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SERVO SURUCU ETIKET BILGILERININ TANIMLANMASI
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X DX X
Uriin Adi Giig Serisi Cikis Gci Girig Gerilimi & Faz Haberlesme Protokoli
04: 400 W D1: 220V 1-Faz / 3-Faz M: Modbus
Servo Siiriicti LP: Dilsiik Giiglii 07: 750 W D3*: 220V 3-Faz C: CANopen
10: 1 kW E: EtherCAT
16: 1,5 kW

SMB SERVO SURUCU DUSUK GUGLU URUN AILESI

Haberlesme Protokoli MODBUS CANopen EtherCAT Kapali Cevrim
M v X vV
0 v X v
E 0 X v v
0 Opsiyonel
v Var
*1500W siiriicii tek faz ile beslenildiginde Uk="%4, 16Arms olan bir hat reaktdrii ile kullanilmalidir. X Yok
SERVO MOTOR ETIKET BIiLGILERININ TANIMLANMASI
sm X ox X B
Gévde Boyutu DC Bara Gerilimi Cikis Glicli
. . 020: 200 W
06: 60 mm D:310V 040: 400 W Fren
; 08: 80 mm - 055: 550 W . f
DAL 10: 100 mm | Encoder Tl 075 750 W o ensi
13: 130 mm -Arhnmi 100: 1000 W - Frenli
2:BiSS 150: 1500 W
200: 2000 W
ENKODER OZELLIKLERI
- Besleme Gerilimi Maks. Elektriksel Frekans Calisma Sicakhidi Hiz Coziinirlik
Enkoder Tipi (vDe) (kHz) (c) (rpm) (bit)
1: Artinmh 4,75 - 5 >200 -20 ...+85 =10000 13
2: BiSS 4,75 - 5 >200 -20 ...+85 <10000 17 - 21




Enerji Durum Isigi

Servo siiriicilye enerji verildiginde veya
enerjinin bosaltimamig oldugu durumlarda led
aktif konumdadr.

200 ~ 230 Vac 3 Faz Besleme
(L1, 12, 13)

3 faz baglantist icin kullanilrr.
200~230V AC Giig, 50/60Hz

200 ~ 230 Vac 1 Faz Besleme
(L1C, L2C)

1 faz baglantist icin kullanilir.
200~230V AC Giic, 50/60Hz

Dahili / Harici Rejeneratif Direng Terminali <€
(P,B1.82)

Dahili frenleme direnci kullanimi iin B ve B2
terminalleri kisa devre edilmelidir. Harici

frenleme direnci kullaniminda, direng baglantisi

P ve B1 terminalleri iizerinden yapiimalidir. (32
terminali acik birakilmalidir.)

Servo Motor kit

Servo motoru servo siriiciiye baglamak
icin kullanilr.

67

181.8

Olgiiler mm’dir.
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1888

> Gosterge

5 haneli ve 7 segmentli led, servo durumunu
veya arizalarini goriintiiler ve ayarlandiginda
gerekli parametreleri gdsterebilir.

> 3B Baglants

Arayiiz baglantisi icin kullanilir

> Enkoder Arabirimi

Servo motorun enkoderini baglamak igin
kullanilir.

>» /0 Arabirimi

Harici bir kontrol tinitesine(PLC) baglanmak veya
1/0 sinyallerini kontrol etmek icin kullanilr.

» CANopen/EtherCAT Haberlesme
Avrabirimi

CANopen ve EtherCAT haberlesmesi icin
kullanilir.

» Seri Haberlesme Arabirimi

Servo Siriicliyi RS232 veya RS485 seri
haberlesme ile dier kontrol cihazlarina
baglamak icin kullanilir.

67

¢ 4,2

181.8
173.8
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SERVO SURUCU KURULUMU

Asagidaki kurulum notlarini dikkatlice inceleyin.

A

Servo striici ve motor arasindaki kablolari egmeyiniz ve/veya bikmeyiniz.
Tasima esnasinda operatdr panelinin ya da koruyucu kapaginin (zerine
herhangi bir kuvvet uygulamayin. Aksi takdirde servo sirlicinin dismesi
sonucunda kisisel yaralanmalar ya da cihazda maddi hasar meydana gelebilir.
Servo sirict, agirhgini tasiyabilecek bir zemine monte edilmelidir.

Aksi takdirde servo siiriiciiniin diismesi sonucunda kisisel yaralanmalar

ve cihazda hasar meydana gelebilir.

Servo siricliyi monte ederken vidalarinin iyice sikildigindan emin olun.

MOTOR KURULUMU

Kurulumda dikkat edilmesi gerekenler.

A

Motor ve siriiclleri daima enerjisiz halde monte ediniz.

Acikta olan kontaklara dokunuldugunda 6liim veya ciddi yaralanma

tehlikesi bulunmaktadir.

Enerji panosu iizerinde glivenli bir montaj alani (bariyer, uyar levhalari kullanimi vb.)
saglayimniz .

Motorlarin elektrik baglantilarini asla enerji varken sokmeyiniz. Elektrik carpma
tehlikesi vardir.

Siriictide elektriksel sarj hala devam ettigi igin enerji kesildikten sonraki siire
zarfinda siriicide hala gerilim olabilir. Motor ddnmemesine ragmen giic
baglantilarina gerilim iletilebilir.

DEVREYE ALMA

Devreye alimlarda yiksek akim ve gerilim elektrik carpmasina neden olabilir.
Hayati tehlike riski vardir. Enerji ileten tim baglanti pargalarinin giivenli sekilde
temasa karsi korunup korunmadigini kontrol ediniz.

Motor ve siriiciilerin baglantilarini asla enerji varken sékmeyiniz. Servo siirlici
kondansatorlerinde bulunan sarj yikl, sebeke geriliminin kapatilmasindan sonra
5 dakikaya kadar tehlikeli dederlere sahip olahilir.

