi
®[PTOA- | |
| alproBs it "
/< " B fazi palsi
4[PTOB- | !
] a2lproze 1!
s (D _ Zfazi palsi
a3|PTOZ- T
dv) 1)
24V
x| | Onerilen:
&V > |200a-5000, 25w
\ 17 |PTOZ (OC) » Sifir isareti
= Acik kollektor,
pTOZ '_J-M (A )
45]AO_M -
by M a5]la01 ‘} Motor hizi
47]A0_M N
+ M 48 |A02 E é ‘} Cikis torku
28,291 PW24V_DO
5V
o golroy YO
= = —
5V
T Jailraucr Yok
5V
~ il 45 Yiik
v= = I
5V Maks. gikis akimi:
T Yik 100 mA
#1 _|= 33, — 1
= L
5V
i 1]  lsa Yiik
5V
#‘:K:J _ |aslmer o
| =] L T " "
— 24V
MEXT_DO T

49, 50|

@  Korumal kablo
X Biukimlu gift tipi kablo

Hem PNP hem de NPN tiplerini destekleyen dijital girisler.

Q) SINAMICS V90 icin 24 V gug¢ beslemesi. Tim PTO sinyallerinin SINAMICS V90 ile ayni 24 V gl¢ beslemesine sahip
kontrol cihazina baglanmasi gerekir.

2) izole edilmis dijital giris gii¢ beslemesi. Kontrol cihazi glic kaynagi kullanilabilir.

3) izole edilmis dijital gikis gii¢ beslemesi. Kontrol cihazi gli¢ kaynagi kullanilabilir.

ilk calistirma
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4.4 24 V gug kaynagi/STO

X6 arabirimi i¢in pin dizenlemesi asagidaki gibidir:

Arabirim Sinyal adi Aciklama
STO 1 Safe torque off kanal 1
STO + Safe torque off igin 6zel glic kaynagi
STO 2 Safe torque off kanal 2
+24 'V Glg kaynagi, 24 VDC
M Glg¢ kaynagi, 0 VDC
Maksimum iletken kesit alani: 1,5 mm?

Kablolama

/Nikaz
Bir asili eksenin diismesi nedeniyle maddi hasar veya kigisel yaralanma

Servo sistem asih bir eksen olarak kullanildiginda, 24 V gl¢ kaynaginin pozitif ve negatif kutuplari ters baglanirsa eksen
dusecektir. Bir asili eksenin beklenmedik sekilde diismesi nedeniyle maddi hasar veya kisisel yaralanmaya neden olabilir.

24 V gu¢ kaynaginin dogru baglandigindan emin olun.

/Nikaz
Bir asili eksenin diismesi nedeniyle maddi hasar veya kisisel yaralanma

Eksen dusebilecegi igin STO'nun asih bir eksen ile kullaniimasina izin verilmez. Bir asili eksenin beklenmedik sekilde
dismesi nedeniyle maddi hasar veya kisisel yaralanmaya neden olabilir.

Not
STO fonksiyonunun kullaniimasi
STO1, STO+ ve STO2 fabrika ayari olarak kisa devrelidir.

STO fonksiyonu kullanilacaginda, STO arabirimlerini baglamadan énce kisa devre gubuklarini ¢ikarmaniz gereklidir. Daha
fazla kullanmak istemiyorsaniz, kisa devre gubugunu yeniden takmalisiniz; aksi takdirde, motor galismayacaktir.

STO fonksiyonu hakkinda daha fazla bilgi icin SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 isletme Kilavuzunun "Safety Integrated
temel fonksiyonlar" bélimune bakiniz.

Servo siricl Servo surlcl
sTo1 [&H sT01 [}
STO+ |® STO+ |®
STO2 : STO2 (@]
+24V |® J: +24 V | ﬂ'
T 24V 24V
Mo [ - M| T
Fabrika ayari STO fonksiyonunun kullaniimasi

ik calistirma
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24V gli¢ kaynaginin ve STO kablolarinin takilmasi

Takma: Cikarma:

4.5 Harici frenleme direnci - DCP, R1

SINAMICS V90 motorda olusan rejeneratif enerjiyi absorbe etmek igin dahili bir frenleme direnci ile tasarlanmistir. Dahili
frenleme direnci frenleme gereksinimlerini karsilayamadiginda (6rn. A52901 alarmi olusturulur), harici frenleme direncini
baglayabilirsiniz. Frenleme direnglerinin segimi igin SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 isletme Kilavuzundaki aksesuarlar
bdélimine bakiniz.

Harici bir frenleme direncinin baglanmasi

/\ikaz

Siriiclide hasar

Harici bir frenleme direncini DCP ve R1'e baglamadan dnce konnektérlerdeki kisa devre gubugunu gikarin. Aksi takdirde
surlict hasar gorebilir.

Harici frenleme direncinin baglanmasi igin bkz. Baglanti|(Sayfa| 38).

4.6 Motor tutma freni

Motor tutma freni fonksiyonunu kullanmak igin SINAMICS V90 servo suriiclyl servo motora fren ile baglayabilirsiniz.

4.7 RS485 araytizii

SINAMICS V90 servo sirlicller, USS veya MODBUS protokolii Gizerindeki RS485 arabirimini kullanarak PLC'ler ile iletisimi
destekler.

Pin diizeni
Resim Pin Sinyal adi Agiklama
— 1 Ayrilmis Kullanmayin
@ 2 Ayrilmis Kullanmayin
% 3 RS485+ RS485 fark sinyali
8 o 4 Ayrilmis Kullanmayin
o Q 5 M Dahili 3,3 V igin topraklama
@ 6 3.3V Dahili sinyal igin 3,3 V gii¢ besleme
o 7 Ayrilmis Kullanmayin
8 RS485- RS485 fark sinyali
9 Ayrilmis Kullanmayin
Tip: 9-pin, Sub-D, disi
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5 Devreye alma

Devreye alma 6ncesinde, Operatér Paneli (BOP) ¢alismalari hakkinda daha fazla bilgi i¢in "BOP'a giris|(Sayfa|53)"'u okuyun.
Devreye alma sirasinda hata veya alarm olmasi durumunda, detayl agiklamalar igin 'Tanilama/(Sayfa 97)" bolimiine
bakiniz.

ADIKKAT

Giivenlik talimatlarini dikkatli bir sekilde okuyun

Devreye alma veya galisma 6ncesinde, "Guvenlik talimatlari|(Sayfa 3)" bolimindeki giivenlik talimatlarini dikkatlice
okuyunuz. Talimatlara uyulmamasi ciddi sonuglar dogurabilir.

/Nikaz
Bir asili eksenin diismesi nedeniyle maddi hasar veya kigisel yaralanma

Servo sistem asih bir eksen olarak kullanildiginda, 24 V gl¢ kaynaginin pozitif ve negatif kutuplari ters baglanirsa eksen
disecektir. Bir asili eksenin beklenmedik sekilde dismesi nedeniyle maddi hasar veya kisisel yaralanmaya neden olabilir.

Devreye alma 6ncesinde, beklenmedik bir diislisii dnlemek igin asili ekseni tutmak amaciyla bir gapraz baglanti
kullanilabilir. Ek olarak, 24 V gli¢ kaynaginin dogru baglandigindan emin olun.

DIKKAT

Mikro SD kartin/SD kartin takilmasi veya ¢ikariimasi baglatma hatasina neden olacaktir.
Baslatma sirasinda mikro SD karti/SD karti takmayin veya ¢ikarmayin; aksi takdirde, surlci baslatilamayacaktir.

DIKKAT

Veri transferi sirasinda siirlicli kapanmasi nedeniyle aygit yazilimi hasari

Mikro SD karttan/SD karttan sirtclye veri transferi sirasinda siriicu igin 24 VDC gli¢ beslemesinin kapatiimasi strtci
aygit yazilimina zarar verebilir.

e Mikro SD karttan/SD karttan sirlcuye veri transferi devam ederken siriict gli¢ beslemesini kapatmayin.

DIKKAT

Mevcut ayar verilerinin {izerine baslatma sirasinda mikro SD karttaki/SD kartindaki ayar verileri yazilabilir.

e Bir siricu kullanici ayari verilerini igeren bir mikro SD kart/SD kart ile baslatildiginda, sirlcu tGzerindeki mevcut
verilerin Uzerine yazilacaktir.

e Bir sirlcl kullanici ayari verileri igermeyen bir mikro SD kart/SD kart ile baslatildiginda, striici mevcut kullanici ayari
verilerini otomatik olarak mikro SD kart/SD kart Uzerine kaydedecektir.

Sdrlcul bir mikro SD kart/SD kart ile baslatiimadan énce, mikro SD kartin/SD kartin kullanici ayari verilerini icerip
icermedigini kontrol edin. Aksi takdirde, strlicti Gzerindeki mevcut verilerin (izerine yazilir.

Miihendislik araci - SINAMICS V-ASSISTANT
Deneme galismasi yapmak igin SINAMICS V-ASSISTANT miihendislik aracini kullanabilirsiniz.

SINAMICS V-ASSISTANT bir bilgisayara kurulabilen bir yazilim aracidir ve Windows isletim sisteminde calisir. Bir USB
kablosu ile SINAMICS V90 servo slriici ile haberlesme saglar. SINAMICS V-ASSISTANT ile sUriicl parametrelerini
degistirebilir ve online modda sirtict ¢galisma kosullarini izleyebilirsiniz.

Daha fazla bilgi igin SINAMICS V-ASSISTANT Cevrimici Yardim'a bakiniz. SINAMICS V-ASSISTANT'I Teknik destek web
sitesi (http://support.automation.siemens.com)'dan arayabilir ve yukleyebilirsiniz.
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5.1 BOP'a giris

Genel bakis

SINAMICS V90 servo sirticli, servo sirlicinin 6n panelinde bir Temel Operatér Paneline (BOP) sahip sekilde
tasarlanmstir.

LED durum isiklari

SIEMENS

6-basamakh 7-segmentli
ekran

JANGER
ASKOFELEGTRC SHOCK
HAZARDOUS VOLTAGE PRESENT FORUPTOSWINUTES 52
IAFTER DISCONNECTION FROM POWER SUPPLY
SEENSTRUCTIONS!

§|E i Fonksiyon tuslar

T
By
E

w

Diigme fonksiyonlan

Diigme Aciklama Fonksiyonlar
Temel digmeler
M digmesi e Mevcut meniden cikislar
M o Ust seviye meniide gcalisma modlari arasinda gegis
yapar
Tamam digmesi Kisa basma:
. e Secimi veya girisi onaylar

e Alt menuye girer

e Hatalari onaylar

Uzun basma:

Yardimci fonksiyonlari devreye alir

e Sirlcl Bus adresini ayarlar

o Kesik ¢alistirma

e Parametre setini siirlicliye kaydeder (RAM'dan ROM'a)
o Parametre setini varsayilana ayarlar

o Verileri aktarir (surtciden mikro SD karta/SD karta)

o Verileri aktarir (mikro SD karttan/SD karttan sirlclye)
e Aygit yaziimini giinceller

UP (Yukari) digmesi e Sonraki maddeye geger
e Bir degeri artirnir
o CW yobnlnde kesik calistirma (saat yoni)

DOWN (Asagi) dugmesi | e Onceki maddeye geger
o Bir degeri dusurir
e CCW yodninde kesik calistirma (saatin tersi yon)

SHIFT (Degistir) digmesi | Pozitif/negatif isaretli basamak dahil olmak lzere tek
basamak duzenlemesi igin imleci basamak basamak
hareket ettirir
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Digme Aciklama Fonksiyonlar

Digme kombinasyonlari

Dort saniye sireyle M + OK | Sirlclyu yeniden baslatir

. + M digmelerine basin

UP + SHIFT dugmelerine | Sag Ust késede r gOruntilendiginde mevcut ekrani
. + . basin soldaki sayfaya hareket ettirir, 6rnegin ooooor.

DOWN + SHIFT Sag alt kdsede o gorintilendiginde mevcut ekrani
. + . digmelerine basin sagdaki sayfaya hareket ettirir, drnegin & & 1 .
Meni yapisi
SINAMICS V90 BOP'un genel menu yapisi asagidaki sekilde tasarlanmistir:
Giig Agik S

Calisma ekrani E E. . . . EE

P Aul|——=P ip0d— - [p29350/—r233s I}

— FF ; i
5 o : E 1_5 . . . Ei

e | - N m W
PR |— PEQGG’E’:--- 2989 i —lP23gysli
i 5 v vl

Fonk5|y0nlar E . :

rune B les —. T
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BOP ekranlari

BOP ekranlarinin tanimlarini ve ilgili érnekleri asagidaki tabloda bulabilirsiniz:

Ekran Ornek Agiklama
8.8.8.8.8.8. Siricit baslatma durumundadir
8686888 ’
------------ Sirtcu mesguldir
Fxxxxx Tek bir hata olmasi durumunda hata kodu
F 1885
F.XXXXX. < Birden fazla hata olmasi durumunda birinci hatanin hata kodu
F. 1985
Fxxxxx. Birden fazla hata olmasi durumunda hata kodu
F 15985
AXXXXX an Tek bir alarm olmasi durumunda alarm kodu
A3I00 1
AXXXXX. nan Birden fazla alarm olmasi durumunda birinci alarmin alarm kodu
A300 16
AXXXXX. an g Birden fazla alarm olmasi durumunda alarm kodu
A300 16
Rxxxxx ana e Parametre numarasi, salt okunur parametre
r 0031
Pxxxxx n n Parametre numarasi, diizenlenebilir parametre
P 084G
P.xxxxx o nayn Parametre numarasi, diizenlenebilir parametre; nokta en az bir
o W o parametrenin degistirilmis oldugu anlamina gelir
In xx 0 n Endeksli parametre
“on u i . " .
"In" sonrasindaki rakam endeks numarasini gosterir.
Ornegin, "In 01" bu endeksli parametrenin 1 oldugunu gésterir.
XXX.XXX Negatif parametre degeri
-23345 e °
XXX.XX<> nnr Mevcut ekran saga veya sola kaydirilabilir
-2 i0as
XXXX.XX> Mevcut ekran saga kaydirilabilir
Y6 4
XXXX.XX< nnunnr Mevcut ekran sola kaydirilabilir
Uy Tuu
S Off alisma ekrani: servo kapali
5 off Galls P
Para Duzenlenebilir parametre grubu
PA-A P ’
P Ox n Parametre grubu
P ) _
Alti grup mevcuttur:
1. POA: temel
2. POB: kazang ayari
3. POC: hiz kontrolu
4. POD: tork kontroli
5. POE: pozisyon kontroli
6. POF: IO
Data Salt okunur parametre grubu
dALR P ’
ilk calistirma
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Ekran Ornek Aciklama
Func Fonksiyon grubu
FUnl yong
Jog 0 Kesik calistirma fonksiyonu
Jo 8
Save Siructye veri kaydetme
SAuE Y Y
defu Sirucuyu varsayilan ayarlara geri alin
dEFU yivarsaylian ayarara 9
dr--sd Verileri stiriiciden mikro SD karta/SD karta kaydedin
dr--5d
sd--dr Verileri mikro SD karttan/SD karttan suriicuye kaydedin
Sd--dr
Update Aygit yazilimini gincelleyin
i UPJREE o e
A OFF1 Al1 ofsetini ayarlayin
A oFF! yaray
A OFF2 Al2 ofsetini ayarlayin
A ofF? yarsy
ABS Sifir pozisyonu ayarlanmadi
AbS
AB.S. Sifir pozisyonu ayarlandi
A.b.5 posisyont &y
I XXX n Mevcut hiz (pozitif yén)
T
I -XXX n Mevcut hiz (negatif yon)
T
T x.x n Mevcut tork (pozitif yon)
t A
T -x.x n Mevcut tork (negatif yon)
£ -44
DCxxx.x Mevcut DC baglanti voltaji
Jr5490 ? J
Exxxxx Pozisyon izleme hatasi
£ 1853 Y
Con r SINAMICS V-ASSISTANT ile servo surlcl arasindaki haberlesme
Lton kuruldu.

Bu durumda, BOP alarmlarin temizlenmesi veya hatalarin
onaylanmasi disindaki tiim islemlerden korunur.

56
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5.2

Kesik galistirma modunda ilk devreye alma

On kosullar

Servo siirlici servo motora ylUk olmadan baglanir.

Calisma siralamasi

Not

Dijital sinyal EMGS normal ¢alisma saglamak igin ylksek seviyede (1) tutulmalidir.

Adim Kullanma Yorum
1 Gereken Uniteleri baglayin ve kablolamalari kontrol edin. | Asagidaki kablolarin baglanmasi gereklidir:
e Motor kablosu
e Enkoder kablosu
e Fren kablosu
e Hat besleme kablosu
e 24 V/DC kablo
2 24 VDC gli¢ beslemesini agin.
3 Servo motor tipini kontrol edin. Servo motor tanimlanmadiginda hata F52984 meydana
o Eger servo motor artimli bir enkodere sahipse, motor | 9elir.
ID'sini girin (p29000). Motor ID'sini motor siniflandirma etiketinde
o Eger servo motor bir mutlak enkodere sahipse, bulabilirsiniz.
servo sUriici servo motoru otomatik olarak belirler. | *\jotor parcalari (Sayfa 17)" igindeki motor siniflandirma
etiketindeki tanimi referans alin.
4 Motor dénus yéninu kontrol edin. p29001=0: CW (Saat yéniinde)
Varsayilan dénus yéniu CW'dir (saat yoniinde). p29001=1: CCW (Saatin tersi ydnde)
Gerekirse p29001 parametresini ayarlayarak bunu
degistirebilirsiniz.
Calisma ekrani
5 offF
al
Degisiklik iptal edilirse
Parametre grubu Hedef parametre Varsayilan deger| istenen deger
eyal ey
"ﬂ}. ]Pegaaa|. i -~|PE§0L"5"'—-{. l '
C ]
F29803
Endekssiz parametre ayarlama (6rnek)
Calisma ekrani
5 offF Degisiklik iptal edilirse
M
Hedef endeks Varsayilan deger
Parametre grubu Hedef parametre . istene!\ deger .
~n|. (939"""\. -l -lpega :e<—+. in_ 80 4
" o
r290 12
Endeks ile parametre ayarlama (6rnek)
ilk calistirma
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Adim Kullanma Yorum
5 Kesik ¢alistirma hizini kontrol edin.
Varsayilan Kesik ¢alistirma hizi 100 dev/dak'dir. p1058
parametresini ayarlayarak bunu degistirebilirsiniz.
6 Servo motorun freni varsa, p1215 parametresini e p1215=0: Motor tutma freni yoktur
ayarlayarak motor tutma frenini yapilandirin. e p1215=1: Siralama kontroliine gére motor tutma
freni (SON)
e p1215=2: Motor kilitteme freni daima agik
e p1215=3: SIEMENS dahili kullanim
Fabrika ayari p1215=0 (motor tutma freni yok).
7 Parametreleri BOP menu fonksiyonu "Save" ile
kaydedin.
Uzun basma
Fonksiyonlar . . .
Finl |—— |09 ———— " 5AvE | |------
. Yaklasik 20 s yanip s6ner
8 3 fazli 380 VAC gii¢ beslemesini agin.
9 Hatalari ve alarmlari temizleyin. 'Tanilama (Sayfa 97)" bolimine bakiniz.
10 | BOP igin Jog menu fonksiyonunu girin ve servo motoru

calistirmak igin UP (Yukari) veya DOWN (Asagi)

Fonksiyonlar

digmesine basin.
_ s ®

nn
FUnl |—|Jof T
Hiz degeri

alv

(nn
Ty

Kesik galistirma hizi

Kesik galistirma hizi (6rnek)

Fonksiyonlar

. 1

Finl |—|/of

o
uy

Hiz degeri

£

nn
vy

Tork degeri

t

n
Uy

Kesik ¢alistirma torku

Kesik galistirma torku (6rnek)

Muhendislik araci igin servo motoru Kesik ¢alistirma
fonksiyonu ile galistirin.

