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Yasal bilgi ve uyarilar
ikaz bilgisi konsepti

Bu kullanma kilavuzu, kendi glivenliginiz ve mal kaybi veya zarar olusmasini 6nlemek i¢in dikkat etmeniz gereken
bilgi ve uyarilar icermektedir. Kisisel gtivenliginiz ile ilgili bilgi ve uyarilar bir ikaz tiggeni ile belirtilmistir, genel mal
hasari ile ilgili bilgi ve uyarilar icin ise ikaz ticgeni kullaniimamistir. Tehlike kademesine bagli olarak, ikaz bilgi ve
uyarilari, en 6nemliden daha az 6nemlilere gore, asagidaki sekilde siralanmistir.

/N\TEHLIKE

eger bildirilen dikkat etme 6nlemlerine uyulmazsa, 6lim veya agir yaralanma olacagi anlamina gelir.

/\ikAz

eger bildirilen dikkat etme dnlemlerine uyulmazsa, 6lim veya agir yaralanma olabilecegi anlamina gelir.

/\DIKKAT

eger bildirilen dikkat etme 6nlemlerine uyulmazsa, hafif yaralanma olabilecegdi anlamina gelir.

DiKKAT

eger bildirilen dikkat etme 6nlemlerine uyulmazsa, mal hasari olabilecedi anlamina gelir.

Birden fazla tehlike derecesinin ayni anda ortaya ¢ikmasi halinde, en yliksek tehlike derecesine ait uyari bilgisi
kullanilir. Eger ikaz ticgenli bir uyari bilgisinde insanlara zarar gelebilecedi hususuna dikkat cekiliyorsa, ayni ikaz
bilgisine ayrica bir mal hasari ile ilgili uyari da eklenmis olabilir.

Yetkili personel

Bu dokiimantasyon icinde agiklanan Grlini/sistemi sadece ilgili gérev icin uygun nitelikte olan kalifiye personel
kullanabilir. Uriiniin/Sistemin kullanimi esnasinda ilgili géreve iliskin dokiimantasyona ve &ézellikle bu
dokiimantasyon icinde belirtilen giivenlik ve uyari bilgilerine dikkat edilecektir. Kalifiye personel, gerekli egitime ve
deneyime sahip oldugundan bu urlnleri/sistemleri kullanirken riskleri fark edebilecek ve olasi tehlikeleri
onleyebilecek bilgiye sahiptir.

Siemens lriinlerinin amaca uygun kullanimi
Litfen sunlara dikkat ediniz:

/\ikAz

Siemens Urlinleri sadece katalogda ve ilgili teknik doklimantasyonda 6ngdérilmus kullanim durumlari icin
kullanilmalidir. Eger yabanci trilinler ve yabanci bilesenler kullanilirsa, bu driin ve bilesenler Siemens tarafindan
tavsiye edilmis ya da kullanimina izin verilmis olmalidir. Uriinlerin kusursuz ve giivenli kullanimi icin, gerektigi
sekilde tasinmasi, gerektigi sekilde depolanmasi, yerlestirilmesi, montaji, kurulmasi, devreye sokulmasi,
kullanilmasi ve muhafaza edilmesi ya da onarilmasi sarttir. izin verilen cevre kosullarina uyulmalidir. ilgili
dokiimantasyonlarda verilen bilgi ve uyarilara dikkat edilmelidir.

Markalar

Tescil ibaresi @ ile isaretlenmis tlim isim ve tanimlar, tescil edilmis Siemens AG markalarndir. Bu yazidaki diger isim

ve tanimlar, tglinci kisiler tarafindan kendi amaglari igin kullaniimalari halinde sahiplerinin haklarina tecaviiz
edilmis olmasi s6z konusu olabilecek markalar olabilir.

Sorumluluk listlenmeme mesuliyeti

Bu yazinin icerigini, tarif edilen donanim ve yazilima uygunlugu agisindan kiyasladik. Yine de farkliliklar ve
sapmalar olabilir ve bu nedenle tamamen uyumluluk hususunda herhangi bir sorumluluk tstlenmiyoruz ve garanti

vermiyoruz. Bu yazida verilen bilgiler muntazam araliklar ile kontrol edilmektedir ve gerekli diizeltmeler yazinin
miiteakip baskilarina islenmektedir.
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Belge kisimlari

Belge icerik

isletme Kilavuzu (bu kilavuz)

SIMOTICS S-1FL6 Servo Motorlar Kurulum | SMOTICS S-1FL6 servo motorun ve ilgili glivenlik notlarinin

Rehberi nasil kurulacagini aciklar.

SINAMICS V90 servo siriiciler bilgi Dokiimanlarin temel bilgilerine giris yapar ve SINAMICS

kilavuzu V90 dokiimanlarinin timiiniin web sitesinden nasil
bulunabilecegini aciklar.

SINAMICS V90 V-ASSISTANT Cevrimigi SINAMICS V90 siirtictilerde SINAMICS V-ASSISTANT

Yardim mihendislik araci ile nasil hizli devreye alma ve teshis
gergeklestirilebilecedini aciklar.

Hedef grup

Bu kilavuz planlayicilar, operatorler, makine miihendisleri, elektrik mihendisleri, devreye
alma mihendisleri ve servis miithendisleri icin SINAMICS V90 PN servo sistem hakkinda bilgiler
sunmaktadir.

Uriin hakkinda bilgi edinme
Kimlik baglantisini, Griintinitz hakkinda bilgi edinmek icin kullanabilirsiniz.
Kimlik baglantisi, etikette ve lriin paketinde bir QR kodu olarak verilmistir.

ID linki, sag altta siyah cerceve kenarli cerceveden taniyabilirsiniz.

k10
ID Link
el oin e
(]2
QR kodunu ya standart bir kod tarayicisini, ya da "Industry Online Support" uygulamasini

kullanarak tarayin. Standart bir kod tarayicisi kullaniyorsaniz, taranan kimlik baglantisini
cihazinizda bulunan bir Internet tarayicisini kullanarak acarsiniz.

Kimlik baglantisini, Griintintz hakkindaki Griin verilerini, kilavuzlar, uygunluk beyanlarini,
sertifikalari ve diger bilgiler edinmek i¢in kullanabilirsiniz.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Teknik asistanlik

Ulke Yardim Hatti

Cin +86 400 810 4288
Almanya +49 911 895 7222
italya +39 (02) 24362000
Hindistan +91 22 2760 0150
Tirkiye +90 (216) 4440747
Ek servis irtibat bilgisi:

Destek irtibatlari (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/)

Uriin bakimi

Bilesenler, trlin bakimi kapsaminda siirekli olarak gelistiriimektedir (saglamlik alaninda
gelismeler, bilesenlerin liretimine devam edilmemesi, vb.).

Bu gelistirmeler "yedek parca uyumludur" ve Griin numarasi ile birlikte degismez.

Bu tur yedek parca uyumlu gelistirmeler kapsaminda konektor pozisyonlari bazen biraz
degisebilir. Bilesenler usuliine uygun olarak kullanildiginda bu durum hicbir problem
olusturmaz. Lutfen 6zel kurulum durumlarinda liitfen bu olguyu dikkate alin (6rnegin kablo
uzunlugu icin yeterli mesafe saglanmalidir).

Uctincii taraf diriinlerin kullanimi

Bu belge lg¢lincd taraf trlnler ile ilgili dneriler icermektedir. Siemens bu tglincl taraf
drtinlerin temel uygunlugunu kabul eder.

Diger ureticilerden esdeger Urtnleri kullanabilirsiniz.

Siemens Uglncd taraf Grlinlerin 6zellikleri icin garanti vermez.

Veri glivenligi genel diizenlemesine uyulmasi

Siemens veri glivenligi temel prensiplerine, 6zellikle de veri minimizasyonu (privacy by
design) konusundaki yasaklara uyar.

Bu riin icin bunun anlami:

Uriin kisisel verileri islemez veya kaydetmez, sadece teknik fonksiyon verilerini

(6rnedin zaman damgasi) isler ve kaydeder. Kullanici bu verileri diger verilerle

(6rnegdin vardiya planlari) baglantilandirirsa veya kisisel verileri ayni ortamda (6rnedin sabit
disk) saklarsa ve boylece kisisel referanslara olanak saglarsa, veri glivenligi yasasinin
diizenlemelerine uymak icin gereken 6nlemleri kendisi almak zorundadir.

Geri doniisiim ve imha

)¢

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Avrupa Atik Elektrik ve Elektronik Donanim Direktifi (WEEE)

SINAMICS konvertor serisi, atik elektrik ve elektronik donanimlari geri alma ve geri
donustiirme hakkindaki 2012/19/AB direktifine uygundur.

Eski cihazinizin cevreye duyarli geri donlstiim icin, [Gtfen elektrik ve elektronik ekipman
imha sertifikasina sahip bir firma ile iletisime gecin ve eski cihazi kullanilan llkeye gore
aciklandigi sekilde imha edin.

Garanti

Garanti ayrintilan

e Garanti slresi

Satin alinan Grlin (buradan sonra "tirlin" olarak adlandirilir) icin garanti siiresi imzalanan
s6zlesmeye baglidir ve Urlinlin imalat tarihinden itibaren 24 aydir.

e Garanti kapsami

Yukarida belirtilen garanti sliresi boyunca Siemens’e atfedilebilecek bir kusur meydana
gelirse, Siemens arizal Grlinli Ucretsiz olarak degistirecek veya onaracaktir. Bu garanti,
artintin kullanim émrinidin sonuna ulasmasi ve sarf malzemelerinin veya sinirli kullanim
Omriine sahip parcalarin degistirilmesi nedeniyle olusan kusurlari kapsamaz.

Bu garanti, asagidaki nedenlerden herhangi birinden kaynaklanan arizalari kapsamaz:

Dogal asinma ve yipranma
Urlinin, Griin talimatlarn veya kullanim kilavuzuna uygun olmayan sekilde kullaniimasi
izinsiz veya uygunsuz modifikasyonlar, degisiklikler veya onarimlar

Hatali veya ihmalkar tasima, kullanim veya bakim, asiri yliklenme kosullarindan
kaynaklanan hasarlar

Asiri zorlanma veya uygun olmayan donatilarla kullanim
Siemens tarafindan gergeklestirilmeyen hatali kurulum veya montaj

Uygun olmayan sekilde depolama veya Siemens tarafindan acikga Ustlenilmeyen, riin
Uzerindeki herhangi bir dis etki

Siemens (rlind olmayan, or. kendi imal ettiginiz, uygunsuz kablo kullanimindan
kaynaklanan cihaz (slriictler, motorlar) hasarlari

Uygun olmayan kosullarda veya (irlin kataloglarinda veya el kitaplarinda veya karsilikli
olarak kararlastirilmis sartnamelerde belirtiimeyen ortamlarda kullanim veya yanlis
kullanim veya kotuye kullanim

Uriiniin kendisine atfedilemez nedenler
Uriintin orijinal kullanim amaci disinda bir amacla ké&tiiye kullaniimasi
Siemens'ten nakliyesi sirasinda bilimsel ve teknolojik olarak 6ngoériilemeyen sebepler

Dogal veya insan kaynakl felaketlerden veya Siemens'e atfedilemeyen olaylardan
kaynaklanan arizalar

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010 5
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Yiikiimluliik Sinirlamalari

Siemens, hicbir zaman miusterinin Uglincl taraf s6zlesmelerinden veya éngérilebilir olup
olmadigindan badimsiz olarak dolayli veya baglantili herhangi bir zarar veya kayiptan
dolayi ortaya cikan kullanim, Gretim, kar, faiz, gelir, bilgi veya veri kaybi, zarar veya
tazminat talebinden sorumlu degildir.

Uriin kataloglari ve kilavuzlari icerisinde verilen bilgiler miisterinin hedeflenen uygulama
icin uygun Uriind segmesine yardimci olmak icindir. Bunlarin kullanimi, Siemens'in veya
Uglinct sahislarin fikri miilkiyet haklarinin ihlal edilmedigini veya diger milkiyet haklarinin
ihlal edilmedigini garanti etmez veya lisans yerine gegcmez.

Siemens, kataloglarda veya kilavuzlarda agiklanan bilgilerin kullaniimasi nedeniyle fikri
mulkiyet haklarinin ihlal edilmesinden veya tglinci taraflarin diger milkiyet haklarinin
ihlal edilmesinden dogacak zararlardan sorumlu tutulamaz.

Siemens'in, Siemens'e atfedilebilecek miisterinin tim zararlari icin tazminat yakimlalaga,
masterinin ilgili Grlinl satin almak icin 6dedigi toplam tutari asmaz.

Kullanima uygunluk

Siemens Urlintiniin diger Uriinlerle birlikte kullaniimasi durumunda, gegerli olan tim
standartlara, kodlara veya diizenlemelere uygunlugu onaylamak misterinin
sorumlulugundadir.

Miisteri, Siemens Uriinliniin, misteri tarafindan kullanilan sistemler, makineler ve
ekipmanlar icin uygun oldugunu onaylamahdir.

Asagidaki uygulamalarda kullanimin kabul edilebilir olup olmadigini belirlemek icin
Siemens'e danisin. Uygulamada kullanim kabul edilebilir ise, derecelendirme ve teknik
Ozelliklerde degerleri gerekenden biraz daha iyi olan Uirlinii kullanin ve ariza durumunda
tehlikeleri en aza indirmek icin giivenlik 6nlemleri alin.

— Dis mekanda kullanim, potansiyel kimyasal kontaminasyon veya elektrik paraziti iceren
kullanim veya uriin kataloglarinda veya kilavuzlarda tanimlanmayan kosullarda veya
ortamlarda kullanim

— Nikleer enerji kontrol sistemleri, yanma sistemleri, demiryolu sistemleri, havacilik
sistemleri, arag¢ sistemleri, tibbi ekipmanlar, e§lence makineleri ve ayri endistriyel
diizenlemelere veya devlet diizenlemelerine tabi sistemler

— (Can veya mal icin risk olusturabilecek sistemler, makineler ve ekipmanlar

— Gaz, su veya elektrik saglayan sistemler veya gliniin 24 saati strekli ¢calisan sistemler
gibi yliksek dlizeyde glivenilirlik gerektiren sistemler

— Benzer derecede yiksek glivenlik gerektiren diger sistemler

Sistemin gerekli glivenlik seviyesini risk uyarilari ve yedeklilik ile glivence altina almak
lizere tasarlandiindan ve Siemens urliniiniin uygun sekilde derecelendirildiginden ve
monte edildiginden emin olmadan, Urlini hayati veya maddi risk iceren uygulamalarda
kullanmayin.

Uriin kataloglarinda ve kilavuzlarda aciklanan devre érnekleri ve diger uygulama drnekleri
referans icindir. Urlini kullanmadan 6nce kullanilacak gergek cihaz ve ekipmanlarin
islevselligini ve emniyetini kontrol edin.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010
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e Tdm kullanim yasaklarini ve uyarilar okuyun ve anlayin ve liclincu sahislara kazara zarar
vermemek i¢in Siemens Grinind dogru sekilde calistirin.

+ Uriin kullanimi sirasinda tiriin kilavuzlari ve giivenlik bildirimleri dahil ancak bunlarla sinirli
olmamak lizere tim talimatlara uyun. Siemens, Urin kilavuzlarina ve glvenlik
bildirimlerine uyulmamasindan veya Miicbir Sebepten kaynaklanan kisisel yaralanmalar,
mal hasari, yasal uyusmazliklar veya cikar catismalari icin sorumluluk kabul etmez.

Teknik 6zelliklerde degisim

Uriin katalog ve kilavuzlarindaki trlinlerin adlari, teknik 6zellikleri, gériintimleri ve
aksesuarlari, gelistirmelere ve diger nedenlere bagl olarak herhangi bir zamanda
degistirilebilir. Gozden gecirilmis kataloglarin veya kilavuzlarinin sonraki striimleri
glincellenmis kod numaralariyla birlikte yayinlanacaktir. Bir riin satin almadan 6nce gercek
teknik 6zellikleri dogrulamak icin Siemens temsilcinize danisin.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010 7
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Temel glivenlik talimatlan 1

1.1 Genel guvenlik talimatlan

AiKAz

Diger enerji kaynaklari nedeniyle elektrik carpmasi tehlikesi ve hayati tehlike

Gerilim altindaki parcalara temas etmeniz 6lim veya agir yaralanma ile sonuglanabilir.
e Yalnizca gerekli yetkinlige sahipseniz elektrikli cihazlar tizerinde ¢alisma gergeklestiriniz.
e Calismalar sirasinda Ulkeye 6zgu glivenlik kurallarina uyunuz.

Glvenligin saglanmasi icin genel olarak su adimlar gecerlidir:

1. Devre disi birakma icin hazir olunmalidir. islemle ilgili olan tiim kisiler bilgilendirilmelidir.
2. Tahrik sistemi gerilimsiz duruma getirilmeli ve tekrar calismaya karsi emniyete alinmalidir.
3. Uyari levhalarinda belirtilen desarj sliresi kadar bekleyiniz.
4

. Tim gucg baglantilar birbirlerine ve koruyucu iletken baglantisina karsi gerilim akisi
kesilmesi bakimindan kontrol edilmelidir.

5. Mevcut yardimci gerilim devrelerinin gerilimsiz durumda olup olmadigini kontrol ediniz.
6. Motorlarin hareket edemiyor oldugundan emin olunuz.

7. Diger tum enerji kaynaklarini tanimlayiniz, érn. basingh hava, hidrolik veya su. Enerji
kaynaklari glivenli bir duruma getirilmelidir.

8. Dogru tahrik sisteminin tamamen kilitlendiginden emin olunmalidir.

Cahismalar tamamlandiktan sonra, tersi sirayla devam ederek calismaya hazir olma
durumunu tekrar elde ediniz.

AiKAz

Yiiksek empedanslh besleme sebekelerinde elektrik carpmasi ve yangin tehlikesi

Cok kictk kisa devre akimlari, koruma donanimlarinin tetiklenmemesine veya cok geg
tetiklenmesine ve bu durumda elektrik carpmasina veya yangina neden olabilir.

* lletken-iletken veya iletken-toprak kisa devresi durumlarinda, konvertériin sebeke
baglanti noktasindaki kisa devre akiminin en azindan kullanilan koruma donanimina
uygun oldugundan emin olunmalidir.

« iletken-toprak kisa devresinde koruma donaniminin devreye girmesi icin gereken kisa
devre akimina ulasiimiyorsa ek olarak bir kagak akim koruyucu tertibati (RCD)
kullaniimalidir. Gerekli kisa devre akimi 6zellikle TT aglarinda ¢cok distk olabilir.
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Temel glivenlik talimatlan

1.1 Genel glivenlik talimatlar

AiKAZ

Diisiik empedanslh besleme sebekelerinde elektrik carpmasi ve yangin tehlikesi

Cok buyuk kisa devre akimlari, koruma donanimlarinin bu kisa devre akimlarini
kesememesine, bu nedenle arizalanmasina ve sonucta elektrik carpmasina veya
yangina neden olabilir.

e Konvertorin sebeke baglanti noktasindaki etkilenmemis kisa devre akiminin, kullanilan
koruma donaniminin kapatma kapasitesini (SCCR (kisa devre akim dederi) veya lcc)
asmadigindan emin olun.

AiKAZ

Topraklamanin eksik olmasi elektrik carpmasina neden olabilir

Koruma sinifi | olan cihazlarda topraklama hatti baglantisinin eksik veya yanlhs yapilmasi
nedeniyle govdede veya aciktaki parcalarda tehlikeli gerilimler mevcut olabilir, bunlarla
temas edilmesi agir yaralanmalara veya 6liime neden olabilir.

¢ Cihazi usuliine uygun bicimde topraklayiniz.

AiKAZ

Uygun olmayan bir akim beslemesi baglantisinda elektrik carpmasi tehlikesi s6z
konusudur

Uygun olmayan bir akim beslemesi baglantisi durumunda, temas edilen parcalar tehlikeli
gerilim altinda bulunabilir. Tehlikeli gerilimle temas, agir yaralanmalara ve 6liime neden
olabilir.

e Elektronik yapi gruplarindaki tim baglantilar ve terminaller icin yalnizca SELV (SELV =
Safety Extra Low Voltage - Glvenlik Ekstra Dustk Gerilim) veya PELV (PELV = Protective
Extra Low Voltage - Koruyucu Ekstra Dislk Gerilim) cikis gerilimleri sunan akim
beslemeleri kullaniniz.

AiKAZ

Hasarli motorlar veya siiriiciiler nedeniyle elektrik soku

Motorlarin veya cihazlarin hatali kullanimi, bunlara zarar verebilir.
Hasarli motorlarda veya cihazlarda, muhafazalarinda veya agikta bulunan bilesenlerde
tehlikeli voltajlar bulunabilir.

e Tasima, saklama ve calisma sirasinda teknik veriler icerisinde belirtilen limit degerlere
uyum saglandigindan emin olun.

¢ Hasarli bir motoru veya cihazi kullanmayin.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
16 isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010




Temel glivenlik talimatlan
1.1 Genel glivenlik talimatlari

AiKAZ

Kablo blendajlari mevcut degilse elektrik carpmasi tehlikesi mevcuttur

Kapasitif asiri ortlisme nedeniyle hat yalitim kiliflar takilmadiginda hayati tehlike yaratacak
temas gerilimleri olusabilir.

e Hatyalitim kiliflarini ve kullanilmayan hatlarin tellerini en azindan bir taraftan
topraklanmis govde potansiyeline baglayiniz.

AiKAZ

isletim sirasinda fis-priz baglantisi ayrilirsa elektrik arki s6z konusu olabilir

isletim sirasinda bir fis-priz baglantisi ayrilirsa, elektrik arki ortaya cikabilir ve agir
yaralanmalara veya 6liime neden olabilir.

« sletim sirasinda ayrilmasina acik bicimde izin verilmis olanlar haric, fis-priz baglantilari
sadece gerilimsiz durumdayken ayrilmalidir.

AiKAZ

Gii¢ bilesenlerinde kalan yiikler nedeniyle elektrik carpmasi tehlikesi mevcuttur

Besleme kesildikten sonra 5 dakika stlireyle kondansatérlerde tehlikeli diizeyde gerilim
mevcuttur. Gerilim ileten parcalara temas edilmesi 6lime veya agir yaralanmalara neden
olabilir.

e Gerilim olmadigindan emin olmak ve calismaya baslayabilmek icin 5 dakika bekleyin.

DiKKAT

Uygun olmayan vidalama takimlari nedeniyle cihaz hasari

Uygun olmayan vidalama takimlari veya uygun olmayan vidalama yontemleri cihazin
vidalarina hasar verebilir.

¢ Vidalama kafasina tamamen uyan vidalama uglari kullanin.

¢ Vidalari teknik dokiimantasyonda belirtilen torkla sikin.

e Bir tork anahtari veya dinamik tork sensdrii ve devir sinirlamasina sahip mekanik bir
hassas tornavida kullanin.

¢ Kullanilan takimlar diizenli olarak kalibre edin.
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Temel glivenlik talimatlan

1.1 Genel glivenlik talimatlari

DiKKAT

Gevsek gili¢c baglantilari nedeniyle maddi hasarlar

Sikma torklarinin yetersiz olmasi veya titresimler, glic baglantilarinin gevsemesine neden
olabilir. Bu nedenle yanginlar, cihaz arizalari veya fonksiyon arizalari ortaya cikabilir.

* Tim glic baglantilari dngorilen sikma torkuyla sikilmalidir.

e Tim glic baglantilari dizenli araliklarla kontrol edilmelidir, 6zellikle bir nakliye
sonrasinda.

AiKAZ

Yetersiz blendaj tabakasindan kaynaklanan elektromanyetik arizalar

Glg hatlarinin yetersiz bir blendaj tabakasi, calisma arizalarina ve izin verilemeyecek kadar
ylksek ariza génderimlerine neden olabilir.

* Birlikte teslim edilen veya 6nerilen blendaj baglantisi saclarini kullanin.
+ Onerilen blendaj baglantisi kelepcelerini kullanin.

AiKAZ

Ek cihazlarda yanginin yayilmasi

Ariza durumunda ek cihazlar yangina ve basing dalgasina neden olabilir. Alev ve duman
kontrol kabininden c¢ikabilir ve adir yaralanmalara ve maddi hasara yol acabilir.

* Ek cihazlar, kisileri alevden ve dumandan korumaya uygun, saglam bir metal kontrol
kabinine kurun.

e Ek cihazlari sadece kontrol kabininin kapagi kapaliyken isletin.
e Dumanin sadece kontrollii yollardan gecece§inden emin olunuz.

AiKAZ

Elektromanyetik alanlar nedeniyle aktif implantlarin etkilenme tehlikesi

Konvertorler calisirken esnasinda elektromanyetik alanlar (EMF) olusturur. Elektromanyetik
alanlar aktif implantlari etkileyebilir, 6rn. kalp pili. Bu nedenle aktif implantlara sahip kisilerin
konvertoriin cok yakininda bulunmasi tehlikelidir.

¢ EMF olusturan bir tesisatin isletmecisi olarak, aktif implant sahibi kisilerin icinde
bulundugu tehlikeleri de§erlendirmek sizin sorumlulugunuzdadir.

+ Uriin dokiimantasyonunda yer alan EMF emisyonuna ydnelik bilgiler dikkate alinmalidir.
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Temel glivenlik talimatlan

1.1 Genel glivenlik talimatlari

AiKAZ
& Kalict manyetik alanlar nedeniyle aktif implantlarin etkilenme tehlikesi

Sabit miknatislara sahip elektrik motorlari, kapali durumdayken bile,
konvertorlerin/motorlarin ¢ok yakininda duran kalp piline veya implantlara sahip kisiler icin
tehlike olusur.

e Sizinicin tehlike varsa en az 2 m mesafede durun.

* Sabit miknatislar tahrik edilen motorlarin tasinmasi ve depolamasi sirasinda uyari
plakalari da takili bicimde orijinal ambalaji kullanin.

* Depolama alanlarini ilgili uyari plakalari ile isaretleyin.
* Ucakla tasima sirasinda IATA talimatlarina uyun.

ADiKKAT

Kimyasallara karsi semptomatik solunum ve cilt reaksiyonlar

Yeni satin alinan bir Girlin, hassaslastirici olarak tanimlanan eser miktarda madde icerebilir.

Hassaslastiricilar, maruz kaldiktan sonra akciger ve cilt hassasiyetine neden olabilen
maddelerdir.

Hassaslastirildiktan sonra, daha fazla maruz kalma, disik seviyelerde bile olsa ciddi
reaksiyonlara neden olabilir. En asir durumlarda, hastalar astim veya dermatit gelistirebilir.

« Uriiniin giiclii bir kokusu varsa 14 giin boyunca iyi havalandirilan bir odada saklayin.

AiKAZ

Telsiz cihazlar veya mobil telefonlar nedeniyle beklenmeyen makine hareketi

Bilesenlerin hemen yaninda telsiz cihazlar, mobil telefonlar veya mobil WLAN cihazlar

kullantlirsa cihazlar arizalanabilir. Bu fonksiyon arizalari makinenin calisma glivenligini

etkileyebilir ve kisiler icin yaralanma veya maddi hasar tehlikesi ortaya cikabilir.

* llgili bilesenlerin 20 cm yakinina gelmeniz durumunda, telsiz cihazlarini, mobil telefonlari
veya mobil WLAN cihazlarini kapatin.

e "SIEMENS Industry Online Support App" (SIEMENS Industry cevrimici destek uygulamasi)
veya QR kod tarayici sadece cihaz kapaliyken kullanilmahdir.

DiKKAT

Cok yiiksek gerilimler nedeniyle motor izolasyonunda hasar

Topraklanmis dis iletkenli sebekelerdeki isletimlerde veya IT aginda toprak kacagi olmasi
durumunda, toprak yonindeki yiiksek gerilim nedeniyle motor izolasyonu hasar gorebilir.
izolasyonlari topraklanmis dis iletkenle isletim icin tasarlanmamis motorlar kullaniyorsaniz
asagidaki énlemleri almahsiniz:

e IT agi: Bir topraklama hatasi izleyici kullanin ve hatayi miimkiin oldugunca hizli giderin.

e Topraklanmis dis iletkenli TN veya TT aglarinda: Sebeke tarafinda bir ayirma
transformatori kullanin.
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AiKAZ

Yetersiz havalandirma cikisi nedeniyle yangin

Yeterli havalandirma acikligi olmamasi bilesenlerin asiri Isinmasina ve buna bagli olarak
duman olusumu ve yangina neden olabilir. Bunun sonucunda 6lim veya agir bedensel
yaralanmalar meydana gelebilir. Ayrica cihazlarin/sistemlerin kullanim 6mri kisalabilir ve
kesintiler artabilir.

« lgili bilesenler icin havalandirma acikliklari olarak belirtilen asgari mesafelere uyunuz.

DiKKAT

izin verilmeyen montaj pozisyonunda asiri isinma

izin verilmeyen montaj pozisyonunda cihaz asiri isinabilir ve bundan dolayi hasarlanabilir.
* Cihaz sadece izin verilen montaj pozisyonlarinda isletilmelidir.

AiKAZ

Eksik veya okunmayan uyari levhalari nedeniyle olasi tehlikeler hakkinda bilgi sahibi
olunamaz

Eksik veya okunmayan uyari levhalari tehlikeleri 5ngérememenize neden olabilir.
Ongorilemeyen tehlikeler, agir yaralanmalara veya 6lime neden olan kazalara yol acabilir.

e Doklimantasyon yardimiyla uyari levhalarinin eksiksiz olup olmadidini kontrol ediniz.
* Eksik uyari levhalari ilgili bilesenlere yerlestirilmelidir, gerekirse ilgili tilke dilinde.
¢ Okunmayan uyari levhalarini degistiriniz.

DiKKAT

Usuliine uygun olmayan gerilim/izolasyon kontrolleri nedeniyle cihaz hasarlar

Usulline uygun olmayan gerilim/izolasyon kontrolleri, cihaz hasarlarina neden olabilir.

* Makinede/sistemde bir gerilim/izolasyon kontroliinden &nce cihazlarin elektrik
baglantilarini ayiriniz ciinkd tim dénistirlctler ve motorlar Uretici tarafindan ylksek
gerilime karsi kontrol edilmistir ve makine/sistem icinde baska bir kontrol gerekli degildir.
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Temel glivenlik talimatlan
1.1 Genel glivenlik talimatlari

AiKAZ

Aktif olmayan giivenlik fonksiyonlari nedeniyle beklenmeyen makine hareketi

Aktif olmayan veya ayarlanmamis glivenlik fonksiyonlari beklenmeyen makine hareketlerini

tetikleyebilir ve bunun neticesinde agir yaralanmalar veya 6liimler s6z konusu olabilir.

+ Isletmeye alma isleminden &nce ilgili {iriin dokiimantasyonundaki bilgileri dikkate aliniz.

e Guvenlikle iliskili fonksiyonlar icin tim glvenlik iliskili bilesenleri de iceren tiim sisteme
y6nelik bir glivenlik degerlendirmesi yiriitiinlz.

¢ Uygulanan glvenlik fonksiyonlarinin sizin tahrik ve otomasyon gorevlerinize uygun ve
devrede oldugunu, ilgili parametrelestirme ile glivenceye aliniz.

¢ Fonksiyon testi yapiniz.

e Guvenlikle ilgili fonksiyonlarin dogru is akislarini sagladiginizdan emin olmadan 6nce
sisteminizde gercek Uretime gegcmeyiniz.

Not
Safety Integrated icin dnemli glivenlik uyarilari

Safety Integrated kullanmak istiyorsaniz, Safety Integrated dokiimantasyonundaki gtivenlik
uyarilarina uyun.

AiKAZ

Hatali veya degistirilmis parametreleme nedeniyle makinede hatali fonksiyonlar

Hatali veya degistirilmis parametrelendirme nedeniyle makinede hatali fonksiyonlar
tetiklenebilir, bu durum da yaralanmalara ve dliime neden olabilir.

e Parametrelendirmeye yetkisiz erisim engellenmelidir.

¢ Olasi hatali fonksiyonlar uygun &nlemlerle kontrol altina alinmalidir, &rn. ACIL
DURDURMA veya ACIL KAPATMA.

AiKAz

Hareketli veya firlayan parcalar nedeniyle yaralanma

Cahisma sirasinda hareketli motor parcalarina veya surlict cikis parcalarina ve disari firlamis

gevsek motor parcalarina temas edilmesi (6rn. diiz kamalar) ciddi yaralanma veya 6lime
neden olabilir.

e Gevsek parcalar cikarin veya disari firlamayacak sekilde sabitleyin.
* Hareketli parcalara dokunmayin.
« lgili glivenlik korumalarini kullanarak tiim hareketli parcalari koruyun.
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AiKAZ

Motorun yanhs calistiriimasi nedeniyle yangin

Hatali calistirildiginda ve bir ariza olmasi durumunda, motor i1sinarak yangin ve dumana
neden olabilir. Bu ciddi ayarlanma veya 6l¢climle sonuclanabilir. Ayrica, asir yiiksek sicakliklar
motor parcalarina zarar verir ve daha fazla arizaya ve motorlarda kisa kullanim émriine
neden olabilir.

¢ Motoru ilgili teknik 6zelliklere uygun sekilde calistirin.
e Motorlari sadece etkin sicaklik izleme ile birlikte calistirin.
e Asin yiksek sicaklik meydana gelirse motoru hemen kapatin.

ADiKKAT

Sicak yuzeylerin neden oldugu yaniklar ve termik hasar

Motorlarin, konvertérlerin ve diger stirticl bilesenlerinin ylzeylerinde 100 °C'nin (izerinde
sicakliklar olusabilir.

Sicak ylizeylere dokunmak yaniklara neden olabilir. Sicak ylizeyler sicakhda duyarh parcalara
hasar verebilir veya onlari tahrip edebilir.

* Sicakhga duyarh parcalarin sicak ylizeylerle temas etmemesine dikkat edin.

e Sdrlci bilesenlerini, isletim sirasinda erisilemeyecek sekilde monte edin.

Bakim gerektiginde alinacak dnlemler:
¢ Herhangi bir calismaya baslamadan 6nce surtiicii bilesenlerinin sogumasina izin verin.
¢ Uygun personel koruyucu ekipman kullanin, 6rn. eldivenler.
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1.2 Elektrik alanlari veya elektrostatik desarj nedeniyle cihaz hasari

1.2 Elektrik alanlan veya elektrostatik desarj nedeniyle cihaz hasari

Elektrostatik tehlike altindaki yapi elemanlari (EGB), elektrostatik alanlar veya elektrostatik
bosalmalar nedeniyle hasar gorebilecek miinferit yapi parcalari, entegre devreler, yapi
gruplari ve cihazlardir.

DIKKAT
A Elektrik alanlari veya elektrostatik desarj nedeniyle cihaz hasar

Elektrikli alanlar veya elektrostatik desarj; miinferit parcalarin, entegre devrelerin, yapi

gruplarinin veya cihazlarin hasar gérmesi sonucu fonksiyon arizalarina neden olabilir.

* Elektronik parcalarin, yapi gruplarinin veya cihazlarin ambalajlanmasi, depolanmasi ve
nakliyesi yalnizca orijinal paketinde veya baska uygun bir malzemeden (6rn. iletken
kopukli lastik veya aliminyum folyo) yapilmis paket icinde gerceklestiriimelidir.

* Parcalara, yapi gruplarina ve cihazlara yalnizca asagidaki 6nlemleri aldiktan sonra
dokununuz:

— EGB kol bandi takiniz
— iletken zeminlerin bulundugu EGB bdlgelerinde EGB ayakkabilari ve EGB topraklama
seritleri kullaniniz

* Elektronik parcalari, yapi gruplarini veya cihazlar yalnizca iletken althklar izerine
yerlestiriniz (6rn. EGB altlikli bir masa, iletken EGB kopik malzeme, EGB ambalaj torbasi
veya EGB nakliye haznesi).

1.3 Uygulama ornekleri icin garanti ve sorumluluk

Uygulama &rnekleri baglayici degildir ve hicbir durumda "konfigtirasyon ve donanimin
eksiksiz durumda olmasi gerekti§i" sorumlulugunu ortadan kaldirmaz. Uygulama &rnekleri
muisteriye 6zgli ¢bzlimler lretmez, aksine benzeri is emri durumlarindaki yardim amaciyla

verilmistir.

Kullanicr olarak, agiklanan trlinlerin usuline uygun isletim sorumlulugu size aittir. Uygulama
ornekleri kullanim, kurulum, isletim ve bakim siireclerinde ilgili sorumluluklarin ortadan
kaldinimasi icin kullanilamaz.
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Siber glivenlik uyarilar

Siemens, sistemlerin, tesislerin, makinelerin, ve aglarin glvenli bicimde isletiimesini
destekleyen endustriyel siber glivenlik fonksiyonlarina sahip Grlinler ve ¢éziimler sunar.

Sistemleri, tesisleri, makineleri ve aglari siber tehditlere karsi korumak icin son teknolojiye
uygun bitln bir endustriyel siber glivenlik konseptini ylrtitmek (ve strekli sabit tutmak)
gerekir. Siemens Urlinleri ve ¢cozlimleri, bu tarz bir konseptin bir bileseni niteligindedir.

Musteriler; tesislerine, sistemlerine, makinelerine ve aglarina izinsiz erisimin énlenmesinden
sorumludur. Bu sistemler, makineler ve bilesenler, gerektiginde ve gerekli oldugu kadar ve

uygun koruyucu 6nlemler (6rn. giivenlik duvari velveya ag bélimlemesi) alindiginda sadece
sirket agina veya internete bagh olmahdir.

Endistriyel siber glvenlik alanindaki koruma énlemleri hakkindaki daha ayrintili bilgiyi
https:/lwww.siemens.com/globallen/products/automation/topic-areas/industrial-
cybersecurity.html adresinde bulabilirsiniz.

Siemens'in Urlinleri ve ¢coziimleri daha glvenli hale getirilmek adina gelistirilmeye devam
etmektedir. Siemens, mevcut olmalari durumunda Grlin glincellemelerinin yapilmasini ve her
zaman sadece guncel Urln stirimlerinin kullaniimasini énerir. Eski veya artik desteklenmeyen
strimlerin kullanimi siber tehditlerin riskini artirabilir.

Uriin glincellemeleri hakkinda her zaman bilgilendiriimek icin, buradan Siemens endiistriyel
siber glivenlik RSS Feed'e abone olun:

https://new.siemens.com/globallen/products/services/cert.html
Daha fazla bilgiyi internette bulabilirsiniz:

Proje (konfigtirasyon) kitabi Industrial Security
(https:/Isupport.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/108862708)

AiKAZ

Yazilim manipiilasyonu nedeniyle giivensiz isletim durumlar

Yazilim manipilasyonlari, 6rnegin virtsler, truva atlari veya solucanlar, sisteminizde
glivensiz isletme durumlarina neden olabilir ve bu durum maddi hasarlarla, ciddi
yaralanmalarla ve 6ltiimlerle sonuglanabilir.

* Yaziminizi giincel tutun.

e Otomasyon ve tahrik bilesenlerini en glincel teknolojiye uygun bir makine veya sistem
bitlincll Endustriyel Siber Glivenlik konsepti dahilinde entegre ediniz.

e Tum kullanilan Grlnlerde bitlncil Endistriyel Siber Glvenlik konseptinizi dikkate aliniz.

e Cikanlabilir kayit ortamlarindaki dosyalar, zararh yazilimlara karsi uygun koruyucu
onlemler ile korunmalidir, 6rnedin virlis programi.

+ Isletim alma sonlandirilirken siber giivenlikle ilgili tiim ayarlar kontrol edilmelidir.
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1.5 Tahrik sistemlerindeki (Power Drive Systems) diger riskler

1.5 Tahrik sistemlerindeki (Power Drive Systems) diger riskler

Makine Ureticisi veya sistem ylkleyicisi yerel talimatlar uyarinca (6rn. AB Makine
Yoénetmeligi), makine veya sisteme yonelik ylritilecek risk dederlendirmesi sirasinda tahrik
sistemindeki kumanda ve tahrik bilesenlerine iliskin asagidaki diger riskleri de dikkate
almahdir:

1. Isletime alma, isletim, bakim ve onarim sirasinda calisan makine veya sistem parcalarinin

asagidaki nedenlerle istem disi hareket etmesi:

Sensor sisteminde, kumandada, aktorikte ve baglanti tekniginde donanim vel/veya
yazilim hatalari

Kumanda ve tahrik iliskili tepki stireleri

Spesifikasyon haricindeki ¢calisma ve / veya ortam kosullari
Yogdusma / iletken kirlenme

Parametrelendirme, programlama, kablo sistemi ve montaj hatalari

Elektronik parcalarin hemen yakininda telsiz cihazlarinin / mobil telefonlarin
kullaniimasi

Dis etkiler [ hasarlar

Réntgen isinlari, iyonlastirici ve kozmik 1sima

2. Bilesenlerin icinde ve disinda, alev alma da dahil olmak lizere beklenmedik ytikseklikte

sicakliklar ve 151k, ses, partikiil, gaz vb. emisyonlar ariza durumlarinda meydana gelebilir,

orn.:

Yapi elemani arizalar

Yazilim hatasi

Spesifikasyon haricindeki ¢calisma ve / veya ortam kosullar
Dis etkiler | hasarlar

Konvertoriin dogru akim ara devresinde kisa devre veya topraklama hatasi

3. Asagidakiler nedeniyle olusabilecek tehlikeli temas gerilimleri:

Yapi elemani arizalari

Elektrostatik sarjlardan etkilenme

Hareketli motorlarda gerilim indiksiyonu

Spesifikasyon haricindeki calisma ve / veya ortam kosullari
Yogdusma / iletken kirlenme

Dis etkiler [ hasarlar

4. Normal calisma kosullari altindaki elektrikli, manyetik ve elektromanyetik alanlar (6rn. kalp
pili, implant veya metalik cisim taslyicilari icin), yeterli mesafe korunmadiginda tehlikeli
olabilir

5. Sistemin usulline uygun olmayan sekilde kullanilmasi ve / veya bilesenlerin usuliine uygun
olmayan sekilde imha edilmesi sonucu ortaya ¢ikan, cevreye zararli maddeler ve emisyon

salinimi
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1.5 Tahrik sistemlerindeki (Power Drive Systems) diger riskler

6. Aga bagli veya kablosuz iletisim sistemlerinin etkisi, drnegin dalgacikla kontrol vericileri veya
ag veya mobil telsiz, WLAN veya Bluetooth (izerinden veri iletisimi

7. Patlama tehlikesi bulunan ortamlardaki kullanim icin motorlar:

Hareketli bilesenlerin, 6érnedin yataklarin asinmasi sonucunda isletmede, gévde
parcalarinda beklenmedik yliksek sicakliklar ve bunun sonucunda da patlama tehlikesi
bulunan atmosfer olan alanlarda tehlikeler olusabilir.

Tahrik sistemi bilesenlerinden kaynaklanan diger risklerle ilgili ayrintil bilgileri teknik kullanici
doklimantasyonunun ilgili bélimlerinde bulabilirsiniz.
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Genel bilgiler

PROFINET arabirimine sahip SINAMICS V90 siirlictiler (SINAMICS V90 PN olarak adlandirihr) iki
degisken olarak mevcuttur, 400 V degiskeni ve 200 V degiskeni.

200 V degiskeni dort cerceve boyutunda mevcuttur: FSA, FSB, FSC ve FSD. A, B ve C cerceve
boyutlari tek fazli veya tg¢ fazh glic aglarinda kullanilir, 6te yandan D cerceve boyutu ise
sadece (g fazli gii¢ aglarinda kullanihr.

400 V degiskeni dort cerceve dlglisiinde mevcuttur: FSAA, FSA, FSB ve FSC. TUm cerceve
Olculeri sadece u¢ fazl glic aglarinda kullantlir.

2.1 Teslim kapsami
2.1.1 Sirlicu pargalan

SINAMICS V90 PN 200 V degisken siiriicii paketindeki bilesenler

Parca Resim Anma giicii | Dis 6lgiiler Cerceve Siparis numarasi
(kw) (Genislik x Yiikseklik | boyutu
x Derinlik, mm)

SINAMICS V90 PN, De’fnlfk 0,110,2 45x170x 170 FSA 6SL3210-5FB10-1UF2
teklii¢ faz, 200V ) 65L3210-5FB10-2UF2
1 - 0,4 55x170x 170 FSB 6SL3210-5FB10-4UF1
% 0,75 80x 170x 195 FSC 6SL3210-5FB10-8UFO
SINAMICS V90 PN, (¢ % 1,0/1,5/12,0 [{95x170x 195 FSD 6SL3210-5FB11-0UF1
faz, 200V 65L3210-5FB11-5UF0
6SL3210-5FB12-0UFO

Konnektorler

FSA ve FSB icin

FSCve FSD icin

Koruma saci co FSA ve FSB icin
©
ol
FSC ve FSD igin
Kullanici Bilgi Rehberi ingilizce-Cince iki dilli stiriim
dokiimantasyonu
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2.1 Teslim kapsami

SINAMICS V90 PN 400 V degisken siiruicii paketindeki bilesenler

Parca Resim Anma giicii | Dis 6lgiiler Cerceve Siparis numarasi
(kw) (Genislik x Yiikseklik | boyutu
x Derinlik, mm)
SINAMICS V90 PN, Ug¢ 0,4 60 x 180 x 200 FSAA 6SL3210-5FE10-4UFO
faz, 400V 0,75/1,0 |80 x 180 x 200 FSA 651.3210-5FE10-8UFO
6SL3210-5FE11-0UFO
1,512,0 100 x 180 x 220 FSB 6SL3210-5FE11-5UF0
6SL3210-5FE12-0UFO
é 3,5/5,0/7,0 | 140 x 260 x 240 FSC 6SL3210-5FE13-5UF0
% 6SL3210-5FE15-0UFO
= 6SL3210-5FE17-0UFO
Konnektorler FSAA icin
FSA icin

FSB ve FSCicin

EHETTEY
Koruma saci =5 FSAA ve FSA icin
o
N FSB ve FSCigin
[ _‘-__‘
Q
Kullanici Bilgi Rehberi ingilizce-Cince iki dilli stiriim
dokiimantasyonu
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Siuriicl siniflandirma etiketi (6rnek)

SIEMENS

* SINAMICS V90 PROFINET(PN)

OUTPUT:3AC 0-inputV 14A 0-330Hz

[

4TR2

o INPUT: 1AC/3AC 200-240V 3.0A/1.8A 50/60Hz
* IND.CONTEQ °®“5

* |P CLASS:IP20  MOTOR:0.2kW FS: 03

2.1 Teslim kapsami

®
* 1P 6SL3210-5FB10-2UF2 S ZVXXXXXXXXXXX fy
e SNC-A5E46008471 MAC 00-1C-06-46-22-BF
 SCCR: 65kA Use 75 °C Copper Wires only
d

Use in PD2 and OVC Il environment only

)¢

@O

Importer UK:

________ S|emens plc,
Cn Manchester M20 2UR Made in China

T C € M=

[} |

! ! V90A200V0_2N2
[} I

| |

L} |

Refer to user manual

Siemens AG, Frauenauracher Str. 80, DE-91056 Erlangen

.
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Kirlilik derecesi ve asiri voltaj kategorisi

O Striict ad @ Parca numarasi

® Sebeke girisi

® Cikis verisi ® QR kodu

®@ Koruma derecesi ve desteklenen motor (9 Uriin seri numarasi
anma guici

® Siparis numarasi ® Anma kisa devre akimi

® MAC adresi ® Bakir tel
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Genel bilgiler

2.1 Teslim kapsami

Siparis numarasi aciklamasi (6rnek)

6 S L 3 2

1

0 - 5 FB|1

1 -5

Besleme gerilimi

Sembol

Besleme gerilimi

1/3 faz 200~240 VAC

3 faz 380~480 VAC

30

Sirucu versiyonu

Sembol Sdricu versiyonu
A V90 Pals dizisi (PTI) versiyonu
F V90 PROFINET (PN) versiyonu

Desteklenen maks. motor glict

Sembol Desteklenen maks. | Besleme
motor gliicu gerilimi
10-1 0.1 kW 200V
10-2 0.2 kW 200V
10-4 0.4 kW 200V
0.4 kW 400 V
10-8 0.75 kW 200V
0.75 kW 400 V
11-0 1.0 kW 200V
1.0 kW 400 V
11-5 1.5 kW 200V
1.75 kW 400 V
12-0 2.0 kW 200V
2.5 kW 400 V
13-5 3.5 kW 400 V
15-0 5.0 kW 400V
17-0 7.0 kW 400 V

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

Seri numarasi aciklamasi (6rnek)

S Z VF1Y540001

Siemens

SNC

Tip kimligi Sira numarasi

imalat tarihi (yil/ay)

Kod Takvim yih Kod Ay

A 2010, 2030 1 Ocak

B 2011, 2031 2 Subat

C 2012, 2032 3 Mart

D 2013, 2033 4 Nisan

E 2014, 2034 5 Mayis

F 2015, 2035 6 Haziran
H 2016, 2036 7 Temmuz
J 2017, 2037 8 Agustos
K 2018, 2038 9 Eyll

L 2019, 2039 (0] Ekim

M 2020, 2040 N Kasim
N 2021, 2041 D Aralik

P 2022, 2042

R 2023, 2043

S 2024, 2044

T 2025, 2045

U 2026, 2046

\Y 2027, 2047

W 2028, 2048

X 2029, 2049

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010
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Genel bilgiler

2.1 Teslim kapsami

2.1.2

Motor pargalari

SIMOTICS S-1FL6 diisiik atalet momentli motor paketindeki bilesenler

Parca

Resim

Anma giicii (kW)

Mil yiiksekligi (mm)

Siparis numarasi

SIMOTICS S-1FL6,
disilik atalet

0,05/0,1

20

1FL6022-2AF21-12Q1

1FL6024-2AF21-120Q1

momenti 0,2/0,4 30 1FL6032-2AF21-10Q1
T1FL6034-2AF21-12Q1
0,75/1,0 40 T1FL6042-2AF21-12Q1
1FL6044-2AF21-1Q2Q1
1,512,0 50 1FL6052-2AF21-2QQ1
T1FL6054-2AF21-2QQ1
Kullanic SIMOTICS S-1FL6 Servo Motorlar Kurulum Rehberi
dokiimantasyonu

SIMOTICS S-1FL6 yiiksek atalet momentli motor paketindeki bilesenler

Parca Resim Anma giicii Mil yiiksekligi | Siparis numarasi
(kw) (mm)
SIMOTICS S-1FL6, 0,410,75 45 1FL6042-1AF61- | Q Qal
ytiksek atalet 1FL6044-1AF61- |0 | QA1
momenti 0,75/1,011,5/1,7 |65 1FL6061-1AC61- |@ | QQ1
512,0 1FL6062-1AC61- [ | Q@1
1FL6064-1AC61- | Q QaQ’
1FL6066-TAC61- | Q Qal
1FL6067-1AC61- | Q QaQ’
2,5/3,5/5,0/7,0 |90 1FL6090-1AC61- | Q QaQ’
1FL6092-1AC61- | Q Qal
1FL6094-1AC61- | Q QaQ’
1FL6096-TAC61- | Q Qal
Sabit ¢ikis yonli diiz konnektorler 0
]
Esnek cikis yonlu acili konnektérler 2
Kullanic SIMOTICS S-1FL6 Servo Motorlar Kurulum Rehberi
dokiimantasyonu

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
32 isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Genel bilgiler

Motor siniflandirma etiketi (6rnek)

4 )

SIEMENS

®SIMOTICS S-1FL6  3~SERVO MOTOR
*1P 1FL6042-2AF21-1AB1 FS 02
*S5 ZVK7ABC999999

M, 239Nm |l 47 A e—n

3000 rimin | e

2.1 Teslim kapsami

N N

M, 2.39Nm || 4.65 Ae; |[n__ 5000 r/min |e

° Tl -

@ 0 ® é

T777TTTT

@

@

o U 111V [IP65eS1 | [3.7kg e

® P, 0.75kW | Th.CL1BO[B) |[ID 59 .- \ t
o r

ENCODER INC. 2500 pp, BRAKE?24 VD( EN60034

\Siemens AG, DE976]6(B4d Neust%dt Made in China}
©® VOO )

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010

O Motor tipi @ Motor calisma modu
® Siparis numarasl ® Durus akimi

® Seri numarasl ® Nominal akim

® Anma torku Tutma freni

® Statik tork ® Motor ID

® Anma gerilimi Agirlik

@ Anma glici @) Maksimum hiz
Enkoder tipi ve hassasiyet Nominal hiz

® Termal sinif QR kodu

Koruma derecesi

33



Genel bilgiler

2.1 Teslim kapsami

Siparis numarasi aciklamasi

1T F

L 6

0 4

2] - 2 A[F][2] 1 - [1][AI[B] 1

Mil yiiksekligi (SH) Atalet momenti tlri
Sembol  [SH Atalet Sembol | Tip Sebeke gerilimi
momenti turi N
- Sembol Gerilim
02 20 mm Dusiik 1 Yiksek
03 30mm | Diisiik 2 Distk 00V
04 40 mm Dusuk 400V
45mm | Yiiksek Nominal hiz
05 50 mm Dustik Sembol Nominal hiz
06 65 mm Yiksek
09 90mm | Yiiksek c 2000 rpm
3000 rpm
Anma torku
Baglanti tirl
Sembol Anma torku, SH B L
Sembol Baglant tlirli
0 11.9 Nm, SH90 - — -
0 Sabit cikis yonli diiz konnektorler
1 3.58 Nm, SH65
2 0.16 Nm, SH20 1 Kablo cikisi
0.64 Nm, SH30
1.27 Nm, SH45 2 Esnek cikis yonli acih konnektorler
2.39 Nm, SH40
4.78 Nm, SH50
Enkoder tiir
4.78 Nm, SH65
16.7 Nm, SH90 Sembol Enkoder tlri
4 0.32 Nm, SH20
A Artimli enkoder TTL 2500 ppr
1.27 Nm, SH30
M Mutlak enkoder tek donisli 21-bit
2.39 Nm, SH45
L Mutlak enkoder 20-bit + 12-bit cok dontsli
3.18 Nm, SH40
6.37 Nm, SH50 .
7.16 Nm, SH65 Mekanik
23.9 Nm, SH90 Sembol Mekanik
6 8.36 Nm, SH65
G Diiz saft, frensiz
33.4 Nm, SH90 : :
. 9.55 Nm. SH65 H Diiz saft, frenli
A Anahtarl mil (yarim anahtar dengeleme), fren olmadan
Koruma derecesi B Anahtarli mil (yarim anahtar dengeleme), fren ile
Sembol Koruma derecesi
1 IP65, mil yag contasi
ile
34
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Genel bilgiler

Seri numarasi aciklamasi (6rnek)

ZV K 7

2.1 Teslim kapsami

A BC9999 99

Fabrika kodu

imalat tarihi (yil/ay)

Sira numarasi

Kod Takvim yih Kod Ay

A 2010, 2030 1 Ocak

B 2011, 2031 2 Subat
C 2012, 2032 3 Mart

D 2013, 2033 4 Nisan

E 2014, 2034 5 Mayis

F 2015, 2035 6 Haziran
H 2016, 2036 7 Temmuz
J 2017, 2037 8 Agustos
K 2018, 2038 9 Eyldl

L 2019, 2039 6} Ekim

M 2020, 2040 N Kasim
N 2021, 2041 D Arahk
P 2022, 2042

R 2023, 2043

S 2024, 2044

T 2025, 2045

U 2026, 2046

V 2027, 2047

W 2028, 2048

X 2029, 2049

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010
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Genel bilgiler

2.2 Cihaz kombinasyonu

2.2 Cihaz kombinasyonu

V90 PN 200 V servo sistemi

SIMOTICS S-1FL6 diisiik atalet momentli servo motorlar

SINAMICS V90 PN
200 V servo siiriicliler

MOTION-CONNECT 300 kullanima
hazir kablolar

Gli¢ Fren Enkoder
kablosu kablosu kablosu
Anma | Anma | Anma hizi | Mil Parca no. 1FL60 Parca no. Cergeve | Parca no. | Parca no. |Parga no.
torku | giicii | (dev/dak) |yiiksekl 6SL3210-5 |boyutu |6FX3002- | 6FX3002- | 6FX3002-2
(Nm) | (kw) igi 5 5
(mm)
0,16 0,05 |3000 20 22-2AF21-1 Q |Q1 |FB10-1UF2 |FSA CKO1-.... BKO2-.... QQ | 20-....
0,32 0,1 3000 24-2AF21-1 Q | Qa1
0,64 0,2 3000 30 32-2AF21-1 Q | Q1 |FB10-2UF2
1,27 0,4 3000 34-2AF21-1 Q | Q1 |FB10-4UF1 FSB
2,39 0,75 |3000 40 42-2AF21-1 Q | Q1 |FB10-8UF0 | FSC
3,18 1 3000 44-2AF21-1 Q | Q1 |FB11-0UF1 FSD
4,78 1,5 3000 50 52-2AF21-2" |Q | Q1 |FB11-5UF0 CK32-.... BLO3-.... QQ | 12-...
6,37 2 3000 54-2AF21-2" |Q |Q1 |FB12-0UFO
Artimh enkoder TTL 2500 ppr A Artimh enkoder TTL CcT
2500 ppr
Mutlak enkoder tek donisli 21-bit M Mutlak enkoder tek DB
donsli 21-bit
Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit cok donsli L Mutlak enkoder 20 bit
+ 12 bit cok dénisli

Kablo uzunlugu 2

3m 1ADO
5m 1AFO
10 m 1BAO
20 m 1CAOQ

1 Acili konektérlere sahip diisiik ataletli motor

2 Kablo parga numarasinin son dort rakami (....)

36
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Genel bilgiler

V90 PN 400 V servo sistemi

2.2 Cihaz kombinasyonu

SIMOTICS S-1FL6 diiz konektorlii, atalet momenti yiliksek
servo motorlar

SINAMICS V90 PN

400 V servo siiriicliler

MOTION-CONNECT 300 kullanima
hazir kablolar

Gii¢ Fren Enkoder
kablosu kablosu kablosu
Anma [Anma | Anma Mil Parca no. 1FL60 Parca no. Cerceve |Parcano. |Parcano. |Pargano.
torku | giicti | hizi ytiksekl 6SL3210-5 | boyutu |6FX3002- |6FX3002- | 6FX3002-2
(Nm) | (kW) | (dev/dak) |igi 5 5
(mm)
1,27 0,4 3000 45 42-1AF61-0 |Q |Q1 | FE10-4UFQ | FSAA CLO1-.... BLO2-.... QQ | 10-....
2,39 0,75 | 3000 44-1AF61-0 |Q |Q1 | FE10-8UFO | FSA
3,58 0,75 | 2000 65 61-1AC61-0 |Q | Q1 | FET1-0UFO
4,78 1,0 2000 62-1AC61-0 |Q | QA1
7,16 1,5 2000 64-1AC61-0 |Q | Q1 | FET1-5UF0 | FSB CL11-....
8,36 1,75 | 2000 66-1AC61-0 |Q | QA1
9,55 2,0 2000 67-1AC61-0 |Q | Q1 | FE12-0UFO
11,9 2,5 2000 90 90-1AC61-0 |Q | QA1
16,7 3,5 2000 92-1AC61-0 |Q | @1 |FE13-5UF0 | FSC
23,9 5,0 2000 94-1AC61-0 | QA | Q1 | FE15-0UFO
33,4 7,0 2000 96-1AC61-0 |Q | @1 | FE17-0UFO
Artimli enkoder TTL 2500 ppr A Artimli enkoder TTL cT
2500 ppr
Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit cok donisli L Mutlak enkoder 20 bit | DB
+ 12 bit cok donisli

Kablo uzunlugu

3m 1ADO
5m 1AFO
7m 1AHO
10m 1BAO
15m 1BFO
20 m 1CAOQ

" Kablo par¢a numarasinin son dort rakami (....)

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6

isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010
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Genel bilgiler

2.2 Cihaz kombinasyonu

SIMOTICS S-1FL6 acili konektorlii, atalet momenti yiiksek SINAMICS V90 PN MOTION-CONNECT 300 kullanima
servo motorlar 400 V servo siiriiciiler | hazir kablolar
Gii¢ Fren Enkoder
kablosu | kablosu | kablosu
Anma |Anma |Anma Mil Parca no. 1FL60 Parca no. Cerceve |Parca Parca Parga no.
torku guicii hizi ytiksekl 6SL3210-5 | boyutu |no. no. 6FX3002-2
(Nm) (kW) (dev/dak) | igi 6FX3002 | 6FX3002
(mm) -5 -5
1,27 0,4 3000 45 42-1AF61-2 |Q | Q1 | FET0-4UF0 | FSAA CLO2-.... |BLO3-.... |Q@QQ |-
2,39 0,75 3000 44-1AF61-2 |Q | Q1 | FET10-8UFO | FSA
3,58 0,75 2000 65 61-1AC61-2 (Q | QA1 | FE11-0UFO
4,78 1,0 2000 62-1AC61-2 |Q QA1
7,16 1,5 2000 64-1AC61-2 |Q | Q71 |FE11-5UF0 | FSB CL12-....
8,36 1,75 2000 66-1AC61-2 |Q QA1
9,55 2,0 2000 67-1AC61-2 (Q | QA1 | FE12-0UFO
11,9 2,5 2000 90 90-1AC61-2 |Q |Q1
16,7 3,5 2000 92-1AC61-2 |Q Q1 | FE13-5UF0 | FSC
23,9 5,0 2000 94-1AC61-2 |Q |Q1 | FE15-0UF0
33,4 7,0 2000 96-1AC61-2 |Q Q1 | FE17-0UFO0
Artimli enkoder TTL 2500 ppr A Artimli enkoder TTL | CT12
2500 ppr
Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit cok donsli L Mutlak enkoder 20 | DB10
bit + 12 bit cok
donisli
Kablo uzunlugu
3m 1ADO
5m 1AFO
7m TAHO
10m 1BAO
15m 1BFO
20 m 1CAOQ

1 Kablo parga numarasinin son dért rakami (....)

Not

Tam SIMOTICS S-1FL6 servo motorlar icin, anma glcd, yukaridaki tabloda bu servo motorla
eslesmis olan servo siirliciintinkine esit veya ondan kiiciik olan bir SINAMICS V90 servo siirlict
secebilirsiniz.

Baglh motorun anma glicli degeri, stirlicliniin degerinden daha kii¢lik oldugunda motorun gercek
yukandn sdrticliniin asirt yiiklenme kapasitesi dahilinde oldugundan emin olun. Daha fazla bilgi
icin "%300 asir ylklenme kapasitesi (Sayfa 176)" kismina bakiniz.

Bu tlr bir uygulama icin, calistirmadan dnce Siemens servisine danismaniz gerekir.

Not

Devreye almadan 6nce sirtclideki (p29000) motor ID'yi kontrol edin ve dederin 6zellikle striic(,
anma gucl degeri strtclintin degerinden daha diistik bir motorla calisirken bagdl motorun
siniflandirma etiketinde belirtilen deger oldugundan emin olun.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.3 Uriine genel bakis

2.3 Uriine genel bakis

SINAMICS V90 PN servo siiriicliler
¢ SINAMICS V90 PN 200V degiskeni
FSA ve FSB

Temel operator paneli

(BOP)
X150P1 X150P2: PROFINET
arabirimi

24V gug kaynagi/STO X4: Mini USB araylzu

konnektord X5: Mikro SD karti yuvasi
Hat besleme — X8: Kontrol/Durum
konnektori

arayuzu

Motor gii¢ konnektéri

Frenleme direnci
konnektori

X9: Enkoder araylizii

Topraklama
terminalleri ¢
Koruma saci g8 = 3
Mikro SD karti kapagi
FSC ve FSD
- [SIEMERNS| 0 o
Topraklama terminali l:'"l"_ ——Temel operatér paneli
(BOP) X150P1 X150P2: PROFINET
arabirimi

24V giig kaynaQUSTO X4: Mini USB arayuzu
konnektori X5: Mikro SD karti yuvasi
=
Hat besleme H
konnektori f X8: Kontrol/Durum
H arayiizii
H
Motor gli¢ konnektori H
(=
=
Frenleme direnci .E X9: Enkoder
konnektori E araylzu
Topraklama
terminalleri
Koruma saci Mikro SD Karti
kapagi

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.3 Uriine genel bakis

* SINAMICS V90 PN 400V degiskeni

FSAA ve FSA
Temel operatér paneli [Bes] gg [[)i——X4: Mini USB arayiiz X150P1 X150P2: PROFINET
(BOP) arabirimi
-[[[ SD karti yuvasi
: I X6: 24V giic kaynagi/STO
o g : konnektori
= el
= =R B X7: Motor tutma freni
Hat besleme — E o = konnektorii
konnektori flox
(=
Motor giic ——E s 1——— X8: Kontrol/Durum
konnektori  —H aray(zl
—H
Frenleme direnci — E e
konnektorii =
]
"
®® 7
Koruma saci o |
% X9: Enkoder arayizii
Topraklama terminalleri
FSB ve FSC

Temel 5 I
cemel opera orf’sgg; X150P1 X150P2: PROFINET

17— X4: Mini USB araytzi arabirimi

I

Topraklama terminalleri
_D @ E| T—SD karti yuvasi

@8ll@eccoe

Hat beslemesi ——

terminalleri L— konnektori

Motor gii¢ terminalleri —— +—X8: Kontrol/Durum

arayuzu

Frenleme direnci ——
terminalleri L—

Terminal kapisi /

Koruma saci

X9: Enkoder arayuizu

Topraklama terminalleri

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
40 isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Genel bilgiler

SIMOTICS S-1FL6 servo motorlar

e Disik ataletli motorlar

2.3 Uriine genel bakis

Mil yiiksekligi: 20 mm, 30 mm ve 40 mm

Enerji kablosuI
! konnektdrii (opsiyon) |
I Fren kablosu
: konnektorii
1
1

Artimsal enkodere/mutlak deger vericisine sahip motor

Mil yiiksekligi: 50 mm, acili konektdrler ile

P = = = = = = = = —

: (opsiyon)
P = === === 1
. Fren kablosu ,: Enerji kablosu
konnektdri n K konnektori
; (opsiyon) (opsiyon)

Yag kecesi

Anahtar

Artimsal enkodere/mutlak deger vericisine sahip motor

Enkoder kablosu konnektort ™~

* Diz konnektorlere sahip yiksek ataletli motorlar

Mil yUksekligi: 45 mm, 65 mm ve 90 mm

Artim enkodere sahip motor

1 Gug kablosu konnektorl 1 '
2! (opsiyon) :
1 F= === = = 1

'Fren konnektord 1!

1
1
Artimli enkoder kablo !
konnektorii (opsiyon) :

1
1konnektorii L
I(opsiyon) i
! 8
1 ﬁlg rrr=-=-=-----
1 1!

Flans ..g _____ a !