Motor donmesine ragmen kontrol ve glg baglantilari enerji iletebilir.
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KURULUM YONU VE ALANI

Servo striicti ve motor calisirken 1si Gretir. Panoya kurulacagr zaman 1s1 dagilimin saglanabilmesi
icin cevresinde gerekli boslugun birakildigindan emin olun.
e lyi bir sojutma ve hava dolagimi elde etmek igin siiriiciiler ve ayirma plakalari arasinda istten,
alttan, soldan ve sagdan yeterli mesafe birakilmalidir.
* Servo motor ve slrlicisid montaj stiresince diisirmemeye ve zorlayici bir glic
uygulamamaya 6zen gosteriniz.
e Kurulumda gerekli olan minimum bosluklar icin asagidaki gdrsellerden faydalanabilirsiniz.
e Minimum bosluklar:
Isomm

30mm ft 30 mm

50 mm

—"

* Yan yana kurulum:

IS
€
8
\.]r‘ \]r‘
d Ha'va L L Halva s
i Akigi 3 - Al
50 mm s 10 mm s 10 mm : 10 mm : 50 mm
N7 N2 £
‘|* Hava |* Hava o
-t Akisl i+ Akisi 2
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SERVO SURUCU BAGLANTI DIYAGRAMI

220V 1-3-FAZ*
AC 50/60 Hz
SIGORTA/DEVRE
KESici
S
EMC FILTRE SM:R':%'ZON

SDLP

- =
]
=P

Pr— L
MANYETIK
KONTAKTOR O ENKODER
e KONNEKTOR
L
cNz | |32 7)
als -
Ll N
PLC/HAREKET
KONTROLOR
) £ervo
5 - & MOTOR
bestmmison e HY
H
0] n :
- = CN3 H 1/0 KONNEKTOR
= &
-[- !__H H
b1 -
HARICI FRENLEME 1
DIRENCI* B

o]

ween_ CANopen/EtherCAT
KONNEKTOR

L CANopen/EtherCAT
KONNEKTOR

v MODBUS

o KONNEKTOR

SERVO
“& < MOTOR

TOPRAK

*Dahili frenleme direnci kullanildiginda B1 ve B2 arasi kisa devre edilmeli.

**Faz-Faz arasi 380 Vac desteklenmemektedir!
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BAGLANTI TERMINALLERI

SD-LP SERVO SURUCU - GUC BAGLANTISI TERMINALLERI

Terminal
Sembolleri

L1123

L1C.L2C

uv.w

¢

(Sogutucu)

CN1

CN2

CN3

CN4

CN5

Terminal Isimleri

Giig katr sebeke giris terminali

Kontrol kati beslemesi sebeke giris terminali

Servo mator ¢ikis terminali

Frenleme direnci terminali

Topraklama terminali

DC gerilim gii girisi terminali

USB Baglantis

Enkoder Konnektorii

/0 Konnektdr
Haberlesme Konnektorii

Seri Haberlesme Konnektorii

Terminal Ozellikleri

Gii kat i |§|n sebeke baglantisi iki sekilde
ya Iimaktadir;
ek faz baﬁglant|3| 200-230V (-15% ile
0%) 50/60Hz gerilim ile L1, L2, L3
terminallerinden herhangi ikisi kullaniarak
yapiimalidir.

b) U[%fazb/%lantm 200-230V (-15% ile

OHz gerilim ile L1, L2, L3
termmallen kullan| arak yap||ma||d|r

Tek faz 200-230V (-15% ile +10%), 50/60Hz

Motora ait {ig faz U, V, W giic kablolan,
stirtictindn U, V, W ¢ikislarina baglanmalidir.

a) Dahili frenleme direnci kullanimi igin B1 v
B2 terminalleri kisa devre edilmelidir.

b) Harici frenleme direnci kullaniminda, direng

baglantisi P ve B1 terminalleri {izerinden
yapiimalidir. (B2 terminali aik birakilmalidir.)

Sebeke toprag, motor kablosu topradi ve ekrani
sogutucu Gzerindeki bu terminale baglanmalidir.

Stirlicti, opsiyonel olarak 265Vdc ve 340Vdc
aradindaki DC bir kaynak ile beslenebilmekte-
dir. Bu durumda +DC baglantis igin B
terminali, -DC baglantisi icin N terminali
kullanimalidir. Striicinin sebekeden
beslenmesi durumunda N terminali kesinlikle
aclk birakilmalidr.

PC'nin USB portuna baglanarak SMB Motion
GUI arayiiziine erisim saglanir.

Servo motorun enkoder baglantisi igin kullanilir.
1/0 kontrol baglantisi igin kullanilir.

CANopen veya EtherCAT baglantisinda kullanilir.

RS-485 veya RS-232 haberlesme baglantisinda
kullanilir.
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GUC BAGLANTILARI

| DEVREKESICI
.
) ) . PANO
SIGORTA  KONTAKTOR SMB SERVO SURUCU
ACHAT
FILTRESI
{ZOLASYON TRAFOSU oo
i
220VLL 3-FAZ v L
AC 50/60 Hz FRENLEME T
DIRENCI N L
*380Vac uygun degildir ! L :
L oo
|—|—| EKRANLI KABLO
fropraKLAMA

1

MOTOR
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SERVO SURUCU BAGLANTILARI
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7 - Segment LED <«
Display

Enerji Durum Igigi «
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\

\

00000

Girig Besleme

L1 - Gii Kati Besleme
L2 - Giig Kati Besleme
L3 - G Kati Besleme
L1C - Kontrol Kati Besleme

<

L2C - Kontrol Kati Besleme
P -+ DC Bara

Frenleme Direnci

000000
000000

0| O

L1C

L2C

B1 - Frenleme Direnci <«
B2 - Frenleme Direnci

000000000000000
00000000000000
000000000000000

N-- DC Bara <« (

Motor Besleme <
U - Motor U Fazi

V - Motor V Fazi

W - Motor W Fazi

\4

v Seri Haberlesme Pinleri
Bk 1-GND 2-RS 2371

3-(NC)* 4-RS_232RX
5-RSA 6-RSB

» USB Haberlesme
-VBUS

1
2-D-
3-D+
4-GND
5-(NC)