SINAMICS V-ASSISTANT ile JOG hakkinda daha fazla
bilgi icin SINAMICS V-ASSISTANT Cevrimici Yardim'a
bakiniz.
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5.3

Pals dizisi pozisyon kontrol modunda devreye alma (PTI)

Adim Kullanma Yorum

1 Sebeke beslemesini kapatin.

2 Servo sirliciindn enerijisini kesin ve sinyal kablosu ile CWL, CCWL ve EMGS dijital sinyali normal galisma
(6rnegin, SIMATIC PLCs) ana sistem kontrol cihazina saglamak igin ylksek seviyede (1) tutulmalidir.
baglayin.

3 24 VDC gii¢ beslemesini agin.

4 Servo motor tipini kontrol edin. Servo motor tanimlanmadiginda hata F52984 meydana
o Eger servo motor artimli bir enkodere sahipse, motor | 9€lir.

ID'sini girin (p29000). Motor ID'sini motor siniflandirma etiketinde
e Eger servo motor bir mutlak enkodere sahipse, bulabilirsiniz.
servo stirlici servo motoru otomatik olarak belirler. | sMotor parcalari (Sayfa 17)" igindeki motor siniflandirma
etiketindeki tanimi referans aln.

5 p29003 parametresinin degerini gérerek akim kontrol Bkz. 'Bir kontrol modunun segilmesi (Sayfa|60)".
modunu kontrol edin. Pals dizisi giris pozisyon kontrol
modu (p29003=0) SINAMICS V90 servo suricllerin
fabrika ayaridir.

6 Parametreyi kaydedin ve pals dizisi giris pozisyonu
kontrol modunun ayarini uygulamak igin servo siriclyi
yeniden baslatin.

7 p29010 parametresini ayarlayarak ayar noktasi pals e p29010=0: pals + yon, pozitif mantik
dizisi giris seklini segin. e p29010=1: AB yolu, pozitif mantik

e p29010=2: pals + yoén, negatif mantik

e p29010=3: AB yolu, negatif mantik

Fabrika ayari p29010=0'dir (pals + yon, pozitif mantik).
Bkz. 'Bir ayar noktasi pals dizisi giris formu secilmesi
(Sayfa 61)".

8 p29014 parametresini ayarlayarak pals giris kanalini e p29014=0: Yiksek hizli 5V fark pals dizisi girisi

segin. (RS485)

e p29014=1: 24 V tek uclu pals dizisi girisi

24V tek uglu pals dizisi girisi fabrika ayaridir.

Bkz. 'Bir ayar noktasi pals dizisi giris kanali secilmesi

(Sayfa 61)".

9 Elektronik disli orani ayarlama Elektronik disli oranini ayarlamak igin asagidaki ¢

yontemden birini kullanabilirsiniz:

e Elektronik disli oranini p29012 ve p29013
parametreleriyle ayarlama.
— p29012: Elektronik disli payi. Toplamda dért payi

(p29012[0] ile p29012[3] arasi) mevcuttur.

— p29013: Elektronik disli paydasi.

e Devir basina ayar noktasi pals sayisini ayarlayin.
— p29011: devir basina ayar noktasi pals sayisi.

o Mekanik yapiyi secerek elektronik disli oranini
hesaplayin.
— Daha fazla bilgi igin SINAMICS V90 V-

ASSISTANT Cevrimici Yardim kismina bakiniz.
Bkz. "Elektronik disli oraninin hesaplanmasi
(Sayfa 62)".
ilk calistirma

A5E36617856, 09/2015

59



Adim Kullanma Yorum

10 | Enkoder tipini kontrol edin.

Eger bu bir mutlak enkoder ise, mutlak enkoderi BOP

meni fonksiyonu ile ayarlayin "ABS".

Uzun basma
Fonksiyonlar . . .
. Yaklasik 2 s yanip séner
Uzun basma . .
Yaklasik 20 s yanip séner

11 Parametreleri BOP ile kaydedin.
12 | 3 fazli 380 VAC gii¢ beslemesini agin.
13 | Hatalari ve alarmlari temizleyin. Bkz. {'Tanilama|(Sayfa 97)".
14 | SON ylksek seviyeye tetiklenmelidir, komut cihazindan | Dénisin yonini ve hizini kontrol etmek igin ilk olarak

ayar noktasi pals dizisi girilmelidir; sonrasinda servo disuk bir pals frekansi kullanin.

motor ¢alismaya baslar.
15 | Pals dizisi giris pozisyonu kontrolii modunda sistemin Sistem performansini kontrol edebilirsiniz. Memnuniyet

devreye alinmasi sona erer. verici degilse, ayarlayabilirsiniz.

5.4
5.4.1

Kontrol fonksiyonunun devreye alinmasi

Bir kontrol modunun segilmesi

Temel kontrol modunun segilmesi

Temel kontrol modunu dogrudan p29003 parametresini ayarlayarak segebilirsiniz:

Parametre Ayar degeri Agiklama
p29003 0 (varsayilan) Pals dizisi giris pozisyon kontrol modu
1 Dahili pozisyon kontrol modu
2 Hiz kontrol modu
3 Tork kontrol modu

Bir birlesik kontrol modu igin kontrol modu degisikligi

Birlesik bir kontrol modu igin p29003 parametresini ayarlayarak ve C-MODE seviye hassasiyet sinyalini DI10 (zerinde
ayarlayarak iki temel kontrol modu arasinda gegis yapabilirsiniz:

p29003 C-MODE
0 (birinci kontrol modu) 1 (ikinci kontrol modu)
4 PTI S
5 IPos S
6 PTI T
7 IPos T
8 S T
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Not

p29003 = 5 olduguna ve motorun belirli bir stiredir hiz kontrol modunda galisiyor olduguna veya p29003 = 7 ve motorun

belirli bir stiredir tork kontrol modunda ¢alisiyor olduguna dikkat edin; F7493 hata kodu surtuct BOP'u Gizerinde gésterilebilir.
Ancak bu motorun durmasina neden olmaz. Motor bu durum altinda ¢alisir durumdadir ve hata kodunu manuel olarak

temizleyebilirsiniz.

Not

Kontrol modu p29003 ile degistirildiginde F52904 hatasi meydana gelir. Parametreyi kaydetmelisiniz ve ilgili
konfiglirasyonlari uygulamak igin servo siriicliyli yeniden agmalisiniz.

Not
Kosullarin degistiriimesi

PTI veya IPos'dan S'a veya T'a gegis i¢in INP (pozisyonda) sinyali yiiksek seviyede olduktan sonra kontrol modu gegisi

yapilmasi Onerilir.

S veya T'dan PTI veya IPos'aya gegis igin kontrol modu degisikligini ancak motor hizi 30 dev/dak altina dustigtnde

gerceklestirebilirsiniz.

5.4.2

Bir ayar noktasi pals dizisi giris kanali segilmesi

Onceden bahsedildigi gibi SINAMICS V90 servo siiriicli ayar noktasi pals dizisi girisi icin iki kanali destekler:

® 24V tek uglu pals dizisi girisi

® Yiksek hizh 5V far pals dizisi girisi

p29014 parametresini ayarlayarak bu iki kanaldan birini segebilirsiniz:

Parametre Deger Ayar noktasi pals dizisi giris kanali Varsayilan
p29014 0 Yuksek hizl 5 V far pals dizisi girisi
24V tek uglu pals dizisi girisi v

Pozisyon pals dizisi girisleri asagdidaki iki terminal grubundan birinden gelir:
e PTIA_D+, PTIA_D-, PTIB_D+, PTIB_D-
o PTI_A 24P, PTI_A_24M, PTI_B_24P, PTI_B_24M

5.4.3

Bir ayar noktasi pals dizisi giris formu segcilmesi

SINAMICS V90 servo surucu iki tipte ayar noktasi pals dizisi giris formunu destekler:

® AB yolu palsi

® Pals +Yon

Her iki form icin de pozitif ve negatif mantik desteklenir:

Pals dizisi girig formu Pozitif mantik = 0 Negatif mantik = 1
ileri (CW) | Geri(cow) ileri (CW) | Geri (ccw)
AB yolu palsi
y P A A
B B
Pals + Y6n
Pals Pals
Yoén
Yén
ilk calistirma
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p29010 parametresini ayarlayarak ayar noktasi pals dizisi giris formlarindan bir tanesini segebilirsiniz:

Parametre Deger Ayar noktasi pals dizisi giris formu Varsayilan
p29010 0 Pals + yon, pozitif mantik v
1 AB yolu, pozitif mantik
2 pals + yon, negatif mantik
3 AB yolu, negatif mantik

Not

p29010 parametresi degistirildikten sonra, parametreyi kaydetmelisiniz ve sonrasinda normal ¢alisma saglamak icin
sirlicliyl yeniden baslatmalisiniz. Bu durumda yeniden referanslama gergeklestirmelisiniz, ¢linkii p29010 degisimi sonrasi
referans noktasi kaybolacaktir.

544 Pozisyonda (INP)

Pozisyon ayar noktasi ile mevcut pozisyon arasindaki sapma p2544 igerisinde tanimlanan énceden ayarlanmis pozisyonda
arahiginin igerisinde kaliyorsa INP sinyali (pozisyonda) gikistir.

Parametre ayarlar

Parametre Deger aralii | Ayar degeri Birim Aciklama
p2544 Oile 40 LU Pozisyon penceresi (pozisyonda araligi)
2147483647 (varsayilan)
arasi
p29332 1ile 13 arasi 3 - Dijital ¢cikis 3 atamasi
DO konfigiirasyonu
Sinyal tipi Sinyal adi Ayar Agiklama
DO INP 1 disuUs palsi sayisi mevcut pozisyonda araliginda (parametre
p2544)
0 Dusus palslari pozisyonda araliginin disindadir
54.5 Elektronik disli oraninin hesaplanmasi

Enkoder 6zellikleri

Enkoder 6zellikleri asagidaki sekilde gosterilmistir:

1FL6 OCO-1A 0 61-0 0O 1

Tip Coziniirlik
a Artiml enkoder 2500 ppr
L Mutlak enkoder 20 bit tekli dénls + 12 bit coklu donus

Elektronik digli

Elektronik disli fonksiyonu ile ayar noktasi pals sayisina uygun sekilde motor devrini tanimlayabilirsiniz ve sonrasinda
mekanik harekete olan mesafeyi belirleyebilirsiniz. Bir ayar noktasi palsina uygun yik milinin minimum hareket mesafesi
uzunluk birimi (LU) olarak adlandirilir; drnegdin bir pals 1 ym hareket ile sonuglanir.

ik calistirma
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Elektronik digli avantajlari (6rnek):

is parcasini 10 mm hareket ettirin:

LU: 1 ym islenecek parga

-

/Eﬂm@iﬂr

Enkoder hassasiyeti: 2500 ppr

Bilyali vida adimi: 6 mm

Elektronik disli olmadan

Elektronik digli ile

Gereken ayar noktasi pals sayisi:
2500 x 4 x (10/6) = 16666

Gereken ayar noktasi pals sayisi:
(10 x 1000) / 1= 10000

Elektronik disli orani pals dizisi ayar noktasi igin bir garpan faktortdur. Bir pay ve bir payda ile gergeklestirilir. Dort elektronik
disli orani igin doért pay (p29012[0], p29012[1], p29012[2]. p29012[3]) ve bir payda (p29013) kullanilir:

Parametre Aralk Fabrika ayari Birim Agiklama
p29012[0] 1 ile 10000 arasi 1 - Elektronik dislinin ilk payi
p29012[1] 1 ile 10000 arasi 1 - Elektronik dislinin ikinci payi
p29012[2] 1 ile 10000 arasi 1 - Elektronik dislinin Gg¢ilinci payi
p29012[3] 1 ile 10000 arasi 1 - Elektronik dislinin dérdiincii payi
p29013 1 ile 10000 arasi 1 - Elektronik disli paydasi
Bu dért elektronik disli orani EGEAR1 ve EGEAR2 dijital giris sinyallerinin bir kombinasyonu olarak segilebilir:
EGEAR2 : EGEAR1 Elektronik disli orani Oran degeri
0:0 Elektronik disli orani 1 p29012[0] : p29013
0:1 Elektronik disli orani 2 p29012[1] : p29013
1:0 Elektronik disli orani 3 p29012[2] : p29013
1:1 Elektronik disli orani 4 p29012[3] : p29013

Not

Dijital girisler ile bir disli orani baska bir degere degistirildiginde, bes saniye beklemelisiniz ve sonrasinda SERVO ON (Servo

Ag¢ma) gergeklestirmelisiniz.

Not

Elektronik disli orani arahdi 0,02 ile 500 arasindadir.
Elektronik disli orani sadece SERVO OFF (Servo Kapali) durumda ayarlanabilir. Ayar sonrasinda suriclyi tekrar

referanslamaniz gereklidir.

Elektronik disli orani hesaplama érnekleri

Adi Agliklama Mekanizma
m Bilyali vida Disk tabla
LU: 1 pm LU: 0.01°
Yik mili  Islenecek parga
\ —
I:l I ﬁ Yik mili
% el
Enkoder hassasiyeti:  Bilyali vida adimi: 6 mm Motor
2500 ppr Enkoder ¢éziinirligi: 2500 ppr
1 Tanimlama e Bilyali vida adimi: 6 mm e Donls agisi: 3600
mekanizmasi e Azaltma disli orani: 1:1 o Azaltma disli orani: 3:1
2 Enkoder hassasiyetini | 10000 10000
belirleyin
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3 LU tanimi 1 LU=1 pm 1 LU=0,01°
4 YUk mili déniisi basina | 6/0,001=6000 LU 360°/0.01°=36000 LU
hareket mesafesini
hesaplayin
5 Elektronik disli oranini | (1/6000) x (1/1) x 10000 = 10000/6000 (1/36000) x (3/1) x 10000 = 10000/12000
hesaplayin
6 Parametrel | p29012/p | 10000/6000 = 5/3 10000/12000 = 5/6
eri 29013
ayarlayin

5.4.6 Mutlak pozisyon sistemi

SINAMICS V90 servo sirtici mutlak enkodere sahip bir servo motor kullandiginda mevcut mutlak pozisyon tespit edilebilir
ve kontrol cihazina aktarilabilir. Mutlak pozisyon sisteminin bu fonksiyonu ile servo sistem acildiktan hemen sonra hareket
kontrol islemlerini gergeklestirebilirsiniz, bu da éncesinde referanslama veya sifir pozisyon islemi gergeklestirmenize gerek
olmadigi anlamina gelir.

Donanim limit
salteri

Mutlak pozisyon (r2521)

Sifir pozisyonu

Donanim limit
salteri

Sinirlamalar

Mutlak pozisyon sistemi asagidaki kosullar altinda yapilandirilamaz:

e Dahili pozisyon kontroll (IPos)

® Hiz kontroll (S)
® Tork kontroli (T)

e Kontrol degistirme modu

® Durussuz koordinat sistemi, érnegin, déniis mili, sonsuz uzunlukta pozisyonlama islemi

e Referanslama sonrasinda elektronik disli degisimi

e Alarm kodu c¢ikisinin kullaniimasi
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6 Parametreler
6.1 Genel bakis

Parametre numarasi
Bir "r" 6n ekine sahip numaralar, parametrenin salt okunur bir parametre oldugunu gosterir.

Bir "P" 6n ekine sahip numaralar, parametrenin degistirilebilir bir parametre oldugunu gosterir.

Etkin
Parametrelestirme yapmak icin kosullarin etkin oldugunu gésterir. iki kosul mimkiindr:
® |M (Immediately (Hemen)): Parametre de@eri degistirme sonrasi hemen etkin hale gelir.

® RE (Reset (Sifirla)): Parametre degeri yeniden agma sonrasinda etkin hale gelir.

Degistirilebilir
Bu parametrenin degistirilebilecegini gésterir. iki durum mimkinddir:

e U (Gahisma): Sirlcu servo acgik durumunda iken "Running” (Galisir) durumda degistirilebilir. "RDY" LED yesil renkte
yanar.

e T (Calismaya hazir): Strtict servo kapal durumunda iken "Ready" (Hazir) durumda degistirilebilir. "RDY" LED kirmizi
renkte yanar.

Not
"RDY" LED'ine goére siiriiciiniin durumunu degerlendirirken, herhangi bir hata veya alarmin olmadigindan emin olun.

Veri tipi

Tip Agiklama

116 16-bit tam sayi

132 32-bit tam say!

u16 16 bit, isaretsiz

U322 32 bit, isaretsiz

Uint16 16-bit isaretsiz tam say
Uint32 32-bit isaretsiz tam say
Kayan 32-bit kayan noktall sayi

Parametre gruplari

SINAMICS V90 parametreleri asagidaki gruplara ayriimistir:

Parametre grubu Mevcut parametreler BOP'da parametre grubu
gOsterimi
Temel parametreler p290xx
Kazang ayari parametreleri p291xx
Hiz kontrolli parametreleri p10xx ile p14xx, p21xx arasi
ue
Tork kontroll parametreleri p15xx ile p16xx arasi
Pozisyon kontroll parametreleri p25xx ile p26xx, p292xx arasi
u
1/0 parametreleri p293xx p 0r
Durum izleme parametreleri Tdm salt okunur parametreler JALA
ilk calistirma
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6.2

Parametre listesi

Diizenlenebilir parametreler

Yildiz (*) ile isaretlenmis olan parametrelerin degerleri devreye alma sonrasinda degistirilebilir. Motoru degistirmek
istediginizde ilk olarak gereken parametreleri yedeklediginizden emin olun. Iki yildiz (**) ile isaretlenen parametrelerin
varsayilan degerleri motora baghdir. Farkli motorlar bagh oldugunda, bunlar farkli varsayilan degerlere sahip olabilir.

