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1.

Genel Uyarilar

Bu kitapgik, GMTCNT GSSJ serisi AC servo surlcl ve GS serisi servo motorun kurulumu, baglantisi, kontrolu ve
galismasi hakkinda bilgi verir. Urtnler elinize ulastiginda kutularini agip litfen asagidakileri kontrol ediniz.

Uriinlerin tizerinde yazili olan referansin, malzeme ile birlikte génderilen irsaliyedeki referans ile ayni
oldugunu kontrol ediniz.
Urunleri ambalajlarindan ¢ikariniz ve nakliye esnasinda zarar gérmediginden emin olunuz.

Yukarida belirtilen sorunlarla karsilasilmasi durumunda, cihaza enerji vermeden litfen GMT Endustriyel Elektronik
San. Ve Tic. Ltd. Sti.veya GMTCNT bayisi ile temasa geginiz.

2.

4.

Servo suricliniin yandaki sekilde gosterildigi gibi monte edildiginden
emin olunuz. Aksi halde servo surtcu zarar gorebilir.

Servo sUriiciyl panoya dik sekilde monte ediniz. Frenleme direnci gibi
Is1 yayan komponentler kullanildiginda servo surtcinun
Isidan etkilenmeyeceginden emin olunuz.

Giivenlik Uyarilan

Besleme kaynagi, servo surlici ve motor tzerindeki butin vidalar, konektérler ve kablo terminallerinin
dogru baglandigina emin olunuz. Aksi halde uriin hasar gérebilir, yangina sebep olabilir ya da kisisel
hasarlar meydana gelebilir.

Servo suricl ile servo motor arasindaki kablo baglantilarini siki yapmayiniz.

Motor mili ile motora baglanacak yuk milinin dogru merkezlendiginden emin olmak igin kaplin veya uygun
aparat kullaniniz.

Servo sUriicunln igine vida gibi iletken veya yag gibi yanici malzeme diismedidine/sizmadigina emin
olunuz.

Servo sUriicu ve servo motoru dislirmeyiniz veya vurmayiniz.

Guvenliginiz igin hasarl servo sirlcl veya servo motoru kullanmayiniz.

Cevre Sartlari

Ortam Sart

Sicaklik Calisma: 0 ila 40 [/C arasinda (donma olmamalidir)
Depolama: -10ila 70 [/C arasinda (donma olmamalidir)

Nem Calisma: 90%RH (yogusma olmamalidir)
Depolama: 90%RH (yogusma olmamalidir)

Hava Asindirici sivi ve gaz icermeyen, temiz, kuru ve dogrudan gines 1$131 olmayan
ortamlara monte ediniz

Yikseklik En ¢cok 1000 mt.

Titresim 59 m/s

Montaj Yonii ve Agikliklar




5.  Servo Siiriicii Teknik Ozellikleri

Servo Sriicli Modeli

GSSJ-H4

GSSJ-H5

Gig

Ana gl¢ Beslemesi

3 Faz 3 x 380VAC
+15%, -%20 47-63Hz

3 Faz 3 x 380VAC
+15%, -%20 47-63Hz

Kontrol Devresi

18VDC-30VDC 1A

18VDC-30VDC 1A

Akim Nominal Akim RMS 10A 13A
Pik Akim 35A 45A
Fren kiyici esik gerilimi 680VDCt5V 680VDCt5V
Asiri gerilim alarm esik gerilimi 700VDC+5V 700VDC+5V
Dusik gerilim alarm esik gerilimi 400VDC+5V 400VDC+5V
Fan Fan
Sogutma yontemi
Agirlik (Kg) 3.62 3.62
Olgtiler 255 x230 X 77 mm 255 x230 X 77 mm
Dijital Girig-Cikis 8 adet dijital giris, 7 dijital ¢ikis (OUT1,0UT2,0UT7 0.1A,
OUT3-0UT6 0.5A)
Analog Cikis 2 analog girig, -10V..10V
Genel Enkoder sinyal ¢ikis Max. 2MHZ
Fonksiyonlar fonksiyonu
Master enkoder giris Max 4MHz. 3.3V-4.4V pulse/direction, CW/CCW ve RS422
fonksiyonu sinyalleri kabul eder.
Geribesleme Artimsal Enkoder
RS232 PC yazilim baglanti noktasi
RS485 Modbus RTU max. 115.2KHz
STO Guvenlik kontrol girisi
Calisma Sicaklig 0...40C
Ortalm Depolama Sicakligi -10...70C
Sartlari Nem %90 az
Montaj Sekli Dikey Montaj
Basing 86kpa-106kpa

6. Servo Siiriicii ve Motor Kombinasyonlari

Frenli Glii¢ Kablosu
Servo Servo Motor Gi¢ Kablosu Enkoder Tork/Hiz/Akim
Siriict Kablosu
GS150D-300-20AYK-4HC GMK-008-XX-GK2 2000rpm/14.3Nm/8.5A
GS150D-300-20AFK-4HC GMK-008-XX-GK2F
2000rpm/18Nm/9.3A
GS150D-380-20AYK-4HC GMK-015-XX-GK2
GS150D-380-20AFK-4HC GMK-015-XX-GK2F
GSSJ-H4 GEK-03-KK1 ™ 1500rpm/22Nm/10.3A
GS180D-350-15AYK-4HC GMK-015-XX-GK2
GS180D-350-15AFK-4HC GMK-015-XX-GK2F
1500rpm/28Nm/14.3A
GS180D-440-15AYK-4HC | GMK-015-XX-GK2
GSSJ-H5 GS180D-440-15AYK-4HC GMK-015-XX-GK2F

Not: Gug ve enkoder kablolarinda XX yazilan yere kablo boyu 3mt icin 03, 5mt icin 05, 10mt igin 10 ve 15mt igin 15
seklinde yazilmali ve siparigte belirtiimelidir.




7.  Servo Siriicii Baglanti Diyagrami

Montaj Delikleri

X2 STO Konnektdr
24V, GND: 22V Glg Kaynag

STOA+, STOA-:Guvenlik port A
STOB+, STOB-: Givenlik Port B

Driver Shell

X1

EMEODER CIKIZ PORTU

XA

24VA and GNDS:
Dijital girisier igin 24V kaynak girisi

DIN1...DIN8 and COMIT:
8 Dijital giris terminalleri

X7 B
GA, AIN1 and AINZ
2 kanal Analog input
24V0 and COMO:
Dijital gikislar igin 24V kaynak girisi
“OUT1...0UTT:
7 dijital gcikis porty

6 nolu gikis, fren strmek igin direk kul_l -

GND Terminal

X8
U, V, W, PE:
Motor Gug Kablolar

X10

DC+, DC=:
DC Bus Portu
RB+, RB-:

wE e

;...-...._

Sogutucu ylizey

’7 Ekran
=

4 Ayar Butonu
Parametre Ayar Butonlan

X3
RS232 Haberlesme Portu

X2
RS485 Haberlesme Portu

X5
Master encoder input

— xa

CAN portul Opsiyonel)

XE
Maotor Enkaoder girisi

Motor Kablosu sheild
baglanti noktasi

Harici fren Direnci Girisi
R, 8, T:
AC G Girisi
{380V AC)

Not: Gorsel ile Uriin arasinda fark olabilir. Kilavuzdaki ve cihaz Gzerindeki giris

cikis isimlerini dikkate aliniz.



8. Servo Siiriicii Arayiizleri

Arayiiz GSSJ-H4 Fonksiyon
GSSJ-H5
Enkoder Cikis X1
RS485 X2
RS232 X3
CAN X4 Opsiyonel
Master Encoder X5 Enkoder girisi
Enkoder Girisi X6 Motor encoder girisi
24VS Harici besleme girisi “18VDC-30VDC 1A”.
GNDS
COMI1 DIN1~DIN4 girigleri igin ortak ug
COMI2 DIN5~DINS8 girigleri igin ortak ug
DIN1 Dijital giris araytzi
DINZ Aktif sinyal: 12.5V~30V
Aterminal Pasif sinyal: 5V disuk.
giris ¢cikis DIN3
DIN4
DINS
DIN6
DIN7
DIN8
OuUT7+ Max. ¢ikis akimi: 100mA
OuT7- X7 Max. gerilim: 24V
GA Analog giris igin ground ucu
AIN1 Analog giris 1 giris empedansi: 200 K
AIN2 Analog giris 2 giris empedansi: 200 K
OuUT1+ Dijital Cikis 1+ Max. ¢ikis akimi: 100mA
Max. gerilim: 24V
OuUT1- Dijital Cikis 1-
OouT2+ Dijital Cikis 2+ Max. ¢ikis akimi: 100mA
ouT2- Dijital Cikis 2- Max. gerilim: 24V
OouT3 Dijital Cikis 3 Max. ¢ikis akimi: 500mA
. Max. gerilim: 24V
Birtierrrllll(r:al ouT4 Dijital Cikis 4 Max. ¢ikis akimi: 500mA
ang giks Max. gerilim: 24V
OouT5 Dijital Cikis 5 Max. ¢ikis akimi: 500mA
Max. gerilim: 24V
24V0 Gug girisi dijital ¢cikis 3-4-5
COMO Ortak terminal dijital gikis 3-4-5
ouT6+ Dijital Cikis 6+ Max. ¢ikis akimi: 500mA
oOUTe- Dijital Cikis 6- Genellikle Motor freni igin kullanihr.
UN/W/PE X8 Motor glg kablosu girisi
STO X9 Guvenlik girisi (STO)
R/SIT X10 R/SIT Ana Besleme Girisi
RB+/RB- 3 Faz 380VAC
DC+/DC- RB+/RB- Frenleme direnci girisi
DC+/DC- DC BUS




9.