» Enkoder GeriBesleme

1-A+/Data+
3-7+
5-HALLU-
7-HALLV-
9-HALLW-
11-A-/Data-
13-7-
15-GND

17 -RSA_TWG
19 - StatusOUT

2-B+/ Clock+
4-+5V
6-HALLU+
8- HALLV+
10 - HALLW+
12-B-/ Clock-
14-5V

1

18-RSB TWG
20- SetiN

» Dijital Input/Output

1-DINg
3-DIN3
5-DIN5
7-DIN2

9- DOUTS-
11-DOUT4-
13-DOUT3-
15-DOUT2-
17-DOUTI-
19 ANIN2+
21- ANINI-
23- ANOUTT
25 - AGND
27-A0
29-B0
31-/20
3-(NOJ*
35- (NC)*
37-PULSE+
39-PULL HI S
41-SI6N-
43 - COM-
45-COM+
47- AGND
49- INC)*

2-DIN7
4-DIN4
6-DING
8-DINT
0-DOUTS+
2-DOUTA+
4-DOUT3+
6- DOUT2+
8- DOUTI+
20 - ANIN2-
22- ANINT+
24 - AGND
2%-/A0
28-/80
30-20
32-(NOJ*

34- (NOJ*
36-PULL HI P
38 - PULSE-
40- SIGN+
42- INC)*

44 - COM-

46- COM+

48 - AGND
50- (NC)*

CANQpen - EtherCAT

Haberlesme Pinleri

1-CAN_H
3-CAN_GND
5- NCJ*
7-CAN_GND
9-NC)*

2-CAN_L
4-(Ne)*
8- INC)*
8- INC)*
10- (NC)*
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DIJITAL GIRIS/CIKIS BAGLANTILARI

Dijital Giris Cikis ve Enkoder Konektérleri Pin Diyagrami

2 24

1 1
booooooo0000
1 00000000000 2
27 0000000000 ®
9000000000000
v v

26 50

CN3: Dijital Girig Cikig Konnektori

4(

CN2: Enkoder Konnektorii

NPN (Sink) Tipi Giris Baglantisi

DC24v
+ —

CN3:1,2

J\ SD-LP-X-DX-X

"DI7-DI8 |

CN3:43,44

)
N\

COM+<\ CN3: 45,46

A BVANTY

DIN1..6,°CN3 : 3-8
.

PNP (Source) Tipi Giris Baglantisi

Dijital Cikis Baglantisi

COM+/~\CN3 : 45,46

[

SD-LP-X-DX-X
I S R DOUT1...5+
\ K 3 CN3:10,12,14,16,18
: K_ ________ DOUT1...5-
| CN3:9,11,13,15,17
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PULSE GiRi§ BAGLANTILARI
Acik-Kollektor (Pulse&Direction)

/[ SD-LP-X-DX-X
L CN3:36
) : ;
PULL_HLP | ;
DC __+ XZ § K
PULSE 2V T_ ; :
CN3:38 | PULSE- ;
cN3:39 L |
PULL_HI_S
N
NN
DIRECTION CN3: 41 3
)
SIGN- b

Line Driver (AB Mode)

SD-LP-X-DX-X
PULSE_OUTPUTA+ N3 :37.l PULSE*
AVAN
N
CN3:38 | PULSE-
e
N\ ; :
PULSE_OUTPUTA-
PULSE_OUTPUTB+ | CN3:40 L SIGN+
~ i ;
VAN

CN3: 41(\ SIGN-

PULSE_OUTPUTE- T




(/’ﬂ
HIZLI KURULUM KILAVUZU

DISPLAY VE TUS TAKIMI
Dijital tus takiminda panel ve fonksiyon tuslari vardir. Asagidaki sekilde panel ve fonksiyonlar

gorinmektedir.

(MopE)(SHIFT)(AN)(NA)(SET)

Display 5-Digit 7 Segment Display. Servo stirlictiniin durumunu ve alarm durumlarini gdsterir.
Led Servo aktif (P0-01) durumunu ve alarm durumunu gdsterir.

Mode Tusu Mendiler arasi gegis igin kullanilir.

Shift Tusu Parametreler ve display dijitleri arasi gegis yapabilir ve parametre ayari yapilabilir.

Up Tusu Parametreler arasi gegis yapabilir ve parametre ayar yapilabilir.

Down Tusu Parametreler arasi gegis yapabilir ve parametre ayari yapilabilir.

Set Tusu

SET tusuna basilarak, parametre gruplari icindeki cesitli parametreleri ayarlanabilir ve
gorintlenebilir.

MONITORING MENU

Display

Position Command PSCMd
Position Feedback PSFdb
Speed Command SPCMd
Speed Feedback SPFdb
Current Command CrCMd
Current Feedback CrFdb
DCBara dChrA
IPM Temperature [PMtP
Amb Temperature AMbtP
Encoder Electronic Position EncEP
Encoder Mechanic Position EncMP
la akim [A

b akimi b

Ic akimi IC
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ALARM DURUMLARI

Servo motor siiriiciide hata olustugu zaman display'de "ALXXX" gdrindr.
“AL" alarmi, “"XXX" asagidaki tabloda bulunan alarm kodlarini gésterir. “No
AL” durumunda hata yoktur.

Display Sembol Alarm Mesajl

ALOO1 Asirt Akim
AL002 Asirt Gerilim
ALOO3 Ortam Sicaklig
AL004 Diisuk Gerilim
AL005 Asirt Yk
AL0OG Asin Hiz
AL0O7 IPM Sicakligi
AL008 IPM Hatasi
AL009 Enkoder Hatasi
ALO10 Fan Arizasi
ALO11 Fren Arizasi
ALO12 Faz Kayhi
AL013 Motor Hatasi
ALO14 Hafiza Hatasl
ALO15 Acil Durdur
ALO16 WDT Sifirlama
NO AL Alarm Yoktur



AL0O1
Asin Akim

AL002
Asir Gerilim

AL003
Ortam Sicaklig

AL004
Dusik Gerilim

AL005
Asirt Yiik

AL006
Asin Hiz

AL007
IPM Sicakligi
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ALARM DUZELTME YONTEMLERI

Ana devre akimi, motorun anlik maksimum
akim degerinin 1.1 katindan daha yiiksek.

Motor kablolama veya topraklama hatasi
IGBT hatas!