Par. No. isim Min Maks Fabrika | Biri | Veritipi | Etkin Degistiril
Ayari m ebilir
p0748 CU dijital ¢ikis ters 0 63 0 - u32 IM T,U
cevirme
Tanim: Dijital ¢gikislardaki sinyalleri ters ¢evirir.
e Bit 0: DO1 sinyalini ters gevirir.
— Bit 0 = 0: Ters gevrilmemis
— Bit 0 =1: Ters Cevrilmis
e Bit 1: DO2 sinyalini ters gevirir.
— Bit 1 =0: Ters gevrilmemis
— Bit1=1:Ters Cevrilmis
e Bit 2: DOS3 sinyalini ters gevirir.
— Bit 2 =0: Ters gevrilmemis
— Bit2 =1: Ters Cevrilmis
o Bit 3: DO4 sinyalini ters gevirir.
— Bit 3 =0: Ters gevrilmemis
— Bit 3 =1: Ters Cevrilmis
e Bit 4: DO5 sinyalini ters gevirir.
— Bit4 =0: Ters gevriimemis
— Bit4 =1: Ters Cevrilmis
e Bit 5: DOG6 sinyalini ters gevirir.
— Bit 5 =0: Ters gevriimemis
— Bit5 =1: Ters Cevrilmis
p1001 | Sabit hiz ayar noktasi 1 |-210000.000 | 210000.000 [0.000 |rpm |Kayan [IM [T,U
Aciklama: Sabit hiz ayar noktasi 1 igin bir deger belirler.
p1002 | Sabit hizayar noktasi 2 | -210000.000 | 210000.000 [0.000 |rpm |Kayan |IM K
Agiklama: Sabit hiz ayar noktasi 2 igin bir deger belirler.
p1003 | Sabit hiz ayar noktasi 3 |-210000.000 | 210000.000 [ 00.000 |rpm |Kayan |IM [T.U
Aciklama: Sabit hiz ayar noktasi 3 igin bir deger belirler.
p1004 | Sabit hizayar noktasi 4 |-210000.000 | 210000.000 [0.000 |rpm |Kayan |IM [T,U
Aciklama: Sabit hiz ayar noktasi 4 igin bir deger belirler.
p1005 | Sabit hizayar noktasi 5 | -210000.000 | 210000.000 [0.000 |rpm |Kayan |IM K
Agiklama: Sabit hiz ayar noktasi 5 igin bir deger belirler.
p1006 | Sabit hiz ayar noktasi 6 | -210000.000 | 210000.000 [0.000 |rpm |Kayan |IM [T.U
Aciklama: Sabit hiz ayar noktasi 6 igin bir deger belirler.
p1007 | Sabit hiz ayar noktasi 7 |-210000.000 | 210000.000 [0.000 |rpm |Kayan |IM [T,U
Agiklama: Sabit hiz ayar noktasi 7 igin bir deger belirler.
p1058 Kesik gcalistirma 1 hiz 0.00 210000.000 | 100.00 |rpm |Kayan IM T
ayar noktasi
Aciklama: Kesik galistirma 1 icin hizi belirler. Kesik galistirma seviyeye gore tetiklenir ve motorun artimli bir
sekilde hareket etmesine imkan tanir.
Not: BOP'da goriintiilenen parametre degerleri tam sayilardir.
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika | Biri | Veritipi | Etkin Degistiril
Ayari m ebilir
p1082 * Maksimum hiz 0.000 210000.000 | 1500.00 | rpm | Kayan M T
0
Agiklama: Mimkun olan en yiksek hizi ayarlar.
Not: Deger degistirildikten sonra, baska parametre degisiklikleri gerceklestirilebilir.
Not: BOP'da goriintiilenen parametre degerleri tam sayilardir.
Parametre her iki motor yonu icin de gecerlidir.
Parametre bir sinirlayici etkiye sahiptir ve tim hizlanma ve hiz kesme sureleri igin referans miktardir (6rn.
asagl rampa, rampa fonksiyonu jeneratorii ve motor potansiyometresi).
Parametre araligi farkli motorlar ile baglandiginda farklidir.
p1083 * Pozitif donis yéninde hiz | 0.000 210000.000 | 210000. | rpm | Kayan M T, U
limiti 000
Agiklama: Pozitif yon icin maksimum hizi ayarlar.
Not: BOP'da goriintiilenen parametre degerleri tam sayilardir.
p1086 * Negatif dénis ydniinde -210000.000 0.000 - rpm | Kayan IM T,U
hiz limiti 210000.
000
Agiklama: Negatif yon i¢cin maksimum hizi ayarlar.
Not: BOP'da gdéruntulenen parametre degerleri tam sayilardir.
p1115 Rampa fonksiyonu 0 1 0 - 116 IM T
jeneratOru secimi
Agiklama: Rampa fonksiyonu jenerator tipini ayarlar.
Not: Bir baska rampa fonksiyonu jeneratori tipi sadece motor durus halinde oldugunda segilebilir.
p1120 Rampa fonksiyonu 0.000 999999.000 | 1 s Kayan M T, U
jeneratori yukselme
suresi
Aciklama: Rampa fonksiyonu jeneratorii bu siirede hiz ayar noktasini durustan (ayar noktasi = 0) maksimum
hiza (p1082) ylkseltir.
Baghlk: Bkz. p1082
p1121 Rampa fonksiyonu 0.000 999999.000 | 1 s Kayan M T, U
jeneratoru disme stresi
Agiklama: Rampa fonksiyonu jeneratoru igin distirme suresini ayarlar.
Rampa fonksiyonu jeneratéri bu stirede hiz ayar noktasini maksimum hizdan (p1082) durusa (ayar noktasi =
0) getirir.
Ayrica, hiz kesme siresi OFF1 icin her zaman etkindir.
Baglilik: Bkz. p1082
p1130 Rampa fonksiyonu 0.000 30.000 0.000 s Kayan M T, U
jenerator ilk yuvarlama
suresi
Agiklama: Uzatiimis rampa jeneratdri igin ilk yuvarlama siresini ayarlar. Deger yikseltme ve dusirme igin
gegerlidir.
Not: Yuvarlama sureleri ani tepkiyi engeller ve mekanik sistemin hasar gérmesini énler.
p1131 Rampa fonksiyonu 0.000 30.000 0.000 s Kayan IM T, U
jeneratdri son yuvarlama
suresi
Agiklama: Uzatilmis rampa jeneratdri igin son yuvarlama suresini ayarlar. Deger ylkseltme ve dustrme igin
gegerlidir.
Not: Yuvarlama sureleri ani tepkiyi engeller ve mekanik sistemin hasar gérmesini énler.
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika | Biri | Veritipi | Etkin Degistiril
Ayari m ebilir
p1215* Motor tutma freni 0 3 0 - 116 M T
yapilandirmasi
Agiklama: Tutma freni yapilandirmasini belirler.
Baglilik: Bkz. p1216, p1217, p1226, p1227, p1228
Dikkat: p1215 = 0 ayari igin e@er bir fren kullaniimissa, kapal kalir. Eger motor hareket ederse, bu frene zarar
verecektir.
Not: Eger p1215 1 olarak veya p1215 3 olarak ayarlanmissa, palslar baskilanir, motor halen déniiyor olsa
dahi fren kapanir.
Not: Eger motora entegre edilmis bir tutma freni kullanilyorsa, p1215'in 3 olarak ayarlanmasina izin verilmez.
Parametre sadece palslar engellendiginde sifira ayarlanabilir.
p1216 * Motor tutma freni agcilma |0 10000 100 ms | Kayan IM T,U
suresi
Agiklama: Motor tutma frenini agmak igin gereken sureyi ayarlar.
Tutma freni (agilir) kontrolli sonrasinda, hiz ayar noktasi bu stire igerisinde sifir olarak kalir. Bundan sonra,
hiz ayar noktasi devreye alinir.
Baglilik: Bkz. p1215, p1217
Not: Entegre frene sahip bir motor i¢in bu siire motor igerisinde kaydedilerek énceden belirlenmistir.
p1216 = 0 ms igin izleme ve A7931 "Fren aciimiyor" mesaji devreden ¢ikarilr.
p1217 * Motor tutma freni 0 10000 100 ms | Kayan IM T,U
kapatma suresi
Aciklama: Motor tutma frenini uygulamak igin gereken siireyi ayarlar.
OFF1 veya OFF3 ve tutma freni kontrol edildikten (fren kapandiktan) sonra, sirlcil bu siire boyunca kapali
dongu igerisinde kontrolll olarak kalir, hiz ayar noktasi sifirdir. Siire gegtiginde palslar baskilanir.
Baglilik: Bkz. p1215, p1216
Not: Entegre frene sahip bir motor igin bu stire motor igerisinde kaydedilerek énceden belirlenmistir.
p1217 = 0 ms igin izleme ve A07932 "Fren kapanmiyor" mesaji devreden ¢ikarilir.
p1226 Sifir hiz igin esik deger 0.00 210000.00 |20.00 rpm | Kayan IM T,U

algilamasi

Agciklama: Durus tanimlamasi igin hiz esik degerini belirler.

Mevcut de@er ve ayar noktasi izlemeye etki eder. OFF1 veya OFF3 ile fren yaparken, esik degerin altinda
kalinir, durus belirlenir.

Fren kontrolli devrede oldugunda asagidakiler gegerlidir:

Esik degerin altinda kalindiginda, fren kontroll baslatilir ve sistem p1217 icerisinde fren kapanma suresini
bekler. Palslar sonrasinda baskilanir.

Fren kontrolli devrede olmadiginda asagidakiler gegerlidir:
Esik degerin altinda kalindiginda, palslar baskilanir ve siriici bosta yavaslar.

Baglilik: Bkz. p1215, p1216, p1217, p1227

Not: Onceki aygit yazlimi versiyonlarina uyumluluk ile ilgili nedenler igin 1 ile 31 arasindaki endekslerde bir
sifir parametre degeri lizerine sirlicli baslatildiginda endeks 0 igerisindeki parametre degeri yazilir.

Not: Durus asagidaki durumlarda belirlenir:

- Mevcut hiz degeri p1226 igerisindeki hiz esik degerinin altina inerse ve p1228 icerisinde bundan sonra
gecen slre dolmussa.

- Hiz ayar noktasi p1226 icerisindeki hiz esik degerinin altina inerse ve p1227 igerisinde bundan sonra gecen
sure dolmussa.

Mevcut deg@erin ayari, dlgimdeki parazite baglidir. Bu nedenle, hiz esik degeri ¢ok dustikse durus tespit
edilemez.
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika | Biri | Veritipi | Etkin Degistiril
Ayari m ebilir
p1227 Sifir hiz algilamasi izleme | 0.000 300.000 300.000 | s Kayan M T, U
suresi
Agiklama: Durus tanimlamasi igin izleme siresini belirler.
OFF1 veya OFF3 ile fren yaparken, durus bu siire gectikten sonra, ayar noktasi hizi p1226 altina dustukten
sonra belirlenir.
Bundan sonra, fren kontroli baslatilir, sistem p1217 igerisindeki kapanma stiresini bekler ve sonrasinda
palslar baskilanir.
Baglilik: Bkz. p1215, p1216, p1217, p1226
Not: Ayar noktasi segilen degere sifir bagl degildir. Bu nedenle bu p1227 igerisindeki izleme siiresinin
aslimasina neden olabilir. Bu durumda, tahrik edilen bir motor i¢in palslar baskilanmaz..
Not: Durus asagidaki durumlarda belirlenir:
- Mevcut hiz degeri p1226 icerisindeki hiz esik degerinin altina inerse ve p1228 icerisinde bundan sonra
gecen slre dolmussa.
- Hiz ayar noktasi p1226 icerisindeki hiz esik degerinin altina inerse ve p1227 igerisinde bundan sonra gegen
sire dolmussa.
p1227 = 300.000 s igin asagidaki gegerlidir:
izleme devreden gikarilir.
p1227 = 0.000 s icin asagidaki gecerlidir:
OFF1 veya OFF3 ve hiz diistirme slresi = 0 ile palslar hemen baskilanir ve motor bosta "yavaslar".
p1228 Pals supresyonu gecikme | 0.000 299.000 0.000 s Kayan IM T,U
suresi
Agiklama: Pals supresyonu igin gecikme slresini ayarlar. OFF1 veya OFF3 sonrasinda, eder asagidaki
kosullardan biri saglanirsa palslar iptal edilir:
- Mevcut hiz degeri p1226 icerisindeki esik degerin altina inerse ve p1228 igerisinde bundan sonra gegen siire
dolmussa.
- Hiz ayar noktasi p1226 icerisindeki esik dederin altina inerse ve p1227 icerisinde bundan sonra gegen siire
dolmussa.
Baglilik: Bkz. p1226, p1227
Not: Motor tutma freni devreye alindiginda, pals iptali fren kapatma siresi (p1217) tarafindan ek olarak
geciktirilir.
p1414 Hiz ayar noktasi filtresi 0000 ikilik 0011 ikilik | 0000 - u16 IM T, U
aktivasyonu ikilik
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtresini devreye alma/devreden ¢ikarma igin ayar.
Baglilik: Bagimsiz hiz ayar noktasi filtreleri p1415 olarak parametrelestirilir.
Not: Sirtict Unitesi degeri altilik formatta goériintller. Her bir bit degerinin mantiksal (ylksek/dislk) atamasini
bilmek icin altilik sayiyi ikilik sayiya gevirmeniz gereklidir, 6rnegin, FF (altiik) = 11111111 (bin).
p1415 Hiz ayar noktasi filtre 1 0 2 0 - 116 IM T,U
tipi
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 igin tipi ayarlar.
Baghhk:
PT1 disUk gegisli: p1416
PT2 dislk gegisli: p1417, p1418
Genel filtre: p1417 ... p1420
p1416 hiz ayar noktasi filtre 1 0.00 5000.00 0.00 ms | Kayan M T, U
zaman sabiti
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (PT1) icin zaman sabitini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece filtre PT1 dusuk gegisli olarak ayarlanmissa etkindir.
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika | Biri | Veritipi | Etkin Degistiril
Ayari m ebilir
p1417 Hiz ayar noktasi filtre 1 0.5 16000.0 1999.0 |Hz |Kayan M T, U
paydasi dogdal frekansi
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (PT2, genel filtre) i¢in payda dogal frekansini ayarlar.
Baghlk: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 dislk gegisli veya genel filtre olarak parametrelestiriimisse
etkindir.
Filtre sadece dogal frekans érnekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.
p1418 Hiz ayar noktasi filtre 1 0.001 10.000 0.700 - Kayan IM T,U
payda sénimleme
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (PT2, genel filtre) icin payda sénimlemesini ayarlar.
Baghlk: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 dislk gegisli veya genel filtre olarak parametrelestiriimisse
etkindir.
p1419 Hiz ayar noktasi filtre 1 0.5 16000.0 1999.0 |Hz |Kayan IM T,U
payi dogal frekansi
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (genel filtre) icin pay dogal frekansini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir. Filtre sadece dogal frekans
ornekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.
p1420 Hiz ayar noktasi filtre 1 0.001 10.000 0.700 - Kayan M T, U
pay sénimleme
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (genel filtre) icin pay sénimlemesini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir.
p1421 Hiz ayar noktasi filtre 2 0 2 0 - 116 M T, U
tipi
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 igin tipi ayarlar.
Baghhk:
PT1 disUk gegisli: p1422
PT2 dislk gegisli: p1423, p1424
Genel filtre: p1423 ... p1426
p1422 Hiz ayar noktasi filtre 2 0.00 5000.00 0.00 ms | Kayan M T, U
zaman sabiti
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (PT1) i¢in zaman sabitini ayarlar.
Baghhk: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi PT1 dusik gegisli olarak ayarlanmissa etkindir.
p1423 Hiz ayar noktasi filtre 2 0.5 16000.0 1999.0 |Hz |Kayan M T, U
paydasi dogal frekansi
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (PT2, genel filtre) i¢in payda dogal frekansini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 dlslk gegisli veya genel filtre olarak parametrelestiriimisse
etkindir.
Filtre sadece dogal frekans 6rnekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.
p1424 Hiz ayar noktasi filtre 2 0.001 10.000 0.700 - Kayan IM T,U

payda sénimleme

Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (PT2, genel filtre) igin payda sdnliimlemesini ayarlar.

