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SDP-A ve SDE serisi arasinda CN1 pin baglanti farklari bulunmaktadir. Eger siiriiciiniiz SDP-A serisi ise SDP-A
CN1 baglanti diagramini dikkate aliniz.

SDE Serisi Servo Suricu Dijital Giris ve Cikis Parametre Listesi

Parametre Aciklama Parametre Acgiklama
EMG, LSN, LSP, SON
PD-01 DIAL inputlfjlrl i(;il.‘l tfatikleme PD-18 DOP2 Error Pu!s.e Temi,zleme secenegi
kaynagi secimi (Agiklama igin Not-4’e bakiniz )
(Agiklama icin Not-1'e bakiniz )
PD-02 DI1 | Dijital input-1 PD-19 pop3 | Alarm kodu cikisi
(Aciklama igin Not-5’e bakiniz)
Alarm Reset Tipi
0: Reset sinyali geldigi stirece Servo
PD-03 DI2 Dijital input-2 PD-20 DOP4 | OFF’a geger.
1: Hata resetlendi ise Servo ON
konumuna otomatik olarak geger
PD-04 DI3 Dijital input-3 PD-21 DI9 Dijital input-9
PD-05 DI4 Dijital input-4 PD-22 DI10 Dijital input-10
PD-06 DI5 Dijital input-5 PD-23 DI11 Dijital input-11
PD-07 DI6 Dijital input-6 PD-24 DI12 Dijital input-12
Haberlesme (izerinden Dijital
PD-08 DI7 Dijital input-7 PD-25 ITST input kontrolu
(Agiklama igin Not-3’e bakiniz )
PD-09 DI8 Dijital input-8 PD-26 DO6 Dijital output-6
Outputlar icin NO/NC ayar
PD-10 DO1 Dijital output-1 PD-27 DOD paramet.rs—:ns|
(Agiklama igin Not-6’e bakiniz )
Hareket kontrolii tamamlandi
PD-11 D02 Dijital output-2 PD-28 MC_OK secenegi
(Aciklama icin Not-7’e bakiniz )
inputlar icin NO/NC ayar
PD-12 DO3 Dijital output-3 PD-29 DID parametresi
(Agiklama igin Not-8'e bakiniz )
Output kontrol kaynagini
PD-13 DO4 Dijital output-4 PD-30 SDO tanimlama adresi
(Aciklama icin Not-9’a bakiniz )
Haberlesme Gzerinden Dijital
PD-14 DO5 Dijital output-5 PD-31 OTST Output kontroli
(Agiklama igin Not-9’a bakiniz )
Dijital input girisleri i¢in -
Servo ON konumuna gegis igin
PD-15 DIF filtre zaman degeri PD-32 SvbL . gl
o , gecikme zamani (0~3000ms.)
(Aciklama igin Not-2"e bakiniz )
input kontrol kaynagini
PD-16 10S tanimlama adresi
(Agiklama igin Not-3’e bakiniz )
LSP/LSN swichleri icin
PD-17 DOP1 yavaslama segimi

0: Ani Durus
1: PF81 e gbre rampali durug
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DIJITAL GiRiS BAGLANTI TiPLERI

-NPN(SINK) BAGLANTI TiPi:
COM+ (49) numarali pine harici 24VDC gli¢ kaynaginin (+) ucu baglanmasi gerekir. Boylece inputlara (-) vererek
tetikleme islemi saglanmis olur.

With the inner power supply

With the external power supply

Servo drive

For a transistor —

Apprax. 3.5mA

COM+

DC)DC24v

R - Approx. 6.8k

Servo drive

(m

VDD and COM+,

i A A
DC2av

200mA or more
St COM+

.

VDD

(DC)DC24v

R : Approx. 6.8k

«— LSON,elc
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-PNP(SOURCE) BAGLANTI TiPi:
COM+ (49) numarali pine harici 24VDC gli¢ kaynaginin (-) ucu baglanmasi gerekir. Boylece inputlara (+) vererek
tetikleme islemi saglanmis olur.

With the inner power supply

With the external power supply

For a transistor _—=
Apprax. 3.5mA
_LJ

o

Servo drive

5G

SON, etc.