Kontrol parametre ayar hatasi

Asirt AC girig gerilimi

Asin rejeneratif gerilim

Servo sirlictiniin donanimi hasar gordi

Kutunun ortam sicakligi beklenen degerden
yliksek.

Ana devrenin girig gerilimi izin verilen nomi-
nal gerilimin altindadir.

Siirlicti ana devresinde besleme olmamasi

Unite nominal yiiklemenin Gizerinde

Kontrol sistemi parametresinin ayari uygun
degildir.

Kontrol sistemi parametresinin ayari uygun
degildir.

Motor ve enkoder baglantisinda hata vardir.

Motorun enkoderi arizalidir.

Motor hizi P2-15 parametresindeki asin hiz
degerini agilmasi

Enkoder kablo baglantisinda hata vardir.
Enkoder kablosunda parazitlenme vardir.

Striici sicakhg yiiksektir.

Kablo baglantilart kontrol edilmelidir. Eger kisa devre varsa
ortadan kaldmimalidr.

Kullanim kilavuzundaki kablolama tanimlamasini izleyerek
eniden kablolama yapmniz. Motor ve stirtictiniin toprak
aglantilanni kontrol ediniz.

SMB Teknik Servis ile baglantr kurunuz.

Ayarlan varsayilan ayartara getirin ve kademeli olarak
degeri ayarlayiniz.

Kullanim kilavuzunda belirtilen besleme gerilimini uygulaymniz.

Hareket profilini rejeneratif direng araliginda kalacak
sekilde ayarlayin. Rejeneratif direncini degistirin

SMB Teknik Servis ile baglanti kurunuz.

Havalandirma deliklerinin tikal olup olmadigini kontrol
ediniz.Stirlicti gevresinde soguma alani yetersiz
olabilir. Ortam sicakligini kontrol ediniz. Siirekli gtic
sinifi dahilinde calisiniz.

Besleme gerilim baglantilarini tekrar gézden gegiriniz.

Voltmetre ile giris gerilimini kontrol ederek stiriicti-
niin beslendigini dogrulayiniz.

Dogru glcte sdriici kullanildigina emin olunuz.

Siiriciinlin kazang degerlerini ayarlayiniz.

Enkoderin ayarini tekrardan yapiniz.
SMB Teknik Servis ile baglanti kurunuz.

Hizlanma ve yavaslama stirelerini optimize ediniz.

Motorun enkoder baglantisinin kontrolii yapiimalidir.
Hata ¢oztilemiyorsa SIMB Teknik Servis ile baglantr kurunuz.

Hiz komutunun agin hiz degerini asmadigindan emin olunuz
Enkoder baglantilarini kontrol ediniz.

Motor ve stiriictintin topraklandigindan emin olunuz.

Havalandirma deliklerinin tikali olup olmadigini
kontrol ediniz. Siiriicti cevresinde yetersiz alan olabilir.
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ALARM DUZELTME YONTEMLERI

Inverter katinda kisa devre veya asir akim

SMB Teknik Servis ile baglanti kurunuz.
mevcut.

Servo motor giig baglantisinda kisa devre v pasiantilann kontrol ediniz

ALOOS olugmasi
IPM Hatasi Hareket profilinin hatali segilmesi Hizlanma / Yavaglanma stirelerinin ayarini yapiniz.
Agin akim hatasi Motor ve stirticdntin glig seviyelerinin uyumlulugunu
kontrol ediniz.
Bl it i el e mrevE Kullanim kilavuzunda belirtilen uygun baglantilan tekrar
: yapiniz.
Enkoderde hatali baglanti mevcut. Kablo baglantisini tekrar saglayiniz.
AL009
Enkoder Hatasi Enkoder hasar gordii. SMB Teknik Servis ile baglanti kurunuz.
ALO10 P Fanin iizerinde yabanci madde,yag ve kir olup ol-
Fan Arizasl Servo siiriicilye takili fan anormal calismakta. madigini kontrol edin ve temizleyiniz.
Kullanim kilavuzunda belirtilen rejeneratif direng
ALO11 - T . baglantisini yapildigindan emin olunuz. Baglantilar
Fren Anzasi g ol Weilenssy il kontrol ediniz. Frenleme direncinin acik olmadigindan
emin olunuz.
Siiriicti 3-faz beslenirken bu hata geldiginde girig
AL012 Ana glic besleme giriglerinden en az besleme kablolarinin baglantisindan emin olunuz.
Faz Kaybi birtanesi eksik. Sorun devam ederse, SMB Teknik Servis ile baglanti
kurunuz.
ALO13 P, . . .. Motoru degistirin veya motor parametrelerini
Motor Hatasi Motor ve siiriici gl seviyeleri uygun degil. giincelleyiniz
ALOTA Hafiza birimi dogru calismiyor SMB Teknik Servis ile baglanti kurunuz
Hafiza Hatas| gru gatigmiyor. 9 :
ﬁléi(IHDSurdur Acil durdurma (E-STOP) sinyali algilandi. Acil durdurma kosullarini kaldirin.
ALOTE Asini Sistem Girtiltist Kablolamayi ve kurulum yéntemini kontrol edin.
WDT Sifirlama ) L
Arizali Donanim SMB Teknik Servis ile baglanti kurunuz.
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

DIJITAL GIRIS FONKSIYONLARI

Display
Numarasi

Fonksiyon Aciklama

Dijital giris icin herhangi bir gérev tanimlanmamigtir.

0 Gorev Yok Oncesinde tanimlanan gorev ise pasif hale gelir.

Bu fonksiyon aktif edildiginde SERVO-ON, aktif edilmediginde

1 Servo Aktif SERVO-OFF durumundadir.

Sirtctideki alarmlar temizlemek igin kullanilan parametredir.

2 Alarm Sifirla PO 07 parametresi de alarmlar temizlemek icin ayrica
kullanilabilir.
3 Yon Degistirme Girii Motor yontini degistirir.

Bu parametre, hiz ve konum modunda tork sinirlamasini
etkinlestirmek icin kullanilir. Tork sinirt islevini kullanirken

4 Etkin Tork Sinir kullanicilar bu degeri 1 olarak ayarlamalidir. Buna ek olarak,
kullanicilar dijital girigler kullanarak tork sinirlayict iglevini
etkinlestirilebilir.