Baglilik: Bkz. p1414, p1421

Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 dusuk gegisli veya genel filtre olarak parametrelestiriimisse
etkindir.
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p1425 Hiz ayar noktasi filtre 2 0.5 16000.0 1999.0 |Hz |Kayan M T, U
payi dogal frekansi
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (genel filtre) icin pay dogal frekansini ayarlar.
Baghlk: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir.
Filtre sadece dogal frekans érnekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.
p1426 Hiz ayar noktasi filtre 2 0.000 10.000 0.700 - Kayan M T, U
pay sénimleme
Agiklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (genel filtre) icin pay sénimlemesini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir.
p1441 Gergek hiz dizlestirme 0.00 50.00 0.00 ms | Kayan M T, U
zamani
Agiklama: Hizin gercek degeri igin diizlestirme zaman sabitini (PT1) ayarlar.
Not: Gergek hiz degeri diisiik bir pals sayisina sahip artimli enkoderler igin dizlestiriimelidir.
Bu parametre degistirildikten sonra, hiz kontrol cihazinin uyarlanmasini ve /veya hiz kontrol cihazi ayarlarinin
Kp (p29120) ve Tn (p29121) kontrol edilmesini 6neririz.
p1520 * Tork limiti Gst -1000000.00 20000000.0 | 0.00 Nm | Kayan IM T,U
0
Agciklama: Sabit Ust tork limitini ayarlar.
Tehlike: Ust tork limiti ayarlanirken negatif degerler (p1520 < 0) motorun kontrol edilemez bir sekilde
hizlanmasina neden olabilir.
Not: Maksimum deger, bagl olan motorun maksimum torkuna baghdir.
p1521* | Tork limiti alt -20000000.00 | 1000000.00[0.00 |[Nm |Kayan [IM T,U
Agiklama: Sabit alt tork limitini ayarlar.
Tehlike: Alt tork limiti ayarlanirken pozitif degerler (p1521 > 0) motorun kontrol edilemez bir sekilde
hizlanmasina neden olabilir.
Not: Maksimum deger, bagl olan motorun maksimum torkuna baghdir.
p1656 * Akim ayar noktasi 0000 ikilik 1111 ikilik | 0001 - u16 IM T,U
filtresini etkinlestirir ikilik
Aciklama: Akim ayar noktasi filtresini devreye alma/devreden gikarma igin ayar.
Baglilik: Bagimsiz akim ayar noktasi filtreleri p1658 olarak parametrelestirilir.
Not: Filtrelerin hepsi gerekli degilse bu durumda filtreler, filtre 1'den baslayarak birbiri ardindan kullaniimalidir.
Siricl unitesi deg@eri altihk formatta gériinttler. Her bir bit degerinin mantiksal (ylksek/dusik) atamasini
bilmek icin altilik sayiyi ikilik sayiya gevirmeniz gereklidir, 6rnegin, FF (altilik) = 11111111 (bin).
p1658 * Akim ayar noktasi filtre 1 | 0.5 16000.0 1999.0 |Hz |Kayan M T, U
paydasi dogal frekansi
Agiklama: Akim ayar noktasi filtre 1 (PT2, genel filtre) i¢in payda dogal frekansini ayarlar.
Baghlk: Akim ayar noktasi filtre 1, p1656.0 ile devreye alinir ve p1658 ... p1659 ile parametrelestirilir.
p1659 * Akim ayar noktasi filire 1 | 0.001 10.000 0.700 - Kayan IM T,U
payda sénimleme
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 1 igin payda sonimlemesini ayarlar.
Baghhk: Akim ayar noktasi filtre 1, p1656.0 ile devreye alinir ve p1658 ... p1659 ile parametrelestirilir.
p1663 Akim ayar noktasi filtre 2 | 0.5 16000.0 1000.0 |Hz |Kayan M T, U
paydasi dogal frekansi
Agiklama: Akim ayar noktasi filtre 2 (PT2, genel filtre) i¢in payda dogal frekansini ayarlar.
Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1663 ... p1666 seklinde parametrelestirilir.
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p1664 Akim ayar noktasi filtre 2 | 0.001 10.000 0.300 - Kayan M T, U

payda sénimleme

Agiklama: Akim ayar noktasi filtre 2 igin payda sénimlemesini ayarlar.

Baghhk: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1663 ... p1666 seklinde parametrelestirilir.
p1665 Akim ayar noktasi filire 2 | 0.5 16000.0 1000.0 |Hz |Kayan IM T,U

payi dogal frekansi

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 2 (genel filtre) icin pay dogal frekansini ayarlar.

Baghhk: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1662 ... p1666 seklinde parametrelestirilir.
p1666 Akim ayar noktasi filtre 2 | 0.000 10.000 0.010 - Kayan IM T, U

pay sénimleme

Agiklama: Akim ayar noktasi filtre 2 i¢in pay sénimlemesini ayarlar.

Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1663 ... p1666 seklinde parametrelestirilir.
p1668 Akim ayar noktasi filtre 3 | 0.5 16000.0 1000.0 |Hz |Kayan M T, U

paydasi dogdal frekansi

Agiklama: Akim ayar noktasi filtre 3 (PT2, genel filtre) i¢in payda dogal frekansini ayarlar.

Baghlk: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde parametrelestirilir.
p1669 Akim ayar noktasi filire 3 | 0.001 10.000 0.300 - Kayan IM T,U

payda sénimleme

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 3 igin payda sdnimlemesini ayarlar.

Baghhk: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde parametrelestirilir.
p1670 Akim ayar noktasi filtre 3 | 0.5 16000.0 1000.0 |Hz |Kayan M T, U

pay! dogal frekansi

Agiklama: Akim ayar noktasi filtre 3 (genel filtre) igin pay dogal frekansini ayarlar.

Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde parametrelestirilir.
p1671 Akim ayar noktasi filtre 3 | 0.000 10.000 0.010 - Kayan M T, U

pay sénimleme

Agiklama: Akim ayar noktasi filtre 3 i¢in pay sénimlemesini ayarlar.

Baghlk: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde parametrelestirilir.
p1673 Akim ayar noktasi filire 4 | 0.5 16000.0 1000.0 |Hz |Kayan IM T,U

paydasi dogal frekansi

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 4 (PT2, genel filtre) icin payda dogal frekansini ayarlar.

Baghhk: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde parametrelestirilir.
p1674 Akim ayar noktasi filtre 4 | 0.001 10.000 0.300 - Kayan M T, U

payda sénimleme

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 4 igin payda sonimlemesini ayarlar.

Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde parametrelestirilir.
p1675 Akim ayar noktasi filtre 4 | 0.5 16000.0 1000.0 |Hz |Kayan M T, U

payi dogal frekansi

Agiklama: Akim ayar noktasi filtre 4 (genel filtre) igin pay dogal frekansini ayarlar.

Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde parametrelestirilir.
p1676 Akim ayar noktasi filire 4 | 0.000 10.000 0.010 - Kayan IM T,U

pay sénimleme

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 4 igin pay séniimlemesini ayarlar.

Baghhk: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde parametrelestirilir.
p2153 Hiz mevcut deger filtresi | 0 1000000 0 ms | Kayan IM T,U

zaman sabiti

Agiklama: Hiz mevcut degerini dlizlestirmek igin PT1 elemaninin zaman sabitini ayarlar.

Duzlestirilmis mevcut hiz esik degerler ile karsilastirilir ve sadece mesaijlar ve sinyaller igin kullanilir.

ilk calistirma

72

A5E36617856, 09/2015




Par. No. Isim Min Maks Fabrika | Biri | Veritipi | Etkin Degistiril
Ayari m ebilir
p2161 * Hiz esik degeri 3 0.00 210000.00 |[10.00 rpm | Kayan M T, U
Agiklama: Eksenin sabit oldugunu gdsteren sinyal i¢in hiz esik degerini ayarlar.
p2162 * Histerez hizi n_act > 0.00 60000.00 0.00 rpm | Kayan IM T,U
n_max
Agiklama: "n_act > n_max" sinyali igin histerez hizini (bant genisligi) ayarlar.
Not:
Negatif bir hiz limiti i¢in histerez limit degerin altinda etkindir ve pozitif bir hiz degeri icin ise limit degerin
Uzerinde etkindir.
Eger maksimum hiz araliginda énemli bir asma meydana gelirse (6rnegin, yuk ¢ikarma nedeniyle), hiz kontrol
cihazinin dinamik tepkisini artirmaniz énerilir (miimkiinse). Eger bu yeterli degilse, motorun maksimum hizi
p1082 hiz limitinin yeterince Gizerinde oldugunda histerez p2162 anma hizinin %10'undan daha fazla
artinlabilir.
Parametre araligi farkli motorlar ile baglandiginda farkhdir.
p2525 LR enkoder ayar ofseti 0 429496729 |0 LU |[U32 IM T
5
Agiklama: Mutlak enkoder ayari igin bir suriici pozisyon ofsetini belirler.
Not: Pozisyon ofseti sadece mutlak enkoderler ile ilgilidir. Strtict bunu ayari yaparken belirler ve kullanici
bunu degistirmemelidir.
p2533 LR pozisyon ayar noktasi | 0.00 1000.00 0.00 ms | Kayan M T, U
filtresi zaman sabiti
Agiklama: Pozisyon ayar noktasi filtresi (PT1) i¢in zaman sabitini ayarlar.
Not: Etkin Kv faktori (pozisyon déngl kazanci) filtre ile azaltilr.
Bu parazit/bozulmalar ile karsilastirildiginda gelismis tolerans ile daha yumusak kontrol davranisina imkan
tanir.
Uygulamalar:
- On kontrol dinamik tepkisini azaltir.
- Sarsinti sinirlama.
p2542 * LR durus penceresi 0 214748364 | 1000 LU |[U32 IM T,U
7
Agciklama: Durus izleme fonksiyonu igin durus penceresini ayarlar.
Durus izleme siiresi dolduktan sonra, ayar noktasi ile mevcut pozisyon arasindaki farkin durus penceresi
kapsaminda oldugu periyodik olarak kontrol edilir ve gerekirse uygun bir hata ¢iktisi verilir.
Deger = 0: Durus izleme devreden cikarilir.
Baglilik: Bkz.: p2543, p2544 ve F07450
Not: Durus ve pozisyonlama penceresinin ayari i¢in asagidakiler gecerlidir:
Durus penceresi (p2542) = pozisyonlama penceresi (p2544)
p2543* | LR durus izleme siiresi | 0.00 1100000.00 [200.00 |ms |Kayan |IM T,U
Agiklama: Durus izleme fonksiyonu i¢in durus izleme siresini ayarlar.
Durus izleme siiresi dolduktan sonra, ayar noktasi ile mevcut pozisyon arasindaki farkin durus penceresi
kapsaminda oldugu periyodik olarak kontrol edilir ve gerekirse uygun bir hata ¢iktisi verilir.
Baglilik: Bkz.: p2542, p2545 ve F07450
Not: Durus ve pozisyonlama izleme suresi ayar! icin asagidakiler gegerlidir:
Durus izleme siresi (p2543) < pozisyonlama izleme siresi (p2545)
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p2544 * LR pozisyonlama 0 214748364 |40 LU |U32 M T, U
penceresi 7
Agiklama: Pozisyonlama izleme fonksiyonu igin pozisyonlama penceresini ayarlar.
Pozisyonlama izleme siresi dolduktan sonra, ayar noktasi ile mevcut pozisyon arasindaki farkin
pozisyonlama penceresi kapsaminda oldugu bir seferlik kontrol edilir ve gerekirse uygun bir hata ¢iktisi verilir.
Deger = 0 --> Pozisyonlama izleme fonksiyonu devrede degildir.
Baglilik: Bkz. FO7451.
Not: Durus ve pozisyonlama penceresinin ayari i¢in asagidakiler gecerlidir:
Durus penceresi (p2542) 2 pozisyonlama penceresi (p2544)
p2545 * LR pozisyonlama izleme | 0.00 100000.00 |1000.00 | ms | Kayan M T, U
suresi
Agiklama: Pozisyonlama izleme icin pozisyonlama izleme suresini ayarlar.
Pozisyonlama izleme siiresi dolduktan sonra, ayar noktasi ile mevcut pozisyon arasindaki farkin
pozisyonlama penceresi kapsaminda oldugu bir seferlik kontrol edilir ve gerekirse uygun bir hata ¢iktisi verilir.
Baglilik: p2545 araligi p2543'e baghdir.
Bkz.: p2543, p2544, FO7451
Not: Tolerans bant genisliginin dinamik takip hatasi izlemenin operasyonel kontrol dizilerine hatali tepki
vermesini dnlemesi amaclanmistir (6rnegin, yuk artislari sirasinda).
p2546 * LR dinamik takip hatasi 0 214748364 | 1000 LU |U32 M T, U
izleme toleransi 7
Agiklama: Dinamik takip hatasi izleme toleransini ayarlar.
Eger dinamik takip hatasi (r2563) segilen toleransi gegerse, uygun bir hata giktisi verilir.
Deger = 0 --> Dinamik takip hatasi izleme devrede degildir.
Baghhk: Bkz. r2563, F07452
Not: Tolerans bant genisliginin dinamik takip hatasi izlemenin operasyonel kontrol dizilerine hatali tepki
vermesini dnlemesi amaclanmistir (6rn. ylk artislar sirasinda).
p2571 IPos azami velosite 1 40000000 |30000 100 | U32 IM T, U
0
LU/
dak
Tanim: "Basic positioner" (Temel pozisyonlama) fonksiyonu i¢in maksimum velositeyi ayarlar (IPOS).
Not: Maksimum velosite, baslangi¢ konumunun tiim isletim tirlerinde etkindir.
Baslangi¢ konumu i¢in maksimum velosite, hiz/velosite kontrol cihazinin maksimum hizina/velositesine
ayarlanmalidir.
p2572 ** IPos maksimum hizlanma | 1 2000000 Motora | 100 |U32 IM T
bagh 0
LU/s
2

Agiklama: "Basic positioner" (Temel pozisyonlama) fonksiyonu ig¢in maksimum hizlanmay: ayarlar (IPOS).

Not: Maksimum hizlanmanin sigramalar yaptigi gorGlir (sarsinti olmadan).
"Traversing blocks" (Capraz blok) ¢alisma modu:

Programlanan hizlanma gegersiz kilma, maksimum hizlanma tzerinde etkili olur.
"Direct setpoint input/MDI" (Direkt ayar noktasi giris/MDI) modu:

Hizlanma gegersiz kilma etkindir.

"Jog" (Kesik galisma) ve "search for reference" (referans arama) modlari:

Bir hizlanma gegersiz kilma etkin degildir. Eksen maksimum hizlanma ile baslar.
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p2573 ** IPos maksimum 1 2000000 Motora [ 100 |U32 IM T
yavaslama bagh 0
LU/s
2
Agciklama: "Basic positioner" (Temel pozisyonlama) fonksiyonu igin maksimum yavaslamayi ayarlar (IPOS).
Not: Maksimum yavaslamanin sigramalar yaptigi gorulir (sarsinti olmadan).
"Traversing blocks" (Capraz blok) ¢calisma modu:
Programlanan yavaslama gecersiz kilma, maksimum yavaslama tzerinde etkili olur.
"Direct setpoint input/MDI" (Direkt ayar noktasi giris/MDI) modu:
Yavaslama gecersiz kilma etkindir.
"Jog" (Kesik ¢alisma) ve "search for reference" (referans arama) modlari:
Yavaslama gegersiz kilma etkin degildir. Eksen maksimum yavaslama ile fren yapar.
p2574 IPos sarsinti sinirlama 1 100000000 | 10000 |100 |U32 IM T, U
0
LU/s
3
Agiklama: Sarsinti sinilamayi ayarlar.
Baglilik: Bkz. p2572, p2573, p2575
Not: Sarsinti sinirflama dahili olarak, asagida gosterilen sarsinti zamanina donustirilir:
Sarsinti zamani Tr = max(p2572, p2573) / p2574
p2580 EPOS yazilim limit gegisi | -2147482648 | 214748264 |- LU 132 IM T, U
eksi 7 214748
2648
Agiklama: Yazilim limiti gegisini negatif hareket yonlnde ayarlar.
Baghlk: Bkz. p2581, p2582
p2581 EPOS yazilim limit gegisi | -2147482648 | 214748264 | 214748 |LU |132 IM T,U
arti 7 2647
Aciklama: Yazilim limiti gegisini pozitif hareket yéniinde ayarlar.
Baghlk: Bkz. p2580, p2582
p2582 EPOS yazilim limit gegis | - - 0 - U32/ikilik | IM T
aktivasyonu
Agiklama: "Software limit switch" (Yazilim limit gegisi)'ni devreye almak igin sinyal kaynagini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p2580, p2581
Dikkat: Yazihm limit gegisi etkin:
- Eksen referanslanir.
Yazilim limit gecisi etkin degil:
- Modulo dizeltme etkin.
- Referans arama gergeklestirilir.
Not: Yazilim limit gegisi disinda bagil pozisyonlama i¢in hedef pozisyon:
Capraz blok baslatilir ve eksen yazilim limit gegisinde durus konumuna geger. Uygun bir alarm gikisi verilir ve
capraz blok kesintiye ugrar. Gegerli pozisyona sahip ¢apraz bloklar etkinlestirilebilir.
Yazilim limit gegisi disinda mutlak pozisyonlama igin hedef pozisyon:
"Traversing blocks" (Capraz blok) modunda, ¢gapraz blok baslatiimaz ve uygun bir alarm ¢ikisi verilir.
Gegerli gapraz aralik disindaki eksen:
Eger eksen mevcut durumda gegerli capraz aralik disindaysa, uygun bir alarm ¢ikisi verilir. Hata durus
sirasinda onaylanabilir. Gegerli pozisyona sahip gapraz bloklar etkinlestirilebilir.
Not: Capraz aralik STOP kamlari kullanilarak da sinirlanabilir.
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p2583 EPOS geri tepme telafisi | -200000 200000 0 LU 132 M T, U
Agiklama: Pozitif ve negatif oynama i¢in oynama miktarini (geri tepme) ayarlar.
o =0: Geri tepme telafisi devreden c¢ikarilir.
e > 0: Pozitif geri tepme (normal durum)
Yo6n ters gevrildiginde, enkoder mevcut degeri gergek degeri yonlendirir.
e < 0: Negatif geri tepme
Yon ters cevrildiginde, enkoder gergek deger emkoder mevcut degerini yonlendirir.
Baglilik: Eger sabit bir eksen, referans noktasinin ayarlanmasi ile referanslanmissa veya bir mutlak enkoder
acildiginda ayarlanmissa, p2604 ayari telafi degerinin girilmesi icin 6nemli olacaktir.
p2604 = 1:
Pozitif ydnde hareket -> Bir telafi degeri hemen girilmis.
Negatif yonde hareket -> Bir telafi degeri girilmemis
p2604 = 0:
Pozitif ydnde hareket -> Bir telafi degeri girilmemis
Negatif yonde hareket -> Bir telafi degeri hemen girilmis.
Referans noktasi yeniden ayarlanirken (referanslanmis bir eksen) veya "kisa siireli referanslama" igin p2604
ilgili degildir, ancak eksen gegmisi ilgilidir.
Bkz. p2604
p2599 EPOS referans noktasi -2147482648 | 214748264 |0 LU 132 IM T, U
koordinat degeri 7
Agiklama: Referans noktasi koordinati icin pozisyon degerini ayarlar. Bu deger, referanslama veya ayar
sonrasinda gercek eksen pozisyonu olarak ayarlanir.
Baghlk: Bkz. p2525
p2600 Referans noktasi ofseti -2147482648 214748264 |0 LU [I132 IM T, U
icin EPOS aramasi 7
Aciklama: Referans arama igin referans noktasi ofsetini ayarlar.
p2604 Referans baslangig yoni | - - 0 - U32/ikilik | IM T
icin EPOS arama
Agiklama: Referans arama baslangi¢ yonu icin sinyal kaynaklarini ayarlar.
e 1 sinyali: Negatif ydnde baslatma.
e 0 sinyali: Pozitif yonde baslatma.
Baghlk: Bkz. p2583
p2605 Referans yaklasma hizi 1 40000000 |5000 100 | U32 IM T,U
referans kami icin EPOS 0
arama LU/
dak
Agiklama: Referans arama icin referans kama yaklasma hizini ayarlar.
Baglilik: Referans arama, bir referans kam bulundugunda, sadece referans kama yaklasma hizi ile baslar.
Bkz. p2604, p2606
Not: Referans kama gapraz gegiste, hiz devreden gikarma etkindir. Eger, referans aramanin baslangicinda,
eksen halihazirda referans kamda ise, eksen hemen sifir isaretine ¢gapraz gegise baslar.
p2606 Referans maksimum 0 214748264 | 214748 (LU |U32 IM T, U
mesafesi referans kami 7 2647

icin EPOS arama

Aciklama: Referans kama c¢apraz gegiste, referans aramanin baslangicindan sonraki maksimum mesafeyi
ayarlar.

