SDE Serisi Servo Siiriicii Harici Pozisyon(Pt) Kontrol Mod

Servo Sirlclinin Harici Pozisyon (Pt) Kontrol Modu parametre ayarlari asagidaki tabloda gorildiga gibidir.
Servo Sirlcli PA40 parametresi “0088h” olarak ayarlanarak fabrika degerine alinir. Kontrol Modu
parametresi olan PA01 “0” olarak ayarlanirsa DI/DO Konfiglirasyonu olmadan Harici Pozisyon (Pt) Moduna
“1000” ayarlanir ise DI/DO Konfiglrasyonu ile birlikte Harici Pozisyon (Pt) Kontrol Moduna ayarlanmis
olur. Eger inputlar ihtiyaglariniza gére tanimlamak isterseniz PAO1 parametresini 1000 degil 0000
ayarlamaniz gerekir.

Onemli Not: Siriici fabrika ayarlarinda acil stop, ileri ve geri limit switch baglantilarinin

yapilmasini bekler. Yapilmadig durumda AL12 uyarisi verir. Bu durumda ya asagidaki gibi 18, 19

ve 20 numarali pinlere baglanti yapmaniz ya da baglanti yapmayacaksaniz parametre lizerinden

iptal etmeniz gerekir. AL12 uyarisini iptal etmek icin PD01 parametresinin son 4 hanesini 1110

yapip enerjiyi OFF/ON yapmaniz yeterlidir. Eger hem limitleri iptal edip hem de dahili olarak
devamli servo ON’da kalsin istenir ise PDO1: 1111 ayarlanip enerjiyi OFF/ON yapilmalidir.

Onemli Not: Eger motor frenli ise PAO1: 0100 olarak ayarlanip enerji OFF/ON yapilmalidir.

Harici Pozisyon (Pt) Kontrol Modu Parametre Ayarlarn
Parametre| Parametre Adi Ayar Aciklama
PA40 (a) | Fabrika Ayarina Alma 0088h Tum Parametreler Fabrika Degerine Alinir
PAO1 (%) | Kontrol Modu ooo0 Harici Pozisyon (Pt) Kontrol Modu
PAO6 Elektronik Digli Carpan 4194304 | Carpan Parametresi
PAQ7 (a) | Elektronik Disli Bolen 10000 Bolen Parametresi
PA13 (%) | Pulse Giris Modu Segimi ooo 0:CW/CCW 1:Pulse/Dir 2:A/BFaz
PC18 () Stop Metodu 00 00: Rampali Dur 10: Ani Dur
PD15 (») | Dijital Girig Filtre Zamani ooo2 Filtre Zamani 4ms
PDO02 (») | Dijital Girig - 1 0x01 SON (Servo ON Girisi)
PDO03 (») | Dijital Girig - 2 0x1D INHP (Pulse Durdurma)
PDO04 (») | Dijital Girig - 3 OxOF CR (Error Pulse Temizleme)
PDO5 (») | Dijital Girig - 4 0x02 RES(Alarm Harici Reset)
PDO06 (») | Dijital Girig - 5 0x12 EMG (Acil Stop)
PDO7 (») | Dijital Girig - 6 0x18 LSP (lleri Limit Switch)
PDO08 (») | Dijital Girig - 7 0x19 LSN (Geri Limit Switch)
PDO09 (») | Dijital Girig - 8 0x00 Pasif
PD21 (») | Dijital Giris - 9 0x00 Pasif
PD22 (») | Dijital Girig - 10 0x00 Pasif
PD23 () | Dijital Girig - 11 0x00 Pasif
PD24 (») | Dijital Girig - 12 0x00 Pasif
PD18 () | CR Giris Calisma Sekli ooo0 0: Yukselen Kenar 1: Sureli ON

(%) - Parametre degisikliginin aktif olmasi igin enerjisinin degisiklikten sonra bir kere kapatilip agilmasi

gerekmektedir

(A) - Servo ON konumunda iken parametre degisikligi yapilamaz.

(l) - Parametre ayari kalici degildir. Enerji kapatildigl zaman yapilan degisiklik varsayilana geri doner.