VDD

R ' Approx 68k

@ DC24v
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DC24v
200mA or more
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|
| —
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SDP-A CN1 Baglanti Diagram

. SDP-ACN1
Pin No|Aciklama Pin No|Agiklama
1|VCC 26|VCC
2|VC/VLA 27|TC/TLA
3|LG 28|LG
411G 29| MON1
5(NG 30| MON2
6(NP 31|LG
7|0PC 32|HPP
8|PP 33|HPG
9|PG 34(LA
10|HNP 35|LAR
11|HNG 36(LB
12|DI11 37|LBR
13|DI12 38|LZ
14|DI1 39|LZR
15|DI2 40|0P
16|DI3 41|DO1
17|Dl4 421D0O2
18|DI5 43|D0O3
19|DI6 441D0O4
20|DI17 45|DO5
21(DI8 46|DO6
22|DI9 47|DOCOM
23(DI10 48|VDD
245G 49|1COM+
255G 50(SG

SERVO SURUCU DIJITAL GIRIS TiPLERI

Ayarlanan Deger: 0x01

Dijital input sinyali

input acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

SON

Servo ON

DI1~DI12 arahgindaki herhangi
bir inputa tanimlanan bu giris
aktif oldugunda Servo ON
(Enable) konumuna alinabilir.

Tdm modlar




Ayarlanan Deger: 0x02

Dijital input sinyali

input aciklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

RES

Reset

DI1~DI12 arahgindaki herhangi
bir inputa tanimlanan bu giris
aktif oldugunda siriici
Uzerindeki hata harici input
tetiklemesi ile silinebilir.

PD-20 Parametre degeri:

0 ise; RES tanimli input aktif
oldugu stirece Servo OFF
konumunda kalir.

1 ise; RES tanimli input aktif
oldugunda eger hata silinir ise
servo dogrudan ON konumuna

geger.

Tdm modlar

Ayarlanan Deger: 0x03

Dijital input sinyali

input aciklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

PC

Proportion
Control

(DlUzenlenecek)

PT, PR, S

Ayarlanan Deger: 0x04

Dijital input sinyali

input acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

TL

Tork Limit
Segimi

DI1~DI12 arahgindaki herhangi
bir inputa tanimlanan bu giris
aktif oldugunda strtci
lizerindeki Tork Limit kaynagi
secilebilir.

Bu giris aktif ise Tork limitleme
kaynagi Analog 0-10vdc ile

Bu giris pasif ise TL1 tanimh
Dijital girisler ile Tork Limiti
belirlenebilir.

PT, PR, S

20.12.2022
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Ayarlanan Deger: 0x05
Dijital input sinyali input aciklamasi Fonksiyon Agiklamasi Desteklenen Modlar
DI1~DI12 arahgindaki herhangi
bir inputa tanimlanan bu giris
aktif oldugunda sirticti PT, PR
ve S calisma modlarinda Tork
limitleme islemi fonksiyonu aktif
. hale getirilebilir. Limitlenecek
L1 TorkLimit |\ 1\ degeri % cinsinden PC-25 PT, PR, S
Secimi-1 -
tanimlanabilir.

Bu input pasif ise Tork degeri
PA-05 parametresindeki %
cinsinden girilen deger olacaktir.

Ayarlanan Deger: 0x06 0x07 0x08
Dijital input input Desteklenen
sinyali actklamasi Fonksiyon Agiklamasi Modlar

Servo sirici speed (Hiz) calisma modunda iken
set edilecek dahili hiz degerleridir.

SP1, SP2, SP3 inputlarinin konumuna gére servo
SP1 Speed strtcliniin hedef hiz degerleri asagidaki

Option 1 parametrelerdeki tanimli deger olacaktir.

Herhangi bir input tetiklemesi olmaz ise sirlcl

SP2 Speed Analog Hiz referans kaynagina bakacaktir.
Option 2
Setting of (Note)input S, T
signals Speed command
PD02~PD09 SP3| SP2 | SP1
When speed 0 0 | Speed analog command (VC)
SP3 Speed option (SP3) is 0 1 | Inner speed command 1 (PCO5)
. not used. 1 0 |Inner speed command 2 (PC06)
Optlon 3 (initial status) 1 1 | Inner speed command 3 (PC07)
0 0 0 | Speed analog command (VC)
0 0 1 | Inner speed command 1 (PC05)
0 1 0 |Inner speed command 2 (PC086)
‘:;Tii: ?g:f;: is 0 1 1 | Inner speed command 3 (PCO07)
made valid. 1 0 0 [ Inner speed command 4 (PC08)
1 0 1 | Inner speed command 5 (PC09)
1 1 0 |Inner speed command 6 (PC10)
1 1 1 |Inner speed command 7 (PC11)