Servo Siiriicii /0 Arayiizleri ve Baglantilan

m ‘ S, Analog girig icin ground girisi
(= 3 Al Analog girig 1
m AlZ Analog girig 2
m QOUT1+  Dijital glos 1+
E OUT1-  Dijitalglis -
m OUT2+ Dijital glas 2+
nq OUT2- Dijital ks~ 2-
E ouT3 Dijital gikis 3
-1 OUT4  Dijitalgkis 4
E.{ QUTA Dijital s~ &
E 2440 Dijital ks icin 24V giris
m COMO Dijital ks igin ortak ug
m QUTE+ Dijital e G4+
m OUTE-  Dijital gkis g-
I = 15
AlN1 18
AIN2 L
= ourt- H
- OuUT2+ 20
E g— ouT2. 21
= ours_ |2
j;:( I QUT4 23
j_;=( i QuTs P
24V 0 =
S, w2
=\l e P 0
OUT6-

24VDC + Besleme  Zd4y5 m
24VDC - Besleme  GHS 2 nq
Diiital girisler icin ortakug DIN1-DINa COMIT 3 [N & [
Dijital giris 1 DINT 4 (N = ]
Dijitalgiis 2 DNz 5 |§ = o
Dijitalgiris 3 DNz & | » o
Dijital giris 4 DN 7 | = ]
Dijital giriler icin ortak ug pins-DiNg CoMi2 8 | =
Dijitalgiis 5 DINs 59 |l = &
Dijitalgiris § DiNG 10 | * &
Dijitalgiis 7 DIN? 11 |l = §
Dijital giris 5 DINg 12 m
Dijtalglos 7+ 0UT7- 13 [ = &
Dijital cikas 7- OUT?- 14 m
1 ;
i Sl 24vs
iy o S]GNDS
—— GOMI |
o 4 —— 5.1ER
=/t o g
oD o H
7 ]
|'=/= py LI 7
—— comiz |
24V =/= 9 DING
10 EAC]
oo DING %
0B L T=E ]
oD 2 e gl
13 d
oUT7+
14 ::i
oUT?-
10. STO

STO fonksiyonu STO sinyallerinden herhangi biri aktif oldugunda cihaz igindeki dahili besleme devresinin

glcind dogrudan keserek, slrtctnin ve motorun dogrudan kapanmasini saglar.

Eger STO kullaniimak istenmez ise asagidaki sekilde girisler kisa devre yapilmalidir.

—A

( 28V

STOA+
9 STOA-
©  §TOB+

STOB

GND

—
. ——
———

Kisa Devre

V4



STO fonksiyonu kullaniimak istenildiginde baglanti sekli asagidaki gibidir.

Cikag
= Servo Siiriicii
T31 T33
Giivenlik rélesi
24V,J
STOA+ I
STOA- | I
TTITT] A1 e e
[s]e] —
Soooon] | . sTOB+ I |
s | |
; I ] GND
Guvenlik Cikisi : i
-

11. Servo Siiriicii X1~X6 Arayiizii

X1 Enkoder Cikis Arayiizii

Pin Sinyal Aciklama

1 +5V Giig

5 Z2 Open Collector Cikis
6 GND Sinyal Ground
2 A

7 1A

3 B

8 /B

4 Y4

9 1z

X2 RS485 Arayiizii

X

in Sinyal

GND

RX

IRX

TX

O W|N|IN G

ITX

RS485 cift telli baglantida, 2 ve 3 nolu pinler kopriilenir A(+) ucunu ifade eder. 7 ve 8 nolu pinler kopriilenir
B(-) ucunu ifade eder.



X3 RS232 Arayiizii

Pin Sinyal

2 X

3 RX

5 GND

PC SERVO
RxD 2 TXD 2
TxD 3 RXD 3
GND 5 GND 5

X5 Master Enkoder Girisi

Pin Sinyal

4 Pul+/A1+/CW+
5 Pul-/A1-/CW-
10 Dir+/B1+/CW+
15 Dir-/B1-/ICW-
9 Z1

14 1Z1

1 5V

2 GND

3

8 A

13 1A

7 B

12 /B

6 r4

11 1Z

Not: Harici enkoder baglantisi yapiimak istendiginden Encoder A ucu 4 nolu pin girigsine, B ucu 10 nolu pin
girisine baglanmali 5 ve 15 nolu uglara 24VDC nin - negatif ucu verilmelidir.

X6 Enkoder Girisi

Pin Sinyal
1 5V

9 GND
8 PTC_IN
2 A

10 1A

3 B

11 /B

4 r4

12 1Z

5 U

13 U

6 Vv

14 A"

7 w

15 W

12. Servo Siiriicii ve Servo Motor Konfigilirasyonu
GMTCNT marka servo sirlculerimiz, fabrika ayarlarinda iken, motor tanimi yapiimadigindan 800.0 veya FFF.F
mesajl verir.
Motor tanitimi cihaz devreye alinmadan énce mutlaka yapilmalidir.

1. Motor tanitiminin yapilmasi

a.  H-1.9 parametresinden motor tanimini giriniz.

Motor Modeli Motor Tanimi
GS150D-300-20AY(F)K-4HC 300.0
GS150D-380-20AY(F)K-4HC 380.0
GS180D-350-15AY(F)K-4HC 350.0
GS180D-440-15AY(F)K-4HC 440.0




2. Bir parametrenin degistiriimesi

a. MODE tusuna basilarak istenilen parametre grubuna gidilir. Sonra SET tusuna basilir ve bu grubun igine girilir.
Ornegin: A — A-0.0

b. A V¥ tuslari ile istenilen parametre bulunur ve SET tusu ile parametreye girilir. Tekrar SET tusuna basilarak
parametrenin flag yapmasi saglanir ve A Vtuslari ile istenilen deger ayarlandiktan sonra SET tusuna ekranin sag alt
tarafindaki LED yanincaya kadar (XXXX .) basili tutularak parametre ayarlanir.

c. Degisikliklerin hafizaya alinmasi icin ilgili mentiniin X-0.0 nolu (6rnegin A-0.0) parametresi 0001 yapilmalidir.

3. Yapilan ayarlarin dogrulugunu teyit etmek i¢in servo motor ve servo sirictinin normal ¢aligip galismadigini
kontrol etmek gerekir. Bunun igin JOG modu kullaniimalidir. Bu modda A V¥ tuslari yardimi ile sag ve sol yonde
istenilen devirde motorun dénmesi saglanir.

a. Motor taniminin yapildigindan emin olunuz.

b. E-0.2 parametresinden dénmesi istenilen devri RPM cinsinden ayarlayiniz.

c. J menusune geliniz ve SET tusu ile menuye giriniz ve J-4.0’ 1 goriiniiz.

d. Ekrana J-4.0 gelince ¥ tusu ile J-1.5’e ve ardindan da A tusu ile J-2.5’ e geliniz.

e. Ekranda J-2.5 var iken SET tusuna basiniz ve ekrana abcd geldigini gériiniiz.

f. Ekranda abcd var iken A tusuna basili tutuldugunda motor bir ydne, ¥ tusuna basili tutuldugunda diger yone
dénecektir.

13. Parametreler

Parametre Listesi: Grup E (Servo siiriicii komutlarinin ayarlanmasi)

Ekran Fonksiyon Kisaltmasi Fonksiyon Aciklamasi Fabrika Aralik
Degeri
E-0.0 Operation Mode 0.004(-4) Pulse Modu, Pulse(direction,
Cw,CCwW
A/B phase

0.003(-3) Anlik hiz modu
0001(1) Dahili posizyon modu
0003(3) Hiz modu (hizlanma ve -4
yavaslama devrede)
0004(4)Tok modu

E-0.1 Control_word_easy 000.0 Motor Serbest 0

000.1 Motor Kilitli
E-0.2 SpeedDemand_RPM -3 veya 3 modunda c-2.8= iken hiz 0

referans girisi
E-0.3 CMD_q 4 modunda c-3.0=0 iken tork referans girisi 0 -2047 — 2047
E-0.4 Vc_loop_BW Hiz ¢evrin bant genisligi 58 0~600
E-0.5 Pc-Loop-BW Pozisyon ¢evrim bant genisligi 9
E-0.6 Tunning_Start Eger degisken 11 ayarlanmis ise 0

Auto-tune baslar




Parametre Listesi: Grup G (Gergek zaman ekran verilerinin ayarlanmasi)

Ekran Fonksiyon Kisaltmasi Fonksiyon Agiklamasi
G-0.0 Soft_Version_LED Numerik Ekran Software versiyonu
G-0.1 Time_Driver Servo surici birikitiimis ¢alisma zamani
G-0.8 Temp_Device Servo suricu sicakligi
G-0.9 Real_DCBUS Gergek DC bus gerilimi
G-1.0 Ripple_DCBUS DC bus gerilimi dalgalanma degeri
G-11 Din_Status Girig portu durumu
G-1.2 Dout_Status Cikis portu durumu
G-1.3 Analog1_out Analog 1 giris degerinin cihazda okunan
degeri
G-1.4 Analog2_out Analog 2 girig degerinin cihazda okunan
degeri
G-1.5 Error_State Hata durumu
G-1.6 Error_State2 Hata durumu word 2
G-1.7 Status_Word Bit0O=Calismaya hazir
Bit1=Calisiyor
Bit2=igletim aktif
Bit3=Hata
Bit4=Gerilim pasif
Bit5=Hizli Stop
Bit6=Calisma pasif
Bit7=lkaz

Bit10=Hedefe ulasild
Bit11=Dahili limit aktif
Bit14=Akim gevirme bulundu
Bit15=Referans bulundu

G-1.9 Pos_Actual Motor gergek konumu

G-2.0 Pos_error Hata sonrasi konum

G-2.1 Gear_Master Elektronik digli dncesi giris puls sayimi

G-2.2 Gear_Slave Elektronik digli sonrasi ydratilen puls
sayimi

G-2.3 Master_Speed Ana eksen puls hiz

G-24 Slave_Speed Takip eden eksenin puls hizi

G-2.5 Real_Speed Gergek hiz (rpm)

G-2.9 I_q Gergek akim
R

2047 2

Parametre Listesi: Grup A (Kontrol evrimi parametrelerinin ayarlanmasi)

Ekran Fonksiyon Kisaltmasi Fonksiyon Aciklamasi Fabrika Aralik
Degeri
A-0.0 Store_loop_Data 1: Tum kurulum parametrelerini hafizaya 0
alr

10: Motor harig tim kurulum
parametrelerini hafizaya alir.