SDE Servo arkasinda 22 bit ¢6ztndrlikli enkoder bulunmaktadir. Bu da servonun bir turunun 4194304
pulse rakamina karsilik gelir. Elektronik disli carpan ve bolen parametresi ile servonun tur ¢ozinirlGgu




istenilen rakam olarak ayarlanabilmektedir.
INHP digital girisi ile servoya pulse gelir iken istenilen durumlarda servoyu servo-on konumundan
¢ikarmadan gelen pulseleri gormezden gel ve donme demek igin kullaniimaktadir.

CR girisi ile servonun komut pozisyonu ile gercek pozisyonu arasinda olusan hata pulsenin sifirlanmasi
icin kullanilir. Ornegin servoya siirekli bir pulse gelirken bir sensérii gériince servoyu durdurmak icin
pulse kesilse bile biriken pulseler islenecegi icin servo sensori gordlgl noktadan ileri gidecektir. Bu
istenilmeyen durumu ortadan kaldirmak igin sensor ile birlikte pulse kesilirken ayni zamanda CR girisi
aktif edilerek hata pulseleri sifirlanmalidir.

Pulse giris modu tipi yani PA13 dogru sekilde ayarlanmalidir. Ornegin bir enkoder gibi A/B seklinde bir
pulse kaynagindan geliyor olabilir yada bir PLC'den Pulse+DIR seklinde yada 6zel bir pulse kaynagindan
CW/CCW seklinde de geliyor olabilir.

Buna uygun pulse sekli ayarlanmali aksi takdirde servo pulse alsa bile ya donmeyecek ya da diizgiin
hareket etmeyecektir.

Asagidaki Pulse ve SING baglantisi 24VDC NPN igindir. Eger Pulse tipiniz farkh ise “SDE Servo Pulse
Baglanti Semalar1” kismini inceleyip, pulse tipinize uygun olarak baglantinizi yapiniz.

CN1 Konnektorii Baglanti Semasi
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Dijital girislerin NPN-PNP ayari:

Yukaridaki baglanti seklinde COM+ girisine dahili 24V kaynagin (+) ucu olan VDD baglandigi igin dijital
girisler NPN olarak ayarlanmis olur ve boylelikle dijital girisler SG (-) pini ile aktif edilmektedir. Eger
girisler harici kaynak tzerinden tetiklenecek ise; VDD ile COM+ koprisini sékiip COM+ pinine eger ki
harici 24VDC (+) verilir ise tim dijital girisler NPN, COM+ pinine (-) verilir ise tiUm dijital girisler PNP
olarak ayarlanmis olur.


https://www.fasttr.com/forum/download/file.php?id=1200
https://www.fasttr.com/forum/download/file.php?id=1200

SON girisi aktif edilmeden servoya pulse uygulansa bile dénmeyecektir. Oncelikli olarak SON sinyalinin
servo Uzerindeki etkisini gozleyiniz.

Yukaridaki NPN pulse sekilli bir kaynaga gore baglantiyi gostermektedir. Pulseler 24V darbe voltajinda
eksi darbe olarak gelmelidir. 5V gikigh pulseler igin farkl baglanti sekli kullanilmalidir. Yine line driver
bir pulse igin yukaridaki baglanti uygun degildir.

Dijital ¢ikiglarin NPN-PNP ayart:

40 numarali pin (DO COM) gikislarin COM ucudur. Eger bu uca +24VDC verilir ise DO gikislardan (+)
voltaj alinir. Eger -24VDC verilir ise ¢ikislardan (-) voltaj alinir.

Coziiniirlik Hesabu:
Tur’a gore:

Ornegin biz 1000 pulse gdnderdigimizde servo 1 tur atsin istersek PA06: 4194304 PAO7:
1000 girilmemiz gerekir.

Hiz’a gore:
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Ornegin biz 10.000 Hz pulse génderdigimizde servonun 3000 devir ile dénmesini istersek
yukaridaki formilde ¢ikan sonug PAO7 parametresine girilir. Ek olarak PAQ7’e girilen deger
servonun bir turundaki ¢ozlintirliik degeri olmus olur.

CN1 Konnektor Baglanti Diagrami
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Not: A tarafi asagiya gelecek sekilde lehim yapilacak agida tutulursa pin dagilimi bu sekilde olur.

Ornegin 1. pin'den itibaren saga dogru 3, 5, 7...
2. pin'den itibaren saga dogru 2, 4 ,6... seklinde devam eder. Tekler tek ciftler gift
atlayarak gider.