Yag kecesi
L

Anahtar

Mil ft

Gug kablosu
konnektori
(opsiyon)

: (kablo opsiyonu) ::_ ,

Flans Mutlak enkoder
kablo konnektori
(opsiyon)

Yag kecesi

Anahtar

Mil

Mutlak enkodere sahip motor

-
|

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010
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Genel bilgiler

2.3 Uriine genel bakis

e Acili konnektorlere sahip yiiksek ataletli motorlar

Mil yuksekligi: 45 mm, 65 mm ve 90 mm

fArtimhenkoder kablo © pm e e mmmmm ;
_______ I konnektdrii (opsiyon) ' Gig kablosu

Flans IFren kablosu N “Fren kablosu 1" konnektorii (opsiyon)
' \konnektorii 1!

konnektori 1
1(opsiyon) 1(opsiyon)
4.

1
Flans :
1

: 1

oo\ R W% e |
Yag kegesi - ‘ : Mutlak enkoder :
= 1

1

1

Yag kecesi = Y, ‘\ Giig kablosu

Vkablo konnektdrii

e

Anahtar ., "SRR o - — — — — — — — | R — (opsiyon)

Artim enkodere sahip motor Mutlak enkodere sahip motor

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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2.4

2.4.1

Kablolara Genel Bakis

Aksesuarlar

MOTION-CONNECT 300 kablolar ve konnektorler

2.4 Aksesuarlar

MOTION-CONNECT 300 kablolar

Konnektorler

(6FX2003-)
Tip Parca no. | Resim (sol: siiriicii (SIMOTICS S- Cekirdeklerin kesit alani | Suriici Motor
6FX3002- | taraf; sag: motor 1FL6) icin (mm?2) tarafi tarafi
N tarafi) kullanilir
Gl¢ kablosu 5CKO1-.... = Dusuk ataletli: 4 x0.75 - OLL12
Fren kablosu | 5BK02-.... % 2x0.75 - OLL52
[ e——
0,05 kW ile 1 kW
Artimli 2CT20-.... arasl 3x2x0.20+2x2x0.25 [ 0SB14 0SL12
enkoder
kablosu
Mutlak 2DB20-.... 3x2x0.20+2x2x0.25 0DB12
enkoder E:D::Cﬂ
kablosu
Glic kablosu 5CLO1-.... | 0,4 kW ile 1 kW arasi Yiiksek ataletli 4x1.5 - OLL11
yuksek ataletli (dtiz konnektorler
motorlar igin: ile):
5CL11-.... | 1,5kW ile 7 kW arasi 0,4 kWile 7 kW 4 x 2.5 OLL11
yiksek ataletli arasi
motorlar igin:
Fren kablosu | 5BLO2-.... 2x0,75 - OLL51
Artimli 2CT10-.... 3x2x0.22+2x2x0.25 |0SB14 0SL11
enkoder
kablosu
Mutlak 2DB10-.... 3x2x0.22+2x2x0.25 0ODB11
enkoder E::U Tg
kablosu

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.4 Aksesuarlar

MOTION-CONNECT 300 kablolar

Konnektorler

(6FX2003-)
Tip Parca no. | Resim (sol: siriicii (SIMOTICS S- Cekirdeklerin kesit alani | Striici Motor
6FX3002- | taraf; sag: motor 1FL6) icin (mm?2) tarafi tarafi
n tarafi) kullanilir
Glg kablosu 5CK32-.... [ 1,5kW ile 2 kW arasi Dislk ataletli 4x25 - OLL13
disuk ataletli motorlar | (acili konnektorler
icin: ile):
e s .
5CLO2-.... | 0,4 kW ile 1 kW arasi 1,5 kW ile 2 kW 4x1.5
yuksek ataletli arasl
motorlar icin: . .
Yiksek ataletli
St (acili konnektorler
ile):
5CL12-.... | 1,5kW ile 7 kW arasi 4x25
yuksek ataletli
motorlar icin:
0,4 kW ile 7 kW
E‘m‘:@ arasi
Fren kablosu | 5BLO3-.... | - 2x0.75 - OLL53
Artimli 2CT12-.... T e 3x2x0.224+2x2x0.25 |0SB14 0oSL13
enkoder =——+l=8
kablosu
Mutlak 2DB12-.... | 1,5 kW ile 2 kW arasi 3x2x0.22+2x%x2x0.25 0DB13
enkoder distk ataletli motorlar
kablosu icin
E:‘_D:
2DB10-.... | 0,4 kW ile 7 kW arasi 3x2x%x0.22+2x%x2x%x0.25 0DB11
yuksek ataletli
motorlar icin

" Parga numarasindaki "..." kablo uzunlugu kodunu gosterir, burada 1TADO =3 m, TAFO=5m, TAHO=7 m, 1BAO=10m,
1BFO =15 m, 1CAO = 20 m anlamina gelir.

Kablolar hakkinda daha fazla bilgi icin, bkz. "Teknik veriler - kablolar (Sayfa 79)".
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Genel bilgiler

Konnektorlere genel bakis

2.4 Aksesuarlar

Kablo konnektorleri (motor tarafi)

Parca No. OLL11 OLL51 OSL11 0DB112

(6FX2003-)

Pim tipi" Lehimleme Lehimleme Lehimleme Lehimleme

Paket basina 30 30 30 30

adet

Resim o p— 5 W : o
P | Q—-‘:—' Q—v:ﬂu g—_:—.

Parca No. oLL12 OLL52 0SL12 0DB12

(6FX2003-)

Pim tipi Lehimleme Lehimleme Lehimleme Lehimleme

Paket basina 5 5 5 5

adet

Resim

Parca No. OLL13 OLL53 0SL13 0DB13

(6FX2003-)

Pim tipi Sikma Stkma Sikma Stkma

Paket basina 5 5 5 5

adet

Resim

@’

Kablo konnektor

leri (striicli tarafi)

Parca No. 0SB14
(6FX2003-)

Pim tipi Lehimleme
Paket basina 30

adet

Resim

1 Kablo konnektorlerini monte ederken pim tipine dikkat edin. Sikma tipi konnektérler Gzerinde lehimleme yapmayin veya

lehimleme tipi konnektdrleri sikmayin.

2 Paket icerisindeki konnektor sayisi irtin paketlemesindeki iyilestirme sayesinde yakin gelecekte 5 adede ¢ikacaktir. Satin
alma 6ncesinde paket miktarini onaylamak icin Siemens temsilcisine danisin.

SINAMICS V90, SIMO

isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010

Kablo konnektorlerinin hem siirlici hem de motor tarafinda monte edilmesi hakkinda daha
fazla bilgi icin "Striici tarafindaki kablo terminallerinin/konnekt&rlerin montaji (Sayfa 356)"
ve "Kablo konnektérlerinin motor tarafina montaji (Sayfa 362)" kisimlarina bakin.

TICS S-1FL6
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2.4 Aksesuarlar

2.4.2 PROFINET kablo ve konnektor
Kablo surlicyl bir kontrol cihazina baglamak icin kullanilir.
isim Parca numarasi Uzunluk (m)
SINAMICS V90 PROFINET I/O konnektoéri (20 pinli) 6SL3260-2MA00-0VAO -
SINAMICS V90 PROFINET 1/0 kablosu (20 pinli) 1 65L3260-4MA00-1VBO 1
RJ45 veri takmali konnekt6r, 180° (diiz) kablo cikisina 6GK1901-1BB10-2AA0 -
sahip
Standart bus kablosu (4 cekirdekli), metre ile satilir, monte | 6XV1840-2AH10 -
edilmemistir
Onceden monte edilmis PROFINET kablosu, iki RI45 fis-180 | 6XV1871-5BH10 1
konnektdre sahip

D PROFINET 1/O kablosunun agikta kalan tarafinin tel rengi, bakiniz B&lim "Kontrol/durum
arabirimi - X8 (Sayfa 123)".

2.4.3 USB kablosu

USB kablosu stirticliniin dogrudan bilgisayardan devreye alinmasi icin stirliclyl bir bilgisayara
baglamak icin kullanilir.

isim Parca numarasi Uzunluk (m)
USB kablosu 6SL3255-0AA00-2CA0 3
2.4.4 Siirticii 6n panelinde kullanilan konnektorler

Eger strlici 6n panelinde kullanilacak yeni bir konnektore ihtiyaciniz varsa, konnektor kitini
Siemens'ten siparis edebilirsiniz.

Konnektor kitleri

Resim (SINAMICS servo siiriicli) icin Siparis numarasi
kullanilir

200 V degisken

@%@ FSA, FSB 6SL3200-0WT02-0AA0

MMM MeMm FSC, FSD 6SL3200-0WTO3-0AA0

FE=EH 0 o OO 5=

400 V varyanti”
FSAA 6SL3200-0WTO0-0AAO
FSA 6SL3200-0WTO1-0AAO

1 SINAMICS V90 400 V FSB ve FSC servo siirticlileri hat beslemesine bariyer terminallerinden
baglanir; dolayisiyla kendi konektor kitleri yoktur. 24 V giic girisinin ve motoru tutma freni
arabirimlerinin konektorlerini almak icin, 400 V FSAA veya FSA konektor kitlerini satin alin.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler
2.4 Aksesuarlar

245 Harici 24 V DC gii¢ kaynagi

V90 PN servo sirticiisiint beslemek icin 24 V DC gu¢ kaynagi gereklidir. Glg kaynagini
secmek icin asagidaki tabloya bakin:

Parametre Aciklama
Anma gerilimi (V) 24 (%15 ile +%20 arasi) V
Maksimum akim (A) Fren bulunmayan bir motor kullanildiginda: 1,5 A

Frenli bir motor kullanildiginda: 1,5 A + motor tutma freni anma akimi (Bkz.
BolUm "Teknik veriler - servo motorlar (Sayfa 66)")

Dogrultucunun neden = %5
oldugu dalgalanma

Glvenlik yalitim sinifi PELV

D Frenli bir motor kullanildiginda minimum gerilim 24 V DC -10% frenin glvenli bir sekilde agilmasini
garanti etmek icin motor tarafindaki konnektdrde bulunmalidir. E§er maksimum gerilim 24 V DC
+%10 asihirsa fren yeniden kapanabilir. Fren besleme kablosu boyunca voltaj diistisii g6z 6niinde
bulundurulmahdir. Bakir kablolar icin gerilim duslisti AU yaklasik olarak asagidaki gibi
hesaplanabilir:

AU [V] =0,01742 Q-mm2/m - (2*IIq) - IFren
Nerede: | = Kablo uzunlugu [m], q = Fren kablosu kesit alani [mmZ2], Ifren = Fren DC akimi [A]

Not

Strlci ve roleler ve manyetik valfler gibi endiktif yiikler icin farkli 24 V gli¢ kaynaklari
kullandiginizdan emin olun; aksi takdirde siriict dlizgiin calismayabilir.

Not

Surlci ile 24 V gli¢ kaynaginin baglantisi icin kullanilan kablonun maks. uzunlugu 10 m'dir.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.4 Aksesuarlar

2.4.6 Sigortal/E tiiri kombine motor kontrol cihazi

Sistemi korumak icin bir sigorta/E tiirii kombine motor kontrol cihazi kullanilabilir. Entegre
kati hal durum kisa devre korumasi brans devre korumasi saglamaz. Brans devre korumasi
Ulusal Elektrik Kanunu ve diger yerel kanunlara uygun sekilde saglanmalidir. Sigortalarin ve
E turld kombine motor kontrol cihazlarinin secimi icin asagidaki tabloya bakin:

SINAMICS V90 200 V varyanti

Onerilen sigorta
SINAMICS V90 CE-uyumlu sigorta UL/cUL-uyumlu sigorta
Cerceve | Anma giicii | Parca No. Anma akimi | Sinif 1 Maks. anma | Sigortali
boyutu | (kW) (A) akimi (A) SCCR (kA)
1 Faz, 200V ACile 240 V AC arasi
FSA 0,1 3NA3 801 6 List JDDZ 6 100
0,2 3NA3 801 6 List JDDZ 6 100
FSB 0,4 3NA3 803 10 List JDDZ 16 100
FSC 0,75 3NA3 805 16 List JDDZ 20 100
3 Faz, 200 V ACile 240 V AC arasi
FSA 0,1 3NA3 801 6 List JDDZ 6 100
0,2 3NA3 801 6 List JDDZ 6 100
FSB 0,4 3NA3 803 10 List JDDZ 10 100
FSC 0,75 3NA3 805 16 List JDDZ 20 100
FSD 1,0 3NA3 805 16 List JDDZ 20 100
1,5 3NA3 810 25 List JDDZ 25 100
2,0 3NA3 810 25 List JDDZ 25 100

" Ul/cUL-uyumlu, listelenmis (JDDZ) sigorta, J, T, CC, CF veya G sinifi.
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Genel bilgiler

Onerilen E tiirii kombine motor kontrol cihaz

2.4 Aksesuarlar

SINAMICS V90 E tiiri kombine motor kontrol cihazi »
Cerceve | Anma giicii | Parca No. Anma akimi | Anma Anma giicii | CMCile
boyutu | (kW) (A) gerilimi (hp) SCCR (kA)
(VAQ)
1 Faz, 200V ACile 240 V AC arasi
FSA 0,1 3RV 2011-1EA10 2,8ile4 230/240 113 65
3RV 2021-1EA10 arasi
0,2 3RV 2011-1EA10 2,8ile4 230/240 113 65
3RV 2021-1EA10 arasl
FSB 0,4 3RV 2011-1HA10 5,5ile 8 230/240 1 65
3RV 2021-1HA10 arasi
FSC 0,75 3RV 2011-1KA10 9ile 12,5 230/240 2 65
3RV 2021-1KA10 arasl
3 Faz, 200 V ACile 240 V AC arasi
FSA 0,1 3RV 2011-1EA10 2,8ile4 230/240 3/4 65
3RV 2021-1EA10 arasl
0,2 3RV 2011-1EA10 2,8ile4 230/240 3/4 65
3RV 2021-1EA10 arasl
FSB 0,4 3RV 2011-1EA10 2,8ile4 230/240 3/4 65
3RV 2021-1EA10 arasi
FSC 0,75 3RV 2011-1HA10 5,5ile 8 230/240 2 65
3RV 2021-1HA10 arasl
FSD 1,0 3RV 2011-1JA10 7 ile 10 arasi | 230/240 3 65
3RV 2021-1JA10
1,5 3RV 2011-4AA10 10ile 16 230/240 5 65
3RV 2021-4AA10 arasl
2,0 3RV 2011-4AA10 10ile 16 230/240 5 65
3RV 2021-4AA10 arasi

" E tlrl kombine motor kontrol cihazlari icin yukaridaki tipler hem CE hem de UL/cUL standartlarina
uygun seklinde listelenmistir.

SINAMICS V90 400 V varyanti

Onerilen sigorta

SINAMICS V90 CE-uyumlu sigorta UL/cUL-uyumlu sigorta
Cerceve | Anma giicii | Parca No. Anma Sinif Maks. anma | Sigortali
boyutu | (kW) akimi (A) akimi (A) SCCR (kA)
3 Faz, 380 V ACile 480 V AC arasi
FSAA 0,4 3NA3 801 6 List JDDZ 10 65
FSA 0,75 3NA3 801 6 List JDDZ 10 65
1,0 3NA3 803 10 List JDDZ 10 65
FSB 1,5 3NA3 803 10 List JDDZ 15 65
2,0 3NA3 805 16 List JDDZ 15 65
FSC 3,5 3NA3 807 20 List JDDZ 25 65
5,0 3NA3 807 20 List JDDZ 25 65
7,0 3NA3 810 25 List JDDZ 25 65

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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2.4 Aksesuarlar

Onerilen E tiirii kombine motor kontrol cihaz

SINAMICS V90 E tiirii kombine motor kontrol cihazi 1
Cerceve | Anma giicii | Parca No. Anma akimi | Anma Anma CMCile
boyutu | (kW) (A) gerilimi giicii (hp) | SCCR (kA)
(VAQ)
3 Faz, 380 V ACile 480 V AC arasi
FSAA 0,4 3RV 2021-1DA10 2,2ile 3,2 380/480 0,5 65
arasl
FSA 0,75 3RV 2021-1EA10 2,8ile4 380/480 1 65
arasl
1,0 3RV 2021-1FA10 3,5ile5 380/480 1,34 65
arasl
FSB 1,5 3RV 2021-1HA10 55ile8 380/480 2 65
arasl
2,0 3RV 2021-4AA10 11ile 16 380/480 2,68 65
arasl
FSC 3,5 3RV 2021-4BA10 14 ile 20 380/480 4,7 65
arasl
5,0 3RV 2021-4BA10 14 ile 20 380/480 6,7 65
arasl
7,0 3RV 2021-4DA10 20ile 25 380/480 9,4 65
arasl

V' E tlirl kombine motor kontrol cihazlari igcin yukaridaki tipler hem CE hem de UL/cUL standartlarina
uygun seklinde listelenmistir.

AiKAZ

Birlesik Devletler / Kanada kurulumlari icin gereksinimler (UL/cUL)

Bu ekipman UL 61800-5-1 standardina go6re dahili motor asiri yiik korumasi saglama
Ozelligine sahiptir.

Her pano boyutu AA, A, B, Cve D i¢in sadece 75 °C bakir tel kullanin.
Kanada (cUL) kurulumlari igin stirlicti sebeke voltaji, asagidaki 6zelliklere sahip harici bir
Onerilen parazit giderici ile birlikte kullaniimalidir:

e Dalgalanma koruyucu cihazlar; cihaz Listelenmis bir Akim koruyucu cihaz olmalidir
(Kategori kodu VZCA ve VZCA7)

* Anma nominal gerilimi 480/277 V AC, 50/60 Hz, 3 faz; 120/208 V AC, 50/60 Hz, 1/3-faz
e Baglama gerilimi VPR = 2000 V, IN = 3kA min, MCOV =508 V AC

e Tip 2 SPD uygulamasi icin uygun

* Baglama fazlar arasinda ve ayrica faz ve toprak arasinda saglanmalidir

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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2.4.7

Frenleme direnci

2.4 Aksesuarlar

SINAMICS V90 PN entegre bir frenleme direncine sahiptir. Asagidaki tablo entegre frenleme

direncinin bilgilerini gosterir:

SINAMICS Direng (Q) | Gorev cevrimi Maks. glic (kW) | Anma giicii | Maks. enerji
V90 PN Frenleme | Cevrim (W) (kJ)
sliresi (sn) | stiresi
(sn)
1/3 Faz, 200 V ACile 240 V AC arasi
FSA (0.2 kw) | 150 0,5 40 1,09 13,5 0,55
FSB 100 0,5 40 1,64 20,5 0,82
FSC 50 0,5 40 3,28 41 1,64
3 Faz, 200 V ACile 240 V AC arasi
FSD (1 kW) 50 0,5 40 3,28 41 1,64
FSD (1,5 kW |25 0,5 40 6,56 82 3,28
ile 2 kW
arasl)
3 Faz, 380V ACile 480 V AC arasi
FSAA 533 1,5 105 1,2 17 1,8
FSA 160 1,5 105 4 57 6
FSB 70 1,5 105 9,1 131 13,7
FSC 27 1,5 105 23,7 339 35,6
PA
0 = T
T

a: Frenleme siiresi

v

T: Cevrim sliresi

Not

0,1 kW anma guicline sahip 200 V degiskenli servo siriicli entegre bir dirence sahip degildir.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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2.4 Aksesuarlar

2.4.8

52

Motor hizh bir bicimde devreye girip ciktiginda hat beslemesindeki gerilim ylikselir. E§er voltaj
Oonceden belirlenmis esik degerine ulasirsa frenleme direnci calismaya baslar. Frenleme
direnci calisirken sogutma elemaninin sicakligi ytkselir (>100 °C). E§er A52901 ve A5000
alarmlari ayni anda ortaya cikiyorsa entegre frenleme direncinden harici frenleme direncine
gecis yapmaniz gerekir. Asagidaki tabloya uygun sekilde standart bir frenleme direnci
secebilirsiniz:

SINAMICS V90 PN | Minimum direng Maks. gli¢ (kW) Anma giicii (W) Maks. eneriji (kJ)
(Q)

1/3 Faz, 200 V ACile 240 V AC arasi

FSA 150 1,09 20 0,8
FSB 100 1,64 21 1,23
FSC 50 3,28 62 2,46
3 Faz, 200 V ACile 240 V AC arasi

FSD (1 kW) 50 3,28 62 2,46
FSD (1,5 kW ile 25 6,56 123 4,92
2 kW arasi)

3 Faz, 380V ACile 480 V AC arasi

FSAA 533 1,2 30 2,4
FSA 160 4 100 8

FSB 70 9,1 229 18,3
FSC 27 23,7 1185 189,6
Not

Bir frenleme direnci secerken belirledi§iniz uygulama ve teknolojinize uygun sekilde frenleme
ataleti, yavaslama siiresi, hiz degisimi ve frenleme siiresi gibi faktorleri dikkate almaniz
gereklidir. Secilen frenleme direncinin degeri yukarida listelenen minimum direncin altinda
olmamahdir.

Sebeke filtresi (PN)

Siemens sistemi ylksek frekansli parazitten korumak icin bir hat filtresi kullanilmasini énerir.
Hat filtresi, SINAMICS V90 PN'den salinan kondtiktif enterferansi kabul edilebilir dederlerle
sinirlar. SINAMICS V90 PN stirlciler bu harici hat filtreleriyle birlikte, C2 kategorisi ortami
emisyon gereksinimlerine uygun sekilde test edilmistir. Konduktif emisyonlar ve yayilan
emisyonlar EN 55011 standardi Sinif A'ya gereksinimleriyle uyumludur.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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2.4 Aksesuarlar

Onerilen hat filtreleri

SINAMICS Anma akimi (A) Parca numarasi Koruma derecesi
V90 PN

1 Faz, 200V ACile 240 V AC arasi

FSA 18 6S1.3203-0BB21-8VA1 IP20
FSB

FSC

3 Faz, 200 V ACile 240 V AC arasi

FSA 5 6SL3203-0BE15-0VAO IP20
FSB

FSC

FSD 12 6S13203-0BE21-2VAQ

3 Faz, 380V ACile 480 V AC arasi

FSAA 5 6S1.3203-0BE15-0VAO IP20
FSA

FSB 12 6S13203-0BE21-2VAQ

FSC 20 6SL3203-0BE22-0VAO

Dis dlciiler (mm)

Tek fazli giic aginda kullanilan filtre

62+0.5
58 M5
58 1
[e][e]
L
@ NE |
S R —
O<[g| -
~ [ce]
8|3 3 &

i
o
+
I}
(]

Ocff @™ ]

e s
U 12 M5
34.8+0.1 e
Baglama Sikma torku
Montaj diizlemine sabitleme 2 x M4 vidalar, somunlar, pullar | 1,2 Nmile 1,8 Nm arasi
Koruma iletkeni baglantisi 2 x M5 civatalar 2,0 Nmile 2,2 Nm arasi

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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2.4 Aksesuarlar

Teknik veriler

54

Ug fazh giic aginda kullanilan filtre

W D W1 W2
154 2x M6 ol
/.I\ v
® ©
©
™ N
T T
©
© ©
= - j —
N — ]
Anma akimi (A) | W W1 w2 H H1 H2 H3 D o1
5 55 8,5 38 176,7 170 158 145 130 5
12 75 8,5 58 176,7 |170 158 145 140 5
20 60 10 40 251,7 | 250 240 220 130 5,5
Temel teknik bilgiler
Parametre Aciklama

Tek fazli glic aginda kullanilan filtre

Anma akimi

18 A

Anma gerilimi

Tek faz 200 V ACile 240 V AC arasi (%-15 ile %+10 arasl)

Hat frekansi

50/60 Hz (-%10 ile +%10 arasi)

Uriin standardi

IEC 61800-5-1, UL 61800-5-1, IEC 60939-3 ve UL 60939-3

Glic¢ kaybi

<1,2W

Agirlik

0,70 kg

Ambalaj boyutu (Y x
G x D)

230 mm x 100 mm x 90 mm

Ug fazh giic aginda kullanilan filtre

Anma akimi

5A

[12A

20A

Anma gerilimi

Uc faz 200 V AC ile 480 V AC arasi
(%-15 ile %+15 arasi)

Ucg faz 380 V AC ile 480 V AC arasi
(%-15 ile %+15 arasi)

Hat frekansi

50/60 Hz (-%10 ile +%10 arasi)

Uriin standardi IEC 61800-5-1

Glic¢ kaybi <2W <3W <7W

Agirlik 0,68 kg 1,01 kg 1,33 kg

Ambalaj boyutu 140 mm x 200 mm x 260 mm 140 mm x 200 mm x 330 mm
(Yx G xD)

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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2.4 Aksesuarlar

Ekleme kaybi

Parametre Aciklama

Anma akimi 5A

Gurdlta frekansi 0,15 0,5 1,0 5,0 10 30
(MHz)

CM (dB) 50 80 70 45 35 20
DM (dB) 50 75 65 55 55 40
Anma akimi 12A

Garalta frekansi 0,15 0,5 1,0 5,0 10 30
(MHz)

CM (dB) 65 80 75 45 35 20
DM (dB) 60 70 70 60 50 30
Anma akimi 18 A

Garalta frekansi 0,15 0,5 1,0 5,0 10 30
(MHz)

CM (dB) 32 70 82 88 81 90
DM (dB) 40 67 68 72 69 59
Anma akimi 20A

Garalta frekansi 0,15 0,5 1,0 5,0 10 30
(MHz)

CM (dB) 60 70 65 45 35 20
DM (dB) 55 65 60 50 45 40

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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2.4 Aksesuarlar

Baglanti (6rnek)

Tek fazli gii¢ aginda kullanilan filtre

Y Yildiz tornavida \
/ (M4 vidalar igin) \

[ Sebeke besleme girisi

2, Sebeke filtresi

/—Minimum bosluk: 20 mm

SINAMICS V90

SINAMICS Anma akimi | Maks. sikma
V90 PN (A) torku (Nm)

Kablo 6lcegi Kablo 6lcegi Serit
(AWG) (mm2) uzunlugu L
(mm)

200 V degisken (65L3210-5FB..-....)

10-1UF2 18 0,7 ile 0,8 arasl
10-2UF2
10-4UF1

10-8UFO

14 ile 12 arast | 2,08 ile 3,32 8ile 9 arasl
arasl

18ile 16 arast | 0,82ile 1,31
arasl

14ile 12 arasi | 2,08 ile 3,32
arasl

56
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Ug fazh giic aginda kullanilan filtre

2.4 Aksesuarlar

1
e - = = ~
7 Z h N Sebeke besleme girisi
/ Dz tornavida \
/ (M3 vidalar igin) \\
%
y
\ LT Sebeke filtresi
\/ T
| Minimum bosluk: 20 mm
Sikma torku : /
|
/
/\
/
/
/
/
/
/
7
_ 7 il
SINAMICS Anma Sikma torku Kablo 6lcegi Kablo 6lcegi Serit uzunlugu L
V90 PN akimi (A) | (Nm) (AWG) (mm2) (mm)
200 V degisken (6SL3210-5FB..-....)
10-1UF2 5 0,7ile0,8arasi | 14ile 12 arasi | 2,08ile 3,32 arasI | 8
10-2UF2
10-4UF1 22 ile 20 arasi | 0,33ile 0,52 arasi
10-8UFO 18ile 16 arast | 0,82ile 1,31 arasl
11-0UF1 12 0,7 ile 0,8 aras! | 16 ile 14 arasi 1,31 ile 2,08 arasi
11-5UF0 14ile 12 arasi | 2,08 ile 3,32 arasl
12-0UFO
400 V degisken (6S5L3210-5FE..-....)
10-4UFO 5 0,7 ile 0,8 arasi | 15ile 13 arasi 1,65ile 2,63 arasi | 8
10-8UFO
11-0UFO
11-5UF0 12 0,7 ile 0,8 aras! | 15ile 14 arasi 1,65 ile 2,08 arasi
12-0UFO
13-5UF0 20 0,7ile0,8arasi | 11ile10arasi |4,17ile 5,26 arasi
15-0UFO
17-0UFO

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.4 Aksesuarlar

2.4.9

2.4.10

58

Mikro SD kart/SD kart

Opsiyonel olarak bir mikro SD kart/SD kart slriicli parametrelerini kopyalamak veya bir
firmware striimi glincellemesi gergeklestirmek icin kullanilabilir. Mikro SD kart 200 V
degiskeni servo surticl icin ve SD kart ise 400 V degiskeni servo surlict icin kullanilir.
Siemens, Siemens SD kartini kullanmanizi 6nerir (parca numarasi: 65SL3054-4AG00-2AAQ).

Kingston veya SanDisk gibi Uireticilerden maksimum 32 GB'ye kadar kapasiteye sahip olan
yuksek kaliteli mikro SD kartlar/SD kartlar arasindan secim yapabilirsiniz.

Yedek fanlar

Asagidaki tablo SINAMICS V90 PN servo sirlicller icin yedek fanlar listeler.

SINAMICS V90 PN

| Parca numarasi

3 Faz, 200 V AC ile 240 V AC arasi

FSD

| 65L3200-0WF00-0AAQ

3 Faz, 380 V ACile 480 V AC arasi

FSB

65L3200-0WF00-0AAQ

FSC

6SL3200-0WFO01-0AAO

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.5

Fonksiyon listesi

2.5 Fonksiyon listesi

Fonksiyon

Aciklama

Kontrol modu

Temel pozisyonlama (EPOS)
(Sayfa 187)

Eksenleri, bir motor enkoderi ile birlikte mutlak/goreceli
kosullara gore pozisyonlandirir

EPOS

Hiz kontrolii (S) (Sayfa 215) PROFINET haberlesme portu ile motor hizini ve yoniini S
esnek bir sekilde kontrol eder
Safe Torque Off (STO) (Sayfa 259) Motoru kapatmak icin sirliciintin gikis gerilimini givenli EPOS, S
sekilde keser. Sonrasinda motor bir ¢ikis torku olusturamaz
ve bu motorun kaza eseri baslatiimasini engeller.
Tek tusla otomatik ayar (Sayfa 266) | Makine 6zelligini tahmin eder ve herhangi bir kullanici EPOS, S
mudahalesi olmadan kapali déngl kontrol parametrelerini
(hiz déngi kazanci, hiz integral kompanzasyon, gerekirse
filtre gibi) ayarlar
Gergek zamanh otomatik ayar Makine 6zelligini tahmin eder ve herhangi bir kullanici EPOS, S
(Sayfa 272) midahalesi olmadan siirekli gercek zamanli olarak kapal
dongi kontrol parametrelerini (hiz déngi kazanci, hiz
integral kompanzasyon, gerekirse filtre gibi) ayarlar
Rezonans supresyonu (Sayfa 277) is parcasi titresimi ve taban titremesi gibi mekanik EPOS, S
rezonanslari baskilar
Dusuk frekansli titresim supresyonu | Cihaz sistemindeki diistik frekans titresimini baskilar EPOS
(Sayfa 279)
Hiz limiti (Sayfa 215) Dahili hiz sinirt komutlari ile motor hizini sinirlar (iki grup) EPOS, S
Tork limiti (Sayfa 216) Dabhili tork sinirt komutlari ile motor torkunu sinirlar (iki EPOS, S
grup)
Temel operatér paneli (BOP) 6 basamakli 7 segmentli ekranda servo durumunu gdsterir EPOS, S
(Sayfa 155)
Harici frenleme direnci - DCP, R1 Rejeneratif enerji icin dahili frenleme direnci yetersiz EPOS, S
(Sayfa 138) kaldiginda harici bir frenleme direnci kullanilabilir
Dijital girisler/cikislar (DIs/DOs) Kontrol sinyalleri ve durum sinyalleri dort adet EPOS, S
(Sayfa 124) programlanabilir dijital girise ve iki dijital cikisa atanabilir
PROFINET haberlesmesi (Sayfa 221) | SINAMICS V90 PN servo siirlicti ile PROFINET haberlesme EPOS, S
protokoliine sahip PLC arasindaki haberlesmeyi destekler
SINAMICS V-ASSISTANT Bir bilgisayarla parametre ayarlarini, test calismasini, ayarlari | EPOS, S

ve diger islemleri gerceklestirebilirsiniz
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

2.6 Teknik veriler
2.6.1 Teknik bilgiler - servo suriiculer
2.6.1.1 SINAMICS V90 PN 200V degisken

Genel teknik bilgiler

Parametre Aciklama
Asirt yiklenme kapasitesi %300
I
0.3s
Imax q
e
— 10 s — I—
In
t
Imax=3xIn

Kontrol sistemi

Servo kontrol

Dinamik fren

Entegre

Koruyucu fonksiyonlar

Topraklama kagagi korumasi, ¢ikis kisa devre korumasi , asiri gerilim/dusik gerilim
korumasi 2, strtich 12t korumasi, motor asiri sicaklik korumasi 3), IGBT asiri sicaklik
korumasi

Asiri gerilim kriteri Kategori Il
Sertifika UK
®- C€ [€ A
LISTED Cn

Hiz kontrol modu

Hiz kontrol aralig

Dahili hiz komutu 1:5000

Tork limiti

Bir parametre ile ayarlanir

Cevre kosullarn

Cevre hava Kullanma 0°Cile 45 °C arasi: glic azalma olmadan
sicakhigi 45 °Cile 55 °C arasi: giic azalma ile
<120
B
=100
S 80
@ 60
X
o 40
20
O 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55
Sicaklik (C)
Depolama -40 °Cile +70 °C arasi
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

Parametre Aciklama
Ortam nemi Kullanma < %90 (yogusmasiz)
Depolama %90 (yodusmasiz)
Calisma ortami ic mekan (dogrudan giines 1511 olmadan), paslandirici gaz yoktur, alev alan gaz, gaz
yadi veya toz

Yikseklik =< 1000 m (glic azalma olmadan)

<120

x

= 100

S 80

@ 60

X

o 40

20
0 1000 2000 3000 4000 5000
Yiikseklik (m)

Koruma derecesi IP20
Kirlilik derecesi Sinif 2
Titresim
Kullanma Carpma Calisma alani Il

Maksimum hizlanma:5g,30 msve 15g, 11 ms
Sok miktarlari: Her ydnde 3 x 6 yon
Carpma siiresi: 1 sn

Titresim Cahisma alani 1l

10 Hz ile 58 Hz arasi: 0,075 mm sallama
58 Hz ile 200 Hz arasi: 1 g titresim

Uriin paketi Titresim 2 Hz ile 9 Hz arasi: 3,5 mm sallama

9 Hz ile 200 Hz arasi: 1 g titresim

Siklus miktarlari: Aks basina 10
Stplrme seed: 1 oktav/dak

" Entegre kati hal durum kisa devre korumasi brans devre korumasi saglamaz. Brans devre korumasi Ulusal Elektrik
Kanunu ve diger yerel kanunlara uygun sekilde saglanmalidir.

2 V90 PN 200 V servo siirlict asir gerilim esik degeri 410 V DC ve diisiik gerilim esik degeri 150 V DC'dir; V90 PN 400 V
servo slirticli asir gerilim esik degeri 820 V DC ve duslik gerilim esik degeri 320 V DC'dir.

3)  Motor sicakligi motor termal modeli ile hesaplanir ve stirlictiden gelen ¢ikis akimindan korunur.
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

Ozel teknik bilgiler

Siparis No. 65L3210-5FB... 10-1UF2 10-2UF2 10-4UF1 10-8UFO0 11-0UF1 11-5UF0 12-0UFO0
Cerceve boyutu FSA FSA FSB FSC FSD FSD FSD
Anma cikis akimi (A) 1,2 1.4 2,6 4,7 6,3 10,6 11,6
Maks. cikis akimi (A) 3,6 4,2 7.8 14,1 18,9 31,8 34,8
Maks. desteklenen motor 0,1 0,2 0,4 0,75 1,0 1,5 2,0
glct (kW)
Cikis frekansi (Hz) Oile 330 aras!
Sogutma tipi Kendinden sogutmali Fan sogutmali
Dis boyutlar (W xHx D, mm) |45x170x 170 55x170x [80x170x |95x170x 195
170 195

Agirlik (kg) 1,1 1,25 1,95 2,3 2,4
Glig¢ kaybi
Ana devre (W) 8 15 33 48 65 105 113
Rejeneratif mukavemet (W) 5 5 7 9 13 25 25
Kontrol devresi (W) 16 16 16 16 16 18 18
Toplam (W) 29 36 56 73 94 148 156
Ana gli¢ kaynagi
Voltaj/frekans FSA, FSB ve FSC: tek faz/li¢c faz 200 V AC ile 240 V AC arasi, 50/60 Hz

FSD: lic faz 200 V AC ile 240 V AC arasi, 50/60 Hz
izin verilen voltaj -%15 ile +%10 arasi
dalgalanmasi
izin verilen frekans -%10 ile +%10 arasi
dalgalanmasi
izin verilen besleme TN, TT,IT
yapilandirmasi
Kisa devre akimi (SCCR) izin verilen maksimum kisa devre akimi: 100 kA rms

Gereken minimum kisa devre akimi: 5 kA rms
Anma giris akimi | 1 faz 2,5 3,0 5,0 10,4 - - -
(A) 3-faz 1,5 1,8 3,0 5,0 7.0 11,0 12,0
Gl kaynagi 1 faz 0,5 0,7 1,2 2,0 - - -
kapasitesi (kVA) |3 faz 0.5 0.7 1,1 1,9 2,7 4,2 4,6
Devreye alma akimi (A) 8,0

24 V DC gli¢ kaynagi

Voltaj (V)

24 (-%15 ile +%20 arasi) 2

Maksimum akim (A)

Fren bulunmayan bir motor kullanildiginda: 1,5 A

Frenli bir motor kullanildiginda: 1,5 A + motor tutma freni anma akimi (Bkz. Kisim "Teknik
bilgiler - servo motorlar (Sayfa 67)".)

Dogrultucunun neden oldugu | = %5
dalgalanma
Guvenlik yalitim sinifi PELV

" Buradaki dederler anma yiikiine gére hesaplanmistir.

2 SINAMICS V90 PN, frene sahip bir motor ile birlikte calistiginda 24 V DC gii¢ kaynaginin gerilim toleransi, frenin gerilim
gereksinimini karsilamak igin %-10 ile %+10 arasinda olmalidir.

62

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Genel bilgiler

2.6.1.2

Genel teknik bilgiler

SINAMICS V90 PN 400V degisken

2.6 Teknik veriler

Parametre Aciklama
Asir yiklenme kapasitesi %300
I
0.3s
Imax 9
A
— 10 s —» I—
In
t
Imax =3 xIn

Kontrol sistemi

Servo kontrol

Dinamik fren

Entegre

Koruyucu fonksiyonlar

Topraklama kacagi korumasi, cikis kisa devre korumasi V), asiri gerilim/disiik gerilim
korumasi 2, sirticli 12t korumasi, motor asiri sicaklik korumasi 3), IGBT asiri sicakhk

korumasi
Asiri gerilim kriteri Kategori lll
Sertifika UK
®- C€ [€ A H
LISTED cn

Hiz kontrol modu

Hiz kontrol araligi

Dahili hiz komutu 1:5000

Tork limiti

Bir parametre ile ayarlanir

Cevre kosullari

Cevre hava
sicakhgi

Kullanma

0°Cile 45 °C arasi: gli¢ azalma olmadan
45 °Cile 55 °C arasi: glic azalma ile

<120

-
o
j=

@
o

D
o

FN
o

Cikis guicu (%

o 8

Sicaklik

5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55

(C)

Depolama

-40°Cile +70 °C arasi

Ortam nemi Kullanma

< %90 (yogusmasiz)

Depolama

%90 (yodusmasiz)

Calisma ortami

yadi veya toz

ic mekan (dogrudan giines 1511 olmadan), paslandirici gaz yoktur, alev alan gaz, gaz
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

Parametre Aciklama
Yiikseklik < 1000 m (gii¢c azalma olmadan)
<120
3
@ 60
5. 40
20
0 1000 2000 3000 4000 5000
Yiikseklik (m)
Koruma derecesi IP20
Kirlilik derecesi Sinif 2
Titresim
Kullanma Carpma Calisma alani Il
Maksimum hizlanma:5g,30 msve 15g, 11 ms
Sok miktarlari: Her yonde 3 x 6 yon
Carpma siresi: 1 sn
Titresim Calisma alant Il
10 Hz ile 58 Hz arasi: 0,075 mm sallama
58 Hz ile 200 Hz arasi: 1 g titresim
Uriin paketi Titresim 2 Hzile 9 Hz arasi: 3,5 mm sallama
9 Hz ile 200 Hz arasi: 1 g titresim
Siklus miktarlari: Aks basina 10
Suplrme seed: 1 oktav/dak

1 Entegre kati hal durum kisa devre korumasi brans devre korumasi saglamaz. Brans devre korumasi Ulusal Elektrik
Kanunu ve diger yerel kanunlara uygun sekilde saglanmalidir.

2 V90 PN 200 V servo suriict asir gerilim esik degeri 410 V DC ve dustik gerilim esik degeri 150 V DC'dir; V90 PN 400 V
servo sirlict asiri gerilim esik degeri 820 V DC ve disiik gerilim esik degeri 320 V DC'dir.

3)  Motor sicakhgi motor termal modeli ile hesaplanir ve siirticiiden gelen cikis akimindan korunur.
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

Ozel teknik bilgiler

Siparis No. 65L3210-5FE... 10-4UF0 | 10-8UF0 | 11-OUF0 | 11-5UF0 | 12-0UF0 |13-5UF0 |15-O0UF0 |17-OUF0
Cerceve boyutu FSAA FSA FSA FSB FSB FSC FSC FSC
Anma cikis akimi (A) 1,2 2,1 3,0 5,3 7,8 11,0 12,6 13,2
Maks. cikis akimi (A) 3,6 6,3 9,0 13,8 23,4 33,0 37.8 39,6
Maks. desteklenen motor 0,4 0,75 1,0 1,75 2,5 3,5 5,0 7,0
giicl (kW)
Cikis frekansi (Hz) Oile 330 arasi
Sogutma tipi Kendinden sodutmali Fan sogutmali
Dis boyutlar (W x Hx D, mm) | 60 x 180 |80 x 180 x 200 100 x 180 x 220 140 x 260 x 240

x 200
Agirhik (kg) 1,5 1,9 1,9 2,5 2,5 5,0 5,5 5,75
Giig kaybi 1
Ana devre (W) 12 29 32 84 96 92 115 138
Rejeneratif mukavemet (W) 17 57 57 131 131 339 339 339
Kontrol devresi (W) 32 32 35 35 35 36 36 36
Toplam (W) 61 118 124 250 262 467 490 513
Ana glc¢ kaynagi
Voltaj/frekans Uc faz 380 V AC ile 480 V AC arasi, 50/60 Hz
izin verilen voltaj %15 ile +%10 arasi
dalgalanmasi
izin verilen frekans -%10 ile +%10 arasi
dalgalanmasi
izin verilen besleme TN, TT,IT
yapilandirmasi
Kisa devre akimi (SCCR) izin verilen maksimum kisa devre akimi: 65 kA rms

Gereken minimum kisa devre akimi: 5 kA rms
Anma giris akimi (A) 1,5 2,6 3,8 6,6 9,8 13,8 15,8 16,5
Glg kaynadi kapasitesi (kVA) | 1,7 3,0 4,3 7,6 11,1 15,7 18,0 18,9
Devreye alma akimi (A) 8,0 8,0 8,0 4,0 4,0 2,5 2,5 2,5
24V DC gli¢ kaynagi
Voltaj (V) 24 (-%15 ile +%20 arasi) 2
Maksimum akim (A) Fren bulunmayan bir motor kullanildiginda: 1,5 A

Frenli bir motor kullanildiinda: 1,5 A + motor tutma freni anma akimi (Bkz. Kisim "Teknik
bilgiler - servo motorlar (Sayfa 71)".)

Dogrultucunun neden < %5
oldugu dalgalanma
Glvenlik yalitim sinifi PELV

" Buradaki degerler anma ytikiine gére hesaplanmistir.

2 SINAMICS V90 PN, frene sahip bir motor ile birlikte calistiginda 24 V DC gli¢ kaynaginin gerilim toleransi, frenin gerilim
gereksinimini karsilamak icin %-10 ile %+10 arasinda olmaldir.
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

2.6.2 Teknik veriler - servo motorlar

2.6.2.1 1FL6 servo motor - diistik ataletli

Genel teknik veriler

Parametre Aciklama
Motor tipi Servo Motor
Sogutma Kendinden sogutmali

Bagil nem (RH)

%90 (30°C'de yo§usmasiz)

Kurulum yiksekligi (m)

< 1000 (gli¢c azalma olmadan)

Termal sinif B
Titresim siddeti asamasi A (IEC 60034-14'e gbre)
Titresim direnci (m/sn2): <49

Darbe direnci (m/s2)

25 (eksenel yonde siirekli); 50 (radyal yonde stirekli); 250 (6 ms kisa stire
icerisinde)

Rulman kullanim émri (saat)

> 20000 "

Boyali ylizey

RAL 7016

Saft koruma derecesi

IP65, mil yag contasi ile

insa tipi

IMB5, IM V1, ve IMV3

Pozitif donis

Saat yoniinde (servo sirliclilerde varsayilan ayar)

Sertifika

CE L 25

1 Bu kullanim émri sadece referans icindir. Bir motor anma hizinda, anma ytiikiinde galisirsa, 20.000 ile 30.000 saatlik
kullanim siresi sonrasinda rulmanini degistirin. Stireye ulasilmasa dahi normal olmayan glr(ltd, titresim veya arizalar

bulundugunda degistirilmelidir.
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Genel bilgiler

Ozel teknik veriler

2.6 Teknik veriler

Parca No. 1FL60... 22 24 32 34 42 44 52 54
Anma guci (kW) 0,05 0,1 0,2 0,4 0,75 1 1,5 2
Anma torku (Nm) 0,16 0,32 0,64 1,27 2,39 3,18 4,78 6,37
Maksimum tork (Nm) 0,48 0,96 1,91 3,82 7,2 9,54 14,3 19,1
Anma hizi (dev/dak) 3000
Maksimum hiz (dev/dak) 5000
Anma frekansi (Hz) 200
Anma akimi (A) 1,2 1,2 1,4 2,6 4,7 6,3 10,6 11,6
Maksimum akim (A) 3,6 3,6 4,2 7.8 14,2 18,9 31,8 34,8
Atalet momenti (104 kgm?2) | 0,031 0,052 0,214 0,351 0,897 1,15 2,04 2,62
Atalet momenti (frenli) 0,038 0,059 0,245 0,381 1,06 1,31 2,24 2,82
(104 kgm?)
Onerilen yiik / motor atalet | Maks. 30x Maks. 20x Maks. 15x
orani
Calisma sicakhgi (°C) 1FL602Q, 1FL603Q ve 1FL604Q: O ile 40 arasi (glic azalma olmadan)
1FL605Q: 0 ile 30 arasi (gii¢ azaltma olmadan)
Maksimum ses seviyesi (dB) | 60
Yag§ contasi kullanim émri | 3000 ile 5000 arasi
(saat)
Enkoder kullanim émrii > 20000 3
(saat)
Motor gévdesi koruma IP65
derecesi
Kablo ve konnektor koruma | IP20 -
derecesi
Tutma freni
Anma gerilimi (V) 24 = %10
Anma akimi (A) 0,25 0,3 0,35 0,57
Tutma freni torku (Nm) 0,32 1,27 3,18 6,37
Maksimum fren acilma 35 75 105 90
siresi (ms)
Maksimum fren kapanma 10 10 15 35
siresi (ms)
Maksimum acil durus sayisi | 20002
Agirhik (kg)
Frenli 0,7 0,9 1,5 1,9 3,7 4,2 7.0 8,2
Frensiz 0,5 0,6 1,0 1,5 2,8 3,4 5,5 6,7

D Ortam sicakhdi 30 °Ciile 40 °C arasinda oldugunda, 1FL605 motorlar %10 glic azalmasi olacaktir.

2 Sinirh acil durum calismasina izin verilir. 0,05 kW ile 1 kW arasi motorlarda 2000 frenleme islemine kadar ve 1,5 kW ile 2
kW arasi motorlarda 200 frenleme islemine kadar, 3000 dev/dak hizdan gelen %300 rotor atalet momenti ile frenler

kabul edilemez seviyede asinmaya maruz kalmadan gergeklestirilebilir.

3} Bu kullanim 6mrii sadece referans icindir. Bir motor %80 anma degerinde calisiyorsa ve ortam sicakligi 30 °C ise, enkoder
Urtin 6dmri garanti edilebilir.

Not

Yukaridaki tablodaki anma torku, anma giicti, maksimum tork ve armatir direnci verileri %10
toleransa imkan tanir.
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

Tork-Hiz 6zellikleri

-
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220 VAC besleme voltaji

a: Surekli galisma alani

b: Kisa sureli calisma alani

198 VAC besleme voltaji
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

Not

e Sirekli calisma alani bir motorun surekli ve glivenli bir sekilde calisabilecedi durumlar
serisidir. Etkin tork bu alanda yer almalidir.

e Kisa streli calisma alani, bir motorun etkin momentinin, nominal momentinden daha
ylksek oldugunda kisa bir stire icin calisabilecegi durumlar serisidir.

e Farkli anma ve maksimum hizlara sahip motorlar icin cikis torku, hizanma hizini
gectiginde daha hizh bir sekilde azalacaktir.

* Kisa sureli calisma alanindaki 6zellik glic kaynagi voltaji ile birlikte de§iskenlik gosterir.

¢ Ana dong icerisindeki kablolarin uzunlugu 20 metreden uzun oldugunda siirekli calisma
alani daralir ve kablolardaki gerilim harcamasi daha fazla olur.

izin verilen radyal ve eksenel kuvvetler

g 300 Z 450
- - 4 —
2 250 2 323 T~
=l =l -
% 200 \\ n=500 rpm % 300 ====u{n=500 rpm
5 T~ = f—
el
e 150 \“5 g 0
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= 800 g 900
B 700 s 8008
s . S 700 —
2 600 n=500 rpm = n=500 rpm
g © 600
S 500 =
3 ) g 500
& 400 n=1000 rpm X . n=1000 rpm
300 n=1500 rpm n=1500 rpm
n=2000 rpm 300 n=2000 rpm
200 e p— 1=3000 rpm 200 1=3000 rpm
100 100
0 0
0 5 10 15 20 25 30 35 0 5 10 15 20 25 30 35 40 45
Flansa olan mesafe (mm) Flansa olan mesafe (mm)
1FL6040 1FL6050
Eksenel kuvvet:
Ornegin tahrik elemani olarak helis disli cark kullanildiginda, radyal kuvvete ek olarak motor yataklarinda bir de eksenel kuvvet
bulunur. Eksenel kuvvetler i¢in yataklarin yay yiklemesinin Ustesinden gelinebilir bu sekilde rotor mevcut eksenel yataga uygun
sekilde hareket eder (0,2 mm'ye kadar).
izin verilen eksenel kuvvet asagidaki formiil kullanilarak yaklasik olarak hesaplanabilir:
Fa=0,35" Fa
Nerede F. eksenel kuvvet ve F'yi temsil edera radyal kuvvet.
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

2.6.2.2 1FL6 servo motor - yiiksek ataletli

Genel teknik veriler

Parametre Aciklama
Motor tipi Servo Motor
Sogutma Kendinden sogutmali

Bagil nem (RH)

%90 (30°C'de yo§usmasiz)

Kurulum yuksekligi (m)

< 1000 (gli¢c azalma olmadan)

Termal sinif B
Titresim siddeti asamasi A (IEC 60034-14'e gore)
Titresim direnci (m/sn2): <49

Darbe direnci (m/s2)

25 (eksenel yonde stirekli); 50 (radyal yonde siirekli); 250 (6 ms kisa slire
icerisinde)

Rulman kullanim 6mri (saat)

> 200007

Boyali ylizey

RAL 7016

Saft koruma derecesi

IP65, mil yag contasi ile

insa tipi

IM B5, IM V1, ve IM V3

Pozitif déns

Saat yoniinde (servo surticllerde varsayilan ayar)

Sertifika

CE L 25

" Bu kullanim 6mri sadece referans icindir. Bir motor anma hizinda, anma ylkiinde ¢alisirsa, 20.000 ile 30.000 saatlik
kullanim stresi sonrasinda rulmanini degistirin. Stireye ulasilmasa dahi normal olmayan gurtlt, titresim veya arizalar

bulundugunda degistirilmelidir.
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Genel bilgiler

Ozel teknik veriler

2.6 Teknik veriler

Parca No. 1FL60... 42 44 61 62 64 66 67 90 92 94 96

Anma guci (kW) 0,40 0,75 0,75 1,00 1,50 1,75 (2,00 |25 3,5 5,0 7,01

Anma torku (Nm) 1,27 2,39 3,58 4,78 7,16 8,36 |9,55 [11,9 |16,7 23,9 [334

Maksimum tork (Nm) 3,8 7,2 10,7 14,3 21,5 25,1 28,7 |35,7 |50,0 70,0 90,0

Anma hizi (dev/dak) 3000 2000 2000

Maksimum hiz (devidak) 4000 3000 3000 [ 2500 [2000

Anma frekansi (Hz) 200 133 133

Anma akimi (A) 1,2 2,1 2,5 3,0 4,6 5,3 5,9 7,8 11,0 12,6 | 13,2

Maksimum akim (A) 3,6 6,3 7,5 9,0 13,8 15,9 17,7 23,4 |33,0 36,9 |35,6

Atalet momenti (104 kgm?) | 2,7 5.2 8,0 15,3/) 15,3 22,6 29,9 [47,4 |69, 90,8 |134,3
11,72

Atalet momenti (frenli) 3,2 5,7 9,1 16,4/ 16,4 23,7 31,0 |56,3 |77,9 99,7 |143,2

(10* kgm2) 13,52

Onerilen yiik / motor atalet | Maks. 10x Maks. 5x Maks. 5x

orani

Calisma sicakligi (°C) 0 ile 40 arasi (glic azalma olmadan)

Maksimum ses seviyesi (dB) | 65 [ 70 [70

Yag contasi kullanim é6mri | 5000

(saat)

Enkoder kullanim 6mri > 200004

(saat)

Koruma derecesi IP65, mil yag contasi ile

Tutma freni

Anma gerilimi (V) 24 + %10

Anma akimi (A) 0,88 1,44 1,88

Tutma freni torku (Nm) 3,5 12 30

Maksimum fren acilma 60 180 220

siresi (ms)

Maksimum fren kapanma | 45 60 115

siresi (ms)

Maksimum acil durus sayisi | 2000 3)

Yag contasi kullanim é6mri | 5000

(saat)

Enkoder kullanim 6mri > 200004

(saat)

Koruma derecesi IP65, mil yag contasi ile

Artimli enkoder motor agirhgi (kg)

Frenli 2 4,6/4,8 | 6,4/6,6 |8,6/88 [ 11,3/ 11,3/ |14,0/ |16,6/ |21,3/ |257] |30,3/ 39,1/
10,1 11,5 14,2 16,8 [21,5 |25,9 30,5 [39,3

Frensiz 2 3,3/3,4 |5,1/5,2|5,6/5,7 | 8,3/7,0 |8,3/8,4 | 11,0/ |13,6/ [15,3/ |19,7] |24,3] |33,2

11,1 13,7 154 |19,8 24,4 |33,3

Mutlak enkoder motor agirligi (kg)

Frenli 2 4,4/14,5 | 6,2/6,3 | 8,3/8,4 | 11,0/ 11,01 13,6/ |16,3/ |20,9/ |25,3/ 29,9/ | 38,7/
9,7 1,1 13,7 16,4 21,0 |254 30,0 |38,8

Frensiz 2 3,1/3,2 [ 4,9/5,0 5,3/5,4 |8,0/6,7 | 8,0/8,1 | 10,7 |13,3] {14,8/ | 19,3/ |23,9/ |32,7

/10,8 [13,4 |149 |[19.,4 24,0 |32,8

D Ortam sicakhdi 30 °Ciile 40 °C arasinda oldugunda, frene sahip 1FL6096 motorlarda %10 gii¢ azalmasi olacaktir.

2 Ik deger diiz konnektdrlere sahip yiiksek ataletli motorlar icin veriyi gdsterir; sonraki deger ise acili konnektérlere sahip
yuksek ataletli motorlar icin degerdir.

3 Sinirh acil durum galismasina izin verilir. %300 rotor atalet momenti ile 2000 adede kadar frenleme operasyonu
gerceklestirilebilir, fren olmadan 3000 dev/dak'da harici atalet momenti kabul edilemez seviyede asinmaya maruz kalr.

4 Bu kullanim émr sadece referans icindir. Bir motor %80 anma degerinde calisiyorsa ve ortam sicakhgi 30 °C ise, enkoder
Urlin dmri garanti edilebilir.

Not

Yukaridaki tablodaki anma torku, anma glicti ve maksimum tork verileri %10 toleransa imkan

tanir.
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

Tork-Hiz 6zellikleri

2 10 12
— ] ’é‘ | =1
£ = 3
53 5 x 8
E s E
1 6
2 ]
| 4
T 1 T
1A 1A
0 0
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Genel bilgiler
2.6 Teknik veriler

Not

e Sirekli calisma alani bir motorun surekli ve glivenli bir sekilde calisabilecedi durumlar
serisidir. Etkin tork bu alanda yer almalidir.

e Kisa sireli calisma alani, bir motorun etkin momentinin, nominal momentinden daha
ylksek oldugunda kisa bir stire icin calisabilecegi durumlar serisidir.

e Farkli anma ve maksimum hizlara sahip motorlar icin cikis torku, hizanma hizini
gectiginde daha hizh bir sekilde azalacaktir.

* Kisa sureli calisma alanindaki 6zellik glic kaynagi voltaji ile birlikte de§iskenlik gosterir.
e Ana dong icerisindeki kablolarin uzunlugu 20 metreden uzun oldugunda siirekli calisma
alani daralir ve kablolardaki gerilim harcamasi daha fazla olur.

¢ 1FL6096 motorlar icin maksimum hiz, hat besleme gerilimi 380V tzerinde oldugunda
saglanabilir.

izin verilen radyal ve eksenel kuvvetler

g 1800 g 2000
© 1600 = ® 1800 ==
2 1400 ~ n=250 rpm 2 1600 n=250 rpm
2 1200 =500 rpm 2. 1400 ~
1000 =~ o 1200 500
800 n=1000 rpm 1000 — =AY (gl
n=1500 rpm — ——
. n=2000 rSm i T ——— n=1000 rpm
n=3000 rpm — 222888 FBm
400 600
200 400
5 10 15 20 25 30 35 8 18 28 38 48 58
Flansa olan mesafe (mm) Flansa olan mesafe (mm)
1FL60401 1FL60601
= 6000 Eksenel kuvvet:
= 5500 Ornegin helis disli ¢garklar suricu bileseni olarak
g \\ kullanilirken, radyal kuvvetlere ek olarak ayni zamanda
S e ;
E 5000 ‘\ n=250 rpm motor yataklarina eksenel kuvvet de etki eder. Eksenel
< 4500 kuvvetler igin yataklarin yayh ¢alismasinin tstesinden
= 4000 [ \‘ gelinebilir, béylece rotor mevcut eksenel yataga uygun
§ =500 rpm sekilde hareket eder (0,2 mm'ye kadar).
3500 — izin verilen eksenel kuvvet, asagidaki formil
3000 — - kullanilarak yaklasik olarak hesaplanabilir:
2500 n=1000 rpm Fa=0,35" Fa
] n=1500 rpm Fa eksenel kuvveti ve Fa radyal kuvveti temsil eder.
2000 n=2000 rpm
1500
5 15 25 35 45 55 65 7580
Flansa olan mesafe (mm)
1FL6090
Not

TFL6041 ve 1FL609Q kovanlar icerisinde 5 mm mile ve 1FL606QQ kovanlar icerisinde 8 mm
mile sahiptir. Bu nedenle, yukaridaki li¢c resimdeki flansa olan mesafeler 5 mm, 8mm ve 5
mm'den baslar.
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

2.6.2.3

Titresim davranisi

Titresim siddeti asamasi

74

Anahtar yolu olan motorlar, Uretici tarafindan bir yarim tlly anahtariyla dengelenmistir.

Kullanim yerindeki sistemin titresim karakteristigi, ¢cikis elemanlarindan, takilan her tirli
parcadan, hizalamadan, kurulumdan ve harici titresimlerden etkilenir. Bu, motorun titresim

degerlerini degist

irebilir.

Motorlar, EN 60034-14: 2003'e gore (IEC 60034-14: 2003) titresim siddeti asamasi A'ya

uygundur.

Belirtilen degerler sadece motor icin gecerlidir. Montaj yerindeki kosullar, sistemin titresim
karakteristigini etkileyebilir ve motorun titresim degerlerini artirabilir.

Titresim siddeti asamasi, nominal hiza (n~) kadar korunur.

Vrms iz.

3.5

mm/sn olarak A

3

2.5
2

1.5
1

0.5

P16 !

! Derete A

P r/min olarak n

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

Titresim karakteristigi

Motorun mitkemmel bir sekilde ¢alismasini ve uzun bir kullanim émriint saglamak igin,
asagidaki tablodaki titresim degerlerine uyun.

Titresim hizi Vims, 1ISO 10816 | Titresim hizlanmasi atepe eksenel Titresim hizlanmasi atepe
radyal
Maks. 4,5 mmisn 50 m/sn? 50 m/sn?

Titresim hizini degerlendirmek icin, 6lcim donanimlarinin ISO 2954 kosullarina uygun olmasi
gerekir.

ISO 10816-1, Kisim 3.2'ye gore dlciim konumlarini secin. Olciim yerleri hakkinda daha fazla
bilgi icin asagidaki resme bakin.

@  Ug blendaj DE radyal @  Ug blendaj NDE radyal
®  Ug blendaj DE radyal (®  Uc blendaj NDE eksenel
®  Ug blendaj DE eksenel ®  Uc blendaj NDE radyal

Titresim hizlanmasi, 10 Hz ile 2000 Hz arasindaki frekans aralijinda degerlendirilir. Olciim
suresi aralhigindaki maksimum tepe dikkate alinmistir.

Titresim degerlerinin belirtilen sinirlari hicbir 6lciim konumunda asmamasi gerekir.
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

2.6.2.4 Gii¢c azaltimi

Sapma kosullarinda (cevre sicakhdi > 40 °C veya kurulum yliksekligi deniz ylizeyinden 1000
metreden fazla yliksekteyse) izin verilen tork/glic asagidaki tabloya gore belirlenmelidir. Cevre
sicakliklar ve kurulum yikseklikleri sirasiyla 5 °C ve 500 m olarak yuvarlatilmistir.

Kurulum yiiksekligi ve ortam sicakligina gore glic azalmasi

Deniz ylizeyine gore °C olarak cevre sicakhgi
kurulum yiiksekligi (m) | _ 3 30ile40 |45 50 55
arasi

1000 1,07 1,00 0,96 0,92 0,87

1500 1,04 0,97 0,93 0,89 0,84

2000 1,00 0,94 0,90 0,86 0,82

2500 0,96 0,90 0,86 0,83 0,78

3000 0,92 0,86 0,82 0,79 0,75

3500 0,88 0,82 0,79 0,75 0,71

4000 0,82 0,77 0,74 0,71 0,67
2.6.2.5 Saklama

Not

Mimbkinse, motoru orijinal paketinde saklayin.

Bos saft uzatmalarini, yalitim elemanlarini ve flans ylzeylerini bir koruyucu kaplamayla
koruyun.

DiKKAT

Yataklarda takilma maddi hasari

Motorlar yanls saklandiginda, titresimlerin sonucu olarak, érnegin centik olusumu gibi yatak
takilmasi maddi hasari olusabilir.

¢ Depolama kosullarina uyun.

Depolama kosullari
e Paket ve etiketlerdeki uyari talimatlarina uyun.
e Motoru kuru, tozsuz ve titresimsiz bir ic mekan tesisinde depolayin.
e Asagidaki degerlere uyun:
Vims < 0,2 mm/sn
— Sicakhklar: -20 °Cile 65 °C arasi

— Nisbi nem orani < %75
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Genel bilgiler
2.6 Teknik veriler

Uzun sureli depolama

Not
Maksimum iki yil depolama siiresi

Depolama siiresi, rulman gresinin 6zelliklerini etkiler.
¢ Motoru maksimum iki yil boyunca -15 °Cile 55 °C arasinda saklayin.

Motoru alti aydan fazla depolamayi planliyorsaniz, depolama alaninin asagidaki kosullari
sagladigindan emin olmaniz gerekir. Asagidaki tabloda, etkileyici ortam degiskenleri "Hava

sicaklig”, "En ylksek nisbi nem orani" ve "Yogusma suyu" harig, Kategori 1K3, EN 60721-3-1'e
gore Urlin paketinde uzun sireli depolamanin ortam kosullarinin belirtildigini unutmayin.

iklim ortam kosullari -15°Cile +55 °C arasi
En ylksek nisbi nem orani < %60, yogusma suyuna izin verilmez
Mekanik ortam kosullari titresimsiz depolama odasi Vims < 0,2 mm/sn
Kimyasal maddelere karsi koruma Kategori 1C2'ye uygundur
Biyolojik ortam kosullari Kategori 1B2'ye uygundur
Stre * Yukarida belirtilen kosullar icin alti ay.
e Altiayla maksimum iki yil arasindaki depolama siresi icin
Ozel koruma onlemleri gerekir.

Her alti ayda bir motorun dogru durumunda olup olmadigini kontrol edin.

* Motorda herhangi bir maddi hasar olup olmadigini kontrol edin.

¢ Gereken tim bakim calismalarini gergeklestirin.

¢ Nem giderici maddenin durumunu kontrol edin ve gerekirse degistirin.

* Devreye almadan 6nce tiim koruyucu kaplamanin gikartilabilmesi icin, koruma calismasini
kaydedin.

Yogusma suyu

Asagidaki ortam kosullari, yogusma suyu olusmasini tesvik eder:

e Ortam sicakliginda buytk dalgalanmalar

e Dogrudan glines isini

* Depolama sirasinda yliksek nem.

Bu ortam kosullarindan kacinin.

Pakette nem giderici madde kullanin.
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

2.6.2.6 Cin Enerji Etiketi

Bu bolim Cin ulusal standardi GB30253-2013'e uymasi gereken Siemens SIMOTICS S-1FL6
motorlar hakkinda bilgileri agiklamaktadir.

Gecerli Cin ulusal standardi

Standardin adi Enerji verimliligi icin izin verilen minimum degerler ve sabit miknatisli senkron motorlar igin enerji
verimliligi dereceleri (GB30253-2013).

Uygulama tarihi 1 Temmuz 2020

Gecerli motorlar 1000 V'ye kadar sabit miknatisli senkron motorlar (entegre freni olmayan), degisken frekansl gii¢

kaynagi ile beslenir ve 0,55 kW ile 90 kW arasinda gti¢ siniflandirmasina sahip ve 500 r/min ile
3000 r/min anma hizi araliginda

Motorlar igin Cin enerji etiketi, standardin uygulama tarihinden itibaren gegerli tiim motorlara yapistiriimalidir.
gereksinimler

Etkilenen Siemens iiriinleri

GB30253-2013 standardinin gereksinimlerini karsilamasi gereken Siemens motorlari:
SIMOTICS S-1FL6 motorlar.

