1.02.2022

SDE Serisi Servo Siiriicii Dahili Pozisyon (Pr) Kontrol Modu

Servo Surtcliniin Dahili Pozisyon (Pr) Kontrol Modu parametre ayarlari asagidaki tabloda goraldigia gibidir. Servo
Suriicli PA40 parametresi “0088h” olarak ayarlanarak fabrika degerine alinir. Kontrol Modu parametresi olan
PAO1 “10” olarak ayarlanirsa DI/DO Konfiglirasyonu olmadan Dahili Pozisyon (Pr) Moduna “1010” ayarlanir ise
DI/DO Konfigiirasyonu ile birlikte Dahili Pozisyon (Pr) Moduna ayarlanmis olur. Eger inputlari ihtiyaglariniza gére
tanimlamak isterseniz PAO1 parametresini 1010 degil 0010 ayarlamaniz gerekir.

Onemli Not: Siriicii fabrika ayarlarinda acil stop, ileri ve geri limit switch baglantilarinin yapilmasini bekler.
Yapilmadigi durumda AL12 uyarisi verir. Bu durumda ya asagidaki gibi 20, 22 ve 23 numarali pinlere baglanti
yapmaniz ya da baglanti yapmayacaksaniz parametre lizerinden iptal etmeniz gerekir. AL12 uyarisini iptal etmek
icin PDO1 parametresinin son 4 hanesini 1110 yapip enerjiyi OFF/ON yapmaniz yeterlidir. Eger hem limitleri iptal
edip hem de dabhili olarak devamli servo ON’da kalsin istenir ise PD01: 1111 ayarlanip enerjiyi OFF/ON
yapilmalidir. Dahili pozisyonlama videolu anlatim icin su baglantiyi inceleyebilirsiniz.

Onemli Not: Eger motor frenli ise PAO1: 0110 olarak ayarlanip enerji OFF/ON yapilmalidir.

Dahili Pozisyon (Pr) Kontrol Modu Parametre Ayarlan
Parame | Parametre Adi Ayar Agiklama
tre
PA40 (4) | Fabrika Ayarina Alma 0088h Tium Parametreler Fabrika Degerine Alinir
PAD1 () | Kontrol Modu ool0 Dahili Pozisyon (Pr) Kontrol Modu
PAOG Elektronik Digli Carpan 4194304 Carpan Parametresi
PAO7 (&) | Elektronik Disli Bélen 10000 Bélen Parametresi
PD15 (») | Dijital Girig Filtre Zamaru ooo2 Filtre Zamani 4ms
PDO2 () | Dijital Giris - 1 0x01 SON (Servo ON Girisi)
PDO3 () | Dijital Giris - 2 0x13 POS1 (Pozisyon Secim Girisi-1)
PDO4 (») | Dijital Girig - 3 0x14 POS2 (Pozisyon Secim Girisi-2)
PDO5 (») | Dijital Girig - 4 0x16 CTRG (Pozisyona Git Tetiklemesi)
PDO6 () | Dijital Giris-5 0x02 RES (Alarm Harici Reset)
PDO7 (») | Dijital Girig - 6 0x24 STOP (Motor Dur)
PDOS8 (») | Dijital Girig - 7 0x12 EMG (Acil Stop)
PD09 (») | Dijital Girig - 8 Ox0B ORGP (Home Sensor)
PD21 () | Dijital Giris-9 0x18 LSP {ileri Limit Switch)
PD22 ) | Dijital Giris - 10 0x19 LSN (Geri Limit Switch)
PD23 (») | Dijital Girig - 11 0x00 Pasif
PD24 (») | Dijital Girig - 12 0x00 Pasif
PD10 (») | Dijital Cikig - 1 0x01 RD (Servo Hazir)
PD11 () | Dijital Cikis - 2 0x09 CMDOK (Pr Pozisyon Tamamlandi)
PD12 (») | Dijital Cikis - 3 0x04 HOME (Home Tamamland)
PF33 Pr Modu Hiz-1 500 500 d/dk Hiz Tanimlandi
PF34 Pr Modu Hiz-2 1000 1000 d/dk Hiz Tanimlandi
PF35 Pr Modu Hiz-3 2000 2000 d/dk Hiz Tanimlandi
PF49 PR Modu Acc/Dec-1 200 200 ms Rampa Siiresi Tanimland
PAD4 Home Modu Ayari 2 ileri Yonde ORGP Sensériini Ara
PAOS Home Sensor Arama Hizi 200 200 d/dk Home Arama Hizi
PAO9 Home Sensér Kurtulma Hizi 20 20 d/dk Sensér Kurtulma ve Z-Faz Ara. Hizi
PEO1 Home Pr Ayan 0x00000000 | Home Pr Tanimi
PEO2 Home Noktasi Pozisyon Tanimi | 0 Home Sensori Noktasi “0” olsun.
PEO3 Prl1 Tanim Parametresi 0x00000082 | Incremental tek pozisyon kontrol 1. Hiz
PEO4 Prl Pozisyon Degeri 10000 10000 pulse (1 tur)
PEOS Pr2 Tamim Parametresi 0x00010082 | Incremental tek pozisyon kontrol 2. Hiz
PEO6 Pr2 Pozisyon Degeri 20000 20000 pulse (2 tur)
PEO7 Pr3 Tanim Parametresi 0x00020082 | Incremental tek pozisyon kontrol 3. Hiz
PE0O8 Pr3 Pozisyon Degeri 30000 30000 pulse (3 tur)