A-0.1 kvp Hiz ¢cevrim cevap hizi 0~ 32767
A-0.2 kvi Kiguk hatalari kompanze edebilmek icin 0~ 16384
kazang
A-0.3 Notch_N Mekanik rezonanslari yok eder -2047
2047
A-0.4 Notch_on 0=Notch filtresi agik
1=Notch filtresi kapali
A-0.5 Speed_F Motor Isletim esnasinda giiriiltiiyd 0-45
azaltmak igin hiz cevrimi geri besleme
bant genisligi kigultaimelidir.

A-0.7 Kpp Pozisyon modunda oransal kazang 1000 0-16384
A-0.8 K_Speed_FF 0O=ileri besleme yok 256 0 - 256
256=%100 ileri besleme var
A-1.0 Profile_Acce_16 3 ve 1 modunda hizlanma ivmelenme 610 0-2000

ayari
A-1.1 Profile_Dece_16 3 ve 1 modunda yavaglama ivmelenme 610 0-2000
ayarl
A-1.2 Kep Akim ¢evrimi cevap hizi
A-1.3 Kci Akim kontroliinde ufak hatalari kompanze
etmek icin kullanilan sire
A-1.4 CMD_q_Max Akim kontrolt maksimum degeri
A-1.5 Speed_Limit_Factor Tork modunda hiz sinirlayan faktor 10 0-1000
A-1.6 Invert_Dir 0=Saat yonunun tersine don 0
1=Saat yoniine don
A-2.3 Tunning_filter Auto-tunning esnasinda filtre degerini 64 0-1000
gosterir
A-2.4 Max_Speed_RPM Motorun maksimum dénads hizini ayarlar 5000 0 —-6000
A-2.5 Max_Following_Error_16 Following Error= 100
100* Max_Following_Error_16
Parametre Listesi: Grup c (Girig/Gikis ve isletim parametrelerinin ayarlanmasi)
Ekran Fonksiyon Kisaltmasi Fonksiyon Aciklamasi Fabrika Aralik
Degeri
c-0.0 Store_loop_Data 1: TUm kurulum parametrelerini hafizaya 0
alr
10: Motor harig tim kurulum
parametrelerini hafizaya alir.
c-0.1 Din1_Function 1: Sirlcu aktif 18
2: Hata Reset
c-0.2 Din2_Function 3: Isletim Modu 8
4: Hiz dongusiinde P kontrol aktif
c-0.3 Din3_Function 5: Pozitif limit 1
6: Negatif limit
c-0.4 Din4_Function 7: Homing sinyali 14
8:YOn segimi
c-0.5 Din5_Function 9: Dahili hiz kontrol 0 7
10: Dahili hiz kontrol 1
11: Dahili pozisyon kontrol O
12: Dahili pozisyon kontrol 1
13: Hizl durma
14: Homing start
15: Aktif Komutu
16: Dahili hiz kontrol 2
17: Dahili pozisyon kontrol 2
18: Elektronik digli orani 0
19: Elektronik digli orani 1
20: Elektronik digli orani 2
21: Kazang 0
c-0.6 Din6_Function 22: Kazanc 1 3
Not: Din8 sadece software den
ayarlana bilir ve fabrika degeri 9
ayarhdir.
Din8=9

11




c-0.7 Din7_Function 2
c-0.8 Dio_Polarity 10 polaritesi ayarlanir. 0
c-0.9 Dio_Simulate Girig sinyalleri simule edilir. 0
c-1.0 Switch_On_Auto 0: Pasif 0
1: Servo suriclu enerjilendiginde motor
otomatik kilitlenir.
c-1.1 Dout1_Function 1: Hazir 1
c-1.2 Dout2_Function 2: Hata 3
c-1.3 Dout3 Function 3: Poziyona ulasildi 2
c-1.4 Dout4_Function 4: Sifirhiz 10
c-15 Dout5_Function 5: Motor fren 6
6: Hiza ulagild
7: Index
8: Tork modda maksimum hiza ulasildi
9: PWM On
10: Pozisyon limit
11: Referans bulundu
12: Bos
13: Multi DinO
14: Multi Din1
15: Multi Din2
Not: Dout6 ve Dout7 yalnizca
yazilimdan
Ayarlanabilir ve fabrika degerleri
Dout6=5
Dout7=4
c-1.6 Din_Mode0 Eger bir dijital girise igsletim modu kontrol -4
atanmis ise giris sinyali pasif iken bu
isletim modu secilir.
c-1.7 Din_Mode1 Eger bir dijital girise igletim modu kontrol -3
atanmis ise giris sinyali aktif iken bu
isletim modu secilir.
c-1.8 Din_Speed0_RPM Multi-hiz kontrol: O [rpm] 0
c-1.9 Din_Speed1_RPM Multi-hiz kontrol: 1 [rpm] 0
c-2.0 Din_Speed2_RPM Multi-hiz kontrol: 2 [rpm] 0
c-2.1 Din_Speed3_RPM Multi-hiz kontrol: 3 [rpm] 0
c-2.2 Analog1_Filter Analog giris sinyallerini diizeltmek igin 5 1-127
kullanihr.
c-2.3 Analog1_Dead Harici analog sinyal 1 i¢in 6lU bolge verisi 0 0-8192
ayarlanir
c-2.4 Analog1_Offset Harici analog sinyal 1 i¢cin kayma verisi 0 -8192 - 8192
ayarlanir.
c-2.5 Analog2_Filter Analog giris sinyallerini diizeltmek igin 5 1-127
kullanihr.
c-2.6 Analog2_Dead Harici analog sinyal 2 i¢in 6lU bolge verisi 0 0-8192
ayarlanir
c-2.7 Analog2_Offset Harici analog sinyal 2 i¢in kayma verisi 0 -8192 - 8192
ayarlanir.
c-2.8 Analog_Speed_Con Analog hiz kanallarini seger

0: Pasif
1: Analog kanal 1 (AIN1) aktif
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2: Analog kanal 2 (AIN2) aktif

c-2.9 Analog_Speed_Factor Analog sinyaller ile ¢ikis hizi arasindaki 1000
oran ayarlanir
c-3.0 Analog_Torque_Con Analog tork kanallarini seger 0
0: Pasif
1: Analog kanal 1 (AIN1) aktif
2: Analog kanal 2 (AIN2) aktif
c-3.1 Analog_Torque_Factor Analog sinyaller ile ¢ikis hizi arasindaki 1000
oran ayarlanir (akim)
c-3.2 Analog_MaxT_Con 0: Kontrol yok 0
1: AIN1 ile maksimum tork kontrol
2: AIN2 ile maksimum tork kontrol
c-3.3 Analog_MaxT_Factor | Analog sinyal kontrolinde maksimum 8192
tork faktorini gosterir.
c-3.4 Gear_Factor Elektronik disli igin carpan degeri. 1000 -32767 32767
c-3.5 Gear_Divider Elektronik disli i¢in bélen degeri. 1000 -32767 32767
c-3.6 PD_CW Puls mod kontrol 1
0... CW/CCW
1... Puls/yon
2... Artimli enkoder
10... CW/CCW (RS422 tip)
11... Puls/yén (RS422 tip)
12... Artimli enkoder (RS422 tip)
c-3.7 PD_Filter Giris pulsini dizeltmek igin kullanilir. 3 1-32767
c-3.8 Frequency_Check Giris frekans pulsi sinirlanir (kHz) 600 0-600
c-3.9 Position_Reach_Time Puls modunda zaman penceresinde 10 0-32767
ulagilan konumu gésterir.
c-4.0 Hangi dahili konumun ayarlanacagi 0
Din_Position_Select_L segilir. 0-7 arasinda ayarlanir.
c-4.1 Din_Position_M c-4.2 parametresine bakiniz. 0
c-4.2 Din_Position_N Din_Pos= 0
Din_Position_M*10000+Din_Position_N
c-4.3 Din_Control_Word Mutlak veya Bagil mo 2F
secimi
2F=Mutlak Mod
4F=Bagil Mod
Bu parametre ayarlandiktan sonra cihaz
kapatilip aciimahdir.
c-4.4 Din_Speed4 RPM Multi-hiz kontrol: 4 [rpm] 0
c-4.5 Din_Speed5_RPM Multi-hiz kontrol: 5 [rpm] 0
c-4.6 Din_Speed6_RPM Multi-hiz kontrol: 6 [rpm] 0
c-4.7 Din_Speed7_RPM Multi-hiz kontrol: 7 [rpm] 0
Parametre Listesi: Grup H (Servo motor parametrelerinin ayarlanmasi)
Ekran Fonksiyon Kisaltmasi Fonksiyon Agiklamasi
H-0.0 | Store_Motor_Data 1: Motor ayar parametreleri hafizaya
alnir.
H-0.1 Motor_Num Segili motor modelini gosterir.