Surlict tork modunda ve SPDLM etkinlestirildiginde, hiz sinin

5 Etkin Hiz Sinri komutunun gegerli oldugunu gésterir

Dijital Giris Fonksiyonlari

6 Acil Durdur Acil durdurma anahtari devreye girer.

Bir ariza ile temasa gegilmelidir. Ters limit anahtari hatasi

7 Ters Kisitlama Limiti e

T o Bir ariza ile temasa gegilmelidir. ileri limit anahtan hatasi
8 [leri Kisitlama Limiti BrtntiilanaceKtr
9 lleri JOG Girig(JOGU) JOGU etkinlestirildiginde, motor ileri yonde JOG olacaktr.
10 Geri JOG Giris(JOGD) JOGD etkinlestirildiginde, motor geri yonde JOG olacaktir.

ile gerceklestirilir. Bu parametreler de display tzerindeki 3. Dijit “0” olarak ayarlanirsa

Q DI1-DI8 dijital girisleri icin gérev atamalari P6-00 ve P6-07 arasindaki parametreler
acik kontak, “1” olarak ayarlanirsa kapal kontak atanmis olur.
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

DIJITAL GIRISLERIN DISPLAY ILE AYARLANMASI

Parametre | Parametre Tanimlar

P6-00 Digital Input 1
P6-01 Digital Input 2
P6-02 Digital Input 3
P6-03 Digital Input 4
P6-04 Digital Input 5
P6-05 Digital Input 6
P6-06 Digital Input 7
P6-07 Digital Input 8

Dijital Girisler

Dijital girislere istenilen bir fonksiyonu set etmek icin asagidaki érnekte oldugu gibi uygulama
adimlarini uygulayabilirsiniz.

Ornek: Dijital Input 4'e Servo Aktif fonksiyonunu atamak.
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

DIJITAL GIKIS FONKSIYONLARI

Display
NTUEIEN

Fonksiyon Aciklama

= Dijital gikis igin herhangi bir gérev tanimlanmamigtir. Oncesinde
0 Gorev Yok tanimlanan gdrev ise pasif hale gelir.
Bu fonksiyon aktif ise SERVO-ON aktif degil ise SERVO-OFF

1 Servo Aktif durumundadir.

= 2 Servo Alarm Cikisi Stiriicti bir ariza durumu tespit ettiginde alarm devreye girer

S

=

w

= . Elektromanyetik fren kontrolli. Motor freninin aktif olarak

=

S 3 Elektromanyetik Fren caligtnimasidr.

o0

3 4 S [ i Servo siirticli calismaya hazir oldugunda servo hazir parametresi

= etkinlestirilir. Eger varsa tiim ariza ve alarm kosullan temizlenir
5 S i Sifir hiz, motorun siirliclisii parametrede tanimlanan sifir hiz

arali§i ayarina esit veya altinda oldugunda etkinlestirilir.

Sirlicti, motorun belirlenen tork sinirlarina ulastigini tespit

b Uelen ey ettiginde Tork limiti etkinlestiriir

Servo siirticti motorun Cikig asin yiik uyar siiresi parametresi
7 Asiri Yikleme Uyari Cikisi tarafindan ayarlanan ¢ikig agin yiik zamanina ulastigini tespit
ettiginde OLW etkinlestirilir.

ile gerceklestirilir. Bu parametreler de display tzerindeki 3. Dijit “0” olarak ayarlanirsa

Q DO1-DO5 dijital ¢ikiglar igin gdrev atamalari P6-08 ve P6-12 arasindaki parametreler
acik kontak, “1” olarak ayarlanirsa kapali kontak atanmis olur.
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

DIJITAL CIKISLARIN DISPLAY iLE AYARLANMASI

Parametre | Parametre Tanimlan

P6-08 Digital Output 1
P6-09 Digital Qutput 2
P6-10 Digital Output 3
P6-11 Digital Output 4
P6-12 Digital Output 5

Dijital Cikislar

Dijital ¢ikislarin istenilen bir fonksiyonu set etmek igin asagidaki érnekte oldugu gibi uygulama
adimlarini uygulayabilirsiniz.

Ornek: Dijital Output 1'e Elektromanyetik fren kontrolii fonksiyonunu atamak.




Analog Girigler
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

ANALOG GIRIS FONKSIYONLARI

Display :

Gorev Yok
Analog Hiz Girisi

Analog Tork Girisi

Analog giris icin herhangi bir gérev tanimlanmamistir.
Oncesinde tanimlanan gdrev ise pasif hale gelir.

Hiz modunda, kullanicilar analog hiz girigine bir ofset
degeri eklemek icin bu parametreyi kullanabilirler.

Tork modunda, kullanicilar analog tork girigine bir ofset
degeri eklemek igin bu parametreyi kullanabilirler.

Analog Girislerin Display ile Ayarlanmasi

Parametre | Parametre Tanimlari

Analog Girigler

P6-13

P6-14

Analog Input 1

Analog Input 2

Analog giriglere istenilen bir fonksiyonu set etmek igin
asagidaki drnekte oldugu gibi uygulama adimlarini
uygulayabilirsiniz.

Ornek: Analog Input 2'e Analog Hiz Girisi fonksiyonunu atamak.

ST-LP
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

ANALOG CIKIS FONKSIYONLARI

Display :

@ Analog giris icin herhangi bir gérev tanimlanmamistir.
0 Gorev Yok Oncesinde tanimlanan gorev ise pasif hale gelir.

Bu parametre analog monitdr cikislarinin fonksiyonlarini

1 Analog Izleme belirler.

Bu parametre analog hiz komutunun fonksiyonlarini

2 Analog Hiz Komut Gerilimi beli
elirler.

Analog Cikig Fonksiyonlar

Bu parametre analog tork komutunun fonksiyonlarini

3 Analog Tork Komut Gerilimi belirler.

Analog Cikislarin Display ile Ayarlanmasi

Analog cikisina istenilen bir fonksiyonu set etmek i¢in asagidaki
Parametre | Parametre Tanimlan ornekte oldugu gibi uygulama adimlarini uygulayabilirsiniz.