Cin enerji etiketi 6rnegi

=m
=
ELL TS AAA-000 = —@

(%) 00.0
FETHE (kW) 0000
B E (r/min) 0000
MERER: GB 30253-2013
©) Parca numarasi
Not

Cin Enerji Etiketi Gizerinde bulunan parca numarasi (O SIMOTICS S-1FL6 motorun parca
numarasinin tamamina karsilik gelir.
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Genel bilgiler

2.6.3

Teknik veriler - kablolar

2.6 Teknik veriler

Parametre

MOTION-CONNECT 300
Gili¢ Kablosu

MOTION-CONNECT 300
Enkoder Kablosu

MOTION-CONNECT 300
Fren Kablosu

Genel teknik veriler

e Kapsam = %60:

200 V degiskenli servo sirliciler + 0,05 kW ile 1 kW arasindaki diistik ataletli motorlar

icin

e Kapsam = %85:

200 V degiskenli servo suricdler + 1,5 kW ile 2 kW arasi disiik ataletli motor ve 400 V
degiskenli servo siirticiiler + 0,4 kW ile 7 kW arasi yiliksek ataletli motorlar icin

Kihf malzemesi PVC PVC PVC
Cekirdek sayisi 4 10 2
Calisma sicakhdi (°C) -25ile 80 arasi

Blendajlama Evet

dinamik (mm)

Minimum bikdlme yaricapl, 5 x dis cap
statik (mm)
Minimum bikdlme yarigapl, 155

Yag direnci EN60811-2-1 karsilandi

Zor tutusan EN60332-1-1 ile 1-3 arasi karsilandi

Sertifika RoHS, CE RoHS RoHS
Ozel teknik veriler

200 V degisken servo siriicti + 0,05 kW ile 1 kW arasi diistik ataletli motor icin kullanilan kablo

Anma gerilimi (V) 220 24 24
Cekirdeklerin kesit alani (mm2) |4 x 0,75 3x2x0.20+2x2x0.25 2x0,75
Dis cap (mm) o (6,7+0,4) 2 (7,2+0,3) 2 (6,1+0,3)
Koruma derecesi (sadece P20

motor tarafi)

Bikilme cevrimleri 100000:

Maksimum hizlanma 3 m/s2, Maksimum hiz 40 m/dak

200 V degiskenli servo siirlictler + 1,5 kW ile 2 kW arasi diistik ataletli motor ve 400 V degiskenli servo striciler + 0,4 kW
ile 7 kW arasi yliksek ataletli motorlar icin kullanilan kablo

Cekirdeklerin kesit alani (mm?2)

¢ 4x1,5:

0,4 kW ile 1 kW arasi
yuksek ataletli motorlar
icin

e 4x25:

1,5 kW ile 2 kW arasi
dislik ataletli motorlar ve
1,5 kW ile 7 kW arasi
yuksek ataletli motorlar

3x2x0.22+2x2x0.25

2x0,75

Anma gerilimi (V)

380

24

24
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Genel bilgiler

2.6 Teknik veriler

Parametre

MOTION-CONNECT 300
Gii¢c Kablosu

MOTION-CONNECT 300
Enkoder Kablosu

MOTION-CONNECT 300
Fren Kablosu

Dis cap (mm)

* ¢(7,8+0,3):

2 (6,9+0,3)

@ (6,0+0,3)

0,4 kW ile 1 kW arasi
yliksek ataletli motorlar
icin

e ©(9,0+0,4):

1,5 kW ile 2 kW arasi
dislk ataletli motorlar ve
1,5 kW ile 7 kW arasi
yuksek ataletli motorlar

Koruma derecesi (sadece P65
motor tarafi)

1000000:
Maksimum hizlanma 3 m/s2, Maksimum hiz 40 m/dak

Biklilme cevrimleri

2.6.4 CE yetkili tretici adresi

CE Uygunluk Beyani asagidaki adreste yetkili makamlara verilmek tizere dosya halinde
bulunmaktadir:

SINAMICS V90 siiriicii

Siemens AG

Digital Industries

Motion Control

Frauenauracher Straf3e 80

DE-91056 Erlangen

Almanya

SIMOTICS S-1FL6 motor

Siemens AG

Digital Industries

Motion Control

IndustriestraBe 1

DE-97615 Bad Neustadt a. d. Saale

Almanya
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Montaj 3

3.1 Siiricunidn montaji

Yanginin yayilmasina karsi koruma

Cihaz sadece kapall muhafazalarda veya kapali koruyucu kapaklara sahip daha yliksek
seviyedeki panolarda ve koruyucu cihazlarin timu kullanildiginda calistirilabilir. Cihazin metal
bir pano icerisine veya esdeder baska bir yéntemle korunmasi yanginin yayilmasini ve pano
disina giden emisyonlari 6nlemelidir.

Yogusma ve elektriksel iletken kirlilige karsi korunma

Cihazi koruyun, 6rn. [EC 60529 veya NEMA 12'ye gére IP54 koruma seviyesine sahip bir pano
icerisine takarak. Ozellikle kritik calisma ortamlarinda ek énlemler gerekebilir.

Eder kurulum sahasinda yo§usma veya iletken kirlilik engellenebiliyorsa daha diistk bir pano
korumasina izin verilebilir.

AiKAz

Zorlu kurulum ortamlarindan kaynaklanan 6liim veya ciddi kisisel yaralanma

Zorlu bir kurulum ortami kisisel glivenlik ve ekipmani tehlikeye atar. Bu nedenle,

e Slrlclyl ve motoru alev alacak maddeler veya yanicilar, su ya da paslanma tehlikelerine
maruz kalacak yerlere takmayin.

e Sirlclyl ve motoru sirekli titresime veya fiziksel darbelere maruz kalabilecek yerlere
takmayin.

e Slirlclyl glcli elektromanyetik parazitlere maruz kalacak sekilde birakmayin.

ADiKKAT

Sicak yiizeylere dokunma sonucu yaralanma riski

Sicak ylizeylere dokunmaniz halinde yaralanma riski vardir, ciinkd strticiiniin ylzeyleri
calisma sirasinda kapatmadan hemen sonra da yuksek sicakliklara ulasabilir.

e Slirlicl ylzeyine dogrudan temas etmekten kaginin.

Montaj kosullari icin bakiniz Teknik bilgiler - servo siriciiler (Sayfa 60).
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Montaj

3.1 Slirliciinin montaji

3.1.1

Montaj yonii

82

Montaj yonu ve bosluk

400 W ve 750 W anma glictine sahip SINAMICS V90 PN 200 V degisken servo sirticiiler dikey
ve yatay montaji destekler. Diger siirlictiler sadece dikey montaji destekler.

Asagidaki resimlerde go6sterilen yonlendirme ve bosluklara dikkat ederek slrticliyl korumal
bir pano icerisine monte edin.

Pano duvari

Pano duvari

h ™

Dikey Yatay

DiKKAT

Kabul edilemez montaj yénii nedeniyle asiri Isinma

Kabul edilemez bir montaj yonu kullanilmasi durumunda sirdcdler asiri isinabilir ve bu
nedenle hasar gorebilir.

* Daima talimattaki gereken montaj yoniini dikkate alin.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Montaj

3.1 Sdrticliniin montaji

Montaj boslugu

Kabin duvari

>100 mm

>10 mm

IS
IS
o
)
N

[ S S S S

[ S

Not

Sirlicliyli yatay monte ederken, siirlicli 6n paneli ile Gst pano duvari arasindaki mesafenin
100 mm Uzerinde oldugundan emin olun.

Not

Asagidaki kosullardan biri gerceklestiginde stirlictiniin glicli %80'e dustrtlmelidir:
e Cevre sicakligi 0 °C ile 45 °C arasinda ve montaj mesafesi 10 mm'den az. Bu durumda,
minimum montaj mesafesi 5 mm'nin altinda olmamalidir.

e Ortam sicakhgi 45 °Cile 55 °C arasindaysa. Bu durumda, minimum montaj mesafesi
20 mm'nin altinda olmamahdir.

Not

Kabine takili bir hava sogutma Unitesi kullanirsaniz, sogutma havasinin sicakliginin sabit
olmasini saglayin.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Montaj

3.1 Slirliciinin montaji

3.1.2

Delme diizenleri ve dis olciiler

SINAMICS V90 PN 200V degisken (birim: mm)
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Montaj
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3.1 Siirliclin(in montaji
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Montaj

3.1 Slirliciinin montaji

SINAMICS V90 PN 400V degisken (birim: mm)
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Montaj

3.1 Siirliclin(in montaji
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Montaj
3.1 Slirliciinin montaji

3.1.3 Sirticinun montaji

Pano duvari

e Sikma torku: maks. 2,0 Nm

V90 PN 200V degiskeni icin
FSA ve FSB: 2 x M5 vidalar
FSC ve FSD: 4 x M5 vidalar

2 x M4 vida
Sikma torku: 0,5 Nm

V90 PN 400V degiskeni icin —
FSAA: 2 x M5 vidalar J
FSA, FSB ve FSC: 4 x M5 vidalar

Koruma saci

Not

Kurulum yiksekligi deniz seviyesinden 2000 m diislik veya esitse, stirlicliyd uygun goriilen
hat beslemelerinden herhangi birine baglamaya izin verilir. Kurulum yiksekligi deniz
seviyesinden 2000 m yiiksek ve 5000 m dislikse, slrticliyl uygun gériilen hat
beslemelerinden birine bir ayirma transformatorii veya bir topraklanmis nétr nokta ile
baglamaniz gerekir.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Montaj
3.2 Motorun montaji

3.2 Motorun montaji

AiKAZ

Yetersiz sogutma nedeniyle yangin

Yetersiz sogutma motorun asiri iIsinmasina neden olabilir, bu durum duman ve alevle
sonuglanabilir. Muhtemel sonuclari ciddi yaralanmalar ve 6lim olabilir. Bu ayni zamanda
daha fazla ariza ve motorlarda daha kisa servis 6mrii ile sonuclanir.

¢ Motor icin belirlenen sogutma sivisi gereksinimlerine uyun.

DiKKAT

Darbe nedeniyle enkoderde hasar

Motor milindeki darbeler enkoder hasarina neden olabilir.

. @ Milin ucuna herhangi bir darbede bulunmayin.

Asadidaki uyari etiketleri teslimat sonrasinda motora yapistirilir:

¢ Bir adet "Mil ucu darbe almamalidir" uyar etiketi
e Bir adet "Sicak ylizey" uyar etiketi

Ek olarak, teslimat kapsamina li¢c adet "Sicak ylizey" uyari etiketi de dahildir. Motor monte
edilmeden 6nce, motorun dért uzunlamasina kenarinin tamaminda etiket bulundugundan
emin olmak amaciyla bunlari motor ylizeylerine yapistirin.

Montaj kosullari icin bakiniz Teknik veriler - servo motorlar (Sayfa 66).

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010 89



Montaj
3.2 Motorun montaji

3.2.1 Montaj yonu ve olciileri

Montaj yonii
SIMOTICS S-1FL6 sadece flansli montaji ve (g tipte konstriiksiyonu destekler, yani asagidaki
resimde goriilen sekilde lic yonde takilabilir.

IM B5 IM V1 IM V3

Not

IM V3 tipinde konstriiksiyonu yapilandirirken, izin verilen eksenel kuvvete (slrlici
elemanlarinin agirhk kuvveti) ve gereken koruma derecesine 6zellikle dikkat etmeniz

gereklidir.

SIMOTICS S-1FL6 Diisiik ataletli servo motorlar (birim: mm)
Mil yiiksekligi 20 mm

350
Dz kamali surim 0
17.5
9.2 2 ———|16 gy g [~ ]0.03[A Bl—,
m#@ T | gl s
S 2 S) SE )
2.5.02|[]
6 a
) 25 LE a = frenli
Merkez delik (7 To0e[%] L = frensiz
M3x8 B - -
L1 = frenli
Anma giicii Anma torku a L L1 LE
0.05 kW 0.16 Nm 38.5 86 119 15
0.1 kW 0.32 Nm 38.5 106 139 35
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Montaj

Mil yiiksekligi 30 mm

Duz kamali strim

5|
Q

3.2 Motorun montaji

\?50
)
[GTZ00s[A] / 302[ | g a | 31
Merkez delik 31 | LE a = frenl
M4x15  [ZJooeA] L = frensiz
L1 = frenli 63

Anma giicii Anma torku a L L1 LE
0.2 kW 0.64 Nm 39.5 98 132.5 27
0.4 kW 1.27 Nm 39.5 123 157.5 52

Mil yiiksekligi 40 mm

(O [@0.08]A]
Duz kamali strim
[ZTooa[B]cH ©
28 1 '
21.5 E_ 25 E ?
o s = Sl a| —/—
Q Q| §
30 (2] /
3-03
8 a
Merkez delik 35 LE a = frenli
M6x16  [£Tood4] L = frensiz
L1 = frenli 82.6
Anma giicii Anma torku a L L1 LE
0.75 kW 2.39 Nm 48 139 178.3 40
1.0 kW 3.18 Nm 48 158.8 198.1 60
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Montaj
3.2 Motorun montaji

Mil yuksekligi 50 mm, acili konnektorler ile

b = frensiz 87.5
b1 = frenli
71
Dlz kamali striim (] ) @
(O [BomeA] S ~| _4-29
i il () © 1T 1
” Jo.o4[BC L 1- e 2 >
i 564 |3 A 0 \
= 2 (@)
) QE/ = && %
203
14.9 &
[]/ oo | s 485 T
Merkez delik 45 e
Mexie (2B a = trent
L = frensiz 103
L1 = frenli
Anma giicii | Anma torku |a b b1 L L1
1.5 kW 4.78 Nm 195 143.5 177.5 192 226
2.0 kW 6.37 Nm 219 167.5 201.5 216 250
SIMOTICS S-1FL6 yiiksek ataletli servo motorlar (birim: mm)
Mil yiiksekligi 45 mm, artimh enkoder ve diiz konnektorler ile
59 13
38 14
b=frensiz TN
b1=frenli L]
Merkez delik -
C-tipi, M6x16 H“"N /1
©
35 10 S 9 Ml
| © |@0.08 Al— 4-07
215 25 ToorTalc] !
g @t g SO RO OSSN A | o N V2
!DI:@ § § Q‘\QOt
| | EI] ®
30 5 | a5
Diiz kamali stiriim (6] 40 61
. 0901
a=frenli
K=frensiz
K1= frenli
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Montaj

Mil yiksekligi 45 mm, artimh enkoder ve acili konnektoérler ile

3.2 Motorun montaji

71 87.5
b=frensiz
b1=frenli _
Merkez delik
C-tipi, M6x16 E (W} =
35 [10 =[N )
| [OlpoosA = 3 S B ©
215 25 \ [._30 | 3
f— [7o.04]B[C \ l g
%L@ o e\ 2| oA
S SIS
(A]
[ ,
! (8] R 30 [ 41
Diz kamali striim 61
a=frenli
K=frensiz
K1=frenli
Anma giicii Anma torku K K1 a b b1
0,4 kW 1,27 Nm 154,5 201 169,5 15 61,5
0,75 kW 2,39 Nm 201,5 248 216,5
Mil yiksekligi 45 mm, mutlak enkoder ve diiz konnektorler ile
59
. 38 7
b=frensiz
bi=frenli L]
Merkez delik |
C-tipi, M6x16 [/ [o.08] A= ©
35 [0 e
_ ©) |@0.08 AF" 8
215, 25 W |
. /[o04]B]c]
e E e e 1 B -
S]
1 ] |
|
L (8] I 450 >
Diiz kamali sirim A.0s 5
a=frenli 0901
K=frensiz
K1= frenli
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Montaj

3.2 Motorun montaji

Mil yiiksekligi 45 mm, mutlak enkoder ve acili konnektérler ile

6-003

71 87.5
b=frensiz
b1=frenli -
Merkez delik
C-tipi, M6x16 O
35 {10 = N
s [O0.08[A] F*“LE S
21.5 25 30
' ) e\ | £h o
s y vz ©
 — 8|24 P77
Q SR -
A T 12
| Il |. 31
- IEI 4-03 57
Gl a=f|ten||
K=frensiz
K1=frenli
Anma giicii Anma torku K K1 a b b1
0,4 kW 1,27 Nm 157 203,5 172 15 61,5
0,75 kW 2,39 Nm 204 250,5 219

8.0.036

94

he

Duz kamali stirim

Mil yiksekligi 65 mm, artimh enkoder ve diiz konnektoérler ile

Merkez delik
C-tipi, M8x16

25 44

g22-0 013

23
38 59
b=frensiz 22|
b1=frenli
IHNII)
58 n2
[ce]
© 6| © 4-@9
- 0 =N
1]
\
\
L
L ) VRN RPN [ AEp— S ] |
]
/l
6-03
8] 32
62.5
a=frenli
K=frensiz
K1=frenli
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Montaj

Mil yiksekligi 65 mm, artimh enkoder ve acili konnektoérler ile

3.2 Motorun montaji

71 875
b=frensiz 2,
b1=frenli
Merkez delik [#To1]A] O [ !
C-tipi, M8x16 58 (12 | !
39 -
. %A 50 = — 4-09 1
\ g
25 44 [~ Too4]B[c} \ l [ -
4 irezza
g N
S| [
K @ 6—0.3 32
Duz kamali stirim 625
a=frenli
K=frensiz
K1=frenli
Anma giicii Anma torku | K K1 a b b1
0,75 kW 3,58 Nm 148 202,5 163 15 69,5
1,0 kW 4,78 Nm 18111641 235,5/219 M [196/179,51
1,5 kW 7,16 Nm 181 235,5 196
1,75 kW 8,36 Nm 214 268,5 229
2,0 kW 9,55 Nm 247 301,5 262

D ilk de§er diiz konnektérlere sahip yiiksek ataletli motorlar icin 6lcilyli gdsterir; sonraki deger ise
acil konnektorlere sahip yliksek ataletli motorlar icin degerdir.

Mil yiksekligi 65 mm, mutlak enkoder ve diiz konnektorler ile

. 38 59
b=frensiz
b1=frenli
Merkez delik T
C-tipi, M8x16 o "
g : ™ 26
© q 7|
& [ 1
12
) | 30.5
Diiz kamali stirim B| 6-03 -
a=frenli
K=frensiz
K1=frenli
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Montaj
3.2 Motorun montaji

Mil yiiksekligi 65 mm, mutlak enkoder ve acili konnektérler ile

71 87.5
b=frensiz
b1=frenli
Merkez delik oA O =
C-tipi, M8x16 58 12 © i . 0
. © [Fo.1]A 50 e | = 4-99 .
2 44
= [ Towle[c S\l . Il 2 |2
) = ! |
® 8 2|8 L |
o [A] 12
i X 6. 30.5
Diz kamali striim 59
a=frenli
K=frensiz
K1=frenli

Anma giicii Anma torku | K K1 a b b1
0,75 kW 3,58 Nm 151 205,5 166 15 69,5
1,0 kW 4,78 Nm 184/167,5" |238,5/222 1 |199/182,5"
1,5 kW 7,176 Nm 184 238,5 199
1,75 kW 8,36 Nm 217 271,5 232
2,0 kW 9,55 Nm 250 304,5 265

D ilk deger diiz konnektérlere sahip yiiksek ataletli motorlar icin 6lciiyli gésterir; sonraki deger ise
acil konnektorlere sahip yliksek ataletli motorlar icin degerdir.

Mil yiksekligi 90 mm, artimh enkoder ve diiz konnektorler ile

b=frensiz 59
b1=frenli 8
Merkez delik <
C-tipi, M12x25 80 118 - @ i )
<
1 [©@]e04]A] 75 | @
38 ] 60 oot }\ +
g : H L7227 I I | D, B N
OI:@ 3 |3
- Q O]
Sy [4]
ii
L T
@ 3-03 355
Diiz kamal siriim - T e
49.5
a=frenli
K=frensiz
K1=frenli
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Montaj

Mil yiksekligi 90 mm, artimh enkoder ve acili konnektoérler ile

3.2 Motorun montaji

71 87.5 .34, 34
b=frensiz
b1=frenli D' [ =)
Merkez delik 18 I Q
C-tipi, M12x25 OA o < E 4-9135 =
1 O[goA} 75 i
38 ) 60 PAEEE i,\ l
=1
o [se} K52
= (S T8
5l [a
! : 5
. - 303l
Dz kamal strim
a=frenli
K=frensiz
K1=frenli

Anma giicii Anma torku K K1 a b b1

2,5 kW 11,9 Nm 189,5 255 210,5 33 98,5

3,5 kW 16,7 Nm 211,5 281 236,5

5,0 kW 23,9 Nm 237,5 307 262,5

7,0 kW 33,4 Nm 289,5 359 314,5

Mil yiksekligi 90 mm, mutlak enkoder ve diiz konnektorler ile

59

b=frensiz
b1=frenli
Merkez delik <
C-tipi, M12x25 80 118 - e
<
1 [©]e04]A] 75
38 ) 60 7 Toos]B[C :\ +
01:@ 3 «|3
— Q S Q N
8y [A]
ff
| T M
. . e 03
Diiz kamal striim = 62
a=frenli
K=frensiz
K1=frenli
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Montaj

3.2 Motorun montaji

Mil yiiksekligi 90 mm, mutlak enkoder ve acili konnektérler ile

Merkez delik

38 60

hO

Duz kamali strim

@35-0.016

10-0.036

71 87.5
b=frensiz
b1=frenli
[ ToTA] 5 " B
C-tipi, M12x25 80 118 3 s
] 2
~ 75
[O]go.1]A], |
ZTomlele)\—
R i

3R - 1=

5, & I.
! [2] = =

303l 62
a=frenli
K=frensiz
K1=frenli

Anma giicii Anma torku K K1 a b b1
2,5 kW 11,9 Nm 197 263 218 33 98,5
3,5 kW 16,7 Nm 223 289 244
5,0 kW 23,9 Nm 249 315 270
7,0 kW 33,4 Nm 301 367 322

3.2.2 Diiz kama montaji

/!\iKAz

Diiz kamanin ¢cikmasi nedeniyle yaralanmalar
Bir kama kullanan motor calisir durumdayken, saft tizerindeki diiz kama santriflij kuvveti
nedeniyle disari atilabilir. Bu yaralanmalara veya maddi hasara neden olabilir.

e Motoru agmadan Once saft tizerindeki diiz kamanin santriflj kuvveti nedeniyle firlamasini
engellemek icin siki bir sekilde sabitlendiginden emin olun.

DiKKAT

Hatali calisma nedeniyle motor yataginda hasar

Duiz kamayi kesinlikle kama yuvasina ¢ekicle vurarak monte etmeyin; aksi takdirde yatakta
hasar riski meydana gelir.
e Diiz kamanin kurulum yoénine dikkat edin.

98

¢ Kama yuvasina veya saft uzatmasina vurmadan kamayl monte edin.
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Montaj
3.2 Motorun montaji

Genel bakis

Motorlarda iki tir yay anahtari kullanilir:

(1) B-tipi (2 Cipi

= &

Tus tipi Sunlarda kullanihr
B-tipi Dusuk ataletli motorlar
C-tipi Yiksek ataletli motorlar

Motor icin bir anahtar kullanilarak yay anahtar ((DI(®) teslimat sirasinda saft uzatmasina
baglanmistir. Onu kurmadan 6nce saft uzantisindan skmeniz gerekir.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Montaj

3.2 Motorun montaji

Prosediir

Duz kamayi kama yuvasina monte etmek icin asagidaki sekilde ilerleyin:

1. lyi sekilde yaglanmis diiz kamayi ("D") kama yuvasina ("®") takin ve diiz kamanin ve kama
yuvasinin siki gectiginden emin olun. Siemens, V tipi bloku ("®") destek icin saft uzantisinin
altina yerlestirmenizi 6nerir.

2. Bakir bir cubuk kullanarak diiz kamayi kama yuvasina vurun veya anahtari anahtar yuvasina
soktuktan sonra saft uzatmasini bakir saclara sarabilir ve sonra bir mengene kullanarak saft
uzatmasini sikabilirsiniz.

@ iyi yaglanmis tily anahtari
® Anahtar yuvasi
® V-tipi blok

3.2.3 Motorun montaji

AiKAZ

Motorun diismesi nedeniyle kisisel yaralanma ve maddi hasar riski

Bazi motorlar, 6zellikle TFL609Q, agirdir. Diisen bir motor ciddi kisisel yaralanma veya
maddi hasara neden olabilir.

* Motorun ylksek agirligi dikkate alinmalidir ve montaj icin gereken yardim alinmalidir.

DiKKAT

Sivi girmesi nedeniyle motorda hasar

Eger motora sivi girerse, motor hasar gorebilir.

* Motor yatay olarak takilirken, motoru yag veya su girisine karsi korumak amaciyla kablo
cikisinin asagi dogru baktigindan emin olun.
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Montaj

3.2 Motorun montaji

DiKKAT

Manyetik alandan gelen manyetik parazit nedeniyle mutlak enkoderde hasar

Manyetik alandan gelen manyetik parazit mutlak enkoderde hasara neden olabilir.

¢ Mutlak enkoderde manyetik girisimi engellemek icin mutlak enkodere sahip servo
motoru, 10 mT'den daha glicli bir manyetik alan lreten aletlerden en az 15 mm uzak
tutun.

Not
Halka baslikli civatalarin kullanilmasi

1FL609Q motor (90 mm mil yiiksekligi) iki halka bashkli civata takmak igin iki M8 vida
deligine sahiptir. TFL6090 motoru sadece halka baslikli civatalardan kaldirin.

Halka baslikli civatalarin istenmeden gevsemeye karsi korundugundan emin olun.

Not

1FL6 motoru, motoru igine toz ve su kagmasina karsi koruyan IP65 koruma derecesiyle
donatilmistir; ancak motor, yag veya yayilabilen dider sivilarin kullanildigi ortamlarda
kullaniimak icin uygun degildir.

Motorlar yagli ortamlarda veya yayilabilen velveya zarar verebilecek sogutucu yaglayicilarin
bulundugu sartlarda kullanilacak olursa koruma amacli ek énlemler almaniz gerekir (6rnegin
uygun ortuler gibi).

Asagidaki resimde gosterilen sekilde motoru bir celik flans lizerine doért vida ile takin:

Motor Vida Onerilen flans 6lciisti Sikma torku Flans malzemesi
Diistik ataletli motorlar

1FL602Q 2 x M4 120 x 100 x 40 (mm) 2,4 Nm Celik

1FL603Q 4 x M5 120 x 100 x 40 (mm) 4,7 Nm

1FL6041Q 4 x M6 120 x 100 x 40 (mm) 8 Nm

1FL605Q 4 x M8 120 x 100 x 40 (mm) 20 Nm

Yiiksek ataletli motorlar

1FL6040Q 4 x M6 270x 270 x 10 (mm) 8 Nm Celik

1FL606QQ 4 x M8 390 x 390 x 15 (mm) 20 Nm

1FL609Q 4 xM12 420 x 420 x 20 (mm) 85 Nm

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010 101




Montaj

3.2 Motorun montaji

3.24 Cikis elemanlarinin takilmasi

Cikis elemanlarini uygun sekilde diizenleyerek mile ve yataga uygulanan bikme tork ytkiinu
azaltin.

Cikis elemanlarini motor yatagina mimkiin oldugunca yakin monte edin.

Optimum Elverissiz

Miller ve yataklar izerinde diisiik zorlanma Miller ve yataklar tizerinde yliksek zorlanma

Sadece uygun cihazlari (bkz. Resim) kullanarak gtic cikis elemanlarini (6rnegdin kuplajlar, disli
carklar, kayis kasnaklari) takin.

e Mil uzantisindaki disli deligi kullanin.
e Gerekirse, takmadan veya cikarmadan dnce ¢ikis elemanlarini isitin.

e Cikis elemanlarini sékerken, mil uzantisindaki merkezlemeyi korumak icin bir ara disk
kullanin.

e Gerekirse, motoru ISO 1940'a gore ¢ikis elemanlari ile birlikte tamamen dengeleyin.

Not

Duz kamal motorlar yari-tus dengesine sahiptir. Motorlar yarim diiz kama ile
dengelenmistir.

Motor boyutu icin bakiniz B6liim "Montaj yoni ve Olclileri (Sayfa 90)".
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3.2 Motorun montaji

Bir kaplinin montaji
Asadidaki islemler, bir kaplini motora nasil takacaginizi gosterir.

Kaplinin secilmesi

Motor torkunun mekanige aktarilmasina izin veren ve radyal, eksenel ve agisal ayar hatalarini
kompanse edebilen, servo motorlar icin 6zel olarak tasarlanmis yiiksek burulma rijitligine
sahip esnek bir kaplin kullanin.

Kaplinin kurulmasi

Kaplini kurarken safta vurmayin ve radyal ve eksenel kuvvetlerin Kisim "Teknik veriler - servo
motorlar (Sayfa 66)" altindaki izin verilen maksimum degerlerden distik oldugundan emin
olun.

|\

Kaplinin hizalanmasi

DiKKAT

Hatali radyal sapma nedeniyle motor yataginda hasar

Eger motor flansl kaplinle kullaniliyorsa radyal sapmanin 0,03 mm'den distik oldugundan
emin olun. Aksi takdirde yatak hasar gorebilir.

Gerekli olan hizalama dogrulugu motor hizina ve kaplin tipine baglidir. Dogrulugu fiili
uygulamalara gore belirleyin.

e Kaplini hizalamak icin motor saftini ve makine saftini déndurn.

¢ Hizalama dogruluk testi yapilmasi tercih edilir. Gerceklestirilemezse, kaplinin her iki saft
Uzerinde de rahatca kayip kaymamasina bakarak dogrulugu kontrol edin.
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3.2 Motorun montaji

Kaplinin yeniden hizalanmasi

Eger kaplinden anormal sesler geliyorsa "Kaplinin hizalanmasi" adimina bakin ve ses
kaybolana kadar kaplini yeniden hizalayin.

Gerginlik 6lciimii

Kayis gerginligi, motorun izin verilen radyal kuvvetlerinden daha dustik olmaldir.

— ]

e Motor saftini 45° dondirtirken bir gerginlik 6lglim cihazi kullanarak kayisin gerginligini
birden fazla noktadan olgiin.

¢ Motor saftina uygulanan eksenel gligleri minimumda tutmak igin kayis kasnaklarinin
eksenel kaymasini azaltabildiginiz kadar azaltin.

3.25 Yag contasinin yaglanmasi

Ya§ contasini, lizerine yeterli yaglama yagi puskurterek kullanin.

Yag kecesi

Not

Yada daldirilmis bir yag contasina sahip bir motor kullanmayin.
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3.2 Motorun montaji

3.2.6 Motor 1s1 yayma kosullar

1FL6, havalandirimayan bir motordur. Kuruldugunda yeterli i1si cikisini saglamak igin,
motorun Ug tarafindaki komsu bilesenleriyle arasinda minimum 100 mm bosluk birakilmasi
gerekir.

Anma motor 6zellikleri motor celik bir flans ile monte edildi§inde 40°C ortam hava
sicakliginda stirekli olarak izin verilen degerlerdir. Motor, dnerilen cerceve boyutlarindan daha
klcuk bir ylizey lizerine monte edildiginde, ylzeyin sinirli 1si 1Isinim yetenekleri nedeniyle
motor sicakhgi dnemli oranda yiikselebilir.

Motor asiri sicaklik korumasi fonksiyonu uyarilar veya arizalar ile asiri sicaklik kosullarina
cevap vererek motoru korur. Motor sicakligi motor termal modeli kullanilarak hesaplanir ve
hesaplama flans dlciisiine yakindan baglidir. Onerilen flans élciilerine uygun bir flans
kullandiginizdan emin olun; aksi takdirde motor asiri sicaklik koruma fonksiyonu hatal
cahisabilir. Onerilen flans dlciisii ile ilgili daha fazla bilgi icin bkz. Kisim "Motorun montaji
(Sayfa 100)".

Not

Gergek sicaklik ayrica flansin (motor montaj kismi) kurulum ylizeyine nasil sabitlendigine,
motor montaj kismi icin hangi malzemenin kullanildigi ve motor yiikiine de baghdir.
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Baglanti 4

4.1 Sistem baglantisi

4.1.1 Guvenlik talimatlan

AiKAZ

Hatali baglantilar nedeniyle kisisel yaralanma ve miilk hasari meydana gelebilir

Hatali baglantilar yiksek elektrik carpmasi ve kisa devre riskine sahiptir, bu kisisel gtivenligi
ve ekipmanlari tehlikeye sokar.

e Sirlcl dogrudan motora baglanmalidir. Aralarina bir kapasitor, indiiktor veya filtre
baglanmasina izin verilmez.

e Hat besleme gerilimi izin verilen aralik icerisinde olmalidir (stirlicli etiketine bakin). Hat
besleme kablosunu motor terminalleri U, V, W'ye veya motor gli¢ kablosunu hat giris
terminalleri L1, L2, L3'ye kesinlikle baglamayin.

e U, V, W terminallerini aralarinda degistirilmis faz sirasinda baglamayin.

e E§er bazi durumlarda kablolar icin CE isareti zorunluysa, motor gi¢c kablosu, hat
filtresinden siirliciiye hat besleme kablosu ve kullanilan fren kablolari, kilifli kablo
olmalidir.

e Terminal baglantisi icin izole edilmemis elektrik yukli kisimlar arasindaki hava
bosluklarinin en az 5,5 mm oldugundan emin olun.

¢ Baglanan kablolar donen mekanik parcalarla temas etmemelidir.

AiKAZ

Elektrik carpmasi nedeniyle 6l¢iim veya ciddi kisisel yaralanma

Surlcu icin toprak kacak akimi AC 3,5 mA (zerinde olabilir, bu da elektrik carpmasi
nedeniyle 6lim ve ciddi kisisel yaralanmalara sebep olabilir.

e Tehlikeli kacak akimlari ortadan kaldirmak icin sabit bir toprak baglantisi gereklidir. Ek
olarak koruyucu toprak iletkeninin minimum 6lgtisl ylksek kacak akima sahip
ekipmanlar icin yerel glivenlik diizenlemelerine uymalidir.

AiKAZ

PE terminallerine dokunulursa hayati tehlike

Ekipman calisir durumdayken, PE terminallerinde tehlikeli dokunma akimi mevcut olabilir;
dokunulursa bu 6lim veya cok ciddi kisisel yaralanmalar ile sonuglanabilir.

e (Calisma sirasinda veya gig baglantisi kesildikten sonra belirli bir stire icerisinde PE
terminaline dokunmayin.
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AiKAZ

Yetersiz koruma nedeniyle kisisel yaralanma ve miilk hasari meydana gelebilir

Yetersiz koruma, kisisel yaralanmaya veya maddi hasara neden olabilir.

* Besleme sistemi ucunun kesit alanina sahip ikinci bir PE iletkeni ayri terminaller ile
koruyucu topraklamaya paralel bir sekilde baglayin veya 10 mm? kesit alanina sahip bakir
bir koruyucu topraklama iletkeni kullanin.

* PE iletkenlere ek olarak bulunan es potansiyel baglanti icin terminaller PE iletkenlerinin
icerisinden kablo cekmek icin kullanilmamalidir.

DiKKAT

Koruma kablosu ile PROFINET I/0 konnektériiniin kullanilmayan pini arasinda kisa
devrenin neden oldugu siiriicli hasari

Koruma kablosu ile monte edilecek olan PROFINET I/O konnektériinin kullanilmayan pini
arasinda kaza eseri bir kisa devre olusabilir. Bu siirlictinin hasar gérmesine neden olabilir.

¢ Koruma kablosunu PROFINET I/O konnektdriine baglarken dikkatli olun.

¢ Konnektoriin montaj yontemini "Surlicl tarafindaki kablo terminallerinin/konnektdrlerin
montaji (Sayfa 356)" boliimiinde bulabilirsiniz.

Not
Kablo hareketinin neden oldugu ekipman dahili koruyucu kontaklama alarmi

Surlklenme gibi kablo hareketi ekipman dahili koruyucu kontaklama alarmina neden olabilir.
e (Calisma sirasinda kablolari sliriiklemeyin.

* Kablolari tasirken koruyucu kontaklama icin uygun koruyucu onlemler aldiginizdan emin
olun.

Not
Diisiik gerilim direktifine uygundur

Uriinlerimiz EN61800-5-1 standardina uygundur: 2007 standartlari ve diisiik gerilim direktifi
(diistik gerilim direktifi 2006/95/EC).

Not

Mil yiksekligi 20 mm, 30 mm ve 40 mm olan dislk ataletli motorlarda enkoder kablo
konnektorlerine sadece elektrik isleri konusunda yetkili personel erismelidir.

Not

SINAMICS V90 PN (izerinde bulunan mini USB araytizl, PC'ye yiiklenen SINAMICS V-
ASSISTANT ile birlikte hizli devreye alma ve hata belirleme igin kullanilir. Uzun siire gozetim
icin kullanmayiniz.
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4.1.2 Makine ve tesislerde birden fazla sayida tek fazh sirtica kullanimi

Genel bakis

Makinenizdeki veya tesisinizdeki tek fazli cihazlarin giris akimlarini harmonikler ve dengesizlik
acisindan kontrol edin.

Aciklama

Elverissiz kosullarda, nétr (N) iletkene bagli olan birkag siirlicliden gelen harmonik akimlarin
toplami hat iletkenlerinin (L1, L2, L3) akimlarindan ytliksek bir degere erisebilir. Notr iletkenin
akim tasima kapasitesi buna yetecek diizeyde olmalidir. N6tr iletkenin boyutlari icin IEC
60364-5-52:2019, bolim 524 icinde dneriler sunulmustur. Elde daha ayrintili bir bilgi yoksa,

standardin Gnerisine gore notr iletkenin boyutu, hat iletkenlerinin akim tasima kapasitesinin
1,45 katina gore ayarlanmalidir.

ADiKKAT

Notr (N) iletkenin asin yiiklenmesi sonucu yangin

Notr iletken harmonik akimlar nedeniyle isinabilir ve bu durum yangina neden olabilir.
¢ Notriletkenin boyutu belirlenirken harmonik akimlar dikkate alinmahdir.

AiKAz

PEN iletkenindeki asiri yiik nedeniyle elektrik carpmasi

TN-C besleme aglarinda, harmonik akimlara maruz kalmasi nedeniyle PEN iletkeninin
koruyucu fonksiyonu olumsuz sekilde etkilenebilir.

e PEN iletkenin boyutu belirlenirken harmonik akimlar dikkate alinmalidir.
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4.1.3

4.1.4

110

EMC talimatlari

Glvenilir ve sorunsuz kullanim, yalnizca EMC uyumlu kurulum icin garanti edilir. Strlict
sistemini baglarken, asagidaki EMC uyumlu talimatlara uymaniz gerekir:

EMU standartlarina uymak icin asagidaki kablolarin blendajli olmasi gerekir: hat
filtresinden SINAMICS V90 surliclsiine hat besleme kablosu, gti¢c kablosu, kodlayici
kablosu ve fren kablosu. Siemens, hat beslemesini hat filtresine baglamak icin blendajl
kablolar kullanmanizi 6nerir.

Sinyal kablolarini ve gli¢ kablolarini farkh kablo borularinda ayri déseyin. Sinyal kablolari
glic kablolarindan en az 10 cm uzakta olmaldir.

SINAMICS V90 siirticller ikinci ortamda (sanayi bolgesi) kullaniimak (zere tasarlanmistir ve
uygun gurlltd bastirma énlemleri alinmadi§i slirece ilk ortamda (yerlesim alant)
kullanilamaz.

SINAMICS V90 surtcdler C2 (milli) ortami kategorisinin emisyon gereksinimlerine uygun
sekilde test edilmistir. lletken emisyonlar ve yayilan emisyonlar EN 55011 standardina
uygundur ve Sinif A'ya ulasmistir.

— Yayilim emisyon testi icin EMC gereksinimini karsilamak icin harici bir AC filtresinin
(sebeke beslemesi ile siirlicti arasinda) kullaniimasi gereklidir ve stirlictiniin korumal
metalik hazne icerisine monte edilmesi gereklidir, hareket kontrol sisteminin diger
parcalarinin (PLC, DC gli¢c kaynadi, mil tahriki, motor) korumali hazne disina konulmasi
gereklidir.

— iletken emisyon testinde, EMC gereksinimini karsilamak icin harici bir AC filtrenin
(sebeke beslemesi ile siirlicti arasinda) kullaniimasi gereklidir.

— Yayilim emisyon ve iletken emisyon testi icin hat filtresi ile siirlicii arasindaki hat
besleme kablosunun uzunlugu 1 m'den kisa olmalidir.

SINAMICS V90'in harmonik akim degeri, IEC 61000-3-2'nin A sinifi limitini asmaktadir, ama

C2 kategorisi ilk ortaminda kurulu olan SINAMICS V90 sisteminin kamusal alcak gerilim

glic kaynagi agina baglantisi icin sebeke yetkililerinin onayi gereklidir. Litfen yerel elektrik

sebekesi saglayiciniz ile iletisim kurun.

Not
Kablolama talimatlarina uyulmamasi sonucu EMC gereksinimlerinin karsilanamamasi

Kablolama talimatlarina uymamaniz nedeniyle EMC gereksinimleri karsilanmamistir.

EMU gereksinimlerini karsilamak icin asagidaki kablolarin blendajli olmasi gerekir: hat
filtresinden siirliciiye hat besleme kablosu, gli¢ kablosu, kodlayici kablosu ve fren kablosu.
Siemens, hat beslemesini hat filtresine baglamak icin blendajli bir kablo kullanmanizi
Onerir.

Kihfli bikimli cift kablolarin kablo kiliflarini koruma sacina veya servo sirticliniin hortum
kelepcesine baglandiginizdan emin olun.

Sistem baglanti semalari

SINAMICS V90 PN servo siirlicti entegre bir dijital giris/cikis arabirimine ve PROFINET
haberlesme portuna sahiptir. $7-1200 veya S7-1500 gibi diger Siemens kontrol cihazlarina
baglanabilir.

Asadaki resimler SINAMICS V90 PN servo sistem baglanti 6rneklerini icermektedir.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Baglanti

SINAMICS V90 PN 200 V modeli

Tek fazli gii¢ aginda kullanilan FSB

1 faz 200~240 V
AC hat besleme

4.1 Sistem baglantisi

SINAMICS V90 PN servo surticl

SigortalE tipi kombine motor kontrol cihazi
(opsiyonel)

Sebeke filtresi (opsiyon)

24V DC gli¢ kaynagi (opsiyonel)

Harici frenleme direnci (opsiyonel, segim igin
bkz. "Frenleme direnci (Sayfa 51)")

@0 006
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Mikro SD kart
Host kontrol cihazi

PROFINET G/C kablosu (20 pin)
Enkoder kablosu
Koruma saci (V90 paketinde)
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Harici réle (Uglinci parti cihaz)

SIMOTICS S-1FL6 servo motor
PROFINET kablosu
USB kablosu

@&

Hortum kelepgesi (Siemens gli¢ kablosuna
takil)

Gug kablosu
Fren kablosu
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Ug fazh giic aginda kullanilan FSD

3 faz 200~240
VAC sebeke
besleme
L3L2 L1

4.1 Sistem baglantisi
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SINAMICS V90 PN servo siriicu

SigortalE tipi kombine motor kontrol cihazi
(opsiyonel)

Sebeke filtresi (opsiyon)

24V DC gl¢ kaynadi (opsiyonel)

Harici frenleme direnci (opsiyonel, segim igin
bkz. "Frenleme direnci (Sayfa 51)")

Harici role (liciinci parti cihaz)

SIMOTICS S-1FL6 servo motor
PROFINET kablosu
USB kablosu
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Mikro SD kart
Host kontrol cihazi

PROFINET G/C kablosu (20 pin)
Enkoder kablosu
Koruma saci (V90 paketinde)

Hortum kelepgesi (Siemens gli¢ kablosuna
takil)

Gug kablosu

Fren kablosu
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SINAMICS V90 PN 400 V modeli

Ug fazh giic aginda kullanilan FSB

3 faz 380~480
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@  SINAMICS V90 PN servo siiriici ®  SDkarti
® SigortalE tipi kombine motor kontrol cihazi (opsiyonel) Host kontrol cihazi
®  Sebeke filtresi (opsiyon) @  PROFINET GIC kablosu (20 pin)
® 24V DC gli¢c kaynagi (opsiyonel) ®@  Enkoder kablosu
® Harici frenleme direnci (opsiyonel, se¢im icin bkz. ® Koruma saci (V90 paketinde)

"Frenleme direnci (Sayfa 51)")
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® SIMOTICS S-1FL6 servo motor Hortum kelepgesi (Siemens gli¢ kablosuna takilr)
@  PROFINET kablosu @®  Giic kablosu

USB kablosu Fren kablosu

4.1.5 Kablo baglantisi

Kablo kiliflarinin baglanmasi

Stirictnidn EMC uyumlu yalitimini elde etmek icin, gii¢ kablosunun kiliflarini hortum
kelepceleri ile koruma sacina baglayin. Koruma saci, siirticl ile birlikte gonderilir. Kablo
kihflarini koruma saci ile baglama adimlari icin Resim A'ya bakiniz.

Daha iyi EMC etkileri saglamak icin, Resim A ve Resim B'de gosterildigi gibi, fren kablosunu ve
enkoder kablosunu siyirmaniz ve kablo kiliflarini topraga baglamaniz 6nerilir. Koruma sacinin,
surtictinin ve motorun diizglin bicimde topraklandigindan emin olun.

Gii¢ kablosu ve fren kablosu icin kablo kiliflarinin baglanmasi

1. Gug kablosunu ve fren kablosunu baglayin ve gerektiginde kablo kiliflarini soyun.

2. Hortum kelepcelerini, kablo kiliflarinin ve koruma saclarinin izerinden kaydirin; kablo
kiliflarin koruma saclarina bastirmak ve topraklama mapalarini sabitlemek icin vidalar sikin.

o Alt gériiniim

7 / B

//
Hortum

\ kelepgesi
\\
Koruma saci -

~ \ B /

~—_

Hortum kelepcgesi

Topraklama mapasi

\
Kablo kilifi —_— O

PO

Gug kablosu

Enkoder kablosu Fren kablosu
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Enkoder kablosu icin kablo kiliflarinin baglanmasi
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Kablo kilifi Ny
Maks. kilif soyma uzunlugu: 3 cm \ Enkoder kablosu

Motor tarafindan kablo yonlerinin ayarlanmasi

Bazi dislik ataletli motorlar ve tim yliksek ataletli motorlar icin kablo baglantisini
kolaylastirmak amaciyla gli¢ kablosunun, enkoder kablosunun ve motor tarafindan gelen fren
kablosunun yénind ayarlayabilirsiniz.

Asagidaki resimler kablo yonlerinin nasil ayarlanacagini géstermek amaciyla érnek olarak
artimh enkodere sahip ylksek ataletli motorlari gostermektedir.

Diiz konektorlere sahip yiiksek ataletli motorlar

Konnektorleri gevsetmek igin vida Kablo yonlerine uygun ayarla- Konnektorleri sikistirmak igin vida
halkalarini saat ydéniinde gevirin. mak igin konnektorleri dondirun. halkalarini saatin tersi yonde gevirin.
Not

Konnektorlerin dondiiriilmesi

Kabloyu motora bagladiktan sonra artimli enkoder konnektériinii 270°yi asmadan, mutlak
enkoder konnektoriini ise 180°yi asmadan dondirebilirsiniz. Diger konnektorleri 360°'yi
asmadan dondirebilirsiniz.
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4.1 Sistem baglantisi

50 mm mil yiiksekligine sahip diisiik ataletli motorlar ve acili konektorlere sahip yiiksek
ataletli motorlar

Kablo yoénlerine uygun ayarlamak igin
konnektorleri dondirin.

Not
Konnektorlerin déndiiriilmesi

Acili konnektérlere sahip motorlar icin, sadece 180°yi asmadan dondurilebilen mutlak
enkoder konnektori hari¢ diger tim konnektérleri 310%yi asmadan déndirebilirsiniz.

Not

Acili konnektorlere sahip ylksek ataletli motor lizerindeki bir mutlak enkoder kablosu igin
kablo yonlerini yukarida agiklanan diiz konnektérlere sahip yliksek ataletli motorlar ile ayni
sekilde ayarlayabilirsiniz.

Motor tarafindaki kablolarin sikilmasi
Motor tarafindaki kablolari sikistirirken, asagidaki gerekliliklere uyun:

e Kabloyu sikma sekli tamamen incelenmeli, boylece bikilme gerilimi ve kablonun kendi
agirhik geriliminin kablo baglantisina uygulanmamasi saglanmahdir.

¢ Servo motorun hareket ettigi herhangi bir uygulamada kullanim icin, servo motorla birlikte
verilen kablolari (glic kablosu, enkoder kablosu ve fren kablosu) sabitleyin ve kablolari
bikdn. Kablolari, kablolarin biikiilme dongisu icinde kullanin.

¢ Kablo kilifinin keskin talaslarla kesilebilecegi, makine kosesine siirtliinebilecedi veya isciler
veya araclar tarafindan ezilebilecedi durumlari engelleyin.

¢ Servo motorun hareket edecegi bir makineye kurulum icin, biikme yaricapt mimkiin
oldugunca bliytik tutulmalidir. Detaylar icin "Teknik veriler - kablolar (Sayfa 79)" kismina
bakiniz.
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4.2 Ana devre kablolari

4.2 Ana devre kablolar
4.2.1 Hat besleme - L1, L2, L3
Sinyal | Aciklama
200 V degisken
L1 Hat fazi L1
L2 Hat fazi L2
L3 Hat fazi L3

Onerilen minimum kablo kesit alani:
Tek fazli glic aginda kullanildiginda:
FSA: 0,75 mm?

FSB: 0,52 mm?2

FSC: 1,31 mm?2

Ug fazh giic aginda kullanildiginda:
FSA: 0,75 mm?

FSB: 0,33 mm?2

FSC: 0,52 mm?

FSD (1 kW): 0,82 mm?

FSD (1,5 kW ile 2 kW arasi): 2,08 mm?2
400 V degisken

L1 Hat fazi L1
L2 Hat fazi L2
L3 Hat fazi L3

Onerilen minimum kablo kesit alani:
FSAA ve FSA: 1,5 mm?Z
FSB ve FSC: 2,5 mm?

Not

200 V degisken servo siirlict icin tek fazh glic aginda FSA, FSB ve FSC kullanirken, gii¢
kaynagini L1, L2 ve L3 konnektdrlerinden herhangi ikisine baglayabilirsiniz.

Hat besleme kablosu baglanti noktasinin monte edilmesi

Hat besleme kablosu baglanti noktasinin montaj prosediir(, siiriicti tarafindaki gii¢ kablosu
baglanti noktasininki ile aynidir.

Daha fazla bilgi icin "Surlicl tarafindaki kablo terminallerinin/konnektorlerin montaji
(Sayfa 356)" kismina bakiniz.
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4.2 Ana devre kablolari

Hat besleme kablosunun baglanmasi

ADiKKAT

Hatali kablo baglantisi nedeniyle yaralanma riski

Hat besleme kablosunu stirlicl tizerine sabitlenmemis bir besleme konnektdriine baglarken
parmaklarinizi yaralayabilirsiniz.

+ Ik olarak siiriiciiye hat besleme konnektériinii bagladiginizdan ve konnektér tizerindeki

sabitleme vidalarini sikistirdiginizdan ve sonrasinda kabloyu konnektére bagladiginizdan
emin olun.

200 V degisken
e FSAve FSBicin

e FSCve FSD icin

M2.5: 0.5 Nm (4.43 Ibf.in)

400V degisken
e FSAA ve FSA icin

Hat besleme kablosunu, FSC ve FSD ¢erceve boyutlarina sahip 200 V degisken siriicilerin
baglama yontemiyle baglayabilirsiniz.

e FSBve FSCigin
FSB ve FSC servo slriicliler hat besleme baglantisi icin ara plaka stili sira terminallerine

sahiptir. Hat besleme kablosunu servo sirlcllere, tizerindeki M4 vidalari 2,25 Nm (19,91
Ibf.in¢) sikma torku ile sikarak sabitleyebilirsiniz.
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4.2 Ana devre kablolari

4.2.2 Motor glicii - U, V, W

Motor cikisi - siiriicii tarafi

Sinyal Aciklama
200 V degisken
U Motor fazi U
V Motor fazi V
W Motor fazi W

Onerilen minimum kablo kesit alani:
FSA ve FSB: 0,75 mm?2

FSC ve FSD (1 kW): 0,75 mm?2

FSD (1,5 kW ile 2 kW arasi): 2,5 mm?2
400 V degisken

U Motor fazi U
V Motor fazi V
W Motor fazit W

Onerilen minimum kablo kesit alani:
FSAA ve FSA: 1,5 mm?Z
FSB ve FSC: 2,5 mm?

Sirlcl, motorun cgikis terminallerinde kisa devre korumasi sunar.

Uretici beyaninda, motor devresindeki bir yalitim arizasi durumunda elektrik carpmasina karsi
korumayla ilgili kosullar agciklanmistir.

Daha fazla bilgiyi internette bulabilirsiniz: Ureticinin beyani
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/view/109476638)

Giic konnektorii - motor tarafi

Resim ‘ Pin No. ‘ Sinyal Renk Aciklama
Diisiik ataletli motor, mil yiliksekligi: 20 mm, 30 mm ve 40 mm
1 U Siyah Faz U
2 V Siyah FazV
3 W Siyah Faz W
4 PE Sari-yesil Koruyucu Topraklama

Diisiik ataletli motor, mil yiliksekligi: 50 mm
Yiiksek ataletli motor, mil yiiksekligi: 45 mm, 60 mm ve 90 mm
Diiz konnektorler: 1 U Siyah Faz U

3 2 V Siyah FazV
2 @ 4 .
® @ 3 W Siyah Faz W
& 4] L PE Sari-yesil Koruyucu Topraklama

Acili konnektorler:
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Baglanti
4.2 Ana devre kablolari

Kablolama
Sari-Yesil
PE \ 4/L" PE
U 1 Siyah 1 U
Siyah
\Y 2 ve 2 v
Siyah
w 3 3 w
Surdci tarafi Motor tarafi
(Terminal seridi) (Soket konnektor)
*  4:dlz konektorlere sahip yiksek ataletli motorlar ve diistik ataletli motorlar SH20, SH30
ve SH40
<+ : acih konektdrlere sahip ylksek ataletli motorlar ve distk ataletli motorlar SH50
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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4.2 Ana devre kablolari

Motor gli¢ kablosunun baglanmasi

ADiKKAT

Hatali kablo baglantisi nedeniyle yaralanma riski

Motor gli¢ kablosunu sirticliye sabitlenmemis olan bir motor glic konnektoriine baglarken
parmaklariniza zarar verebilirsiniz.

« Ik olarak siiriiciiye motor giic konnektdriinii bagladiginizdan ve konnektér tizerindeki

sabitleme vidasini sikistirdiginizdan ve sonrasinda kabloyu konnektdre bagladiginizdan
emin olun.

200 V degisken
* FSAve FSB

e FSCve FSD

M2.5: 0.5 Nm (4.43 Ibf.in)

400V degisken
e FSAA ve FSA icin

Motor gli¢ kablosunu, FSC ve FSD cerceve boyutlarina sahip 200 V degisken strlcilerin
baglama yontemiyle baglayabilirsiniz.

e FSBve FSCigin
FSB ve FSC servo slrlctliler motor glic baglantisi icin ara plaka stili sira terminallerine

sahiptir. Motor gli¢ kablosunu servo sirticlilere, lizerindeki M4 vidalar 2,25 Nm (19,91
Ibf.in¢) sikma torku ile sikarak sabitleyebilirsiniz.
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4.3 Kontrol/durum arabirimi - X8

4.3 Kontrol/durum arabirimi - X8
Pin Sinyal PROFINET I/O Aciklama
kablosunun agikta
kalan tarafinin tel
rengi
%I:ll:ll:ll:ll:ll:ll:ll:llél
%II:II:II:M:II:II:II:H:I%I
Tip: 20-pinli MDR soket
Dijital girisler/cikislar
1 DI I Yesil Dijital giris 1
2 DI2 [ san Dijital giris 2
3 DI3 [ 1 Beyaz Dijital giris 3
4 DI4 Bl Kahverengi Dijital giris 4
6 DI_COM Bl Kirmizi Dijital girisler icin ortak terminal
7 DI_COM Il Mavi Dijital girisler icin ortak terminal
11 DO1+ Gri-Pembe Dijital ¢ikis 1, pozitif
12 DO1- B Kirmizi-Mavi Dijital cikis 1, negatif
13 DO2+ 1 Gri Dijital cikis 2, pozitif
14 DO2- [ Pembe Dijital cikis 2, negatif
177 BK+ Il Siyah Motor tutma freni kontrol sinyali, pozitif
18" BK- = Mor Motor tutma freni kontrol sinyali, negatif
Hicbiri
5 - - Ayrilmis
8 - - Ayriimis
9 - - Ayrilmis
10 - - Ayriimis
15 - - Ayrilmis
16 - - Ayriimis
19 - - Ayrilmis
20 - - Ayriimis

* Pinler sadece 200 V degisken sirticlinlin fren kontrol sinyallerini baglamak icin kullanilir.
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4.3 Kontrol/durum arabirimi - X8

4.3.1

124

Dijital girisler/cikislar (DIs/DOs)

SINAMICS V90 PN secilen kontrol moduna bagh olarak asagdidaki giris ve cikis terminallerine
giden sinyallerin serbest sekilde belirlenmesini destekler:

DI1 ile DI4 arasi -- p29301 ile p29304 arasi parametreler ile atanabilir

DO1 ile DO2 arasi -- p29330 ile p29331 arasi parametreler ile atanabilir

Varsayilan DI/DO sinyal atamalari hakkinda detayl bilgi icin asagidaki tabloya bakiniz:

Pin Dijital Parametreler Varsayilan degerler/sinyaller
girisler/cikiglar
1 DI1 p29301 2 (RESET)
2 DI2 p29302 11 (TLIM)
3 DI3 p29303 0
4 DI4 p29304 0
11 DO1 p29330 2 (FAULT)
13 DO2 p29331 9 (OLL)
Not

Secilen DI sinyali 8 ile 16 ms arasi gecikme siiresi ile tepki verecektir.

Not
DO ters sinyal

DO1 ve DO2 dijital ¢cikis sinyallerinin lojigi ters cevrilebilir. DO1 ve DO2 lojiklerini p0748
parametresinin O ve 1 bitlerini ayarlayarak ters cevirebilirsiniz.
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4.3.1.1 Dls

4.3 Kontrol/durum arabirimi - X8

SINAMICS V90 PN servo siriictiye maksimum dahili yedi dijital giris sinyali atayabilirsiniz. Bu
sinyaller hakkinda detayli bilgi icin asagidaki tabloya bakiniz:

isim Tip Aciklama
RESET Kenar | Alarmlari sifirla
0-1 e 0-1:alarmlari sifirla
TLIM Seviye | Tork limiti secimi
Iki dahili tork limit kaynagini, dijital giris sinyali TLIM ile secebilirsiniz.
e 0:dahili tork limiti 1
e 1:dahili tork limiti 2
SLIM Seviye | Hiz limiti se¢imi
Iki dahili tork limit kaynagini, dijital giris sinyali SLIM ile secebilirsiniz.
e 0:dahili hiz limiti 1
e 1:dahili hiz limiti 2
EMGS Seviye | Hizh durus
e 0:hizh durus
e 1:servo surlici calismaya hazirdir
REF Kenar | Referans yaklasma modu icin dijital girisle veya referans kam girisi ile
0—1 referans noktasinin ayarlanmasi
e 0-1:referans girisi
CWL Kenar | Saatyoniinde fazla hareket limiti (pozitif limit)
1-0 e 1:calisma icin kosul
e 1-0: hizh durus (OFF3)
CCWL Kenar Saatin tersi yoniinde fazla hareket limiti (negatif limit)
1-0 e 1:calisma icin kosul
e 1-0: hizh durus (OFF3)

Kablolama

Dijital girisler hem PNP hem de NPN tipinde kablolamalari destekler. Detayli bilgileri asagidaki
semalarda bulabilirsiniz:

Servo surlcu Servo surucul
DI_COM DI_COM
J_ ee . . J- ) -
Dijital giris | %( Dijtal giris | ﬁ_,
«— —
NPN kablolama PNP kablolama
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4.3 Kontrol/durum arabirimi - X8

4.3.1.2 DO'lar

SINAMICS V90 servo sirticliye maksimum 10 dabhili dijital ¢ikis sinyali atayabilirsiniz. Bu
sinyaller hakkinda detayli bilgi icin asagidaki tabloya bakiniz:

isim

Aciklamalar

RDY

Servo hazir
e 1:sirlci hazir.
e 0:slrlci hazir degil (bir ariza meydana geldi veya etkinlestirme sinyali yok).

FAULT

Hata
e 1:hata durumunda.

e 0:ariza yok.

ZSP

Sifir hiz algilamasi
¢ T:motor hizi < sifir hiz (p2161 parametresi ile belirlenebilir).

e 0: motor hizi > sifir hiz + histerez (10 dev/dak).

TLR

Tork limitine ulasildi

e 1:olusturulan tork neredeyse (i¢ histerez) pozitif tork siniri veya negatif tork
sinirt dederine ulasmistir.

¢ 0:olusturulan tork herhangi bir tork sinirina ulasmamistir.

MBR

Motor tutma freni
e 1:motor tutma freni birakilmistir.

e 0: motor tutma freni birakilmustir.

Not: MBR sadece durum sinyalidir, ¢linkii motor tutma freninin kontroli ve gii¢
beslemesi ayri terminallerden gerceklestirilir.

OLL

Asiri yuk seviyesine ulasildi

e 1: motor parametre ile belirlenen cikis asir ylk seviyesine ulasti (anma tork
dederinin %'si olarak p29080, varsayilan: %100; maks: %300).

¢ 0: motor asir ylik seviyesine ulasmadi.

RDY_ON

Servo acik icin hazir

e 1:slrlicti servo acik icin hazir.

e 0:surlci servo agik icin hazir degildir (bir hata meydana gelir; ana gti¢
kaynagi yok veya STW1.1 ve STW1.2, 1 dederine ayarlanmamis).

Not: slrlicl "servo agik" durumuna geldikten sonra yukaridaki anormal durumlar
olusmadikga sinyal ylksek seviyede (1) kalir.

INP

Pozisyonda sinyali
e 1:dusls palsi sayisi nceden ayarlanan pozisyon siniri arali§inda (parametre
p2544).

e 0:dusls palsi sayisi, 6nceden ayarlanan pozisyon siniri arali§inin disinda.

REFOK

Referansli
e 1:referansl.

e 0:referansli degil.

STO_EP

STO aktif
¢ 1:devreye alma sinyali yok, bu STO'nun aktif oldugunu gosterir.

e 0:devreye alma sinyali var, bu STO'nun aktif olmadigini gosterir.

Not: STO_EP, STO giris terminalleri icin sadece bir durum sinyalidir, ancak Safety
Integrated fonksiyonu igin gtvenilir bir DO degildir.
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Kablolama

4.3 Kontrol/durum arabirimi - X8

Dijital cikislar hem PNP hem de NPN tipinde kablolamalari destekler. Detayl bilgileri asagidaki
semalarda bulabilirsiniz:

Servo surucl

Maks. cikis akimi:
100 mA

DO+ gy

:zzt(_

L
C 24V

NPN kablolama

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Servo surlcu

Maks. ¢ikis akimi:

=4

100 mA
J124v

DO+

DO-  rvmy

PNP kablolama
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4.3 Kontrol/durum arabirimi - X8

4.3.2 Fabrika ayarlarina dayali standart uygulama kablolamalari

Ornek 1:

Servo surtcu

DI_COM™|e, 7
24V —l— L
: DI 1 4ka }}'—ﬂc
DI2] 2 :__ﬁ'—:(
DI3f 3 :__ﬁ'—ﬂ(_
DI4) 4 _le

YUK pot+f11

24V

!

DO1-l12 1=

Yiik

_:]Mﬂ—

D02-|14 | o=

P1 RXP

1P1 RXN

Ip1 TP

1P1 TXN

Brake+**

B

P2 RXP

JP2 RXN

IP2TxP

P2 TXN

Brake-**"]sh

@  Blendajli kablo
X Bukumld telli kablolar

128

PROFINET Port 1

PROFINET Port 2
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Ornek 2:
Servo surucu
DI_COM™|e, 7
24V
DI1] 1 4 kO :ﬂzzK
T
DI2| 2 =
:I——zt%
.
3 —|
DI3 :I—ﬁ
4 =—
Di4 :l—ﬁ
DO1+]111
24V J‘ L
) r—|Yuk DO1-112 —r\’lt#
| I
DO2+113
P1RXP
L 1P1 RXN
Yiik =y [P1TxP
DO2-114 -
1 _f\’l [P1TXN
Brake+** ¢!/ P2 RXP
%PZ RXN
P2 TXP
:}ﬁ P2 TXN

Brake—**Tm—

@©  Blendajh kablo
X Bukamla telli kablolar

*

* %

4.3 Kontrol/durum arabirimi - X8

PROFINET Port 1

PROFINET Port 2

Hem PNP hem de NPN tiplerini destekleyen dijital girisler.
Pinler sadece 200 V degisken siriictiniin fren kontrol sinyallerini baglamak icin kullanihr.