13




H-0.2

Feedback_Type

001.1: Diferansiyel ABZ ve UVW
sinyalleri

001.0: Diferansiyel ABZ ve UVW
sinyalleri (TTL)

000.1: ABZ TTL ve diferansiyel UVW
sinyalleri

000.0: ABZ TTL ve UVW sinyalleri (TTI)
Motor kutup giftlerinin sayisi [2p]

H-0.3

Motor_Poles

Motor kutup giftlerinin sayisi [2p]

H-1.9

Motor Num

Tabloya gbére motor tipi secimi yapilir.

Parametre Listesi: Grup S (Servo siiriicii parametrelerinin ayarlanmasi)

Ekran

Fonksiyon Kisaltmasi

Fonksiyon Aciklamasi

Fabrika
Degeri

S-0.0

Store_Loop_Data

1: Motor parametreleri harig diger tim
kurulum parametreleri hafizaya alinir.
10: Motor parametreleri hari¢ diger tim
kurulum parametreleri fabrika ayarina
doner.

0

S-0.1

ID_Com

Servo sdriicu istasyon numarasi
Not: Bu parametreyi degistirmek iin
S-0.0 adresi ile hafizaya alinmal ve
servo surucu restart edilmelidir

S-0.2

RS232_Bandrate

RS232_Bandrate
RS232 portunun Baud Rate ayarinin
yapilmasi

270

540
270
90

Ayar degeri

Not: Bu parametreyi degistirmek iin
H-0.0 adresi ile hafizaya alinmali ve
servo surucu restart edilmelidir.

Gerek deger
19200
38400
115200

S-0.4 | Chop_Resistor

Frenleme direncinin degerini gosterir. 0

S-0.5 | Chop_Power_Rated
gosterir.

Frenleme direncinin nominal glicinu 0

S-0.6 | Chop_Filter

Frenleme direncinin zaman sabitini 60
gOsterir. Zaman: N*256/1000 Birim: sn

14. Dijital 10 Sinyallerinde Polarite Kontrol

Not: Tim dijital girigler fabrika ayari normalde agiktir.

Numerik Ekran Degisken Adi

Aiklama

c-0.8 Dio_Polarity

10 Polaritesi ayarlanir

@ Girig/gikig port segimi @ Bos

0: Gikig portu
1. Girlg pqdu_ @ 0: Normalde kapali
g?f_‘3|15;§|ml 1: Normalde agik
iris:
@ @ Cikis: 1-7
Fonksiyon Aciklama
Pasif (0) Dijital giris 0 ayarlandiginda dijital giris iptal edilmis olur.
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Servo aktif

Servo start alir ve motor mili kilitlenir.

Hata Reset

Yikselen kenar sinyalleri gecerlidir ve alarm durumunu
sifirlar

isletim Mod kontrolii

iki mod arasinda gegis saglar. Sinyal aktif ise c-1.7 pasif
ise c-1.6 da ayarli mod gecerlidir.

Hizgevrim P kontroll

Hiz modunda durma performansi ve hiz kaymasini
iyilestirir.

Pozitif Limit ileri yon limit sinyalidir.
Negatif Limit Ters yon limit sinyalidir.
Homing Sinyal Pozisyon baslangi¢ noktasina geldigini ifade eder.

Ters Hiz komutu

Hiz modunda hedef hizi tersine cevirir.

Dahili Hiz kontrol 0

Dahili Hiz kontrol 1

Dahili Hiz kontrol 2

Dahili goklu hiz kontrol igin kullantlir

Dahili konum Kontrol 0

Dahili konum Kontrol 1

Dahili konum Kontrol 2

Dahili goklu konum kontrolu igin kullanihir

Multi Din O Elektronik disli segim girigleri

Multi Din 1

Multi Din 2

Kazanc¢ 0 Kazang segim girigleri

Kazang 1

Acil Stop

Start Homing Sinyalin ylUkselen kenar algilandiginda Homing islemi
baslar

Komut Aktif Sinyalin yukselen kenar algilandiginda dahili konum

aktif olur.

Dijital giris baglantilari

NPN baglanti
Servo driver
24VDC H coMIL T
coMn : 4
« E
ov < DINL [
DIN1
51k
1k
1—0/ DiN2
DINZ =
1k
" o i DINE
DIN3 S
1k
Controller L—% T
el covz| T | Sk
o EA
ov < DINS '_
DINS 7
1k
4—-0/ DING
DING
5.1k =
1k A
— e e BINT -
DINT T
1k
Lot DINg
DINS
PNP baglanti
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15. Dijital cikis Port Baglanti Diyagramlari

Servo driver
ov <} coMIL Tk
coMn ' A ¥
e | A
24VDC | TINL [ A
DIN1
5.1k -
1k 4 [
1—9‘/ DIN2 i
DIN2 7 .
PSS
4o - DING I v
DIN3
5.1k -
1k 1
Controller “—"= B
ov <t COMIZ
Conm sk i
VDT fea on . I
DINS T
' 1k
J—o/ DING
DING 1k »
kS S
e el DINT g
DINT Iy
k
L% DI
DINS

Fonksiyon Aciklama

Pasif (0) Dijital cikis iptal edilir.

Hazir Servo sirlcl isletim icin hazir

Hata Hata cikisi

Konuma ulasildi Pozisyon modunda pozisyona ulasildi

Sifir Hiz Motor aktif edildiginde hiz 0 iken gikis verir

Motor Freni Motor freni devrede iken gikis verir

Hiza ulagildi -3 veya 3 modunda hedef hiza ulasildi gikisi
Indeks Z faz sinyal gikisidir (hiz cok yiiksek olmamalidir)

Maksimum Hiz limiti

Tork modunda maksimum hiz limiti agildi ¢ikisi

PWM ON

Motor aktif

Motor Limit

Limit sinyalleri geliyor ¢ikisi

Referans bulundu

Homing islemi bitti ¢ikisi

Not:

OUT3,0UT4,0UT5 COMO ortak terminalini kullanir
OUT6 kullanildiginda 24V ve COMO a harici glg verilmelidir.

NPN baglanti diyagrami (OUT1-OUT5 hepsi destekler)
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Driver _ —_Jour+ X0

T £
TN = . PLC ouT
=K U )| —com L
+24V
PNP baglanti diyagrami (Yalnizca OUT1, OUT2 ve OUT7 bu baglantiyi destekler)
Dirver : s ST IM |-
HM4V PLC  joUT

=1 QUL X |

16. Devreye Alma

Not:

1. Motor kablosundaki metal 6rgli, SHEILD yazan yere baglanmalidir.
2. Servo siricl topraklanmalidir.

3. AC guig besleme kablolari ile 24VDC kablolari ayrilmalidir.

Servo Siiriicii ilk Devreye Alinirken Uygulanacak Adimlar

1. Siirticude bulunan U,V,W,PE uglarina motorun uglarini dogru eslesmeye gore baglayiniz.
2. Motordan gelen Enkoder geri besleme kablosunu X8 girisine baglayiniz.

3. X3 girisinde bulanan 24VS ve GNDS uglarina harici 24VDC yi baglayiniz.

4. X9 girigsindeki F-N uclarina harici 3x380VAC besleme gerilim sinyalinizi badlayiniz.

5. X3 girigsine tanimlayacaginiz sinyal giriglerini olusturup baglayiniz.

6. Cihaza eneriji veriniz.

7. H1.9 parametresinden motor tipini set ediniz.

8. C parametrelerinde dijital giris, dijital ¢ikis, pals giris, analog giris ayarlarinizi yapiniz.

Performans Ayari icin Kontrol Dongii Ayarlari
Auto-Tunning Yaparak:

Tune islemini baglatmak i¢in E-0.6 parametresini 11 ayarlayiniz.
Cihaz tune islemi sirasinda adimlari ekranda gosterecek ve motoru bir middet dondirecektir.

islem bittikten sonra cihaz normal moda dénecek ve ilgili parametreleri otomatik olarak ayarlayacaktir.
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Auto-Tunning Yapilmadan Manual Olarak Kazang Ayarlar
Hiz modunda

kvp(A-0.1)
kvp parametresinin artirlmasi hiz tepkisini artiracaktir. Fakat bu parametrenin ¢ok artirilmasi guriltiye ve titresime
neden olabilir. Sistemin ¢ok sik ileri geri hareket ettigi ve frekansin ¢ok degisken oldugu uygulamalarda etkisi
gozlenebilir.

kvi(A-0.2)
Sabit hizlarda motorun daha kararli galismasini saglar. Deger ¢ok artirilirsa motorda titresime neden olur. 6zellikle
sabit hiz uygulamalarinda etkilidir.

Set Speed_Fb_N(A-0.5)
Eger motor giriltisi fazla ise bu parametreyi disUrebilirsiniz. Yeterince dusiirdiginiz halde gurilti kaybolmuyor
ise kvp degistiriimelidir.