P6-15  Analog Output 1 Ornek: Analog Output 1'e Analog Hiz Komut Gerilimi fonksiyonunu
atamak.

Analog
Cikilar
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

SERVO SURUCU PARAMETRELERI

Kullanilan parametreler SD-LP sirticilerinin motorlarinda uygulanabilir.
Servo Sirliciiniin parametreleri 5 gruba ayrilmistir.

Grup 0:
Grup 1:
Grup 2:
Grup 3:
Grup 4:
Grup 5:

Display

Numarasi

TEMEL

P0-00

P0-01

P0-02

P0-03

P0-04

P0-05

P0-06

P0-07

P0-08

P0-09

P0-10

Temel Parametreler

Tork Parametreleri

Hiz Parametreleri
Pozisyon Parametreleri
Haberlesme Parametreleri
Otomatik Kazang Ayarlama Parametreleri

TEMEL PARAMETRELER

Fonksiyon

Aygit Yazihm Stiriimd
Servo Aktif

Kontrol modu
Rejeneratif Direng Degeri
Rejeneratif Direng Glicl
Besleme Faz Secimi
Servo Sirtict Glicl
Alarm Sifirla

JOG Modu

Mator Durdurma Modu

Fabrika Ayarlari

Aciklama

Aygit yaziim stirim{in{ gosterir

Bu fonksiyon striictiniin durumunu belirtir. P0-01=1 ise
SERVO-ON P0-01=0 ise SERVO-OFF durumundadir.

Secilen kontrol moduna gére motorda hareket saglanir.

Bu parametre rejeneratif direng degerini ayarlamak icin kullanilir.
Bu parametre rejeneratif direng giictinii ayarlamak igin kullanilir.
Tek-Faz Besleme, Ug-Faz Besleme

Surliciintin hangi giig ailesine ait oldugunu belirtir.

Bu parametre ayarlanarak bir dizi alarm temizlenebilir.
Bu parametre JOG islemini etkinlestirmek / devre disi birakmak
icin kullanilir.

Bu parametre dinamik fren etkinlestirmek / devre digi birakmak
icin kullanilir.

Bu parametre, tlim parametreleri orijinal fabrika ayarlarina geri
dondurdldr.
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Parametre

TORK

P1-00

P1-01

P1-02

P1-03

P1-04

P1-05

P1-06

P1-07

P1-08

P1-09

P1-10

P1-11

P1-12

P1-13

P1-14

(ff
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

TORK PARAMETRELERI

Parametre Tanimlari

Analog Tork Komutu
Tork Komutu

Akim Oranti Kazancl
Akim Integral Kazanc

Maksimum Akim Limiti

Algak Gegiren Filtre
Tarl Secimi

Filtre Kalite Faktorti
Filtre Kesme Frekansi
Tork Geri Beslemesi
Tork Limit Modu
Pozitif Tork Limit

Negatif Tork Limit

Analog Tork Komutu
Filtre Segimi

Analog Tork Komutu
Filtre Kesim Frekans|
Analog Tork Komutu
Filtre Kalite Faktort

Aciklama

Bu parametre analog akim komutunun degerini gosterir.

Bu parametre tork komutunun degerini ayarlamak igin kullanilir.
Bu parametre akim kontrol cihazinin oransal kazancini ayarlamak
icin kullanir.

Bu parametre mevcut kontroloriin integral kazancini ayarlamak
icin kullanilir.

Bu parametre kontrol gevrimindeki maksimum akimin degerini
ayarlamak igin kullanilir.

Bu parametre, mevcut algak gegiren filtre tirinG segmek igin
kullanilir.

Bu parametre, ikinci derece algak gegiren filtre kalite faktoriin
ayarlamak igin kullanilir.

Bu parametre mevcut filtrelerin kesme frekansini ayarlamak icin
kullanilir.

Bu parametre tork geri besleme degerini gésterir.
Bu parametre tork limit fonksiyonunu etkinlestirmek igin kullanilir.
Bu parametre torku negatif olarak sinirlamak igin kullanilir.

Bu parametre torku pozitif olarak sinirlamak icin kullanilir.
Bu parametre, analog tork komutuna uygulanacak alcak gegiren
filtre tlirlini secmek icindir.

Bu parametre analog tork komutu igin ayarlanan filtrelerinin kesim
frekansini belirlemek amaciyla kullanilir.

Bu parametre, ikinci dereceden tork komutu filtresinin kalite
faktorind ayarlamak icin kullanilir.
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Parametre

HIZ

P2-00

P2-01

P2-02

P2-03

P2-04

P2-05

P2-06

P2-07

P2-08

P2-09

P2-10

P2-11

P2-12

P2-13

P2-14

P2-15

P2-16

P2-17

P2-18
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

HIZ PARAMETRELERI

Parametre Tanimlari

Hiz referans secimi

Analog hiz referans komutu
Hiz referans komutu

S-Egri Hizlanma Siiresi

S-Egri Yavaslama Siiresi

S-Egri Hizlanma/
Yavaglama Sresi

Maksimum Hiz Limiti

Hiz Oransal Kazanci

Hiz integral Kazanci

Hiz ileri Besleme Katsayisi
Hiz Geri Beslemesi

Filtre Kesme Frekansi

Algak Gegiren Filtre Tr
Segimi

Filtre Kalite Faktori
JOG Hizi

Asin Hiz Kosulu
Hiz Limit Modu
Negatif Hiz Limit

Pozitif Hiz Limit

Aciklama

0 : Dahili Hiz Referans(ROCL Profili),1: S-Egri Hiz Referans
Profili, 2 : Yamuk Hiz Referans Profili

Hiz modunda, analog hiz referans komutu, maksimum analog
gerilime(10V) karsilik gelen hiz degerini belirtir.

Dahili hiz referansi, S-Egri hiz referansi ve yamuk egileri igin
verilen referans hiz degerlerini belirtir.

Motorun sifir hizdan anma hizina ulagma siiresini belirtir.

Motorun anma hizindan sifir hiza ulagma siiresini belirtir.