Note. 0: off (with SG)
1:on (with SG)




20.12.2022

Ayarlanan Deger: 0x09 Ox0A
Dijital input input Fonksiyon Agiklamasi Desteklene
sinyali actklamasi n Modlar
Servo sirici Speed (Hiz) calisma modunda iken
set edilmis hiz degeri igin Start ve Calisma yon
ST1 Forward segimidir.
Rotation .
activated ST1: lleri yénde start
ST2: Geri yonde start s
ST2 Reve rse gjircznte)lnput sigg:lf Servo motor starting direction
Rotation 0 0 Stop(servo lock)
activated 0 1 cow
1 0 CW
1 1 Stop(servo lock)

Note. 0: off (with SG)
1:0n (with SG)

Ayarlanan Deger: 0x0OA 0x09

Dijital input input Fonksiyon Agiklamasi Desteklenen
sinyali actklamasi Modlar
Servo sirici Tork calisma modunda iken
Forward set edilmis tork degeri i¢in ¢alisma yon
RS1 Rotation secimidir.
option
RS1: ileri yonde start
Reverse RS2: Geri yonde start T
Rotation
RS2 option (Note)Input signals L
p 372 ST Servo motor starting direction
0 0 Stop(servo lock)
0 1 cCcw
1 0 cw
1 1 Stop(servo lock)
Note. 0:off (with SG)
1:0n (with SG)
Ayarlanan Deger: 0x2D - Ox2E
Dijital input input Fonksiyon Agiklamasi Desteklenen
sinyali actklamasi Modlar
DI status ; S
NO 02| 101 Command source | Setting range Description
SPF'P M| o0 0 | voltage -10~10V | Analog voltage on TC-LG(£10V)
1 Dahili Tork
TC Secim 0| 1 -300~300 | PCT3 value T
TC2
Anahtari T3 | 4 0 | parameters -300~300 | PC74 value
T4 | 1 1 -300~300 | PC75 value




20.12.2022

Ayarlanan Deger: 0x0B
Dijital input sinyali input aciklamasi Fonksiyon Agiklamasi Desteklenen Modlar

Servo suricu dahili
pozisyonlama modunda iken
DI1~DI12 arahgindaki herhangi

ORGP Origin Position bir inputa Home fonksiyonu igin PR
Home Sensdéri tanimlamasi
yapilabilir.
Ayarlanan Deger: 0x0C
Dijital input sinyali input aciklamasi Fonksiyon Agiklamasi Desteklenen Modlar
Servo suriicu dahili
Start Home pozisyonlama modunda iken
. DI1~DI12 arahgindaki herhangi
SHOM Moving bir inputa tanimli giris aktif PR
oldugunda Home bulma
fonksiyonu baslatilabilir.
Ayarlanan Deger: 0x0D OxOE
Dijital input Fonksiyon Agiklamasi Desteklenen
input actklamasi Modlar
sinyali
Servo suricu dahili veya harici calisma modunda iken
DI1~DI12 arahigindaki herhangi bir inputa tanimh giris
cM1 Electronic | aktif oldugunda asagidaki Binary kodlama tablosuna gore
Gear servo elektronik disli carpan oranlari ¢alisma esnasinda
Option-1 | degistirilebilir.
PT, PR
Input signals
M2 CM2(N0IE}Cm1 Electronic gear molecule
Electronic 0 0 The value of parameter PAO7 (CMX)
Gear 0 1 The value of parameter PC32(CMX2)
. 1 0 The value of parameter PC33(CMX3)
Option-2 1 T | The value of parameter PC34(CMX4)
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Ayarlanan Deger: OxOF

Dijital input sinyali

input acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

CR

Clear

Servo sirici dahili veya harici
¢alisma modunda iken DI1~DI12
araligindaki herhangi bir inputa
tanimh giris aktif oldugunda
Hata Palsini resetlemek igin
kullanilir. Pals temizleme girisi
en az 10ms. ON konumunda
olmahdir.