Detayl baglantilar igin "Motor tutma freni (Sayfa 138)" kismina bakin.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010

129



Baglanti

4.3 Kontrol/durum arabirimi - X8

4.3.3 PLC'ler ile baglanti 6rnegi

4.3.3.1 SIMATICS S7-1200

SINAMICS V90 PN
CPU 1217C DC/DC/DC

6ES7217-1AG40-0XB0 24V X8
] s DO1+ 1 ’_@:lDO
1 =
M
DI0.0 DOt 45
DI0A DO2+| 43 ’_@:LDO
_ M
1M DO2-1 4,
1L+
DQO0.4 DIt 1 :.W
DQO.5 b1z} ,
SIMATIC S7-1200 =]
DI3
DQO.6 3 ﬁ:»m
DQO.7 Dl4) 4
24v il s
6L+ +==- DI_COM 6.7
6M
PROFINET (LAN) PROFINET kablosu PROFINET (LAN)
X1 P2 X150 P1
I RXP__ 1
£ i RXN 2| }§
L TXP_ 3
£ P XN 6| 3

@ Blendajli kablo
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4.3 Kontrol/durum arabirimi - X8

4.3.3.2 SIMATICS S7-1500

SINAMICS V90 PN
DI16/DO16x24VDC

6ES7523-1BLO0-0AAD 24V X8
S1F DOt+[ .
DI ' §t§ "
@i a.0 DOt}
: : M
™ DO2-f 4
1L+
DQ
DI2
o 2 ~ T8
DI3
c.2 3 :IW
c.3 Dl4] 4
oy ~ T8
oLt 4 DI_CoM[™ .~
2M
SIMATIC S7-1500
PROFINET kablosu PROFINET (LAN)
PROFINET (LAN) X150 P1
RXP_ 1
£ i RxN 2| }
i ™>P_3
£ o XN 6| 3

@ Blendajli kablo
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4.4 24 V glic kaynagi/STO

4.4 24 V gug kaynagi/STO
Pin duzeni
Arabirim Sinyal adi Aciklama Notlar
STO 1 Safe torque off kanal 1 -

STO + Safe torque off icin gli¢c kaynagi -

STO 2 Safe torque off kanal 2 -

+24 V Gl kaynagi, 24 V DC Voltaj toleransi:
M Glg kaynagi, 0V DC + Fren olmadan: -%15 ile +%20 arasi

e Frenile:-%10ile +%10 arasi
Maksimum akim tiketimi:

e Frensizz:1,5A
¢  Frenli: 1,5 A + motor tutma freni anma

akimi (Bkz. Bolim "Teknik veriler - servo
motorlar (Sayfa 66)")

Maksimum iletken kesit alani: 1,5 mm?2

Kablolama

132

AiKAz

Bir asili eksenin diismesi nedeniyle maddi hasar veya kisisel yaralanma

Bir asili eksenin beklenmedik sekilde diismesi maddi hasar veya kisisel yaralanmaya neden
olabilir.

* Eksen diisebilecedi icin STO'nun asili bir eksen ile kullaniimasina izin verilmez.

Not
STO fonksiyonunun kullaniimasi

STO1, STO+ ve STO2 fabrika ayari olarak kisa devrelidir.

STO fonksiyonu kullanilacaginda, STO arabirimlerini baglamadan &nce ek telleri cikarmaniz
gereklidir. Servo stirlicinin gtivenlik fonksiyonu SIL 2 (EN61800-5-2)'dir. Daha fazla
kullanmak istemiyorsaniz, ek teli yeniden takmalisiniz; aksi takdirde, motor ¢alismayacaktir.

STO fonksiyonu hakkinda detayh bilgi icin bakiniz "Safety Integrated temel fonksiyonu
(Sayfa 259)".
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Servo siricl

s101 [}

STO+

sT0? |®

+24V |@——+
T 24V

Mo | -

Fabrika ayari

24V gii¢ kaynaginin ve STO kablo klemenslerinin monte edilmesi

=

Servo slirlict

4.4 24 V gti¢c kaynagi/STO

STO1

STO+

STO2

+24V

M

® @ @ ® 3

L
T 24V

STO fonksiyonunun kullaniimasi

24 V gli¢ kablosu baglanti noktasinin veya STO kablo klemensinin montaj prosediirti, V90 PN
200 V servo siriclstnin striict tarafindaki giic kablosu baglanti noktasininki ile aynidir.

Daha fazla bilgi icin "Suirlict tarafindaki kablo terminallerinin/konnektérlerin montaji
(Sayfa 356)" kismina bakiniz.

24V gii¢ kaynaginin ve STO kablolarinin takilmasi

VI
oy
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4.5 Enkoder arabirimi - X9

4.5 Enkoder arabirimi - X9
SINAMICS V90 200 V modeli servo stirlict li¢c enkoder tipini destekler:
e Artimli enkoder TTL 2500 ppr
e Mutlak enkoder tek dontsli 21-bit
e Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit cok dénusli
SINAMICS V90 400V degisken servo siiriicl iki enkoder tipini destekler:
e Artimli enkoder TTL 2500 ppr
e Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit cok dénsli

Not
Kablonun kilifli olmamasi nedeniyle EMC gereksinimlerinin karsilanamamasi

Bir kablo kilifli degilse, EMC gereksinimlerini karsilayamaz.
* Enkoder kablosu EMC gereksinimlerini karsilamak icin kihflanmahdir.

Enkoder arabirimi - siirticii tarafi

Resim Pin No. Sinyal adi Aciklama

1 Biss_DataP | Mutlak enkoder veri sinyali, pozitif
2 Biss_DataN | Mutlak enkoder veri sinyali, negatif
3 Biss_ClockN | Mutlak enkoder saat sinyali, negatif
4 Biss_ClockP | Mutlak enkoder saat sinyali, pozitif
5 pP5Vv Enkoder gli¢ beslemesi, 5V
6 P5V Enkoder gli¢ beslemesi, 5V
7 M Enkoder gli¢ beslemesi, topraklama
8 M Enkoder gli¢ beslemesi, topraklama
9 Rp Enkoder R fazi pozitif sinyal
10 Rn Enkoder R fazi negatif sinyal
11 Bn Enkoder B fazi negatif sinyal
12 Bp Enkoder B fazi pozitif sinyal
13 An Enkoder A fazi negatif sinyal
14 Ap Enkoder A fazi pozitif sinyal

Vida tipi: UNC 4-40 (takilabilir sira klemens)

Stkma torku: 0,4 Nm
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Enkoder konnektorii - motor tarafi

4.5 Enkoder arabirimi - X9

Resim Pin | Artimli enkoder TTL 2500 ppr Resim Mutlak enkoder tek doniisli
No. 21-bit
Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit
¢ok donslii
Sinyal Aciklama Sinyal Aciklama
Diisiik ataletli motor, mil yiliksekligi: 20 mm, 30 mm ve 40 mm
1 P Supply | Glg beslemesi 5V P_Supply | Gii¢ beslemesi 5V
2 M Glic beslemesi 0V M Glic beslemesi 0V
3 A+ Faz A+ Clock P Saat
4 B+ Faz B+ Data_P Veri
5 R+ Faz R+ n. c. Bagh degil
6 n. c. Bagh degil P_Supply | Gii¢ beslemesi 5V
7 | P Supply | Glg beslemesi 5V M Gli¢ beslemesi 0V
8 M Glic beslemesi 0V Clock_N Tersine cevrilmis
saat
9 A- Faz A- Data_N Tersine geyrilmig
veri
10 B- Faz B- Blendajlama Toprak hatti
11 R- Faz R- Not
12 | Blendajla Toprak hatti Mutlak enkoder konnektériinin
ma pin11 ile pin15 arasindaki pinler
baglanmaz.
Resim Pin | Artiml enkoder TTL 2500 ppr Mutlak enkoder tek déniisli 21-bit
No. Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit cok
donsli
Sinyal Aciklama Sinyal Aciklama
Diisiik ataletli motor, mil yiliksekligi: 50 mm
Yiiksek ataletli motor, mil yiiksekligi: 45 mm, 65 mm ve 90 mm
Duz 1 P_Supply Gl beslemesi 5V P_Supply Gl beslemesi 5V
konnektorler: 2 M Glic beslemesi 0V M Glic beslemesi 0V
3 A+ Faz A+ n. c. Bagl degil
23030706 4 A- Faz A- Clock N Tersine cevrilmis saat
07, 5 B+ Faz B+ Data_P Veri
6 B- Faz B- Clock P Saat
Acli 7 R+ Faz R+ n. c. Bagh degil
konnektorler: ; . -
8 R- Faz R- Data_N Tersine cevrilmis veri
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4.5 Enkoder arabirimi - X9

Enkoder kablosunun i¢ yapisi
6FX3002-2CT..../6FX3002-2DB....

izolasyon kilifi

Sarma bandi

Blendajlama

Aliminyum folyo

Doldurucu

Enkoder kablosunun kablolanmasi

Diisiik ataletli motor, mil yiiksekligi: 20 mm, 30 mm ve 40 mm

6FX3002-2CT20-.... 6FX3002-2DB20-....
Motor tarafi Suricu tarafi Motor tarafi Surlcu tarafi

M N

P_Supply 1 o ~ds5 P5V P Supply 1 s Mor . {5 P5V

M 8 _/\Lidg M P
Siyah | ! M T T siyah 1 1{® M

M 2 K|rm121; 7 M M 2 o K|rm|2|i - M

P_Supply 7 N 6 P5V P_Supply 6 3~/ M 46 P5V
Yesil | i

At 3 AVAE 14 Ap Clock_P 3 ) —q 4  Biss_clockP

A- 9 Sarl 13 An Clock_N 8 r— &= 3 Biss_ClockN
Gri | )

B+ 4 12 Bp Data_P 4 Biss_DataP

B- 10 Perhbe; 1 Bn Data_N 9 Biss_DataN

R+ 5 Zf 49 Rp N.C. 5

R- 1 . I';" 10 Rn Blendajlama 10 s——— Toprak hatti

Kahverengi
N.C. 6
' Mutlak enkoder tek donisli 21-bit
Blendajlama 12 § Toprak hatt Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit gok déniisli

Artimli enkoder TTL 2500 ppr
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4.5 Enkoder arabirimi - X9

Diisiik ataletli motor, mil yiiksekligi: 50 mm

Yiiksek ataletli motor, mil yiiksekligi: 45 mm, 65 mm ve 90 mm

6FX3002-2CT10-..../6FX3002-2CT12-.... 6FX3002-2DB10-..../6FX3002-2DB12-....
Motor tarafi Sdricd tarafi Motor tarafi Sdrlcd tarafi
- 5 P5V P5V
P_Supply 1 N P_Supply 1
8 M M
7 M M
M 2 M 2
6 P5V P5V
Yesil .
A+ 3 —q 14 Ap Clock_P Biss_ClockP
A- 4 San 13 An Clock_N Biss_ClockN
B+ 5 Gri 412 Bp Data_P Biss_DataP
B- 6 Perhbe; 1 Bn Data_N Biss_DataN
R+ 7 p—5% azf 9 Rp N.C. 3
\ N.C. 7
R- 8 Kahverengi 10 Rn
Mutlak enkoder tek déonuslu 21-bit
Artiml enkoder TTL 2500 ppr Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit ok dénisli

BUkimld telli kablolar

Blendajlama
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4.6 Harici frenleme direnci - DCP, R1

4.6

Harici frenleme direnci - DCP, R1

SINAMICS V90 PN motorda olusan rejeneratif enerjiyi absorbe etmek icin dahili bir frenleme
direnci ile tasarlanmistir. Dahili frenleme direnci frenleme gereksinimlerini
karsilayamadiginda (6rn. A52901 uyarisi olusturulur), harici frenleme direncini
baglayabilirsiniz. Frenleme direncinin nasil secilecedi hakkinda daha fazla bilgi icin bkz. B6IGim
"Frenleme direnci (Sayfa 51)".

Not

0,1 kW anma guicline sahip 200 V degiskenli servo sirlicli entegre bir dirence sahip degildir.

Harici bir frenleme direncinin baglanmasi

4.7

138

DiKKAT

DCP ve R2 terminalleri arasindaki ek telin s6kiilememesi nedeniyle siiriiciide hasar

Harici bir rezistor kullanildiginda DCP ile R2 terminalleri arasindaki ek teli sokmediginizde
surticu hasar gortr.

* Harici bir direnci DCP ve R1'e baglamadan dnce, DCP ve R2 terminalleri arasindaki

baglantiyi ayirin.

Harici frenleme direncinin nasil baglanacagi hakkinda daha fazla bilgi icin bkz. Kisim "Sistem
baglanti semalar (Sayfa 110)".

Motor tutma freni

Motor tutma freni, servo sistemi devreden ¢ikarildiginda (6rnegin servo glicl kapatildiginda)
hareketli ylkiin istenmeyen sekilde hareket etmesini dnlemek icin kullanilir (6rnegin,
yercekimi etkisiyle diisme). Servo motor, motorun glicii kesilmis olsa bile kendi agirhgi veya
harici bir kuvvet nedeniyle hareket edebilir.

Tutma freni, frene sahip servo motorlara entegre edilmistir.

400 V degisken servo siirlicli icin 6n panele bir motor tutma freni arabirimi (X7) entegre
edilmistir. Motor tutma freni fonksiyonunu dogrudan kullanabilmek icin bunu frene sahip bir
servo motora baglayabilirsiniz.

200 V degisken servo siirlici icin 6zel bir ara birim entegre edilmemistir. Fonksiyonu
kullanmak igin slrticlyl kontrol/durum arabirimi (X8) ile liciincl parti bir cihaza baglamaniz
gereklidir.

Not

e Bu freni sadece "tutma" amacli olarak kullanin, yani sadece durus durumunda tutmak igin.
Kesinlikle hareketli ylkl durdurmak icin "fren" amach kullanmayin. Tutma frenini sadece
durmus bir motoru tutmak icin kullanin.

e Tutma freni, motor giicliniin kesilmesi ile ayni anda devreye alinir.
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4.7 Motor tutma freni

Motor tutma freni arabirimi - siirlicii tarafi (sadece 400 V degisken servo siiriicii igin)

Resim Sinyal Aciklama
i B+ 24 V, motor freni voltaji pozitif
| @ e
=g B- 0V, motor freni voltaji negatif
+ JIO

Maksimum iletken kesit alani: 1,5 mm?2
Cikis gerilimi toleransi: 24 V + %10

Fren konnektori - motor tarafi

Resim

| Pin No. Sinyal Aciklama
Diisiik ataletli motor, mil yiliksekligi: 20 mm, 30 mm ve 40 mm
1 Fren+ Faz Freni+
2 Fren- Faz Freni-

Diisiik ataletli motor, mil yiliksekligi: 50 mm
Yiiksek ataletli motor, mil yiliksekligi: 45 mm, 65 mm ve 90 mm

Diiz konnektorler:

Acili konnektorler:

1 Fren+

Faz Freni+

2 Fren-

Faz Freni-

Tek durum

Asadidaki tablo fren calistigindaki cok sayida arabirimin ve pargcanin durumlarini agiklar.

e 200V degisken

Durum MBR (DO) Fren kontrolii | Role Motor fren Motor mili
(Brake) fonksiyonu
Fren Yiksek seviye | Kapali Akim olmadan | Devrede Donduriilemez
kavramasi )
Fren birakma | Dislk seviye | Acik Akim ile Devreden Dondurilebilir
(0) cikariimis
e 400V degisken
Durum MBR (DO) Fren kontrolu Motor fren Motor mili
(B+, B-) fonksiyonu
Fren kavramasi Yiiksek seviye (1) [0V Devrede Dondiriilemez
Fren birakma Disuk seviye (0) |24V Devreden Donddardlebilir
cikarimis
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4.7 Motor tutma freni

DO sinyali
Sinyal tipi Sinyal adi Ayar Aciklama
DO MBR ACIK = yiksek Motor tutma freni devreye girer.
seviye (1)
KAPALI = dlisiik | Motor tutma freni birakilmistir.
seviye (0)

Ayrica dijital ¢ikis sinyali MBR'nin atamasini degistirebilirsiniz ve asagidaki parametrelerden
biriyle onu herhangi bir DO pinine atayabilirsiniz:

Parametre Aralik Fabrika ayari | Birim Aciklama
p29330 1ile 14 arasi 2 (ARIZA) - Dijital ¢ikis 1 atamasi
p29331 1ile 14 arasi 9 (OLL) - Dijital ¢cikis 2 atamasi

Not

Dijital ¢ikislar hakkinda detayli bilgi icin "Dijital girisler/gikislar (DIs/DOs) (Sayfa 124)" kismina

bakiniz.

200 V degisken servo siiriicii icin kablolama

Asagidaki semalar 200 V degisken servo siirlictiniin fren motor tutma fren sinyali (Brake) ile
kontrol edildigindeki 6rnekleri gosterir.

Ornek 1:
SINAMICS V90 PN lizerinde X N Ucglincii parti cihaz igin
Kontrol/Durum konnektori ; A Onerilen devre
,— '—'——'——'-—| ) |
17 | Brake+ |
' N K1 —0 : [RYR)]
| = + Maks. gikis akimi:
140 mA | + o P
A ! ! — Gig kaynagi
' | : - P5V-P24V
i , 18! Brake- : |
|_ - ] : i ! cil durum durdurma salteri
|

140

—1

SIMOTICS S-1FL6

servo motor

—_——— e — ——a
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Ornek 2:

M e m = e = e e e ommmang r

SINAMICS V90 PN (izerinde
Kontrol/Durum konnektori

4.7 Motor tutma freni

Uglincii parti cihaz igin
Onerilen devre

* Glg kaynagi K

- P5V-P24V

i
—_ - - = | ll 1
" L i 17, Brake+ |
| = ~  Maks. cikis akimi:
140 mA
‘ ' i A =
1 | N
1 1181 o
| . vBrake i RY (R) |
L : |
R !

24 VDC * %10, fren igin gl¢ kaynagi

. .2
Acil durum durdurma salteri

—

SIMOTICS S-1FL6

servo motor
________ -

Not

D Yalitimh dijital ¢ikis glic kaynagidir. Réle tipini baz alarak uygun bir glic kaynadi segin
(6nerilen role tipi icin asagiya bakin). 24 V DC gli¢ kaynadi kullandiginizda, ayni zamanda
kontrol cihazi gii¢ kaynagi olarak da gorev yapar.

2 Motor freni sadece SINAMICS V90 PN servo siirlictiiden fren kontrol sinyali ile degil ayni
zamanda harici acil durdurma ile de kontrol edilebilir.

3) Elektronik komponentlerde elektromanyetik parazit olusmasini engellemek igin fren (24 V
DQ) ve fren kontrol sinyali (P24 V) icin farkh gli¢c kaynaklar kullandiginizdan emin olun.

4 Rolenin agmalkapatma islemi (RY) sirasinda olusan voltaj artisini ve akim artisini
soniimlemek i¢in yukarida gosterilen sekilde bir varistor takin.
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4.7 Motor tutma freni

Frenin gli¢c beslemesi icin kullanilan varistér (V)

Not

Varistor ile ilgili asagidaki veriler anma giicti 2 kW olan dislik ataletli motorlara gore
verilmistir; ancak bu veriler daha farkli performans sinirina sahip diger diistik ataletli
motorlara da uygulanabilir.

Voltaj veya akim artisini séntiimlemek icin bir varistor kullanildiginda asagidaki akim-zaman ve
voltaj-zaman 6zelliklerini g6z 6éniinde bulundurun:

Akim A

GerilimA

Bir varistor ile --------

Bir varistér olmadan

~V

[P —

~Y

Asagidaki tabloyu referans alarak uygun bir varistor segebilirsiniz:

Frenin akim beslemesi voltaji 24V DC
Siparis bilgisi Uretici EPCOS

Model S20K20
Spesifikasyon Calisma sicakhgi -20 °Ciile 60 °C arasi
gerexklilikleri Devre frekansi zaman gecikmesi <10 /dak

Maksimum calisma DC voltaji 26V

Ortalama gui¢ yayilimi 0,2W

1 mA'de voltaj 33V+%10

20 A'de (8/20 ps) baglama voltaj 65V

Bir defada enerji emme (2 ms) 18

Frenin glic beslemesi icin kullanilan réle (R)

Siemens, bir Siemens rélesi segmenizi 6nerir (siparis numarasi: 3RQ3018-2AB00).

Siemens réleleri hakkinda daha fazla bilgiyi asagidaki Web sitesinde Katalog IC 10 - SIRIUS
Bolim 05'ten itibaren bulabilirsiniz:

Siemens réleleri (https://support.industry.siemens.com/cs/my/en/view/109771990)
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4.7 Motor tutma freni

400 V degisken servo siiriicii icin kablolama

ilgili parametreler

B
B+ eyaz 1 B+
B- Siyah 2 B
Siricu tarafi Motor tarafi
(Terminal seridi) (Soket konnektor)
Parametre Aralik Varsayilan Birim Aciklama
p1215 Oile2arast |0 - Tutma freni konfiglirasyonu.
e 0: Bir tutma freni yoktur
e 1:Siralama kontroliine gére motor
tutma freni
e 2: Motor kilitleme freni daima acik
p1216 Oile 70000 | Motora bagh ms Motor tutma freni acilma siiresi.
arasl
p1217 0ile 10000 | Motora bagh ms Motor tutma freni kapatma siresi.
arasl

Mevcut uygulamaya goére tutma frenini p1215 parametresi ile yapilandirabilirsiniz. p1215 =1
ayarladiginizda, kontrol kelimesi STW1.0 yiikselen kenara sahip oldugunda motor tutma freni
acilir ve motor "servo kapali" durumunda iken kapanir.

EJer servo motor dikey bir ekseni kontrol etmek i¢in kullaniliyorsa makinenin hareketli
parcasinda tutma freni acildiginda veya kapandiginda hafif bir kayma meydana gelebilir. Bu
gibi bir kaymayi ortadan kaldirmak icin p1216 ve p1217 parametrelerini ayarlayarak motor
tutma freninin acilma veya kapanma siresi icin bir gecikme stiresi yapilandirabilirsiniz.

Not

p1216 ve p1217 parametrelerinin varsayilan dederleri servo siiriicliye baglanan motorun
anma guictine baghidir.

Not

200 V degisken servo siirlictler icin gercek motor tutma freni sliresi motor freni gecikme
siiresi ile akim yikseltme bileseninin zaman gecikmesinden olusur (yukaridaki 6rnekteki bir
role); bu nedenle, p1216 ve p1217 dederlerini asagidaki sekilde ayarlayabilirsiniz:

p1216 = motor freni agiima siiresi + role acilma siresi

p1217 = motor freni kapatma siiresi + role kapatma siiresi
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4.7 Motor tutma freni

DiKKAT

Hatali kullanim nedeniyle motor freni kullanim émriiniin kisalmasi

Motor freni sadece tutma amacli olarak kullanilir. Motor freni ile yapilan sik acil duruslar
kullanim 6mrinu kisaltacaktir.

* Gercekten gerekli olmadikca, motor frenini bir acil durus veya yavaslama mekanizmasi
olarak kullanmayin.

Frenleme siralamasi

Tutma freninin ¢alisma prensibi artimli enkoderlere sahip motorlar icin motor secimi sirasinda
ve mutlak enkodere sahip motorlar icin otomatik olarak yapilandirilir.

1A ONJ/OFF1 (STW1.0)
0 >
t
] A Pals etkinlestirme (ZSW1.2)
0 »
t
[RPM] A ! Hiz ayar noktasi
Sifir hiz igin esik deger |.._.t e .
algilamasi (p1226) : - >
[RPM] A i Mevcut hiz p1227
Sifir hiz igin esik deger / ~
algilamasi (p1226) P : »
p1228
Fren blrakllle !
Fren devrede :/ , >
> > t
Acilma slresi i Kapatma siiresi
p1216 i p1217
DO_MBR
) T—
0
H ! t }
Parametre Aralik Varsayilan | Birim Aciklama
p1226 0ile 210000 20 dev/dak | Durus tanimlamasi icin hiz esik degeri.
arasi
p1227 Oile 300 arasi | 300 s Durus tanimlamasi icin izleme siiresi.
p1228 Oile299arasi |0 s Pals baskilama icin gecikme siiresi.

Fren icin p1217 kapatma stresinin baslangici p1227 (sifir hiz algilama izleme siiresi) ve
p1228 (pals supresyon gecikme suresi)'den kisa olaninin dolmasina baghdir.
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4.8 PROFINET arabirimi - X150

4.8 PROFINET arabirimi - X150
PROFINET arabirimi

SINAMICS ailesindeki PROFINET cihazlar iki portu bulunan (fiziksel baglanti imkanlari) bir
PROFINET arabirime (Ethernet kontrol cihazi/arabirim) sahiptir.

Ag Uzerindeki her bir PROFINET cihaz kendi PROFINET arabirimi ile 6zel olarak tanimlanir. Bu
amacla her bir PROFINET arabirimi asagidakilere sahiptir:

e Bir MAC adresi (fabrika varsayilan)
e BirIP adresi

* Bir cihaz adi (istasyonun adi)

LED gostergeler

Resim Pin | PROFINET haberlesme portu 1 - P1 | PROFINET haberlesme portu 2 - P2
Sinyal Aciklama Sinyal Aciklama
N 1 P1RXP Port 1 veri alma + P2RXP Port 2 veri alma +
% 2 P1RXN Port 1 veri alma - P2RXN Port 2 veri alma -
S 3 P1TXP Port 1 veri iletme + P2TXP Port 2 veri iletme +
P 4 PE Koruyucu Topraklama PE Koruyucu Topraklama
2 terminali terminali
5 PE Koruyucu Topraklama PE Koruyucu Topraklama
terminali terminali
6 P1TXN Port 1 veri iletme - P2TXN Port 2 veri iletme -
7 PE Koruyucu Topraklama PE Koruyucu Topraklama
terminali terminali
8 PE Koruyucu Topraklama PE Koruyucu Topraklama
terminali terminali

Teshis amacli olarak RJ45 prizlerin her biri yesil ve turuncu renkte bir LED'e sahiptir. Bu ilgili
PROFINET portunun asagidaki durum bilgilerinin goriintilenmesine imkan tanir:

isim Renk Durum Anlam
Link Yesil yanik Transfer hizi 100 Mbit/s
kapali Baglanti yok veya arizali
Activity Turuncu yanik Veri alisverisi
kapali Veri alisverisi yok

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6

isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010 145



Baglanti
4.8 PROFINET arabirimi - X150

Kablolama
istasyonlar arasindaki maksimum kablo uzunlugu (L1 ile Ln arasi) 100 m'dir. Uzun bir kablo
icin cekme sonucu konnektdr hasari olusmasini engellemek amaciyla kabloyu panoya
sabitlemeniz 6nerilir. PROFINET baglantisina 3 m'den uzun bir kablo baglandiginda,
elektromanyetik distan etki eden parazit olusabilir. Demir cekirdekler, kabin icinden gecirme
veya fiberoptik alici kullanilarak, cakisma emisyonunu en aza indirmek mimk{inddr.

L1

L2 Ln

b I }

X150 P1 X150 P2 X150 P1 X150 P2 X150 P1

Host Kontrol Cihazi

Not

P1 ve P2 portlarini baglarken fiziksel giris ve ¢cikis baglantilarinin topoloji ile ayni olduklarindan
emin olmaniz gereklidir.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6

146 isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Devreye alma 5

5.1 Genel devreye alma bilgileri

Devreye alma 6ncesinde, Operatdr Paneli (BOP) calismalari hakkinda daha fazla bilgi igin
"Temel operatdr paneli (BOP) (Sayfa 155)"u okuyun. Devreye alma sirasinda hata veya alarm
olmasi durumunda, detayli agiklamalar icin "Teshis (Sayfa 323)" boltiimiine bakiniz.

ADiKKAT

Giivenlik talimatlarina uyulmamasi nedeniyle yaralanma tehlikesi

Talimatlara uyulmamasi ciddi yaralanmalar ile sonuglanabilir.

+ Isletmeye baslamadan veya devreye almadan énce "Temel giivenlik talimatlari
(Sayfa 15)" bélimiindeki gtivenlik talimatlarini dikkatlice okuyun.

AiKAZ

Bir asili eksenin diismesi nedeniyle maddi hasar veya kisisel yaralanma

Servo sistem asil bir eksen olarak kullanildiginda, 24 V gii¢ kaynagdinin pozitif ve negatif
kutuplari ters baglanirsa eksen diisecektir. Bir asili eksenin beklenmedik sekilde diismesi
maddi hasar veya kisisel yaralanmaya neden olabilir.

e Devreye alma 6ncesinde, beklenmedik bir dlistisii 6nlemek icin asili ekseni tutmak

amaciyla bir capraz baglanti yapmaniz gereklidir. Ek olarak, 24 V gli¢c kaynaginin dogru
baglandigindan emin olun.

DiKKAT

Veri transferi sirasinda siiriicii kapanmasi nedeniyle aygit yazilimi hasari
Mikro SD karttan/SD karttan siirlictye veri transferi sirasinda surlict icin 24 VDC gli¢
beslemesinin kapatilmasi stirlicti aygit yazilimina zarar verebilir.

* Mikro SD karttan/SD karttan surticliye veri transferi devam ederken siirlict glic
beslemesini kapatmayin.
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Devreye alma

5.1 Genel devreye alma bilgileri
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DiKKAT

Mevcut ayar verilerinin lizerine siiriicii baslatma sirasinda mikro SD karttaki/SD
kartindaki ayar verileri yazilir

Mevcut ayar verilerinin tzerine sirlici baslatma sirasinda mikro SD karttaki/SD kartindaki
ayar verileri yazilir. Bu durumda sirticl kullanici ayar verilerini iceren bir mikro SD kart/SD
kart ile acildiginda slrticti Gizerindeki mevcut ayar verilerinin izerine yazilir ya da bir strdcl
hicbir kullanici ayari verisi icermeyen bir mikro SD kart/SD kart ile acildiginda striici
otomatik olarak mevcut kullanici ayari verilerini mikro SD kart/SD kart lizerine yazacaktir.

e Siirlcl bir mikro SD kart/SD kart ile baslatilmadan énce, mikro SD kartin/SD kartin
kullanici ayar verilerini icerip icermedigini kontrol edilmelidir; aksi halde strlcideki
verilerin lizerine yazilabilir.

DiKKAT

Motor icin uygun olmayan parametre ayarlarindan kaynaklanan cihaz hasari

Motor icin uygun olmayan parametre ayarlari stirliciniin veya motorun zarar gérmesine
neden olabilir.

* Motor icin parametreleri uygun sekilde ayarladiginizdan emin olun.

Not

Rotordaki manyetik kutup konumunu belirlemede hata

YUkl bir asili eksen lzerinde artimli enkodere sahip bir motor kullandidinizda rotorun
manyetik kutup konumu belirlenemez. Bu durumda siirlicti ¢ikisinda F7995 hatasi gorldr.

+ Ornegin kaldirma makinesi gibi asili eksen gerektiren ekipmanlar icin mutlak enkodere
sahip bir motor kullanmaniz onerilir.

Not
Mikro SD kartin/SD kartin takilmasi veya cikarilmasi baslatma hatasina neden olacaktir

Baslatma sirasinda mikro SD karti/SD karti takmayin veya cikarmayin; aksi takdirde, stirlict
baslatilamayacaktir.

Not

S kontrol modunda eger motor tahrik mili bloke durumdaysa bloke olan tork, gecerli olan
etkin torktur. Tahrik milinin uzun stire bloke durumda kalmasi motora zarar verebilir.
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Devreye alma

5.2 Kesik ¢calistirma modunda devreye alma

Miihendislik araci - SINAMICS V-ASSISTANT

5.2

Deneme calismasi yapmak icin SINAMICS V-ASSISTANT miihendislik aracini kullanabilirsiniz.

SINAMICS V-ASSISTANT bir bilgisayara kurulabilen bir yazilim aracidir ve Windows isletim
sisteminde calisir. Bir USB kablosu ile SINAMICS V90 PN servo sirlicliyle haberlesme saglar.

Cevrimici isletime almanin diizglin bicimde gerceklesmesini garantiye almak icin Siemens,
PC'nizi strlicliye baglamak icin asagidaki kablolardan birini kullanmanizi énerir:

¢ 3 metreden uzun olmayan, iki ucunda da demir iceren teller olan, izolasyonlu bir USB
kablosu (siparis numarasi: 6SL3255-0AA00-2CAO0)

e RJ45 konektorll bir ag kablosu (sadece SINAMICS V90 PTI servo stirticl Griin yazihmi
strim 1.11 veya Ustl ve SINAMICS V-ASSISTANT yazilim strimi 1.07 veya Ustl igin
gecerlidir)

SINAMICS V-ASSISTANT ile slirlicii parametrelerini degistirebilir ve online modda stirlicti
calisma kosullarini izleyebilirsiniz.

Daha fazla bilgi icin SINAMICS V-ASSISTANT Online Yardim'a bakin. SINAMICS V-ASSISTANT'
Teknik destek web sitesi (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/)'dan arayabilir ve
ylkleyebilirsiniz.

Kesik calistirma modunda devreye alma

Devreye alma amaci

On kosullar

Servo surlicl ilk kez devreye alindiginda, asagidakileri kontrol etmek icin BOP veya SINAMICS
V-ASSISTANT miihendislik araci ile bir test calismasi gerceklestirebilirsiniz:

¢ Hat beslemesinin dogru baglanip baglanmadigi
e 24V DCglg beslemesinin dogru baglanip baglanmadigi

e Servo surlicl ile servo motor arasindaki kablolarin (gli¢c kablosu, enkoder kablosu ve fren
kablosu) dogru baglanip baglanmadigi

* Motor hizi ve donls yonunin dogru olup olmadigini

* Servo surlict servo motora ylik olmadan baglanmistir

e Servo surilicl servo acik durumda degildir
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Devreye alma

5.2 Kesik ¢alistirma modunda devreye alma

Calisma siralamasi

Not

Kesik Calistirma fonksiyonunu etkinlestirmek icin p29108 parametresinin 0 bitini 1'e ayarlayin
ve sonra parametre ayarini kaydedin ve siirlicliyl yeniden baslatin; aksi durumda, p1058
parametresi ile ilgili fonksiyona erisemezsiniz.

Eger EMGS dijital sinyalini atamissaniz normal calismayi saglamak icin bir yliksek seviyede (1)

tutun.

Adim Aciklama Notlar

1 Gerekli tiniteleri baglayin. Siirliclinlin kablolarinin dodru | Asagidaki kablolarin baglanmasi gereklidir:
baglandigindan emin olmak i¢in kablo baglantisini kontrol .
edin. e Gug kablosu

e Enkoder kablosu

* Fren kablosu

* Hat besleme kablosu

* 24V DCkablosu

Sunlar kontrol edin:

* Cihaz veya kablo hasarli mi?

e Bagli kablolar asiri basing, yiik veya gerilime sahip
mi?

* Bagliolan kablolar keskin kenarlar lizerinde mi?

e Hat beslemesi izin verilen aralik icerisinde mi?

e Tdm terminaller dogru baglanmis ve iyi sikilmis mi?

* Bagli olan sistem pargalarinin timu iyi bir sekilde
topraklanmis mi?

Bkz. "Baglanti (Sayfa 107)".

2 24 V DC gli¢ kaynagini acin.

3 | Servo motor tipini kontrol edin. Servo motor tanimlanmadiginda ariza F52984 meydana
e Eger servo motor artiml bir enkodere sahipse motor f/le“tr. \D'sini mot fland tiketing

P otor ID'sini motor siniflandirma etiketinde
ID'sini girin (p29000). bulabilirsiniz. Motor siniflandirma etiketi ile ilgili detayli
* Eger servo motor bir mutlak enkodere sahipse, servo | aciklamalar igin "Motor parcalar (Sayfa 32)"ye bakiniz.
slriict servo motoru otomatik olarak belirler. BOP ile bir parametrenin nasil degistirilecegi hakkinda
bilgi almak icin bkz. "Temel islemler (Sayfa 163)".
4 | Motor doniis yoniini kontrol edin. p29001=0: CW (Saat yoniinde)
Varsayilan dénis yoni CW'dir (saat yoniinde). Gerekirse | p29001=1: CCW (Saatin tersi ydnde)
p29001 parametresini ayarlayarak bunu
degistirebilirsiniz.

5 Kesik calistirma hizini kontrol edin. Kesik Calistirma fonksiyonunu etkinlestirmek icin
Varsayilan kesik calistirma hizi 100 dev/dak'dir. p1058 p29108 parametresinin O bitini 1'e ayarlayin ve sonra
parametresini ayarlayarak bunu degistirebilirsiniz. parametre ayarini kaydedin ve stirliciyl yeniden

baslatin; aksi durumda, p1058'‘e erisemezsiniz.

6 | Parametreleri BOP ile kaydedin. BOP ile parametre kaydetme hakkinda detayl bilgi icin

"Parametrelerin kaydedilmesi (RAM'dan ROM'a)
(Sayfa 169)" kismina bakiniz.
7 | Ana hat beslemesini acin.
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Devreye alma

5.3 Temel pozisyonlama kontrol modunda (EPOS) devreye alma

Adim Aciklama Notlar

8 | Arizalari ve uyarilari temizleyin. Bkz. "Teshis (Sayfa 323)".

9 BOP icin Kesik calistirma meni fonksiyonunu girin ve BOP ile Kesik calistirma hakkinda daha fazla bilgi icin
servo motoru ¢alistirmak icin UP veya DOWN tusuna "JOG (Sayfa 168)" kismina bakin.
basin. SINAMICS V-ASSISTANT ile JOG hakkinda daha fazla bilgi
Mihendislik araci icin servo motoru calistirmak icin Kesik | icin SINAMICS V-ASSISTANT Cevrimici Yardim'a bakiniz.
calistirma fonksiyonunu kullanin.

Not
Servo motoru artimli enkoder ile JOG modunda calistirdi§inizda, servo motor rotorun
manyetik kutup pozisyonunu belirledigini gosteren kisa bir ugultu sesi ¢ikarir.

5.3 Temel pozisyonlama kontrol modunda (EPOS) devreye alma
Asagidaki, 6rnegin EPOS kontrol modunda devreye almayi aciklamak icin EJOG fonksiyonunu
gosterir.

Adim Aciklama Notlar

1 Ana hat beslemesini kapatin.

2 | Servo sirlicinin enerjisini kesin ve PROFINET kablosu ve | EMGS, CWL ve CCWL dijital sinyallerinden herhangi biri
sinyal kablosu ile (6rnegdin, SIMATIC S7-1500) kontrol bir DI'ye atanmamissa bu, otomatik olarak bir yliksek
cihazina baglayin. seviyeye (1) ayarlanacaktir.

EMGS, CWL ve CCWL dijital sinyallerinden herhangi birini
bir DI'ye atamissaniz bunu, bir yiiksek seviyede (1)
tutun.

Bkz. "Fabrika ayarlarina dayali standart uygulama
kablolamalari (Sayfa 128)" ve "PLC'ler ile baglanti 6rnegi
(Sayfa 130)".

3 |24V DCglc kaynagini acin.

4 | Servo motor tipini kontrol edin. Servo motor tanimlanmadiginda ariza F52984 meydana
e Eger servo motor artimli bir enkodere sahipse motor ;c\;AeI[Er. \D'sini mot fland tiketind

i otor ID'sini motor siniflandirma etiketinde
ID'sini girin (p29000). bulabilirsiniz. Motor glict plakasi hakkinda ayrintili
e Eder servo motor bir mutlak enkodere sahipse, servo | bilgiler icin "Motor pargalar (Sayfa 32)" bolimiine
slirlicti servo motoru otomatik olarak belirler. bakin.
BOP ile bir parametrenin nasil degistirilecedi hakkinda
bilgi almak icin bkz. "Temel islemler (Sayfa 163)".

5 | p29003 =1 parametresini ayarlayarak temel *  p29003 = 1: temel pozisyonlama kontrolii (EPOS)
pozisyonlama kontrol moduna gecgin. ;

e p29003 = 2: hiz kontrolii (S)

6 | Parametreyi kaydedin ve temel pozisyonlama kontrol
modunun ayarini uygulamak igin servo sirlicliyl yeniden
baslatin.

7 | Elektronik disli oranini p29247, p29248 ve p29249

parametreleri ile ayarlayin.

* p29247:Yik devri basina LU
*  p29248: yiik devir sayisi

*  p29249: motor devir sayisl
Bkz. "Mekanik sistem ayari (Sayfa 187)".
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Devreye alma

5.4 Hiz kontrol modunda devreye alma (S)

Adim Aciklama Notlar

8 | p29245 parametresini ayarlayarak eksen tiiriinii secin. + p29245 = 0: dogrusal eksen
Modiiler ekseni kullanirsaniz, p29246 parametresini R
ayarlayarak moddler arali§i tanimlamaniz gerekir. * p29245=1:modler eksen

Bkz. "Dogrusal/moduler eksen yapilandirmasi
(Sayfa 188)".

9 | Kesik calistirma ayar noktalarini uygun parametrelerle Bkz. "EJOG (Sayfa 214)".

ayarlayin.
e Hiz (p2585, p2586)
e Artimh (p2587, p2588)

10 | Ana hat beslemesini acin.

11 | PROFINET konfiglirasyonunu TIA Portal ile ayarlayin.

12 | p0922 parametresi ile PROFINET haberlesmesi icin telgrafi
secin.

13 | p8921, p8923 parametreleri ile istasyon icin IP adresini
belirleyin.

14 | p8920 parametresi ile istasyon icin cihaz adini belirleyin. | Cihazin adi PROFINET agi icerisinde tek olmaldir.

15 | IP yapilandirmasini ve cihaz adini p8925 parametresi ile
etkinlestirin.

16 | Kontrol kelimelerinin uygun bitlerini etkinlestirin. Bkz. "EJOG (Sayfa 214)".

5.4 Hiz kontrol modunda devreye alma (S)
Adim Aciklama Notlar

1 Ana hat beslemesini kapatin.

2 | Servo sUrliciniln enerjisini kesin ve PROFINET kablosu ve | EMGS, CWL ve CCWL dijital sinyallerinden herhangi biri
sinyal kablosu ile (6rnegdin, SIMATIC S7-1500) kontrol bir DI'ye atanmamissa bu, otomatik olarak bir yliksek
cihazina baglayin. seviyeye (1) ayarlanacaktir.

EMGS, CWL ve CCWL dijital sinyallerinden herhangi birini
bir DI'ye atamissaniz bunu, bir yiiksek seviyede (1)
tutun.

Bkz. "Fabrika ayarlarina dayali standart uygulama
kablolamalari (Sayfa 128)" ve "PLC'ler ile baglanti 6rnegi
(Sayfa 130)".

3 24 V DC gli¢ kaynagini acin.

4 | Servo motor tipini kontrol edin. Servo motor tanimlanmadiginda hata F52984 meydana
e Eger servo motor artimli bir enkodere sahipse motor f/le“tr. \D'sini mot fland tiketing

P otor ID'sini motor siniflandirma etiketinde
ID'sini girin (p29000). bulabilirsiniz. Motor siniflandirma etiketi ile ilgili detayli
* Eger servo motor bir mutlak enkodere sahipse servo aciklamalar icin "Motor parcalan (Sayfa 32)"ye bakiniz.
slriict servo motoru otomatik olarak belirler. BOP ile bir parametrenin nasil degistirilecedi hakkinda
bilgi almak icin bkz. "Temel islemler (Sayfa 163)".

5 | PROFINET konfigiirasyonunu TIA Portal ile ayarlayin.

6 | p0922 parametresi ile PROFINET haberlesmesi icin telgrafi
secin.

7 | p8921, p8923 parametreleri ile istasyon icin IP adresini
belirleyin.

8 | p8920 parametresi ile istasyon icin cihaz adini belirleyin. | Cihazin adi PROFINET agi icerisinde tek olmalidir.
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Devreye alma

5.4 Hiz kontrol modunda devreye alma (S)

Adim Aciklama Notlar
9 | IPyapilandirmasini ve cihaz adini p8925 parametresi ile
etkinlestirin.
10 | Tork ve hiz sinirlamasini ayarlayin. Bkz. "Tork limiti (Sayfa 216)" ve "Hiz limiti (Sayfa 215)".
11 | Asagidaki parametreleri ayarlayarak gereken dijital giris Fabrika ayarlari:
sinyallerini yapilandirin: . p29301: 2 (RESET)
* p29301: DN  p29302: 11 (TLIM)
e p29302:DI2 . 29303:0
e p29303:DI3 . p29304:0
* p29304:Dl4 Bkz. "Dijital girisler/cikislar (DIs/DOs) (Sayfa 124)".
12 | Parametreleri BOP ile kaydedin ve siirlicliyli yeniden
baslatin.
13 | Ana hat beslemesini agin.
14 | Hatalari ve alarmlari temizleyin. Bkz. "Teshis (Sayfa 323)".
15 | TIA Portal ile proses verilerini (PZD) gdnderin ve alin. Servo motorun mevcut hizi BOP calisma ekranindan
izlenebilir.
Varsayilan gosterim mevcut hizdir.
Bkz. "Mevcut durum ekrani (Sayfa 162)".
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Devreye alma

5.4 Hiz kontrol modunda devreye alma (S)
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Temel operator paneli (BOP)

6.1 BOP genel bakis

Genel bakis

SINAMICS V90 PN servo sirticli servo surliciniin 6n panelinde bir Temel Operator Paneline
(BOP) sahip sekilde tasarlanmistir:

LED durum gostergeleri

6 basamakl 7 segmentli
ekran

Fonksiyon tuslari

BOP'u asagidaki islemler icin kullanabilirsiniz:

* Bagimsiz devreye alma

e Teshis

e Parametre erisimi

* Parametre ayarlari

¢ Mikro SD kart/SD kart islemleri

* Slrlicl yeniden baslatma
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Temel operatér paneli (BOP)

6.1 BOP genel bakis

6.1.1 LED durum gostergeleri
iki LED durum géstergesi (RDY ve COM) siiriicii durumunu gdstermek icin kullanilabilir. Her iki
LED de (g renklidir (yesillkirmizi/sari).
|9 Kapah L
+ W Yesil i ' 1 Kapall !
@ Kirmizi yanip sénen | 'l Yesil '
'l Kirmizi i . @ Yavas yanip sénen '
E Yanip sénen yesil ve E E B Hizl yanip s6nen E
' sari ! 'l Kirmizi '
SIEMENS
RDY COM
Durum gosterimleri hakkinda detayh bilgileri asagidaki tabloda bulabilirsiniz:
Durum Renk Durum Aciklama
gostergesi
RDY - Kapali 24 V kontrol panosu glic kaynagi eksik
Yesil Strekli yanar Sdrdcd "servo acik" durumundadir
Kirmizi Surekli yanar Surlcu "servo kapali" veya baslatma durumundadir
1 Hz yanip soner | Alarmlar veya hatalar meydana gelir
Yesil ve sari 2 Hz dondsamli Sdrdcd tanimlamasi
yanip soner
coMm Yesil Surekli yanar PROFINET haberlesme IRT ile calisiyor
0,5 Hz yanip séner | PROFINET haberlesme RT ile calisiyor
2 Hz yanip soner Mikro SD kart/SD kart calisiyor (okuma veya yazma)
Kirmizi Strekli yanar iletisim hatasi (PROFINET iletisim hatasina her zaman éncelik
verin)
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
156 isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Temel operatér paneli (BOP)

6.1 BOP genel bakis

6.1.2 BOP ekrani
Ekran Ornek Aciklama Notlar
8.8.8.8.8.8. Sirdci baslatma durumundadir
866688
—————— Surlict mesguldir
FXxxxxx Hata kodu Tek bir hata olmasi durumunda
F 18985
F.XXXXX. Birinci hatanin hata kodu Birden fazla hata olmasi durumunda
f. 1585
FXXXXX. Hata kodu Birden fazla hata olmasi durumunda
f 7585
AXXXXX Alarm kodu Tek bir alarm olmasi durumunda
AI00 16
A.XXXXX. Birinci alarmin alarm kodu Birden fazla alarm olmasi durumunda
AJ00 16
AXXXXX. Alarm kodu Birden fazla alarm olmasi durumunda
AI00 16
Rxxxxx Parametre numarasi Salt okunur parametre
- D03
uu g
Pxxxxx Parametre numarasi Diizenlenebilir parametre
P 0840
P.xxxxx Parametre numarasi Diizenlenebilir parametre; nokta en az bir
P DEYE parametrenin degistirilmis oldugu anlamina
gelir
In xxx Endeksli parametre "In" sonrasindaki rakam endeks numarasini
in 001 gosterir.
Ornegin, "In 001" bu endeksli parametrenin 1
oldugunu gosterir.
XXX XXX Negatif parametre degeri
-23345
XXX XX<> Mevcut ekran saga veya sola
o Ui kaydirilabilir
XXXX . XX> Mevcut ekran sagda kaydirilabilir
Y6
XXXX. XX Mevcut ekran sola kaydirilabilir
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Temel operatér paneli (BOP)

6.1 BOP genel bakis

Ekran Ornek Aciklama Notlar
S Off Calisma ekrani: servo kapal
5 offF
Para Dizenlenebilir parametre grubu "Parametrelerin diizenlenmesi (Sayfa 164)"
PAR-A bdlimiine bakin.
P xxxx Parametre grubu Bes grup mevcuttur:
P APP 1. P APP: uygulama
2. P BASE: temel
3. P CON: haberlesme
4. P EPOS: temel pozisyonlama
5. P ALL: tim parametreler
Data Salt okunur parametre grubu Bkz. "Parametrelerin goriintilenmesi
dAtA (Sayfa 166)".
Func Fonksiyon grubu Bkz. "Yardimci fonksiyonlar (Sayfa 167)".
FUunl
Jog Kesik calistirma fonksiyonu Bkz. "JOG (Sayfa 168)".
Ja§
Save Suriliciye veri kaydetme Bkz. "Parametrelerin kaydedilmesi (RAM'dan
SAVE ROM'a) (Sayfa 169)".
defu Surlictyl varsayilan ayarlara geri Bkz. "Parametrelerin varsayilana ayarlanmasi
JEFU alin (Sayfa 170)".
dr--sd Verileri stirtictiden mikro SD Bkz. "Verilerin aktarimi (stirlicliden SD'ye)
dr--5d karta/SD karta kaydedin (Sayfa 171)".
sd--dr Verileri mikro SD karttan/SD karttan | Bkz. "Verilerin aktarimi (SD'den siirlicliye)
Cd--dr siirliciiye kaydedin (Sayfa 172)".
Update Aygit yazilmini glincelleyin Bkz. "Aygit yaziliminin glincellenmesi
UPdAEE (Sayfa 173)".
ABS Sifir pozisyonu ayarlanmadi Bkz. "Mutlak enkoderin ayarlanmasi
ALS (Sayfa 174)".
A.B.S. Sifir pozisyonu ayarlandi Bkz. "Mutlak enkoderin ayarlanmasi
b5 (Sayfa 174)".
I XXX Mevcut hiz (pozitif yon)
T
r -XXX Mevcut hiz (negatif yon)
- -40
T x.X Mevcut tork (pozitif yon)
t H
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Temel operatér paneli (BOP)

6.1 BOP genel bakis

Ekran Ornek Aciklama Notlar
T -Xx.X Mevcut tork (negatif yon)
£ -04
XXXXXX Mevcut pozisyon (pozitif yon) Sinirl goriintiileme uzunlugu nedeniyle
134279 sadece son alti basamak gosterilir.
XXXXXX. Mevcut pozisyon (negatif yon) Sinirli goriintiileme uzunlugu nedeniyle
1342749 sadece son alti basamak gosterilir.
DCxxx.x Mevcut DC baglanti voltaji
df5450
EXXXXX Pozisyon izleme hatasi
£ 1853
run Motor calisir durumdadir
rin
Con SINAMICS V-ASSISTANT devreye
Con alma araci ile servo siirlicli
arasindaki haberlesme kuruldu. Bu
durumda, BOP alarmlarin
temizlenmesi veya hatalarin
onaylanmasi disindaki tiim
islemlerden korunur.
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Temel operatér paneli (BOP)

6.1 BOP genel bakis
6.1.3 Kontrol diigmeleri

Kontrol diigmeleri

Digme Aciklama

Fonksiyonlar

M digmesi

M

¢ Mevcut menliden cikislar

» Ust seviye meniide calisma modlan arasinda gecis yapar

Tamam digmesi

Kisa basma:
e Secimi veya girisi onaylar
¢ Alt menlye girer

* Hatalari onaylar
Uzun basma:
Yardimci fonksiyonlari devreye alir

* JOG

¢ Parametre setini strlicliye kaydeder (RAM'dan ROM'a)
» Parametre setini varsayilana ayarlar

* Verileri aktarir (stiriciden mikro SD karta/SD karta)

* Verileri aktarir (mikro SD karttan/SD karttan striiclye)

* Aygit yazilimini glinceller

UP (Yukarr) digmesi

* Sonraki maddeye gecer
e Bir degeriartinr

e CW ydniinde kesik calistirma (saat yoni)

DOWN (Asagi) digmesi

»  Onceki maddeye gecer
e Birdegeri dusrir

e CCW ybniinde kesik calistirma (saatin tersi yon)

SHIFT (Degistir) diigmesi

Pozitif/negatif isaretli basamak dahil olmak lizere tek
basamak diizenlemesi icin imleci basamak basamak hareket
ettirir

Not:

isaret degistirildiginde,
gostermektedir.

" " pozitifi ve "-" negatifi

+

Surticlyu yeniden baslatmak igin dort saniye boyunca diigme kombinasyonuna basin

Sag iist kosede
omegin GOOO0".

goriintlilendiginde mevcut ekrani soldaki sayfaya hareket ettirir,

ornegin J 80 10 4.

+

+

Sag alt kosede « qgoriintilendiginde mevcut ekrani sagdaki sayfaya hareket ettirir,
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Temel operatdr paneli (BOP)

6.2

— 5 offF

6.2 Parametre yapisi

Parametre yapisi

SINAMICS V90 PN BOP'un genel parametre yapisi asagidaki sekilde tasarlanmistir:

Gug agik

Calisma ekrani

Duizenlenebilir
parametreler

Salt okunur parametre-
ler

: . A 4
PA-R | ——lp arA|l——-lpesgos— - 29018 —29845
v v

L E [ p——— -

dAtA

Fonksiyonlar

Flnl ——|Jo

B 1 & 1 & 1N :
: r 0020 —— r 002! —— ~ |r 2053 —r2599472|:
v v v

Y- HE
- m|m s

P UPdALE
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Temel operatér paneli (BOP)

6.3 Mevcut durum ekrani

Not
Artimli enkodere sahip bir servo motor icin ABS menii fonksiyonu yoktur.

ABS ment fonksiyonu sadece mutlak enkodere sahip bir servo motor icin mevcuttur.

6.3 Mevcut durum ekrani
Asagidaki siirtict durumlari agma sonrasinda calisma paneli kullanilarak izlenebilir:
e Servo kapali
* Mevcut hiz
* Mevcut tork
¢ DCvoltaji
¢ Mevcut pozisyon
¢ Pozisyon izleme hatasi

EJer servo devreye alma sinyali mevcutsa mevcut sirlicli hizi varsayilan durumda gosterilir;
aksi takdirde, "S OFF" (servo kapali) gorintdilenir.

p29002 ile, BOP lizerinde asagidaki slrtici durumu verilerinden hangilerinin
goruntilenecedini belirleyebilirsiniz:

Parametre Deger Anlam
p29002 0 (varsayilan) Mevcut hiz
1 DC voltaji
2 Mevcut tork
3 Mevcut pozisyon
4 Pozisyon izleme hatasi

Not
Degisiklik sonrasinda p29002kaydettiginizden emin olun.
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Temel operatér paneli (BOP)

6.4 Temel islemler

6.4 Temel islemler

Genel bakis

* Diizenlenebilir parametreler: tim P parametreleri "Para" menisiinden ayarlanabilen
parametrelerdir. Toplamda bes grup mevcuttur:

P APP: uygulama

P BASE: temel

P COM: haberlesme

P EPOS: temel pozisyonlama

P ALL: tim parametreler

* Salt okunur parametreler: Tim r parametreler "Data" menusilinde salt okunur
parametrelerdir. Bu parametrelerin sadece degerlerini okuyabilirsiniz.

Endeksli parametreler

Bazi parametreler cok sayida endekse sahiptir. Her endeks kendi anlamina ve karsilik gelen bir
degere sahiptir.

Endeksi bulunmayan parametreler

Endeksi olmayan tiim parametreler endekssiz parametrelerdir.
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Temel operatdr paneli (BOP)

6.4 Temel islemler

6.4.1 Parametrelerin diizenlenmesi
Bir parametre degerini iki ydntemle diizenleyebilirsiniz:
e Yontem 1: dederi dogrudan UP (Yukari) veya DOWN (Asadi) digmesi ile degistirin

Calisma ekrani : Endeks ile: :
1
S off : i
1 Degisiklik iptal edilirse 1
M l ! !
1 1
1 1
Hedef endeks . Varsayilan deger
1 1
PArA ! ! ‘ nn ‘ !
1 ooy | T '8 1
1 1
- ' mE |
Parametre grubu ! Hedef parametre . . I
. . ! Istenen deger | :
P RPP 28000 P28 iel| —in 000 ic !
1 1
. 1 M . 1
1 1
Alv | '
| p23020 |
1 Endeks olmadan: : "
1 Degisiklik iptal edilirse |
1
! - P RPP
1 M !
1 ! M
I Hedef parametre . Varsayilan deger . istenen deger :
1
1
—P23005 — T —>. Hi PA-R
1
: : |
1 ! "
1 ' i
| P2I005+
| K dAtR
Uzun basma M
£ A E3
------ —— 5AvE |~—Ja§ Fiunl
Yaklasik 20 s yanip sénme .
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Temel operatér paneli (BOP)
6.4 Temel islemler

* Yontem 2: SHIFT (Degistir) diigmesi ile imleci bir basamaga kaydirin, sonrasinda basamak
degerini UP (Yukari) veya DOWN (Asagr) diigmesi ile degistirin

Calisma ekrani

5 offF
gl
PRrAR
Parametre grubu Hedef parametre Varsayilan istenen deger
. .deger
P RPP P28000 ~P28026 ciiid o2 0. 02500,
[ M M M M M .
F28026
M
P RPP
M
PArA
M
dALtA
Uzun basma M
------ T _5AuE Jal . Finl

Yaklasik 20 s yanip sbnme

Not
p1414 ve p1656 parametreleri SHIFT (Degistir) digmesi kullanilarak degistirilemez.
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6.4 Temel islemler

6.4.2 Parametrelerin goriintiilenmesi
Bir parametreyi goriintiilemek icin asagidaki sekilde devam edin:

: Endeks ile:

Calisma ekrani

1

1 I
1 1
1 1 1
1 I :

1 1
5 off L Godo),
1
M | E ! 3 :
e in 805!
P A . H 235},
1 I . |
: i | g EIE
dAER - 0063~ |in 880
: M ' M :
1 1
[ .

6.4.3 "P ALL" menisiinde parametrelerin aranmasi

Eder parametrenin bagl oldugu grubu bilmiyorsaniz "P ALL" menistinden arayabilirsiniz.

Calisma ekrani

5 off
M
PR-R
£
5 AprLp FH_L!P e Mg =Pa::/

b

istenen parametre

c3

[ {
U A |

TN
EEY

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
166 isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Temel operatér paneli (BOP)

6.5 Yardimci fonksiyonlar

Not
Gecersiz parametre numarasi

Eger girilen parametre numarasi kullanilmiyorsa giris dederine en yakin olan parametre
numarasi gosterilecektir.

6.5 Yardimci fonksiyonlar

Toplamda, alti BOP fonksiyonu mevcuttur:

Functions

Q
o
°~
w
- ®
3

v v
UPdALE| — 5d--dr| — dr--5d
© N o W o

@ Kesik calistirma (® Ayarlanan parametreyi bir mikro SD
karttan/SD karttan bir stirlicliye kopyalayin

(@ Parametre setini stirlicliye kaydedin ® Aygit yazilimini gtincelleyin

(® Parametre degerlerini varsayilana geri alin (@ Mutlak enkoderi ayarlayin
NOT:

Bu fonksiyon sadece mutlak enkodere sahip
bir servo motor baglandiginda kullanilabilir.

® Ayarlanan parametreyi siriictiden bir
mikro SD karta/SD karta kopyalayin
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6.5 Yardimci fonksiyonlar

6.5.1

168

JOG

Not

Kesik Calistirma fonksiyonunu etkinlestirmek icin p29108 parametresinin 0 bitini 1'e ayarlayin
ve sonra parametre ayarini kaydedin ve sirliclyl yeniden baslatin.

Normal bir calisma saglamak icin EMGS dijital sinyalini bir yliksek seviyede (1) tutun.

Kesik calistirma fonksiyonu ile bagli motoru calistirabilir ve Kesik calistirma hizini veya Kesik
calistirma torkunu izleyebilirsiniz.

Bagl motoru Kesik calistirma fonksiyonu ile calistirmak ve Kesik calistirma hizini
goruntilemek icin asagidaki sekilde devam edin:
Kesik calistirma hizi (6rnek)

Bagl motoru Kesik calistirma fonksiyonu ile calistirmak ve Kesik calistirma torkunu
goruntilemek icin asagidaki sekilde devam edin:

Fonksiyonlar . .

nn
Fnl |——jo8 —— 0s
Hiz degeri
M '
(nn
Uy

Kesik ¢alistirma hizi

Kesik calistirma torku (6rnek)

Fonksiyonlar . .
nn

Finl — /o § A
Hiz degeri

|

t 0.0

Tork degeri

alv

& 100

Kesik ¢alistirma torku

DiKKAT

JOG calistirmayi tamamladiktan sonra JOG modundan cikin.

Servo slirlicli Kesik calistirma modunda ise servo motor calismaz.
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6.5 Yardimci fonksiyonlar

6.5.2 Parametrelerin kaydedilmesi (RAM'dan ROM'a)

Bu fonksiyon bir parametre setini strticii RAM'Indan stirlici ROM'una kaydetmek igin
kullanihr.

Bu fonksiyonu kullanmak icin asagidaki sekilde devam edin:

Uzun basma
Fonksiyonlar . . .
—
Finl |—— 109 |—a— ~[5AuE | |------
. Yaklasik 20 s yanip s6ner
Not

Mikro SD kartin/SD kartin takilmasi veya cikariimasi kaydetme hatasina neden olacaktir.

Kaydetme sirasinda mikro SD karti/SD karti takmayin veya ¢ikarmayin; aksi takdirde, kaydetme
islemi basarisiz olacaktir.

Not

* Eger bir mikro SD karti/SD karti takilmissa parametre seti es zamanli olarak mikro SD
kart/SD kart lizerine kaydedilecektir.

* Kaydetme islemi sirasinda tiim sinyal fonksiyonlari devre disi kalacaktir. Sinyal
fonksiyonlarini sonra kullanin.

Referans

Parametrelerin diizenlenmesi (Sayfa 164)
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6.5 Yardimci fonksiyonlar

6.5.3 Parametrelerin varsayilana ayarlanmasi
Bu fonksiyon tim parametreleri varsayilan degerlerine sifirlamak icin kullanilir.

Parametreleri kendi varsayilan degerlerine sifirlamak icin asagidaki sekilde devam edin:
Uzun basma

Fonksiyonlar . .

FUunl — Jo 5 i - dEFU EE——

Yaklasik 25 s karanlik

Calisma ekrani

5 ofFF

g

Uzun basma .
. Fonksiyonlar
" _r
------ ' SAE |~——— Jo9 |—FUnl
——
Yaklasik 20 s yanip séner .
Not

Parametre setini varsayilan degere aldiktan sonra parametre setini kaydetmelisiniz; aksi
takdirde, varsayilan degerler stirlici ROM'una kaydedilmeyecektir.

Referans
Parametrelerin kaydedilmesi (RAM'dan ROM'a) (Sayfa 169)
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6.5 Yardimci fonksiyonlar

6.5.4 Verilerin aktarimi (siiriiciiden SD'ye)

Parametre setini BOP yardimiyla slriicii ROM'undan bir mikro SD karta/SD karta
kaydedebilirsiniz. Bunu yapmak icin asagidaki sekilde devam edin:

Uzun basma
Fonksiyonlar . . .
—
Fnl | ——|Jo8 |—0—— ~|dr--5d| ____|------
. Yaklasik 20 s yanip séner
Not

Surlcl ve SD karti arasindaki veri aktarimi sadece siirlicli "servo kapali" durumunda
oldugunda mimkdnddr.

Not
Mikro SD kartin/SD kartin takilmasi veya cikariimasi aktarim hatasina neden olacaktir.

Aktarim sirasinda mikro SD karti/SD karti takmayin veya cikarmayin; aksi takdirde, aktarim
islemi basarisiz olacaktir.

Not

Yazma korumasi fonksiyonu SINAMICS V90 PN tarafindan desteklenmez. Mikro SD kartim/SD
kartin yazma koruma fonksiyonu devrede olsa dahi mikro SD kart/SD kart icerisindeki verilerin
Uzerine yazilacaktir.
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6.5 Yardimci fonksiyonlar

6.5.5

Fonksiyonlar

Flunl

172

Verilerin aktarimi (SD'den siiriiciiye)

Ayni zamanda verileri bir mikro SD karttan/SD karttan sirtici ROM'una yiikleyebilirsiniz. Bunu
yapmak icin asagidaki sekilde devam edin:

Uzun basma
B B
— /o § . Sd--dr|
Yaklasik 20 s yanip s6ner
Not

Surlcl ve SD karti arasindaki veri aktarimi sadece siirlicli "servo kapali" durumunda
oldugunda mimkdnddr.

Not

Mikro SD kartin/SD kartin takilmasi veya cikariimasi aktarim hatasina neden olacaktir.

Aktarim sirasinda mikro SD karti/SD karti takmayin veya cikarmayin; aksi takdirde, aktarim
islemi basarisiz olacaktir.

Not

Parametre tutarsizhgi

Eger mikro SD kart/SD kart lizerindeki parametreler siirlici bellegindeki mevcut parametreler
ile tutarsizsa degisiklikleri uygulamak icin servo siirlicliyli yeniden baslatmalisiniz.
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6.5 Yardimci fonksiyonlar

6.5.6 Aygit yaziliminin giincellenmesi

BOP'un aygit yazilimi glincelleme fonksiyonu ile slriicti aygit yazilimini glincelleyebilirsiniz.
Bunu yapmak i¢in uygun aygit yazilimi dosyalarini bir mikro SD kartta/SD kartta saklamalisiniz

ve karti mikro SD kart/SD kart yuvasina takmalisiniz. Bundan sonra asagidaki sekilde devam
edin:

Uzun basma

Fonksiyonlar . . .
Finl 09

—— |Jo — e UPIALE——

iki gbsterge kirmizi renkte 1 Hz frekansta yanip
sonene kadar yaklasik 4 dakika bekleyin,
sonrasinda SD karti ¢ikarin ve surlclye yeniden
glc verin.

Cihaz yazilimini glincelledikten sonra, parametreleri varsayilan dederlerine ayarlamaniz
gerekir. Varsayilan deger islemi icin bkz. "Parametrelerin varsayilana ayarlanmasi (Sayfa 170)".

Not

Cihaz yazilimini giincellemeden &nce siirticli verilerini bir mikro SD karta/SD karta
yedekleyebilirsiniz. Glincellemeden sonra bu verileri kullanmak isterseniz verileri mikro SD
karttan/SD karttan surticliye kopyalayabilirsiniz (Sayfa 172).

ADiKKAT

Uygun olmayan aygit yazilimi dosyalari nedeniyle giincelleme hatasi

Uygun olmayan aygit yazilimi dosyalari veya eksik dosyalar nedeniyle glincelleme hatasi
meydana gelebilir. Glincelleme basarisiz olursa RDY gdstergesi 2 Hz'de yanip séner ve COM
gostergesi kirmizi renkte acilir. E§er mikro SD kart/SD kart tGizerindeki aygit yazilimi dosyalari
bozuksa servo siirlicii acma sonrasinda baslatilamayacaktir. Eger mikro SD kart/SD kart

Uzerindeki aygit yazilimi servo suirliciniin mevcut aygit yazilimi ile ayniysa sadece bir
yeniden baslatma gerceklestirilir.

* Uygun aygit yazilimi dosyalarini kullanarak aygit yazimini yeniden giincellemeyi
deneyin. Ariza devam ederse yerel distribiitoriinlizle irtibata gecin.