Pozisyon modunda

kpp(A-0.7)
Kpp pozisyon modundaki tepki hizini ayarlayan parametredir. Bu degerin artiriimasi pozisyon kararliligini artiracaktir.

kvp(A-0.1)
Bu parametrenin artirlimasi pozisyon modunda hiz tepkisini artirarak titresimi azaltacaktir.

K_Velocity_FF(A-0.8)

Bu parametrenin artiriimasi takip hatasini azaltacaktir. Eger pozisyon dogru degilse bu degerin artiriimasi titresimi ve
hedef agimini azaltacaktir.

Pos_Filter_N(A-2.6)

Bu parametrenin artirilmasi pozisyonlamanin daha diizgiin olmasini saglarken ¢ok artiriimasi hizlanma ve yavaslama
tepkisini yavaslatacaktir.

PD_Filter(c-3.7)
Pozisyon modunda eger elektronik disli orani biytkse bu parametrenin azaltiimasi titresimi azaltacaktir.

Calisma Modlari

Pozisyon Modu (mod -4)

NPN Baglanti
Controller €D Servo
Voo
T PULA+/CW+ o }— K:_
R 22 = -
5 PUL-/CW-
— DIR+/CCW+ o }— C_
R; ><><><>< 22 - =
DIR-/CCW-

PNP Baglanti
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Controller

PUL-/CW-

R IR+/CCW+

4;%
-

DIR-/CCW-

Ve
1 UL+HCW+
G —

CD Servo
Uy T —
220 - |
DIR+ ,—IZI—}_- C—
¢ DiR —220 |

Pozisyon Modunda Parametre Ayarlama Adimlari

1. Adim: DIN dijital girigleri ayarlayiniz.
DIN ayarlari igin minimum ayar degerleri
c-0.3 dijital giris 3, slirtict aktif "1” set ediniz (fabrika ayarlari bu sekildedir).
c-0.6 dijital giris 6, isletim modu "3” set ediniz ( fabrika ayarlari bu sekildedir).

Not: Eder enerji ile beraber sirlcinln aktif hale gelmesi istenirse, DIN3 sirlcl aktif girisi "0” ayarlanarak iptal
edilmeli ve ¢-1.0 = 1 yapilmalidir.

2. Adim: igletim modunu ayarlayiniz.

c-1.6 parametresini 0.004(-4) ayarlayiniz.

3. Adim: Puls tipini ayarlayiniz.

PD_CW c-3.6 parametresinden puls tipini segebilirsiniz. Segimler agagidaki gibidir

c-3.6

PD_CW

1...Pu

Puls mod kontrol
0... CW/CCW

Is/yon

2... Artimli enkoder

10... CW/CCW (RS422 tip)

11... Puls/y6n (RS422 tip)

12... Artimli enkoder (RS422 tip)

4. Adim: Elektronik digli oranini ayarlayiniz.

Elektronik disli ayari icin carpan (Gear_Factor) (c-3.4) ve Bolen (Gear_Divider)(c-3.5) deg@erlerini ayarlayiniz

Not:

1. Elektronik disli = Gear_Factor/Gear_Divider
2. Eger birden ¢ok elektronik gear ihtiyaci varsa oncelikle istenilen disli adedine gore dijital girislere “Multi Din0”,“Multi
DIN1” ve “Multi DIN2” atayiniz. GMTCNT servo PC yazilimi izerinden elektronik gear oranlarini giriniz.

Asagidaki tabloda dijital girislere gore disli segimi gosterilmistir.

MultiDin 2 MultiDin 1 MultiDin 0

0 0 0 Elektronik  digli 0 Carpan 0
Bdlen 0

0 0 1 Elektronik  disli 1 Carpan 1
Bolen 1

0 1 0 Elektronik  digli 2 Carpan 2
Bolen 2

0 1 1 Elektronik  disli 3 Carpan 3
Bdlen 3

1 0 0 Elektronik  disli 4 Carpan 4
Bolen 4

1 0 1 Elektronik  disli 5 Carpan 5
Bdlen 5

1 1 0 Elektronik  digli 6 Carpan 6
Bdlen 6

1 1 1 Elektronik  disli 7 Carpan 7
Bolen 7

Pozisyon Mod Galigsma Ornegi
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Ekran Fonksiyon Kisaltmasi Fonksiyona Agiklamasi Parametre Ayari
c-0.3 Din3_Function Dijital giris 3 1 ayarlayiniz (servo akitif
sinyali)
c-0.6 Din6_Function Dijital giris 6 3 ayarlayiniz (isletim
modu segimi)
c-1.6 Din_Mode0 isletim modu segimi 0.004 (-4) (pozisyon
parametresi modu)
c-3.4 Gear_Factor Elektronik digli carpan 2000 ayarlayiniz
degeri
c-3.5 Gear_Divider Elektronik digli bélen 1000 ayarlayiniz
degeri
c-3.6 PD_CW 0: CW/CCW modu 1 ayarlayiniz (fabrika
1: Puls/yén modu degeridir)
2: Artimli enkoder
c-0.0 Store_Loop_Data Kaydetme parametresi 1 ayarlayiniz

Yukaridaki ayarlar yapilip, elektriksel baglantilar tamamlandiktan sonra:

1. Sirlcu aktif dijital girisine ( Dijital giris 3) sinyal veriniz

2. PLC veya Puls ureten cihazinizdan puls veriniz.

3. Servo motor her 5000 puls de 2:1 gevrim orani oldugundan dolayi 1 tam tur atacaktir.

Analog-Hiz Modu (mod -3 veya 3)

-10~10V signal J‘

GNDA

- o

AIN1

-10~10V signal 'E

AIN2

g

GNDA

Hiz Modu Parametre Ayarlama Adimlari

1. Adim: DIN dijital giriglerini ayarlayiniz.
c-0.3 dijital giris 3, sriicu aktif "1” set ediniz (fabrika ayarlari bu sekildedir).
c-0.6 dijital giris 6, isletim modu "3” set ediniz (fabrika ayarlarinda bu sekildedir).

Not: Eger enerji ile birlikte motor milin kilitlenip servonun aktif hale gelmesi istenirse. Surtict aktif segimi kaldirihp
c-1.0 parametresi "1” set edilmelidir.
2. Adim: igletim modunu ayarlayiniz.
Hiz moduna almak igin c-1.6 parametresi 0.003 (-3) veya 0003 (3) ayarlanmalidir.
3. Adim: Analog kanal segimini yapiniz.

c-2.8 parametresinden analog hiz referans girisini seciniz. AIN1 igin c-2.8 i ”1” set ediniz.

Ayni anda tork limitlemesi yapiimak istenirse, AIN2 girisi bu amagla kullanilacaksa c-3.2 parametresini "2” set ediniz.
calistirmak istedigimiz yontem asagidaki gibidir:

1.Puls modu pulse/direction seklinde

2.Elektronik gear orani 2/1

Analog-Hiz Mod calisma ornegi

Ekran Fonksiyon Kisaltmasi Fonksiyon Aciklamasi Fabrika
Degeri
c-2.8 Analog_Speed_Con Analog-hiz segimi 0

0: Pasif

1: Analog kanal 1 (AIN1) aktif
2: Analog kanal 2 (AIN2) aktif
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c-3.2 Analog_MaxT_Con 0: Kontrol yok 0
1: AIN1 ile maksimum tork kontroll
2: AIN2 ile maksimum tork kontroll

Not: c-2.9 Analog-Hiz carpani parametresinin fabrika degeri 1000 dir. 10V da 750 devire karsilik gelir. 10V da
3000 devirde donmesi igin c-2.9 parametresini 4000 ayarlayiniz.

Analog-Hiz Modunda 6rnek Ayarlar

Ekran Fonksiyon Kisaltmasi Fonksiyon Agiklamasi Parametre
Ayari

c-0.3 Dijital giris 3 Servo aktif sinyali 1 ayarlayiniz

c-0.6 Dijital giris 6 isletim modu segimi 3 ayarlayiniz
(

c-1.6 Din_Mode0 isletim modu segimi parametresi Hiz modu
icin 0.0003
(-3) set
ediniz.

c-2.8 Analog_Speed_Con 0: Pasif 1 ayarlayiniz

1: Analog kanal 1 (AIN1) aktif
2: Analog kanal 2 (AIN2) aktif

c-2.9 Analog_Speed_Factor Hiz-gerilim ¢arpan degeri 10V da
3000rpm
elde etmek
icin 4000
ayarlayiniz.

A-1.0 Profile_Acce_16 Hizlanma ivmelenmesi Hizlanma
suresini
azaltmak igin
degeri
buyatinuz.

A-1.1 Profile_Dece_16 Yavaslama ivmelenmesi Yavasglama
suresini
azaltmak igin
degeri
buyatinuz.

c-0.0 Store_Loop_Data Ayarlar kaydetmek 1
ayarlayarak
degerleri
kaydediniz.

Analog-Tork Modu mod -4

-10~10V signal -'E GN DA
T | AN

A
-10~10V signal IN2
“C____| GNDA

Analog Sinyal Girigleri

Tork Modu Parametre Ayarlama Adimlari
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1. Adim: DIN dijital giriglerini ayarlayiniz.
c-0.3 dijital giris 3, slirtict aktif "1” set ediniz (fabrika ayarlari bu sekildedir).
c-0.6 dijital giris 6, isletim modu "3” set ediniz (fabrika ayarlarinda bu sekildedir).