Pals temizleme islemi PD-18
parametresinde tanimli metoda
gOre yapacaktir.

PT, PR

Ayarlanan Deger: 0x10

Dijital input sinyali

input acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

CDP

Gain switch
option

(DlUzenlenecek)

Tdm modlar

Ayarlanan Deger: 0x11

Dijital input sinyali

input aciklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

LOP

Control Mode
Swich

PA-01 Parametresinde belirtilen
modlar ¢alisma modlari
arasinda gegis inputudur.

Pozisyon/Hiz kontrol modunda:
(Note) LOP | Control mode
0 Position
1 Speed

Hiz/Tork kontrol modunda:
(Note) LOP | Control mode
0 Speed
1 Torque

Tork/Pozisyon kontrol

modunda:
(Note) LOP | Control mode
0 Torgue
1 Position

Secili Moda Gore
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Ayarlanan Deger: 0x12

Dijital input sinyali

input acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

EMG

External
emergency stop

Servo sirici tim ¢alisma
modlarinda DI1~DI12
araligindaki herhangi bir inputa
tanimh giris aktif oldugunda
strlict “‘Acil Stop’ uyarisina
gececektir.

Tdm modlar

Ayarlanan Deger: 0x13 0x014 0x015 Ox1A 0x1B 0x1C

Dijital input sinyali

input aciklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

POS1
POS2
POS3
POS4
POS5
POS6

Position
Command
1,2,3,4,5,6

Servo surici dahili calisma
modunda iken DI1~DI12
araligindaki herhangi bir inputa
tanimh giris aktif oldugunda
Dahili pozisyonlama igin Binary
kodlama sistemine gore
PRO~PR63 araligindaki ¢calisma
adimi segilebilir.

PR

Ayarlanan Deger: 0x16

Dijital input sinyali

input acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

CTRG

Position
command
trigger

Servo sirici dahili calisma
modunda iken DI1~DI12
araligindaki herhangi bir inputa
tanimh giris aktif oldugunda
Secili PR adimi igin Pozisyon
Komut Tetikleme sinyali
gonderilebilir.

PR

Ayarlanan Deger: 0x18

Dijital input sinyali

input agiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

LSP

Limit of forward
rotation

Servo Motor ileri ydnde hareket
ederken ve Sirici PT, PR, S
¢alisma modlarinda iken
DI1~DI12 arahgindaki herhangi
bir inputa tanimli bu giris aktif
oldugunda sistem Pozitif (ileri)
Limit Swichi uyarisi verecektir.

Bu uyari sadece servo ileri
yonde hareket ederken aktif
olabilir.

Servo Geri yénde dénerken bu
input aktif olsa bile ileri limit
swich hatasI vermeyecektir.

PT, PR, S

9
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Ayarlanan Deger: 0x19

Dijital input sinyali

input aciklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

LSN

Limit of reverse
rotation

Servo Motor geri yonde hareket
ederken ve Siriici PT, PR, S
calisma modlarinda iken
DI1~DI12 arahgindaki herhangi
bir inputa tanimli bu giris aktif
oldugunda sistem Negatif (Geri)
Limit Swichi uyarisi verecektir.

Bu uyari sadece servo geri
yonde hareket ederken aktif
olabilir.

Servo ileri ydnde dénerken bu
input aktif olsa bile Geri limit
swich hatasi vermeyecektir.

PT, PR, S

Ayarlanan Deger: 0x1D

Dijital input sinyali

input aciklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

INHP

Inhabit pulse
input

Servo siricu Harici
Pozisyonlama modunda iken
DI1~DI12 araligindaki herhangi
bir inputa tanimli bu giris aktif
oldugunda Servo siriicl Harici
pals kaynagindan gelen pals
sinyallerini dikkate
almayacaktir.

PT

Ayarlanan Deger: Ox1E Ox1F 0x20 0x21

Dijital input sinyali

input aciklamasi

Fonksiyon Aciklamasi

Desteklenen Modlar

EV1
EV2
EV3
EV4

Event trigger
Pr command
1,2,3,4

Servo sirici Dahili
Pozisyonlama modunda iken
DI1~DI12 araligindaki herhangi
bir inputa tanimli bu giris aktif
oldugunda Servo PR
adimlarinda tanimh Harici Event
Fonksiyonunu aktif hale
getirecektir.