Baglilik: Bkz. p2604, p2605, FO7458

Not: Bir yon degistirme kami kullanildiginda, maksimum mesafe uygun sekilde uzun secilmelidir.
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p2608 Referans yaklasma hizi 1 40000000 |300 100 |U32 IM T, U
sifir isareti icin EPOS 0
arama LU/
dak
Aciklama: Referans arama igin sifir isareti aramada referans kami tespit ettikten sonra yaklasma hizini
ayarlar.
Baglilik: Eger bir referans kam yoksa, referans arama eksenin sifir isaretine ¢capraz gegisi ile beraber hemen
baslar.
Bkz. p2604, p2609
Dikkat: Eger referans kam, her referans aramada senkronizasyon igin ayni sifir isareti tespit edilecek sekilde
ayarlanmamissa, "hatall" bir eksen referans noktasi elde edilir.
Referans kam birakildiktan sonra, sifir isareti aramasi dabhili faktdrler nedeniyle bir zaman gecikmesi ile
devreye alinir. Bu referans kamin iki sifir isaretinin merkezinde ayarlanmasi ve yaklasma hizinin iki sifir isareti
arasindaki mesafeye uyarlanmasi gerektiginin nedenidir.
Not: Hiz devreden gikarma, sifir isaretine gapraz gegis sirasinda etkin degildir.
p2609 EPOS referans arama 0 214748264 | 20000 |LU |U32 IM T, U
maks. mesafe ref. kam ve 7
sifir isareti
Aciklama: Sifir isaretine gapraz gegiste referans kamdan ayrildiktan sonraki maksimum mesafeyi ayarlar.
Baghlk: Bkz. p2604, p2608, F07459
p2611 Referans yaklasma hizi 1 40000000 |300 100 |U32 IM T, U
referans noktasi igin 0
EPOS arama LU/
dak
Aciklama: Referans noktasina yaklasmak igin sifir isaretinin tespit ettikten sonra yaklasma hizini ayarlar.
Baghlk: Bkz. p2604, p2609
Not: Referans noktasina ¢apraz geciste, hiz devreden ¢ikarma etkin degildir.
p2617[0... | EPOS ¢apraz blok -2147482648 | 214748264 |0 LU 132 IM T,U
7] pozisyonu 7
Aciklama: Capraz blok i¢in hedef pozisyonu ayarlar.
Baghlk: Bkz. p2618
Not: Hedef pozisyona p29241'e bagli olarak bagil veya mutlak sekilde yaklasilir.
p2618[0... | EPOS gapraz blok hizi 1 40000000 |600 100 | 132 IM T,U
7] 0
LU/
dak
Agiklama: Gapraz blok igin hizi ayarlar.
Baglilik: Bkz. p2617
Not: Hiz, hiz devreden ¢ikarma kullanilarak etkilenebilir (p2646).
p2691 MDI hizi sabit ayar 1 40000000 |600 100 |U32 IM T, U
noktasi 0
LU/
dak
Aciklama: Hiz igin sabit bir ayar noktasi belirler.
p2692 MDI hizlanma gegersiz 0.100 100.000 100.000 | % Kayan M T, U
kilmasi, sabit ayar
noktasi
Aciklama: Hizlanma gecersiz kilma igin sabit bir ayar noktasi belirler.
Not: Yuzde degeri maksimum hizlanmaya referansta bulunur (p2572).
ilk calistirma
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p2693 MDI yavaslama gecersiz | 0.100 100.000 100.000 | % Kayan M T, U
kilmasi, sabit ayar
noktasi
Aciklama: Yavaslama gegersiz kilma igin sabit bir ayar noktasi belirler.
Not: Yiizde degeri maksimum yavaslamaya referansta bulunur (p2573).
p29000 * | Motor ID 0 65535 |0 |- Jus IM T
Agiklama: Motor tipi numarasi motor siniflandirma etiketinin tizerinde motor ID olarak yazilmistir.
Artimh enkodere sahip bir motor igin kullanicilarin parametre degerini manuel olarak girmeleri gereklidir.
Yiksek atalet momentli motor igin aralik 18 ile 39 arasindadir; disiik atalet momentli motor igin ise 42 ile 71
arasindadir.
Mutlak enkoderli motor igin, siirlicii otomatik olarak parametre degerini okur. Coklu déniis enkoderine sahip,
yuksek atalet momentli motor igin aralik 10009 ile 10048 arasindadir.
p29001 Motor yoniinin ters 0 1 0 - 116 IM T
cevrilmesi
Agiklama: Motor ¢alisma yéninin ters gevrilmesi. Varsayilan durumda, saat yéni (CW) pozitif saatin tersi yon
(CCW) ise negatif yondiir. p29001 degistirildikten sonra, referans noktasi kaybolacaktir, A7461 kullaniciya
yeniden referanslamasini hatirlatacaktir.
e 0: Ters gevirme yok
o 1:Ters
p29002 | BOP ekran segimi o 4 o - |ie IM T,U
Agiklama: BOP calisma ekrani segimi.
e 0: Mevcut hiz (varsayilan)
e 1:DC voltaji
e 2: Mevcut tork
e 3: Mevcut pozisyon
e 4: Pozisyon izleme hatasi
p29003 | Kontrol Modu E E o0 |- Jus RE T
Agiklama: Kontrol modu segimi.
e 0: Pals dizisi girisi ile pozisyon kontroll (PTI)
e 1: Dahili pozisyon kontroli (IPos)
e 2: Hiz kontroli (S)
e 3: Tork kontroli (T)
e 4: Kontrol degistirme modu: PTI/S
e 5: Kontrol degistirme modu: IPos/S
e 6: Kontrol degistirme modu: PTI/T
e 7: Kontrol degistirme modu: IPos/T
e 8: Kontrol degistirme modu: S/T
Not: Birlesik kontrol modu dijital giris sinyali C-MODE ile kontrol edilebilir. DI10 (C-MODE) 0 oldugunda,
kontrol degistirme modunun birinci kontrol modu segilir; aksi takdirde, ikincisi segilir.
p29004 | RS485 adresi 1 31 [ 1 - Jute |RE T
Aciklama: RS485 bus adresi yapilandirmasi. RS485 bus servo siriiciinin mevcut mutlak pozisyonunu kontrol
cihazi/PLC'ye aktarmak icin kullanilir.
Not: Degisiklikler sadece gli¢ agildiktan sonra devreye girer. Parametre, varsayilan islemden etkilenmez.
p29005 Frenleme direnci kapasite | 1 100 100 % Kayan IM T

ylzdesi alarm esik degeri

Agiklama: Dahili frenleme direnci kapasitesi igin alarm tetikleme esik degeri.
Alarm numarasi: A52901
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p29006 Hat besleme voltaj 200 480 400 \Y, u16 IM T
Agiklama: Nominal Hat besleme voltaji, hattan hatta voltaj igin etkin deger. Suriict -%15 ile +%10 hata
arasinda calisir.
V90 400 V varyanti i¢in deger araligi 380 V ile 480 V arasindadir, varsayilan deger ise 400 V olarak
belirlenmistir.
V90 200 V varyanti i¢in deger araligi 200 V ile 240 V arasindadir, varsayilan deger ise 230 V olarak
belirlenmistir.
p29007 | RS485 protokoli 0 2 1 - |16 RE T
Agciklama: Fieldbus araytizl igin iletisim protokolinG belirler:
e 0: Protokol yok
° 1: USS
e 2: MODBUS
Not: Degisiklikler sadece gli¢ agildiktan sonra devreye girer. Parametre, varsayilan islemden etkilenmez.
p29008 | Modbus kontrol kaynagi | 1 2 E - |16 RE T
Agiklama: Modbus kontrol kaynagini segin:
¢ 1: Modbus PZD'den gelen ayar noktasi ve kontrol kelimesi
e 2: Kontrol kelimesi yok
— Modbus PZD'den ayar noktasi ve kontrol kelimesi gelmiyor
Not: Degisiklikler sadece gli¢ agildiktan sonra devreye girer.
p29009 | RS485 baud hizi 5 13 E - |16 RE T
Agiklama: RS485 arayiizu igin baud hizini belirleyin:
e 5:4800 Baud
e 6:9600 Baud
e 7:19200 Baud
e 8:38400 Baud
e 9:57600 Baud
e 10: 76800 Baud
e 11:93750 Baud
e 12: 115200 Baud
e 13: 187500 Baud
Not: Degisiklik sadece gli¢ acildiktan sonra devreye girer. Parametre, varsayilan islemden etkilenmez.
p29010 PTI: Giris palsi seklinin 0 3 0 - u16 RE T
segimi
Aciklama: Ayar noktasi pals dizisi giris sekli segimi. p29010 degistirildikten sonra, referans noktasi
kaybolacaktir, A7461 kullaniciya yeniden referanslamasini hatirlatacaktir.
e 0: Pals + yon, pozitif mantik
o 1: AB fazi, pozitif mantik
e 2:pals + ybn, negatif mantik
o 3: AB fazi, negatif mantik
p29011 PTI: Devir Basina Ayar 0 16777215 |0 - u32 IM T
Noktasi Pals Sayisi
Aciklama: Motor devri basina ayar noktasi pals sayisi. Servo motor ayar noktasi palslari bu degere
ulastiginda bir devir doner.
Bu deger 0 oldugunda, gereken ayar noktasi palsi sayisi Elektronik disli orani ile karar verilir.
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p29012[0.. | PTI: Elektronik Disli Pay1 | 1 10000 1 - u32 IM T
3] Agiklama: Ayar noktasi palslari igin elektronik disli oraninin payi. Mutlak enkodere sahip servo sistem igin
p29012 deger arahdi 1 ile 10000 arasindadir.
Toplamda doért pay mevcuttur. Dijital giris sinyali EGEAR yapilandirarak paylarin birini segin.
Bir payin hesaplanmasi hakkinda detayli bilgiler icin SINAMICS V90 isletme Kilavuzuna bakin veya
hesaplamay! yapmak icin SINAMICS V-ASSISTANT kullanin.
p29013 PTI: Elektronik Disli 1 10000 1 - u32 IM T
Paydasi
Aciklama: Ayar noktasi palslari igin elektronik disli paydasi.
p29014 PTI: Pals giris Elektrik 0 1 1 - 116 IM T
Seviyesi segimi
Aciklama: Ayar noktasi palslari igin mantik seviyesi segimi.
e 0:5V
o 1:24V
p29016 | PTI: Pals Giris Filtresi | 0 |1 lojo |- |ne [ IM ki
Agciklama: Daha iyi EMC performansi elde etmek igin PTI girisi igin filtre segin, diistik frekansh PTI girisi i¢in 0,
yuksek frekansh PTI girisi igin 1.
p29019 RS485 monitér zamani ‘ 0 | 1999999 | 0 | ms ‘ Kayan | IM | T
Aciklama: RS485 bus araylzlyle alinan islem verilerini izlemek igin gézetim siresini belirler. Bu siire iginde
hicbir islem verisi alinmazsa uygun bir mesaj goruntulenir.
Not: p29019 = 0 olursa gézetim devre disi kalir.
p29020[0.. | Ayar: Dinamik fakier | 1 |35 18 |- [uie [ [T,U
A Agiklama: Otomatik ayar dinamik faktérii. Toplamda 35 dinamik faktér mevcuttur.
Endeks:
e [0]: Tek tusla otomatik ayar dinamik faktori
e [1]: Gergek zamanli otomatik ayar igin dinamik faktér
p29021 | Ayar: isletim Tiirii Segimi | 0 5 0 - |ne IM T
Agiklama: Bir ayar modunun segimi.
e 0: Devre Disi
e 1: Tek tusla otomatik ayar
e 3: Gergek zamanli otomatik ayar
e 5: Varsayilan kontrol cihazi parametreleri ile devreden ¢ikarin
p29022 Ayar: Toplam Atalet 1.00 10000.00 1.00 - Kayan IM T,U
Momenti, Motor Atalet
Momenti Orani
Agiklama: Toplam atalet momenti, servo motor atalet momenti orani.
p29023 Ayar: Tek tusla otomatik | 0 Oxffff 0x0007 |- u16 IM T,U

ayar yapilandirmasi

Aciklama: Tek tusla otomatik ayar yapilandirmasi.
e Bit 0: Hiz kontrol cihazi kazanci bir parazit sinyali kullanilarak belirlenir ve ayarlanir.

e Bit 1: Olasi gereken akim ayar noktasi filtreleri bir parazit sinyali kullanilarak belirlenir ve ayarlanir. Sonug
olarak, hiz kontrol dénglsU igerisinde daha yiksek bir dinamik performans elde edilir.

o Bit 2: Atalet momenti orani (p29022) bu fonksiyon galistiktan sonra élgilebilir. Ayarlanmazsa, atalet
momenti orani p29022 ile manuel ayarlanmalidir.

e Bit 7: Bu bit ayarlanmis durumdayken, ¢oklu eksenler p29028 igerisindeki dinamik tepki setine uyarlanir.

Bu enterpolasyon eksenleri icin gereklidir. p29028 igerisindeki zaman en disik dinamik tepkiye sahip
eksen ile ayarlanmalidir.
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p29024 Ayar: Gergek zamanl 0 Oxffff 0x004c |- u16 IM T
otomatik ayar

yapilandirmasi

Aciklama: Gergek zamanli otomatik ayar yapilandirmasi.

o Bit 2: Atalet momenti orani (p29022) motor galisirken hesaplanir, ayarlanmazsa, atalet momenti orani
manuel olarak p29022 ile ayarlanir.

e Bit 3: Ayarlanmazsa, atalet momenti orani (p29022) sadece bir kez hesaplanir ve atalet tahmini
hesaplama tamamlandiktan sonra otomatik olarak devreden cikarilir. Eger bit 1 olarak ayarlanmissa,
atalet momenti orani gercek zamanli hesaplanir ve kontrol cihazi parametreleri strekli olarak uyarlar.
Hesaplama sonucu uygun oldugunda parametreleri kaydetmeniz dnerilir. Bundan sonra, striiclyl bir
sonraki kez agtiginizda kontrol cihazi optimum parametreler ile birlikte baslatilacaktir.

e Bit 6: Akim ayar noktasi filtresi uyarlamasi. Bu uyarlama, galisma sirasinda bir mekanik rezonans frekansi
degisirse gereklidir. Ayrica sabit bir rezonans frekansini sénimlemek icin de kullanilabilir. Kontrol déngusu
dengelendiginde, bu bit parametreleri kalici bellekte saklamak i¢in devreden ¢ikariimalidir.

e Bit 7: Bu bit ayarlanmis durumdayken, ¢oklu eksenler p29028 icerisindeki dinamik tepki setine uyarlanir.
Bu enterpolasyon eksenleri igin gereklidir. p29028 icerisindeki zaman en dustk dinamik tepkiye sahip
eksen ile ayarlanmahdir.

p29025 | Ayar: Yapilandirma genel |0 0x003f  |0x0004 [- |U16 IM T,U

Agiklama: Otomatik ayar igin genel yapilandirma, hem tek tusla hem de gergek zamanli otomatik ayar igin

gecerlidir.

e Bit 0: Motor ve yiik atalet momenti arasinda énemli farkhliklar igin veya kontrol cihazinda dusiik dinamik
performans icin P kontrol cihazi pozisyon kontrol dénglistinde bir PD kontrol cihazi haline gelir. Sonug
olarak, pozisyon kontrol cihazinin dinamik performansi artar. Bu fonksiyon sadece hiz 6n kontroli (bit 3 =
1) veya tork 6n kontroli (bit 4 = 1) etkin oldugunda ayarlanmalidir.

o Bit 1: DUsik hizlarda, kontrol cihazi kazang faktorleri durus halinde paraziti ve salinimi engellemek igin
otomatik olarak azaltilir. Bu ayar artimli enkoderler igin dnerilir.

e Bit 2: Hesaplanan yiik atalet momenti hiz kontrol cihazi kazanci igin hesaba katilir.

e Bit 3: Pozisyon kontrol cihazi i¢in hiz 6n kontrollini devreye alir.

e Bit 4: Pozisyon kontrol cihazi i¢in tork 6n kontrolini devreye alir.

e Bit 5: Hizlanma limitini uyarlar.

p29026 | Ayar: Test sinyali siiresi | 0 5000 |2000 |ms |u32 IM T

Aciklama: Tek tusla otomatik ayar test sinyali slresi.

p29027 Ayar: Motor dénlsini 0 3000 0 ° u32 IM T
sinirlayin

Aciklama: Tek tusla otomatik ayar sirasinda motor dénislerinde limit pozisyon. Capraz aralik +/- p29027

derece ile sinirlanmistir (motor galismasi bir devir 360 derece).

p29028 Ayar: On-kontrol zaman 0.0 60.0 7.5 ms | Kayan IM T,U
sabiti

Aciklama: Otomatik ayarda 6n kontrol simetrik hale getirme igin zaman sabitini ayarlar.

Sonug olarak, surici igin 6n kontroll aracihgiyla tanimlanmis, dinamik bir tepki yerlestirilimistir.

Birbirleri ile enterpolasyon yapmak zorunda olan surcller igin ayni deger girilmelidir.

Zaman sabiti ne kadar ylksekse, surlcunin pozisyon ayar noktasini takibi de o kadar diizguin olur.

Not: Bu zaman sabiti sadece ¢ok eksenli enterpolasyon segildiginde etkindir (p29023 ve p29024 bit 7).

p29030 PTO: Devir basina pals 0, 30 16384 1000 - u32 IM T
sayisl

Agiklama: Motor devri basina ¢ikis palsi sayisi.

Eger deger 0 ise, gereken ¢ikis palsi sayisi Elektronik disli orani tarafindan belirlenir.

p29031 PTO: Elektronik disli pay! |1 214700000 (1 - u32 IM T
0

Agiklama: Cikis palslari icin elektronik disli oraninin payi.

