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SDE Serisi Servo Siiriicii Tork Kontrol Modu

Servo Surtcliniin Tork Kontrol Modu parametre ayarlari asagidaki tabloda goruldigu gibidir. Servo Siirticii PA40
parametresi “0088h” olarak ayarlanarak fabrika degerine alinir. Kontrol Modu parametresi olan PAO1 “4” olarak
ayarlanirsa DI/DO Konfigtirasyonu olmadan Tork Moduna “1004” ayarlanir ise DI/DO Konfigtirasyonu ile birlikte
Tork Moduna ayarlanmis olur. Eger inputlari ihtiyaglariniza gére tanimlamak isterseniz PAO1 parametresini
1004 degil 0004 ayarlamaniz gerekir.

Onemli Not: Suriicii fabrika ayarlarinda acil stop, ileri ve geri limit switch baglantilarinin yapilmasini bekler.
Yapilmadigi durumda AL12 uyarisi verir. Bu durumda ya asagidaki gibi 20 numarali pine baglanti yapmaniz ya da
baglanti yapmayacaksaniz parametre Uzerinden 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 dahili olarak devamli servo ON’da kalsin istenir ise PD0O1: 1111 ayarlanip enerjiyi OFF/ON yapilmalidir.

Onemli Not: Eger motor frenli ise PAO1: 0104 olarak ayarlanip enerji OFF/ON yapilmalidir.

Tork Kontrol Modu Parametre Ayarlar
Parametre | Parametre Adi Ayar Aciklama
PA40D (&) Fabrika Ayarina Alma 0088h Tim Parametreler Fabrika Degerine Alinir
PAOL (*) Kontrol Modu oood Tork Kontrol Modu
PCO1 Hizlanma Zamani 1000 1000 ms
PCO2 Yavaslama Zamani 500 500 ms
PCO3 Hiz/Yavas S Egrisi 0 Pasif
PC18 (%) Stop Metodu 00 00: Rampali Dur 10: Ani Dur
PCO5 Hiz Komutu/Limiti - 1 100 1.Hiz Limiti Komutu 100 rpm
PCO6 Hiz Komutu/Limiti - 2 1000 2.Hiz Limiti Komutu 200 rpm
PCO7 Hiz Komutu/Limiti - 3 3000 3.Hiz Limiti Komutu 300 rpm
PC15 (%) Hiz Modu Analog Hiz Sifir Noktasi | 15 Degerin altindaki hizlarda servo dénmez
PD15 *) Dijital Girig Filtre Zamani ooo2 Filtre Zamani 4ms
PDO2 (%) Dijital Giris- 1 0x01 SON (Servo ON Girisi)
PDO3 (%) Dijital Girig- 2 Ox0A RS1 ( ileri Yon Tork Calisma Girisi)
PDO4 (%) Dijital Girig- 3 0x09 RS2 ( Geri Yon Tork Calisma Girisi)
PDO5 (%) Dijital Giris - 4 0x06 SP1 (Hiz Limit Segim Girisi - 1)
PDO6 (*) Dijital Girig- 5 0x07 SP2 (Hiz Limit Secim Girisgi - 2)
PDO7 (%) Dijital Giris -6 0x02 RES (Alarm Harici Reset)
PDOS8 (x) Dijital Girig- 7 0x12 EMG (Acil Stop)
PDOY x) Dijital Girig- 8 0x00 Pasif
PD21 (*) Dijital Giris -9 0x00 Pasif
PD22 x) Dijital Girig - 10 0x00 Pasif
PD23 (%) Dijital Giris - 11 0x00 Pasif
PD24 (x) Dijital Girig - 12 0x00 Pasif

[#%) = Parametre degisikliginin aktif clmasi igin enerjisinin degisiklikten sonra bir kere kapatilp aglmas gerekmektedir.
(&) = Servo ON konumunda iken parametre degisikligi yapilamaz.
(m) = Parametre ayan kalici degildir. Enerji kapatildigi zaman yapilan degisiklik varsayilana geri déner.

Servo Dijital Girislerinden ayarlanan SP1-SP2 ile binary olarak Analog + 3 Hiz Limit Parametresi se¢imi
gerceklestirilebilir. Bu tork kontrol modunda motorun ulasabilecegi max. Hizin ayari igin kullanilir. ilgili Girislerin
konumuna gore aktif olacak olan Hiz Limit Kaynagi asagidaki tabloda verilmistir.



1.02.2022

Tork Modu Calisma Yénu Girigleri Hiz Limit Kaynagi Segimleri
RS2 | RS1 | Aciklama SP2 | SP1 | Aciklama
Tork Calisma Pasif (Stop) Analog Hiz Komutu (VC)
ileri Yon Tork Calisma 1.Hiz Komutu (PCO5)
Geri Yon Tork Calisma 2.Hiz Komutu (PCO6)
Tork Calisma Pasif (Stop) 3.Hiz Komutu (PCO7)
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RS1 ve RS2 girisleri ile Tork modundaki servonun hangi yonde tork galismasi isteniyor ise ona ait start girisidir.
RS1 girisi verilir ise servo ileri Yonde Tork, RS2 girisi verilir ise Geri Yonde Tork kontrolii yapacak sekilde start
almis olur. Her 2 girisin birlikte verilmesi yada her 2 girisinde verilmemesi tork ¢alismasinin stop konumunu ifade
eder.

CN1 Baglanti Konnektorii
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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
Gzerinden tetiklenecek ise; VDD ile COM+ koprisini sokip COM+ pinine eger ki harici 24VDC (+) verilir ise tim
dijital girisler NPN, COM+ pinine (-) verilir ise tim dijital girisler PNP olarak ayarlanmis olur.

Dijital ¢cikiglarin NPN-PNP ayari:

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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Tork kaynagi analog olarak girilmelidir. Baglanacak olan potansiyometre ya da analog sinyal TC/TLA ile LG (Analog
Graund) girilmelidir. RS1 girisi ile ileri yonde tork, RS2 girisi ile geri yonde tork kontroli yapilir. Hiz limitinden bir
hiz girisi yapiimadan limit sifir olarak kabul edilecegi icin motor donmeyecektir. Hiz limiti olarak bir hiz degeri
kesinlikle tanimlanmalidir ve segilmelidir.

Eger ki sistem hiz limiti disaridan bir potansiyometre ile gerceklestirilecek ise potansiyometre harici bir 10V kaynak
ile beslendikten sonra VC/VLA ile LG (Analog Graund) girilmelidir.

Analog olarak hiz limiti yapiliyorsa ve hiz “0” V oldugu halde girultiden dolayl servo doniyor ise PC15
parametresine girilecek olan dérnegin 15 rpm altinda girilti kaynakli donmesi engellenebilir. Bu deger en uygun
sekilde sisteminize gore degistirebilirsiniz.

PC18 parametresini “00” olarak ayarlandiginda servo stop komutu aldiginda rampali durur. “10” olarak ayarlanir
ise stop komutu ile ani durur.

CN1 Konnektorii 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.