PR

10
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Ayarlanan Deger: 0x22

Dijital input sinyali

input aciklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

ABSE

Absolute system
communication
I/O enable

(Duzenlenecek)

Tdm modlar

Ayarlanan Deger: 0x23

Dijital input sinyali

input aciklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

ABSC

Absolute system
origin setting

(Dlzenlenecek)

Tdm modlar

Ayarlanan Deger: 0x24

Dijital input sinyali

input acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

STOP

STOP

Servo sirici PR galisma
modunda iken DI1~DI12
araligindaki herhangi bir inputa
tanimli bu giris aktif oldugunda
Servo motor stop konumuna
gececektir.

Absoulte pozisyonlama
modunda: Motor stop inputu
kaldirilip yeniden Komut
tetikleme verilir ise servo hedef
pozisyonuna gidip duracaktir.

Inc. pozisyonlama modunda:
Servo pozisyonuna giderken
Motor stop inputu ile motor
stop konumuna geger. CTRG

tetigi verildiginde Servo Motor

stop inputu 6ncesi kalan
pozisyon ile beraber hareketi
icra edecektir.

PR

11



20.12.2022

SERVO SURUCU DiJiTAL CIKIS BAGLANTI TiPLERi

-NPN(SINK) BAGLANTI TiPi:

With the inner power supply
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DIJITAL CIKIS TiPLERI
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Ayarlanan Deger: 0x01

Dijital output sinyali

Output acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

RD

Ready

Servo siirlicii ON konumunda ve
suriict Gzerinde herhangi bir Hata
durumu yok ise DO1~DO6 araligina
tanimlanan bu ¢ikis aktif olur.

Servo slirlicii uyari durumlari (LSP,
LSN, EMG) Servo Ready durumunu
etkilemez.

Tum modlar

Ayarlanan Deger: 0x02

Dijital output sinyali

Output actklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

ALM

Alarm signal
output

Servo siirlicli hata ¢ikis kontagidir.
Surlcl Gzerinde olusan hata
durumlarinda DO1~DO6 araligina
tanimlanan bu gikig aktif olur.

ileri Limit Swichi, Geri Limit Swichi
ve Acil Stop girisleri aktif olsa bile
ALM tanimli ¢ikis aktif olmaz bu
Limit swich ve Acil stop uyarilarinda
¢ikis veren kontak tanimi WNG
cikisidir.

Tum modlar

Ayarlanan Deger: 0x03

Dijital output sinyali

Output aciklamasi

Fonksiyon Aciklamasi

Desteklenen Modlar

INP

SA

In-position ready

Speed attained

INP: Servo pozisyonlama PT, PR
modunda iken Servo Encoder
degeri, Set edilmis encoder
degerinin. +- PA12 degerinin
icerisinde ise bu cikis aktif olur.

SA: Servo motor S (Speed) ¢alisma
modunda iken motor devri 50 rpm
degerinin altinda ise bu ¢ikis aktif
olur. (Dizenlenecek)

PT, PR

Ayarlanan Deger: 0x04

Dijital output sinyali

Output agiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

HOME

Home moving
completion

Servo slirlci dahili pozisyonlama
modunda iken Home islemini
basaril bir sekilde tamamlar ise
DO1~DO06 araligina tanimlanan bu
cikis aktif olur.

PR

13
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Ayarlanan Deger: 0x05

Dijital output sinyali

Output acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

TLC

VLC

Torque limiting
control

Speed limiting
control

Servo surlicu PT, PR, S calisma
modlarinda ve servo ON
konumunda iken surtci limitlenmis
tork degerine ulastiginda bu ¢ikis
aktif olur. Tork ylzdesi PC13
parametresinden ayarlanir.
%100=Motor etiket Nm

Servo siirlicl Tork ¢alisma
modunda iken Limitlenmis Hiz
degerine ulastiginda bu gikis aktif
olur

PT, PR, S

Ayarlanan Deger: 0x06

Dijital output sinyali

Output acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

MBR

Electromagnetic
brake interlock

Elektromanyetik Fren kontroludir.

Bu cikisin kullanilabilmesi igin
Surlcil Gzerinde PAO1 parametresi
x1xx olarak ayarlanmalidir.