S-Egri referans profilinde yikselme ve yavaslama bélgesindeki
gegcisler icin filtre stiresini belirtir.

Bu parametre motor hizinin maksimum degerini ayarlamak icin
kullanilir.

Bu parametre hiz oransal kazang degerini gosterir.
Bu parametre hiz integral kazang dederini gosterir.
Bu parametre hiz besleme kazancini ayarlamak icin kullanilir.

Motor hizindan gelen bilgiyi ifade eder.

Bu parametre hiz filtrelerinin kesme frekansini ayarlamak igin
kullanilir.

Bu parametre, mevcut alcak geciren filtre tiiriini segmek igin
kullanilir.

Bu parametre, ikinci derecen algak gegiren filtrenin kesme
frekansini ayarlamak icin kullanilir.

Bu parametre JOG islem hizini ayarlamak igin kullanilir.
Bu parametre asir hiz esigini ayarlamak igin kullanilir.
Hiz limit modunu aktif etmek icin kullanilir.

CCW yénindeki hiz limitini ayarlamak igin kullanilir.

CW y6nindeki hiz limitini ayarlamak igin kullanilir.
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Parametre

POZISYON

P3-00

P3-01

P3-02

P3-03

P3-04

P3-05

P3-06

P3-07

P3-08

P3-09

P3-10

P3-11

P3-12

P3-13

P3-14

P3-15

P3-16

P3-17

P3-18
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

POZISYON PARAMETRELERI

Parametre Tanimlari

Dahili Pazisyon Prafil Secimi
Harici Pozisyon Tipi
Pozisyon Oranti Kazanci

Pozisyon integral Kazanci

Pozisyon lleri Besleme
Katsayis

Pozisyon Geri Beslemesi
Pozisyon Komutu

Komut AG Filtresi Segimi

Geri Besleme Algak Gegiren
Filtre Segimi

Komut AG Filtresi Kesme
Frekansi

Geri besleme Algak Gegiren
Filtre Kesme Frekansi

Elektronik Disli Orani(Pay)
Elektronik Disli Orani(Payda)
Notch Filtre kalite Faktorl
Notch Filtre Segimi

Notch Filtre Frekansi

Pozisyon Komut Alcak
Gegiren Kalite Faktorii
Pozisyon Geri Besleme
Algak Gegiren Kalite Faktorti

Harici Komut Yoni Segimi

Aciklama

0: ROCL, 1: Trapezoidal, 2: S-Cruve

Bu parametre harici pulse giris komutunu se¢mek icin kullanilir.

Bu parametre, pozisyon cevrimi orantisal kazancini ayarlamak igin
kullanilir.

Bu parametre, pozisyon cevrimi integral kazancini ayarlamak igin
kullanilir.

Bu parametre, pozisyon Ileri Besleme Katsayisini ayarlamak igin
kullanilir.

Bu parametre rotor konumunu gésterir.
Bu parametre, dahili pozisyon komutunu ayarlamak igin kullanilir.

Bu parametre, algak gegiren filtre tiiriinii segmek icin kullanilir.

Bu parametre geri besleme algak gegiren filtre tiiriini segmek icin
kullanilir.

Bu parametre, komut duistik gecis filtresinin kesme frekansini
ayarlamak icin kullanilir.

Bu parametre geri besleme algak geciren filtre kesme frekansini
ayarlamak igin kullanilir.

Harici pozisyon modunda disli oraninin payini ayarlamak igin
kullanilir.

Harici pozisyon modunda digli oraninin paydasini ayarlamak icin
kullaniir.

ikinci dereceden algak gegiren filtrenin kalite faktdriinii belirtir.

Bu parametre Notch filtresini etkinlestirir veya devre digi birakir.

Bu parametre Notch filtresinin merkez frekansini ayarlamak icin
kullanilir.

Bu parametre, ikinci dereceden pozisyon komutu filtresinin kalite
faktériinti ayarlamak igin kullanilir.

Bu parametre, ikinci dereceden pozisyon geri beslemenin filtresinin
kalite faktériinii ayarlamak igin kullanilir.

Bu parametre harici pozisyon modunda motorun doniis yoniinii
ayarlamak icin kullanilir.
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

HABERLESME PARAMETRELERI

Parametre | Parametre Tanimlari Aciklama

P4-00  Slave Adresi Haberlesme igin kullanilacak noktanin adresini belirtir.

pa.g1  Haberlesme Protokoli

Segimi RS232 veya RS485 haberlesme tipinin segili oldugunu belirtir.

P4-02  MODBUS Haberlesme Hizi  MODBUS haberlesmesi icin kullanilacak haberlesme hizini belirtir.

S P4-03  Haberlesme Zaman Agimiiletimde olugacak zaman agiminin degerini belirtir.
g P4-04  Haberlesme Protokoli Haberlesme protokoliinin tipini ifade eder.
% P4-05  CAN Kontrol Modu CANopen haberlegmesi tipini belirtir.
P4-06  CAN Haberlesme Hizi CANopen haberlesmesi icin iletim hizini belirtir.
P4-07  CAN Protokol Ayari CANopen haberlesmesi igin iletim kuralini belirtir.
P4-08  CAN Segenekler CANopen haberlesmesi icin parametrelerin Eeproma kaydedilip

kaydedilmeyecegini belirtir.

OTOMATIK KAZANG AYARLAMA PARAMETRESI

Parametre Tanimlari Aciklama

Otomatik Cevrim Disgi Bu fonksiyon aktif edildiginde ¢evrim dig
P5-00 . .

Kazanc Ayarlama otomatik kazang parametreleri hesaplanir.

Otomatik Cevrim Igi* Bu fonksiyon aktif edildiginde ¢evrim igi*
P5-01 . .

Kazang Ayarlama otomatik kazang parametreleri hesaplanir.

* Bu 6zellik mevcut siricilerde bulunmamaktadir. Yeni nesil sirlcilerimizde bu 6zellik

A kullanilabilecektir.