Not
Suriciiyu yeniden baslatarak aygit yazilimini giincelleyin.

Dogru aygit yazilimi dosyalarina sahip mikro SD karti/SD karti taktiktan sonra, strliclyl
yeniden baslatarak aygit yazilimini giincelleyebilirsiniz.
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6.5 Yardimci fonksiyonlar

6.5.7 Mutlak enkoderin ayarlanmasi

Not
Motor tipi

Bu fonksiyon sadece mutlak enkodere sahip bir servo motor kullandiginizda mevcuttur.
Servo motoru durdurun

Mutlak enkoderi ayarlamadan dnce servo motoru durdurun.

BOP fonksiyon menusi "ABS" ile, mutlak enkoderin mevcut pozisyonunu sifir pozisyonu
olarak ayarlayabilirsiniz. Bunu yapmak icin asagidaki sekilde devam edin:

Uzun basma
Fonksiyonlar . - .
Finl |——=|t09 |—z— - A5 |—|------
- Yaklasik 2 s yanip séner
A.b.S5
Uzun basma . .
-—
------ ne—— Y '3

Yaklasik 20 s yanip s6ner

Not
Parametreyi kaydedin

Pozisyon degeri p2525 parametresine kaydedilir. Sifir pozisyonunu ayarladiktan sonra
parametreleri kaydetmelisiniz.
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Kontrol islevleri

7.1 Genel fonksiyonlar
7.1.1 Motor calisma yonu

p29001 parametresi ile motorun donils yonlni tersine cevirebilirsiniz. Cikis sinyali analog

izleme polaritesi yoniin ters cevrilmesi sirasinda degismeden kalir.

ayari)

&)

Cikis torku

Motor hizi

Parametr | Deger Aciklama Ayar noktasi
€ Pozitif Negatif
p29001 0 | CWileriyondir (fabrika | «  Analog izleme:  Analog izleme:

Motor hizi

\
u.i

Cikis torku

CCW ileri yondur

)

* Analog izleme:

Motor hizi

N

u-.

Cikis torku

Cikis torku

Motor hizi

* Analog izleme:
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Kontrol islevleri

7.1 Genel fonksiyonlar

7.1.2 %300 asir yliklenme kapasitesi

SINAMICS V90 servo sdrticller belirli bir stire boyunca %300 asiri yiklenme kapasitesi ile
calisabilirler. Asagidaki semalar detaylari gostermektedir:

200 V degisken servo siiriicii

Yikstiz Yukla
| |

Imax Imax

| |14 _||-e3s

+—10 s—
In < In
=110 s—
t t
Imax =3 xIn Imax=3xIn
400 V degisken servo siiriicii
Yiksliz Yakli
| |

Imax Imax

| |2 _||-03s

H—10 s—
In In
=110 s—
t t
Imax=3xIn Imax=3xIn
7.1.3 Servo KAPALI iken durdurma

Stirlict "servo kapal" durumunda oldugunda bir durdurma yontemi segebilirsiniz. Asagidaki
durdurma yéntemleri mevcuttur:

¢ Hiz kesme (OFF1)
e Bosta yavaslama (OFF2)
e Hizli durus (OFF3)

Hiz kesme (OFF1) ve bosta yavaslama (OFF2)

Hiz kesme ve bosta yavaslama PROFINET kontrol kelimeleri STW1.0 ve STW1.1 ile
yapilandirilabilir:
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Hiz kesme (OFF1)

7.1 Genel fonksiyonlar

(0-1)

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
STW1.0 Yikselen kenar Glic devresi acilmistir (stirlicli "servo acik" durumundadir) ve

servo motor ¢calismaya hazirdir.

0

Motor hiz keser.

Not:

Kontrol kelimesi STW1.0 motorun baslatilmasini ve durdurulmasini kontrol etmek icin kullanilabilir.

Bosta yavaslama (OFF2)

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
STW1.1 1 Servo motor calismaya hazirdir.

0 Motor bosta yavaslar.

Hizli durus (OFF3)

Hizli durus PROFINET kontrol kelimesi STW1.2 veya dijital giris sinyali EMGS ile

yapilandirilabilir:

PROFINET kontrol kelimesi ile yapilandirma

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
STW1.2 1 Servo motor ¢alismaya hazirdir.

0 Hizl durus.

Dijital giris sinyali ile yapilandirma

DI Sinyali Ayar Aciklama
EMGS 1 Servo motor calismaya hazirdir.
0 Hizl durus.

PROFINET kontrol kelimesi ve dijital giris sinyali EMGS hakkinda detayli bilgi icin "Kontrol
kelimesi tanimi (Sayfa 227)" ve "Dijital girisler/¢ikislar (DIs/DOs) (Sayfa 124)" kismina bakin.
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7.1.4 Sabit durusa hareket

Fonksiyon bir hata sinyali verilmeden belirlenen bir torkta motoru sabit durusa getirmek icin
kullanilabilir. Belirlenen tork olusur ve motor sabit bir durusa geldikten sonra uygulanir.

istenen tork azaltma (st ve alt tork sinirinin dlceklendirilmesi ile elde edilebilir.

"Sabit durusa git" sonrasi

gergek pozisyon

-

D

Program bitis pozisyonu

1 Sabit durus
denetleme
penceresi

Baslangi¢ pozisyonu

=

B

Hiz (S) kontrol modunda fonksiyonun davranisi

SINAMICS V90 PN hiz (S) kontrol modunda calistiginda, "sabit durusa git" fonksiyonu standart
telegram 1 disinda tim telegramlarda kullanilabilir, clinkl telegram lizerinden fonksiyon
STW2 ve ZSW2'nin bir parcasidir ve standart telegram 1 icerisine dahil degildir.

Fonksiyon PROFINET kontrol kelimesi STW2.8 ile devreye alinabilir ve strtici durumu ZSW2.8
durum kelimesi ile gdsterilebilir:

Kontrol Deger Aciklama
kelimesi
STW2.8 1 "Sabit durusa git" fonksiyonunun aktivasyonu
0 "Sabit durusa git" fonksiyonunun devreden cikarilmasi
Durum kelimesi Deger Aciklama
ZSW2.8 1 Sabit durusa git ulasildi
0 "Sabit durusa git" durumu yok

PROFINET telegramlari 2, 3 ve 5 kullanildiginda, bir tork azaltmasi aktariimaz. "Sabit durusa
git" fonksiyonu devreye alindiginda, motor tork sinirlarina dogru hizlanir.

PROFINET telegramlari 102 ve 105 kullanildi§inda, tork MOMRED kontrol kelimesi ile

azaltilabilir.

178

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Kontrol islevleri

7.1 Genel fonksiyonlar

M_sinir

Mevcut tork

N—

Hiz ayar noktasi

Tork azaltma MOMRED
(sadece telegram 102 ve 105 igin)

LT |

Sabit durusa git etkin

> Sabit durusa ulasildi

A
y

Tork sinirina ulasildi

Ornek

Bu 6rnek "Sabit durusa git" fonksiyonunu S kontrol modunda kullandiginizda calisma
prosedurlerini gosterir.

On kosullar
0,4 kW distk ataletli bir motor kullanin (anma torku = 1,27 Nm)
Prosediirler
1. "Sabit durusa git" fonksiyonunu devreye almak icin STW2.8 = 1 olarak ayarlayin.
2. Gereken tork sinirini ayarlayin. Asagidaki iki tork sininndan dusiik olan aktif olandir.
Varsayim
Dahili tork sinirt TLM:
— p29050[0] = 300 — Pozitif tork siniri
— p29051[0] =-300 — Negatif tork siniri
Genel tork siniri:
— p1520 =100 Nm — Pozitif genel tork siniri
— p1521 =-150 Nm — Negatif genel tork siniri
3. Tork azaltmayr MOMRED kontrol kelimesi ile ayarlayin (sadece telegram 102 ve 105 icin).

Tork azaltma fonksiyonu kullanildiginda, gercek tork sinir degerinin hesaplanmasi
asagidaki sekilde gosterilir:

Gergek tork sinir degeri = Tork siniri x (1 - referans tork yiizdesi)

Ornek

— Bu ornekte aktif tork siniri dahili tork sinirt TLM'dir (tork siniri = %300 x anma torku)
— MOMRED = 3600 heks (13824 ond)

Gergek tork sinir dederi = %300 x 1,27 Nm x (1 - 13824/16384) = 0,5953 Nm
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4. Motor Uzerinde servo ve sabit durusa dogru gecis yapar.

Motor durusa ulasana kadar ayarlanan hizda calisir ve tork sinirina ulasilana kadar durusa
dogru calismaya devam eder.

Telegram 2, 3 ve 5 icin tork sinir durumu durum kelimesinde gosterilebilir ZSW1.11.
Telegram 102 ve 105 i¢in bu durum MELDW.1 durum kelimesinde gd&sterilebilir.

Fonksiyonun temel pozisyonlama (EPOS) kontrol modundaki davranisi

180

Strlict EPOS capraz blok modunda calisirken, eger bir capraz bloga FIXED STOP komutu
(p2621[0...15] = 2) ile islem yapilirsa fonksiyon baslatilir. FIXED STOP fonksiyonu icin gereken
sikistirma torkunu p2622[0...15] gbrev parametresi ile ayarlayabilirsiniz. Eger sabit durus
islevini yapmazsa ayarlanabilir bir sabit durusa hareket denetleme penceresi, sliriciiniin
pencere disina ¢ikmasini 6nler. Capraz blok parametrelerinin ayarlanmasi hakkinda daha fazla
bilgi icin bkz. Kisim "Capraz bloklar (Sayfa 205)".

Parametre Ayar degeri Aciklama
p2621[0...15] 1 (varsayilan) POSITIONING
2 FIXED STOP
ENDLESS_POS
ENDLESS_NEG
WAITING
GOTO
SET_O
RESET O
JERK

O |0 |N |y |u D |W

Farkli capraz blok gdrevine bagli olan ek verileri p2622 parametresi ile ayarlayabilirsiniz:

Parametre Aciklama
p2622[0...15] | FIXED STOP: Sikistirma torku ve sikistirma kuvveti (déner 0...65536 [0,01 Nm])
WAITING: Gecikme siresi [ms]
GOTO: Blok numarasi
SET_O: 1, 2 veya 3 - dogrudan cikis 1, 2 veya 3 (her ikisi) ayarlanir
RESET_O: 1, 2 veya 3 - dogrudan cikis 1, 2 veya 3 (her ikisi) sifirlanir
JERK: O - devre disi birak; 1 - etkinlestir

Baslangi¢ pozisyonundan itibaren hedef pozisyona parametrelenmis hizla ulasilir (p2618).
Sabit durus (is parcasi), baslangi¢ pozisyonuyla eksenin frenleme noktasi arasinda olmalidir;
yani hedef pozisyon, is parcasinin icine yerlestirilmistir. Onceden belirlenmis tork siniri
baslangictan itibaren gecerlidir, yani sabit durusa hareket de disik torkla gerceklesir.
Onceden belirlenmis hizlanma ve yavaslama devreden cikarmalari ve gecerli hiz devreden
cikarmasi da ekin durumdadir.
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M_sinir

Mevcut tork

\/_

Capraz blok [x] igin goérev
secimi (p2621 = 2)

Programlanan pOZiSYON - -------xxxrsmremrmmmemsem s

Maksimum takip hatasi (p2634) -j---------------s-mmrmemrmmrmemmmemeeecemeeee e —

B } Sabit durus izleme
................................ . penceresi (p2635)

Mevcut pozisyon

Pozisyon ayar noktasi
Pozisyon gercek deger

Sabit durus sikistirma I

torkuna ulasildi

Sabit durusa ulasildi

Not
Sabit durusa hareket fonksiyonu calistinldiginda F7452 devre disi kalir.

Sabit durusa ulasildi

Eksen mekanik sabit durusla temas ettigi anda, stirlicideki kapali devre kontroll torku artinr
ve bdylece eksen harekete gecer. Tork, is icin belirlenen degere kadar artmaya devam eder ve
sonra sabit kalir. E§er mevcut pozisyon izleme hatasi, p2634 parametresinde belirlenen
degeri asarsa (sabit durus: maksimum izleme hatasi), sabit durusa ulasihr.

"Sabit durusa ulasildi” durumu tespit edildiginde "Sabit durusa hareket" isi sona erer. is
parametrelendirmesine bagli olarak program bir sonraki bloga ilerler. Strticl, sonraki
pozisyonlama isi gerceklesene veya sistem kesik calistirma moduna gecene kadar sabit
durusta kalir. Bu nedenle sikistirma torku, sonraki bekleyen gorevlerde de uygulanir.
CONTINUE_EXTERNAL_WAIT devam kosulu, bir adim etkinlestirme sinyali harici olarak
uygulanana kadar stirliciinlin sabit durusta kalmasi gerektigini belirtmek icin kullanilabilir.

Suirlict sabit durusta bulundugu stirece, pozisyon ayar noktasi gercek pozisyon degerine
ayarlanir (pozisyon ayar noktasi = gergek pozisyon dederi). Sabit durus denetlemesi ve kontrol
cihazi etkinlestirilmistir.

Not

Surlict sabit durustaysa "Referans noktasi ayarla" kontrol sinyali kullanilarak referanslanabilir.
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Eksenin sabit durus olarak tespit edilen pozisyonu, sabit durus icin secilen denetleme
penceresinden (p2635) disari cikarsa hiz ayar noktasi 0'a ayarlanir ve F7484 "Sabit durus
denetleme penceresinin disinda" arizast OFF3 (hizli durma) tepkisi ile birlikte tetiklenir.
Denetleme penceresi p2635 parametresi ("Sabit durus denetleme penceresi”) kullanilarak
ayarlanabilir. Hem pozitif hem de negatif capraz dogrultular icin gecerlidir ve sadece eksen
sabit durusun oOtesine gecerse tetiklenecek bicimde secilmelidir.

Sabit durusa ulasiimadi

Fren uygulama noktasina ulasildiginda "sabit durusa ulasildi” durumu tespit edilmediyse
F7485 "Sabit durusa ulasilmadi” hatasi, hata tepkisi OFF1 ile tetiklenir, tork siniri iptal olur ve
sirlicli capraz blogu iptal eder.

ilgili parametreler

« p2617[0...15] EPOS capraz blok, pozisyon

« p2618[0...15] EPOS capraz blok, hiz

e p2619[0...15] EPOS capraz blok, hizlanma devreden cikar
e p2620[0...15] EPOS capraz blok, yavaslama devreden ¢ikar
e p2621[0...15] EPOS capraz blok gérevi

e p2622[0...15] EPOS capraz blok gérev parametresi

* p2634 EPOS sabit durus maksimum izleme hatasi

e p2635 EPOS sabit durus denetleme penceresi

Yukaridaki parametrelerle ilgili daha fazla bilgi icin bkz. B6Iim "Parametre listesi (Sayfa 283)".

Ornek

Bu Ornek "Sabit durusa git" fonksiyonunu EPOS kontrol modunda kullandiginizda ¢alisma
prosedirlerini gosterir.

On kosullar
0,4 kW distik ataletli bir motor kullanin (anma torku = 1,27 Nm)
Prosedurler
1. PLC ve V90 PN sirlictslnd yapilandirin. Telegram 111 secin.
2. Capraz blok 0 hedef pozisyonunu ayarlayin.
p2617[0] = 10000
3. Capraz gorevi "FIXED STOP" olarak yapilandirin.
p2621[0] =2
4. Tork sinirini 0,1 Nm olarak ayarlayin.
p2622[0] =10

5. Maksimum izleme hatasini p2634 ile ve izleme penceresini p2635 ile ayarlayin.
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6. Referanslama gergeklestirin.
Not:

SINAMICS V90 PN EPOS capraz blok modunda calisirken referanslama ekseni hareket
ettirmeden 6nce gerceklestirilmelidir.

7. Surlci referanslamayi basarili sekilde gerceklestirdikten sonra, capraz blok 0'' STW1.6
kontrol kelimesi ile tetikleyin.

8. Sabit durusa ulasilmast ile ilgili stirlict durumunu kontrol edin.
Sabit durusa ulasildi:

— Eger mevcut pozisyon izleme hatasi p2634 parametresinde ayarlanan dederi gecerse,
sabit durusa ulasiimistir.

Sabit durusa ulasiimadi:

— Sabit durusa ulasildiktan sonra eksen sabit durustan ayrilirsa ve izleme penceresinin
(p2635) disina gikarsa hiz ayar noktasi O olarak ayarlanir ve F7484 hatasi olusur.

— Fren uygulama noktasina ulasildiginda "sabit durusa ulasildi” durumu tespit
edilmediyse F7485 hatasi olusur.

9. "Sabit durusa ulasildi" durumu tespit edildiginde "Sabit durusa hareket" isi sona erer. is
parametrelendirmesine bagl olarak program bir sonraki bloga ilerler.

7.1.5 Pozisyon izleme
Pozisyon izleme fonksiyonu asagidaki 6zellikleri gerceklestirmek tzere kullanilabilir:
e Tek donlsli bir mutlak enkoder icin sanal bir coklu déniis ayarlanmasi
* Pozisyon alaninin genisletilmesi
* Disli kutulan kullanilirken yiik pozisyonunun yeniden dretilmesinin devreye alinmasi

EJer pozisyon izleme fonksiyonu devredeyse, gercek pozisyon degeri strticliniin enerjisini
kestiginizde kapali durumda tutan bellekte saklanabilir. Striicliniin gliciint yeniden
actiginizda, kaydedilen pozisyon degeri siirlict tarafindan okunabilir.

Sanal cok donslii enkoder

Pozisyon izlemesi aktif olan (p29243 = 1) tek donlsli bir mutlak enkoder igin sanal bir cok
donusli hassasiyet girmek amaciyla p29244 kullanilabilir. Bu, bir tek déniisli enkoderden bir
sanal cok donusli enkoder degeri olusturmanizi saglar. r2521 icerisindeki gercek pozisyon
degeri 232 yer ile sinirlanmistir.

* Pozisyon izleme devreden c¢ikarildiginda (p29243 = 0):
Enkoder gercek pozisyon degeri arali§i = gercek tek doniisli hassasiyet
* Pozisyon izleme devrede oldugunda (p29243 = 1):

Enkoder gercek pozisyon degeri arahi§i = gercek tek donislii hassasiyet x sanal ¢cok
donusli hassasiyet (p29244)
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Tolerans penceresi

Tolerans penceresi bir enkoder donlsliniin ¢ceyregi olarak 6nceden ayarlanmistir. Strtcl
acildiktan sonra, kaydedilen pozisyon ile gercek pozisyon arasindaki fark belirlenir. Fark baz

alinarak asagidaki durumlar gecerli hale gelir:

e Fark tolerans penceresinin igerisindeyse:

Pozisyon gercek enkoder degeri ile yeniden Uretilir.

e Fark tolerans penceresinin Gzerindeyse:

F7449 hatasi (EPOS kontrol modu icin) verilir.

DiKKAT

Siricii kapah oldugunda eksen hareketi sonucu ¢ok déniislii pozisyon kaybi
Surlict kapali oldugunda eger eksen hareket ederse, surlicii coklu déniis pozisyonunu
saklamaz (sanal ¢cok donuslii enkoder kullanildiginda). Gergek pozisyon kaybolur.

Motor tutma fren fonksiyonu pozisyon izleme fonksiyonunu kullandi§inizda devreye
alinir.

Pozisyon alani genisletme

Pozisyon izleme fonksiyonu devreye alindiktan sonra pozisyon alani genisletilebilir.

Ornek

Burada sekiz enkoder déniisiinii temsil eden bir mutlak enkoder kullaniimistir.

* Eger pozisyon izleme fonksiyonu devreden cikarilirsa (p29243 = 0), +/- 4 enkoder doniist
icin pozisyon yeniden olusturulabilir.

e Eger pozisyon izleme fonksiyonunu (p29243 = 1) etkinlestirirseniz ve sanal cok donis
p29244 = 24 olarak ayarlarsaniz ve disli oranini p29248/p29249 = 1 yaparsaniz, +/- 12
enkoder donusi (yiik dislisi ile +/- 12 ylik doniisii) icin pozisyon yeniden olusturulabilir.

Uzatilmis pozisyon araligi

184

Konum Sanal ¢ok donis kullanilarak (dahili
A olarak EPOS araligina benzetilir)
- - 1
|
|
- - 1
-
- -
- -
| - -
1 -
| -
Enkoder devir sayisi 12521 =0 LU
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Mekanik disli yapilandirmasi

Eger motor ile ylik arasinda mekanik bir disli kullaniyorsaniz ve pozisyon kontroli islemi igin
bir mutlak enkoder bulunuyorsa, enkoderin disina ¢cikmasi halinde enkoder sifir pozisyonu ile
ylk arasinda bir ofset olusur (disli oranina bagh olarak).

Not

Coklu donis hassasiyeti ile modulo arahi§i (p29246) arasindaki oran bir tam sayi degildir, ¢cikis
olarak hata F7442 verilir.

Coklu donis hassasiyeti ve modulo arali§i arasindaki orani bir tam sayi yapmak icin asagidaki
formilleri inceleyin. v orani asagidaki sekilde hesaplanir:

e Pozisyon izlemesiz motor enkoderi (p29243 = 0):
— Cok donusli enkoderler icin:
v = (4096 x p29247 x p29248)/(p29249 x p29246)
— Tek donisli enkoderler icin:
v =(p29247 x p29248)/(p29249 x p29246)
e Pozisyon izlemeli motor enkoderi (p29243 = 1):

v =(p29244 x 29247)Ip29246

Ornek
|: 7 dis
Motor ‘ J—
21 dis Yik
Disli kutusu

* Disliorani = p29248 : p29249=1:3
¢ Mutlak enkoder sekiz enkoder donistinii sayabilir

¢ Pozisyon izleme devreden cikariimistir (p29243 = 0)

/D|$a clkma

[}

Enkoder devir
sayisl

Konum—

YUk pozisyonu Enkoderin disa ¢ikmasi igin ofset
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Enkoderin her disina gikisi icin 1/3 yik donlist degerinde bir yiik tarafi ofseti bulunur,
enkoderin li¢ kez disa ¢ikmasi sonrasinda motor ve yik sifir pozisyonu tekrar ¢akisir. Yikiin
pozisyonu bir disa cikma sonrasinda net bir sekilde yeniden olusturulamaz.

Bu durumda, eder pozisyon izleme fonksiyonunu etkinlestirirseniz (p29243 = 1 olarak
ayarlayin) ve sanal coklu donlistii p29244 = 24 yaparsaniz, disli orani enkoder gercek pozisyon
degeri ile hesaplanir.

A

Enkoder devir
sayisl

Konum—]

YUk pozisyonu

Not

p29243'l 1'e ayarladiktan sonra "ABS" fonksiyonunu tekrar gergeklestirdiginizden emin olun.

Onemli parametrelere genel bakis

186

e p29243 Pozisyon izleme aktivasyonu

e p29244 Mutlak enkoder sanal dénis turlar
e p29248 Mekanik vites: Pay

* p29249 Mekanik vites: Payda

e r2521[0] LR pozisyon giincel degeri
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7.2 Temel pozisyonlama (EPOS)

7.2.1 Mekanik sistem ayari

Mekanik sistemin parametrik hale getirilmesi ile, fiziksel hareketli parga ile uzunluk birimi (LU)
arasindaki baglanti kurulur.

p29248: yuk devir sayisi

Servo Motor /\
Enkoder /\ : J T !
p29247: Yik devri basina LU

> |
Sabit pozisyon X/
ayar noktasi

p29249: motor devir sayisi

Sabit pozisyon ayar noktasinin birimi Uzunluk Birimidir (LU). Sonraki pozisyon ayar noktasi,
ilgili hiz degeri ve hizlanma degeri dahili pozisyon kontrol modundaki birim olarak LU'yu
koruyacaktir.

Ornek olarak bir bilyali vida sistemi alindiginda, eger sistem 10 mmj/devir (10000 pm/devir)
adima sahipse ve uzunluk biriminin hassasiyeti 1 ym (1 LU = 1 pym) ise, bir ylik devri
10000 LU (p29247 = 10000)'e karsilik gelir.

Not

EJer p29247 dederi N kez artarsa, of p2542, p2544 ve p2546 degerleri de uygun sekilde N
kez artmahdir. Aksi takdirde, F7450 veya F7452 hatasi meydana gelir.

ilgili parametreler

Parametre Aralik Fabrika ayari Birim Aciklama
p29247 1ile 2147483647 10000 - Yik devri basina LU
arasl
p29248 1 ile 1048576 arasi 1 - Yik devirleri
p29249 1 ile 1048576 arasi 1 - Motor devirleri
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Mekanik sistem yapilandirma 6rnekleri

Adi Aciklama Mekanik sistem
m Bilyali vida Disk tabla
Yiik mili islenecek parga
~. Hﬁ Yiik mili
M Motor
Bilyali vida adimi: 6 mm
1 ’t\)/l?'k?ni'k sistemi e Bilyali vida adimi: 6 mm * DOnUs agisi: 3600
elirleyin
Y ¢ Rediksiyon disli orani: 1:1 e Rediiksiyon disli orani: 3:1
LU tanimi 1TLU=1pm 1LU=0,01°
3 | YUk mili devri basina LU | 6/0.001 = 6000 LU 360/0.01 = 36000 LU
degerini hesaplayin
4 Earametrele p29247 6000 36000
ri ayarlayin p29248 1 1
p29249 1 3
7.2.2 Dogrusal/modiiler eksen yapilandirmasi

Mevcut uygulamaniza goére dogrusal eksen veya modiler eksen arasinda secim yapabilirsiniz.
Dogrusal eksen sinirli bir capraz hareket araligina sahiptir ve bu SINAMICS V90 PN servo
surticlinlin fabrika ayandir.

Moddiler eksen sinirlanmamis capraz hareket araligina sahiptir. Pozisyonun deger araligi
p29246 icerisinde belirlenen dederden sonra kendini tekrar eder. Ek olarak asagidaki
parametreleri ayarlayarak modiler ekseni kullanabilirsiniz:

Parametre Aralik Birim Varsayilan Aciklama
p29245 0 ||e 1 arasi - 0 . 0: doérusa' eksen
* 1:modiler eksen
p29246 1ile 2147482647 LU 360000 | Moddler arahk
arasl
Not

p29245 parametresini degistirdikten sonra, yeniden referanslama islemini ylrttmelisiniz.
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7.2.3

7.2 Temel pozisyonlama (EPOS)

Geri tepme telafisi

Genel olarak, geri tepme mekanik kuvvet bir makine parcasi ile striicl arasinda aktarildiginda
meydana gelir:

[

— et —

Geri tepme: p2583

Eger mekanik sistem sifir geri tepmeye sahip olacak sekilde ayarlanacaksa/tasarlanacaksa, bu
yuksek asinmaya sebep olacaktir. Yani, makine parcasi ile enkoder arasinda geri tepme
meydana gelebilir. Dolayli pozisyon algilamaya sahip eksenler icin capraz yoniin arti yon ile
eksi yon arasinda degistirildigi bir proseste eksen calistirildiginda, mekanik geri tepme hatali
capraz mesafeye neden olur ¢linkl eksen cok uzagda gider veya yeterince uzaga gidemez.

Not
Geri tepme telafisi icin 6n kosullar

Geri tepme telafisi asagidakilerden sonra aktiftir;

e eksen, artimh 6lgiim sistemi icin referanslanmistir. Referanslama hakkinda detayli bilgi icin
"Referanslama (Sayfa 192)" kismina bakiniz.

e eksen, mutlak 6lglim sistemi icin ayarlanmistir. Referans icin "Mutlak enkoderin
ayarlanmasi (Sayfa 174)" kismina bakiniz.

Geri tepmeyi telafi etmek icin belirlenen geri tepme dogru polarite ile p2583 icerisinde
tanimlanmalidir. Her déniis yoni cevrilmesinde, mevcut capraz hareket yéniine gore eksenin
mevcut de§eri dlzeltilir.

Eder eksen referanslanmissa veya ayarlanmissa, p2604 parametresinin ayari (referans
noktasina yaklasma, baslangic yoni) telafi degerini devreye almak icin kullanilir:

p2604 Capraz yon Telafi degerini etkinlestirme
0 Negatif Hemen
1 Pozitif Hemen

Parametre ayarlari

Parametre Aralik Birim Varsayilan Aciklama
p2583 -200000 ile LU 0 Geri tepme telafisi
200000 arasl
p2604 " Oile 1 arasi - 0 Arama kaminin baslangi¢ yond icin sinyal kaynagini
ayarlayin:

e 0: pozitif ydbnde baslatma

¢ 1:negatif ydnde baslatma

D111 telegrami kullanildiinda p2604 degeri, kontrol kelimesi POS_STW2.9 ile atanir.
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7.2.4 Fazla hareket

Servo motor mesafe sinirindan daha fazla hareket ettiginde, sinir salteri acilir ve servo motor
hizli bir durus yapar.

111 telegrami kullanildiginda fazla hareket fonksiyonu, PROFINET kontrol kelimesi
POS_STW2.15 ile konfigure edilebilir:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW2.15 1 STOP kami etkin.
0 STOP kami etkin degil.

Hareket limiti sinyali (CWL/CCWL)
EPOS kontrol modunda motor, asagidakileri yapmaniz durumunda diizgiin sekilde déner:

e Pozitif capraz hareket yoniinde STOP kami artisina ulasildiktan sonra F7492 tetiklenirse
hatay! RESET sinyali ile onaylayin ve ekseni gecerli capraz aralikta bir pozisyona getirmek
Uzere negatif capraz hareket yoniinde STOP kami artisindan uzaklasin.

e Negatif capraz hareket yoninde STOP kami eksisine ulasildiktan sonra F7491 tetiklenirse
hatayl RESET sinyali ile onaylayin ve ekseni gegerli capraz aralikta bir pozisyona getirmek
Uzere pozitif capraz hareket yoniinde STOP kami artisindan uzaklasin.

Not

e Servo sirticliye gli¢ verildiginde CWL ve CCWL sinyallerinin her ikisinin de ylksek diizeyde
oldugundan emin olun.

e EPOS kontrol modunda ekseni gecerli capraz hareket aralifinda bir pozisyona getirmeden
sadece hatayi onaylarsaniz F7491/F7492 yeniden tetiklenmeden motor dénemez.

CWL sinyali saat yonlinde hareket limiti ve CCWL sinyali saatin tersi ydonde hareket limiti
olarak gorev yapar. Her ikisi de seviye ve kenara duyarli sinyallerdir.

Sinyal tipi | Sinyal adi Pin diizeni Ayar Aciklama
DI CWL X8-a (a=1-4) | Disen kenar |Servo motor saat yoniinde hareket sinirina
(1-0) kadar hareket etti ve sonra bir hizli durus
yapti.
DI CCWL X8-b (b=1-4; | Disen kenar | Servo motor saatin tersi yonde tersi yonde
b +a) (1-0) hareket sinirina kadar hareket etti ve sonra
bir hizli durus yapti.

Servo Motor T — Pozitif yén
__Ji '

Son pozisyon Son pozisyon Servo surici
salteri salteri

X8
1to4
1to4

v
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ilgili parametre ayarlari

Parametre Deger ayan | Aciklama
p29301 - 3 Sinyal CWL (sinyal numarasi: 3) DI1 - DI4'ten birine atanir.
p29304
p29301 - 4 Sinyal CCWL (sinyal numarasi: 4) DI1 - DI4'ten birine atanir.
p29304

CWL ve CCWL sinyallerinden herhangi biri herhangi bir DI'ye atanmamissa sinyal, otomatik olarak bir yiiksek seviyeye

ayarlanacaktir.

7.2.5

Not

Telegram 111 kullanilarak, PROFINET arabirimi X150 ile anahtarlama mesafesi son pozisyon
bildirimleri de transfer edilebilir. P29150 4 olarak ayarlandiginda, CWL ve CCWL sinyalleri
PZD12'nin bit O ve bit 1'ine ayarlanir.

Not
DI parametreleri

DI parametreleri hakkinda detayl bilgi icin "Dijital girisler/cikislar (DIs/DOs) (Sayfa 124)"
kismina bakiniz.

Parametreler hakkinda detayl bilgi icin "Parametreler (Sayfa 281)" boliimiine bakiniz.

Yazilim pozisyon limiti

Dahili pozisyon kontrol modunda asagidaki iki yazilim pozisyon limiti mevcuttur:
e pozitif pozisyon limiti
* negatif pozisyon limiti

Yazilim pozisyon limiti fonksiyonu sadece referanslama islemi gerceklestikten sonra etkin hale
gelecektir. Mevcut pozisyon yukarida bahsedilen yazilim pozisyon limitlerinden birine
ulastiginda motor hizi 0'a diser.

111 telegrami kullanildiginda yazilim pozisyon limiti fonksiyonu, PROFINET kontrol kelimesi
POS_STW2.14 ile konfiglre edilebilir:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW2.14 1 Yazilim son pozisyon salteri aktivasyonu.
0 Yazilim son pozisyon salteri deaktivasyonu.
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Parametre ayarlar

Parametre Aralik Fabrika ayari Birim Aciklama
p2580 -2147482648 ile -2147482648 LU Negatif yazilim pozisyon limiti svici
2147482647 arasi
p2581 -2147482648 ile 2147482648 LU Pozitif yazilim pozisyon limiti svici
2147482647 arasl
p2582 Oile 1 arasi 0 - Yazihm limiti svici aktivasyonu:
e 0:devreden cikar
* 1:devreye al

7.2.6 Hiz limiti
Detaylar icin "Hiz limiti (Sayfa 215)" kismina bakiniz.

7.2.7 Tork limiti
Detaylar igin "Tork limiti (Sayfa 216)" kismina bakiniz.

7.2.8 Referanslama

Referanslama modlari
Eger servo motor bir artimli enkodere sahipse toplamda (¢ referanslama modu mevcuttur:
e REF dijital giris sinyali ile referans noktasinin ayarlanmasi
» Dis referans kam (sinyal REF) ve enkoder sifir isareti ile referanslama
e Sadece enkoder sifir isareti ile referanslama

Eger servo motor bir mutlak enkodere sahipse (i¢ referanslama modu mevcuttur. Ayrica
mutlak enkoderi (mevcut pozisyonu sifir pozisyonu olarak ayarlayarak) BOP fonksiyonu "ABS"
ile ayarlayabilirsiniz. Detaylar icin "Mutlak enkoderin ayarlanmasi (Sayfa 174)" kismina
bakiniz.

p29240 parametresini ayarlayarak bu referanslama modlarindan birini segebilirsiniz:

Parametre Deger Aciklama

p29240 0 Dis sinyal ile referans noktasinin ayarlanmasi REF

1 (varsayilan) Dis referans kam (sinyal REF) ve enkoder sifir isareti ile
referanslama

2 Sadece enkoder sifir isareti ile referanslama
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Not
Mutlak deger vericisi icin referanslama modu

Eger bir mutlak enkoder baglanmissa li¢ referanslama modu mevcuttur. p29240
parametresiyle farkl referanslama modlari arasinda secim yapabilirsiniz. p29240 = 1 veya 2
oldugunda referanslama islemi sadece, "ABS" fonksiyonunu kullanmadan 6nce
gerceklestirilebilir. "ABS" fonksiyonu gerceklestirildiginde iki referanslama modu artik
kullanilamaz.

PROFINET ile referanslama baslatiimasi

Telegram 7,9, 110 ve 111 kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesini yapilandirarak
referanslamayi baslatabilirsiniz STW1.11:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
STW1.11 1 Referanslamayi baslat.
0 Referanslamayi durdur.
7.2.8.1 REF (p29240 = 0) dijital giris sinyali ile referans noktasinin ayarlanmasi

111 telegrami kullanildiginda dijital giris sinyali REF, PROFINET kontrol kelimesi POS_STW2.1
ile konfigtre edilir:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW2.1 1 Referans noktasi ayarla.
0 Referans noktasi ayarlama.

110 telegrami kullanildiginda dijital giris sinyali REF PROFINET kontrol kelimesi POS_STW.1 ile
konfigure edilir:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW.1 1 Referans noktasi ayarla.
0 Referans noktasi ayarlama.

7 ve 9 telegramlan kullanildi§inda dijital giris sinyali REF, dijital girislerle konfigtire edilir.

Not
Referanslama modu icin 6n kosullar
e Servo motor "servo acik" durumunda olmali ve hareketsiz kalmalhdir.
e REF sinyali asagidaki kosullarda KAPALI olmahdir:
— acma oncesinde
— baska bir referanslama modundan bu referanslama moduna gecerken
— baska bir kontrol modundan temel pozisyonlama kontrol moduna gecerken
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7.2.8.2

194

Not

Dijital giris REF ile referans noktasi ayarlandiginda STW1.11 = 0 kontrol kelimesini muhafaza
etmeye ihtiyaciniz vardir.

Mevcut pozisyon REF sinyalinin ylikselen kenarinda sifir ayarlanir ve servo siirlicli
referanslanir:

A ] B
]
6 Referans noktasi
(p2599)
Ivl E
0 :

REF +—|

ADiKKAT

Referans noktasi referanslama sirasinda sabitlenmis olmayabilir

Servo motor "servo acik" durumunda olmalidir, boylece referans noktasi referanslama
sirasinda sabitlenir.

Dis referans kam (sinyal REF) ve enkoder sifir isareti (p29240 = 1) ile referanslama

Bu referanslama modunda yon degistirme kamlarini etkinlestirmeyi veya devreden ¢ikarmayi
secebilirsiniz. Yon degistirme kamlari etkinlestiriimisse, servo motor referans kamini
bulmadan 6nce yon degistirme kamina ulasildiginda, arama yéni degdistirilir. Servo motor
degistirilmis yonde referans kami aramaya devam eder.

111 telegrami kullanildiginda dijital giris sinyali REF, PROFINET kontrol kelimesi POS_STW2.2
ile konfigtre edilir:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW2.2 1 Referans kam etkin.
0 Referans kam etkin degil.

110 telegrami kullanildiginda dijital giris sinyali REF PROFINET kontrol kelimesi POS_STW.2 ile
konfigire edilir:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW.2 1 Referans kam etkin.
0 Referans kam etkin degil.

7 ve 9 telegramlan kullanildi§inda dijital giris sinyali REF, dijital girislerle konfigtire edilir.
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Yon degistirme kamlari oimadan referanslama (p29239 = 0)

Referans kama hareket

Referanslama, STW1.11 kontrol kelimesi ile tetiklenir. Bundan sonra, servo motor referans
kami bulmak icin p2605 icerisinde belirlenen hiz ¢cikar. Referans kamin aranmasi icin yon (saat
yonu veya tersi) p2604 tarafindan tanimlanir. Referans kama ulasildiginda (sinyal REF: 0—1),
servo motor duracak sekilde yavaslar.

Sifir isaretine hareket

Referans kama ulasildiktan sonra, servo motor p2608 icerisinde belirlenen hiza yeniden ¢ikar
ve calisma yoni p2604 tarafindan tanimlanan yone terstir. Sonrasinda REF sinyali
kapatilacaktir (1—0). Servo motor birinci sifir isaretine ulasana kadar harekete devam eder.

Referans noktasina hareket

Servo motor ilk sifir isaretine ulasti§inda, p2600 icerisinde tanimlanan referans noktasina
p2611'da belirlenen hizla hareket etmeye baslar. Servo motor referans noktasina (p2599)
ulastiginda sinyal REFOK cikisi verilir (0—1). STW1.11'i 0'a ayarlayin ve referanslama basarili
bir sekilde tamamlanir.

Yaklasma yoni (p2604)
—

A

Ofset (p2600)

|

e Referans noktasi (p2599)

B it o

Ivl

©

©

=

Referans kam

TR
H

Sifir isareti

REF .

STW1.11 g

REFOK/ZSW1.11

® Kamin aranmasi i¢in hiz (p2605)
® Sifir isaretinin aranmasi igin hiz (p2608)
® Referans noktasinin aranmasi icin hiz (p2611)
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Bu modda referanslamayi gergeklestirmek icin asagidaki adimlari takip edin:

1. llgili parametreleri ayarlayin:

Parametre Aralik Fabrika Birim Aciklama
ayari
p2599 -2147482648 ile 0 LU Referans noktasi koordinati igin
2147482647 pozisyon degerini ayarlar.
arasl
p2600 -2147482648 ile 0 LU Referans noktasi ofseti
2147482647
arasl
p2604 M Oile 1 arasi 0 - Arama baslangi¢ yoni icin sinyal
kaynagini ayarlar:
e 0: pozitif ydbnde baslatma
¢ 1:negatif yonde baslatma
p2605 1 ile 40000000 5000 1000 Kamin aranmasi i¢in hiz
arasi LU/dak
p2606 Oile 2147482647 | 2147482647 LU Kamin aranmasi icin maksimum
arasl mesafe
p2608 1 ile 40000000 300 1000 Sifir isaretinin aranmasi icin hiz
arasi LU/dak
p2609 Oile 2147482647 20000 LU Sifir isaretinin aranmasi igin
arasl maksimum mesafe
p2611 1 ile 40000000 300 1000 Referans noktasinin aranmasi
arasl LU/dak icin hiz

111 telegrami kullanildiginda p2604 degeri, kontrol kelimesi POS_STW2.9 ile atanir.

2. Telegram 7 ve 9 kullanildiginda REF sinyalini konfigtre edin.
Referans icin "Dijital girisler/cikislar (DIs/DOs) (Sayfa 124)" kismina bakiniz.
3. Referanslamayi baslatmak icin STW1.11'i (0— 1) ayarlayin.
Not
Referanslama sirasinda e§er STW1.11 O'a ayarlanirsa referanslama durur.
4. Servo motor referans noktasina ulastiinda, REFOK (ZSW1.11) sinyali ¢cikisi verilir (0—1).

5. STW1.11 kontrol kelimesini 0'a ayarlayin ve referanslama basaril bir sekilde tamamlanir.
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Yon degistirme kamlari ile referanslama (p29239 = 1)

Referans kama hareket

Referanslama, STW1.11 kontrol kelimesi ile tetiklenir. Bundan sonra, servo motor referans
kami bulmak icin p2605 icerisinde belirlenen hiz cikar. Referans kamin aranmasi icin yon (saat
yonu veya tersi) p2604 tarafindan tanimlanir.

Eger servo motor referans kama ulasmadan 6nce bir yon degistirme kamina ulasirsa, arama
yonu degistirilir. Servo motor degistirilmis yonde referans kami aramaya devam eder
(p2604tarafindan belirlenen yonin tersi).

Referans kama ulasildiginda (sinyal REF: 0— 1), servo motor durus konumuna yavaslar.

Sifir isaretine hareket

Referans kama ulasildiktan sonra, servo motor tekrar p2608 icerisinde belirlenen hiza gelir ve
calisma yonu ebaddin_Sonrasinda REF sinyali kapatilacaktir (1—0). Servo motor birinci sifir
isaretine ulasana kadar harekete devam eder.

Referans noktasina hareket

Servo motor ilk sifir isaretine ulastiginda, p2600 icerisinde tanimlanan referans noktasina
p2611'da belirlenen hizla hareket etmeye baslar. Servo motor referans noktasina (p2599)
ulastiginda sinyal REFOK cikisi verilir (0—1). STW1.11 degerini 0'a ayarlayin ve referanslama
basaril bir sekilde tamamlanir.
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Arama yonii referans kama dogrudur

Kamin aranmasi icin hiz (p2605)
Sifir isaretinin aranmasi igin hiz (p2608)

0
®
®

Referans noktasinin aranmasi icin hiz (p2611)
Sifir isaretine hareket ederken ¢alisma yoni p2604 igerisinde tanimlanan yénln tersidir

-
Z
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Arama yonii referans kamin aksi yondedir

Yaklasma yo6ni (p2604)

- Ofset (p2600),
A - B
o | |
e Referans noktasi (p2599)
kami
Ivl @

Yén degistirme .

Referans kam

L~ oo|boocadboooadlocad @

Sifirisareti

REF

STW1.11

REFOK/ZSW1.11
DURUS kami * *

Kamin aranmasi i¢in hiz (p2605)
Sifir isaretinin aranmasi igin hiz (p2608)

ONOXQ)

Referans noktasinin aranmasi icin hiz (p2611)

Sifir isaretine hareket ederken calisma yoni p2604 icerisinde tanimlanan yondedir
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200

Bu modda referanslamayi gergeklestirmek icin asagidaki adimlari takip edin:

1. llgili parametreleri ayarlayin:

Parametre Aralik Fabrika Birim Aciklama
ayari
p2599 -2147482648 ile 0 LU Referans noktasi koordinati igin
2147482647 pozisyon degerini ayarlar.
arasl
p2600 -2147482648 ile 0 LU Referans noktasi ofseti
2147482647
arasl
p2604 M Oile 1 arasi 0 - Arama baslangi¢ yoni icin sinyal
kaynagini ayarlar:
e 0: pozitif ydbnde baslatma
¢ 1:negatif yonde baslatma
p2605 1 ile 40000000 5000 1000 Kamin aranmasi i¢in hiz
arasi LU/dak
p2606 Oile 2147482647 | 2147482647 LU Kamin aranmasi icin maksimum
arasl mesafe
p2608 1 ile 40000000 300 1000 Sifir isaretinin aranmasi icin hiz
arasi LU/dak
p2609 Oile 2147482647 20000 LU Sifir isaretinin aranmasi igin
arasl maksimum mesafe
p2611 1 ile 40000000 300 1000 Referans noktasinin aranmasi
arasl LU/dak icin hiz

111 telegrami kullanildiginda p2604 degeri, POS_STW2.9 kontrol kelimesi ile atanir.

2. p29239'u 1 olarak ayarlayarak yon degistirme kamlarini etkinlestirin.

3. Telegram 7 ve 9 kullanildiginda REF sinyalini konfigtre edin.

Referans icin "Dijital girisler/cikislar (DIs/DOs) (Sayfa 124)" kismina bakiniz.

4. Referanslama baslatmak icin STW1.11 (0— 1) ayarlayin.

4a. Telegram 111 ile referanslama

— Referanslama baslamadan 6nce e§er DURUS kamlari etkinlestirilmisse (ylksek seviye),
PLC bunlari POS_STW2.15 (1—0) ile devreden cikarir; eger DURUS kamlari devreden

cikariimissa PLC tarafindan bir islem yapilmaz.

— Referanslama basladiktan sonra eger servo motor yon degistirme kamina ulasirsa,
arama yonu degistirilir; aksi takdirde, servo siirlicii p2604 icerisinde tanimlanan yonde
referans kam icin arama yapar. Referans kamina ulasildiginda, PLC POS_STW2.15
(0—1) ile DURUS kamlarini etkinlestirir.

4b. Telegram 7, 9 ve 110 ile referanslama

— Referanslama basladiktan sonra sirlici DURUS kamlarini devreden cikarir ve servo
motor referans kami aramak Uzere baslatilir. E§er servo motor yon degistirme kamina
ulasirsa, arama yonu degistirilir; aksi takdirde, servo siirlici p2604 igerisinde
tanimlanan yonde referans kam icin arama yapar. Referans kamina ulasildiginda,
strlicii DURUS kamlarini etkinlestirir.
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Not

Referanslama sirasinda eger STW1.11 O'a ayarlanirsa referanslama durur.

5. Servo motor referans noktasina ulastiktan sonra, REFOK (ZSW1.11) sinyali cikisi verilir
(0-1).

6. STW1.11 kontrol kelimesini 0'a ayarlayin ve referanslama basarih bir sekilde tamamlanir.

7.2.8.3 Sadece enkoder sifir isareti ile referanslama (p29240 = 2)

Bu referanslama modunda yon degistirme kamlarini etkinlestirmeyi veya devreden ¢ikarmayi
secebilirsiniz. Yon degistirme kamlari etkinlestiriimisse, servo motor sifir isaretini bulmadan
once yon degistirme kamina ulasildi§inda, arama yonu degistirilir. Servo motor degistirilmis
yonde sifir isaretini aramaya devam eder.

Yon degistirme kamlari olmadan referanslama (p29239 = 0)

Sifir isaretine hareket

Referanslama, STW1.11 kontrol kelimesi ile tetiklenir. Bundan sonra servo motor p2608
icerisinde belirlenen hiza ve p2604 tarafindan tanimlanan yéne dodru (saat yonii veya tersi)
birinci sifir isaretini bulmak (izere hizlanir.

Referans noktasina hareket

Servo motor ilk sifir isaretine ulastiktan sonra, p2600 icerisinde tanimlanan referans
noktasina p2611'da belirlenen hizla hareket etmeye baslar. Servo motor referans noktasina
(p2599) ulastiginda sinyal REFOK cikisi verilir (0—1). STW1.11 kontrol kelimesini 0'a ayarlayin
ve referanslama basarili bir sekilde tamamlanir.

Yaklasma yonu;p2604) Ofset (p2600) .
I oo ; |

e Referans noktasi (p2599)

Ivi '
OF

B e T e o

Sifir isareti

S
STW1.11 4’ *—
REFOK/ZSW_1.11

©) Sifir isaretinin aranmasi igin hiz (p2608)
® Referans noktasinin aranmasi icin hiz (p2611)

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010 201



Kontrol islevleri

7.2 Temel pozisyonlama (EPOS)

Bu modda referanslamayi gergeklestirmek icin asagidaki adimlari takip edin:

1. llgili parametreleri ayarlayin:

Parametre Aralik Fabrika Birim Aciklama
ayari
p2599 -2147482648 ile 0 LU Referans noktasi koordinati igin
2147482647 pozisyon dederini ayarlar.
arasl
p2600 -2147482648 ile 0 LU Referans noktasi ofseti
2147482647
arasl
p2604 M Oile 1 arasi 0 - Arama baslangig yon icin sinyal
kaynagini ayarlar:
e 0: pozitif ydbnde baslatma
e 1:negatif yonde baslatma
p2608 1 ile 40000000 300 1000 Sifir isaretinin aranmasi icin hiz
arasi LU/dak
p2609 Oile 2147482647 20000 LU Sifir isaretinin aranmasi icin
arasl maksimum mesafe
p2611 1 ile 40000000 300 1000 Referans noktasinin aranmasi icin
arasi LU/dak hiz

111 telegrami kullanildiginda p2604 degeri, POS_STW2.9 kontrol kelimesi ile atanir.

2. Referanslamayi baslatmak icin STW1.11'i (0— 1) ayarlayin.

Not

Referanslama sirasinda e§er STW1.11 O'a ayarlanirsa referanslama durur.

3. Servo motor referans noktasina eristiginde REFOK sinyali (yapilandirildiysa) verilir.

4. STW1.11 kontrol kelimesini O'a ayarlayin ve referanslama basarili bir sekilde tamamlanir.

Yon degistirme kamlari ile referanslama (p29239 = 1)

202

Sifir isaretine hareket

Referanslama, STW1.11 kontrol kelimesi ile tetiklenir. Bundan sonra servo motor p2608
icerisinde belirlenen hiza ve p2604 tarafindan tanimlanan yéne dodru (saat yonii veya tersi)
birinci sifir isaretini bulmak (izere hizlanir.

EJer servo motor birinci sifir isaretini bulmadan 6nce bir yon degistirme kamina ulasirsa,
arama yonu degistirilir. Servo motor degistirilmis yonde sifir isaretini aramaya devam eder
(p2604tarafindan belirlenen yonin tersi).

Referans noktasina hareket

Servo motor ilk sifir isaretine ulastiktan sonra, p2600 icerisinde tanimlanan referans
noktasina p2611'da belirlenen hizla hareket etmeye baslar. Servo motor referans noktasina
(p2599) ulastiginda sinyal REFOK cikisi verilir (0—1). Kontrol kelimesini STW1.11 0 olarak
ayarlayin ve referanslama basarili bir sekilde tamamlanir.
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Arama yonii referans kama dogrudur

©) Sifir isaretinin aranmasi igin hiz (p2608)
® Referans noktasinin aranmasi icin hiz (p2611)

Arama yonii referans kamin aksi yondedir

Sifir isaretinin aranmasi igin hiz (p2608)

®
®

Referans noktasinin aranmasi icin hiz (p2611)
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Bu modda referanslamayi gergeklestirmek icin asagidaki adimlari takip edin:

1. llgili parametreleri ayarlayin:

Parametre Aralik Fabrika Birim Aciklama
ayari
p2599 -2147482648 ile 0 LU Referans noktasi koordinati igin
2147482647 pozisyon dederini ayarlar.
arasl
p2600 -2147482648 ile 0 LU Referans noktasi ofseti
2147482647
arasl
p2604" Oile 1 arasi 0 - Arama baslangig yon icin sinyal
kaynagini ayarlar:
* 0: pozitif ydnde baslatma
e 1:negatif yonde baslatma
p2608 1 ile 40000000 300 1000 Sifir isaretinin aranmasi icin hiz
arasi LU/dak
p2609 Oile 2147482647 20000 LU Sifir isaretinin aranmasi icin
arasl maksimum mesafe
p2611 1 ile 40000000 300 1000 Referans noktasinin aranmasi icin
arasi LU/dak hiz

111 telegrami kullanildiginda p2604 degeri, POS_STW2.9 kontrol kelimesi ile atanir.
2. p29239'u 1 olarak ayarlayarak yon degistirme kamlarini etkinlestirin.
3. Referanslama baslatmak icin STW1.11 (0—1) ayarlayin.

3a. Telegram 111 ile referanslama

— Referanslama baslamadan énce e§er DURUS kamlari etkinlestirilmisse (ylksek seviye),
PLC bunlari POS_STW2.15 (1—0) ile devreden cikarir; eger DURUS kamlari devreden
cikariimissa PLC tarafindan bir islem yapilmaz.

— Referanslama basladiktan sonra eger servo motor yon degistirme kamina ulasirsa,
arama yonu degistirilir; aksi takdirde, servo siirlicii p2604 icerisinde tanimlanan yonde
referans kam icin arama yapar. Referans kamina ulasildiginda, PLC POS_STW2.15
(0—1) ile DURUS kamlarini etkinlestirir.

3b. Telegram 7, 9 ve 110 ile referanslama

— Referanslama basladiktan sonra sirlici DURUS kamlarini devreden cikarir ve servo
motor referans kami aramak Uzere baslatilir. Eger servo motor yon degistirme kamina
ulasirsa, arama yon degistirilir; aksi takdirde, servo siirlici p2604 igerisinde
tanimlanan yonde referans kam icin arama yapar. Referans kamina ulasildiginda,
strlicii DURUS kamlarini etkinlestirir.

Not

Referanslama sirasinda e§er STW1.11 O'a ayarlanirsa referanslama durur.

4. Servo motor referans noktasina ulastiktan sonra, REFOK (ZSW1.11) sinyali ¢ikisi verilir
(0-1).

5. STW1.11 kontrol kelimesini 0'a ayarlayin ve referanslama basaril bir sekilde tamamlanir.
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Capraz bloklar

16'ya kadar farkli capraz hareket gorevi kaydedilebilir. Bir capraz hareket gorevini tanimlayan
tim parametreler, bir blok degisikligi sirasinda etkilidir.
Capraz blok fonksiyonunun aktivasyonu

111 telegrami kullanildi§inda capraz blok fonksiyonu, PROFINET kontrol kelimesi
POS_STW1.15 ile konfigure edilebilir:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW1.15 1 MDI secimi.
0 Capraz blok secimi.

7,9 ve 110 telegramlari kullanildiginda ¢apraz blok fonksiyonu, PROFINET kontrol kelimesi
SATZANW.15 ile konfigiire edilebilir:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
SATZANW.15 1 MDI secimi.
0 Capraz blok secimi.

Bir capraz blok numarasinin secilmesi

111 telegrami kullanildiginda ¢apraz blok numaralari bit O - bit 3'U sirasiyla PROFINET kontrol
kelimeleri POS_STW1.0 - POS_STW1.3 ile ayarlayin.

7,9 ve 110 telegramlari kullanildiginda capraz blok numaralari bit O - bit 3'l sirasiyla
PROFINET kontrol kelimeleri SATZANW.O - SATZANW.3 ile ayarlayin.

16 capraz blok numaralarindan birini bit O - bit 3 ayarlari ile birlikte secin:

Capraz blok numarasi Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Capraz blok 1 0 0 0 0
Capraz blok 2 0 0 0 1
Capraz blok 3 0 0 1 0
Capraz blok 16 1 | 1 | 1 | 1

Bir capraz hareket gorevinin aktivasyonu

7,9, 110 ve 111 telegramlar kullanildiginda bir capraz hareket gérevini PROFINET kontrol
kelimesi STW1.6 ile etkinlestirin:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
STW1.6 1 Capraz hareket gorevi aktivasyonu.

0 Capraz hareket gorevi deaktivasyonu.
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Parametre setleri

Capraz bloklar, sabit bir yapiya sahip parametre setleri kullanilarak parametrelenir:

e Gorev (p2621[0...15])
: POSITIONING

: FIXED ENDSTOP

: ENDLESS_POS

: ENDLESS_NEG

: WAIT

: GOTO

:SET O

:RESET_O

: JERK

e Hareket parametreleri
— Capraz hareket mesafesi hedef pozisyonu (p2617[0...15])
- Hiz (p2618[0...15])
— Hizlanma devreden ¢ikarma (p2619[0...15])
— Yavaslama devreden cikarma (p2620[0...15])

* Gorev modu (p2623[0...15])
Bir capraz hareket gorevinin ylritllmesi, p2623 parametresinden etkilenebilir (gérev
modu). Bu, SINAMICS V-ASSISTANT mihendislik aracinda ¢apraz bloklari programlayarak
otomatik olarak yazilir.
Deger = 0000 cccc bbbb aaaa

— aaaa: Tanimlayicilar
000x — blogu gizlelgdster (x = 0: gdster, x = 1: gizle)

— bbbb: Devam kosulu
0000, END: STW1.6'da 0/1 kenar
0001, CONTINUE_WITH_STOP:
Blok islemine devam edilebilmesi icin 6nce bloktaki parametrelenen tam pozisyona
yaklasilir (fren hareketsiz durumdadir ve pencere denetleme pozisyonlandirilir).
0010, CONTINUE_ON-THE-FLY:
Mevcut blok icin frenleme noktasina ulasildiginda sistem, sonraki "aninda" capraz
bloguna geger (yoniin degistiriimesi gerekiyorsa bu, siirlicii pozisyonlama
penceresinde durana kadar gerceklesmez).
0011, CONTINUE_EXTERNAL:
"CONTINUE_ON-THE-FLY" ile aynidir, sadece ani bir blok degisikligi, frenleme
noktasinda bir 0/1 kenar 6l¢Usl ile tetiklenebilir. Harici bir blok degisikligi
tetiklenmemisse frenleme noktasinda bir blok degisikligi tetiklenir.
0100, CONTINUE_EXTERNAL_WAIT:
"Harici blok degisikligi" kontrol sinyali, hareket fazi sirasinda herhangi bir zamanda bir
sonraki goreve ani bir gecisi tetiklemek icin kullanilabilir. "Harici blok degisikligi"
tetiklenmemisse eksen, sinyal verilene kadar parametrelenmis hedef pozisyonunda
kalir. Buradaki fark, CONTINUE_EXTERNAL'da "Harici blok degisikligi" tetiklenmemisse
frenleme noktasinda ani bir gecis yapilirken burada siirliciiniin, hedef pozisyonunda
sinyal icin beklemesidir.
0101, CONTINUE_EXTERNAL ALARM:
Bu CONTINUE_EXTERNAL_WAIT ile aynidir; sadece burada, stirlicii hareketsiz duruma
gectiginde "Harici blok degisikligi" tetiklenmediginde A07463 "Capraz blok x'de harici
capraz blok degisikligi talep edilmedi" alarmi verilir. Alarm, bir durus yaniti ile bir
hataya donusturulebilir ve boéylece kontrol sinyalinin verilmemesi durumunda blok
islemi iptal edilebilir.
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— cccc: pozisyonlama modu
POSITIONING gorevi (p2621 = 1), capraz hareket goérevinde belirtilen pozisyona nasil
yaklasilacagini belirler.
0000, ABSOLUTE:
p2617'de belirtilen pozisyona yaklasilir.
0001, RELATIVE:
Eksen, p2617'de belirtilen deger boyunca hareket eder
0010, ABS_POS:
Sadece modulo ofsetine sahip doner eksenler icin. p2617'de belirtilen pozisyona pozitif
yonde yaklasilir.
0011, ABS_NEG:
Sadece modulo ofsete sahip doner eksenler icin. p2617'de belirtilen pozisyona negatif
yonde yaklasilir.

e GOrev parametresi (kumandaya baglh énem) (p2622[0...15])

Capraz blok gorevleri

POSITIONING

POSITIONING gorevi hareketi baslatir. Asagidaki parametreler degerlendirilir:
e p2616[x] Blok numarasi

e p2617[x] Pozisyon

e p2618[x] Hiz

¢ p2619[x] Hizlanma devreden gikarma

e p2620[x] Yavaslama devreden ¢cikarma

e p2623[x] Gérev modu

Gorev, hedef pozisyona ulasilana kadar yirdttllr. Gorev etkinlestirildiginde striici hedef
pozisyondaysa blok degisikliginin etkinlestirilmesi (CONTINUE_ON-THE-FLY veya
CONTINUE_EXTERNAL) icin ayni enterpolasyon cevriminde sonraki gorev segilir.
CONTINUE_WITH_STOP icin sonraki enterpolasyon cevriminde sonraki blok etkinlestirilir.
CONTINUE_EXTERNAL_ALARM, hemen verilecek bir mesaja neden olur.

FIXED STOP
FIXED STOP gorevi, sabit durusta distrtlmis torkla bir capraz hareketi tetikler.

Baglantili parametreler sunlardir:

e p2616[x] Blok numarasi

e p2617[x] Pozisyon

* p2618[x] Hiz

e p2619[x] Hizlanma devreden ¢ikarma

e p2620[x] Yavaslama devreden cikarma

e p2623[x] Gérev modu

* p2622[x] Déner motorlarla gérev parametresi sikistirma torku [0,01 Nm].

Mumkin olan devam kosullari sunlardir: END, CONTINUE_WITH_STOP, CONTINUE_EXTERNAL,
CONTINUE_EXTERNAL_WAIT.
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208

ENDLESS POS, ENDLESS NEG

Bu gorevleri kullanarak eksen belirtilen hiza ¢ikar ve asagidaki durumlar gerceklesene kadar
hareket eder:

e Bir yaziim son pozisyon salterine ulasilana kadar.

e Bir STOP kami sinyali verilene kadar.

* Capraz hareket aralik sinirina ulasilana kadar.

¢ Harekete "ara durus yok / ara durus" kontrol sinyali (STW1.5) ile ara verilene kadar.

* Harekete "capraz hareket gorevini reddetme / capraz hareket gérevini reddet" kontrol
sinyali (STW1.4) ile ara verilene kadar.

¢ Harici bir blok degistirme tetiklenene (ilgili devam kosulu ile) kadar.
Baglantili parametreler sunlardir:

¢ p2618[x] Hiz

¢ p2619[x] Hizlanma devreden gikarma

¢ p2623[x] Gérev modu

Tim devam kosullari mimkdinddir.

JERK

Sarsinti sinirlama, JERK gorevi ile etkinlestirilebilir (komut parametresi = 1) veya deaktive
edilebilir (gérev parametresi = 0). p2575 "Etkin sarsinti sinirlama” sifira ayarlanmalidir. p2574
"sarsinti siniri"ndaki parametrelenmis deger sarsinti siniridir.

Burada JERK gbrevinden 6nce gelen gorevin parametrelenmis devam kosuluna bakilmaksizin
her zaman hassas bir durus gerceklestirilir.

Baglantili parametreler sunlardir:
e p2622[x] Gorev parametresi=0- 1

Tim devam kosullari mimkadndr.

WAIT

WAIT gorevi, bir sonraki gorev gerceklestiriimeden dnce bitmesi gereken bir bekleme
stiresinin ayarlanmasi icin kullanilabilir.

Baglantili parametreler sunlardir:

e p2622[x] Gorev parametresi = milisaniye cinsinden gecikme siresi = 0 ms, ancak 8'in bir
katina yuvarlanir

e p2623[x] Gérev modu

WAIT gorevinden dnce gelen gorev icin parametrelenmis devam kosuluna bakilmaksizin
bekleme siiresi bitmeden 6nce her zaman tam bir durus gerceklestirilir. WAIT g0revi, bir harici
blok degisikligi ile gerceklestirilebilir.

Mimkin olan devam kosullari sunlardir: END, CONTINUE_WITH_STOP, CONTINUE_EXTERNAL,
CONTINUE_EXTERNAL_WAIT, and CONTINUE_EXTERNAL_ALARM. Hata mesaji, bekleme siiresi

ven

gectikten sonra hala "Harici blok degisikligi" verilmemisse tetiklenir.
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GOTO

GOTO gorevini kullanarak bir capraz hareket gorevi dizisi icerisinde sicramalar
gerceklestirilebilir. Sicranacak blok numarasi, gérev parametresi olarak belirtilmelidir. Bir
devam kosuluna izin verilmez. Bu numaraya sahip bir blok yoksa A07468 alarmi (sicrama
hedefi x capraz blogunda mevcut degil) verilir ve blok tutarsiz olarak belirlenir.

Baglantili parametreler sunlardir:

* p2622[x] Gorev parametresi = Sonraki capraz blok numarasi

SET_O, RESET_O ve GOTO goérevlerinden herhangi iki tanesi, bir enterpolasyon cevriminde
gerceklestirilebilir ve bir sonraki POSITION ve WAIT gérevi baslatilabilir.

SET_O, RESET_O

SET_O ve RESET_O gorevleri iki adede kadar ikilik sinyalin (¢ikis 1 veya 2) es zamanli
ayarlanmasina veya sifirlanmasina imkan tanir. Cikis sayisi (1 veya 2) gorev parametresi
icerisinde bit kodlu olarak belirlenir.

Baglantili parametreler sunlardir:

e p2616[x] Blok numarasi

* p2622[x] Gorev parametresi = bit-kodlu ¢ikis:
— Ox1: Cikis 1
— 0x2: Cikis 2
— 0x3: Cikis 1 ve cikis 2

Mimkun olan devam etme durumlari END, CONTINUE_ON-THE-FLY ve
CONTINUE_WITH_STOP ve CONTINUE_EXTERNAL_WAIT'dir.

SET_O, RESET_O ve GOTO gérevlerinden herhangi iki tanesi, bir enterpolasyon cevriminde
gergeklestirilebilir ve bir sonraki POSITIONING ve WAIT gorevi baslatilabilir.

Bir capraz hareket gorevinin ara durusu ve reddedilmesi

7,9, 110 ve 111 telegramlari kullanildiginda bir capraz hareket gérevini PROFINET kontrol
kelimesi STW1.4 ile reddedin:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
STW1.4 1 Bir capraz hareket gorevini reddetmeyin.
0 Bir capraz hareket gorevini reddedin (maksimum
yavaslamayla hiz kesme).

7,9, 110 ve 111 telegramlar kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesi STW1.5 ile bir ara
durus gerceklestirin:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
STW1.5 1 Ara durus yok.