(PA-01 Parametresi Yiizler basamagi
MBR Enable/Disable se¢imi )

Servo siirlici ON konumunda iken
herhangi bir hata kodu yok ise
DO1~DO6 araligina tanimlanan bu
¢ikis aktif olur.

PC-40: Servo ON konumundan OFF
konumuna gecerken gecikme
zamani (0~1000ms)

PC-16: Servo OFF konumundan ON
konumuna gegerken gecikme
zamani (0~1000ms)

Tum modlar

Ayarlanan Deger: 0x07

Dijital output sinyali

Output agiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

WNG

Warning

Servo Siiriicii tizerinde ileri Limit
Swichi, Geri Limit Swichi ve Acil
Stop girisleri aktif olur ise
DO1~DO06 araligina tanimlanan bu
cikis aktif olur.

Tim modlar

14



Ayarlanan Deger: 0x08

Dijital output sinyali

Output acgtklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

ZspP

Zero speed
detection

Servo siirtict Sifir hiz algilama
fonksiyonudur. Servo siriicl
Motor devri PC-17
parametresinde tanimlanan rpm
cinsinden hiz degerinin altinda ise
DO1~DO6 araligina tanimlanan
bu cikis aktif olur.

Tum modlar

Ayarlanan Deger: 0x09

Dijital output sinyali

Output acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

CMDOK

Pr command
completion
output

Dahili Pozisyonlama tamamlandi
cikisidir. Dahili pozisyonlamada
birden fazla PR adimi var ise her
bir PR adiminin tamamlanmasi ile
¢ikig verir.

PR

Ayarlanan Deger: Ox0A

Dijital output sinyali

Output acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

oLw

Overload output
warning

(Diizenlenecek)

PR

Ayarlanan Deger: 0x0B

Dijital output sinyali

Output acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

MC_OK

Motion control
completed

INP veya CMDOK c¢ikislarindan
herhangi birisi aktif oldugunda
MC_OK tanimli ¢ikis aktif olur.

PR

Ayarlanan Deger: 0x0C

Dijital output sinyali

Output agiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

OVF

Pr command
overflow

(Diizenlenecek)

PR

Ayarlanan Deger: 0x0D

Dijital output sinyali

Output acgtklamasi

Fonksiyon Aciklamasi

Desteklenen Modlar

SWPL

Software positive
limit

Sirici dahili pozisyonlama
modunda iken Motor encoder
degeri PF-86 parametresinde
tanimli Yazihmsal ileri Limit
degerine ulastiginda DO1~D0O6
araligina tanimlanan bu ¢ikis aktif
olur.

PR
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Ayarlanan Deger: Ox0E

Dijital output sinyali

Output acgtklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

SWNL

Software negative
limit

Sirict dahili pozisyonlama
modunda iken Motor encoder
degeri PF-87 parametresinde
tanimh Yazilimsal Geri Limit
degerine ulastiginda DO1~D0O6
araligina tanimlanan bu cikis aktif
olur.

PR

Ayarlanan Deger: OxOF

Dijital output sinyali

Output acitklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

ABSW

Absolute system
warning

(Duzenlenecek)

Tum modlar

Ayarlanan Deger: 0x10

Dijital output sinyali

Output acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

ABSV

Absolute system
data vanished

(Diizenlenecek)

Tim modlar

Ayarlanan Deger: 0x19

Dijital output sinyali

Output acgiklamasi

Fonksiyon Agiklamasi

Desteklenen Modlar

SRDY

SDE-P
Servo H

Servo siirlicii OFF konumunda ve
surlict Gizerinde herhangi bir Hata
durumu yok ise DO1~DO6 araligina
tanimlanan bu ¢ikis aktif olur.

Servo siirlicli uyari durumlari (LSP,
LSN, EMG) Servo Ready durumunu
etkilemez.

Tum modlar

16
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Dijital Giris ve Cikislar icin Parametre Notlari:

Not-1: PDO1 Parametresi ile LSP (Limit Swich Pozitif), LSN (Limit Swich Negatif), EMG (Emergency Stop) ve ON
(Servo ON) Dijital girislerinin tetikleme kaynagi secilebilir.

Parametre basamak degeri 0 ise; inputun Harici Terminalden tetiklenecektir.