Bir payin hesaplanmasi hakkinda detayli bilgiler icin SINAMICS V90 isletme Kilavuzuna bakin veya

hesaplamay! yapmak icin SINAMICS V-ASSISTANT kullanin.
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p29032 PTO: Elektronik disli 1 214700000 |1 - u32 M T
paydasi 0
Agiklama: Cikis palslari i¢in elektronik disli oraninin paydasi.
Bir paydanin hesaplanmasi hakkinda detayli bilgiler igin SINAMICS V90 isletme Kilavuzuna bakin veya
hesaplamayi yapmak icin SINAMICS V-ASSISTANT kullanin.
p29033 | PTO: Yén degisimi 0 1 o - |ne IM T
Agiklama; PTO yoniini segin.
e 0: PTO pozitif
PTO ybnu degismez. Motor saat yéninde dénerken PTO A, PTO B'nin 90 derece yéniinde gider. Motor
saat yonunun aksi yénde dénerken PTO B, PTO A'nin 90 derece y6nlinde gider.
e 1: PTO negatif
PTO ybnu degisir. Motor saat yonintin aksi ydénde dénerken PTO A, PTO B'nin 90 derece ydniinde gider.
Motor saat yoniinde dénerken PTO B, PTO A'nin 90 derece ydniinde gider.
p29035 | VIBSUP aktivasyonu 0 |1 o0 - |ie IM T
Agiklama: VIBSUP agik/kapal olarak segin.
Pozisyon istenen deger noktasi filtresi (p29035) IPos kontrol modu igin etkinlestirilebilir.
e 0: Devreden gikar
Filtre etkinlestiriimedi.
e 1:Devreye al
Filtre etkinlestirildi.
p29041[0.. | Tork Olgeklendirme 0 [0] 100 [0] 100 | % Kayan M T
1] [1] 300 [1] 300
Agiklama:
e [0]JAnalog tork ayar noktasi igin élgeklendirme.
Bu parametre ile, tam analog girisi baz alarak tork ayar noktasini belirleyebilirsiniz (10 V).
e [1]Analog tork limiti i¢in élgeklendirme.
Bu parametre ile, tam analog girisi baz alarak tork limitini belirleyebilirsiniz (10 V).
Dijital giris sinyalleri TLIM1 ve TLIM2 kombinasyonu ile dahili parametreyi veya analog girisi tork limiti
kaynagi olarak segebilirsiniz.
Endeks:
[0]: Tork ayarlama 6lgegi
[1]: Tork limiti 6lgegi
p29042 Analog giris 2 igin ofset -0.50 0.50 0.00 \Y, Kayan IM T
ayari
Agiklama: Analog giris 2 icin ofset ayari.
p29043 Sabit Tork Ayar Noktas! ‘ -100 | 100 | 0 | % ‘ Kayan | M | urt
Aciklama: Sabit Tork Ayar Noktasi.
Dijital giris sinyali TSET'i yapilandirarak dahili parametreleri veya analog girisi tork ayar noktasi olarak
segebilirsiniz.
p29050]0... | Tork limiti dist | -150 | 300 1300 [% |Kayan [IM ki
2]

Aciklama: Pozitif tork limiti.
Toplamda Ug dabhili tork limiti mevcuttur.

Dijital giris sinyalleri TLIM1 ve TLIM2 kombinasyonu ile dahili parametreyi veya analog girisi tork limiti kaynagi
olarak segebilirsiniz.
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p29051[0.. | Tork limiti alt -300 150 -300 % Kayan IM T
2] Agiklama: Negatif tork limiti.
Toplamda Ug dabhili tork limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri TLIM1 ve TLIM2 kombinasyonu ile dahili parametreyi veya analog girisi tork limiti kaynagi
olarak segebilirsiniz.
p29060 * | Hiz Olgeklendirme 6 210000 | 3000 | rpm ‘ Kayan | IM T
Agiklama: Analog hiz ayar noktasi igin 6lgeklendirme.
Bu parametre ile, tam analog girisi baz alarak hiz ayar noktasini belirleyebilirsiniz (10 V).
p29061 Analog Giris 1 icin Ofset | -0.50 0.50 0.00 \% Kayan IM T
Ayari
Agiklama: Analog giris 1 icin ofset ayari.
p29070[0.. | Hiz limiti poxzitif 0 210000 | 210000 |rpm |Kayan | IM T
21" Agiklama: Pozitif hiz limiti.
Toplamda Ug dahili hiz limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri SLIM1 ve SLIM2 kombinasyonu ile dahili parametreyi veya analog girisi hiz limiti kaynagi
olarak segebilirsiniz.
p29071[0.. | Hiz limiti negatif -210000 0 - rpm | Kayan IM T
2] 210000
Agiklama: Negatif hiz limiti.
Toplamda Ug¢ dahili hiz limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri SLIM1 ve SLIM2 kombinasyonu ile dahili parametreyi veya analog girisi hiz limiti kaynagi
olarak segebilirsiniz.
p29075 | Hiz Kilidi Esik Degeri |0 | 200 [200  |rpm [Kayan [IM T
Agiklama: Sifir hiz kilidi icin esik deger.
Eger hiz kontrol modu altinda sifir hiz kilidi fonksiyonu devreye alinmissa, hem ayar noktasi hizi hem de
mevcut hiz bu deger altindaysa motor hizi 0 olarak kilitlenir.
p29078 | Hiz Ulasma Esik Degeri | 0.0  100.0 (10 [rpm [Kayan [IM T
Agiklama: Hiz ulasim araligi (ayar noktasi ve motor hizi arasinda sapma)
p29080 Cikis Sinyali Tetikleme 10 300 100 % Kayan IM T
icin Asirt YUk Esik Degeri
Aciklama: Cikis glicl icin asiri yik esik degeri.
p29090 Analog ¢ikis 1 icin ofset | -0.50 0.50 0.00 \Y Kayan M T
ayari
Agiklama: Analog ¢ikis 1 i¢in ofset ayar!.
p29091 Analog Cikis 2 i¢in Ofset | -0.50 0.50 0.00 \Y Kayan M T
Ayari
Agiklama: Analog ¢ikis 2 i¢in ofset ayar!.
p29110][0.. | Pozisyon Déngli Kazanci | 0.000 300.000 [0] 100 | Kayan IM T,U
A1 Motora | 0/da
bagh k
(1
1.000
Agiklama:; Pozisyon dongi kazanci.
Toplamda iki pozisyon déngi kazanci mevcuttur. Dijital giris sinyali G-CHANGE'i degistirerek veya ilgili durum
parametrelerini ayarlayarak bu iki kazang¢ arasinda gegis yapabilirsiniz.
ilk pozisyon déngli kazanci varsayilan ayardir.
Baghlk: Parametre degeri, yeni motor ID yapilandirildiktan sonra varsayilana ayarlanacaktir (p29000).
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p29111 Hiz On Kontrol Faktérii 0.00 200.00 0.00 % Kayan M T, U
(ileri Besleme)
Agiklama: Hiz 6n kontrol degerini etkinlestirmek ve agirlik vermek igin ayar. Deger = %0 --> On kontrol
devrede degildir.
p29120[0.. | Hiz Dongl Kazanci 0.00 999999.00 |[0] Nms | Kayan M T, U
A1 Motora |/rad
bagh
[1]10.30
Agiklama: Hiz déngu kazanci.
Toplamda iki hiz déngi kazanci mevcuttur. Dijital giris sinyali G-CHANGE'i degistirerek veya ilgili durum
parametrelerini ayarlayarak bu iki kazang arasinda gecis yapabilirsiniz.
ilk hiz déngii kazanci varsayilan ayardir.
Baglilik: Parametre degeri, yeni motor ID yapilandirildiktan sonra varsayilana ayarlanacaktir (p29000).
p29121[0.. | Hiz Déngiisi integral 0.00 100000.00 |[0] 15 ms | Kayan IM T,U
A1 siresi [1] 20
Aciklama: Hiz donguisi integral slresi.
Toplamda iki hiz déngi integral siire degeri mevcuttur. Dijital giris sinyali G-CHANGE'i degistirerek veya ilgili
durum parametrelerini ayarlayarak bu iki stire degeri arasinda gegis yapabilirsiniz.
ilk hiz déngii integral siiresi varsayilan ayardr.
Baghlk: Parametre degeri, yeni motor ID yapilandiriidiktan sonra varsayilana ayarlanacaktir (p29000).
p29130 Kazang Degistirme: 0 4 0 - 116 IM T
isletim Tiri Segimi
Agiklama: Kazang degistirme modu seg¢imi.
e 0: Devre Disi
e 1: DI-G-CHANG ile gegis yapin
e 2: Degistirme kosulu olarak pozisyon sapmasi
o 3: Degistirme kosulu olarak pals giris frekansi
e 4: Degistirme kosulu olarak mevcut hiz
Not: Sadece otomatik ayar fonksiyonu (p20021=0) devreden ¢ikarldiginda kazang degistirme fonksiyonu
kullanilabilir.
p29131 Kazang Degistirme 0 214748364 | 100 LU 132 M T
Kosulu: Pals Sapmasi 7
Agiklama: Kazang degistirme igin pozisyon sapma esik degerini tetikler. Eger kazang degistirme fonksiyonu
devreye alinirsa bu kosul segilir:
e Pozisyon sapmasi esik degerden daha blyuk oldugunda, birinci kontrol parametresi grubundan ikinci
gruba gegin.
e Pozisyon sapmasi esik degerden daha kiigiik oldugunda, ikinci kontrol parametresi grubundan birinci
gruba gegin.
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p29132 Kazang Degistirme 0 214700006 | 100 100 | Kayan IM T
Kosulu: Pozisyon Ayar 4 0
Noktasi Frekansi LU/
dak
Aciklama: Kazang degistirme igin pals giris frekansi (PTI) veya dahili pozisyon hizi (IPos) esik degerini tetikler.
Eger kazang degistirme fonksiyonu devreye alinirsa bu kosul segilir:
1. PTI
— Pals dizisi giris palsi esik degerden daha biyuk oldugunda, birinci kontrol parametresi grubundan ikinci
gruba gegin.
— Pals dizisi giris palsi esik degerden kiglk oldugunda, ikinci kontrol parametresi grubundan birinci
gruba gegin.
2. IPos
— Sabit pozisyon hizi ayar noktasi esik degerden daha biylk oldugunda, birinci kontrol parametresi
grubundan ikinci gruba gegcin.
— IPos esik degerden daha kiiglk oldugunda, ikinci kontrol parametresi grubundan birinci gruba gegin.
p29133 Kazang Degistirme 0 214700006 | 100 rpm | Kayan IM T
Kosulu: Mevcut Hiz 4
Aciklama: Kazang degistirme igin hiz esik deg@erini tetikler. Eger kazang degistirme fonksiyonu devreye
alinirsa bu kosul segilir:
o Mevcut motor hizi esik degerden daha buiyiik oldugunda, birinci kontrol parametresi grubundan ikinci
gruba gegin.
e Mevcut motor hizi esik degerden daha kiiglik oldugunda, ikinci kontrol parametresi grubundan birinci
gruba gegin.
p29139 Kazang degistirme 8 1000 20 ms | Kayan IM T
Zaman Sabiti
Aciklama: Kazang degistirme igin zaman sabiti. Sistem glvenilirligini azaltan sik kazang degisimlerini dnlemek
icin bu parametreyi ayarlayin.
p29140 Pl - P: isletim Tird 0 5 0 - u16 IM T
Secimi
Agciklama: Hiz dongiisi altinda Pl kontrolden P kontrole gegis igin bir kosul seger.
e 0: Devre Disi
e 1: Tork parametre ile belirlenen ayar degerinden yuksektir.
o 2: Dijital giris sinyali (G-CHANGE) kullanilarak.
e 3: Hiz parametre ile belirlenen ayar degerinden yuksektir.
e 4: Hizlanma parametre ile belirlenen ayar degerinden yuksektir.
o 5: Pals sapmasi parametre ile belirlenen ayar degerinden yuksektir.
Not: Sadece otomatik ayar fonksiyonu (p29021=0) ve kazang degistirme fonksiyonu devreden ¢ikarildiginda
P1/P gecis fonksiyonu kullanilabilir.
p29141 | Pl - P Gegis Kosulu: Tork |0 | 300 200 [% |Kayan [M T
Agiklama: PI/P gegis icin tork esik degerini tetikler. Eger PI/P degistirme fonksiyonu devreye alinirsa bu kosul
segilir:
o Mevcut tork esik degerden daha buyuk oldugunda Pl kontrolliinden P kontroliine gegin.
o Mevcut tork esik degerden daha kugik oldugunda P kontroliinden Pl kontroliine gegin.
p29142 Pl - P Gegis Kosulu: Hiz |0 210000 | 2000 | rpm ‘ Kayan IM T
Agiklama: PI/P gegis icin hiz esik degerini tetikler. Eger PI/P degistirme fonksiyonu devreye alinirsa bu kosul
segilir:
¢ Mevcut hiz esik degerden daha blylk oldugunda PI kontroliinden P kontroliine gegin.
o Mevcut hiz esik degerden daha kiigiik oldugunda P kontroliinden PI kontrolline gegin.
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p29143 Pl - P Gegis Kosulu: 0 30000 20 rev/ | Kayan IM T
Hizlanma s?
Agiklama: PI/P gegis icin hizlanma esik degerini tetikler. Eger PI/P degistirme fonksiyonu devreye alinirsa bu
kosul segilir:
o Mevcut hizlanma esik dederden daha buiyiik oldugunda PI kontroliinden P kontrolline gegin.
o Mevcut hizlanma esik degerden daha kiglk oldugunda P kontroliinden Pl kontroliine gegin.
p29144 PI - P Gegis Kosulu: Pals | 0 214748364 (30000 |LU |U32 M T
Sapmasi 7
Agiklama: PI/P gegis icin pals sapmasi esik degerini tetikler. Eger PI/P degistirme fonksiyonu devreye alinirsa
bu kosul segilir:
o Mevcut pals sapmasi esik degerden daha biiyiik oldugunda PI kontroliinden P kontrolline gegin.
e Mevcut pals sapmasi esik degerden daha kiigiik oldugunda P kontrollinden PI kontrolline gegin.
p29230 | MDI yén segimi 0 2 o - |ie IM T
Tanim: MDI yén segimi:
e 0: En kisa mesafe Uzerinden mutlak pozisyonlama
o 1: Pozitif ydn Gzerinden mutlak pozisyonlama
o 2: Negatif yon Uzerinden mutlak pozisyonlama
p29240 | Referans Modu Segimi | 0 |4 [1 - |ne IM T
Agiklama: Referans modunu seger.
e 0: Harici sinyal REF ile referanslama
e 1: Harici referans kami (REF sinyali) ile referanslama
e 2: Sadece sifir isareti ile referanslama
e 3: Harici referans kam (CCWL) ve sifir isareti ile referanslama
e 4: Harici referans kam (CWL) ve sifir isareti ile referanslama
p29241 | Hareket Modu E E o |- Jus IM T
Agiklama: IPos i¢in ayarlanan modu tasir:
e 0: bagil hareket anlamina gelir
e 1: mutlak hareket anlamina gelir
e 2:POS Modu
e 3: NEG Modu
p29242 | CLR Pals Modu 0 2 o |- Jus IM T
Agiklama: Pals temizle modunu segin
o 0:devre disi
e 1: pals temizleme yliksek seviyede anlamina gelir
e 2: pals temizleme ylkselen kenarda anlamina gelir
p29243 Pozisyonlandirma 0 1 0 - 116 M T
izlemesi etkinlestirme
Tanim: Pozisyon izlemesini etkinlestirme.
o 0: etkisizlestiriimis
o 1: etkinlestirilmis
p29244 Mutlak enkoder sanal 0 4096 0 - u32 IM T
dénus turlar
Tanim: Pozisyon izleme fonksiyonu etkinlestiriimis bir enkoder (p29243 = 1) icin ¢dzulebilen rotasyon sayisini
belirler.
p29245 | Eksen modu durumu 0 1 o - Juzz | T

Agciklama: Dogrusal/modulo modu
e (0: dogrusal eksen
e 1: modulo ekseni
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p29246 * | EPOS modulo dizeltme |1 214748264 | 360000 |LU |U32 M T
modull arahigi 7
Agiklama: Modulo dizeltmesine sahip eksenler icin modulo araligini ayarlar.
p29247 * | Mekanik vites: devir 1 214748364 | 10000 |- u32 M T
basina pals 7
Agiklama: Yuk devri basina LU
p29248 * | Mekanik vites: pay 1 | 1048576 |1 - Jusz [ T
Agiklama: (Yik/Motor) Yk devri
p29249 * | Mekanik vites: payda |1 | 1048576 |1 - Jusz | T
Aciklama: (Yiik/Motor) Motor devirleri
p29250 PTI Mutlak Pozisyonu 0 1 0 - u32 RE T
Modu Devreye Alma
Agiklama: Mutlak Pozisyonu Modu Devreye Alma.
¢ =1 Devreye Alma Mutlak Mod
e =0 Devreden Cikarma Mutlak Mod
p29300 Dijital Giris Zorunlu 0 127 0 - u32 VY T, U
Sinyaller
Agiklama: Giris sinyallerinin yUksek olmasi zorlanir. Toplamda 7 bit.
e bit 0: SON
e bit1: CWL
e bit2: CCWL
e bit 3: TLIM1
e bit4: SPD1
e bit5: TSET
e bit 6: EMGS
Eger bir veya daha fazla bit yliksek ayarlanirsa, karsilik gelen giris sinyallerini de zorunlu olarak mantiksal
yuksek sinyalleri olur.
Not: Surucu Unitesi degeri altilik formatta goruintller. Her bir bit degerinin mantiksal (yUksek/dlsuk) atamasini
bilmek icin altilik sayiy! ikilik sayiya ¢evirmeniz gereklidir, 6rnegin, FF (altihk) = 11111111 (bin).
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p29301[0..
3]

Dijital Giris 1 Atama 0 28 1 - 116 M T

Agiklama: Dijital giris sinyali DI1 fonksiyonunu tanimlar (PTI modu)
e SON1

e RESET?2

e CWL3

e CCWL4

e G-CHANGE 5
e P-TRG6

e CLR7

e EGEAR18

e EGEAR29

e TLIMT110

e TLIMT2 11

e CWE 12

e CCWE 13

e ZSCLAMP 14
e SPD115

e SPD2 16

e SPD3 17

e TSET 18

e SLIMT119

e SLIMT2 20

e POS1 21

e POS222

e POS323

e REF 24

e SREF 25

e STEPF 26

e STEPB 27

e STEPH 28

Endeks:

e [0]: DI1, Kontrol modu 0 igin
e [1]: DI1, Kontrol modu 1 igin
e [2]: DI1, Kontrol modu 2 igin
e [3]: DI1, Kontrol modu 3 igin

p29302[0..
3]

Dijital Giris 2 Atama 0 28 |2 - |ie IM T

Agiklama: Dijital giris sinyali DI2 fonksiyonunu tanimlar

Endeks:

[0]: DI2, Kontrol modu 0 igin
e [1]: DI2, Kontrol modu 1 igin
[2]: DI2, Kontrol modu 2 igin
[3]: DI2, Kontrol modu 3 igin
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p29303(0..