0 Ara durus.
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Onemli parametrelere genel bakis

7.2.10

210

* p2617[0...15] EPOS capraz blok, pozisyon

* p2618[0...15] EPOS capraz blok, hiz

e p2619[0...15] EPOS capraz blok, hizlanma devreden ¢ikarma
* p2620[0...15] EPOS capraz blok, yavaslama devreden cikarma
e p2621[0...15] EPOS capraz blok, gérev

* p2622[0...15] EPOS capraz blok, gorev parametresi

* p2623[0...15] EPOS capraz blok, gérev modu

Yukaridaki parametrelerle ilgili daha fazla bilgi icin bakiniz Bolim "Parametre listesi
(Sayfa 283)".

Dogrudan ayar noktasi girisi (MDI)

"Dogrudan ayar noktasi girisi” fonksiyonu, dogrudan ayar noktasi girisleri (6rn. PLC'yi kullanan
proses verileri) ile pozisyonlamaya (mutlak, goreceli) ve ayara (sonsuz pozisyon kontroll{) izin
verir.

Capraz hareket sirasinda hareket parametreleri de etkilenebilir (aninda ayar noktasi kabulii)
ve aninda degisiklik "ayar" ve "pozisyonlama" modlari arasinda baslatilabilir. Eksen "ayar" veya
"goreceli pozisyonlama" modlarinda referanslanmamissa "dogrudan ayar noktasi
spesifikasyonu" modu (MDI) da kullanilabilir.

Dogrudan ayar noktasi girisi fonksiyonunun aktivasyonu

111 telegrami kullanildiginda dogrudan ayar noktasi girisi fonksiyonu, PROFINET kontrol
kelimesi POS_STW1.15 ile konfigiire edilebilir:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW1.15 1 MDI secimi.
0 Capraz blok secimi.

7,9 ve 110 telegramlari kullanildiinda dogrudan ayar noktasi girisi fonksiyonu, PROFINET
kontrol kelimesi SATZANW.15 ile konfigtire edilebilir:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
SATZANW.15 1 MDI secimi.
0 Capraz blok secimi.

Bir calisma modunun secilmesi

"Pozisyonlama"” modunda parametreler (pozisyon, hiz, hizlanma ve yavaslama), mutlak veya
goreceli pozisyonlama gerceklestirmek icin kullanilabilir.

"Ayar" modunda parametreler (hiz, hizlanma ve yavaslama) kullanilarak sonsuz kapali déngu
pozisyon kontroll hareketi gerceklestirilebilir.
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Kontrol islevleri

Ozellikler

7.2 Temel pozisyonlama (EPOS)

111 telegrami kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesi POS_STW1.14 ile bir calisma modu

secin:
Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW1.14 1 Sinyal ayarlama secili.
0 Sinyal pozisyonlama segili. "

M 7,9 ve 110 telegramlari sadece sinyal pozisyonlama modunda calisabilir.

Sinyal pozisyonlama modunda bir pozisyonlama tipinin secilmesi

111 telegrami kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesi POS_STW1.8 ile bir pozisyonlama tipi

secin:
Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW1.8 1 Mutlak pozisyonlama secili.
0 Goreceli pozisyonlama secili.
9 telegrami kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesi MDI_MOD.O0 ile bir pozisyonlama tipi
secin:
Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
MDI_MOD.0 1 Mutlak pozisyonlama secili.
0 Goreceli pozisyonlama secili.

7 telegrami kullanildiginda asagidaki parametre ile bir pozisyonlama tipi secin:

Parametre

Ayar

Aciklama

p29231

0 (varsayilan)

Goreceli pozisyonlama secili.

1

Mutlak pozisyonlama segili.

Sinyal pozisyonlama modunda bir mutlak pozisyonlama y6niiniin secilmesi

111 telegrami kullanildiginda PROFINET kontrol kelimeleri POS_STW1.9 ve POS_STW1.10 ile
bir mutlak pozisyonlama yoni secin:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW1.9 0 En kisa mesafe lzerinden mutlak pozisyonlama.
POS_STW1.10 1 Mutlak pozisyonlama/MDI yon secimi, pozitif.
2 Mutlak pozisyonlama/MDI y6n secimi, negatif.
3 En kisa mesafe lizerinden mutlak pozisyonlama.
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Kontrol islevleri

7.2 Temel pozisyonlama (EPOS)

212

9 telegrami kullanildiginda PROFINET kontrol kelimeleri MDI_MOD.1 ve MDI_MOD.2 ile bir
mutlak pozisyonlama yéni segin:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
MDI_MOD.1 0 En kisa mesafe lizerinden mutlak pozisyonlama.
MDI_MOD.2 1 Mutlak pozisyonlama/MDI y6n secimi, pozitif.
2 Mutlak pozisyonlama/MDI y&n secimi, negatif.
3 En kisa mesafe lzerinden mutlak pozisyonlama.

7 telegrami kullanildiginda asagidaki parametre ile bir mutlak pozisyonlama yéni secin:

Parametre Ayar Aciklama
p29230 0 (varsayilan) En kisa mesafe lizerinden mutlak pozisyonlama.
1 Mutlak pozisyonlama/MDI y6n secimi, pozitif.
2 Mutlak pozisyonlama/MDI y&n secimi, negatif.

Sinyal ayar modunda bir yoniin secilmesi

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW1.9 MDI y6n secimi, pozitif.
POS_STW1.10 2 MDI y6n secimi, negatif.

110 telegraminin kullanilmasi ile MDI modu

110 telegrami kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesi MDI_MODE (PZD12) ile bir
pozisyonlama tipi ve bir mutlak pozisyonlama yoni secin:

e xx0x = mutlak
¢ xx1x=goreceli
e xx2x = ABS_POS
e xx3x=ABS_NEG

Bir MDI iletim tipinin secilmesi

111 telegrami kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesi POS_STW1.12 ile bir MDI iletim tipi
secin:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW1.12 1 Surekli aktarim.
0 Capraz hareket gorevi (STW1.6) ile MDI blok degisikligini
etkinlestirin.

Not

7,9 ve 110 telegramlari kullanildiginda bir yikselen kenar sabitlenir.
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Kontrol islevleri

7.2 Temel pozisyonlama (EPOS)

MDI ayar noktalarinin ayarlanmasi

9, 110 ve 111 telegramlari kullanildiginda MDI ayar noktalarini asagidaki PROFINET kontrol
kelimeleri ile ayarlayin:

e Pozisyon ayar noktasi (MDI_TARPOS): 1 altilik =1 LU

e Hiz ayar noktasi (MDI_VELOCITY): 1 altilik = 1000 LU/dak

¢ Hizlanma devreden ¢ikarma (MDI_ACC): 4000 altihk = %100

¢ Yavaslama devreden cikarma (MDI_DEC): 4000 altilik = %100

7 telegrami kullanildiginda MDI ayar noktalarini asagidaki parametrelerle ayarlayin:
e Pozisyon ayar noktasi (p2690)

e Hiz ayar noktasi (p2691)

e Hizlanma devreden ¢ikarma (p2692)

* Yavaslama devreden cikarma (p2693)

Bir MDI gorevinin ara durusu ve reddedilmesi

7,9, 110 ve 111 telegramlar kullanildiginda bir MDI g6revini PROFINET kontrol kelimesi
STW1.4 ile reddedin:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
STW1.4 1 Bir capraz hareket gorevini reddetmeyin.
0 Bir capraz hareket gorevini reddedin (maksimum
yavaslamayla hiz kesme).

7,9, 110 ve 111 telegramlar kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesi STW1.5 ile bir ara
durus gerceklestirin:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
STW1.5 1 Ara durus yok.
0 Parametrelenmis yavaslama MDI_DEC (9, 110 ve 111
telegramlari) veya p2693 (7 telegrami) ile ara durus.

Onemli parametrelere genel bakis

* p2690 MDI pozisyonu, sabit ayar noktasi
* p2691 MDI hizi, sabit ayar noktasi
* p2692 MDI hizlanma devreden cikarma, sabit ayar noktasi

e p2693 MDI yavaslama devreden cikarma, sabit ayar noktasi

Yukaridaki parametrelerle ilgili daha fazla bilgi icin bakiniz Bolim "Parametre listesi
(Sayfa 283)".
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Kontrol islevleri

7.2 Temel pozisyonlama (EPOS)

7.2.11 EJOG

7,9, 110 ve 111 telegramlari kullanildiginda PROFINET kontrol kelimeleri STW1.8 ve STW1.9
ile bir kesik calistirma kanali secin:

Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
STW1.8 0 Kesik calistirma kanali etkinlestirilmemis.
STW1.9 1 Kesik calistirma 1 sinyali kaynagi ylkselen kenar
etkinlestirilmis.
2 Kesik calistirma 2 sinyali kaynagi ylkselen kenar
etkinlestirilmis.
3 Ayrilmis.

Ozellikler

Bir kesik calistirma modunun secilmesi

110 telegrami kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesi POS_STW.5 ile bir kesik calistirma

modu secin:
Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW.5 1 Kesik calistirma, artimli etkin.
0 Kesik calistirma, hiz etkin.
111 telegrami kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesi POS_STW2.5 ile bir kesik calistirma
modu secin:
Kontrol Ayar Aciklama
kelimesi
POS_STW2.5 1 Kesik calistirma, artimli etkin.
0 Kesik calistirma, hiz etkin.
Not

7 ve 9 telegramlar kullanildi§inda sonsuz kesik calistirma sabitlenir.

Kesik calistirma ayar noktalarinin ayarlanmasi

7 ve 9 telegramlar kullanildiginda asagdidaki kesik ¢alistirma ayar noktasini uygun
parametrelerle ayarlayin:

« Hiz (p2585, p2586)

110 ve 111 telegramlari kullanildiginda asagidaki jog ayar noktalarini, uygun parametrelerle
ayarlayin:

* Hiz (p2585, p2586)
e Artiml (p2587, p2588)
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Kontrol islevleri

7.3 Hiz kontrolii (S)

Onemli parametrelere genel bakis

e p2585 EPOS kesik calistirma 1 ayar noktasi hizi
* p2586 EPOS kesik calistirma 2 ayar noktasi hizi
e p2587 EPOS kesik calistirma 1 hareket mesafesi
* p2588 EPOS kesik calistirma 2 hareket mesafesi

Yukaridaki parametrelerle ilgili daha fazla bilgi icin bakiniz Bolim "Parametre listesi
(Sayfa 283)".

7.3 Hiz kontrolii (S)

7.3.1 Hiz limiti

Hiz limiti icin toplamda iki kaynak mevcuttur. SLIM dijital giris sinyalinin bir kombinasyonu ile
bunlardan birini secgebilirsiniz:

Dijital sinyal (SLIM) Hiz limiti
0 Dahili hiz limiti 1
1 Dahili hiz limiti 2
Not

p29108 parametresinin O biti hiz sinirlama fonksiyonuna imkan tanimak icin 1 olarak
ayarlanmalidir.

Not

iki kaynak arasinda gecis yapabilir ve servo siiriicii calisir durumdayken degerlerini
degistirebilirsiniz.

Not

Mevcut hiz pozitif hiz limiti + histerez hizini (p2162) veya negatif hiz limiti - histerez hizini
(p2162) gegerse F7901 hatasi meydana gelir. Bu hatanin onaylanmasi hakkinda bilgi igin
"Ariza ve alarm listesi (Sayfa 328)™"a gidin.

"Dls (Sayfa 125)" kisminda SLIM dijital giris sinyali hakkinda daha fazla bilgi bulabilirsiniz.
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Kontrol islevleri

7.3 Hiz kontrolii (S)

Genel hiz limiti
Yukaridaki iki kanalin yaninda genel bir hiz limiti de mevcuttur.

Genel hiz limitini asagidaki parametreleri ayarlayarak yapilandirabilirsiniz:

Parametre Deger araligi Varsayilan | Birim Aciklama
p1083 0 ile 210000 arasi 210000 rpm | Genel hiz limiti (pozitif)

p1086 -210000 ile O arasi | -210000 rpm | Genel hiz limiti (negatif)

Dahili hiz limiti

Asagidaki parametreleri ayarlayarak bir dahili hiz limiti secin:

Parametre Deger arahigi | Varsayilan | Birim Aciklama Dijital giris
(SLIM)

p29070(0] 0ile 210000 210000 rpm | Dahili hiz limiti 1 0
arasi (pozitif)

p29070[1] 0ile 210000 210000 rpm Dahili hiz limiti 2 1
arasi (pozitif)

p29071[0] -210000ile O -210000 rpm | Dahili hiz limiti 1 0
arasi (negatif)

p29071[1] -210000ile O -210000 rpm Dahili hiz limiti 2 1
arasi (negatif)

Not

Motor devreye alindiktan sonra, p1082, p1083, p1086, p29070 ve p29071 otomatik olarak
motorun maksimum hizina ayarlanir.

7.3.2 Tork limiti
Tork limiti icin toplamda iki kaynak mevcuttur. TLIM dijital giris sinyali ile bunlardan birini
secebilirsiniz:
Dijital giris (TLIM) Tork limiti
0 Dabhili tork limiti 1
1 Dahili tork limiti 2

Tork ayar noktasi tork limitine ulastiginda, tork TLIM ile secilen deger ile sinirlanir.

Not

iki kaynak arasinda gecis yapabilir ve servo siiriicii calisir durumdayken degerlerini
degistirebilirsiniz.

"Dls (Sayfa 125)" kisminda TLIM dijital giris sinyali hakkinda daha fazla bilgi bulabilirsiniz.
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Kontrol islevleri

7.3 Hiz kontrolii (S)

Genel tork limiti

Yukaridaki iki kaynagin yaninda genel bir tork limiti de mevcuttur. Genel tork siniri bir hizli
durus (OFF3) meydana geldiginde devreye girer. Bu durumda, servo stirlici maksimum tork
ile fren yapar.

Genel tork limitini asagidaki parametreleri ayarlayarak yapilandirabilirsiniz:

Parametr Deger arahgi Varsayi | Birim Aciklama
e lan
p1520 -1000000,00 ile 0 Nm | Genel tork limiti (pozitif)
20000000,00 arasi
p1521 -20000000,00 ile 0 Nm | Genel tork limiti (negatif)
1000000,00 arasi

Dahili tork limiti

Asagidaki parametreleri ayarlayarak bir dahili tork limiti secin:

Parametr | Deger araligi | Varsayila | Birim Aciklama Dijital giris (TLIM)
e n
p29050[0 -150ile 300 300 % Dahili tork limiti 1 (pozitif) 0
| arasi
p29050[1 -150ile 300 300 % Dabhili tork limiti 2 (pozitif) 1
| arasi
p29051[0 -300ile 150 -300 % Dahili tork limiti 1 (negatif) 0
| arasi
p29051([1 -300ile 150 -300 % Dabhili tork limiti 2 (negatif) 1
| arasi

Asagidaki sema dahili tork limiti fonksiyonlarini gdstermektedir:

TorkA Tork ayar noktas| == w= w=
Mevcut tork gikisi
P - ~
Limit deger f-----------5 a hJ
v t

Tork limitine ulasildi (TLR)

Olusturulan tork neredeyse (i¢ histerez) pozitif tork limiti veya negatif tork limitinin degerine
ulasmissa TLR sinyali cikis olarak verilir.
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7.3 Hiz kontrolii (S)

7.3.3 Rampa fonksiyonu jeneratori

Rampa fonksiyonu jeneratori ani ayar noktasi degisikliklerinde hizlanmayi sinirlamak igin
kullanilir ve bu sayede surticli calismasi sirasinda yuk artislarinin dnlenmesine yardimci olur.

Yiikselme suiresi p1120 ve diisme suiresi p1121 hizlanma ve yavaslama rampalarini ayri ayri
ayarlamak icin kullanilabilir. Bu bir ayar noktasi degisimi olmasi durumunda dlizgiin gecis
saglar.

Maksimum hiz p1082 yiikselme ve dliisme sirelerinin hesaplanmasi icin bir referans deger
olarak kullanilir.

Rampa fonksiyonu jeneratoriiniin 6zelliklerini asagidaki semada gorebilirsiniz:

Hiz

Maks. hiz (p1082)

Hiz ayar noktasi

Sire

e typ —

p1120 p1121

Ayar

typ =-noktast__1_ 1120

p1082

S-egrisi rampa fonksiyonu jeneratori

Ayrica p1115 dederini 1 olarak ayarlayarak S egrisi rampa fonksiyonu olusturucusunu da
kullanabilirsiniz. S egrisi rampa fonksiyonu olusturucusu asagidaki parametreler ile
gerceklestirilir:

e hizlanma (p1120) ve yavaslama (p1121) rampalari
e ilk (p1130) ve son (p1131) yuvarlama streleri

S-egrisi rampa fonksiyonu jeneratoriiniin ozelliklerini asagidaki semada gorebilirsiniz:

Hiz

Maks. hiz (p1082)

Sure
p1131 p1130 p1131

p1120 p1121

p1130
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Parametre ayarlar

7.3 Hiz kontrolii

©)

Parametre Aralik Varsayilan Birim Aciklama
p1082 0ile 210000 1500 rpm Maksimum motor hizi
arasl
p1115 Oile 1 arasi 0 - Rampa fonksiyonu jeneratori secimi
p1120 0ile 999999 1 S Rampa fonksiyonu jeneratori yikselme
arasl suresi
p1121 0ile 999999 1 S Rampa fonksiyonu jeneratorii diisme siresi
arasl
p1130 Oile 30 arasi 0 S Rampa fonksiyonu jeneratori ilk yuvarlama
suresi
p1131 O ile 30 arasi 0 S Rampa fonksiyonu jeneratdrii son yuvarlama
siresi
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7.3 Hiz kontrolii (S)
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PROFINET haberlesmesi

PROFINET IO, Ethernet tabanli gercek zamanli bir protokoldir. Endistriyel otomasyon
uygulamalari icin ylksek seviye bir ag olarak kullanilir. PROFINET 10 programlanabilir kontrol
cihazi icin veri alisverisine odaklanir. Bir PROFINET IO agi asagidaki cihazlardan olusur:

¢ 10 kontrol cihazi: tipik olarak tim uygulamayi kontrol eden PLC'dir

e 10 cihazi: 10 kontrol cihazi tarafindan kontrol edilen merkezi olmayan bir 10 cihazi
(6rnegin, enkoder, sensor)

¢ |0 yoneticisi: HMI teshis veya devreye alma amacgli (operatér araylizii) veya bilgisayar

PROFINET iki tipte gercek zamanl haberlesme sunar, bunlar, PROFINET IO RT (Gergek
Zamanl) ve PROFINET IO IRT (Eszamanh Gercek Zamanh). Gercek zamanl kanal 10 veri ve
alarm mekanizmasi icin kullanilir.

PROFINET IO RT icerisinde, RT verileri 6nceliklendirilmis bir Ethernet cercevesi ile transfer
edilir. Ozel bir donanim gerekmez. Bu énceliklendirme sayesinde 4 ms cevrim siirelerine
ulasilabilir. PROFINET IO IRT daha hassas zamanlama gereksinimleri icin kullanilir. 2 ms cevrim
stiresi miimkundtr, ancak 10 cihazlari ve svicleri icin 6zel donanim gereklidir.

Tam teshis yapilandirma verileri gercek zamanli olmayan kanaldan (NRT) transfer edilir. Bu
amacla ortak TCP/IP protokoli kullanilir. Yine de herhangi bir zamanlama garantisi verilmez ve
tipik cevrim siireleri 100 ms {izerinde olacaktir.

8.1 Desteklenen telgraflar

SINAMICS V90 PN, hiz kontrolii modu ve temel pozisyonlama kontrol modu icin standart
telegramlari ve Siemens telegramlarini destekler.

Strlcd Unitesi perspektifinden bakildiginda alinan proses verileri, alim kelimelerini ve
gonderilecek proses verileri génderim kelimelerini temsil eder.

Telegram Maksimum PZD sayisi Aciklama
Alim kelimesi Gonderim kelimesi

Standart telgraf 1 2 2 p0922 =1
Standart telgraf 2 4 4 p0922 =2
Standart telgraf 3 5 9 p0922 =3
Standart telgraf 5 9 9 p0922 =5
Standart telegram 7 4 2 p0922 =7
Standart telegram 9 12 5 p0922 =9
Siemens telgraf 102 6 10 p0922 =102
Siemens telgraf 105 10 10 p0922 =105
Siemens telegram 110 14 7 p0922 =110
Siemens telegram 111 14 12 p0922 =111
Siemens telegram 750 (ek telegram) 3 1 p8864 =750

Bir PZD = bir kelime

Standart telegram 5 ve Siemens telegrami 105 sadece V90 PN, SIMATICS S7-1500'e baglandiginda ve
TIA Portal stirimi V14 veya daha yeni oldugunda kullanilabilir.

Ek telegram sadece ana telegram ile birlikte kullanilabilir. Tek basina kullanilamaz.
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PROFINET haberlesmesi

8.1 Desteklenen telgraflar

Hiz kontrol modu icin kullanilan telegramlar

Telegram 1 2 3 5 102 105
Uyg. sinifi 1 1 1,4 4 1,4 4
PZD1 STW1 ZSW1 STW1 ZSW1 STW1 ZSW1 STW1 ZSW1 STW1 ZSW1 STW1 ZSW1
PZD2 |NSOLL_A| NIST_A
pe— NSOLL_B| NIST_B |NSOLL_B| NIST_B [NSOLL_B| NIST_B [NSOLL_B| NIST_B |NSOLL_B| NIST_B
£
PZD4 g STW2 | zsw2 | sTw2 | zsw2 | sSTw2 | zsw2 | STw2 | ZSw2 | STw2 | ZSw2
PZD5 £ o %jg G1_STW | G1_ZSW | G1_STW | G1_ZSW |MOMRED | MELDW |MOMRED | MELDW
PZD6 c£ 2s G1_STW | G1_ZSW | G1_STW | G1_ZSW
w e we G1_XIST1| XERR |G1_XIST1
PZD7 Zz 5 Z g
L5 T G1_XIST1| XERR |G1_XIST1
PZD8 o o
5705 Tg EE G1_XIST2| KPC | G1_XIS2
G1_XIST2| KPC |G1_XIST2
PZD10
Temel pozisyonlama kontrol modu icin kullanilan telegramlar
Telegram 9 110 111
Uyg. sinifi 3 3 3
PZD1 STW1 ZSW1 STW1 ZSW1 STW1 ZSW1 STW1 ZSW1
PzD2 SATZANW AKTSATZ SATZANW AKTSATZ SATZANW AKTSATZ POS_STW1 | POS_ZSW1
PZD3 s STW2 ZSW2 POS_STW POS_ZSW | POS_STW2 | POS_ZSW2
PZD4 STW2 ZSW2 STW2 ZSW2
MDI_TARPOS XIST_A
PZD5 OVERRIDE MELDW OVERRIDE MELDW
PZD6
E MDI_VELOCITY MDI_TARPOS XIST_A MDI_TARPOS XIST_A
PZD7 £ S
PZD8 ) s MDI_ACC
2 e MDI_VELOCITY MDI_VELOCITY|  NIST_B
PZD9 g 2 MDI_DEC
w <
PZD10 2 z°g MDI_MOD MDI_ACC MDI_ACC | FAULT_CODE
'
PZD11 g 2 7 MDI_DEC MDI_DEC | WARN_CODE
= user,
PZD12 5 o MDI_MOD user " user "
PZD13 &
user2?2 user2?
PZD14

111 telegrami PZD12'si, kullanici tanimli fonksiyonun konfigiire edilmesi igin kullanilir.
2 PZD user2 sadece p8864 = 999 ve p29152 = 1 oldugunda kullanilabilir.

222

Not

EPOS fonksiyonlar JOG, MDI, capraz blok ve referanslamada telegram 110 ve 111
kullanirsaniz, PZD5 OVERRIDE degeri hizi etkiler.
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PROFINET haberlesmesi

Ek telegram

8.1 Desteklenen telgraflar

PZD ile EPOS referans noktasi koordinat degerinin ayarlanmasi user2

EPOS referans noktasi koordinat degerinin telegramlar icerisinde PZD user2 ayarlanmasi igin
PZD'nin user2 fonksiyonunu p8864 = 999 ve p29152 = 1 ayari yaparak etkinlestirmeniz
gereklidir. PZD fonksiyonu user2 etkinlestirildikten sonra eger hem user2 hem de p2599
ayarlanmissa, gercek etkin deger user2 icerisindeki degerdir.

Sinyal Aralik Birim Aciklama

p8864 750 ile 999 arasi - Ek telegrami ayarlar.

e p8864 =750: Ek telegram 750, PZD-
31

* p8864 =999: Telegram yok

p29152 Oile 1 arasi - EPOS kontrol modunda kullanilan

telegramlardaki PZD fonksiyonunu user2

etkinlestirir.

e 0: Etkinlestirilmis fonksiyon yok

e 1:PZD ile EPOS referans noktasi
koordinati ayar fonksiyonunu
etkinlestirir user2

user2 -2147482648 ile 2147482647 LU EPOS referans noktasi koordinat degerini
arasl ayarlar.

Not

p8864 degeri 999 olmayacak sekilde degistirildiginde, PZD ile user2 referans noktasi
koordinati icin pozisyon degeri ayar fonksiyonu kapatildiginda p29152 otomatik O degerine
ayarlanir.

Not

Ek telegrami p8864 (izerinden ayarlamadan 6nce, ilk olarak p0922 Uizerinden bir ana
telegram segcmelisiniz. Ana telegrami degistirdiginizde ek telegram otomatik olarak devre disi
birakilacaktir, bu ylizden p0922'yi degistirdikten sonra p8864'li tekrar ayarlamaniz gerekir.
Strlcinin kontrol modunu degistirdiginizde p8864 dnceki kontrol modu ile ayni durumda
kalir, yani siz kontrol modunu degistirmeden 6nce, ejer p8864 = 750 dederine sahipse,
kontrol modu degisimi sonrasinda, ek telegram kullanilabilir durumda kalir ve otomatik olarak
kapatilmaz.

Not

Ek telegrami etkinlestirdikten sonra ek telegramin proses verileri, ana telegramin proses
verilerini takip eder.

Not

Geri sarma ve acma uygulanmasinda telegram 750 kullanildiginda sdrtcilerin dahili frenleme
direnci, asiri rejeneratif enerjiyi emmek icin yeterli degildir.
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8.1 Desteklenen telgraflar
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Not
Telegram 750 kullanilirken asadidaki ayarlardan biri yapilirsa, motor kontrol edilemeyen bir

sekilde hizlanacaktir:

PZD M_LIMIT_POS aracih§iyla pozitif tork siniri icin negatif bir deger ayarlama
PZD M_LIMIT_NEG araciliiyla negatif tork siniri icin pozitif bir de§er ayarlama

Telegram 750

Uyg. sinifi
PZD1 M_ADD1 M_ACT
PZD2 M_LIMIT_POS
PZD3 M_LIMIT_NEG

PROFINET'ten telegram

PROFINET'e telegram
gonderme
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8.2 G/C veri sinyalleri

8.2 G/C veri sinyalleri
p200x parametreleri referans degiskenler olarak gecerlidir (telgraf icerikleri = eger giris
degiskeni p200x degerine sahipse 4000 altilik veya cift kelime olmasi durumunda
40000000 altilik).
n
p2000 f--------=--=> :
4000 hex NSOLL_A
40000000 hex NSOLL_B
Asagidaki tablo telegramda kullanilan G/C verilerine bir genel bakis saglar.
Sinyal Aciklama Ahm kelimesi/gonderim Veri tipi Olceklendirme
kelimesi
STW1 Kontrol kelimesi 1 Alim kelimesi uieé -
STW2 Kontrol kelimesi 2 Alm kelimesi ule -
ZSW1 Durum kelimesi 1 Gonderim kelimesi uieé -
ZSW2 Durum kelimesi 2 Gonderim kelimesi ule -
NSOLL A Hiz ayar noktasi A (16 bit) Alim kelimesi 116 4000 altilik 2 p2000
NSOLL B Hiz ayar noktasi B (32 bit) Alim kelimesi 132 40000000 altilik 2 p2000
NIST_A Hiz gercek degeri A (16 bit) Gonderim kelimesi 116 4000 altilik 2 p2000
NIST B Hiz gergek dederi B (32 bit) Gonderim kelimesi 132 40000000 altilik 2 p2000
G1_STW Enkoder 1 kontrol kelimesi Alim kelimesi u1é -
G1_ZSW Enkoder 1 durum kelimesi Gonderim kelimesi uieé -
G1_XIST1 Enkoder 1 gercek pozisyon 1 Gonderim kelimesi u32 -
G1_XIST2 Enkoder 1 gercek pozisyon 2 | Gonderim kelimesi u32 -
MOMRED Tork azaltma Alim kelimesi 116 4000 altilik 2 p2003
MELDW Mesaj kelimesi Gonderim kelimesi uieé -
KPC Pozisyon kontrol cihazi kazang | Aim kelimesi 132 -
faktori
XERR Pozisyon sapmasi Alim kelimesi 132 -
SATZANW Pozisyon blogu secimi Alim kelimesi u1é -
AKTSATZ Secilen pozisyon blogu Gonderim kelimesi u1é -
MDI_TAR POS MDI pozisyonu Alim kelimesi 132 Talthk 21 LU
MDI_VELOCITY | MDI hizi Alim kelimesi 132 1 altilik 2 1000 LU/dak
MDI_ACC MDI hizlanma devreden Alm kelimesi 116 4000 altilik 2 %100
cikarma
MDI_DEC MDI yavaslama devreden Alim kelimesi 116 4000 altilik 2 %100
cikarma
XIST_A Pozisyon glincel dederi A Gonderim kelimesi 132 Talthk 21 LU
OVERRIDE " Pozisyon hizi devreden Alim kelimesi 116 4000 altilik 2 %100
cikarma
MDI_MODE MDI pozisyonu modu Alim kelimesi uieé -
FAULT_CODE Hata kodu Gonderim kelimesi u1é -
WARN_CODE Alarm kodu Gonderim kelimesi uieé -
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8.2 G/C veri sinyalleri

koordinat degeri

Sinyal Aciklama Ahm kelimesi/gonderim Veri tipi Olceklendirme
kelimesi
POS_ZSW Pozisyon durumu kelimesi Gonderim kelimesi uieé -
M_ADD1 ilave tork Alim kelimesi 116 4000 altihk 2 p2003
M_LIMIT_POS Pozitif tork limiti Alim kelimesi 116 4000 altihk 2 p2003
M_LIMIT_NEG Negatif tork limiti Alim kelimesi 116 4000 altihk 2 p2003
M_ACT Mevcut tork Gonderim kelimesi Kayan 4000 altihk 2 p2003
user 2 Kullanicr tarafindan Alim kelimesi 116 o Torkileri besleme
tanimlanan alim kelimesi N
(p29150 degerine baghdir): (4000 heks = p2003)
; e Hizileri besleme
¢ p29150 = 0: Islev yok (4000 heks 2 p2003)
* p29150 = 1: Tork ileri
besleme
e p29150 =2: Hizileri
besleme
e p29150 = 3: DO durumu
* p29150 = 4: Anahtarlama
mesafesi son pozisyon
bildirimleri
user Kullanici tanimh génderim Gonderim kelimesi 116 e Gergek tork (4000
kelimesi (p29151 degerine A
baghdir): heks £ p2003)
; * Gergek mutlak akim
* p29151 =0:Islev yok .
P i (4000 heks 2 p2003)
¢ p29151 = 1: Mevcut tork
e p29151 = 2: Mevcut
mutlak akim
* p29151 =3: DI durumu
user2 EPOS referans noktasi Alm kelimesi 132 Talthk 21 LU

1 OVERRIDE sinyalinin 0'dan 32767'ye bir degere ayarlandigindan emin olun.

2 Otomatik ayar fonksiyonunu kullandiginizda, tork ileri besleme ve hiz ileri besleme degerlerinin (izerine ayar fonksiyonu
sonrasinda yazilabilir. E§er tork ileri besleme ve hiz ileri besleme fonksiyonlarini kullanmak istiyorsaniz, bunlarin
degerlerini yeniden gereken degerlere ayarlamaniz gereklidir.
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8.3 Kontrol kelimesi tanimi

8.3 Kontrol kelimesi tanimi
8.3.1 STW1 kontrol kelimesi (1, 2, 3, 5 telegramlari igin)
Not

p29108.0 = 0 oldugunda, STW1.11 devreden cikarilir.

Not

5 telegrami kullanildiginda STW1.4, STW1.5 ve STW1.6 devreden cikarilir.

Not

STW1.10, PLC'nin slirGictiyl kontrol etmesi icin 1 olarak ayarlanmaldir.

Sinyal Aciklama

STW1.0 ; = ON (palsler devreye alinabilir)
0 = OFF1 (rampa fonksiyonu olusturucu ile frenleme, sonrasinda pals baskilama
ve acma icin hazir)

STW1.1 1 = OFF2 yok (devreye alma miimkin)
0 = OFF2 (hemen pals baskilama ve acma engellenir)

STW1.2 1 = OFF3 yok (devreye alma miimkin)
0 = OFF3 (OFF3 rampa p1135 ile frenleme, sonrasinda pals baskilama ve agma
engellenir)

STW1.3 1 = Cahsma etkinlestirme (palslar devreye alinabilir)
0 = Calisma engelleme (pals baskilama)

STW1.4 1 = Cahsma durumu (rampa fonksiyon olusturucu devreye alinabilir)
0 = Engelleme rampa fonksiyon olusturucu (rampa fonksiyon olusturucuyu sifir
olarak ayarlayin)

STW1.5 1 = Rampa fonksiyonu olusturucu devam et
0 = Rampa fonksiyonu olusturucu dondur (rampa fonksiyonu olusturucu cikisini
dondur)

STW1.6 1 = Ayar noktasi devreye al
0 = Ayar noktasi engelle (rampa fonksiyonu olusturucu girisini sifir olarak ayarla)

STW1.7 §= 1. Hatalari onayla

STW1.8 Ayrilmis

STW1.9 Ayriimis

STW1.10 1 =PLC ile kontrol

STW1.11 1 = Ayar noktasi ters cevirme

STW1.12 Ayriimis

STW1.13 Ayrilmis

STW1.14 Ayriimis

STW1.15 Ayrilmis
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8.3 Kontrol kelimesi tanimi

8.3.2 STW2 kontrol kelimesi (2, 3, 5 telegramlari igin)
Sinyal Aciklama
STW2.0 Ayriimis
STW2.1 Ayrilmis
STW2.2 Ayriimis
STW2.3 Ayrilmis
STW2.4 Ayriimis
STW2.5 Ayriimis
STW2.6 Ayrilmis
STW2.7 Ayriimis
STW2.8 1 = Travers u¢ durdurucuya sabitlenmis
STW2.9 Ayriimis
STW2.10 Ayrilmis
STW2.11 Ayriimis
STW2.12 Master omdir isareti, bit 0
STW2.13 Master dGmiir isareti, bit 1
STW2.14 Master dmdir isareti, bit 2
STW2.15 Master dmdir isareti, bit 3
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8.3 Kontrol kelimesi tanimi

8.3.3 STW1 kontrol kelimesi (102, 105 telegramlari igin)

Not
105 telegrami kullanildiginda STW1.4, STW1.5 ve STW1.6 devreden cikarilir.

Not

STW1.10 siirticlyl PLC'nin kontrol etmesi icin 1 olarak ayarlanmaldir.

Sinyal Aciklama
STW1.0 ; = ON (palsler devreye alinabilir)
0 = OFF1 (rampa fonksiyonu olusturucu ile frenleme, sonrasinda pals baskilama
ve acma icin hazir)
STW1.1 1 = OFF2 yok (devreye alma miimkin)
0 = OFF2 (hemen pals baskilama ve agma engellenir)
STW1.2 1 = OFF3 yok (devreye alma miimkin)
0 = OFF3 (OFF3 rampa p1135 ile frenleme, sonrasinda pals baskilama ve agma
engellenir)
STW1.3 1 = Cahsma etkinlestirme (palslar devreye alinabilir)
0 = Calisma engelleme (pals baskilama)
STW1.4 1 = Cahsma durumu (rampa fonksiyon olusturucu devreye alinabilir)
0 = Engelleme rampa fonksiyon olusturucu (rampa fonksiyon olusturucuyu sifir
olarak ayarlayin)
STW1.5 1 = Rampa fonksiyonu olusturucu devam et
0 = Rampa fonksiyonu olusturucu dondur (rampa fonksiyonu olusturucu cikisini
dondur)
STW1.6 1 = Ayar noktasi devreye al
0 = Ayar noktasi engelle (rampa fonksiyonu olusturucu girisini sifir olarak ayarla)
STW1.7 §= 1. Hatalari onayla
STW1.8 Ayrilmis
STW1.9 Ayriimis
STW1.10 1 =PLC ile kontrol
STW1.11 1 = Rampa fonksiyonu olusturucu etkin
STW1.12 1 =Tutma frenini kosulsuz olarak ac
STW1.13 Ayrilmis
STW1.14 1 = Kapal dongu tork kontroli etkin
0 = Kapal dongu hiz kontroli etkin
STW1.15 Ayriimis
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8.3 Kontrol kelimesi tanimi

8.34 STW2 kontrol kelimesi (102, 105 telegramlari igin)

Not

p29108.0 = 0 oldugunda, STW2.4 devreden cikarilir.

Sinyal Aciklama

STW2.0 Ayrilmis

STW2.1 Ayriimis

STW2.2 Ayrilmis

STW2.3 Ayrilmis

STW2.4 1 = Rampa fonksiyonu olusturucuyu atla
STW2.5 Ayrilmis

STW2.6 1 = Entegrator engelleme, hiz kontrol cihazi
STW2.7 Ayrilmis

STW2.8 1 = Travers u¢ durdurucuya sabitlenmis
STW2.9 Ayrilmis

STW2.10 Ayriimis

STW2.11 Ayrilmis

STW2.12 Master dGmiir isareti, bit O

STW2.13 Master dGmiir isareti, bit 1

STW2.14 Master dmdir isareti, bit 2

STW2.15 Master dmiir isareti, bit 3

8.3.5 STW1 kontrol kelimesi (7,9, 110, 111 telegramlari igin)

Not

STW1.10, PLC'nin slirGicliyd kontrol etmesi icin 1 olarak ayarlanmalidir.

Sinyal

Aciklama

STW1.0

; = ON (palsler devreye alinabilir)

0 = OFF1 (rampa fonksiyonu olusturucu ile frenleme, sonrasinda pals baskilama
ve acma icin hazir)

STW1.1

1 = OFF2 yok (devreye alma miimkin)
0 = OFF2 (hemen pals baskilama ve agma engellenir)

STW1.2

1 = OFF3 yok (devreye alma miimkiin)

0 = OFF3 (OFF3 rampa p1135 ile frenleme, sonrasinda pals baskilama ve agma
engellenir)

STW1.3

1 = Calisma etkinlestirme (palslar devreye alinabilir)
0 = Calisma engelleme (pals baskilama)

STW1.4

1 = Capraz hareket gérevini reddetme
0 = Capraz hareket gorevini reddet (maksimum yavaslamayla hiz kesme)
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8.3 Kontrol kelimesi tanimi

Sinyal Aciklama
STW1.5 1 = Ara durak yok

0 = Ara durak
STW1.6 ; = Capraz hareket gorevini etkinlestir
STW1.7 £= Hatalari onayla
STW1.8 1 = Kesik calistirma 1 sinyal kaynagi
STW1.9 1 = Kesik calistirma 2 sinyal kaynagi
STW1.10 1 =PLC ile kontrol
STW1.11 1 = Referanslamayi baslat

0 = Referanslamayi durdur
STW1.12 Ayriimis
STW1.13 A — Harici blok degisikligi
STW1.14 Ayrilmis
STW1.15 Ayrilmis

8.3.6 STW2 kontrol kelimesi (9, 110, 111 telegramlari igin)
Sinyal Aciklama
STW2.0 Ayriimis
STW2.1 Ayrilmis
STW2.2 Ayrilmis
STW2.3 Ayriimis
STW2.4 Ayrilmis
STW2.5 Ayriimis
STW2.6 Ayrilmis
STW2.7 Ayriimis
STW2.8 1 = Travers u¢ durdurucuya sabitlenmis
STW2.9 Ayriimis
STW2.10 Ayrilmis
STW2.11 Ayriimis
STW2.12 Master omdir isareti, bit 0
STW2.13 Master omdir isareti, bit 1
STW2.14 Master dmiir isareti, bit 2
STW2.15 Master dmdir isareti, bit 3
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8.3 Kontrol kelimesi tanimi

8.3.7

232

G1_STW enkoder 1 kontrol kelimesi

Sinyal Aciklama
G1_STW.O Devreye alinacak olan fonksiyonu secer (bit dederi = 1 ile)
G1_STW.1
: Bit 7 = 0 igin fonksiyon Bit 7 = 1 igin fonksiyon
G1_STW.2 Fonksiyon No. (referans isaretini arayin) (ugar 6lglim)
G1_STW.3 -
1 Referans isareti 1 ; Olgiim probu 1
2 Referans isareti 2 f Olgiim probu 1
3 Referans isareti 3 ; Olgiim probu 2
4 Referans isareti 4 f Olgiim probu 2
G1_STW.4 Secilen fonksiyonu baslat/durdur/oku
G1_STW.5
G1_STW.6 0| 1]0|1
0 0 1 1
0 0 0 0
\— Fonksiyonu kes
Olusturulan degeri oku
Secilen fonksiyonu devreye al
islev yok
G1_STW.7 Devreye alinacak fonksiyon modu
1 = Ucar 6l¢lim
0 = Referans isareti icin arama
G1_STW.8 Ayriimis
G1_STW.9 Ayrilmis
G1_STW.10 Ayriimis
G1_STW.11 Ayrilmis
G1_STW.12 Ayrilmis
G1_STW.13 1 = Gn_XIST2 icerisindeki mutlak pozisyon degerinin ¢evrimsel transfer degerini
talep et
G1_STW.14 1 = Enkoder park talep et
G1_STW.15 ; = Enkoder hatasini onayla
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8.3.8

8.3.9

SATZANW kontrol kelimesi

8.3 Kontrol kelimesi tanimi

Sinyal Aciklama

SATZANW.O 1 = Capraz blok secimi, bit 0
SATZANW.1 1 = Capraz blok secimi, bit 1
SATZANW.2 1 = Capraz blok secimi, bit 2
SATZANW.3 1 = Capraz blok secimi, bit 3
SATZANW .4 1 = Capraz blok secimi, bit 4
SATZANW.5 1 = Capraz blok secimi, bit 5
SATZANW.6 Ayrilmis

SATZANW.7 Ayriimis

SATZANW.8 Ayrilmis

SATZANW.9 Ayriimis

SATZANW.10 Ayrilmis

SATZANW.11 Ayriimis

SATZANW.12 Ayrilmis

SATZANW.13 Ayriimis

SATZANW.14 Ayrilmis

SATZANW.15 1 = MDI etkinlestir

0 = MDI devre disi birak

MDI_MOD kontrol kelimesi

Sinyal Aciklama
MDI_MOD.0 1 = Mutlak pozisyonlama secili
0 = Goreceli pozisyonlama secili
MDI_MOD.1 0 = En kisa mesafe lizerinden mutlak pozisyonlama
MDI_MOD.2 1 = Pozitif yonde mutlak pozisyonlama
2 = Negatif yonde mutlak pozisyonlama
3 = En kisa mesafe lizerinden mutlak pozisyonlama
MDI_MOD.3 Ayrilmis
MDI_MOD.4 Ayriimis
MDI_MOD.5 Ayrilmis
MDI_MOD.6 Ayriimis
MDI_MOD.7 Ayriimis
MDI_MOD.8 Ayrilmis
MDI_MOD.9 Ayriimis
MDI_MOD.10 Ayrilmis
MDI_MOD.11 Ayriimis
MDI_MOD.12 Ayrilmis
MDI_MOD.13 Ayriimis
MDI_MOD.14 Ayrilmis
MDI_MOD.15 Ayriimis
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8.3 Kontrol kelimesi tanimi

8.3.10 POS_STW kontrol kelimesi
Sinyal Aciklama
POS_STW.0 1 = izleme modu etkin
0 = izleme modu etkin degil
POS_STW.1 1 = Referans noktasi ayarla
0 = Referans noktasi ayarlama
POS_STW.2 1 = Referans kam etkin
POS STW.3 Ayrilmis
POS_STW.4 Ayriimis
POS_STW.5 1 = Kesik calistirma, artimli etkin
0 = Kesik calistirma, hiz etkin
POS _STW.6 Ayrilmis
POS STW.7 Ayrilmis
POS_STW.8 Ayriimis
POS_STW.9 Ayrilmis
POS_STW.10 Ayriimis
POS _STW.11 Ayrilmis
POS_STW.12 Ayriimis
POS STW.13 Ayrilmis
POS_STW.14 Ayriimis
POS STW.15 Ayrilmis
Not
izleme modu etkinlestirilmisse pozisyon ayar noktasi, mevcut pozisyon dederini takip eder;
yani, pozisyon ayar degeri = gercek pozisyon degeri.
8.3.11 POS_STW1 pozisyonlama kontrol kelimesi
Sinyal Aciklama
POS_STW1.0 Capraz blok secimi, bit 0
POS_STW1.1 Capraz blok secimi, bit 1
POS_STW1.2 Capraz blok secimi, bit 2
POS_STW1.3 Capraz blok secimi, bit 3
POS_STW1.4 Capraz blok secimi, bit 4
POS_STW1.5 Capraz blok secimi, bit 5
POS _STW1.6 Ayrilmis
POS_STW1.7 Ayriimis
POS_STW1.8 1 = Mutlak pozisyonlama secili
0 = Goreceli pozisyonlama secili
POS_STW1.9 0 = En kisa mesafe lizerinden mutlak pozisyonlama
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8.3 Kontrol kelimesi tanimi

Sinyal Aciklama
POS_STW1.10 1 = Mutlak pozisyonlama/MDI y&n secimi, pozitif
2 = Mutlak pozisyonlama/MDI yon secimi, negatif
3 = En kisa mesafe lzerinden mutlak pozisyonlama
POS_STW1.11 Ayriimis
POS_STW1.12 1 = Sdrekli iletim
0 = Capraz hareket gorevi (STW1.6) ; ile MDI blok degisikligini etkinlestir
POS STW1.13 Ayrilmis
POS_STW1.14 1 = Sinyal ayarlama secili
0 = Sinyal pozisyonlama segili
POS_STW1.15 1 = MDI se¢imi

POS_STW2 pozisyonlama kontrol kelimesi

Sinyal Aciklama

POS_STW2.0 1 = izleme modu etkin

POS STW2.1 1 = Referans noktasi ayarla

POS_STW2.2 1 = Referans kam etkin

POS STW2.3 Ayrilmis

POS_STW2.4 Ayriimis

POS_STW2.5 1 = Kesik calistirma, artimli etkin

0 = Kesik calistirma, hiz etkin

POS STW2.6 Ayrilmis

POS_STW2.7 Ayriimis

POS STW2.8 Ayrilmis

POS_STW2.9 1 = Referans aramayi negatif yonde baslat

0 = Referans aramayi pozitif yonde baslat

POS_STW2.10 Ayriimis

POS_STW2.11 Ayriimis

POS STW2.12 Ayrilmis

POS_STW2.13 Ayriimis

POS_STW2.14 1 =Yazilim son pozisyon salteri aktivasyonu
POS_STW2.15 1 =STOP kami etkin
Not

izleme modu etkinlestirilmisse pozisyon ayar noktasi, mevcut pozisyon degerini takip eder;
yani, pozisyon ayar degeri = gercek pozisyon degeri.
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8.4 Durum kelimesi tanimi
8.4.1 ZSW1 durum kelimesi (1, 2, 3, 5 telegramlari igin)
Sinyal Aciklama
ZSW1.0 1 =Servo acik icin hazir
ZSW1.1 1 = Calisma icin hazir
ZSW1.2 1 =islem devrede
ZSW1.3 1 = Hata mevcut
ZSW1.4 1 = Bosta yavaslama etkin degil (OFF2 etkin degil)
ZSW1.5 1 = Hizl durdurma etkin degil (OFF3 etkin degil)
ZSW1.6 1 = Acma engellendi etkin
ZSW1.7 1 = Alarm mevcut
ZSW1.8 1 = Hiz ayar noktasi - t_off toleransi ile gercek deder sapmasi
ZSW1.9 1 = Kontrol talep edildi
ZSW1.10 1 = f veya n karsilastirma degerine ulasildi/gecildi
ZSW1.11 0 =1, M veya P sinirina ulasildi
ZSW1.12 1 = Tutma frenini ac
ZSW1.13 1 = Motor asin sicaklik alarmi yok
ZSW1.14 1 = Motor ileri yonde doéner (n_act = 0)
0 = Motor geri yonde doéner (n_act < 0)
ZSW1.15 1 = Alarm yok, termal asiri yik, gii¢ Unitesi
8.4.2 ZSW2 durum kelimesi (2, 3, 5 telegramlari icin)
Sinyal Aciklama
ZSW2.0 Ayrilmis
ZSW2.1 Ayriimis
ZSW2.2 Ayrilmis
ZSW2.3 Ayrilmis
ZSW2.4 Ayriimis
ZSW2.5 1 = Uyar sinifi bit 0
ZSW2.6 1 = Uyari sinifi bit 1
ZSW2.7 Ayrilmis
ZSW2.8 1 = Travers u¢ durdurucuya sabitlenmis
ZSW2.9 Ayrilmis
ZSW2.10 1 = Palslar devrede
ZSW2.11 Ayrilmis
ZSW2.12 Cihaz 6mdir isareti, bit 0
ZSW2.13 Cihaz omdir isareti, bit 1
ZSW2.14 Cihaz omdir isareti, bit 2
ZSW2.15 Cihaz 6mdir isareti, bit 3
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8.4.3 ZSW1 durum kelimesi (102, 105 telegramlari igin)
Sinyal Aciklama
ZSW1.0 1 =Servo acik icin hazir
ZSW1.1 1 = Calisma icin hazir
ZSW1.2 1 =islem devrede
ZSW1.3 1 = Hata mevcut
ZSW1.4 1 = Bosta yavaslama etkin degil (OFF2 etkin dedgil)
ZSW1.5 1 = Hizl durdurma etkin degil (OFF3 etkin degil)
ZSW1.6 1 = Acma engellendi etkin
ZSW1.7 1 = Alarm mevcut
ZSW1.8 1 = Hiz ayar noktasi - t_off toleransi ile gercek deder sapmasi
ZSW1.9 1 = Kontrol talep edildi
ZSW1.10 1 = f veya n karsilastirma degerine ulasildi/gecildi
ZSW1.11 1 = Alarm sinifi bit 0
ZSW1.12 1 = Alarm sinifi bit 1
ZSW1.13 Ayriimis
ZSW1.14 1 = Kapal dongu tork kontroli etkin
ZSW1.15 Ayrilmis
8.44 ZSW2 durum kelimesi (102, 105 telegramlari igin)
Sinyal Aciklama
ZSW2.0 Ayriimis
ZSW2.1 Ayrilmis
ZSW2.2 Ayriimis
ZSW2.3 Ayriimis
ZSW2.4 1 = Rampa fonksiyonu olusturucu etkin degil
ZSW2.5 1 =Tutma frenini ac
ZSW2.6 1 = Entegrator engelleme, hiz kontrol cihazi
ZSW2.7 Ayriimis
ZSW2.8 1 = Travers ug durdurucuya sabitlenmis
ZSW2.9 Ayriimis
ZSW2.10 Ayrilmis
ZSW2.11 Ayriimis
ZSW2.12 Cihaz 6mdir isareti, bit 0
ZSW2.13 Cihaz omdir isareti, bit 1
ZSW2.14 Cihaz d6mir isareti, bit 2
ZSW2.15 Cihaz omdir isareti, bit 3
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8.45 ZSW1 durum kelimesi (7,9, 110, 111 telegramlari igin)
Sinyal Aciklama
ZSW1.0 1 = Calistirma icin hazir
ZSW1.1 1 = Calismaya hazir (DC baglantisi ytiklQ, palslar bloke)
ZSW1.2 1 = Calisma aktif (stirlici n_set'i izler)
ZSW1.3 1 = Hata mevcut
ZSW1.4 1 = Bosta yavaslama etkin degil (OFF2 etkin degil)
ZSW1.5 1 = Hizl durdurma etkin degil (OFF3 etkin degil)
ZSW1.6 1 = Acma engellendi etkin
ZSW1.7 1 = Alarm mevcut
ZSW1.8 1 = izleme hatasi tolerans icinde
ZSW1.9 1 = Kontrol talep edildi
ZSW1.10 1 = Hedef pozisyona ulasildi
ZSW1.11 1 = Referans noktasi ayarlandi
Z5W1.12 ; = Capraz blok aktif onayi
ZSW1.13 1 = Sabit ayar noktasi
ZSW1.14 1 = Eksen hizlandi
ZSW1.15 1 = Eksen yavasladi
8.4.6 ZSW2 durum kelimesi (9, 110, 111 telegramlari icin)
Sinyal Aciklama
ZSW2.0 Ayriimis
ZSW2.1 Ayrilmis
ZSW2.2 Ayriimis
ZSW2.3 Ayrilmis
ZSW2.4 Ayriimis
ZSW2.5 1 = Uyar sinifi bit 0
ZSW2.6 1 = Uyari sinifi bit 1
ZSW2.7 Ayriimis
ZSW2.8 1 = Travers ug durdurucuya sabitlenmis
ZSW2.9 Ayriimis
ZSW2.10 1 = Palslar devrede
ZSW2.11 Ayriimis
ZSW2.12 Cihaz 6mdir isareti, bit 0
ZSW2.13 Cihaz 6mdir isareti, bit 1
ZSW2.14 Cihaz omdir isareti, bit 2
ZSW2.15 Cihaz 6mdr isareti, bit 3
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8.4.7 G1_ZSW enkoder 1 durum kelimesi
Sinyal Aciklama
G1_ZSW.0 Aktif fonksiyon geri bildirim sinyali (1 = fonksiyon etkin)
G1_ZSW.1
G1 ZSW.2 Fonksiyon No. Referans numarasi ve ugar 6lglim igin
G1_ZSW.3 X X —
- 1 Referans isareti 1 veya 6lgim probu 1 ;
2 Referans isareti 2 veya 6lgim probu 1 f
3 Referans isareti 3 veya 6lglim probu 2 ;
4 Referans isareti 4 veya 6lglim probu 2 f
G1_ZSW.4 1 = Fonksiyon 1'den gelen pozisyon Gn_XIST2 igerisinde olusturulan deger
gercek dederi (ve okunabilir)
G1_ZSW.5 1 = Fonksiyon 2'den gelen pozisyon
gercek degeri
G1_ZSW.6 1 = Fonksiyon 3'den gelen pozisyon
gercek dederi
G1_7ZSW.7 1 = Fonksiyon 4'den gelen pozisyon
gercek degeri
G1_ZSW.8 Ayrilmis
G1_7ZSW.9 Ayriimis
G1_ZSW.10 Ayrilmis
G1_ZSW.11 1 = Aktif enkoder hatasini onayla
G1_ZSW.12 Rezerve (referans noktasi ofset icin)
G1_ZSW.13 Mutlak deger cevrimsel olarak transfer edilir
G1_7ZSW.14 Enkoder park etkin
G1_ZSW.15 Enkoder hatasi, hata Gn_XIST2 icerisinde
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8.4.8

8.4.9
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MELDW durum kelimesi

Sinyal Aciklama
MELDW.0 1 = Yukari rampalasagi rampa tamam

0 = Rampa fonksiyonu olusturucu etkin
MELDW.1 1 =Tork kullanimi [%] < tork esik degeri 2
MELDW.2 1 =|n_act| < hiz esik degeri 3 (p2161)
MELDW.3 1 =|n_act| < hiz esik degeri 2
MELDW.4 1 =Vdc_min kontrol cihazi etkin
MELDW.5 Ayrilmis
MELDW.6 1 = Motor asin sicaklik alarmi yok
MELDW.7 1 = Alarm yok, termal asiri yik, gii¢ Unitesi
MELDW.8 1 = Hiz ayar noktasi - tolerans icerisinde gercek deger sapmasi t_on
MELDW.9 Ayrilmis
MELDW.10 Ayriimis
MELDW.11 1 = Kontrol cihazi devreye al
MELDW.12 1 = Sirici hazir
MELDW.13 1 = Palslar devrede
MELDW.14 Ayriimis
MELDW.15 Ayrilmis

POS_ZSW1 pozisyonlama durum kelimesi

Sinyal Aciklama
POS_ZSW1.0 Etkin Capraz Blok Bit 0 (29)
POS_ZSW1.1 Etkin Capraz Blok Bit 0 (21)
POS_ZSW1.2 Etkin Capraz Blok Bit 0 (22)
POS_7ZSW1.3 Etkin Capraz Blok Bit 0 (23)
POS_7ZSW1.4 Etkin Capraz Blok Bit 0 (2%)
POS_ZSW1.5 Etkin Capraz Blok Bit 0 (2°)
POS_ZSW1.6 Ayriimis
POS_7ZSW1.7 Ayrilmis
POS_ZSW1.8 1 = STOP kami eksi etkin
POS_7ZSW1.9 1 =STOP kami arti etkin
POS_ZSW1.10 1 = Kesik calistirma etkin
POS_ZSW1.11 1 = Referans noktasi yaklasma etkin
POS_ZSW1.12 Ayriimis
POS_ZSW1.13 1 = Capraz Blok etkin
POS_ZSW1.14 1 = Ayar etkin
POS_ZSW1.15 1 = MDI etkin

0 = MDI etkin degil
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8.4.10 POS_ZSW2 pozisyonlama durum kelimesi
Sinyal Aciklama
POS_ZSW2.0 1 = izleme modu etkin
POS_ZSW2.1 1 = Hiz sinirlama etkin
POS_ZSW2.2 1 = Ayar noktasI mevcut
POS 7SW2.3 Ayrilmis
POS_ZSW2.4 1 = Eksen ileri hareket eder
POS_ZSW2.5 1 = Eksen geri hareket eder
POS_ZSW2.6 1 =Yazilim son pozisyon salteri eksisine ulasildi
POS_ZSW2.7 1 =Yazilim son pozisyon salteri artisina ulasildi
POS_ZSW2.8 1 = Pozisyon glincel degeri < kam degistirme pozisyonu 1
POS_ZSW2.9 1 = Pozisyon glincel dederi < kam degistirme pozisyonu 2
POS 7ZSW2.10 1 = Capraz blok sayesinde dogrudan cikis 1
POS_ZSW2.11 1 = Capraz blok sayesinde dogrudan cikis 2
POS_ZSW2.12 1 = Sabit durusa ulasildi
POS_ZSW2.13 1 = Sabit durus sikistirma torkuna ulasildi
POS_ZSW2.14 1 = Sabit durusa hareket etkin
POS_ZSW2.15 1 = Capraz komut etkin
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Safety Integrated fonksiyonu

9.1 Standartlar ve diizenlemeler
9.1.1 Genel bilgiler
9.1.1.1 Amaclar

Ekipmanin, makinelerin ve Grlinlerin imalatgilari ve kullanan sirketler gereken seviyede
glvenlik saglanmasindan sorumludur. Bu tesislerin, makinelerin ve diger ekipmanlarin en son
teknolojiye uygun sekilde mimkiin oldugunca gtivenli tasarlanmasi gerektigi anlamina gelir.
Bunu saglamak icin sirketler gtivenlik ile ilgili tim konulari kapsayan ¢esitli standartlar ve son
teknolojileri tanimlamaktadir. ilgili Standartlara uyuldugunda, bu en son teknolojinin
kullaniimasini saglar ve sonug olarak bir tesisin yliklenicisi veya bir makine veya ekipman
parcasinin Ureticisi kendi sorumluluklarini yerine getirmistir.

Glvenlik sistemleri endiistriyel Gretimi ve makinelerin kullanimini gereginden fazla
sinirlamadan uygun teknik ekipmanlar araciliiyla hem insanlar hem de cevre icin potansiyel
tehlikeleri minimuma indirmek amaciyla tasarlanmislardir. insanlarin ve cevrenin
korunmasina tiim llkelerde esit seviyede 6nem verilmelidir, bu nedenle kurallar ve
dlizenlemeler uluslararasi sekilde uygun hale getirilmistir ve uygulanmaktadir. Bu ayni
zamanda farkl tlkelerdeki farkli gtivenlik gereksinimlerinde rekabette bozukluklari dnlemek
Uzere tasarlanmistir.

Konu gereken seviyede glivenlik oldugunda diinyanin belirli bolgelerinde ve llkelerinde farkl
kavramlar ve gereksinimler bulunmaktadir. Kanitlarin nasil sunulacagi ve yeterli seviyede
glvenlik olup olmadigi hakkindaki diizenlemeler ve gereksinimler sorumluluklarin
paylasiimasi kadar farklilik géstermektedir.

Makine Ureticileri ve tesisleri kuran sirketler icin en 6nemli konu, makinenin veya tesisin
isletmeye alinacagi tilkedeki kanunlara ve diizenlemelere uyulmasidir. Ornegin, ABD'de
kullanilacak bir makinenin kontrol sistemi, makine Ureticisi Avrupa Ekonomik Toplulugu'nda
(AET) bulunsa bile yerel ABD gereksinimlerini karsilamak zorundadir.
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9.1.2.1

244

Fonksiyonel giivenlik

Korunacak olan cisim perspektifinden bakildiginda gtivenlik béliinemez. Tehlikelerin
nedenleri ve onlari 6nlemek icin alinan teknik énlemler 6Gnemli oranda farkhliklar gosterir. Bu
nedenle farkli tipte glivenlikler arasinda farkhlastirma yapilmaktadir (6rn. olasi tehlike
nedenlerinin belirlenmesi ile). Glvenlik dogru calismaya baghysa "fonksiyonel givenlik”
devreye girmektedir.

Bir makinenin veya fonksiyonel glivenligini saglamak icin koruma ve kontrol cihazlarinin
glvenlik ile ilgili kisimlari dogru calismalidir. Ek olarak, sistemler tesis her zaman givenli
durumda kalacak veya bir ariza olustugunda glivenli duruma getirilebilecek sekilde
davranmalidir. Bu durumda, ilgili standartlarda acgiklanan gereksinimleri karsilayan ytksek
teknolojinin kullaniimasi gereklidir. Fonksiyonel glivenlik elde etmek icin gereksinimler
asagidaki temel amaclari baz alir:

¢ Sistematik arizalarin dnlenmesi
¢ Sistematik arizalarin kontroli
e Rastgele hatalarin ve arizalarin kontroll

Yeterli seviyede fonksiyonel glivenlik saglanip saglanmadigi ile ilgili bir karsilastirma yapilimasi
tehlikeli ariza olasiligini, hata toleransini ve sistematik arizalarin minimuma indirilmesi ile
saglanacak kaliteyi icerir. Bu farkli terimleri kullanan standartlarla ifade edilir. IEC/EN 61508,
IEC/IEN 62061 "Emniyet Entegre Diizeyi" (SIL) ve EN ISO 13849-1 "Kategoriler" ve "Performans
Seviyesi" (PL).

Avrupa'da makine guvenligi

AB s6zlesmesinin 95. maddesini baz alan Urlinlerin uygulanmasi icin gegerli olan, Grlinlerin
serbest ticaretini diizenleyen AB yénergeleri. Bunlar yeni bir global konsepti baz alir ("yeni

yaklasim”, "global yaklasim"):

e EU Yonergeleri sadece genel giivenlik amaclarini belirler ve temel giivenlik
gereksinimlerini tanimlar.

e Teknik detaylar Avrupa Parlamentosu ve Konseyi'nden gerekli yetkiyi almis olan Standart
Organizasyonlari tarafindan yayinlanan standartlar ile tanimlanir (CEN, CENELEC). Bu
standartlar belirli bir ydnergeye gore diizenlenmistir ve Avrupa Parlamentosu ve Konseyi
resmi yayin organinda listelenir. Kanunlar belirli standartlara uyulmasi gerektigini ifade
etmez. Birlestirilmis standartlara uyuldugunda, glivenlik gereksinimlerinin ve ilgili
Yonergelerin teknik &zelliklerinin saglandigi disindilir.

» AB Ydnergeleri Uye Devletlerin yerel diizenlemeleri karsilikli olarak tanimasini 6ngériir.
AB Ydnergeleri esittir. Bu eder belirli bir ekipman veya cihaz icin birden fazla Yonerge gecerli
ise, ilgili tiim Yonergelerin gereksinimlerinin karsilanmasi gerektigi anlamina gelir (6rn.
elektrikli ekipmana sahip bir makine icin Makine Yonergesi ve Disiik-Voltaj Yonergesi
gecerlidir).

Makine Yonergesi

Yénergenin Ek | kisminda aciklanan temel glivenlik ve saglik gereksinimlerine makinelerin
glvenligi icin uyulmalidir.
Yonergeye uyum saglanmasi icin koruyucu hedefler sorumlu bir sekilde uygulanmalidir.

Makine Ureticileri makinelerin temel gereksinimleri karsiladi§ini dogrulamalidir. Bu dogrulama
birlestirilmis standartlar ile kolaylastirilmistir.
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9.1.2.2 Birlestirilmis Avrupa Standartlan

Avrupa Komisyonu tarafindan yetkilendirilmis iki Standart Organizasyonu CEN (Comité
Européen de Normalisation) ve CENELEC (Comité Européen de Normalisation
Electrotechnique), belirli bir iiriin icin EC ydnergelerinin gereksinimlerini hassas bir sekilde
belirlemek icin birlesik Avrupa standartlarini cikarmislardir. Bu standartlar (EN standartlari)
Avrupa Parlamentosu'nun ve Konseyi'nin resmi yayin organinda yayinlanmistir ve yerel
standartlara revizyon yapilmadan dahil edilmelidir. Temel saglk ve glivenlik gereksinimlerini
karsilamak ile birlikte Makine Yonergesi'nin Ek | kismindaki koruyucu hedefleri saglamak lizere
tasarlanmistir.

Birlestirilmis standartlara uyuldugunda, Yénergelerin yerine getirildi§i "otomatik olarak
varsayilir". Yani Ureticiler Yonergenin glvenlik ile ilgili kisimlarina uyduklarini varsayarlar,
¢linkli bunlarin ayni zamanda bu standart icerisine de dahil olduklari distintilmektedir. Ancak,
bu kapsamda her Avrupa Standardi birlestirilmemistir. Buradaki 6nemli nokta Avrupa
Parlamentosu ve Konseyi'nin resmi yayin organinda yayinlanan listedir.

Avrupa Makine Glvenligi standard hiyerarsik olarak yapilandiniimistir. Asagidaki béliimlere
ayrilmistir:

¢ A standartlar (temel standartlar)
* B standartlar (grup standartlari)
e Cstandartlar (iirin standartlar)
A tipi standartlar/temel standartlar

A standartlar icerisinde tiim makine tipleri ile ilgili temel terminoloji ve tanimlar
bulunmaktadir. Bunlara EN ISO 12100-1 (6nceden EN 292-1) "Makine Guvenligi, Temel
Terminoloji, Genel Tasarim Prensipleri" dahildir.