Parametre basamak degeri 1 ise; input yazilimsal olarak dogrudan normalde kapali kontaktir.

U z | vy | x|
[X] ON (Servo ON) 0:Harici Terminal 1: Normalde kapali (Baglanti olmadan)
[Y] LSP (Limit Swich Pozitif) 0: Harici Terminal 1: Normalde kapali (Baglanti olmadan)
[Z] LSN (Limit Swich Negatif)  0: Harici Terminal 1: Normalde kapali (Baglanti olmadan)
[U] EMG (Emergency Stop) 0: Harici Terminal 1: Normalde kapali (Baglanti olmadan)

** PD-01: (0001) olarak ayarlandi ise Servo ON girisinin tanimli oldugu Dijital inputa ON/OFF sinyali
gonderildiginde ya da PD-29 Parametresinden Servo ON inputunun NO/NC durumu degistirildiginde dahi Servo
ON konumunda kalacaktir.

** PD-01: (0001) olarak ayarlandi ise Dijital girislerde tanimli Servo ON inputu olmasa bile sirici dogrudan
Servo ON konumunda olacaktir.

Not-2: PD-15 Parametresi ile Dijital input tetiklemesi igin Filtreleme zamani ayarlanabilir. Bu parametre degeri
icin giris filtreleme zaman degerleri asagidaki gibidir.

0 : invalid
1:2mS
2: 4mS
3: 6mS
4: 8mS
5:10mS

17
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Not-3: SDE serisi servo siriculerin Dijital girisleri Fiziksel ya da Haberlesme Uizerinden tetiklenebilir.

Fiziksel ya da Haberlesme lizerinden tetiklenecek inputlar asagidaki gibi Binary sistemde kodlandiktan sonra elde
edilen deger Hexadecimal cinsinden PD-16 parametresine girilmelidir.

DI12 | DI11 | DI10 DI9 DI8 DI7 DI8 DI5 Dl4 DI3 DI2 DI1

0: Harici terminal Gzerinden tetiklenecek input

1: Haberlesme tizerinden tetiklenecek input

Yukardaki tabloya gore DI7~DI12 araligindaki inputlar Haberlesme tzerinden, DI1~DI8 arali§indaki inputlar fiziksel olarak
tetiklenecek ise PD-16 parametresine 1F80 sayisi Hexadecimal tabanda yazilmalidir. (111111000000)2 = (1F80)16

PD-16 parametresi ayari yukaridaki tabloya gore yapildiktan sonra, PD-25 parametresine deger yazilarak dijital girisler
haberlesme lizerinden tetiklenebilir. (PD-25 Parametresi Modbus Hexadecimal Adresi 0x0630 )

Dijital girisler igin tetiklenme durumu asagidaki gibi olacaktir

Harici Terminal durumu
PD-16 Parametresi
PD-25 Parametresi
Tetiklenme durumu

[N RN Y I
[N RN Y PN
[N RN Sy Y
A=l
Rlo|lo|~
Rlo|lo|~
oo~

olo|r |~
ol|lo|r|o
ol|lo|r|o
olr|o|o
olr|o|o

** PD16 Parametresi gegici adrestir. Enerji Kesintisi sonrasi adres degeri sifir olmaktadir.

** SDE serisi Servo Modbus 0x0204 adresinden Dijital inputlarin durumu okunabilir. Bu adresin Binary kod dagilimi asagidaki
gibidir.

Address Content Data length
0204h To show the on/foff status of DI. 1 word
bit b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8
CN1 pin No. - - - - CN1_42 CN1_41 CN1_23 CN1_22
Signal name - - - - DI12 DI DI10 DI9
bit b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0
CN1 pin No. CN1_21 CN1_20 CN1_19 CN1_18 CN1_17 CN1_16 CN1_15 CN1_14
Signal name DI8 DI7 DI6 DIS Di4 DI3 Di2 D1
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Not-4: Servo slriclide CR (Clear) tanimli input aktif olduktan sonra Hata pals registerini sifirlama seklini belirler.

0: Error Pals sayicisini CR inputunun Yikselen kenar kontagi ile temizleme
1: Error Pals sayicisi CR inputu aktif oldugu siirece temizleme

2: (Dluzenlenecek)

i
I
I
|
f + Y f !
I ' I I I
IoN : I IoN I
| I
f I : | f | I
CTRG ' T . : :
| | | I
'ON 1 | I
| I I
I | I
T T T
| |
| |
I |
i
|

|
I
:
CR :
|
I
|
|
|

Moving distance

Not-5: PD-19 Parametresi ile Alarm kodu cikisinin nasil alinacagini belirler.