(%) = Parametre degisikliginin aktif clmasi igin enerjisinin degisiklikten sonra bir kere kapatilip agilmasi gerekmektedir.
(&) = Servo ON konumunda iken parametre degisikligi yapilamaz.
(m) = Parametre ayan kalic degildir. Enerji kapatildigi zaman yapilan degisiklik varsayilana geri doner.
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https://www.youtube.com/watch?v=faFeqm_Z7RI
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SDE Servo icerisinde 1 Home ve 63 dahili pozisyon olmak lzere toplam 64 pozisyon registeri bulunmaktadir. Bu
dokiimanda Home ve 3 Dahili Pozisyon olacak sekilde parametre ayarlari yapilarak yénlendirme olusturulmustur.

Dijital Girig Pozisyon Segimleri POS1 ve POS2 girislerinin konumu ile yandaki
POS2 | POS1 | CTRG | Agiklama tablodaki gibi ilgili dahili pozisyon segimi
OFF | OFF T | Home yapiimaktadir. Secim yapildiktan sonra CTRG
OFF | ON 1T | Pozisyon-1 girisi aktif edilir ise Servo secilen pozisyona Start
ON | OFF ‘1 | Pozisyon-2 alacaktir.
ON ON 1T Pozisyon-3

Pozisyon Tanimlamasi

Her Pr parametresi bir tanimlama ve birde deger olmak lzere 2 parametreden olusur. Pr parametrelerinden
istenilen Pr ¢alisma sekli Pozisyon, Hiz, Jump (Atlama), Parametre Yazma olarak tanimlanabilir. Ayrica tim Pr
parametreleri tarafindan segilip kullaniimak tizere 16 Hiz Parametresi (PF33~PF48) ve Hizlanma-Yavaslama
zamaninin tanimlandigi 16 adet Acc/Dec Parametresi (PF49~PF64)mevcuttur. Bunlarin her birinin binary
tanimlamasi mevcuttur. Ornekte 3 ayri pozisyon tanimi 3 farkli hizda Incremental olarak tanimlanmistir. Detayli
bilgi icin SDE Uygulama Manueline bakabilirsiniz.

Home Tanimlamasi

PAO4 Parametresi home sensor taniminin ve home arama yoniiniin tanimlandigl parametredir. Detayli bilgi igin
Home Calisma Modu bilgi dokiimanina bakabilirsiniz. PAO8 ve PA09 Home sens6r arama ve sensorden kurtulma
hizlarinin ayarlandigl parametredir. PEO1 icerisinden Home rampalarinin parametresinin segiminin enerji
geldiginde home isleminin otomatik baslamasi gibi tanimlamalarin yapildigi parametredir. PEO2 Home islemi
tamamlandiginda, home noktasinin servo icerisinde absolute olarak hangi pozisyonu temsil edeceginin girildigi
parametredir. “0” olarak tanimlanabilecegi gibi farkli bir noktayi temsil ediyor ise 6rnegin “1000” gibi ilgili deger
buraya girilebilir. Home fonksiyonunun videolu anlatimina su baglantidan ulasabilirsiniz.

Motor Tur Coéziinurlugii
PAO6 ve PAO7 parametrelerinden 4194304 olan tam tur ¢ozlinlirlGgl 10000 pulse olarak ayarlanmustir.
Motor Stop

STOP olarak tanimlanan DI6 girisi ile hareket halinde iken bu giris aktif edilmesi durumunda motor pozisyonun
tamamlanmasini beklemeden durur. Tekrar CTRG verilir ise servo Onceki Kalan + Yeni Pozisyon kadar yol
alacaktir.


https://www.youtube.com/watch?v=8Y9d2ZGoZjg
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CN1 Baglanti Konnektori
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Dijital giriglerin 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
Gzerinden tetiklenecek ise; VDD ile COM+ koprislni sokiip COM+ pinine eger ki harici 24VDC (+) verilir ise tiim
dijital girisler NPN, COM+ pinine (-) verilir ise tim dijital girisler PNP olarak ayarlanmis olur.

SON girisi aktif edilmeden servo pozisyonlama islemini yapmayacaktir. Oncelikli olarak SON konumuna gecip
gecmedigini servo milinden gézleyiniz. ilgili POS girisleri ile pozisyon se¢imi yapildiktan yoksa 100 ms kadar CTRG
girisi aktif edilmesi pozisyon start icin yeterlidir. Pozisyona ulastigi anda CMDOK cikisi aktif olacak ve DO COM
girigsine verilen (-) ¢ikisa aktarilacaktir.

Home islemi icin tim POS girisleri OFF konumuna getirilmeli ve ardindan CTRG girisi tetiklenmelidir. Home islemi
bitince HOME olarak tanimlanan DO3 ¢ikisi aktif olacaktir.

DO1’e tanimlanan RD sinyali ile servo galismasina engel olacak bir alarm yok ise stirekli ¢ikis alinacaktir. RD ¢ikisi
pasif olur ise bir alarm durumu olusmus demektir.

Dijital ¢ikislarin NPN-PNP ayarti:

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