A standartlarin amaci esasen B ve C standartlarini belirlemekten sorumlu olan kurumlardir.
Burada belirlenen 6énlemler riski minimuma indirmek icindir, ancak eder herhangi bir C
standardi tanimlanmamissa Ureticiler icin kullanish olabilir.

B tipi standartlar (grup standartlar)

B standartlar farkli makine tipleri icin glivenlikle ilgili tim standartlari kapsamaktadir. B
standartlarin amaci esasen C standartlarini belirlemekten sorumlu olan kurumlardir. Bunlar
ayni zamanda herhangi bir C standardi tanimlanmamissa Ureticiler icin makine tasarimi ve
Uretimi asamalarinda kullanish olabilir.

B standartlar icin bir alt kirllim daha yapilmistir:

¢ Daha yliksek seviyede glivenlik konulariicin B1 tipinde standartlar (6rn. ergonomik
prensipler, tehlike kaynaklarina olan glivenlik mesafeleri, parcalarin viicut kisimlarini
ezmesini 6nlemek icin minimum bosluklar).

* Koruyucu giivenlik cihazlari icin B2 tipi standartlar farkli makine tipleri icin tanimlanmistir
(6rn. ACIL DURUS cihazlari, iki elli calistirma devreleri, ara kilit elemanlari, temassiz
koruyucu cihazlar, kontrollerin glivenlik ile ilgili parcalar).
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C tipi standartlar (iiriin standartlar)

C tipi standartlar irline 6zel standartlardir (6rn. takim tezgahlari, ahsap isleme makineleri,
asansorler, paketleme makineleri, baski makineleri vb. icin). Uriin standartlar makineye 6zel
gereksinimleri kapsamaktadir. Belirli durumlar altinda gereksinimler temel ve grup
standartlarina gore farklilik gosterebilir. C tipi/lirlin standartlari Makine Yonergesi Ek | temel
gereksinimlerini karsiladigi icin makine Ureticileri icin en yliksek 6ncelige sahiptir (otomatik
uygunluk varsayimi). Eger belirli bir makine icin herhangi bir tirlin standardi
tanimlanmamissa, B tipi standartlar makine uretilirken uygulanabilir.

Belirlenen standartlarin komple listesi ve devlet himayesindeki taslak standartlar asagidaki
adreste Internette de bulunmaktadir:

http://www.newapproach.org/

Oneri: Hizl teknolojik gelismeler ve makine konseptlerinde meydana gelen degisimler
nedeniyle, standartlar (ve 0zellikle C standartlar) glincel olduklarindan emin olmak Uzere
kontrol edilmelidir. Liitfen gecerli AB ydnergelerinin tim glivenlik gereksinimleri
karsilanmissa, belirli bir standardin uygulanmasinin gerekli olmayabilecegini unutmayin.

9.1.2.3 Giivenlik ile ilgili kontrol cihazlarinin kullaniimasi icin standartlar

Eger bir makinenin fonksiyonel giivenligi cesitli kontrol fonksiyonlarina bagliysa, kontrol
cihazi glvenlik fonksiyonlarinin ariza yapma riski minimuma indirilecek sekilde
uygulanmalidir. EN ISO 13849-1 ve EN IEC61508 glivenlik ile ilgili makine kontrol cihazlarinin
uygulanmasi prensiplerini tanimlamaktadir, bunlar dogru uygulandiklarinda, EC Makine
Direktifinin tiim glivenlik gereksinimlerinin karsilanmasini saglarlar. Bu standartlar Makine
Yonergesinin ilgili glivenlik gereksinimlerinin karsilanmasini saglarlar.

Herhangi bir mimari Belirli mimariler, elektronik igin sinirh
Tim SIL 1-3 (PL b'den) maksimum PL
EN 62061 EN ISO 13849
Makine Guvenligi Makine Guvenligi
Fonksiyonel glvenlik - glvenlik ile ilgili Kontrol sistemlerinin guvenlikle ilgili
elektrikli, elektronik ve programlanabilir parcalari
elektronik kontrol sistemleri

EN 61508 altindaki makinelerin Belirlenen mimarilerden
alani i¢in Sektdr Standardi EN sapmalar igin EN 61508'i
62061 referans alin

Guvenlik fonksiyonlari sunan ve fonksiyonel giivenligi garanti eden elektrik, elektronik
ve programlanabilir elektronik sistemlerin tniversal kullanimi

EN 61508
Fonksiyonel guvenlik, giivenlik ile ilgili elektrik/elektronik/programlanabilir elektronik
kontrol sistemleri (Kisim 0 ile 7 arasi)
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EN ISO 13849-1, EN 62061 ve EN 61508 uygulama alanlari ¢cok benzerdir. Kullanicilarin dogru

karar vermelerine yardimci olmak icin IEC ve ISO organizasyonlari her iki standardin da

uygulama alanlarini standartlara bir giris saglamasi acisindan birlestirilmis bir tablo icerisine
almislardir. EN ISO 13849-1 veya EN 62061 teknolojiye (mekanik, hidrolik, pnématik, elektrik,
elektronik ve programlanabilir elektronik), risk siniflandirmasina ve mimariye bagli olarak

uygulanmalidir.

Tip Giivenlik ile ilgili kontrol fonksiyonlarini EN 1SO 13849-1 EN 62061
gerceklestirmek icin sistemler
A Elektrikli olmayan (6rn. hidrolik, pndmatik) X Kapsam disi
B Elektromekanik (6rn. réle velveya temel Belirli mimariler ile Tdm mimariler ve maks. SIL
elektronik) sinirlanmistir (bkz. yorum 1) | 3'e kadar
ve maks. PL = e'ye kadar
C Kompleks elektronik (6rn. programlanabilir Belirli mimariler ile Tim mimariler ve maks. SIL
elektronik) sinirlanmistir (bkz. yorum 1) | 3'e kadar
ve maks. PL = d'ye kadar
D B standartlar ile birlestirilmis A standartlar Belirli mimariler ile X
sinirlanmistir (bkz. yorum 1) | gk yorum 3
ve maks. PL = e'ye kadar
E B standartlar ile birlestirilmis C standartlar Belirli mimariler ile Tim mimariler ve maks. SIL
sinirlanmistir (bkz. yorum 1) | 3'e kadar
ve maks. PL = d'ye kadar
F A standartlar ile birlestirilmis C standartlar X X
veya A standartlar ve B standartlar ile Bkz. yorum 2 Bkz. yorum 3
birlestiriimis C standartlar

"X" maddenin bu standart icerisinde bulundugunu gostermektedir.

Yorum 1:
Belirlenen mimariler EN ISO 13849-1 Ek B icerisinde aciklanmistir ve degerlendirme icin basitlestirilmis bir temel saglar.

Yorum 2:
Kompleks elektronik icin: Belirli mimarilerin EN ISO 13849-1 PL = d'ye kadar veya EN 62061 ile uyumlu olarak kullaniimasi.

Yorum 3:
Elektrikli olmayan sistemler icin: Alt sistem olarak EN ISO 13849-1'e uygun parcalari kullanin.
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DIN EN ISO 13849-1

DIN ISO EN 13849-1'e uygun niteliksel bir analiz teknolojileri nedeniyle modern kontrol
sistemleri icin yeterli degildir. Digerleri ile birlikte DIN EN ISO 13849-1 zaman davranisini
dikkate almaz (6rn. test araligi velveya cevrim testi, kullanim 6mrii). Bu DIN EN ISO 13849-
1'de olasilik yaklasimi ile sonuclanir (birim zamandaki ariza olasiligi).

DIN EN ISO 13849-1 tim glvenlik fonksiyonlarini ve bunlari gerceklestirmek icin gereken tiim
cihazlari dikkate alir. DIN EN ISO 13849-1 ile giivenlik fonksiyonlari kalite perspektifi ile
birlikte sayisal perspektiften de incelenir. Kategorileri baz alan performans seviyeleri (PL)
kullanilir. Asagidaki gtivenlik ile ilgili 6zellik miktarlari cihazlar/ekipman icin gereklidir:

« Kategori (yapisal gereksinim)

e PL: Performans seviyesi

e MTTFa: Tehlikeli arizalara ortalama siire
e DC: Teshis basari derecesi

* CCF: Ortak neden ariza

Standart kontrol cihazinin glivenlik ile ilgili bilesenleri icin belirlenen mimariler temelinde
performans seviyesinin (PL) basil hesaplandidini agiklar. Bundan herhangi bir sapma olmasi
halinde, EN ISO 13849-1, EN 61508'e referans verir.

Komple bir sistem olusturmak icin ¢cok sayida gtivenlik ile ilgili parca birlestirilirken, standart
sonucta ortaya c¢ikacak olan PL'nin nasil belirlenecegini aciklar.

Not
DIN EN ISO 13849-1 ve makine y6nergesi

Mayis 2007 tarihinden bu yana DIN EN ISO 13849-1 Makine Yénergesinin bir parcasi olarak
birlestirilmistir.

EN 62061

EN 62061 (IEC 62061 ile ayni) IEC/IEN 61508'in sektore 6zel alt kismidir. Glivenlikle ilgili
elektrikli makine kontrol sistemlerinin uygulamasini aciklar ve konsept asamasindan devreden
¢ikmasina kadar tim kullanim 6mriine bakar. Standart glivenlik fonksiyonlarinin niceliksel ve
niteliksel analizlerini baz alir, burada kompleks sistemlerin uygulanmasi icin sistematik bir
tlimden gelim yaklasimi kullanir ("fonksiyonel ayrim" olarak bilinir). Risk analizi sonucu ortaya
cikan glivenlik fonksiyonlari alt glivenlik fonksiyonlarina ayrilmistir, sonrasinda bunlar gercek
cihazlara, alt sistemlere ve alt sistem elemanlarina atanir. Her donanim hem de yazilim
kapsam dahilindedir. EN 62061 ayni zamanda uygulama programlarinin gerceklestirilmesi
icin gereksinimleri de aciklamaktadir.

Guvenlikle ilgili bir kontrol sistemi farkl alt sistemlerden olusur. Glvenlik perspektifinden
bakildi§inda, alt sistemler SIL talep siniri ve PFHD 6zellik miktarlari bazinda aciklanir.
Programlanabilir elektronik cihazlar (6rn. PLC'ler veya degisken hizli slirlicliler) EN 61508'i
karsilamalidir. Kontrol cihazi icerisine alt sistemler olarak entegre edilebilirler. Asagidaki
glvenlik ile ilgili 6zellik miktarlar bu cihazlarin Ureticileri tarafindan belirlenmelidir.
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Alt sistemler icin glivenlik ile ilgili 6zellik miktarlar:
e SIL CL: SIL talep siniri

e PFHD: Saat basina tehlikeli ariza olasihgi

e T1:Kullanim émru

Elektromekanik parcalardaki basit alt sistemler (6rn. sensoérler ve aktlatorler), alt sistemin
ilgili PFHD degerini belirlemek icin gerekli olan 6zellik miktarlari ile farkli yéntemlerle
baglanmis olan alt sistem elemanlarindan (cihazlar) olusabilir.

Alt sistem elemanlari icin glivenlikle ilgili 6zellik miktarlari (cihazlar):
e A:Ariza orani

¢ B10 dederi: Asinmaya maruz kalan kisimlar igin

e T1:Kullanim 6mru

Elektromekanik cihazlar icin Uretici calisma cevrimi sayisina referans veren bir ariza orani A
belirler. Birim zaman ve kullanim émriindeki ariza orani, belirli bir uygulamanin gegis frekansi
kullanilarak belirlenmelidir.

Tasarim asamasinda tanimlanmasi gereken alt sistem elemanlarini da iceren alt sistem
parametreleri:

e T2:Teshis test aralig
¢ [: Ortak nedenli arizalara duyarhlik
¢ DC: Teshis basari derecesi

Glvenlik ile ilgili kontrol cihazinin PFHD degeri alt sistemler icin ayri ayri PFHD degerleri
eklenerek belirlenir.
Kullanici glvenlik ile ilgili bir kontrol cihazi ayarlarken asagidaki seceneklere sahiptir:

e Mevcut durumda EN ISO 13849-1, IEC/EN 61508 veya IEC/EN 62061 ile uyumlu olan
cihazlarin ve alt sistemlerin kullanilmasi. Standart gtivenlik fonksiyonlari uygulandiginda
yeterli cihazlarin nasil entegre edilecegini belirlemistir.

¢ Kendi alt sistemlerini olusturma:

— Programlanabilir, elektronik sistemler ve kompleks sistemler: EN 61508 veya EN
61800-5-2 uygulanmasi.

— Basit cihazlar ve alt sistemler: EN 62061 uygulanmasi.

EN 62061 elektrikli olmayan sistemler hakkinda bilgi icermez. Standart gtivenlik ile ilgili
elektrikli, elektronik ve programlanabilir elektronik kontrol sistemleri uygulanmasi hakkinda
detayl bilgiler icerir. Elektrikli olmayan sistemler icin EN ISO 13849-1 uygulanmalidir.

Not
Fonksiyon ornekleri

Uygulanmis ve entegre edilmis olan basit alt sistemlerin detaylari simdi "fonksiyonel érnekler"
olarak mevcuttur.
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Not
EN 62061 ve makine y6nergesi

IEC 62061, Avrupa'da EN 62061 olarak siniflandinimistir ve Makine Yonergesinin bir pargasi
olarak birlestirilmistir.

EN 61508 (VDE 0803) standart serileri

Bu standart serisi teknolojinin son durumunu aciklar.

EN 61508 herhangi bir AB yonergesi ile birlestirilmemistir, bu da bir ydnergenin koruyucu
gereksinimlerinin tamamlanmasi icin uygunlugun otomatik devaminin kastedilmedigi
anlamina gelir. Ancak gtvenlik ile ilgili bir Grlinlin Ureticisi 6rnedin asagidaki durumlarda en
glincel kavramsal tasarima uygun sekilde Avrupa yonergelerinin temel gereksinimlerini
karsilamak icin EN 61508 standardini kullanabilir:

« llgili uygulama icin herhangi bir birlestirilmis standart mevcut degilse. Bu durumda, bir
uygunluk devami olmasa dahi Uretici EN 61508 standardini kullanabilir.

 Birlestirilmis bir Avrupa standardinda (6rn. EN 62061, EN ISO 13849, EN 60204-1) EN
61508 standardina referans yapilmissa. Bu yonergelerin ilgili gereksinimlerinin
karsilanmasini saglar ("ayni zamanda gecerli olan standart"). Ureticiler bu referans ile EN
61508 standardini dogru ve sorumlu bir sekilde uyguladiklarinda, referans veren standart
icin uygunluk devamini kullanabilirler.

EN 61508, E/E/PES sistemleri (elektrikli, elektronik ve programlanabilir elektronik sistemler)
glivenlik fonksiyonlari gerceklestirmek velveya uygun seviyede fonksiyonel glivenlik saglamak
tzere kullanildiklarinda dikkate alinmasi gereken tiim konulari kapsar. Diger tehlikeler (6rn.
elektrik carpmasi) EN I1SO 13849'da oldugu gibi standardin bir parcasi degildir.

EN 61508 diger, sektore 6zel standartlar icin de bir cerceve olusturan "Uluslararasi Temel
,Glvenlik Yayini"ni aciklamistir (6rn. EN 62061). Sonug olarak, bu standart simdi 6zellikle
Kuzey Amerika ve otomotiv enddstrisi basta olmak Uizere diinya genelinde kabul edilmektedir.
Bugtin, cok sayida diizenleme kurulusu bunu énermektedir (6rn. NRTL listeleme).

EN 61508 ile ilgili bir baska yeni gelisme de teknik gereksinimleri sensérden aktiiatore kadar
komple glivenlik tesisi olarak genisleten, rastgele donanim arizalari nedeniyle tehlikeli
arizalarin olasiligini miktarlandiran ve E/E/PES'in glivenlik ile ilgili kullanim émriniin tiim
fazlarini kapsayan dokiimantasyonun olusturulmasini 6ngéren sistem yaklasimidir.

Risk analizi/belirlemesi

Tasarimlari ve fonksiyonelligi nedeniyle riskler makinelerin dogasinda mevcuttur. Bu nedenle,
Makine Yonergesi her makine icin risk belirlemenin gerceklestirilmesini ve eger gerekliyse,
kalan risk izin verilen risk sinirlari icerisinde kalana kadar risk seviyesinin azaltiimasini
gerektirir. Bu riskleri belirlemek icin asagidaki standartlar uygulanmalidir:

EN ISO 12100-1 "Makine Glivenligi - temel terminoloji, tasarim icin genel prensipler”
EN ISO 13849-1 "Kontrol sistemlerinin glvenlik ile ilgili parcalari”

EN ISO 12100-1 riskleri minimuma indirmek icin analiz edilecek risklere ve tasarim
prensiplerine odaklanir.
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Risk belirleme makinelerin olusturdugu tehlikelerin sistematik bir sekilde incelenmesine
imkan taniyan bir prosedtrdir. Gereken yerlerde, risk belirlemeyi bir risk azaltma prosediri
takip eder. Prosediir tekrar edildi§inde, bu tekrarli bir islem olarak bilinir. Bu tehlikelerin
ortadan kaldiriimasina yardimci olur (miimkiin oldugunca) ve uygun koruyucu énlemlerin
alinmasi icin bir temel gorevi yapar.
Risk belirleme asagidakileri icerir:
e Risk analizi

— Makinenin limitlerini belirler (EN ISO 12100-1)

— Tehlikelerin belirlenmesi (EN ISO 12100-114)

— Risk seviyesinin hesaplanmasi (EN 1050 Paragraf 7)
e Risk degerlendirmesi
Gereken seviyede glvenlik saglamak icin tekrarli islemin bir parcasi olarak, risk belirleme risk
hesaplamasi sonrasinda gergeklestirilir. Burada, kalan riskin azaltilmasinin gerekli olup

olmadigi konusunda bir karar verilmelidir. E§er risk daha fazla azaltilacaksa, uygun koruyucu
Oonlemler secilmeli ve uygulanmalidir. Risk belirleme sonrasinda tekrarlanmaldir.

( Calistir )

Y

i

Makine limitlerinin belirlenmesi

Y

Potansiyel tehlikelerin belirlenmesi ( Risk analizi ) ( Risk belirlemesi )

Risk tahmini

risk degerlendirmesi

i o Evet
Makine giivenli mi?

Risk azaltma

====_Risklerin minimuma indirilmesi ve uygun koruyucu &nlemlerin alinmasi risk belirlemenin ir
parcasi degildir

Riskler makinenin tasarimi ve uygulamasinda uygun sekilde azaltiimalidir (6rn. glvenlik ile
ilgili fonksiyonlar icin kontrol cihazlari ve koruyucu énlemler ile).

Eger koruyucu 6nlemler arasinda kilitleme veya kontrol fonksiyonlarinin kullaniimasi
bulunuyorsa, bunlar EN ISO 13849-1'e uygun sekilde tasarlanmalidir. Elektrik ve elektronik
kontrol cihazlariicin EN 62061, EN ISO 13849-1'e bir alternatif olarak kullanilabilir. Elektronik
kontrol cihazlari ve bus sistemleri de IEC/EN 61508'e uygun olmak zorundadir.
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Risk azaltma

Bir makine icin risk azaltma onlemleri yapisal 6nlemlere ek olarak guivenlik ile ilgili kontrol
fonksiyonlarinin uygulanmasi ile gerceklestirilebilir. Bu kontrol fonksiyonlarini uygulamak icin
0zel gereksinimler dikkate alinmalidir, riskin blytkligline gére derecelendirilmelidir. Bunlar
EN ISO 13849-1 icerisinde veya elektrikli kontrol cihazlari (6zellikle programlanabilir
elektronik sistemlerde) EN 61508 veya EN 62061 icerisinde aciklanmaktadir. Glvenlik ile ilgili
kontrol cihazi parcalarinin gereksinimleri riskin biytkltgline ve azaltilmasi gereken risk
seviyesine gore derecelendirilmelidir.

EN ISO 13849-1, kategoriler yerine hiyerarsik olarak belirlenmis Performans Seviyeleri (PL)
belirleyen bir risk akis semasi tanimlar.

IEC/EN 62061 siniflandirma amacli olarak "Emniyet Entegre Diizeyi" (SIL) kullanir. Bu bir
kontrol cihazinin guivenlik ile ilgili performansi icin niceliksel bir &nlemdir. Gereken SIL ISO
12100 (EN 1050)'ye uygun sekilde risk belirleme prensiplerine gére tanimlanir. Standart
icerisindeki Ek A gereken Emniyet Entegre Diizeyi (SIL) belirlenmesi icin bir yontem aciklar.

Hangi standardin uygulandigindan bagimsiz olarak glivenlik ile ilgili fonksiyonlarin
gerceklestirilmesi icin kullanilan tim makine kontrol cihazi parcalarinin bu gereksinimleri
saglamasi icin tim adimlar atiimalidir.

Kalan risk

Bugtinlin teknolojik olarak gelismis ortaminda gtvenlik kavrami da bagildir. Riskin tim
durumlarda ortadan kaldirilmasi icin glivenlik saglama yetenedi — "sifir risk garantisi” —
uygulamada imkansizdir. Kalan risk, en son teknolojiye gére gereken tiim koruyucu 6nlemler
alindiktan sonra kalan risk seviyesidir.

Kalan riskler makine/tesis doklimantasyonunda acik bir sekilde belirlenmelidir (EN ISO 12100-
2'ye uygun sekilde kullanici bilgileri).

ABD'de makine gilivenligi

Cahsma glvenligi konusundaki kanuni gereksinimler agisindan ABD ile Avrupa arasindaki en
onemli farklilik, ABD'de eyaletlerin tiimiinde makine giivenligi icin kullanilabilecek ve
iireticinin/tedarikginin sorumluluklarini tanimlayan bir kanun bulunmamasidir. isverenlerin
glvenli bir calisma yeri saglamakla yikimli oldugunu belirten genel bir gereksinim
mevcuttur.
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9.1.3.1 OSHA minimum gereksinimleri

1970'lerden kalan is Giivenligi ve Saghgi Kanunu (OSHA), isverenlerin giivenli bir calisma yeri
sunmalar hakkindaki gereksinimi diizenlemektedir. Ana OSHA gereksinimleri 5. Kisim
"Gorevler"de aciklanmistir.

OSH Kanununun gereksinimleri "is Giivenligi ve Saghgi Yénetimi" (OSHA olarak da bilinir) ile
yonetilir. OSHA, is yerlerinin gecerli diizenlemelere uygun olup olmadigini denetleyen
bélgesel miifettisler kullanir.

OSHA diizenlemeleri OSHA 29 CFR 1910.xxx ("OSHA Diizenlemeleri (29 CFR) KISIM 1910 is

Glvenligi ve Saghgi") icerisinde aciklanmistir. (CFR: Federal Diizenleme Kanunu.)

http://lwww.osha.gov

Standartlarin uygulanmasi 29 CFR 1910.5 "Standartlarin uygulanabilirligi” icerisinde
diizenlenmistir. Konsept Avrupa'da kullanilana benzerdir. Uriine 6zel standartlar genel
standartlara gére 6ncelige sahiptir, ciinki ilgili konulari kapsar. Standartlar karsilandiginda,
isverenler standartlarin kapsadigi konularda OSH Kanunu'nun temel gereksinimlerini
karsilamis sayilirlar.

Belirli uygulamalar ile baglantili olarak, OSHA iscileri korumak icin kullanilan tim elektrikli
ekipmanlarin ve cihazlarin o uygulama icin OSHA tarafindan sertifikali, "Ulusal Onayl Test
Laboratuvart" (NRTL) olmasini sart kosmaktadir.

OSHA diizenlemelerine ek olarak NFPA ve ANSI gibi organizasyonlar tarafindan belirlenen
mevcut standartlara da dikkatli bir sekilde uyulmalidir ve ABD'de bulunan kapsaml {iriin
ylikiimliiligi dikkate alinmalidir. Uriin yiikiimliiligi kanunu nedeniyle, Giretim ve isletme
sirketlerinin gecerli diizenlemelere uymalari ve en son teknolojiyi kullanmak "zorunda"
olmalari kendi sorumluluk ve faydalarinadir.

Uclincii parti sigorta sirketleri genel olarak standart organizasyonlarinin gecerli standartlarini
karsilamalarini talep etmektedir. Kendini sigorta eden sirketler éncesinde bu gereksinime tabi
degildir, ancak bir kaza olmasi durumunda, genel olarak kabul edilmis gtivenlik prensiplerini
uyguladiklarini ispat etmeleri gereklidir.

9.1.3.2 NRTL listesi

Cahsanlar korumak icin ABD'de kullanilan tiim elektrikli ekipmanlar planlanan uygulama igin
OSHA tarafindan yetkilendirilmis bir "Ulusal Onayh Test Laboratuvarn” (NRTL) tarafindan
sertifikalandiriimalidir. NRTL'ler listeleme, etiketleme veya benzeri sekilde ekipmanlari ve
malzemeleri sertifikalayabilirler. Yerel standartlar (6rn. NFPA 79) ve uluslararasi standartlar
(6rn. EIE/PES sistemleri icin IEC/EN 61508) test icin temel olusturmaktadir.
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NFPA 79

NFPA 79 standardi (Endustriyel Makineler icin Elektrik Standardi) 600 V altinda anma voltajina
sahip endustriyel makinelerin elektrikli ekipmanlari igcin gecerlidir. Koordine bir sekilde calisan
bir makine grubu da tek bir makine olarak degerlendirilir.

Programlanabilir elektronik ve haberlesme bus'lari icin NFPA 79, bunlarin glvenlik ile ilgili
fonksiyonlarda kullaniimalar durumunda listelenmeleri gerektigini gésteren basit bir
gereksinime sahiptir. E§er bu gereksinim saglanirsa, elektronik kontroller ve haberlesme
bus'lari ve Acil Durdurma fonksiyonlari, Durus Kategorileri O ve 1 (bkz. NFPA 79 9.2.5.4.1.4)
icin kullanilabilir. EN 60204-1 gibi NFPA 79 da acil durdurma fonksiyonlari icin elektrik
enerjisinin elektromekanik olarak durdurulmasinin gerekli oldugunu artik ifade etmemektedir.

Programlanabilir elektronik ve haberlesme bus'lari icin ana gereksinimler:
sistem gereksinimleri (bkz. NFPA 79 9.4.3)

1. Yazihm tabanh kontrol cihazlari iceren kontrol sistemleri asagidakileri gerceklestirmelidir:
e Tek bir hata olmasi durumunda
— sistemin glvenli bir kapatma moduna gecisinin saglanmasi
— arnza diizeltilene kadar sistemin yeniden baslatiimasinin 6nlenmesi
— beklenmedik bir baslatmanin engellenmesi
e Fiziksel baglantili kontrol cihazlari ile ayni seviyede koruma sunulmasi
e Bu tip sistemler icin gereksinimleri belirleyen gecerli bir standarda uygun uygulanmasi.

2.1IEC 61508, IEC 62061, ISO 13849-1, ISO 13849 2 ve IEC 61800-5-2 bir not icerisinde
uygun standartlar olarak gosterilmektedir.

Underwriter Laboratories Inc. (UL) bu gereksinimi karsilamak amaciyla "Programlanabilir
Glvenlik Kontrol Cihazlan" icin 6zel bir kategori tanimlamistir (kod NRGF). Bu kategori yazilim
iceren ve glvenlik ile ilgili fonksiyonlarda kullaniimak lizere tasarlanmis kontrol cihazlarini
kapsamaktadir.

Kategorinin ve bu gereksinimi karsilayan cihazlarin listesinin hassas bir sekilde agiklanmasi
asagidaki adreste Internet izerinde bulunabilir:

http:/lwww.ul.com — sertifika klasorli — UL Kategori kodu/ Kilavuz bilgileri — "NRGF"
kategori arama

TUV Rheinland of North America, Inc. bu uygulamalar icin bir NRTL'dir.

ANSI B11

ANSI B11 standartlari, Uretim Teknolojisi Birligi (AMT) ve Robot Endiistrileri Birligi (RIA) gibi
organizasyonlar tarafindan gelistirilen ortak standartlardir.

Bir makinenin tehlikeleri bir risk analizi/belirlemesi ile de§erlendirilir. Risk analizi NFPA 79,
ANSI/RIA 15.06, ANSI B11.TR-3 ve SEMI S10'a (yari iletkenler) gére dnemli bir gereksinimdir.
Bir risk analizinin belgelenen bulgulari, ilgili uygulamanin givenlik sinifi dikkate alinarak
uygun bir glivenlik sistemi secmek lzere kullanilabilir.
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9.2 SINAMICS Safety Integrated hakkinda genel bilgiler

9.1.4 Japonya'da makine gilivenligi

Japonya'daki durum ABD ve Avrupa'dakine gore farklilik gostermektedir. Avrupa'‘daki gibi bir
kanun bulunmamaktadir. Benzer sekilde, triin ylikimliligi de ABD'dekine benzer 6nemde
bir rol oynamamaktadir.

Standartlari uygulamak igin kanuni gereksinimlerin tanimlanmasi yerine, JIS (Japon Endstri
Standardi) uygulanmasi igin idari bir dneri mevcuttur: Japonya yaklasimini Avrupa konseptini
baz alarak gergeklestirmektedir ve ulusal standartlar gibi temel standartlari kullanir (tabloya

bakiniz).

Japon standartlan

ISO/IEC numarasi JIS numarasi Yorum
1SO12100-1 JIS B 9700-1 Onceki adlandirma TR B 0008
ISO12100-2 JISB 9700-2 Onceki adlandirma TR B 0009
ISO14121-1/EN1050 JISB 9702
I1SO13849-1 JIS B 9705-1
I1SO13849-2 JIS B 9705-1
IEC 60204-1 JIS B 9960-1 Ek F veya Avrupa 6ns0z yol haritasi olmadan
IEC 61508-0 ile -7 arasi JIS C 0508
IEC 62061 JIS numarasi hentiz verilmemistir
9.1.5 Ekipman diizenlemeleri

Kilavuzlarin ve standartlarin gereksinimlerine ek olarak, sirkete 6zel gereksinimler de dikkate
alinmalidir. Ozellikle biiyiik sirketler (6rn. otomobil iireticileri) otomasyon parcalari
konusunda cok kati kurallar uygulamaktadir ve bunlar genellikle kendi ekipman teknik
Ozelliklerinde listelenmektedir.

Glvenlik ile ilgili konular (6rn. calisma modlari, tehlikeli alanlara operatér erisimi, ACIL
DURDURMA konseptleri, vb.) misterilerle erkenden netlestiriimelidir, bdylece onlar da risk
belirlemelrisk azaltma islemine katilabilirler.

9.2 SINAMICS Safety Integrated hakkinda genel bilgiler

Safety Integrated fonksiyonu - STO

Safe Torque Off (STO), EN 60204-1:2006 Kisim 5.4'e uygun sekilde stirlicinin beklenmedik
sekilde yeniden baslatiimasini dnleyen bir glivenlik fonksiyonudur.

STO fonksiyonu IEC 61508, SIL2 standardina, ¢alisma modunda daha yiiksek taleple, Kategori
3 ve ISO 13849-1:2015'ya uygun Performans Seviyesi d (PL d) ile birlikte IEC 61800-5-2'ye
uygundur.
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9.3 Sistem ozellikleri

STO Fonksiyonunun Kontrolii

9.3

9.3.1

9.3.2

9.3.3

256

STO fonksiyonu terminaller ile kontrol edilebilir. STO kablolamasi hakkinda detaylar i¢in bkz.
bélim "24 V glic kaynagi/STO (Sayfa 132)".

Sistem ozellikleri

STO Fonksiyonel glivenlik verileri
SINAMICS V90 PN'ye ait STO Fonksiyonel glivenlik verileri sdyledir:

Uygulanan standartlar IEC 61508, IEC 62061, ISO 13849-1
Tip a
Emniyet Entegre Diizey (SIL) 2
Donanim Hata Toleransi (HFT) 1
Saat Basina Ariza Olasiligi (PFH) Saatte 5 x 108
Sertifika

SINAMICS V90 PN siirticli sisteminin glivenlik fonksiyonu asagidaki gereksinimleri karsilar:
e ISO 13849-1:2015'e uygun sekilde Kategori 3

e Performans Seviyesi (PL) d - EN ISO 13849-1:2015

¢ Emniyet Entegre Diizeyi 2 (SIL 2) - IEC 61508

Ek olarak, SINAMICS V90 PN'nin glivenlik fonksiyonu bagimsiz kuruluslar tarafindan da
sertifikalanmistir. Onaylanan parcalarin giincel listesi yerel Siemens ofisinizden talep etmeniz
durumunda size verilecektir.

Guvenlik talimatlan

Not

Bu kisimda tanimlanmayan kalan riskler "Temel glivenlik talimatlari (Sayfa 15)" boliminde
bulunmaktadir.
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9.3 Sistem ézellikleri

ATEHLiKE

Safety Integrated talimatlarina uyulmamasi nedeniyle 6liim veya ciddi yaralanma
tehlikesi

Safety Integrated, makinelerin ve tesislerin risklerini minimuma indirmek icin kullanilabilir.
Safety Integrated talimatlarina uyulmamasi. Makineler ve tesisler sadece Safety Integrated
ile birlikte glivenli bir sekilde calistinlabilir, makine Ureticisi, yayinlanan genel kosullar,
glvenlik bilgileri ve kalan riskler de dahil olmak lizere bu teknik kullanici dokiimanindaki her
konuya hakimdir ve bunlara uyar.

e Bu teknik kullanici dokiimanini detayli sekilde bilir ve uyar - yayinlanan sinirlar, glivenlik
bilgileri ve kalan riskler dahil olmaz (zere;

* Makine tesisi dikkatli bir sekilde Uretir ve yapilandirir. Yetkili personel tarafindan dikkatli
ve kapsamli bir kabul testi yapilmalidir ve sonuglar belgelenmelidir.

* Programlanan ve yapilandirilan Safety Integrated fonksiyonlari ve diger araclarla
makine/tesis risk analizi ile gereken tiim &nlemler uygulanir ve dogrulanir.

» Safety Integrated kullanilmasi EC makine yonergesinin gereklili§i olan ve makine Ureticisi
tarafindan yapilmasi gereken makine/tesis risk belirleme isleminin yerine gegcmez.

» Safety Integrated fonksiyonlarinin kullaniimasina ek olarak, ek risk azaltma énlemleri de
uygulanmalidir.

AiKAZ

Sistemin baslatiilmamasi nedeniyle Safety Integrated fonksiyonunda hata

Safety Integrated fonksiyonlari, sistem tamamen acilana kadar devreye alinamaz. Sistem
baslatma, yliksek riskli kritik bir calisma asamasidir. Sistemi baslatmak icin asagidaki
gereksinimlerin karsilandigindan emin olmaniz gereklidir.

¢ Buasamada en yakin tehlikeli bélgelerde hicbir personel bulunmamalidir.
* Dikey eksenlerin surtctleri tork durumunda olmahdir.
¢ Acma sonrasinda komple bir zorunlu faal olmayan hata tespit cevrimi gereklidir.

AiKAz

Acil Durdurma fonksiyonunun hatali calismasi nedeniyle kisisel yaralanma veya cihaz
hasari

Acil Durdurma fonksiyonunu hatali kullanirsaniz bir kisisel yaralanma veya cihaz hasari riski
mevcuttur. EN 60204-1:2006 standardina gére Acil Durdurma fonksiyonu STO'ya uygun
sekilde makineyi durus konumuna getirmelidir.

e Makineyi durdurmak icin Acil Durdurma fonksiyonunu kullanmissaniz makinenin Acil
Durdurma sonrasinda yeniden calismasina imkan olmadigindan emin olun.

* Guvenlik fonksiyonu devreden ¢ikarildiginda, risk analizine bagli olarak belirli kosullarda
bir otomatik yeniden baslatmaya izin verilir (Acil Durum sifirlanmasi haricinde). Ornegin
koruyucu kapi kapatildiginda otomatik yeniden baslatmaya izin verilir.
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9.3 Sistem ozellikleri

AiKAZ

Donanim velveya yazilim bilesenlerinin dedismesi sonrasinda hatali calisma nedeniyle
kisisel yaralanma veya cihaz hasari tehlikesi

Donanim velveya yazilim kisimlari modifiye edildiginde veya degistirildiginde, koruyucu
ekipmanlarin tamami sistemin baslatilmasi ve siriicl aktivasyonu dncesinde kapatiimalidir;
aksi takdirde kisisel yaralanma veya cihaz hasari gerceklesebilir.

¢ Tehlike bélgesinde bir personel bulunmamalidir.

* Herhangi birinin tehlikeli bélgeye girmesine izin verilmeden 6nce, sirtclleri ileri ve geri
yonde (+/-) hareket ettirerek sabit kontrol tepkisini test etmelisiniz.

« Safety Integrated fonksiyonlarini kullanmak icin sisteme tamamen enerji verildiginden
emin olmaniz gereklidir.

9.34 Guvenlik fonksiyonu icin ariza olasihgi

Saat Basina Ariza Olasihigi (PFH)

IEC 61508, IEC 62061, ve ISO 13849-1:2015 standartlarina gore, giivenlik fonksiyonlarinin
hata olasihgi bir PFH degeri biciminde belirtilmelidir. Bir gtivenlik fonksiyonunun PFH dederi,
stirlict biriminin glvenlik konseptine ve donanim yapilandirmasina ve ayni zamanda, bu
glvenlik fonksiyonu icin kullanilan diger komponentlerin PFH degerlerine baglidir.

Karsilik gelen PFH degerleri SINAMICS V90 PN siiriicl sistemi icin donanim yapilandirmasina
gore sunulmalidir (slrtict sayisi, kontrol tipi, kullanilan enkoder sayisi). Cesitli entegre
glvenlik fonksiyonlari arasinda farkhlik gézetilmez.

SINAMICS V90 PN siirticl sisteminin PFH dederi saatte 5 x 10-8'dir.

Donanim Hata Toleransi (HFT)

SINAMICS V90 PN siirticli sisteminin HFT degeri 1'dir. Bu, sistemin bozulmadan bir hatayi
isleyebilecegi anlamina gelir. SINAMICS V90 PN STO, bir A sinifi alt sistemdir ve sadece diskret
parcalar STO fonksiyonu icin devrededir.

9.3.5 Tepki verme siiresi

Tepki verme siiresi terminallerden kontrol ile gercek tepkinin olustugu zamana kadar gecen
stiredir. 200 V degisken servo suriicller icin en kotd durumda STO cevap siiresi 15 ms'dir.
400 V degisken servo sirticller icin en kotd durumda STO cevap sliresi 5 ms'dir. Hata tepki
fonksiyonunun yanit siiresi 2 saniyedir.
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9.4 Safety Integrated temel fonksiyonu

9.3.6 Kalan risk

Ariza analizi, makine Ureticisinin siirlict Unitesi ile ilgili olarak bu makinede kalan riski
belirlemesini saglar. Asagidaki kalan riskler bilinmektedir:

AiKAz

Donanim arizalarinin yapisindaki potansiyel nedeniyle kisisel yaralanma veya cihaz
hasari riski

Donanim arizalarinin kendi icerisinde olusma potansiyeli nedeniyle, elektrik sistemleri PFH
degeri ile ifade edilen ek kalan risklere maruz kalmaktadir.

* Makinenizi tasarlarken kalan riskleri dikkate alin ve gereken yerlerde uygun 6nlemler alin.

AiKAz

Siricii icerisindeki iki gli¢ transistériiniin es zamanl ariza yapmasi nedeniyle kisisel
yaralanma veya cihaz hasari riski

Strictdeki iki gli¢ transistorliniin es zamanli ariza yapmasi (biri yukarida ve diger invertor
koprisiinde diger ofset) motordaki kutup sayisina bagli olarak slrticiiniin hafif hareket
etmesine neden olabilir ve bu kisisel yaralanma veya cihaz hasari ile sonuglanabilir. Hareket

motordaki kutup sayisina baglidir. Bir senkron déner motor icin maksimum hareket
180°/kutup cifti sayisidir.

Beklenmedik stirlici hareketlerini engellemek icin gereken énlemleri alin, 6rnedin
glvenlik izlemeye sahip bir fren kullanarak.

9.4 Safety Integrated temel fonksiyonu

9.4.1 Safe Torque Off (STO)

Bir makine fonksiyonu ile baglantili olarak veya bir ariza olmasi durumunda, "Safe Torque Off"
(STO) fonksiyonu motora giden ve tork olusturan enerjiyi glivenli bir sekilde kesmek ve bu
enerjiyi bosaltmak icin kullanilir.

Fonksiyon secildiginde, slriicl Unitesi bir "glivenli durum”a gelir. Acma engelleme fonksiyonu
stirlict Unitesinin yeniden baslatilmasini engeller.

Motor Module'leri/gli¢ Uinitelerine entegre edilen iki kanalli pals supresyon fonksiyonu bu
fonksiyonun temelini olusturur.
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9.4 Safety Integrated temel fonksiyonu

"Safe Torque Off" fonksiyonel 6zellikleri

* Bu fonksiyon sirlicliye entegre edilmistir; bu daha ytiksek seviyede bir kontrol cihazi
gerektigi anlamina gelir.

e Fonksiyon siirlictiye 6zeldir, 6rn. her bir sirlict icin mevcuttur ve ayri ayri devreye
alinmalidir.

e "Safe Torque Off" fonksiyonu secildiginde, asagidakiler gegerlidir:
— Motor kaza eseri baslatilamaz.

— Pals supresyonu motora giden ve tork olusturan enerji beslemesini glivenli bir sekilde
keser.

— Glg Unitesi ve motor elektriksel olarak yalitimli degildir.
* STO secildiginde/secimi kaldirildiginda guivenlik mesajlari otomatik olarak ¢ekilir.

STO fonksiyonu stirlicinin ytk torku veya siirtinme nedeniyle yeterince kisa bir siire
icerisinde dogal olarak durusa gectigi yerlerde veya siirliciiniin "bosta yavaslamasinin”
glvenlik agisindan sakinca olusturmadigi yerlerde kullanilabilir.

AiKAZ

Enerji beslemesi kesildikten sonra motorda beklenmedik bir hareket nedeniyle kisisel
yaralanma veya cihaz hasari riski

Enerji beslemesi kesildiginde motorda beklenmeyen bir hareket gerceklesebilir. Bu kisisel
yaralanma veya cihaz hasari ile sonuglanabilir.

e Bu durumda motorun istenmedik sekilde hareket etmesini engellemek icin uygun
onlemleri alin, 6rn. bosta yavaslamaya karsi.

ADiKKAT

Suricii icerisindeki iki gii¢ transistoriiniin es zamanl ariza yapmasi nedeniyle kisisel
yaralanma veya cihaz hasari riski

Eger strlcd icerisinde bulunan iki gli¢ transistdrl es zamanli olarak ariza yaparsa (bir tanesi
Ust bir tanesi alt képride), bu kisa bir anlik harekete neden olabilir. Bir senkron déner motor
icin maksimum hareket 180°kutup cifti sayisidir. Bir senkron lineer motor icin maksimum
hareket kutup genisligi kadardir.

¢ Beklenmedik surticli hareketlerini engellemek icin gereken énlemleri alin, érnedin
glvenlik izlemeye sahip bir fren kullanarak.

Not
Tutma freni icin kapatma gecikmesi

Tutma freni icin kapatma sinyali (dlslik seviye) STO tetiklendikten 30 ms sonra verilir.
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STO fonksiyonunun kullaniimasi icin 6n kosullar

STO fonksiyonu kullanildiginda asagidaki 6n kosullarin saglanmasi gereklidir:

Giris palsinin Ust seviye siresinin 500 ms Uzerinde.

Not

Giris sinyali yliksek seviye siiresi 500 ms'nin altinda olan palslar iceriyorsa, STO
sensOrinidn veya filtresinin hassasiyetini azaltmaniz veya giris palslarini bir PLC programi
veya fiziksel filtre ile filtrelemeniz gerekir.

Her bir izleme kanali (STO1 ve STO2) kapatma sinyal yolu ile glivenli pals supresyonunu
tetikler.

Eger bir motor tutma freni baglanmissa ve yapilandiriimissa bagli olan fren gtivenli degildir
¢linkl fren icin gtivenli fren gibi bir glivenlik fonksiyonu yoktur.

STO fonksiyonu davranislari

Terminal Durum islem
STO1 STO2
Yiksek seviye | YUlksek seviye Glvenli | Servo motor normalde servo sirlicl agildiginda
calisir.
Dusik seviye Dusuk seviye Gulivenli | Servo siirlicii normal bir sekilde calisir, ancak servo
motor calisamaz.
Yiksek seviye Dusuk seviye Glvenli | F1611 arizasi olusur ve servo motor bosta yavaslar
degil (OFF2).
Dustik seviye Yiiksek seviye Glvenli | F1611 arizasi olusur ve servo motor bosta yavaslar
degil (OFF2).

"Safe Torque Off" secilmesi/secimin kaldirilmasi

"Safe Torque Off" secildiginde asagidaki yurdtilir:

Her bir izleme kanali kapatma sinyal yolu ile gtivenli pals supresyonunu tetikler.

Bir motor tutma freni kapalidir (bagliysa ve yapilandiriimissa).

Not

Eger "Safe Torque Off" secilirse ve 2 saniye icerisinde bir kanal ile secim kaldirilirsa palslar cikis
olarak bir mesaj olmadan bastirilir.

"Safe Torque Off" fonksiyonu secildikten sonra yeniden baslatin

1.
2.
3.

Giris terminalleri ile her bir izleme kanalindan fonksiyonun secimini kaldirin.
Stirlicti devreye alma sinyalleri verin.

Stirlicliyli yeniden agin.

— Giris sinyali "ON/OFF1"de 1/0 kenar

— Giris sinyali "ON/OFF1™de 0/1 kenar (strlclyl ag)

Strdculeri yeniden calistirir.
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9.4 Safety Integrated temel fonksiyonu

"Safe Torque Off" fonksiyonu icin tepki verme siiresi

9.4.2

200 V degisken servo sirlciler icin en kot durumda STO cevap slresi 15 ms'dir. 400 V
degisken servo sirtictler icin en kétli durumda STO cevap stiresi 5 ms'dir.

Zorunlu faal olmayan hata tespiti

Zorunlu faal olmayan hata tespiti veya Safety Integrated Temel Fonksiyonlari icin kapatma
sinyali yollarn testi

262

Kapatma sinyali yollarindaki zorunlu faal olmayan hata tespiti fonksiyonu her iki izleme
kanalindaki yazilim/donanim hatalarini zamaninda tespit etmek icin kullanilir ve "Safe Torque
Off" fonksiyonunun acilmasi/kapatiimasi ile otomatik hale getirilir.

Zamaninda hata tespiti ile ilgili ISO 13849-1:2015 gereksinimlerini karsilamak icin dogru
calistiklarindan emin olmak amaciyla iki kapatma sinyali yolu belirli bir siire icerisinde en az
bir kez test edilmelidir. Bu fonksiyon bir zorunlu faal olmayan hata tespiti fonksiyonu ile
gerceklestirilmelidir, manuel modda veya otomatik bir islemle tetiklenmelidir.

Bir zamanlayici zorunlu faal olmayan hata tespitinin mimkiin oldugunca hizh
gerceklestirilmesini saglar.

Zorunlu faal olmayan hata tespiti icin 8760 saat.

Zaman gectiginde, bir alarm verilir ve zorunlu faal olmayan hata tespiti gerceklestirilene kadar
acik kalr.

STO fonksiyonu her devreden cikarildiginda zamanlayici ayarlanan degere geri doner.

Uygun glivenlik cihazlari kullanildiginda (6rn. koruyucu kapilar), makinenin ¢alistiriimasinin
personele herhangi bir zarar vermeyecegi distinilebilir. Bu nedenle, kullaniciyi bir zorunlu
faal olmayan hata tespiti calismasinin zamani geldigi ve uygun bir firsatta bunun
gerceklestirilmesi gerektigi konusunda bilgilendirmek icin bir alarm ciktisi verilir. Bu alarm
makine calismasini etkilemez.

Zorunlu faal olmayan hata tespiti gerceklestiriimesi gereken érnekler:
« Sistem acildiktan sonra siiriiciiler durus halinde iken (GUC ACIK).

* Koruyucu kapi acildiginda.

* Belirlenen araliklarda.

¢ Otomatik modda (zaman ve olaya bagl)

Not

ilgili zorunlu faal olmayan hata tespiti gerceklestirilmisse zamanlayici sifirlanacaktir. Karsihk
gelen alarm tetiklenmez.

Glvenlik Fonksiyonu (STO) zorunlu faal olmayan hata tespiti prosediirii her zaman
terminaller ile gerceklestirilir.
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10.1 Kontrol cihazina genel bakis

SINAMICS V90 PN servo sirtici g kontrol déngusiine sahiptir:

e Akim kontroli

¢ Hiz kontroli

* Pozisyon kontroli

10

Asagidaki blok diyagram bu ¢ kontrol donglist arasindaki iliskiyi gostermektedir:

Pozisyon déngusu

Hiz déngusi

+ Pozisyon
Pozisyon ayar — kontrol
noktasi _|unitesi

Akim déngusu

Hiz kontrol
Unitesi

+ Akim

——>?—> kontrol
— |unitesi

W

Motor

Enkoder

Teoride, i¢ kontrol dongusunin frekans genisligi dis kontrol dongiisline gore daha genis
olmalidir; aksi takdirde, kontrol sisteminin tamami titresime maruz kalabilir ve diisik tepki
seviyesine sahip olabilir. Frekans genislikleri ile bu ti¢ kontrol déngtisi arasindaki iliski

asagidaki gibidir:

Akim dongiisii > hiz déngiisii > pozisyon dongiisii

SINAMICS V90 PN servo siriictiniin akim déngiisi mevcut durumda mikemmel frekans

genisligine sahip oldugu icin sizin sadece hiz dongl kazancini ve pozisyon déngi kazancini
ayarlamaniz gereklidir.
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10.1 Kontrol cihazina genel bakis

Servo kazanglari

264

Pozisyon dongi kazanci

Pozisyon dongi kazanci, pozisyon déngusinin tepki seviyesini dogrudan etkiler. E§er
mekanik sistem titresmiyorsa veya ses olusturmuyorsa, pozisyon déngi kazancinin
degerini artirabilirsiniz, boylece tepki seviyesi artirilabilir ve pozisyonlama siiresi
kisaltilabilir.

Parametre Deger araligi Varsayilan deger Birim Aciklama
p29110 0.00 ile 300.00 1.8 1000/dak Pozisyon dongii kazanci
arasl

Hiz dongl kazanci

Hiz déng kazanci, hiz dongisiiniin tepki seviyesini dogrudan etkiler. Eger mekanik
sistemde titresim veya ses yoksa hiz dongu kazancinin degerini artirabilirsiniz bdylece
tepki seviyesi artirlabilir.

Parametre Deger araligi Varsayilan deger Birim Aciklama
p29120 0ile 999999.00 0.3 Nms/rad Hiz déngti kazanci
arasl

Hiz d6ngi integral kazanci

Hiz dénglstine integral kismi da eklendiginde, servo sirticli etkin bir sekilde hizdaki sabit
durum hatasini ortadan kaldirabilir ve hizdaki kiictik degisimlere tepki verebilir.

Genel olarak konusulursa eger mekanik sistemde titresim veya ses yoksa hiz dongusii
integral kazancini diisrebilirsiniz; boylece sistemin rijitligi artinlabilir.

EJer ylk atalet orani cok ylksekse veya mekanik sistemde bir rezonans faktori varsa hiz
dongusi integral slre sabitinin yeterince yiiksek olmasi garanti edilmelidir; aksi takdirde,
mekanik sistemde rezonans olabilir.

Parametre Deger araligi Varsayilan Birim Aciklama
deger
p29121 0 ile 100000.00 15 ms Hiz déngusu integral slresi
arasl
p29022 1ile 10000 arasi |1 - Ayar: Toplam atalet momentinin
motor atalet momentine orani

Pozisyon dongu ileri besleme kazanci

Pozisyon dongu ileri besleme kazanci ile tepki verme seviyesi artirilabilir. E§er pozisyon
dongu ileri besleme kazanci cok biylkse motor hizi ani degisimlere ve dijital cikis sinyali
INP tekrar eden agmalkapatmaya sahip olabilir. Bu nedenle sizin hiz dalga formundaki
degisiklikleri ve ayar sirasindaki dijital cikis sinyali INP hareketlerini takip etmeniz
gereklidir. Pozisyon déngii ileri besleme kazancini yavasca ayarlayabilirsiniz. ileri besleme
fonksiyonunun etkisi eger pozisyon déngu kazanci cok biylkse belirgin degildir.

Parametre Deger araligi Varsayilan Birim Aciklama
deger
p29111 0 ile 200 aras| 0 % Hiz On Kontrol Faktori (ileri
Besleme)
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10.2 Ayar modu

10.2 Ayar modu

Bir makinenin tepki seviyesi ayar ile optimize edilebilir. Tepki seviyesi dinamik bir faktor ile
gosterilir ve servo siirliclide ayarlanan servo kazanclari ile belirlenir.

Servo kazancglari parametrelerin bir kombinasyonu kullanilarak ayarlanir. Bu parametreler
birbirlerini etkilemektedir, bu nedenle bu dederleri ayarlarken, ayarlanan degerler arasindaki
dengeyi g6z 6nlinde bulundurmalisiniz.

Genel olarak ylksek rijitlige sahip bir makinenin tepkisi servo kazanglar artirilarak
yukseltilebilir; ancak, eger dusuk rijitlige sahip bir makinenin servo kazanglari artirilirsa,
makinede titresim olabilir ve tepki iyilestirilemez.

DiKKAT

Servo kazanglarin etkinligi

Ayar fonksiyonu sadece birinci servo kazang grubunu kullanir (pozisyon dongi kazanci 1,
hiz dongl kazanci 1 ve hiz dongusi integral stiresi 1).

SINAMICS V90 PN servo sirticl icin asagidaki ayar fonksiyonlari mevcuttur.

p29021 parametresini ayarlayarak bir hassas ayar modunun segilmesi:

Parametre Ayar degeri Aciklama
p29021 0 (varsayilan) | Servo kazang ilgili parametreleri degistiriimeden otomatik ayar
devreden cikariimistir (manuel ayar).
1 Tek tusla otomatik ayar

YUk atalet momenti orani belirlenir ve servo kazanglari buna gore
otomatik bir sekilde ayarlanir.

3 Gergek zamanlh otomatik ayar

YUk atalet momenti orani belirlenir ve servo kazanclari gercek
zamanli olarak otomatik bir sekilde ayarlanir.

5 Otomatik ayar devreden ¢ikarilr (manuel ayar). Tim servo
kazanglar ile ilgili parametreler varsayilan ayarlama dedgerlerine
ayarlanir.
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10.3 Tek tusla otomatik ayar

Otomatik ayar yontemleri

SINAMICS V90 PN iki otomatik ayar modunu destekler: tek tusla otomatik ayar ve gergek
zamanl otomatik ayar. Otomatik ayarlama fonksiyonu kontrol parametrelerini cihazdaki ytk
atalet momenti oranina gore optimize edebilir (p29022) ve cihazin rezonansini otomatik
olarak bastirmak icin mevcut olan uygun filtre parametrelerini ayarlayabilir. Farkli dinamik
faktorler ayarlayarak sistemin dinamik performansini degistirebilirsiniz.

e Tek tusla otomatik ayar

Tek tusla otomatik ayar, dahili hareket komutlari yardimiyla cihazdaki yiik atalet
momentini ve mekanik dzellikleri tahmin eder. istenilen performansi yakalamak icin
stirliciyl ana makine kontrol cihaziyla kontrol etmeden 6nce islemi birka¢ defa
calistirabilirsiniz. Maksimum hiz, anma hiziyla sinirhdir.

e Gergek zamanl otomatik ayar

Gercek zamanh otomatik ayar, cihazdaki ylik atalet momentini otomatik olarak tahmin
eder. Bu islem sirlicli, ana makine kontrol cihazi kumandasinda calisirken gerceklestirilir.
Motorda servo acik sonrasinda, gercek zamanl otomatik ayar fonksiyonu etkin kalir. YUk
atalet momentini slirekli olarak tahmin etmeniz gerekmiyorsa sistem performansi kabul
edilebilir diizeyde oldugunda fonksiyonu devre disi birakabilirsiniz.

Ayar islemi tamamlandi§inda ve sirlict performansi kabul edilebilir diizeye geldiginde,
ayarlanmis olan parametreleri kaydetmek (izere RAM'dan ROM'a kopyalamaniz 6nerilir.

SINAMICS V-ASSISTANT ile ayar

10.3

266

Ayari SINAMICS V-ASSISTANT mihendislik araci ile gergeklestirmenizi 6neririz. Daha fazla bilgi
icin, SINAMICS V-ASSISTANT Cevrimici Yardim'a bakiniz.

Tek tusla otomatik ayar

Not

Tek tusla otomatik ayari kullanmadan 6nce, gercek cihaz pozisyon sinirina yaklasmayi
engellemek lizere servo motoru mekanik pozisyonun ortasina ilerletin.

Tek tusla otomatik ayar icin 6n kosullar
e Cihazin yiik atalet momenti orani hala bilinmemektedir ve tahmin edilmesi gereklidir.
¢ Motor saat yonlinde ve saatin ters yoniinde dénebilmektedir.

¢ Motor déniis pozisyonu (p29027 bir turun 360 derece oldugunu tanimlar) makine
tarafindan saglanir.

— Mutlak enkoderli motor icin: konum sinirlandirmasi p29027 tarafindan belirlenir

— Eklemeli enkoderli motor igin: ayar islemi basladiginda motorun iki tur kadar serbestce
dénebilmelidir
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Tek tusla otomatik ayar prosediirii

10.3 Tek tusla otomatik ayar

SINAMICS V90 PN servo siriicli icin tek tusla otomatik ayar gergeklestirmek lizere asagidaki
sekilde ilerleyin:

Cal

1stir

Ayar modunun kapatiimasi
(p29021 = 0)

Dinamik faktor

konfigtirasyonu

(p29020[0])

Ayar yapll

andirmasi

(p29023, p29025)

E Opsiyonel adim

Coklu eksen igin 6n kontrol siresini

: ayarlayin : Opsiyonel adim

Test sinyalini ayarlayin
(p29026, p29027)

Tek tusla otomatik ayar moduna gecis
(p29021 = 1)

Servo agik

Ayar baslatilir

Bir tus ile ayar tamamlanir
(p29021 = 0)

Hayir

Sonug uygun?

Son
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10.3 Tek tusla otomatik ayar

Parametre ayarlan

Cihazin ylik atalet momenti oranini (p29022) asagidaki yéntemlerle ayarlayabilirsiniz:

e Cihazin ylik atalet momenti oranini biliyorsaniz manuel olarak girin.

¢ Yk atalet momenti oranini tek tusla otomatik ayar ile tahmin edin (p29023.2 = 1). Tek
tusla otomatik ayari pek cok defa calistirdiktan ve p29022 icin kararh bir deger elde
ettikten sonra, p29023.2 = 0 olarak ayarlayip tahmin etmeyi durdurabilirsiniz.

Parametre Deger araligi Varsayilan | Birim | Aciklama
deger
p29020[0...1] | 1 ile 35 arasi 18 - Otomatik ayar dinamik faktori
¢ [0]: Tek tusla otomatik ayar dinamik
faktori
e [1]: Gercek zamanh otomatik ayar
dinamik faktori
p29021 Oile 5 arasi 0 - Ayar modu segimi
e 0:devredisi
e 1:tek tusla otomatik ayar
e 3:gercek zamanl otomatik ayar
e 5:varsayilan kontrol parametreleri ile
devre disi
p29022 1ile 10000 arasi | 1 - YUk atalet momenti orani
p29023 0 ile Oxffff arasi 0x0007 - Tek tusla otomatik ayar yapilandirmasi
p29025 0 ile 0x003f arasi | 0x0004 - Genel ayar yapilandirmasi
p29026 0 ile 5000 arasi 2000 ms Test sinyali siiresi
(varsayilan)
p29027 Oile 30000 arast |0 ° Motorun sinir déndiirme pozisyonu
(varsayilan)
p29028 0,0 ile 60,0 arasi 7,5 ms On kontrol zaman sabiti

Cok eksenli enterpolasyon fonksiyonu etkinlestirildiginde (p29023.7 = 1) p29028 parametresi
kullanilabilir. Eksenler enterpolasyon eksenleri olarak kullaniliyorsa bunlar igin ayni 6n kontrol
zaman sabitlerini ayarlamaniz gerekir (p29028).

Servo sistemin dinamik faktoériinii p29020 parametresi ile yapilandirabilirsiniz. Daha ylksek
dinamik faktor daha yliksek cekis yetenedi ve daha kisa ayarlama siiresi, ama ayni zamanda
daha ytliksek rezonans olasili§gi anlamina gelir. Rezonans olmayan aralikta istenen dinamik

faktorl bulmahsiniz.
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10.3 Tek tusla otomatik ayar

SINAMICS V90 PN servo siiriicli icin toplamda 35 dinamik faktor mevcuttur:

Dinamik faktér (p29020) Makine rijitligi
1 Diislk
2
1
17
18 Orta
19
l
35 Yiksek

Eger dinamik faktor ayari makine rezonansinin 250 Hz (izerinde olmasi nedeniyle istenen
seviyeye kadar ylikseltilemiyorsa makine rezonansini baskilamak ve dinamik faktérii artirmak
icin rezonans supresyon fonksiyonu kullanilabilir. Rezonans supresyon fonksiyonu ile ilgili
detayl bilgi icin "Rezonans supresyonu (Sayfa 277)" kismina bakiniz.

Not

Otomatik ayar fonksiyonu devre disi oldugunda (p29021 = 0) ayar yapilandirma parametreleri
dikkatle ayarlanmalidir.

Servo on sonrasinda motor test sinyaliyle calisacaktir.

Tek tusla otomatik ayar islemi basarili olarak tamamlandiginda p29021 parametresi otomatik
olarak O degerine ayarlanir. Ayrica siz de servo on dncesinde p29021 parametresini O olarak
ayarlayarak tek tusla ayar islemini kesebilirsiniz. Parametreleri siirlicliye kaydetmeden 6nce
p29021 degerinin O olarak dedistiginden emin olun.

Not

Tek tusla ayar fonksiyonunu kullandiginiz zaman JOG fonksiyonunu kullanmayin.

Not

Tek tusla ayar devreye alindiktan sonra servo kapali ve dijital girisli (EMGS) acil durus disinda
hicbir isleme izin verilmez.
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10.3 Tek tusla otomatik ayar

Tek tusla otomatik ayar ile servo siiriicl, ylik atalet momenti oranini otomatik olarak tahmin
edebilir ve asagidaki ilgili parametreleri ayarlayabilir.

Parametre | Deger arahgi Varsayilan | Birim | Aciklama
deger
p1414 Oile 3 arasi 0 - Hiz ayar noktasi filtresi aktivasyonu
p1415 O ile 2 arasi 0 - Hiz ayar noktasi filtre 1 tipi
p1417 0,5 ile 16000 1999 Hz Hiz ayar noktasi filtre 1 paydasi dogal
arasl frekansi
p1418 0,001 ile 10 arasi | 0,7 - Hiz ayar noktasi filtre 1 payda séniimleme
p1419 0,5 ile 16000 1999 Hz Hiz ayar noktasi filtre 1 payi dogal frekansi
arasl
p1420 0,001 ile 10 arasi | 0,7 - Hiz ayar noktasi filtre 1 pay soniimleme
p1441 0 ile 50 arasi 0 ms Mevcut hiz diizlestirme suresi
p1656 Oile 15 arasi 1 - Akim ayar noktasi filtresini etkinlestirir
p1658 0,5 ile 16000 1999 Hz Akim ayar noktasi filtre 1 paydasi dogal
arasl frekansi
p1659 0,001 ile 10 arasi | 0,7 - Akim ayar noktasi filtre 1 payda soniimleme
p2533 Oile 1000 arasi |0 ms LR pozisyon ayar noktasi filtresi zaman sabiti
p2572 1 ile 2000000 100 1000 EPOS maksimum hizlanma
arasl LU/s?
p2573 1 ile 2000000 100 1000 EPOS maksimum yavaslama
arasl LU/s?
p29022 1ile 10000 arasi | 1 - YUk atalet momenti orani
p29110 0,00 ile 300,00 1,8 1000/d | Pozisyon dongi kazanci
arasl ak
p29120 0 ile 999999 0,3 Nms/ra | Hiz dongu kazanci
arasl d
p29121 0 ile 100000 15 ms Hiz déngisi integral slresi
arasl
p29111 0ile 200 aras! 0 % Hiz On Kontrol Faktori (ileri Besleme)
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10.3 Tek tusla otomatik ayar

Tek tusla ayar sonrasinda en fazla dért mevcut ayar noktasi filtresi etkinlestirilebilir. Filtrelerle

ilgili asagidaki parametreler ayarlanabilir.

Parametre | Deger arahgi Varsayilan | Birim Aciklama
deger

p1663 0,5 ile 16000 1000 Hz 2. akim centik filtresinin dogal frekansina ait
arasl payda

p1664 0,001 ile 10 0,3 - 2. akim c¢entik filtresinin séniimlemesinin
arasl paydasi

p1665 0,5 ile 16000 1000 Hz Mevcut 2. notch filtresinin dogal frekansina
arasl ait pay.

p1666 0,0ile10arasi |0,01 - 2. akim centik filtresinin séniimlemesinin payi

p1668 0,5 ile 16000 1000 Hz 3. akim c¢entik filtresinin dogal frekansina ait
arasl payda

p1669 0,001 ile 10 0,3 - 3. akim cgentik filtresinin séniimlemesinin
arasl paydasi

p1670 0,5 ile 16000 1000 Hz 3. akim c¢entik filtresinin dogal frekansina ait
arasl pay

p1671 0,0ile10arasi |0,01 - 3. akim c¢entik filtresinin séniimlemesinin payi

p1673 0,5 ile 16000 1000 Hz 4. akim gentik filtresinin dogal frekansina ait
arasl payda

p1674 0,001 ile 10 0,3 - 4. akim centik filtresinin sdnimlemesinin
arasl paydasi

p1675 0,5 ile 16000 1000 Hz 4. akim gentik filtresinin dogal frekansina ait
arasl pay

p1676 0,0ile 10arasi | 0,01 - 4. akim gentik filtresinin sdniimlemesinin payi

Not

Tek tusla otomatik ayar fonksiyonu devreye alindiktan sonra, diger otomatik ayar ile ilgili
kontrol/filtre parametrelerini degistirmeyin, clinkl bu parametreler otomatik olarak
ayarlanabilir ve sizin degisiklikleriniz kabul edilmeyecektir.