Dijital Giris 3 Atama 0

28

3

116

T

3]

Agiklama: Dijital giris sinyali DI3 fonksiyonunu tanimlar

Endeks:

e [0]: DI3, Kontrol modu 0 igin
e [1]: DI3, Kontrol modu 1 igin
e [2]: DI3, Kontrol modu 2 igin
e [3]: DI3, Kontrol modu 3 igin

p29304[0..

Dijital Giris 4 Atama 0

28

|4

[ 116

3]

Agiklama: Dijital giris sinyali DI4 fonksiyonunu tanimlar

Endeks:

e [0]: DI4, Kontrol modu 0 igin
e [1]: DI4, Kontrol modu 1 igin
e [2]: DI4, Kontrol modu 2 igin
o [3]: DI4, Kontrol modu 3 igin

p29305[0..
3]

Dijital Giris 5 Atama 0

28

[0] 5; [1]
5; [2]
12; [3]
12

116

Agiklama: Dijital giris sinyali DI5 fonksiyonunu tanimlar

Endeks:

e [0]: DI5, Kontrol modu 0 igin
e [1]: DI5, Kontrol modu 1 igin
e [2]: DI5, Kontrol modu 2 igin
e [3]: DI5, Kontrol modu 3 igin

p293086[0..
3]

Dijital Giris 6 Atama 0

28

[0] 6; [1]
6; [2]
13;[3]
13

116

Agiklama: Dijital giris sinyali DI6 fonksiyonunu tanimlar

Endeks:

e [0]: DI6, Kontrol modu 0 igin
e [1]: DI6, Kontrol modu 1 igin
e [2]: DI6, Kontrol modu 2 igin
o [3]: DI6, Kontrol modu 3 igin

p29307[0..
3]

Dijital Giris 7 Atama 0

28

[017; 1]
21;[2]
15; [3]
18

116

Agiklama: Dijital giris sinyali DI7 fonksiyonunu tanimlar

Endeks:

e [0]: DI7, Kontrol modu 0 igin
e [1]: DI7, Kontrol modu 1 igin
e [2]: DI7, Kontrol modu 2 igin
e [3]: DI7, Kontrol modu 3 igin
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p29308[0.. | Dijital Giris 8 Atama 0 28 [0]10; |- 116 M T
3] [1] 22;
(2] 16;
[3]119
Agciklama: Dijital giris sinyali DI8 fonksiyonunu tanimlar
Endeks:
e [0]: DI8, Kontrol modu 0 igin
e [1]: DI8, Kontrol modu 1 igin
e [2]: DI8, Kontrol modu 2 igin
o [3]: DI8, Kontrol modu 3 igin
p29330 | Dijital gikis 1 atamasi | 1 14 [ 1 - |ie IM T
Agiklama: Dijital ¢ikis sinyali DO1 fonksiyonunu tanimlar
e 1:RDY
e 2:FAULT
e 3:INP
o 4:7ZSP
e 5:SPDR
e 6:TLR
e 7:SPLR
e 8:MBR
e 9:0LL
e 10: WARNING1
e 11: WARNING2
e 12: REFOK
e 13: CM_STA
e 14:RDY_ON
p29331 | Dijital Gikis 2 Atama | 1 |14 |2 - |ne [ IM ki
Aciklama: Dijital ¢ikis sinyali DO2 fonksiyonunu tanimlar
p29332 | Dijital Gikis 3 Atama | 1 |14 E - |ie [ 1M ki
Agiklama: Dijital ¢ikis sinyali DO3 fonksiyonunu tanimlar
p29333 | Dijital Gikis 4 Atama | 1 |14 E - (e M T
Aciklama: Dijital ¢ikis sinyali DO4 fonksiyonunu tanimlar
p29334 | Dijital Gikis 5 Atama | 1 14 6 - |ie 1M T
Agiklama: Dijital ¢ikis sinyali DO5 fonksiyonunu tanimlar
p29335 | Dijital Gikis 6 Atama | 1 |14 E - |ne [Im T
Agiklama: Dijital ¢ikis sinyali DO6 fonksiyonunu tanimlar
p29340 Uyari 1 Dijital Cikis igin 1 6 1 - u16 M T
Atanmis
Agiklama: WRN1 icin kosullar belirler.
e 1: Motor asiri yik korumasi uyarisi: %85 asiri yuk esik degerine ulasildi.
e 2: Tutma fren glicu asin yUk uyarisi: %85 asiri yik esik degerine ulasildi.
e 3: Fan uyarisi: fan 1 saniyeden uzun siire durmustur.
e 4: Enkoder uyarisi
e 5: Motor asiri sicaklik uyarisi: %85 asir sicaklik esik degerine ulasildi.
e 6: Kapasitor kullanim émri uyarisi: Kapasitdr dmrini doldurdu, degistirin.
ik calistirma
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p29341 Uyari 2 Dijital Cikis igin 1 6 2 - u16 VY T

Atanmis

Agiklama: WARNING?2 icin kosullari tanimlar.

e 1: Motor asir yik korumasi uyarisi: %85 asin yik esik degerine ulasildi.

e 2: Tutma fren glict asin yUk uyarisi: %85 asiri yik esik de@erine ulasildi.

e 3: Fan uyarisi: fanin dmri doldu (40000 saat), fanin degistiriimesi gereklidir.

e 4: Enkoder uyarisi

e 5: Motor asiri sicaklik uyarisi: %85 asirn sicaklik esik degerine ulasildi.

e 6: Kapasitor kullanim émri uyarisi: Kapasitor dmrini doldurdu, degistirin.

p29350 Analog ¢ikis 1 i¢in 0 12 0 - u16 M T
kaynaklari secin

Agiklama: Analog ¢ikis 1 i¢in sinyal kaynagini secer.

e 0: Mevcut hiz (referans p29060)

e 1: Mevcut tork (referans 3 x r0333)

e 2: Hiz ayar noktasi (referans p29060)

e 3: Tork ayar noktasi (referans 3 x r0333)

e 4:DC bus voltaji (referans 1000 V)

e 5: Pals giris frekansi (referans 1k)

e 6: Pals giris frekansi (referans 10k)

e 7: Pals giris frekansi (referans 100k)

e 8: Pals giris frekansi (referans 1000k)

e 9: Kalan pals sayisi (referans 1 k)

e 10: Kalan pals sayisi (referans 10 k)

e 11: Kalan pals sayisi (referans 100 k)

e 12: Kalan pals sayisi (referans 1000 k)

p29351 Analog 2 igin Sinyal 0 12 1 - u16 IM T

Kaynagi Segimi

Agiklama: Analog ¢ikis 2 icin sinyalleri seger.

e 0: Mevcut hiz (referans p29060)

e 1: Mevcut tork (referans 3 x r0333)

e 2: Hiz ayar noktasi (referans p29060)

e 3: Tork ayar noktasi (referans 3 x r0333)

e 4:DC bus voltaji (referans 1000 V)

e 5: Pals giris frekansi (referans 1k)

e 6: Pals giris frekansi (referans 10k)

e 7: Pals giris frekansi (referans 100k)

e 8: Pals giris frekansi (referans 1000k)

e 9: Kalan pals sayisi (referans 1 k)

e 10: Kalan pals sayisi (referans 10 k)

e 11: Kalan pals sayisi (referans 100 k)

e 12: Kalan pals sayisi (referans 1000 k)

p31581 | VIBSUP: Filtre tipi o K lo - e | T

Agiklama: VIBSUP filtre tipini belirler. Segili filtre tipine bagli olarak, VIBSUP filtresi biraz daha uzun siiren

hareket dizileri olusturur.

e 0: Dayanikl VIBSUP filtresi frekans ofsetleri karsisinda hassas filtre tipine oranla daha diisiik hassasiyete
sahiptir; ancak hareket dizisi icin daha yuksek gecikme saglar. Toplam hareket dizisi Ta (Ta = 1/fa) suresi
kadar genisletilir.

e 1: Hassas VIBSUP filtresi frekans ofsetleri karsisinda dayanikli filtre tipine oranla daha yiiksek hassasiyete
sahiptir; ancak hareket dizisi icin daha disik gecikme saglar. Toplam hareket dizisi Ta/2 (Ta = 1/fa)
siresinin yarisi kadar genisletilir.
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p31585 VIBSUP: Filtre frekansi fa | 0.5 62.5 1 Hz | Kayan IM T
32
Agiklama: Mekanik sistemin sénimli dogal titresiminin frekansini ayarlar. Bu frekans uygun dl¢iimlerle
belirlenebilir.
Not: Ayarlanabilecek maksimum frekans, filtre 6rnekleme zamanina baghdir.
p31586 VIBSUP: Filtre 0.00 0.99 0.03 - Kayan M T
sénimleme 32

Agiklama: Filtrelenecek dogal mekanik vibrasyonun sénimlenme degerini belirler. Tipik olarak séniimleme
degeri yaklasik 0,03'tlr ve uygun pozisyonlandirma testleri gerceklestirilerek optimize edilebilir.

Salt okunur parametreler

Par.No. |isim Birim Veri tipi
r0020 Hiz ayar noktasi diizlestiriimis rpm Kayan
Agiklama: Hiz kontrol cihazi girisindeki mevcut durumda dizlestirilmis hiz ayar noktasi veya U/f 6zelligini
(interpolasyon sonrasi) gorintuler.
Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir gériintileme miktari olarak kullanilabilir.
Hiz ayar noktasi diizlestirilmis (r0020) ve dlzlestiriimemis olarak mevcuttur.
r0021 Mevcut hiz dizlestirilmis rpm Kayan
Agiklama: Motor hizinin duzlestirilmis mevcut degerini gortntuler.
Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir gériintileme miktar olarak kullanilabilir.
Mevcut hiz deg@eri dizlestirilmis (r0021) ve dizlestiriimemis olarak mevcuttur.
r0026 DC baglanti voltaji diizlestirilmis | \% | Kayan
Agciklama: DC baglanti voltajinin diizlestiriimis degerini goriintiler.
Not: 200 Volttan disik bir DC baglanti voltaji élgiliirken Gii¢ Moduli (6r. PM340) icin gegerli bir dlglilen deger
verilmez. Bu durumda, harici bir 24 V gl¢ kaynagi bagli oldugunda, yak. 24 V degeri, gosterim
parametresinde goruntilenir.
Not: Diizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir gériintileme miktar olarak kullanilabilir.
DC baglanti voltaji diizlestirilmis (r0026) ve dizlestiriimemis olarak mevcuttur.
r0027 Mutlak mevcut akim dizlestirilmis Kollar Kayan
Agiklama: Dizlestirilmis mutlak mevcut akim degerini gosterir.
Not: Bu diizlestiriimis sinyal teshis veya dinamik islemlerin degerlendiriimesi igin uygun degildir. Bu durumda,
dizlestiriimemis deger kullaniimahdir.
Not: Diizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir gériintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Mutlak mevcut akim degeri dizlestiriimis (r0027) ve duzlestiriimemis olarak mevcuttur.
r0029 Mevcut akim degeri alanda olusturulan dizlestirilmistir Kollar Kayan
Agciklama: Dizlestiriimis alanda olusturulan mevcut akimi gorintiler.
Not: Diizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir gériintileme miktar olarak kullanilabilir.
Alanda olusturulan mevcut akim degeri dizlestirilmis (r0029) ve duzlestiriimemis olarak mevcuttur.
r0030 Mevcut akim degeri tork olusturan dizlestirilmistir Kollar Kayan

Agiklama: Dizlestirilmis tork olusturan mevcut akimi gérintiler.

Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir gériintileme miktari olarak kullanilabilir.
Tork olusturan mevcut akim degeri dizlestiriimis olarak mevcuttur.
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Isim Birim Veri tipi

r0031

Mevcut tork duzlestiriimis Nm Kayan

Aciklama: Dizlestirilmis tork mevcut degerini gosterir.

Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms

Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir gériintileme miktar olarak kullanilabilir.

Mevcut tork degeri dizlestiriimis (r0031) ve dizlestiriimemis olarak mevcuttur.

r0032

Aktif glic mevcut degeri diizlestirilmis ‘ kW ‘ Kayan

Agiklama: Aktif glicin dizlestirilmis mevcut degerini goruntiler.

r0033

Tork kullanimi dizlestirilmis ‘ % ‘ Kayan

Agciklama: Dizlestirilmis tork kullanimini ylizde olarak géruntuler.

Tork kullanimi tork limitine referans olarak kullanilan, p2196 kullanilarak dlgeklendirilmis, gereken
dizlestirilmis torktan elde edilir.

Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms

Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir gériintileme miktari olarak kullanilabilir.

Tork kullanimi diizlestirilmis (r0033) ve dizlestiriimemis olarak mevcuttur.
M_set toplam (r0079) > M_max ofset icin asagidakiler gegerlidir:

e istenen tork = M_set toplam - M_max ofset

e mevcut tork limiti = M_max Ust etkin - M_max ofset

M_set toplam (r0079) <= M_max ofset (p1532) i¢in asagidakiler gecerlidir:
e istenen tork = M_max ofset - M_set toplam

e mevcut tork limiti = M_max ofset - M_max alt etkin

Mevcut tork limiti = 0 i¢in asagdidakiler gegerlidir: r0033 = %100

Mevcut tork limiti < 0 icin asagidakiler gecgerlidir: r0033 = %0

r0034

Motor kullanim termali ‘ % ‘ Kayan

Agiklama: Motor sicaklik modeli 1 (I?t) veya 3'ten motor kullanimini gdsterir.

r0037[0...
19]

Glg Unitesi sicakliklari °C ‘ Kayan

Agciklama: Gug Unitesindeki sicakliklar goriintiler.

Endeks:

o [0]: invertdr maksimum degeri
e [1]: Bosaltma kademesi maksimum degeri
e [2]: Dogrultucu maksimum degeri
e [3]: Hava girisi

e [4]: Glg Unitesinin igi

o [5]: invertor 1

e [6]: invertor 2

e [7]: invertor 3

e [8]: invertor 4

e [9]: invertor 5

e [10]: invertor 6

e [11]: Dogrultucu 1

e [12]: Dogrultucu 2

e [13]: Bosaltma kademesi 1

e [14]: Bosaltma kademesi 2

e [15]: Bosaltma kademesi 3

e [16]: Bosaltma kademesi 4

e [17]: Bosaltma kademesi 5

e [18]: Bosaltma kademesi 6

o [19]: Sogutma Unitesi sivi girisi

Baglilik: Bkz. AO1009
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Par.No. |isim | Birim Veri tipi
Not: Sadece Siemens ariza giderme igin.
Not: -200 degeri bir 6lgim sinyali olmadigini gosterir.
e r0037[0]: invertdr sicakliklarinin maksimum degeri (r0037[5...10]).
e r0037[1]: Bosaltma tabakasi sicakliklarinin maksimum degeri (r0037[13...18]).
e r0037[2]: Dogrultucu sicakliklarinin maksimum degeri (r0037[11...12]).
Maksimum deger en sicak invertdr, bosaltma tabakasi veya dogrultucunun sicakhigidir.
r0079[0... | Tork ayar noktasi toplam ‘ Nm ‘ Kayan
1] Agciklama: Hiz kontrol cihazinin ¢ikisindaki tork ayar noktasi igin gdstergeler ve konnektor cikisi (saat gevrimi
enterpolasyonu éncesinde).
Endeks:
o [0]: Duzlestiriimemis
o [1]: Duzlestirilmis
r0296 DC baglanti voltaji diisiik voltaj esik degeri \% u16
Agiklama: Bir DC baglanti esik degeri tespiti icin esik deger.
Eger DC baglanti voltaji esik de@erin altina duserse, surilict Unitesi DC baglanti disik voltaj durumu
nedeniyle atar.
Not: Deger cihaz tipine ve segilen cihaz anma voltajina baglidir.
r0297 DC baglanti voltaji ylksek voltaj esik degeri ‘ \% ‘ u16
Agiklama: Eger DC baglanti voltaji burada belirlenen esik degerin tizerinde ¢ikarsa, sirticl unitesi DC baglanti
yUksek voltaji nedeniyle atar.
Baglilik: Bkz. F30002.
r0311 Nominal motor hizi ‘ rpm ‘ Kayan
Agiklama: Nominal motor hizini gériintiler (siniflandirma etiketi).
r0333 Nominal motor torku ‘ Nm ‘ Kayan
Agiklama: Nominal motor torkunu gorintuler.
IEC sirlci: birim Nm
NEMA suriicu: birim Ibf ft
r0482[0... | Enkoder mevcut pozisyon degeri Gn_XIST1 - u32
2] Agiklama: Enkoder mevcut pozisyon degerini gérintiler Gn_XIST1.
Endeks:
e [0]: Enkoder 1
e [1]: Enkoder 2
o [2]: Ayrilmis
Not:
e Bu degerde, dlclilen disli sadece pozisyon izleme etkinlestirildiginde dikkate alinir.
e Pozisyon kontrolii (EPOS) icin glincelleme siiresi pozisyon kontrol cihazi saat ¢gevrimine karsilik gelir.
o izosenkron calismada giincelleme siiresi bu cevrim siiresine karsilik gelir.
e Pozisyon kontrolii (EPOS) ile izosenkron galismada glincelleme siiresi glincelleme siiresi pozisyon kontrol
cihazi saat ¢cevrimine karsilik gelir.
¢ Izosenkron olmayan veya pozisyon kontrolii (EPOS) olmadan galismada giincelleme siiresi
asagidakilerden olusur:
— Gulncelleme siiresi = 4 * slriict grubundaki (besleme + sirtculer) tim akim kontrol cihazi saat
cevrimlerinin en kiguk ortak kati (LCM). Minimum guincelleme siresi 1 ms'dir.
— Ornek 1: besleme, servo
Guncelleme siresi =4 * LCM(250 ps, 125 ps) =4 * 250 ys =1 ms
— Ornek 2: besleme, servo, vektor
Glincelleme siiresi = 4 * LCM(250 ps, 125 ps, 500 pys) =4 * 500 ys =2 ms
r0632 Motor sicaklik modeli, stator sarim sicakligi °C Kayan

Agciklama: Motor sicaklik modelinin stator sarim sicakhgini gortntuler.
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Par. No. |lsim Birim Veri tipi

r0722 CU dijital giris durumu - u32
Agciklama: Dijital girislerin durumunu goruntuler.
Not:
DI: Dijital Giris
DI/DO: Cift yonla Dijital Giris/Cikis
Sirdci Unitesi degeri altilik formatta gortntller. Altilik sayiyi ikilik saylya gevirebilirsiniz, 6rnegin, FF (altilk) =
11111111 (ikilik).

r0747 CU dijital ¢ikis durumu - u32
Agiklama: Dijital ¢ikislarin durumunu goérantiler.
Not:
DI/DO: Cift yonla Dijital Giris/Cikis
Siricl unitesi deg@eri altihk formatta goruntuler. Altilk sayiyi ikilik sayiya gevirebilirsiniz, 6rnegin, FF (altihk) =
11111111 (ikilik).

r0807.0 | Ana kontrol etkin - | us
Agiklama: Ana kontrole neyin sahip oldugunu gdértntuler. Siriict dahili ara baglantidan veya harici olarak
kontrol edilebilir.