2. Adim: igletim modunu ayarlayiniz.
Tork moduna almak in c-1.6 parametresi 0004 (4) ayarlanmalidir.

3. Adim: Analog kanal segimini yapiniz.
c-3.0 parametresinden tork referans girisini seginiz AIN1 igin c-3.0 i ”1” olarak set ediniz.

Ekran Fonksiyon Kisaltmasi Fonksiyon Aciklamasi Fabrika
Degeri
c-3.0 Analog_Torque_Con Analog-tork seimi 0
0: Pasif

1: Analog kanal 1 (AIN1) aktif
2: Analog kanal 2 (AIN2) aktif
c-3.0

Dahili Pozisyon Modu (mod 1)
1. Adim: DIN dijital girigleri ayarlayiniz.

Dijital giris 3, sUrUcu aktif sinyali igin ”1” set ediniz.

Dijital giris 6 isletim modu segimi igin ”3” set ediniz.
Dijital giris 1, dahili pozisyon 0 segimi igin 11" set ediniz.
Dijital giris 2, dahili pozisyon 1 segimi igin 12" set ediniz.
Dijital giris 4, dahili pozisyon 2 segimi igin "17” set ediniz.
Dijital giris 5, aktif komut sinyali icin  "15” set ediniz.

2. Adim: igletim modunu ayarlayiniz.
Dahili pozisyon moduna almak igin c-1.6 parametresi 0001 (1) ayarlanmalidir.
3. Adim: Pozisyon ayarlarini giriniz.

Pozisyon numarasi segimi = ¢c-4.0
0= Pozisyon 0
1= Pozisyon 1
2= Pozisyon 2
3= Pozisyon 3
4= Pozisyon 4
5= Pozisyon 5
6= Pozisyon 6
7= Pozisyon 7

c-4.1 = Pozisyon M carpani
c-4.2 = Pozisyon N degeri

Pozisyon Degeri= M *10000+ N

Ornegin 3 nolu pozisyon degerine 23950 puls set edilmek istenildiginde
1. Adim: ¢-4.0=3 set ediniz

2. Adim c-4.1 = 23 set ediniz.

3. Adim ¢-4.2=950 set ediniz.

4. Adim: Hiz ayarlarini giriniz.

Hiz ayarlari (rpm)

c-1.8=Hiz0 (0. Pozisyon)
c-1.9=Hiz1 (1. Pozisyon)
c-20=Hiz2 (2. Pozisyon)
c-21=Hiz3 (3. Pozisyon)
c-44=Hz4 (4. Pozisyon)
c45=Hiz5 (5. Pozisyon)
c46=Hz6 (6. Pozisyon)
c47=Hz7 (7. Pozisyon)

Ornek:3 nolu pozisyon degerine 23950 puls ve 745 devir set edilmek istenildiginde

1. Adim: c¢-4.0 = 3 set ediniz.
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2. Adim: c-4.1 = 23 set ediniz.

3. Adim: c-4.2 = 950 set ediniz.

4. Adim: c-2.1 = 745 set ediniz.

Dahili Pozisyon 2 Dahili Pozisyon 1 Dahili Pozisyon 0 iigili Pozisyon iigili Hiz

0 0 0 Pozisyon 0 Hiz0
0 0 1 Pozisyon 1 Hiz 1
0 1 0 Pozisyon 2 Hiz2
0 1 1 Pozisyon 3 Hiz3
1 0 0 Pozisyon 4 Hiz 4
1 0 1 Pozisyon 5 Hiz5
1 1 0 Pozisyon 6 Hiz 6
1 1 1 Pozisyon 7 Hiz7

Dijital giris ile pozisyon segim iliskisi
Dahili Pozisyon Tipi Segimi

Mutlak pozisyon igin c-4.3=2F (47),
Bagil pozisyon igin c-4.3 =4F (79) ayarlayiniz.

Dahili Pozisyon Mod galigma Ornegi
Motor 2 adet pozisyona gitmeli.

0. pozisyonda 5000 puls, 100 devirde,
1. pozisyonda 15000 puls, 150 devirde.

Ekran Fonksiyon Kisaltmasi Fonksiyon Agiklamasi Parametre Ayari

c-0.3 Din3_Function Dijital giris 3 1 ayarlayiniz (servo aktif sinyali)

c-0.6 Din6_Function Dijital giris 6 3 ayarlayiniz (isletim modu
segimi)

c-0.1 Din1_Function Dijital girig 1 11 dahili pozisyon 0 (fabrika
degeri)

c-0.2 Din2_Function Dijital giris 2 12 dahili pozisyon 1

c-0.5 Din5_Function Dijital giris 5 15 aktif komut sinyali

c-1.6 Din_Mode0 isletim modu 0 “1” dahili pozisyon segimi

c-0.0 Store_Loop_Data Kaydetme parametresi 1 ayarlayiniz

c-4.3 Din_Control_Word Bagil veya mutlak segimi Mutlak pozisyon igin 2F
ayarlayiniz

c-4.0 Din_Position_Select_L Ayarlanacak pozisyon no segimi 0 ayarlayiniz

c-4.1 Din_Position_Select_M Pozisyon carpan M degeri 0 ayarlayiniz

c-4.2 Din_Position_Select_N Pozisyon N degeri 5000 ayarlayiniz

c-1.8 Din_Speed0_RPM 0. hiz degeri 100 ayarlayiniz

c-4.0 Din_Position_Select_L Ayarlanacak pozisyon no segimi 1 ayarlayiniz

c-4.1 Din_Position_Select_M Pozisyon carpan M degeri 1 ayarlayiniz

c-4.2 Din_Position_Select_N Pozisyon N degeri 5000 ayarlayiniz

c-1.9 Din_Speed1_RPM 1. hiz degeri 150 ayarlayiniz

c-0.0 Store_Loop_Data Kaydetme parametresi 1 ayarlayiniz
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Coklu Hiz Modu (mod 3 veya -3)

Parametre Ayarlari

1. Adim: Dijital girigleri ayarlayiniz.

Dijital giris 3, sUrUcu aktif sinyali igin ”1” set ediniz.
Dijital giris 6 isletim modu segimi igin ”3” set ediniz.
Dijital giris 1 sabit hiz 0 igin "9” set ediniz.

Dijital giris 2 sabit hiz 1 igin ”10” set ediniz.

Dijital giris 4 sabit hiz 2 igin "16” set ediniz.

2. Adim: igletim Modunu seginiz.

Dahili pozisyon moduna almak i¢in c-1.6 parametresi 003 veya 0.003 ayarlayiniz.

Dijital Girigler ile Hiz Segimi Arasindaki iligki

Hiz 2 girigi Hiz 1 girigi Hiz O girigi iligkili Hiz degeri Hiz Ayarlari
(rpm)

0 0 0 Hiz 0 c-1.8=Hiz0
0 0 1 Hiz 1 c-1.9=Hiz1
0 1 0 Hiz 2 c-20=Hiz2
0 1 1 Hiz 3 c-21=Hiz3
1 0 0 Hiz 4 c-44=Hz4
1 0 1 Hiz 5 c-45=Hiz5
1 1 0 Hiz 6 c-4.6 =Hiz6
1 1 1 Hiz 7 c-4.7=Hiz7

Master — Slave modu (mod -4)

Bu mod ana servo encoder ¢ikisi diger servonun encoder girisine baglanarak ¢alistiriimasina olanak saglar

Kablo baglantisi agsagidaki gibidir.

1 vy |
“Master 2 G x> 8 Slave
X1 3 By B T X5
ENCODER 4 .z = 5 MASTER
OUT 6 (omf |sw 2 ENCODER
7 B 13
8 E B 12
9 2> 11
Dikkat edilmesi gereken parametreler
Calisma modu c-1.6=-4
PD_CW c-3.6=12 olmalidir.
17. Hata Mesajlari
Hata Aciklama Neden — ¢6zim
Surtcl hatasi - GMT Endustriyel Elkt. San. ve Tic. Ltd. $ti. veya
000.1 Dahili hata GMTCNT bayisi ile temasa geginiz.
ABZ sinyal hatasi - Enkoder kablosunu kontrol ediniz. Kablo
000.2 Enkoder ABZ saglam ise motoru degistiriniz.
UVW sinyal hatasi - Enkoder kablosunu kontrol ediniz. Kablo
000.4 Enkoder UVW saglam ise motoru degistiriniz.
Ayar hatasi veya elektriksel gurdlta -
1. A-0.1 ve A-0.8 i arttirniz
000.8 Enkoder sayim hatasi 2. Motor kablosunun dis érgusundn, surlcunin topragina
baglandigina emin olunuz.
3. 24VDC kablolarini AC kablolardan ayiriniz.
Enkoder kablosunu kontrol ediniz.
000.6 Enkoder hatasi
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001.0

Asiri iIsinma

Sdricu sicakligl 75 derecenin Ustiinde

1. Sicaklik nedenlerini kontrol ediniz.

2. YUk ataleti blylk ve yavaslama suresi ¢ok kisa. Harici
frenleme direnci baglayiniz.

002.0

Asiri gerilim

Besleme gerilimi agir1 ylksek

1. 220V besleme hattini kontrol ediniz.

2. YUk ataleti blylk ve yavaslama suresi ¢ok kisa. Harici
frenleme direnci baglayiniz.

040.0

DusuUk kontrol beslemesi

Kontrol karti beslemesi 18VDC’nin altinda - 24VDC besleme
gerilimini kontrol ediniz. Problem devam ediyorsa surtcuyu
bakima génderiniz

080.0

12t hatas|

Hatali parametre ayari veya motor mili kilitli

1.A-0.1 Kvp'yi arttiriniz.