Otomatik kazang calistirildiktan sonra sistemde baska bir ayarlama yapiimadan enerji
kapatilip 5 saniye sonra tekrar verilmelidir.
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HIZLI KURULUM KILAVUZU

SMB SD-LP SERVO SURUCU OZELLIKLERI

Gli¢ Kaynagi

Fren

Pozisyon
Kontrol
Modu

Hiz Kontrol
Modu

Tork Kontrol
Modu

Kontrol &
Haberlesme

Dijtal
Girig/Grkig

Giivenli Koruma

Mekanik Olgiler
& Sicakik

Otomatik Ayar

Uriin Devreye Alma

Giig (W)

Faz-Gerilim

Girig Akimi (Arms)

Kontrol Girig Gerilimi (Vac)
Stirekli Cikig Akimi (Arms)
Cikig Gerilimi (Vrms)
Maks. Cikis Akimi (Arms)
Asin Yiklenme (%)

24V Girig

Dahili Direng (Q )

Pozisyon Komut Tipi

Maks. Girisi Frekansi
Elektronik Digli

Geri Besleme Kompanzasyonu (%)
Filtre

Hiz Komut Tipi

Hiz Kontrol Aralii

Filtre

Hiz Hassasiyeti

Tork Limiti

Tork Kontrol Komut Tipi
Filtre

Hiz Limiti

Kontrol Metodu

fe / (Elektriksel Frekans)
Enkoder Coziinirligi
Haberlesme

Girigler

Cikislar

Koruma

Calisma Sicakiigi (°C)
Sogutma

Dimensions (HxWxL) (mm)
Agirlik (kg)

Offline Auto-tuning

PC Arayiiz, ekran ve tug takimi ile kolay devreye alma

400 750 1000 1500
Tek / Ug Faz Ug Faz*
200 ~ 230 Vac, -15% ~ 10% 200 ~ 230 Vac, -15% ~ 10%
Ug Faz--> 2,2 Ug Faz--> 38 Ug Faz--> 49 Ug Faz--> 6,7
Tek Faz ->4,4 Tek Faz->7,0 Tek Faz->9,7 Tek Faz->13,5
200 ~ 230 200 ~ 230 200 ~ 230 200 ~ 230
26 51 73 83
0-110 0-110 0-110 0-110
78 153 219 249
300% (5s)
Harici
40 (60W) 40 (100 W)

Pulse & Direction, AB Mode
500 Kbps (Line Driver), 250 Kbps (Open Collector)
Elektronik Disli Desteklenmektedir
0-100
Algak Gegiren Filtre
Analog Hiz Komutu (==10V), Dahili Hiz Komutu
1:5000 rpm
Algak Gegiren ve S-Curve Filtre
0ila %100 yiik dalgalanmalarinda %0,1 (mutlak enkoder)‘den az

+ 10W gii¢ dalgalanmasinda %0,1 (mutlak enkoder)'den az
0°Cila50 °C ortam sicakliginda dalgalanma %0,1 (mutlak enkoder)'den az

Parametre ayan iizerinden veya analog giris
Analog Tork Komutu (==10V), Dahili Tork Komutu
Alcak Gegiren Filtre
Parametre ayar iizerinden veya analog girig
Vektor Kontrol
0-250 Hz 0-166,7 Hz
13 bit Artinmi/17-21bit Mutlak BiSS Enkoder
RS-232/RS-485(MODBUS RTU), USB, CANopen, EtherCAT

Servo Aklif, Alarm Stirla, Ters Kontrol Komut Girisi, Etkin Tork Simin, Etkin Hiz Simin, Acil Durdur, Ters Kisitlama Limiti, leri Kisitlama
Limiti, lleri JOG Girig(JOGU), Geri JOG Giris(JOGD), Hiz komutu secimi 0, Hiz komutu secimi 1, Tork komutu segimi 0, Sifir iz kontrol

Servo Aktif, Servo Alarm Cikis, Elektromanyetik Fren, Servo Hazrr, Sifir Hiz, Ulagilan Tork Limiti,
Asin Yikleme Uyan Cikigt, Hiz komutu secimi 0, Hiz komutu secimi 1, Tork komutu segimi 0, Sifir hiz kontrol
Agin Akim, Asin Gerilim, Kutunun Ortam Sicakii, Diisiik Geriim, Asin Yiik, Agin Hiz, IPM Sicakiig, IPM Hatasl, Enkoder
Hatasl, Fan Anizas, Fren Anizasl, Faz Kaybi, Motor Hatasi, Eeprom Hatasl, Acil Durdur, WDT Sifirlama
0to 55
DC-FAN
175x65x170

*1500W sirict tek faz ile beslenildiginde Uk=%4, 16Arms olan bir hat reaktord ile kullaniimalidir.
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Ymb Teknolojik Uriinler Pazarlama San. Tic. A.S.
Anadolu Yakasi OSB Gazi Bulvari No: 55

Tuzla 34953 ISTANBUL / TURKEY

T:+90 216 504 00 20 F: +90 216 59319 99
www.smbtechnics.com

b

YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TIC. A:S., Grtinlerin model, fiyat, teknik dzellik, donanim ve renklerinde degisiklik yapma hakkini sakli tutar. Urtinlerimizde verilen teknik
bilgiler farkiiik gésterebilir. Katalogta kullanilan gérsellerin ofset, 3d, tipografik vb hatalari YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TIC. AS'i baglayici degildir. Baskidan
kaynaklanabilecek gérsel farkiiliklardan YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TIC. A:S sorumlu degildir. Urtinlerin gérselleri YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA A S'e
aittir. Izinsiz kopyalanamaz, tretilemez, cogaltilamaz. Bunlarin tespiti halinde YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TIC. A.S. yasal islem baslatma hakkina sahiptir

YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TIC. A'S. have rights to reserve to make any changes in the models, prices, specifications, equipment and product colors. Technical
information can be discrepancies which are stated in product’s datasheets. Offsets, 3Ds, Typographies etc will be non-binding. Visual image differences due to printing, YMB TEKNOLO-
Jik URUNLER PAZARLAMA SAN. TIC. A:S. will not have any responsibility. Product’s visualizations belong to YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TiC. A.S. Catalogue cannot
be copied, produced and replicated. If any illegal actions can taken by any third parties, YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TIC. A:S. have right to initiate legal actions