12050 | MODBUS PZD alma kelimesi - 116

[0...19] Aciklama: Kelime formati ana kontrol cihazindan gelen Modbus PZD (ayar noktalart).
Endeks:
Sirasiyla PZD1 - PZD20 arahgi i¢in 0 ile 19 arasi indeks.
o [0]: Ana kontrol cihazindan gelen kontrol kelimesi; kontrol kelimesinin tanimi i¢in bkz. r2090.
e [1]: Hiz kontrol modunda, hiz kontrol noktasinin ana kontrol cihazindan geldigini belirtir.
e [2] ve [3]: Dahili pozisyon kontrol modunda, pozisyon kontrol noktasinin (Hword/Lword) ana kontrol

cihazindan geldigini belirtir.

o [4]ile [19] arasi: Ayriimis.

r2090.0... |MODBUS PZD1 alis bit-serial - |ute

15 Agiklama: PZD1 bit-serial aciklamasinin (normal olarak kontrol kelimesi 1) ana kontrol cihazindan geldigini
belirtir.
Bit degeri 0 olursa bu bitin islevinin devre disi oldugunu belirtir. Bit dederi 1 olursa bu bitin islevinin aktif
oldugunu belirtir.

r2521[0... | LR pozisyon mevcut degeri ‘ LU 132

3] Aciklama: Pozisyon mevcut degeri 6n islemi tarafindan belirlenen mevcut pozisyon degerini gorintuler.
Endeks:
e [0]: Cl-déngl pozisyonu kontrolU
e [1]: Enkoder 1
e [2]: Enkoder 2
o [3]: Ayniimis

r2556 Ayar noktasi dizlestirme sonrasinda LR pozisyonu ayar noktasi ‘ LU ‘ 132
Agiklama: Ayar noktasi sonrasinda pozisyon ayar noktasi i¢in ekran ve konnektor ¢ikisi.

12563 | LR izleme hatasi dinamik modeli LU 132
Agiklama: Dinamik izleme hatasini goéruntiler.
Bu deger sapmadir, pozisyon ayar noktasi ve pozisyon mevcut degeri ile hiza bagl bilesen tarafindan
dazeltilir.

r2665 EPOS pozisyon ayar noktasi LU 132
Agiklama: Mevcut mutlak pozisyon ayar noktasini gorintdler.

r29015 PTI: Pals giris frekansi ‘ Hz ‘ Kayan
Agiklama: PTI giris pals frekansini gérintiler.
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Par. No.

isim

Birim

Veri tipi

r29018J0..
A]

OA versiyonu

Kayan

Aciklama: OA versiyonunu gorintile.

Endeks:
e [0]: Firmware sirimi
e [1]: insa artim sayisi

r29400

Dahili Kontrol Sinyali Durum Gdsterimi

u32

Agciklama: Kontrol sinyali durum tanimlayicilar

Bit0O SON Bit01 RESET Bit02 CWL Bit03 CCWL Bit04 G-CHANGE Bit05 P-TRG Bit06 CLR Bit07 EGEAR1
Bit08 EGEAR2 Bit09 TLIMT1 Bit10 TLIMT2 Bit11 CWE Bit12 CCWE Bit13 ZSCLAMP Bit14 SPD1 Bit15 SPD2
Bit16 SPD3 Bit17 TSET Bit18 SLIMT1 Bit19 SLIMT2 Bit20 POS1 Bit21 POS2 Bit22 POS3 Bit23 REF Bit24

SREF Bit25 STEPF Bit26 STEPB Bit27 STEPH Bit28 EMGS Bit29 C-MODE

r29942

DO sinyal durumu goésterimi

u32

Agiklama: DO sinyallerinin durumunu gosterir.
e Bit 0:RDY

e bit 1:FAULT

e bit 2:INP

e bit 3:ZSP

e bit4:SPDR

e bit5:TLR

e bit 6:SPLR

e bit 7:MBR

e bit 8:0LL

e bit 9:WARNING1
e bit 10:WARNING2
e bit 11:REFOK

e bit 12:CM_STA

e bit 13:RDY_ON

r29979

PStatus

uU32

Agiklama: Pozisyon dongiisti durumunu goruntiler.

e bit 0 - bit 1: mevcut EGear endeksi
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7
7.1

Tanilama

Genel bakis

Ariza ve alarmlar konusunda genel bilgiler

Sdricu sisteminin tek tek komponentleri tarafindan tespit edilen arizalar ve durumlar, mesajlarla gérintulenir.

Mesajlar, arizalar ve alarmlar olarak kategorilere ayriimistir.

Ariza ve alarmlarin ozellikleri

® Hatalar

Fxxxxx olarak ifade edilir.

Bir hata tepkisine neden olabilir.

Nedeni ¢6zlldiglinde onaylanmalidir.

Kontrol Gnitesi ve LED RDY Uzerinden durum.

MODBUS durum kelimesi PZD1.1 (hata durumu) Gzerinden durum.

Hata tampon bellegindeki giris.

® Alarmlar

Axxxxx olarak ifade edilir.

Sdricl uzerinde baska bir etkisi olmaz.

Nedeni ¢ozildiginde alarmlar otomatik olarak sifirlanir. Onaylama gerekmez.
Kontrol Gnitesi ve LED RDY Uzerinden durum.

Alarm tampon bellegindeki giris.

® Hata ve alarmlarin genel 6zellikleri

Secilmis mesajlara gore tetikleme yapilabilir.
Etkilenen SINAMICS komponentini belirlemek izere komponent numarasini igerir.

ilgili mesajda tani bilgileri bulunur.

Hatalar ve alarmlar arasindaki farklar

Hatalar ve alarmlar arasindaki farklar asagidaki gibi gosterilmistir:

Tip BOP ekrani (6rek) Durum géstergesi Tepki Onay
RDY COM
Hata AETT T Tek hata Kirmizi - o HICBIRI: tepki yok GUC ACIK: nedenini
. renkte e OFF1: servo motor ortadan kaldirdiktan
Birden fazla hata olmasi yavag hiz keser tson!'al hataﬁu_ i
9 ] emizlemek icin
F. 1585 durumunda birinci hata | ar® ¢ OFF2: servo motor servo siiriicilyi
sonme bosta yavaslar yeniden agin
Birden fazla hata olmasi . )
F 1986 — * OFF3: servomotor |, yEMEN: Nedeni
durumunda birinci hemen durur (ac||
olmayan hata durus) ortadan kaldirildiktan
g hemen sonra hata
e ENKODER: yok olur.
gg‘g?er hatj‘s' PALS ENGELLEME:
| ye neden Hata sadece bir pals
olur. engelleme ile
onaylanabilir.
Ayni secenekler
HEMEN ile onay
altinda aciklanan
sekilde onaylama
icin mevcuttur.
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Tip BOP ekrani (6rek) Durum géstergesi Tepki Onay
RDY COM
Alarm o 0 Tek alarm Kirmizi - o HICBIRI: tepki yok | Otomatik onay
A300 16
renkte
FELT T Birden fazla alarm g:x?p?
LJuu o,
o!mas_l durumunda sénme
birinci alarm
Birden fazla alarm
nn
A300 6. olmasi durumunda
birinci olmayan alarm

DIKKAT

Hatalar, alarmlara goére daha yliksek gésterim énceligine sahiptir
Hem hata hem de alarm olusmasi durumunda, onaylanana kadar sadece hatalar gértntulenir.

Hatalar ve alarmlar igin BOP iglemleri
Hatalari veya alarmlari gériintiilemek igin asagidaki sekilde devam edin:

e Hatalar

Birinci hata .

nnn —_—
F.JUUU 'l. -—

Son hata

A
F 1453 —F5298s
v

® Alarmlar
Birinci alarm Son alarm
AI00 16— R T4Y ! —AR 7496

5 saniye boyunca
digmeye basiimadi

Hata veya alarm gésteriminden ¢ikmak i¢in asagidaki sekilde devam edin:

® Hatalar

5 saniye boyunca
digmeye basiimadi

r— — 7 "
Qallsmalekranl Birinci :ata . . Son hata
r ya FI000 —F 1453 —F52585
M . M . M
5 offF
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® Alarmlar

5 saniye boyunca
digmeye basiimadi

r — — — "
o
Calisma ekrani Birinci alarm Son alarm
r vl A300 16— R 1441 —=A 71496

« « [l « |l

Hatalari onaylamak igin asagidaki sekilde devam edin:

5 saniye boyunca
digmeye basiimadi

r— — — "
|

Calisma ekrani Birinci hata

A A
- 4] [r3c00d—F 1453 _—Fse38s
¥ L]

Son hata

Not

e Eger hatanin neden(ler)ini ortadan kaldirmamissaniz, bes saniye boyunca bir digmeye basiimadiginda yeniden ortaya
¢ikabilir. Hatanin neden(ler)ini ortadan kaldirdiginizdan emin olun.

e RESET sinyalini kullanarak hatalari onaylayabilirsiniz. Detaylar icin isletme Kilavuzu'na bakiniz.

e Hatalari SINAMICS V-ASSISTANT (izerinde onaylayabilirsiniz. Detaylar icin SINAMICS V-ASSISTANT Cevrimigi
Yardim'a bakiniz.
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iki LED durum gostergesi (RDY ve COM) siiriicti durumunu géstermek icin kullanilabilir. Her iki LED de ift renklidir
(yesil/kirmizi).

E Kapali ' e .
Ml Yesil E 1 I Kapal :
. B Kirmizi yanip sénme ! E Yavas yanip sénme E
E B Kirmizi E ! !

|
B Hizli yanip sénme
B Kirmizi

Turuncu yanip sénme

SIEMENS

RDY COM

Durum gdsterimleri hakkinda detayli bilgileri asagidaki tabloda bulabilirsiniz:

Durum géstergesi Renk Durum Aciklama
RDY - Kapal 24 V kontrol panosu gug¢ kaynagi eksik
Yesil Sirekli yanar Sirtcu servo agik durumdadir
Kirmizi Sirekli yanar Sirlcu servo kapali durumda veya baslatma durumundadir

1 Hz yanip séner | Alarmlar veya hatalar meydana gelir

COM - Kapali Bilgisayar ile haberlesme etkin degil

Yesil 0,5 Hz yanip soner | Bilgisayar ile haberlesme etkin

2 Hz yanip séner | Mikro SD kart/SD kart ¢alisiyor (okuma veya yazma)

Kirmizi Sirekli yanar Bilgisayar ile haberlesmede hata

ilk calistirma
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7.2

Hata ve alarm listesi

Hatalarin ve alarmlarin detaylari icin /s/etme Kilavuziu/na bakiniz.

Hata listesi
Hata Agiklama Hata Agliklama
F1000 Dahili yazilim hatasi F7800 Sirici: Bir gug Unitesi yok
F1001 Kayar nokta istisnasi F7801 Motor asir akim
F1002 Dahili yazilim hatasi F7802 Besleme veya gl¢ Unitesi hazir degil
F1003 Bellege ulasirken onay gecikmesi F7815 Gug unitesi degistirildi
F1015 Dahili yazilim hatasi F7900 Motor bloke/hiz kontrol cihazi limitinde
F1018 Baslatma birkag kez kesintiye ugradi F7901 Motor asir hiz
F1030 Ana kontrol igin kullanim isareti arizasi F7995 Motor tanimlama arizasi
F1611 S| CU: Ariza tespit edildi F30001 Gug unitesi: Fazla akim
F7011 Motor asirn sicakhk F30002 DC baglanti voltaji, asin voltaj
F7085 Acik déngl/kapal déngu kontrol F30003 DC baglanti voltaji, disuk voltaj
parametreleri degistirildi
F7093 Test sinyali hatasi F30004 Siricl sogutma elemani asir sicaklik
F7403 Alt DC baglanti voltaji esik dederine ulasildi | F30005 Gug Unitesi: Asin yik 12
F7404 Ust DC baglant voltaji esik degerine F30011 Ana devrede hat faz arizasi
ulasildi
F7410 Akim kontrol cihazi ¢ikisi sinirh F30015 Faz arizasi motor kablosu
F7412 Yo6n degistirme agisi hatali (motor modeli) | F30021 Topraklama hatasi
F7420 Sirici: Akim ayar noktasi filtresi dogal F30027 DC baglanti sire izleme 6n sarji
frekans > Shannon frekansi
F7430 Acik dénglli tork kontrolli calismaya gegis | F30036 Dahili asiri sicaklik
mumkin degil
F7431 Enkodersiz ¢alismaya gegis mimkiin degil | F30050 24 V besleme asiri voltaj
F7442 LR: Coklu dénlis modulo arahgina karsihk | F31100 Sifir isareti mesafe hatasi
gelmiyor
F7443 Referans noktasi koordinati izin verilen F31101 Sifir isareti basarisiz
aralikta degil
F7450 Durus izlemeye tepki verildi F31110 Seri haberlesme hatasi
F7451 Pozisyon izlemeye tepki verildi F31112 Seri protokolde ayarlanan hata bit'i
F7452 izleme hatasi cok yiiksek F31117 Cevrim hata sinyalleri A/B/R
F7453 Pozisyon mevcut degeri 6n islem hatasi F31130 Kaba senkronizasyondan gelen sifir isareti
ve pozisyon hatasi
F7458 EPOS: Referans kam bulunamadi F31150 Baslatma hatasi
F7459 Sifir isareti algilanmadi F52903 Hata durumu ve hata bellegi arasinda hata
tutarsizhgi
F7460 EPOS: Referans kam sonu bulunamadi F52904 Kontrol modu degistirme
F7464 EPOS: Capraz blok tutarh degil F52911 Pozitif tork sinirlamasi deger hatasi
F7475 EPOS: Hedef pozisyon < gapraz gegis F52912 Negatif tork sinirlamasi deger hatasi
araligi baslangici
F7476 EPOS: Hedef pozisyon > gapraz gegis F52931 Disli kutusu limiti
araligi sonu
F7481 EPOS: Eksen pozisyonu < yazilm limit F52933 PTO disli kutusu limiti
gegisi eksi
F7482 EPQOS: Eksen pozisyonu > yazilm limit F52980 Mutlak enkoder motoru degistirilmistir
gegisi arti
ilk calistirma
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Hata Aciklama Hata Aciklama
F7488 EPOS: Goreceli pozisyonlama olanaksiz F52981 Mutlak enkoder motoru eslesmedi
F7490 Capraz gegis sirasinda devreye alma F52983 Bir enkoder tespit edilmedi
sinyali ¢ekildi
F7491 Durus kami eksisine ulasildi F52984 Artimh enkoder motoru yapilandiriimamistir
F7492 Durus kami artisina ulasildi F52985 Mutlak enkoder motoru yanhs
F7493 LR: Pozisyon mevcut degeri i¢in deger F52987 Mutlak enkoder degistiriimis
araliginda disina ¢ikma
F7599 Enkoder 1: Ayar mimkiin degil
Alarm listesi
Alarm Aciklama Alarm Aciklama
A1009 Kontrol modili asiri sicaklik A7478 EPOS: Hedef pozisyon > yazilim limit gegisi
arti
A1019 Cikarilabilir veri ortamina yazma basarisiz | A7479 EPOS: Yazilim limit gegisi eksisine ulasildi
A1032 TUm parametreler kaydedilmelidir A7480 EPOS: Yazilim limit gegisi artisina ulasildi
A1045 Yapilandirma verisi gegersiz A7496 SON devreye alma eksik
A1920 Siricl Bus: To sonrasinda ayar noktalarini | A7576 Aktif olan bir hata nedeniyle enkodersiz
alma calisma
A1932 Siricl Bus saat ¢evrimi senkronizasyonu | A7582 Pozisyon mevcut degeri 6n islem hatasi
DSC icin eksik
A5000 Siricl sogutma elemani asir sicaklik A7585 P-TRG veya CLR aktif
A7012 Motor sicaklik modeli 1/3 asiri sicakhk A7588 Enkoder 2: Pozisyon degeri 6nislemede
gecerli enkoder yok
A7441 LR: Mutlak enkoder ayarinin pozisyon A7805 Glg Unitesi asir ylk 12t
ofsetini kaydedin
A7454 LR: Pozisyon degeri 6nislemede gegerli A7965 Gereken sekilde kaydedin
enkoder yok
A7455 EPOS: Maksimum velosite sinirli A7971 Acisal yon degistirme ofset belirleme
devrede
A7456 EPOS: Ayar noktasi hizi sinirli A7991 Motor verisi tanimlama devrede
A7461 EPOS: Referans noktasi ayarlanmamis A30016 Yuk besleme kapali
A7469 EPOS: Capraz blok < hedef pozisyon < A30031 U fazinda donanim akim sinirlama
yazilim limiti digmesi eksi
A7470 EPOS: Capraz blok > hedef pozisyonu > A31411 Mutlak enkoder sinyali dahili alarmlar
yazilim limit gegis artisi
A7471 EPOS: Capraz blok hedef pozisyonu A31412 Seri protokolde ayarlanan hata bit'i
modulo araligi disinda
A7472 EPOS: Capraz blok ABS_POS/ABS_NEG | A52900 Veri kopyalama sirasinda ariza
mumkin degil
A7473 EPOS: Capraz blok baslangicina ulasiidi A52901 Frenleme direnci alarm esik degerine ulasti
A7474 EPOS: Capraz blok bitisine ulasildi A52902 Acil durum eksik
A7477 EPOS: Hedef pozisyon < yazilim limit A52932 PTO maks limit
gegcisi eksi

Hatalar ve alarmlar hakkinda daha fazla bilgi icin SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 Kullanim Talimatlari'na bakiniz.
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