2. Motor milinin engellenmediginden emin olunuz.
Problem devam ediyorsa surucuyl bakima génderiniz.

100.0

Asiri frekans

Giris puls frekansi yiksek - Gelen puls frekansinin c-3.8 de
ayarlanandan daha buyuk olmadigini kontrol ediniz. Problem
devam ediyorsa surlcuyu bakima goénderiniz.

400.0

Haberlesme
Motor hatasi

Motoru degistiriniz. Problem devam ediyorsa surtctyl bakima
goénderiniz.

800.0 FFF.F

EEPROM hatasi

1. Surlcuyu fabrika ayarlarina dénduriniiz.
2. H-1.9 motor modelinin dogru ayarlandigindan emin olunuz.
3. Siricuyl degistiriniz.

888.8

Sdricu hatasi

Surtcl dahili problem -
1. 24VDC kontrol karti besleme gerilimini kontrol ediniz.
2. Suricuyul degistiriniz.

004.0

Duasuk gerilim

Besleme gerilimi dislk - 220V besleme hattini kontrol ediniz.
Problem devam ediyorsa surtcuyu
bakima génderiniz.

008.0

Asiri akim

Motor kablolari kisa devre veya suricu arizall - UVW motor
kablolarini kontrol ediniz. Problem
devam ediyorsa surlicuyu bakima goénderiniz.

010.0

Diren¢ Hata

Frenleme direnci arizall - Direnci degistiriniz. Problem devam
ediyorsa slrucuyu bakima génderiniz.

020.0

Takip hatasi

Yanlis parametre ayarlanmasi, motor mili Kilitli, harici garalta
1. A-0.1 Kvp'yi arttiriniz.

2. Motor milinin engellenmediginden emin olunuz.

3. Kablolari kontrol ediniz. DC ve AC kablolarini ayiriniz.

18. Modbus Protokolii Adres Haritasi
NOT: Fabrika ayarinda cihaz Modbus RTU, 9600, 8,n,1 seklinde ayarlidir.

Parametre Modbus Adres Parametre Modbus Adres
Device_Type 0x0400 Din_Speed[8] 0x0F90
ID_Com 0x0600 Din_Speed[9] 0x0FAO
Switch_On_Auto 0x0700 Din_Speed[10] 0xOFBO
Group_DIO 0x0800 Din_Speed[11] 0x0FCO
Din_Polarity 0x0810 Din_Speed[12] 0xOFDO
Din_Simulate 0x0820 Din_Speed[13] 0xOFEOQ
Dinx_Function[0] 0x0830 Din_Speed[14] 0xOFFO0
Dinx_Function[1] 0x0840 Din_Speed[15] 0x1010
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Dinx_Function[2] 0x0850 Group_Reverse 0x1200
Dinx_Function[3] 0x0860 Auto_Rev_Pos. All 0x1210
Dinx_Function[4] 0x0870 Auto_Rev_Neg.All 0x1220
Dinx_Function[5] 0x0880 Auto_Reverse 0x1230
Dinx_Function[6] 0x0890 Stop_Time 0x1240
Din_Status.All 0x08A0 Group_SpecialF 0x1400
Din_Virtual . All 0x08B0 Step_Stop_Mode 0x1410
Din_Sys 0x08CO0 Step_Stop_Amp 0x1420
Dout_Polarity 0x08D0 Group_PD2 0x1800
Dout_Simulate 0x08EO Position_Offset 0x1810
Doutx_Function[0] 0x08FO0 Velocity_Offset 0x1820
Doutx_Function[1] 0x0900 Group_PD 0x1900
Doutx_Function[2] 0x0910 Reserve 0x1910
Doutx_Function[3] 0x0920 Reserve 0x1920
Doutx_Function[4] 0x0930 PD_CW 0x1930
O0Dout_Status.All 00x0940 Gear_Master 0x1940
Dout_Virtual .All 0x0950 &Gear_Slave 0x1950
Dout_Sys.All 0x0960 &PD_Filter 0x1960
CMD_Active_Filter 0x0970 &Gear_Div_Error 0x1970
Limit_Function 0x0990 &Frequency_Check 0x1980
Pos_L_Pos 0x09B0 &PD_ReachT 0x1990
Pos_L_Neg 0x09CO0 &Master_Speed 0x19C0
&Group_Scope 0xO0F00 &Slave_Speed 0x19D0
Din_Pos[8] 0x0F10 &Error_Mask 0x1C00
Din_Pos[9] 0xO0F20 &Error_State.All 0x1F00
Din_Pos[10] 0x0F30 &Error_State2 0x2000
Din_Pos[11] 0xO0F40 &Group_Error 0x2200
Din_Pos[12] 0xO0F50 &Error_Mask 0x2210
Din_Pos[13] 0x0F60 &Store_Mask_ON 0x2220
Din_Pos[14] 0x0F70 &Store_Mask_OFF 0x2230
Din_Pos[15] 0x0F80
Parametre Modbus Adres Parametre Modbus Adres
&Error_Mask2 0x2240 &Soft_Negative_Limit OxA1FO
&Store_Mask_ON2 0x2250 &Gear_Factor[0] 0xA200
&Store_Mask_OFF2 0x2260 &Gear_Factor[1] 0xA210
&CAN_Baudrate 0x2300 &Gear_Factor[2] 0xA220
&RS232_Bandrate 0x2400 &Gear_Factor[3] 0xA230
(word *)&U2BRG 0x2500 &Gear_Factor[4] 0xA240
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&RS485_Bandrate 0x2600 &Gear_Factor[5] 0xA250
(word *)&U1BRG 0x2700 &Gear_Factor[6] 0xA260
&Group_Panel 0x2900 &Gear_Factor[7] 0xA270
&Store_Loop_Data 0x2910 &Gear_Divider[0] 0xA280
&Store_Device_Data 0x2920 &Gear_Divider[1] 0xA290
&Store_Motor_Data 0x2930 &Gear_Divider[2] 0xA2A0
&Key_Address_F001 0x2940 &Gear_Divider[3] 0xA2B0
&Control_Word_Easy 0x2950 &Gear_Divider[4] 0xA2C0
&Profile_Acce_16 0x2960 &Gear_Divider[5] 0xA2D0
&Profile_Dece_16 0x2970 &Gear_Divider[6] 0xA2EO0
&Dio_Simulate 0x2980 &Gear_Divider[7] 0xA2F0
&SpeedDemand_RPM 0x2990 &Analog1_Filter 0xA300
&Vc_Loop_BW 0x29A0 &Analog1_Dead 0xA310
&Pc_Loop_BW 0x29B0 &Analog1_Offset 0xA320
&Tuning_Start 0x29C0 &Analog2_Filter 0xA330
&Dio_Polarity 0x29D0 &Analog2_Dead 0xA340
&Max_Following_Error_16 0x29E0 &Analog2_Offset 0xA350
&Soft_Version_LED 0x29F0 &Analog_Speed_Con 0xA360
&Motor_lIt_Rate 0x2A00 &Analog_Torque_Con 0xA370
&Driver_llt_Rate 0x2A10 &Analog_MaxT_Con 0xA380
&Chop_Power_Rate 0x2A20 &Analog_Speed_Factor 0xA390
&No_Motor 0x2A30 &Analog_Torque_Factor 0xA3A0
&Real_Speed_RPM 0x2A40 &Analog_MaxT_Factor 0xA3B0
&Pos_Filter_N 0xA150 &Analog_Dead_High 0xA3CO0
&Store_Position 0xA160 &Analog_Dead_Low 0xA3D0
&Homing_Method 0xA170 &Din_Pos[0] O0xA3EO0
&lnvert_Dir 0xA180 &Din_Pos[1] 0xA3F0
&Max_Speed_RPM 0xA190 &Din_Pos[2] 0xA400
&Profile_Speed 0xA1A0 &Din_Pos[3] 0xA410
&Profile_Acce 0xA1B0 &Din_Pos[4] 0xA420
&Profile_Dece 0xA1CO &Din_Pos[5] 0xA430
&Quick_Stop_Dece 0xA1DO0 &Din_Pos[6] 0xA440
&Soft_Positive_Limit O0xA1EO &Din_Pos[7] 0xA450
Parametre Modbus Adres Parametre Modbus Adres
&Din_Speed[0] 0xA460 &Group_Motor 0x7000
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&Din_Speed[1] 0xA470 &Motor_Num 0x7010
&Din_Speed[2] 0xA480 &Feedback_Type 0x7020
&Din_Speed[3] 0xA490 &Feedback_Resolution 0x7030
&Din_Speed[4] 0xA4A0 &Feedback_Period 0x7040
&Din_Speed[5] 0xA4B0 &Motor_Poles 0x7050
&Din_Speed[6] 0xA4CO &Commu_Mode 0x7060
&Din_Speed[7] 0xA4D0 &Commu_Curr 0x7070
&Din_Mode0 0xA4EQ &Commu_Delay 0x7080
&Din_Mode1 0xA4FO0 &Motor_lIt_| 0x7090
&Din_Control_Word 0xA500 &Motor_lIt_Filter 0x70A0
&Analog1_out 0xA510 &lmax_Motor 0x70B0
&Analog2_out 0xA520 &L_Motor 0x70CO
&Pos_Abs 0x3000 &R_Motor 0x70D0
&Control_Word 0x3100 &Ke_Motor 0x70EO
&Status_Word.All 0x3200 &Kt_Motor 0x70F0
&Quick_Stop_Mode 0x3400 &Jr_Motor 0x7100
&Shutdown_Stop_Mode 0x3410 &Brake_Duty_Cycle 0x7110
&Disable_Stop_Mode 0x3420 &Brake_Delay 0x7120
&Halt_Mode 0x3430 &lnvert_Dir_Motor 0x7130
&Fault_Stop_Mode 0x3440 &Motor_Num 0x7140
&Operation_Mode 0x3500 &Motor_BW 0x7150
&Operation_Mode_Buff 0x3600 &Motor_Using 0x7160
&Pos_Actual 0x3700 &Motor_With_Brake 0x7170
&Pos_Actual 0x3710 &Temp_Motor_Ref 0x7180
&Max_Following_Error 0x3800 &Temp_Motor 0x7190
&Target_Pos_Window 0x3900 &Homing_Accelaration 0x5200
&Speed_Demand_Buff 0x3A00 &Pos_Error 0x5500
&Speed_Real_Filter 0x3B00 &Group_Current2 0x5600
&Target_Torque 0x3C00 &Kci_d 0x5610
&CMD_q_Max 0x3D00 &PID_Limit_q 0x5620
&l_q_b 0x3E00 &PID_Limit_d 0x5630
&Pos_Target 0x4000 &Kap 0x5640
&Home_Offset 0x4100 &Kad 0x5650
&Group_Homing 0x5000 &User_lIt_| 0x5660
&Homing_Speed_Switch 0x5010 &User_lIt_Filter 0x5670
&Homing_Speed_Zero 0x5020 &Homing_Current 0x5040
&Homing_Power_On 0x5030 &Home_Offset_Mode 0x5050
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Parametre Modbus Adres Parametre Modbus Adres
Parametre Modbus Adres &Group_Current_Loop 0x5800
&Time_Driver 0x2D00 &Kcp 0x5810
&Serial_Num.All[0] 0x0100 &Kci 0x5820
&User_Secret 0x2E00 &Speed_Limit_Factor 0x5830
&Driver_Secret 0x0100 &N_Compensation 0x5840
&Bootloader 0x2F00 &N_bEMF 0x5850
&Group_Speed_Loop 0xA000 &Comm_Shift UVW 0x5860
&Kvp[0] 0xA010 &Voltage Angle_Adjust 0x5870
&Kvp[1] 0xA020 &CMD_q 0x5880
&Kvp[2] 0xA030 &CMD_d 0x5890
&Kvp[3] 0xA040 &SVPWM 0x58A0
&Kvi[0] 0xA050 &K_DC 0x58B0
&Kvi[1] 0xA060 &CMD_q_Buff 0x58C0
&Kvi[2] 0xA070 &CMD_d_Buff 0x58D0
&Kvi[3] 0xA080 &CMD_q_Max_Buff 0x58E0
&Notch_N 0xA090 &CMD_q_Limit 0x58F0
&Notch_On 0xAO0AO &Driver_llt_Real 0x5900
&Speed_Fb_N 0xA0BO &Driver_lIt_Max 0x5910
&Speed_Mode 0xA0CO &Motor_lIt_Real 0x5920
&Kvi_T32 0xA0DO &Motor_IIt_Max 0x5930
&PI_Switch O0xAOEO &l_a 0x5940
&K_Velocity_FF 0xAOFO0 &I_b 0x5950
&K_Acc_FF 0xA100 &Angle 0x5960
&Kpp[0] 0xA110 &l_q 0x5970
&Kppl[1] 0xA120 &l_d_b 0x5980
&Kpp[2] 0xA130 &PID_q_Sum 0x5990
&Kpp[3] 0xA140 &PID_d_Sum 0x59A0
&Pos_Filter_N 0xA150 &PID_q_Out 0x59B0
&Store_Position 0xA160 &PID_d_Out 0x59C0
&Homing_Method 0xA170 &PID_q_Int 0x59D0
&PID_d_lInt 0x59E0
&U_a 0x59F0
&U_b 0x5A00
&U_q 0x5A10
(word *)&PDC1 0x5A20
(word *)&PDC2 0x5A30
(word *)&PDC3 0x5A40
&Angle_B 0x5A50
&User_lIt_Real 0x5A60
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Parametre Modbus Adres Parametre Modbus Adres
&Z_Capture_Angle 0x5A70 &Speed_Real_Filter 0x64B0
&Group_Powerstage 0x6000 &Speed_Error 0x64C0
&Chop_Resistor 0x6010 &Speed_Err_Err 0x64D0
&Chop_Power_Rated 0x6020 &Speed_Curr_Out 0x64E0
&Chop_Filter 0x6030 &Speed_Curr_Sum 0x64F0
&Ripple_DCBUS_Filter 0x6040 &CMD_q_PID 0x6500
&RELAY_Time 0x6050 &PID_Virtual 0x6510
&PWM_Middle_C 0x6060 &Speed_Virtual 0x6520
&PWM_Middle_Shift 0x6070 &Error1_Virtual 0x6530
&Temp_Device_Offset 0x6080 &Tuning_Input 0x6540
(word *)&DTCON1 0x6090 &Tuning_Sine 0x6550
&Frequency_Switch_EnableODW &Tuning_Sum 0x6560
&Temp_Device 0x60B0 &Tuning_Time_Count 0x6570
&Ripple_DCBUS 0x60C0 &PI_Point 0x6580
&Chop_Power_Real 0x60D0 &Group_Position_Loop 0x6800
&PWM_Middle 0x60E0 &Pos_Error 0x6880
&PWM_Time_Current 0x60FO0 &Speed_Calculat 0x6890
&PWM_Time_Last 0x6100 &Speed_Demand_Pos 0x68A0
&Real_DCBUS 0x6120 &Profile_Speed_Buff 0x68B0
&Group_Speed_Loop 0x6300 &Acc_Feedforward 0x68C0
&Kvi_Sum_Limit 0x6380 &Pos_Filter_Out 0x68D0
&PI_Switch 0x6390 &Pos_Target_Profile 0x68E0
&Target_Speed_Window 0x63A0 &Pos_Demand 0x6C00
&Kd_Virtual 0x63B0 &Din_Status.All 0x6D00
&Kp_Virtual 0x63C0 &Digital_Inputs 0x6D00
&Ki_Virtual 0x63D0 &Group_Digital_Outputs 0x6E00
&K_Load 0x63E0 &Digital_Outputs 0x6E10
&Sine_Frenquency_Adj 0x63F0 &Speed_Demand 0x6F00
&Sine_Amplitude 0x6400
&Tuning_Scale 0x6410
&Tuning_Filter 0x6420
&Tuning_Time 0x6430
&Zero_Speed_Time 0x6440
&Reserve 0x6450
&Speed_QEI_Back 0x6460
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&Speed_Fb_Out1 0x6470
&Real_Speed_RPM 0x6480
&Real_Speed_RPM2 0x6490
&Speed_1mS 0x64A0