0: Servoda hata olustugunda Alarm kodunu Dijital Output ¢ikislari ile Binary kodla

1: Servoda hata olustugunda Yanlizca Hata ¢ikis kontagi (ALM) aktif et.

CNi Hata Kodu Alarm Agiklamasi
Pin41 (DO1) |Pin42 (DO2) |Pin45(DO5)
AL 09 Communication abnormal
AL OA Communication time-out
0 0 0 AL OE IGBT overheat
AL OF Memory error
AL 10 Overload 2
0 0 1 AL02 Low voltage
0 1 0 ALO1 Over voltage
AL 04 Regenerative alarm
0 1 1 AL 03 Over current
0 0 AL 05 Overload 1
AL 06 Over speed
1 0 1 AL 07 Pulse command abnormal
AL 08 Position error excessive
1 1 0 AL OB Encoder error 1
ALOC Encoder error 2
1 1 1 AL11 Motor mismatch
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Not-6: PD-27 parametresi ile DO1~DO6 araligindaki outputlarin Normalde Agik(NO) ya da Normalde kapali(NC) durumlari
ayarlanabilir.

DO6 DO5 DO4 DO3 DO2 DO1
0 0 0 0 1 1

0: Normalde Agik (NO)

1: Normalde Kapali (NC)

Yukaridaki Dijital Output tablosuna gére PD-27 parametresine 3 sayisi gdnderilir ise DO1 ve DO2 Normalde kapali, DO3~DO6
araligi ¢ikis kontaklari Normalde agik kontak olacak seklinde davranacaktir. (000011), = 3

Not-7
Control | Setting
No | Abbr. Function description Unit
mode | range
PD28 |MCOK | Motion completion (DO: MC_OK) option Pt, Pr 0000h -
o [y |x ST | ~002Fh

X:output option
0:not to hold

1:to hold
y: potion error option
0:AL1B is invalid

1:AL1B is valid

Di: CTRG
DO: CMDOK

DLY

- -

Position command —

- #  [NP=0ON, indicates
DO: INP position completion
DO: MC_OK

CMD_OK & INP

Not-8: PD-29 parametresi ile DI1~DI12 araligindaki inputlarin Normalde Agik(NO) ya da Normalde kapali(NC) durumlari
ayarlanabilir.

DI12 DI11 DI10 DI9 DI8 DI7 DI6 DI5 DI4 DI3 DI2 DI1
0 0 0 0 0 0 0 1 1 0 1 1

0: Normalde Acik (NO)
1: Normalde Kapali (NC)

Yukaridaki Dijital input tablosuna gére PD-29 parametresine 27 sayisi gonderilir ise DI1, DI2, DI4, DI5 Normalde kapali, diger
dijital inputlar Normalde acik kontak seklinde davranacaktir. (000000011011), = 27

** Pozitif Limit Swichi, Negatif Limit Swichi ve Acil Stop girisleri diger input tanimlarindan farkli olarak 0:Normalde Kapali 1:
Normalde Acik kontak olacagi anlamina gelir.
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CN1 SOKETI PiN YAPISI VE PiN DAGILIM SEMASI

|
26 1

y N N NS AN A e A
B A B P 0 0 ad s e ~2 49
ve we -<25
R NN N e N8 oA
59 25
Front view Side view Rear view

| > <

r__/[ \
26/ vee || LG |[mon1|[monz| [ LAR || LBR || LZR | |pocom| | DO2 | [ DO4 | [ DOE | [ vDD || SG |50

27{icma|| LG || LG |[ LA || LB || Lz || opP |[DO1 || DO3 || DOS ||com+|{com+|49

1|vcc|| 6 |[ NG |[orc|{ PG || L |[Di12]| Di2 || D14 || D16 || Di8 ||Di10]| sG |2

e ———————
) SPRE S |

|2 [vema][Le |[ NP ][ PP H LG |[Di11][ D11 |[ D13 |[ D15 |[ D7 |[ D19 |[ sG ]24/,"

N ’

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.
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