19.Servo Siiriicii Ebatlari (mm)
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20. Servo Motor Ebatlari (mm)

GS150D-300-20AYK-4HC L=254 +/-1.5
GS150D-300-20AFK-4HC L=320 +/- 1.5
GS150D-380-20AYK-4HC L=282 +/-1.5
GS150D-380-20AFK-4HC L=352 +/-1.5
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22. GS150 / GS180 / Flans Motorlarin Teknik 6zellikleri

1000

1500 2000 2300

2000 nirpm)

Model

GS150D-300-20AYK-4HC
GS150D-300-20AFK-4HC

GS150D-380-20AYK-4HC
GS150D-380-20AFK-4HC

GS180D-350-15AYK-4HC
GS180D-350-15AFK-4HC

GS180D-440-15AYK-4HC
GS180D-440-15AYK-4HC

Uygun Siiriicii GSSJ-H4 GSSJ-H4 GSSJ-H4 GSSJ-H5
DC Gerilim 560 560 560 560
(VDC)

Nominal Giig(W) 3000 3800 3500 4400
Nominal Tork 14.3 18 22 28
(Nm)

Nominal Hiz 2000 2000 1500 1500
(rpm)

Nominal Akim 8.5 9.3 10.3 11.9
(A)

Max. Tork (Nm) 35.75 45 55 70
Rotor Ataleti 47.6 63.1 82 118
Jm(Kg.cm2)

Pozisyon geri 2500ppr 2500ppr 2500ppr 2500ppr

besleme bilgisi

Koruma seviyesi

IP65 govde, IP54 shaft
mili

IP65 govde, IP54 shaft
mili

IP65 govde, IP54
shaft mili

IP65 govde, IP54 shaft
mili

Sicakhk

-20C ~ 40C (Donma
olmadan)

20C ~ 40C (Donma
olmadan)

20C ~ 40C (Donma
olmadan)

20C ~ 40C (Donma
olmadan)

Calisma Ortami

Aktif gaz, yanici gaz,
yagh ve tozlu
ortamlardan uzak
tutunuz

Aktif gaz, yanici gaz,
yagh ve tozlu
ortamlardan uzak
tutunuz

Aktif gaz, yanici gaz,
yagh ve tozlu
ortamlardan uzak
tutunuz

Aktif gaz, yanici gaz,
yagh ve tozlu
ortamlardan uzak
tutunuz

INOLIND

GSSJ Serisi
AC Servo Sistem
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