Not

Tek tusla otomatik ayar fonksiyonu kontrol parametrelerinde bazi degisikliklere neden olabilir.
Sistem sikili§i distik ayardayken EMGS=0 olarak ayarlandiginda motorun durusa gegmesi icin
daha uzun zaman gereken bir duruma neden olabilir.
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10.4 Gercek zamanli otomatik ayar

10.4 Gercek zamanli otomatik ayar
Gergek zamanlh otomatik ayar ile servo siriicl, ylk atalet momenti oranini otomatik olarak
tahmin edebilir ve en uygun kontrol parametrelerini ayarlayabilir.
Gercek zamanli otomatik ayar icin 6n kosullar
e Slrlcindn ana makine kontrol cihazi ile denetlenmesi gerekir.

e Makine farkl pozisyonlara tasindiginda makinenin gercek yiik atalet momenti farkli
olacaktir.

e Motorun birden fazla hizlanma ve yavaslamaya sahip oldugundan emin olun. Adim
kumandasi tavsiye edilir.

e Cihaz calisirken, cihazin rezonans frekansi degisir.
Gercek zamanli otomatik ayar prosediirii

SINAMICS V90 PN servo siirlicl icin gercek zamanli otomatik ayar gerceklestirmek tizere
asagidaki sekilde ilerleyin:

Calistir

Ayar modunun kapatilmasi
(p29021 = 0)

Dinamik faktér konfiglrasyonu
(p29020[1])

Ayar yapilandirmasi
(p29024, p29025)

i (p29022) ' Opsiyonel adim

i Coklu eksen igin &n kontrol siiresini
! ayarlayin 1 Opsiyonel adim
i (p29028) 1

Gergek zamanli otomatik ayar moduna
getirin
(p29021 = 3)

Host kontrol cihazi ile servo agik |

Host kontrol cihazi motoru ¢alistirir ve
ayar baslar

\ Hayir

Sonug uygun?

Son
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10.4 Gercek zamanli otomatik ayar

Parametre ayarlan

Cihazin ylik atalet momenti oranini (p29022) asagidaki yéntemlerle ayarlayabilirsiniz:

e Cihazin yiik atalet momenti oranini biliyorsaniz manuel olarak girin

e Tek tusla otomatik ayar ile tahmin edilen ylik atalet momenti oranini dogrudan kullanin

e Yk atalet momenti oranini gercek zamanl otomatik ayar ile tahmin edin (p29024.2 = 1).
p29022 icin kararli bir deger elde ettikten sonra, p29024.2 = 0 olarak ayarlayip tahmin
etmeyi durdurabilirsiniz.

Parametre Deger Varsayillan |Birim | Aciklama
araligi deger
p29020[0...1] | 1ile 35 arasI | 18 - Otomatik ayar dinamik faktord.
¢ [0]: Tek tusla otomatik ayar dinamik
faktori

e [1]: Gergek zamanh otomatik ayar dinamik
faktorl

p29021 Oile5arast |0 - Bir ayar modunun segimi.

e 0:devre disi

e 1:tek tusla otomatik ayar

e 3:gergek zamanli otomatik ayar

e 5:Varsayilan kontrol cihazi parametreleri
ile devreden cikarin

p29022 1ile 10000 |1 - YUk atalet momenti orani
arasl
p29024 0 ile Oxffff 0x004c - Gergcek zamanh otomatik ayar yapilandirmasi
arasl
p29025 0 ile Ox003f | 0x0004 - Genel ayar yapilandirmasi
arasl
p29028 0,0ile60,0 |7,5 ms On kontrol zaman sabiti
arasl

Cok eksenli enterpolasyon fonksiyonu etkinlestirildiginde (p29024.7 = 1) p29028 parametresi
kullanilabilir. Eksenler enterpolasyon eksenleri olarak kullaniliyorsa bunlar igin ayni 6n kontrol
zaman sabitlerini ayarlamaniz gerekir (p29028).

Servo sistemin dinamik faktoriinii p29020 parametresi ile yapilandirabilirsiniz. Daha ylksek
dinamik faktor daha yiiksek cekis yetenedi ve daha kisa ayarlama sliresi, ama ayni zamanda
daha ytliksek rezonans olasiligi anlamina gelir. Rezonans olmayan aralikta istenen dinamik
faktord bulmahsiniz.
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10.4 Gercek zamanli otomatik ayar

SINAMICS V90 PN servo siirticli icin 35 dinamik faktor mevcuttur:

Dinamik faktér (p29020) Makine rijitligi
1 Disik
2
T
17
18 Orta
19
l
35 Yiksek

Eder dinamik faktdr ayari makine rezonansinin 250 Hz (izerinde olmasi nedeniyle istenen
seviyeye kadar yikseltilemiyorsa makine rezonansini baskilamak ve dinamik faktori artirmak
icin rezonans supresyon fonksiyonu kullanilabilir. Rezonans supresyon fonksiyonu ile ilgili
detayli bilgi icin "Rezonans supresyonu (Sayfa 277)" kismina bakiniz.

Not

Otomatik ayar fonksiyonu devre disi oldugunda (p29021 = 0) ayar yapilandirma parametreleri
dikkatle ayarlanmalidir.

Ayar islemi sirasinda p29022 ayarlandiktan ve siirlic tarafindan kabul edildikten sonra
p29020[1] yardimiyla dinamik faktori dedistirebilir ve farkli bir dinamik performans elde
edebilirsiniz.

Servo'yu devreye aldiktan sonra, gercek zamanli otomatik ayar fonksiyonu servo suriicl icin
her zaman devrede kalir. Gercek zamanl otomatik ayar fonksiyonunu sonlandirmak veya
duraklatmak istiyorsaniz strlicliyli servo off durumuna getirin ve p29021 parametresini O
degerine ayarlayin.

Gercek zamanh otomatik ayar kullanirken asagidaki parametreler siirekli olarak gergek
zamanda ayarlanabilir:

Parametre | Deger araligi Varsayilan | Birim Aciklama
deger
p1417 0,5 ile 16000 arasi 1999 Hz Hiz ayar noktasi filtre 1 paydasi dogal
frekansi
p1419 0,5 ile 16000 arasi 1999 Hz Hiz ayar noktasi filtre 1 payi dogal frekansi
p29022 1 ile 10000 arasi 1 - YUk atalet momenti orani
p29110 0,00 ile 300,00 arasi | 1,8 l1(000/da Pozisyon déngu kazanci
p29120 0 ile 999999 arasi 0,3 Nms/rad | Hiz dongu kazanci
p29121 0 ile 100000 arasi 15 ms Hiz dongiisi integral slresi
p29111 0ile 200 aras! 0 % Hiz On Kontrol Faktori (ileri Besleme)
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10.4 Gercek zamanli otomatik ayar

Not

Gergek zamanh otomatik ayar fonksiyonu kullanilirken, varsayilan dederler uygun degilse ana
bilgisayar kontrol cihazi motoru calistiramaz. Motoru ana bilgisayar kontrol cihaziyla
calistirmak icin slriiclintin gercek zamanh otomatik ayar fonksiyonu ile deneme calismasi
yaparak parametreleri otomatik olarak ayarlamasi gerekir. Ayar islemi tamamlandiktan sonra
ana bilgisayar kontrol cihazi motoru calistirabilir.

Not

Gergek zamanlh otomatik ayar devreye alindiktan sonra, diger otomatik ayar ile ilgili
kontrol/filtre parametrelerini degistirmeyin, clinkl bu parametreler otomatik olarak
ayarlanabilir ve sizin degisiklikleriniz kabul edilmeyecektir.

Not

Gercek zamanh otomatik ayar, asagidaki kosullar saglanmazsa gerceklestirilmeyebilir:

¢ Motoru 100 ms veya daha uzun bir stire hizlanma torkuyla hizlandirma.

¢ Hizlanmalyavaslama torku anma torkunun %15 veya daha fazla tzerindeyse.
Hizlanmalyavaslama sirasinda veya sikilhigi zayif olan bir makinede ani bozulmaya neden
olabilecek calisma kosullari altinda otomatik ayar dogru bir sekilde calismayabilir. Bdyle

durumlarda surlicliyli optimize etmek icin tek tusla otomatik ayar veya manuel ayar
kullaniimalidir.
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10.5 Manuel ayar

10.5 Manuel ayar
Otomatik ayar beklenen ayar sonuglarini saglamiyorsa p29021 parametresini ayarlayarak
otomatik ayar fonksiyonunu devreden c¢ikarabilir ve ayari manuel olarak gerceklestirebilirsiniz:

e p29021 = 5: otomatik ayar fonksiyonu devreden cikarilir ve tim kontrol parametreleri
varsayllan degerlere ayarlanir.

¢ p29021 = 0: kontrol parametreleri degistiriimeden otomatik ayar fonksiyonu devreden
cikarihr.

Manuel ayar prosediirii

Manuel ayar gergeklestirmek icin asagidaki prosediirt takip edin:

Calistir

Kontrol
parametrelerini
sifirla?

Evet Hayir
p29021=5‘ ;p29021=0

Hiz déngusu kazanci 1'i rezonans bulunmayan
aralikta degistirin (p29120)

Hiz déngusu integral suresi 1'i rezonans
bulunmayan aralikta degistirin (p29121)

Calismayi baslat

Rezonansi baskilamaniz Hayir
mi gerekiyor?

Evet

Rezonans baskilama parametrelerini ayarla

p29120, p29121'i yeniden ayarlayin

Son

Not
Rezonans supresyonu

Rezonans supresyonu hakkinda detayl bilgi icin "Rezonans supresyonu (Sayfa 277)" kismina
bakiniz.
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10.6 Rezonans supresyonu

Parametre ayarlar

Manuel ayar fonksiyonunu kullandiginizda asagidaki servo kazanclariyla ilgili parametreleri
manuel olarak ayarlamaniz gereklidir:

Parametre | Deger arahgi Varsayillan | Birim Aciklama
deger
p2533 0 ile 1000 arasi 0 ms LR pozisyon ayar noktasi filtresi zaman
sabiti

p2572 1 ile 2000000 arasi | 100 1000 EPOS maksimum hizlanma

LU/s?
p2573 1ile 2000000 arasi | 100 1000 EPOS maksimum yavaslama

LU/s?
p29110 0.00 ile 300.00 arasi | 1.8 1000/dak | Pozisyon dongii kazanci
p29120 0 ile 999999 arasi 0.3 Nms/rad | Hiz dongu kazanci
p29121 0 ile 100000 arasi 15 ms Hiz déngiisi integral slresi
p29111 0ile 200 aras! 0 % Hiz On Kontrol Faktori (ileri Besleme)

10.6 Rezonans supresyonu

Rezonans supresyon fonksiyonu bir filtre (notch filtresi) fonksiyonudur. 250 Hz ile 1500 Hz
arasindaki bir frekansta mekanik rezonansi tespit eder ve mekanik rezonansi baskilamak
amaciyla o frekansin kazancini azaltir (notch filtresinin otomatik olarak ayarlanmasiyla).

Artik V90 PN servo surliciis icin ayni anda dort ayar noktasi filtresi kullanilabilir. Filtre 1,
disuk gecirimli filtredir. Filtre 2, 3 ve 4 bant sonlimleme filtreleridir.

Kazang azaltma frekansi, genisligi ile birlikte derinli§i notch filtresi ayarlanarak degistirilebilir:

Makine rezonans noktasi

Kazang
i Frekans
! Notch genisligi
Notch derinligi E
Y I Notch derinligi

Frekans
Notch frekansi
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10.6 Rezonans supresyonu

Rezonans supresyon fonksiyonunun kullaniimasi

Not

Rezonans supresyonu fonksiyonu otomatik ayar fonksiyonuyla birlikte kullanilir. Gercek
zamanl otomatik ayar ve tek tusla otomatik ayar modlarinda bu fonksiyon varsayilan olarak
etkinlestirilmistir.

Gergek zamanh otomatik ayar fonksiyonunu kullandiginizda, eger cihazda rezonans yoksa
ylksek dinamik performans elde etmek icin rezonans supresyonu fonksiyonunu devreden

cikarmaniz tavsiye edilir.

Bu fonksiyon asagidaki parametrelerle etkinlestirilebilir veya devre disi birakilabilir:
e Tek tusla otomatik ayar icin: p29023 parametresinin 1. biti
e Gercek zamanl otomatik ayar icin: p29024 parametresinin 6. biti

Tek tusla otomatik ayar ile rezonans supresyonu (p29021=1, p29023.1=1)

Tek tusla otomatik ayar ile rezonans supresyonu fonksiyonunu kullanmadan 6nce, ytkiin
gereken sekilde baglanmis oldugundan ve servo motorun serbest bir sekilde donebildiginden
emin olun. Tek tusla otomatik ayar islemi basarili olarak tamamlandiktan sonra servo
stirlicisl asagida belirtilen notch filtresiyle ilgili parametreleri makinenin gercek 6zelligine
gore otomatik olarak ayarlar. En fazla dért mevcut ayar noktasi filtresi etkinlestirilebilir.

Parametre | Deger araligi Varsayillan | Birim | Aciklama
deger
p1663 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 2. notch filtresinin dogal frekansina ait payda.
p1664 0.001 ile 10 arasi | 0.3 - Mevcut 2. notch filtresi paydasinin sonimlemesi.
p1665 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 2. notch filtresinin dogal frekansina ait pay.
p1666 0.0ile 10 arasi 0.01 - Mevcut 2. notch filtresi payinin séniimlemesi.
p1668 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 3. notch filtresinin dogal frekansina ait payda.
p1669 0.001 ile 10 arasi | 0.3 - Mevcut 3. notch filtresi paydasinin sonimlemesi.
p1670 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 3. notch filtresinin dogal frekansina ait pay.
p1671 0.0ile 10 arasi 0.01 - Mevcut 3. notch filtresi payinin séniimlemesi.
p1673 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 4. notch filtresinin dogal frekansina ait payda.
p1674 0.001 ile 10 arasi | 0.3 - Mevcut 4. notch filtresi paydasinin sonimlemesi.
p1675 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz- Mevcut 4. notch filtresinin dogal frekansina ait pay.
p1676 0.0ile 10 arasi 0.01 - Mevcut 4. notch filtresi payinin séniimlemesi.
Not
Notch filtresi, rezonans supresyon fonksiyonu otomatik olarak devreye alindiginda aktif
kalr.
Tek tusla ayar tamamlandiktan sonra en fazla dort filtre etkinlestirilebilir. p1656
parametresini ayarlayarak notch filtrelerini devreden cikarabilirsiniz:
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10.7 Duslik frekansli titresim supresyonu

Gergcek zamanli otomatik ayar ile rezonans supresyonu (p29021=3, p29024.6=1)

Gergek zamanlh otomatik ayar ile rezonans supresyonu fonksiyonunu sectiginizde, servo
stirlici rezonans frekansini gercek zamanli olarak tespit eder ve notch filtresi ile ilgili asagidaki
parametreleri uygun sekilde ayarlar:

Parametre | Deger arahgi Varsayilan | Birim | Aciklama

deger
p1663 0.5ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 2. notch filtresinin dogal frekansina ait payda.
p1664 0.001 ile 10 arasi 0.3 - Mevcut 2. notch filtresi paydasinin soniimlemesi.
p1665 0.5ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 2. notch filtresinin dogal frekansina ait pay.
p1666 0.0ile 10 arasi 0.01 - Mevcut 2. notch filtresi payinin séniimlemesi.

Manuel ayarlama ile rezonans supresyonu (p29021=0)

Hem gercek zamanli otomatik ayar ile rezonans supresyonu hem de tek tusla ayar modu
supresyon etkisine ulasamiyorsa asagidaki parametreleri manuel olarak ayarlayarak rezonans
supresyonu gerceklestirebilirsiniz:

Parametre | Deger arahgi Varsayilan | Birim | Aciklama
deger

p1663 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 2. notch filtresinin dogal frekansina ait payda.
p1664 0.001 ile 10 arasi | 0.3 - Mevcut 2. notch filtresi paydasinin soniimlemesi.
p1665 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 2. notch filtresinin dogal frekansina ait pay.
p1666 0.0ile 10 arasi 0.01 - Mevcut 2. notch filtresi payinin séniimlemesi.
p1668 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 3. notch filtresinin dogal frekansina ait payda.
p1669 0.001 ile 10 arasi | 0.3 - Mevcut 3. notch filtresi paydasinin soniimlemesi.
p1670 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 3. notch filtresinin dogal frekansina ait pay.
p1671 0.0ile 10 arasi 0.01 - Mevcut 3. notch filtresi payinin sbniimlemesi.
p1673 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 4. notch filtresinin dogal frekansina ait payda.
p1674 0.001 ile 10 arasi | 0.3 - Mevcut 4. notch filtresi paydasinin soniimlemesi.
p1675 0.5 ile 16000 arasi | 1000 Hz Mevcut 4. notch filtresinin dogal frekansina ait pay.
p1676 0.0ile 10 arasi 0.01 - Mevcut 4. notch filtresi payinin sbnimlemesi.

Notch frekansinin fsp, notch genisliginin fss ve notch derinliginin K oldugunu disinin; bu

sekilde filtre parametreleri asagidaki sekilde hesaplanabilir:

p1663=p1665=fsp

p1 664=fgs (2 X fsp)

p1666=(fss x 10K20) ) (2 x fsp)
10.7 Diisuk frekansl titresim supresyonu

Dusuk frekansli titresim supresyonu fonksiyonu pozisyon ayar noktasi filtre fonksiyonudur.
Titresim icin 0,5 Hz ile 62,5 Hz arasinda supresyon yapabilir. Fonksiyon EPOS kontrol
modunda mevcuttur.
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10.7 Duslik frekansli titresim supresyonu

ilgili parametreler

Titresim supresyon fonksiyonunu kullandi§inizda, asagidaki parametreleri uygun sekilde
yapilandirmalisiniz:

Parametre |Deger Varsayilan | Birim Aciklama
araligi deger
p29035 Oile1 0 - Dusuk frekansli titresim supresyonu etkinlestirme.
arasi e 0:devreden cikar
* 1:devreye al
p31581 Oile1 0 - Titresim supresyon filtre tipi.
arasi e O:filtre tipi dayanikli
e 1:filtre tipi hassas
p31585 0,5ile 1 Hz Titresim supresyon filtre frekansi.
62,5 arasi
p31586 0ile0,99 |0,03 - Titresim supresyon filtre soniimleme.
arasl

Calistirma adimlari

Adim Aciklama Yorum
@ Surlclyl "servo kapall" durumuna ayarlayin.
@ Filtre tipini p31581 ile segin. Titresim supresyon filtre tipi.
e O:filtre tipi dayanikh
e 1:filtre tipi hassas
® Supresyon frekansini p31585 ile ayarlayin. Supresyon frekansini 0,5 Hz ile 62,5 Hz arasinda girebilirsiniz.
) Filtre sdbniimlemesini p31586 ile ayarlayin. Séniimlemeyi 0 ile 0,99 arasinda ayarlayin.
® Surlcunin kontrol modunu p29003 ile
ayarlayin.
® Titresim supresyon fonksiyonunu p29035 ile Fonksiyonu etkinlestirme icin p29035 = 1 olarak ayarlayin.
etkinlestirin.
@ Surlictyl "servo acik" durumuna ayarlayin.
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11.1 Genel bakis

Asagidaki bolim SINAMICS V90 PN servo stirlictinlin tiim parametrelerini listeler.

Parametre numarasi
Bir "r" 6n ekine sahip numaralar, parametrenin salt okunur bir parametre oldugunu gdsterir.

Bir "P" 6n ekine sahip numaralar, parametrenin degistirilebilir bir parametre oldugunu
gosterir.

Etkin
Parametrelestirme yapmak icin kosullarin etkin oldugunu gésterir. iki kosul miimkiind(ir:
¢ IM (Immediately (Hemen)): Parametre dederi dedistirme sonrasi hemen etkin hale gelir.

* RE (Reset (Sifirla)): Parametre dederi yeniden agma sonrasinda etkin hale gelir.

Degistirilebilir
Bu, parametrenin degistirilebilecegini gdsterir. iki durum miimkiindiir:

e U (Calisma): Stirlicli "servo agik" durumundayken "Calisir” duruma degistirilebilir. "RDY"
LED yesil renkte yanar.

e T (Cahsmaya hazir): Strlicli "servo kapall" durumundayken "Hazir" duruma degistirilebilir.
"RDY" LED kirmizi renkte yanar.

Not

"RDY" LED'ine gore stirliciniin durumunu degerlendirirken herhangi bir ariza veya ikaz
olmadigindan emin olun.

Veri tipi
Veri tipi Kisaltma Aciklama
Integer16 116 16-bit tam sayi
Integer32 132 32-bit tam sayi
Unsigned8 us 8-bit isaretsiz tam sayi
Unsigned16 uieé 16-bit isaretsiz tam sayi
Unsigned32 u32 32-bit isaretsiz tam sayi
FloatingPoint32 Float 32-bit kayan noktali sayi
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11.1 Genel bakis

Parametre gruplan

282

SINAMICS V90 PN parametreleri asagidaki gruplara ayrilmistir:

Parametre grubu Mevcut parametreler BOP'da parametre

grubu gosterimi
Temel parametreler p07xx, p10xx ile p16xx arasl,

p21xx P bLRSE

Uygulama parametreleri p29xxx

N TY
Haberlesme parametreleri p09xx, p89xx =

P lon
Temel pozisyonlama parametreleri p25xx, p26xx

P EPDS
Durum izleme parametreleri Tim salt okunur parametreler

dAthR
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11.2

11.2 Parametre listesi

Parametre listesi

Diizenlenebilir parametreler

Yildiz (*) ile isaretlenmis olan parametrelerin degerleri devreye alma sonrasinda
degistirilebilir. Motoru degistirmek istediginizde ilk olarak gereken parametreleri
yedeklediginizden emin olun. iki yildiz (**) ile isaretlenen parametrelerin varsayilan degerleri
motora baghdir. Stirlict farkli motorlara baglandiginda farkl varsayilan degerlere sahip
olabilirler.

Parametre Teknik Ozellikler

p0251 Glig Unitesi fani calisma saatleri sayaci
Min: 0 Maks: 4294967295 Fabrika ayari: O Birim: sa
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Giic Unitesi fanin calisma saatlerini goriintiiler. Calisma saati sayisi bu parametreyle sadece O
dederine ayarlanabilir (6r. fan degistirildikten sonra).
Baglilik: Bkz.: A30042
Not:
Sivi sogutmali sasi gl Uniteleri, icteki fanin ¢alisma saat sayisi p0251 icinde goriintilenir.

p0290 Glig Unitesi asiri ylUk tepkisi
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayari: O Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Giic Unitesinde bir termik asir yliik durumuna tepkiyi ayarlar.
e 0: Cikis frekansinin cikis akimini azaltin
e 1:Asinyik esik degerine ulasildiginda azaltma kapatmasi yapilmaz
Baglilik: Bir termal gli¢ Unitesi asiri yUki icin uygun bir uyari veya ariza cikisi verilir.
Not: Eder gli¢ linitesinin termik asiri yiki yapilan islemler ile yeterince disiriilemezse, stirlicli her
zaman kapatilir. Bu gli¢ Unitesinin her zaman bu parametre ayarindan bagimsiz sekilde korundugu
anlamina gelir.
p0290 = 0 ayari sadece yiikiin azalan hizla diistigi durumlarda kullanishdir (6rn. pompalar veya fanlar
gibi degisken torka sahip uygulamalar igin).
Asirt yik kosullari altinda akim ve tork sinir disirilir ve bu nedenle motor freni yapilir ve yasakli hiz
araliklari gegilebilir.

p0748 CU dijital ¢cikis ters cevirme

Min: 0 Maks: 4294967295 Fabrika ayar: 0 Birim: -

Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Dijital ¢ikislardaki sinyalleri ters gevirir.
e Bit0: DO 1 sinyalini ters cevirir

— Bit 0 = 0: Ters cevrilmemis

— Bit0=1:Ters Cevrilmis
e Bit 1: DO 2 sinyalini ters cevirir

— Bit 1 =0: Ters cevrilmemis

— Bit 1=1:Ters Cevrilmis
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11.2 Parametre listesi

Parametre

Teknik Ozellikler

p0795

Dijital girisler similasyon modu

Min: 0

Maks: 4294967295

Fabrika ayari: O Birim: -

Veri tipi: U32

Etkin: IM

Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Dijital girisler igin similasyon modunu belirler.
Bit O ile bit 9 arasi: DI 1 icin simiilasyon modunu DI 10 olarak belirler

e Bit=0: Baglanti noktasi degerlendirme

e Bit=1:Simdilasyon

Not: "STO" fonksiyonu icin sinyal kaynagi olarak dijital bir giris kullanilirsa simiilasyon modunu secmeye

izin verilemez ve bu reddedilir.

Veriler yedeklenirken bu parametre kaydedilmez.

p0796

Dijital girisler similasyon modu ayar noktasi

Min: 0

Maks: 4294967295

Fabrika ayar: O Birim: -

Veri tipi: U32

Etkin: IM

Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Dijital giris simiilasyon modunda giris sinyalleri icin ayar noktasi belirler.
Bit O ile bit 9 arasi: DI 1 icin ayar noktasini DI 10 olarak belirler

e Bit=0: Dusik
e Bit=1:Ylksek

Not: Veriler yedeklenirken bu parametre kaydedilmez.

p0922

PROFIdrive: PZD telegram secimi

Min: 1

Maks: 111

Fabrika ayari: 105 Birim: -

Veri tipi: U16

Etkin: IM

Degistirilebilir: T

Aciklama: Gonderim ve alim telgraflarini ayarlar.

Hiz kontrol modu igin:

e 1:Standart telegram 1, PZD-2/2
e 2:Standart telegram 2, PZD-4/4
e 3:Standart telegram 3, PZD-5/9
* 5:Standart telegram 5, PZD-9/9
e 102: SIEMENS telegram 102, PZD-6/10

e 105: SIEMENS telegram 105, PZD-10/10
Temel pozisyonlama kontrol modu igin:

e 7:Standart telegram 7, PZD-2/2

e 9:Standart telegram 9, PZD-10/5

¢ 110: SIEMENS telegram 110, PZD-12/7
e 111:SIEMENS telegram 111, PZD-12/12

p0925

PROFIdrive: Senkron émdir isareti toleransi

Min: O

Maks: 65535

Fabrika ayari: 1 Birim: -

Veri tipi: U16

Etkin: IM

Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Saat cevrimi senkron master'in tolere edilen takip eden émiir isareti hata sayisini belirler.

Omdir isareti sinyali normalde master'den PZD4 (kontrol kelimesi 2) icerisinde alinir.
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11.2 Parametre listesi

Parametre Teknik Ozellikler

p0927 Parametre yetkisi
Min: 0000 altilik Maks: 0003 altilik Fabrika ayari: 0003 altilik Birim: -
Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Parametrelerin degistirilebilecegi arabirimi ayarlar.
e Bit tanimlama:

— Bit 0: PROFINET veya V-ASSISTANT

— Bit1: BOP
e Bir biticin deger tanimlama:

— 0:Salt okunur

— 1: Okuma ve yazma

Not: Eger p927.0 = 0 ise, V-ASSISTANT sadece parametreleri okuma icin kullanilabilir, diger
fonksiyonlarin higbiri calismaz.

p0972 Surlcu Unitesi sifirlama
Min: 0 Maks: 2 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Siiriici Gnitesi icin bir donanim sifirlama gerceklestirmek icin gereken prosediirii ayarlar.
e 0: Etkin degil

¢ 1:Hemen donanim sifirlama

e 2:Donanim sifirlama hazirhg

Tehlike: Kesinlikle sistemin glivenli bir durumda oldugundan emin olunmalidir.
Control Unit'in hafiza karti/cihaz belledine erisim olmamalidir.

Not:

Deger =1 ise:

Sifirlama hemen gergeklestirilir ve haberlesme kesintiye ugrar.

Deder = 2 ise:

Sifirlama islemini kontrol etmek icin yardim.

ilk olarak, p0972 = 2 olarak ayarlayin ve yeniden okuyun. ikinci olarak, p0972 = 1 olarak ayarlayin (bu
talebin artik onaylanmiyor olmasi miimkiindir). Sonrasinda haberlesme kesintiye ugrar.

Surlcu Unitesi yeniden baslatildiktan ve haberlesme kurulduktan sonra, p0972'yi okuyun ve
asagidakileri kontrol edin:

p0972 = 0 — Sifirlama basarili sekilde gergeklestirildi.
p0972 > 0 — Sifirlama gerceklestiriimedi.

p0977 Tlm parametreleri kaydet
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayari: O Birim: -
Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Suricl sisteminin tiim parametrelerini kalici belle§e kaydeder.
Kayit esnasinda, sadece kaydedilmesi amaclanan ayarlanabilir parametreler dikkate alinir.

e Deger = 0: Etkin degil
« Deger = 1: Kalic bellege kaydet - GUC acildi§inda indirilir

Not: Control Unit gii¢c kaynagi sadece veriler kaydedildikten sonra kapatilabilir (6rn. veri kaydi
baslatildiktan sonra, parametre yeniden 0 dederini alana kadar bekleyin).

Kayit esnasinda parametrelere yazilmasina izin verilmez.
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p1058 JOG 1 hiz ayar noktasi
Min: 0,000 Maks: 210000.000 Fabrika ayari: 100.000 Birim: rmp
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Kesik calistirma 1 icin hizi belirler. Kesik calistirma seviyeye gore tetiklenir ve motorun artimli
bir sekilde hareket etmesine imkan tanir.
Not: BOP'da gorlintiilenen parametre degerleri tam sayilardir.
p1082 * Maksimum hiz
Min: 0,000 Maks: 210000.000 Fabrika ayari: 1500.000 Birim: dev/dak
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Mimkiin olan en yiiksek hizi ayarlar.
Not: Deder degistirildikten sonra, baska parametre degisiklikleri gerceklestirilebilir.
Not: BOP'da gorlintiilenen parametre degerleri tam sayilardir.
Parametre her iki motor yoni icin de gegerlidir.
Parametre bir sinirlayici etkiye sahiptir ve tlim hizlanma ve hiz kesme siireleri icin referans miktardir
(6rn. asagi rampa, rampa fonksiyonu jeneratdrli ve motor potansiyometresi).
Parametre arah§i farkli motorlara baglanildiginda farkhdir.
p1083 * Pozitif doniis yoniinde hiz sinir
Min: 0,000 Maks: 210000.000 Fabrika ayari: 210000.000 | Birim: dev/dak
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Pozitif yon icin maksimum hizi ayarlar.
Not: BOP'da gorlintiilenen parametre degerleri tam sayilardir.
p1086 * Negatif donls yoniinde hiz siniri
Min: -210000.000 Maks: 0,000 Fabrika ayari: -210000.000 | Birim: dev/dak
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Negatif yon icin maksimum hizi ayarlar.
Not: BOP'da gorlintiilenen parametre degerleri tam sayilardir.
p1115 Rampa fonksiyonu jeneratori secimi
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayar: O Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Rampa fonksiyonu jeneratdr tipini ayarlar.
e 0: Temel rampa fonksiyonu jeneratori
e 1:Uzatilmis rampa fonksiyonu jeneratori
Not: Bir baska rampa fonksiyonu jeneratori tipi sadece motor durus halinde oldugunda secilebilir.
p1120 Rampa fonksiyonu jeneratori yikselme siresi
Min: 0,000 Maks: 999999.000 Fabrika ayari: 1.000 | Birim: s
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Rampa fonksiyonu jeneratérii bu siirede hiz ayar noktasini durustan (ayar noktasi = 0)
maksimum hiza (p1082) yukseltir.
Baglilik: Bkz. p1082
p1121 Rampa fonksiyonu jeneratorii diisme siresi
Min: 0,000 Maks: 999999.000 Fabrika ayari: 1.000 | Birim: s
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Rampa fonksiyonu jeneratori icin dislirme siresini ayarlar.
Rampa fonksiyonu jeneratorii bu slirede hiz ayar noktasini maksimum hizdan (p1082) durusa (ayar
noktasi = 0) getirir.
Ayrica hiz kesme siiresi OFF1 icin her zaman etkindir.
Baglilik: Bkz. p1082
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p1130 Rampa fonksiyonu jeneratori ilk yuvarlama siresi
Min: 0,000 Maks: 30.000 Fabrika ayari: 0,000 Birim: s
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Uzatilmis rampa jenerator icin ilk yuvarlama siiresini ayarlar. Deger ylikseltme ve dislirme
icin gecerlidir.
Not: Yuvarlama siireleri ani tepkiyi engeller ve mekanik sistemin hasar gérmesini onler.
p1131 Rampa fonksiyonu jeneratorii son yuvarlama siresi
Min: 0,000 Maks: 30.000 Fabrika ayari: 0,000 Birim: s
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Uzatilmis rampa jeneratdri icin son yuvarlama siiresini ayarlar. Deger ylikseltme ve dislrme
icin gecerlidir.
Not: Yuvarlama siireleri ani tepkiyi engeller ve mekanik sistemin hasar gérmesini onler.
p1135 OFF3 hiz azaltma siresi
Min: 0,000 Maks: 600.000 Fabrika ayari: 0,000 Birim: s
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: OFF3 komutu ile maksimum hizdan sifir hiza inilecek olan hiz azaltma siresini ayarlar.
Not: DC baglanti voltajinin maksimum degere ulasmasi durumunda bu sire asilabilir.
p1215 * Motor tutma freni yapilandirmasi
Min: 0 Maks: 2 Fabrika ayari: O Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Tutma freni yapilandirmasini belirler.
Baglilik: Bkz. p1216, p1217, p1226, p1227, p1228
Dikkat: p1215 = 0 ayari icin eger bir fren kullaniimissa kapali kalir. Eger motor hareket ederse bu frene
zarar verecektir.
Not: Eger p1215 1 olarak ayarlanmissa palslar baskilanir, motor halen déntyor olsa dahi fren kapanir.
Not: Parametre sadece palslar engellendiginde sifira ayarlanabilir.
p1216 * Motor tutma freni acilma siresi
Min: 0 Maks: 10000 Fabrika ayar: 100 Birim: ms
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Motor tutma frenini agmak icin gereken siireyi ayarlar.
Tutma freni (agilir) kontrolli sonrasinda, hiz ayar noktasi bu slre icerisinde sifir olarak kalir. Bundan
sonra, hiz ayar noktasi devreye alinir.
Baglilik: Bkz. p1215, p1217
Not: Entegre frene sahip bir motor icin bu siire motor icerisinde kaydedilerek 6nceden belirlenmistir.
p1216 =0 ms igin izleme ve A7931 "Fren acilmiyor" mesaji devreden cikarilir.
p1217 * Motor tutma freni kapatma suresi

Min: 0 Maks: 10000 Fabrika ayari: 100 Birim: ms

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Motor tutma frenini uygulamak icin gereken sireyi ayarlar.

OFF1 veya OFF3 ve tutma freni kontrol edildikten (fren kapandiktan) sonra, siirlicli bu siire boyunca
kapali dongii icerisinde kontrollii olarak kalir, hiz ayar noktasi sifirdir. Siire gegtiginde palslar baskilanir.

Baglilik: Bkz. p1215, p1216

Not: Entegre frene sahip bir motor icin bu siire motor icerisinde kaydedilerek 6nceden belirlenmistir.
p1217 =0 ms icin izleme ve A7932 "Fren kapanmiyor" mesaji devreden cikarilir.
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p1226 Sifir hiz icin esik deger algilamasi
Min: 0,00 Maks: 210000,00 Fabrika ayari: 20,00 Birim: dev/dak
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Durus tanimlamasi icin hiz esik degerini belirler.
Mevcut deder ve ayar noktasi izlemeye etki eder. OFF1 veya OFF3 ile fren yaparken, esik dederin altinda
kahnir, durus belirlenir.
Fren kontroll devrede oldugunda asagidakiler gecerlidir:
Esik degerin altinda kalindi§inda, fren kontroli baslatilir ve sistem p1217 igerisinde fren kapanma
stiresini bekler. Palslar sonrasinda baskilanir.
Fren kontroll devrede olmadiginda asagidakiler gegerlidir:
Esik dederin altinda kalindi§inda, palslar baskilanir ve siiriicli bosta yavaslar.
Baglilik: Bkz. p1215, p1216, p1217, p1227
Not: Onceki aygit yazlimi versiyonlarina uyumluluk ile ilgili nedenler icin 1 ile 31 arasindaki endekslerde
bir sifir parametre dederi lizerine sirlicl baslatildiinda endeks 0O icerisindeki parametre dederi yazilir.
Not: Durus asagidaki durumlarda belirlenir:
e Mevcut hiz degeri p1226 icerisindeki hiz esik dederinin altina inerse ve p1228 icerisinde bundan

sonra gecen siire dolmussa.
e Hiz ayar noktasi p1226 icerisindeki hiz esik dederinin altina inerse ve p1227 icerisinde bundan sonra
gecen siire dolmussa.

Mevcut dederin ayari, 6lcimdeki parazite baglidir. Bu nedenle, hiz esik dederi cok diistikse durus tespit
edilemez.

p1227 Sifir hiz algilamasi izleme siiresi

Min: 0,000 Maks: 300.000 Fabrika ayari: 300.000 Birim: s

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Durus tanimlamasi icin izleme siiresini belirler.

OFF1 veya OFF3 ile fren yaparken, durus bu siire gectikten sonra, ayar noktasi hizi p1226 altina
distikten sonra belirlenir.

Bundan sonra, fren kontrolii baslatilir, sistem p1217 igerisindeki kapanma siresini bekler ve sonrasinda
palslar baskilanir.

Baglilik: Bkz. p1215, p1216, p1217, p1226

Not: Ayar noktasi segilen dedere sifir bagh degildir. Bu nedenle bu p1227 igerisindeki izleme siiresinin
asilmasina neden olabilir. Bu durumda, tahrik edilen bir motor icin palslar baskilanmaz.

Not: Durus asagidaki durumlarda belirlenir:

e Mevcut hiz degeri p1226 icerisindeki hiz esik dederinin altina inerse ve p1228 icerisinde bundan
sonra gecen siire dolmussa.

e Hiz ayar noktasi p1226 icerisindeki hiz esik dederinin altina inerse ve p1227 icerisinde bundan sonra
gecen siire dolmussa.

p1227 =300.000 s icin asagidaki gecerlidir:

izleme devreden cikarilir.

p1227 =0.000 s icin asagidaki gecerlidir:

OFF1 veya OFF3 ve hiz diistirme siiresi = 0 ile palslar hemen baskilanir ve motor bosta "yavaslar".
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p1228 Pals supresyonu gecikme siresi
Min: 0,000 Maks: 299.000 Fabrika ayari: 0,000 Birim: s
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Pals supresyonu icin gecikme siiresini ayarlar. OFF1 veya OFF3 sonrasinda, e§er asagidaki
kosullardan biri saglanirsa palslar iptal edilir:
e Mevcut hiz degeri p1226 icerisindeki esik dederin altina inerse ve p1228 icerisinde bundan sonra
gecen slire dolmussa.
e Hiz ayar noktasi p1226 icerisindeki esik degerin altina inerse ve p1227 icerisinde bundan sonra
gecen siire dolmussa.
Baglilik: Bkz. p1226, p1227
Not: Motor tutma freni devreye alindi§inda, pals iptali fren kapatma siiresi (p1217) tarafindan ek olarak
geciktirilir.
p1414 Hiz ayar noktasi filtresi aktivasyonu
Min: 0000 altilk Maks: 0003 altilik Fabrika ayari: 0000 altilik | Birim: -
Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtresini devreye almaldevreden ¢ikarma icin ayar.
e Bit O: Filtre 1 devreye al
— Bit 0 =0: Devreden ¢ikariimis
— Bit0=1:Devrede
e Bit 1: Filtre 2 devreye al
— Bit 1 =0: Devreden cikariimis
— Bit1="1:Devrede
Baghlik: Bagimsiz hiz ayar noktasi filtreleri p1415 olarak parametrelestirilir.
Not: Stirlich linitesi degeri altilik formatta gorlntiler. Her bir bit dederinin mantiksal (ytksek/disik)
?I;?r?;asml bilmek igin altilik sayiyi ikilik saylya cevirmeniz gereklidir, 6rnegin, FF (altihk) = 11111111
p1415 Hiz ayar noktasi filtre 1 tipi
Min: 0 Maks: 2 Fabrika ayari: 0 | Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 icin tipi ayarlar.
e 0:Duslk gecisli filtre PT1
e 1:Duslk gecisli filtre PT2
e 2:Genel 2. sira filtre
Baglilik:
PT1 dusuk gegcisli filtre: p1416
PT2 dusuk gecisli filtre: p1417, p1418
Genel filtre: p1417 ... p1420
p1416 hiz ayar noktasi filtre 1 zaman sabiti

Min: 0,00 Maks: 5000.00 Fabrika ayari: 0,00 Birim: ms

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (PT1) icin zaman sabitini ayarlar.

Baglilik: Bkz. p1414, p1415

Not: Bu parametre sadece filtre PT1 duslk gecisli olarak ayarlanmissa etkindir.
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p1417 Hiz ayar noktasi filtre 1 paydasi dogal frekansi
Min:0.5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1999,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (PT2, genel filtre) icin payda dogal frekansini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1415

Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 diistik gegisli veya genel filtre olarak parametrelestirilmisse
etkindir.

Filtre sadece dogal frekans drnekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.

p1418 Hiz ayar noktasi filtre 1 payda séniimleme
Min: 0,001 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,700 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (PT2, genel filtre) icin payda séniimlemesini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 diistik gecisli veya genel filtre olarak parametrelestirilmisse

etkindir.

p1419 Hiz ayar noktasi filtre 1 payi dogal frekansi
Min: 0,5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1999,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (genel filtre) icin pay dodal frekansini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1415

Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir. Filtre sadece dogal frekans
ornekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.

p1420 Hiz ayar noktasi filtre 1 pay soniimleme
Min: 0,001 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,700 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (genel filtre) icin pay séniimlemesini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir.

p1421 Hiz ayar noktasi filtre 2 tipi
Min: 0 Maks: 2 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 icin tipi ayarlar.
* 0: Duslk gecisli filtre PT1

e 1:Dislk gecisli filtre PT2

e 2:Genel 2. sirafiltre

Baglilik:

PT1 dusuk gecisli filtre: p1422
PT2 dusuk gecisli filtre: p1423, p1424
Genel filtre: p1423 ... p1426

p1422 Hiz ayar noktasi filtre 2 zaman sabiti
Min: 0,00 Maks: 5000.00 Fabrika ayar: 0,00 Birim: ms
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (PT1) icin zaman sabitini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi PT1 dlsiik gecisli olarak ayarlanmissa etkindir.
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p1423 Hiz ayar noktasi filtre 2 paydasi dogal frekansi
Min: 0,5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1999,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (PT2, genel filtre) icin payda dogal frekansini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 diistik gegisli veya genel filtre olarak parametrelestirilmisse
etkindir.
Filtre sadece dogal frekans drnekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.
p1424 Hiz ayar noktasi filtre 2 payda séniimleme
Min: 0,001 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,700 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (PT2, genel filtre) icin payda séniimlemesini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 diistik gecisli veya genel filtre olarak parametrelestirilmisse
etkindir.
p1425 Hiz ayar noktasi filtre 2 payi dogal frekansi
Min: 0,5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1999,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (genel filtre) icin pay dodal frekansini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir.
Filtre sadece dogal frekans drnekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.
p1426 Hiz ayar noktasi filtre 2 pay soniimleme
Min: 0,000 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,700 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (genel filtre) icin pay sdbnimlemesini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir.
p1433 Hiz kontrol cihazi referans model dogal frekans
Min: 0,0 Maks: 8000,0 Fabrika ayar: 0,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Hiz kontrol cihazinin referans modeli icin PT2 bileseninin dogal frekansini ayarlar.
Bu deger etkin olacak ve otomatik ayar ile otomatik belirlenecektir. p1433 dederi ne kadar yliksekse, hiz
ayar noktasi da o kadar hizli tepki verir. Enterpolasyon eksenleri icin p1433 dederinin ayni degere
manuel ayarlanmasi gereklidir.
p1441 Mevcut hiz diizlestirme suresi

Min: 0,00 Maks: 50,00 Fabrika ayar: 0,00 Birim: ms

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hizin gercek degeri icin diizlestirme zaman sabitini (PT1) ayarlar.

Not: Gercek hiz dederi diistik bir pals sayisina sahip artimli enkoderler icin diizlestirilmelidir.

Bu parametre degistirildikten sonra, hiz kontrol cihazinin uyarlanmasini ve /veya hiz kontrol cihazi
ayarlarinin Kp (p29120) ve Tn (p29121) kontrol edilmesini dneririz.
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p1520 * Tork sinin st
Min: -1000000.00 Maks: 20000000.00 Fabrika ayari: 0,00 Birim: Nm
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Sabit st tork limitini ayarlar.
Tehlike: Ust tork limiti ayarlanirken negatif degerler (p1520 < 0) motorun kontrol edilemez bir sekilde
hizlanmasina neden olabilir.
Not: Maksimum deder, bagl olan motorun maksimum torkuna baglidir.
p1521 * Tork siniri alt
Min: -20000000,00 Maks: 1000000,00 Fabrika ayari: 0,00 Birim: Nm
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Sabit alt tork limitini ayarlar.
Tehlike: Alt tork limiti ayarlanirken pozitif degerler (p1521 > 0) motorun kontrol edilemez bir sekilde
hizlanmasina neden olabilir.
Not: Maksimum deder, bagl olan motorun maksimum torkuna baglidir.
p1656 * Akim ayar noktasi filtresini etkinlestirir
Min: 0000 altilik Maks: O0OF altilik Fabrika ayari: 0001 altilik Birim: -
Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtresini devreye almal/devreden ¢ikarma igin ayar.
e Bit O: Filtre 1 devreye al
— Bit 0 = 0: Devreden cikarilmis
— Bit0=1:Devrede
e Bit 1: Filtre 2 devreye al
— Bit 1 =0: Devreden cikariimis
— Bit1=1:Devrede
e Bit 2: Filtre 3 devreye al
— Bit 2 =0: Devreden cikariimis
— Bit2=1:Devrede
e Bit 3: Filtre 4 devreye al
— Bit 3 =0: Devreden cikariimis
— Bit 3 =1:Devrede
Baghlik: Bagimsiz akim ayar noktasi filtreleri p1658 olarak parametrelestirilir.
Not: Filtrelerin hepsi gerekli degilse bu durumda filtreler, filtre 1'den baslayarak birbiri ardindan
kullanilmalidir. Stirlicti Gnitesi degeri altilik formatta goériintiler. Her bir bit degerinin mantiksal
(yUksek/disiik) atamasini bilmek icin altilik sayyi ikilik saylya ¢evirmeniz gereklidir, érnegin, FF (altilik) =
11111111 (bin).
p1658 * Akim ayar noktasi filtre 1 paydasi dogal frekansi
Min: 0,5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1999,0 | Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 1 (PT2, genel filtre) icin payda dodal frekansini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 1, p1656.0 ile devreye alinir ve p1658 ... p1659 ile parametrelestirilir.
p1659 * Akim ayar noktasi filtre 1 payda soniimleme
Min: 0,001 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,700 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 1 icin payda s6niimlemesini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 1, p1656.0 ile devreye alinir ve p1658 ... p1659 ile parametrelestirilir.
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p1663 Akim ayar noktasi filtre 2 paydasi dogal frekansi
Min: 0,5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1000,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 2 (PT2, genel filtre) icin payda dodal frekansini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1663 ... p1666 seklinde
parametrelestirilir.

p1664 Akim ayar noktasi filtre 2 payda soniimleme
Min: 0,001 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,300 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 2 icin payda s6niimlemesini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1663 ... p1666 seklinde
parametrelestirilir.

p1665 Akim ayar noktasi filtre 2 payi dogal frekansi
Min: 0,5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1000,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 2 (genel filtre) icin pay dogal frekansini ayarlar.
Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1662 ... p1666 seklinde
parametrelestirilir.

p1666 Akim ayar noktasi filtre 2 pay soniimleme
Min: 0,000 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,010 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 2 icin pay soniimlemesini ayarlar.
Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1663 ... p1666 seklinde
parametrelestirilir.

p1668 Akim ayar noktasi filtre 3 paydasi dogal frekansi
Min: 0,5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1000,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 3 (PT2, genel filtre) icin payda dodal frekansini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde
parametrelestirilir.

p1669 Akim ayar noktasi filtre 3 payda soniimleme
Min: 0,001 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,300 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 3 icin payda soniimlemesini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde
parametrelestirilir.

p1670 Akim ayar noktasi filtre 3 payi dogal frekansi
Min: 0,5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1000,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 3 (genel filtre) icin pay dogal frekansini ayarlar.
Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde
parametrelestirilir.

p1671 Akim ayar noktasi filtre 3 pay soniimleme
Min: 0,000 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,010 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 3 icin pay sdniimlemesini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde
parametrelestirilir.
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p1673 Akim ayar noktasi filtre 4 paydasi dogal frekansi
Min: 0,5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1000,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 4 (PT2, genel filtre) icin payda dodal frekansini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde
parametrelestirilir.

p1674 Akim ayar noktasi filtre 4 payda soniimleme
Min: 0,001 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,300 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 4 icin payda s6niimlemesini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde
parametrelestirilir.

p1675 Akim ayar noktasi filtre 4 payi dogal frekansi
Min: 0,5 Maks: 16000,0 Fabrika ayari: 1000,0 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 4 (genel filtre) icin pay dogal frekansini ayarlar.
Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde
parametrelestirilir.

p1676 Akim ayar noktasi filtre 4 pay soniimleme
Min: 0,000 Maks: 10.000 Fabrika ayari: 0,010 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 4 icin pay soniimlemesini ayarlar.
Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde
parametrelestirilir.

p1981 Kutup pozisyonu tanimlama maksimum mesafe
Min: 0 Maks: 180 Fabrika ayari: 30 | Birim: °
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Kutup pozisyonu tanimlama rutini gergeklestirirken maksimum mesafeyi (galvanik aci)
ayarlar. E§er bu mesafe (hareket) asilirsa, uygun bir ariza cikisi verilir.
Bkz.: F7995
Not: Deger = 180 °: izleme kapatilir.

p2000 Referans hiz
Min: 6.00 Maks: 210000,00 Fabrika ayari: 3000.00 Birim: dev/dak
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Hiz ve frekans icin referans miktari ayarlar.
Goreceli deger olarak belirlenen tiim hizlar veya frekanslar icin bu referans miktar baz alinir.
Referans miktar %100 veya 4000 altilik (kelime) veya 40000000 altilik (¢ift kelime)'ye karsilik gelir.
Baglilik: Bkz.: p2003
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p2002 Referans akim
Min: 0.10 Maks: 100000.00 Fabrika ayari: 100.00 Birim: Kollar
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Akimlar icin referans miktarini belirler.
Goreceli deder olarak belirlenen tiim akimlar icin bu referans miktar baz alinir.
Referans miktar %100 veya 4000 altilik (kelime) veya 4000 0000 altilik (cift kelime)'ye karsilik gelir.
Not: Farkli motor verileri icin gesitli DDS'ler kullanilirsa referans miktarlar, DDS ile dedismediginden ayni
kalir. Ortaya ¢ikan ¢evirme faktori dikkate alinmalidir (6rn. iz kayitlari igin).
Ornek:
p2002 =100 A
Referans miktar 100 A, %100'e karsilik gelir
p2003 Referans tork

Min: 0,01 Maks: 20000000.00 Fabrika ayari: 1,00 Birim: Nm

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Tork icin referans miktarini belirler.
Goreceli deger olarak belirlenen tiim torklar icin bu referans miktar baz alinir.
Referans miktar %100 veya 4000 altilik (kelime) veya 40000000 altilik (cift kelime)'ye karsilik gelir.

p2118[0...19]

Bir degistirilecek tip mesajinin mesaji sayisi secimi

Min: 0 Maks: 65535 Fabrika ayari: Birim: -
[0] 6310
[1] 7594
[2] 7566
[3] 32905
[4...19]0

Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Mesaj tipi degistirilmesi gereken hatalari veya alarmlari seger.

Baglilik: Hatayi veya alarmi secer ve ayni endeks altinda gereken mesaj tipini ayarlar.
Bkz.: p2119

Not: Bir mesaj mevcutsa yeniden parametrelestirme de mimkiindir. Degisiklik sadece mesaj gittikten
sonra etkin hale gelir.

p2119[0...19]

Bir mesaj icin tipi degistirin

Min: 1 Maks: 3 Fabrika ayari: Birim: -
[0] 2
[1...3]3
[4...19] 1

Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Secilen hata veya alarm igin mesaj tipini belirler.
e Deger=1:Hata (F)

e Deger=2: Alarm (A)

¢ Deger = 3: Mesaj yok (N)

Baghlik: Hatayi veya alarmi secer ve ayni endeks altinda gereken mesaj tipini ayarlar.
Bkz.: p2118

Not: Bir mesaj mevcutsa yeniden parametrelestirme de mimkindiir. Degisiklik sadece mesaj gittikten
sonra etkin hale gelir.

Mesaj tipi sadece uygun tanimlamaya sahip mesajlar icin degistirilebilir (istisna, deder = 0).
Ornek:
F12345(A): Hata F12345 alarm A12345 olarak degistirilebilir.
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p2153 Hiz mevcut deger filtresi zaman sabiti
Min: 0 Maks: 1000000 Fabrika ayari: O Birim: ms
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Hiz mevcut degerini diizlestirmek icin PT1 elemaninin zaman sabitini ayarlar.
Dizlestirilmis mevcut hiz esik dederler ile karsilastirilir ve sadece mesajlar ve sinyaller igin kullanilir.
p2161 * Hiz esik degeri 3
Min: 0,00 Maks: 210000,00 Fabrika ayari: 10.00 Birim: dev/dak
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Eksenin sabit oldugunu gdsteren sinyal icin hiz esik degerini ayarlar.
p2162 * Histerez hizi n_act > n_max
Min: 0,00 Maks: 60000.00 Fabrika ayari: 0,00 Birim: dev/dak
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: "n_act > n_max" sinyali icin histerez hizini (bant genisligi) ayarlar.
Not:
Negatif bir hiz limiti icin histerez limit degerin altinda etkindir ve pozitif bir hiz degeri icin ise limit
degerin lizerinde etkindir.
Eger maksimum hiz arali§inda 6nemli bir asma meydana gelirse (6rnegin, yiik cikarma nedeniyle), hiz
kontrol cihazinin dinamik tepkisini artirmaniz onerilir (miimk{inse). Bu yeterli degilse p2162 histeresis
degeri artirilabilir, ancak bunun degeri, motorun maksimum hizi maksimum hiz p1082 degerinden
yeterince bliylik oldugunda asagidaki formdil ile hesaplanir.
p2162 < 1.05 x motor maksimum hizi - maksimum hiz (p1082)
Parametre arah§i farkli motorlar ile baglandiginda farklidir.
p2175 * Motor bloke hiz esik degeri
Min: 0,00 Maks: 210000,00 Fabrika ayari: 210000,00 Birim: dev/dak
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: "Motor bloke" mesaji icin hiz esik dederini belirler.
Baglilik: Bkz. p2177.
p2177 * Motor bloke islem siiresi
Min: 0,000 Maks: 65.000 Fabrika ayari: 0,500 Birim: s
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: "Motor bloke" mesaji icin islem siresini belirler.
Baglilik: Bkz. p2175.
p2525 LR enkoder ayar ofseti
Min: 0 Maks: 4294967295 Fabrika ayar: 0 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Mutlak enkoder ayarlanirken ofset pozisyonlandirilir.
Not: Pozisyon ofseti sadece mutlak enkoderler ile ilgilidir. Mutlak enkoder ayarlanirken siirlici degeri
belirler ve kullanicinin bu degeri degistirmemesi gerekir.
p2533 LR pozisyon ayar noktasi filtresi zaman sabiti
Min: 0,00 Maks: 1000.00 Fabrika ayari: 0,00 Birim: ms
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Pozisyon ayar noktasi filtresi (PT1) icin zaman sabitini ayarlar.
Not: Etkin Kv faktori (pozisyon déngili kazanci) filtre ile azaltihr.
Bu parazit/bozulmalar ile karsilastirildiginda gelismis tolerans ile daha yumusak kontrol davranisina
imkan tanir.
Uygulamalar:
+  On kontrol dinamik tepkisini azaltir.
e Sarsinti sinirlama.
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p2542 * LR durus penceresi
Min: 0 Maks: 2147483647 Fabrika ayari: 1000 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Durus izleme fonksiyonu icin durus penceresini ayarlar.
Durus izleme siresi dolduktan sonra, ayar noktasi ile mevcut pozisyon arasindaki farkin durus penceresi
kapsaminda oldugu periyodik olarak kontrol edilir ve gerekirse uygun bir hata ciktisi verilir.
Deger = 0: Durus izleme devreden cikarilir.
Baglilik: Bkz.: p2543, p2544 ve F07450
Not: Durus ve pozisyonlama penceresinin ayari icin asadidakiler gecerlidir:
Durus penceresi (p2542) = pozisyonlama penceresi (p2544)
p2543 * LR durus izleme siresi
Min: 0,00 Maks: 100000.00 Fabrika ayari: 200.00 Birim: ms
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Durus izleme fonksiyonu icin durus izleme siiresini ayarlar.
Durus izleme siresi dolduktan sonra, ayar noktasi ile mevcut pozisyon arasindaki farkin durus penceresi
kapsaminda oldugu periyodik olarak kontrol edilir ve gerekirse uygun bir hata ciktisi verilir.
Baglilik: Bkz.: p2542, p2545 ve F07450
Not: Durus ve pozisyonlama izleme siiresi ayari icin asagidakiler gecerlidir:
Durus izleme siiresi (p2543) < pozisyonlama izleme siresi (p2545)
p2544 * LR pozisyonlama penceresi
Min: 0 Maks: 2147483647 Fabrika ayari: 40 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Pozisyonlama izleme fonksiyonu icin pozisyonlama penceresini ayarlar.
Pozisyonlama izleme siiresi dolduktan sonra, ayar noktasi ile mevcut pozisyon arasindaki farkin
pozisyonlama penceresi kapsaminda oldugu bir seferlik kontrol edilir ve gerekirse uygun bir hata ciktisi
verilir.
Deger = 0: Pozisyon denetleme fonksiyonunun etkinligi kaldirildi.
Baglilik: Bkz.: p2542, p2545 ve FO07451
Not: Durus ve pozisyonlama penceresinin ayari icin asadidakiler gecerlidir:
Durus penceresi (p2542) = pozisyonlama penceresi (p2544)
p2545 * LR pozisyonlama izleme siiresi

Min: 0,00 Maks: 100000.00 Fabrika ayari: 1000.00 Birim: ms

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Pozisyonlama izleme icin pozisyonlama izleme siresini ayarlar.

Pozisyonlama izleme siiresi dolduktan sonra, ayar noktasi ile mevcut pozisyon arasindaki farkin
pozisyonlama penceresi kapsaminda oldugu bir seferlik kontrol edilir ve gerekirse uygun bir hata ciktisi
verilir.

Baglilik: p2545 araligi p2543'e baghidir.
Bkz.: p2543, p2544 ve F7451

Not: Durus ve pozisyonlama izleme siiresi ayari icin asagidakiler gecerlidir:
Durus izleme siiresi (p2543) < pozisyonlama izleme siresi (p2545)
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p2546 * LR dinamik izleme hatasi denetleme toleransi
Min: 0 Maks: 2147483647 Fabrika ayari: 3000 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Dinamik izleme hatasi denetleme toleransini ayarlar.
Eger dinamik izleme hatasi (r2563) secilen toleransi gecerse, uygun bir hata ciktisi verilir.
Deger = 0: Dinamik izleme hatasi denetiminin etkinligi kaldirildi.
Baglilik: Bkz.: r2563, F7452
Not: Tolerans bant genisliginin dinamik izleme hatasi denetiminin operasyonel kontrol dizilerine hatal
tepki vermesini 6nlemesi amaglanmistir (6rn. yiik artislari sirasinda).
p2571 EPOS maksimum hiz
Min: 1 Maks: 40000000 Fabrika ayari: 30000 Birim: 1000
LU/dak
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: "Temel pozisyonlama" fonksiyonu icin maksimum hizi ayarlar (EPOS).
Not: Maksimum velosite, baslangic konumunun tiim isletim tiirlerinde etkindir.
Temel pozisyonlama igin maksimum hiz, hiz/velosite kontrol cihazinin maksimum hizina/velositesine
ayarlanmalidir:
p2571[1000 LU/min] = maks_hiz[dev/dak] x p29248/p29249 x p29247/1000
p2572 ** EPOS maksimum hizlanma
Min: 1 Maks: 2000000 Fabrika ayari: 100 Birim: 1000
LU/s?
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: "Temel pozisyonlama" fonksiyonu icin maksimum hizlanmayi ayarlar (EPOS).
Baglilik: Bkz.: p2619
Not: Maksimum hizlanmanin sicramalar yapti§i gorilir (sarsinti olmadan).
"Traversing blocks" (Capraz blok) calisma modu:
Programlanan hizlanma devreden ¢ikarma (p2619), maksimum hizlanma lizerinde etkili olur.
"Direct setpoint input/MDI" (Direkt ayar noktasi giris/MDI) modu:
Hizlanma devreden gikarma etkindir (p2644, 4000 altilik = %100).
"Jog" (Kesik calisma) ve "search for reference" (referans arama) modlari:
Bir hizlanma devreden cikarma etkin degildir. Eksen maksimum hizlanma ile baslar.
p2573 ** EPOS maksimum yavaslama
Min: 1 Maks: 2000000 Fabrika ayar: 100 Birim: 1000
LU/s?
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: "Temel pozisyonlama" fonksiyonu icin maksimum yavaslamayi ayarlar (EPOS).
Baglilik: Bkz.: p2620
Not: Maksimum yavaslamanin sigramalar yaptigi géralir (sarsinti olmadan).
"Traversing blocks" (Capraz blok) calisma modu:
Programlanan yavaslama devreden ¢ikarma (p2620), maksimum yavaslama Uzerinde etkili olur.
"Direct setpoint input/MDI" (Direkt ayar noktasi giris/MDI) modu:
Yavaslama devreden ¢ikarma etkindir (p2645, 4000 altilik = %100).
"Jog" (Kesik calisma) ve "search for reference" (referans arama) modlari:
Yavaslama devreden cikarma etkin degildir. Eksen maksimum yavaslama ile fren yapar.
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p2574 **

EPOS sarsinti sinirlama

Min: 1 Maks: 1700000000 Fabrika ayari: 2000000 Birim: 1000
LU/s?

Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Sarsinti sinirlamayi ayarlar.

Baglilik: Bkz. p2572, p2573 ve p2575

Not: Sarsinti sinirlama dahili olarak, asagida gosterilen sarsinti zamanina dontstirdlir:
Sarsinti zamani Tr = max(p2572, p2573) | p2574

p2575

EPOS sarsinti sinirlama aktivasyonu

Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayar: O Birim: -

Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Sarsinti sinirlamayi etkinlestirir.
e 0:Sarsinti sinirlama etkinligi kaldirldi.

e 1:Sarsinti sinirlama etkinlestirildi.

Baglilik: Bkz. p2574

p2580

EPOS yazilim sinir gegisi eksi

Min: -2147482648 Maks: 2147482647 Fabrika ayari: -2147482648 Birim: LU

Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Yazilim limiti gecisini negatif hareket yoniinde ayarlar.

Baglilik: Bkz. p2581, p2582

p2581

EPOS yazilim sinir gegisi arti

Min: -2147482648 Maks: 2147482647 Fabrika ayari: 2147482648 Birim: LU

Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Yazihm limiti gecisini pozitif hareket yoniinde ayarlar.

Baglilik: Bkz. p2580, p2582

p2582

EPOS yazilim sinir gecis aktivasyonu

Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayar: 0 Birim: -

Veri tipi: U32/ikilik Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: "Software limit switch" (Yazilim limit gecisi)'ni devreye almak icin sinyal kaynagini ayarlar.

Baglilik: Bkz. p2580, p2581

Dikkat:
Yazilim sinir gegisi etkin:

e Eksen referanslanir.
Yazilim sinir gegisi etkin degil:

¢ Modulo diizeltme etkin.

e Referans arama gerceklestirilir.

Not: Yazilim limit gecisi disinda bagil pozisyonlama icin hedef pozisyon:

Capraz blok baslatilir ve eksen yazilim limit gecisinde durus konumuna gecer. Uygun bir alarm ¢ikisi
verilir ve capraz blok kesintiye ugrar. Gecerli pozisyona sahip capraz bloklar etkinlestirilebilir.

Yazilim limit gegisi disinda mutlak pozisyonlama icin hedef pozisyon:
"Traversing blocks" (Capraz blok) modunda, capraz blok baslatilmaz ve uygun bir alarm cikisi verilir.
Gecerli capraz arahk disindaki eksen:

Eder eksen mevcut durumda gecerli capraz aralik disindaysa, uygun bir alarm cikisi verilir. Hata durus
sirasinda onaylanabilir. Gegerli pozisyona sahip capraz bloklar etkinlestirilebilir.

Not: Capraz aralik STOP kamlari kullanilarak da sinirlanabilir.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010 299



Parametreler

11.2 Parametre listesi

Parametre Teknik Ozellikler
p2583 EPOS geri tepme telafisi
Min: -200000 Maks: 200000 Fabrika ayari: O Birim: LU
Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Pozitif ve negatif oynama icin oynama miktarini (geri tepme) ayarlar.
¢ = 0: Geri tepme telafisi devreden gikarildi.
e > 0: Pozitif geri tepme (normal durum)
Yon ters cevrildiginde, enkoder mevcut degeri gercek dederi yonlendirir.
e < 0: Negatif geri tepme
Yon ters cevrildiginde, enkoder gergek de§er emkoder mevcut degerini yonlendirir.
Baglilik: Eger sabit bir eksen, referans noktasinin ayarlanmasi ile referanslanmissa veya bir mutlak
enkoder acildiinda ayarlanmissa, p2604 ayari telafi degerinin girilmesi icin dnemli olacaktir.
p2604 = 1:
Pozitif yonde hareket -> Bir telafi degeri hemen girilmis.
Negatif yonde hareket -> Bir telafi degeri girilmemis
p2604 = 0:
Pozitif yonde hareket -> Bir telafi degeri girilmemis
Negatif yénde hareket -> Bir telafi de§eri hemen girilmis.
Referans noktasi yeniden ayarlanirken (referanslanmis bir eksen) veya "kisa siireli referanslama" icin
p2604 ilgili degildir, ancak eksen gecmisi ilgilidir.
Bkz.: p2604
p2585 EPOS jog 1 ayar noktasi hizi
Min: -40000000 Maks: 40000000 Fabrika ayar: -300 Birim: 1000
LU/dak
Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Kesik calistirma 1 icin ayar noktasi hizini belirler.
Baglilik: Bkz.: p2587
p2586 EPOS jog 2 ayar noktasi hizi
Min: -40000000 Maks: 40000000 Fabrika ayari: 300 Birim: 1000
LU/dak
Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Kesik calistirma 2 icin ayar noktasi hizini belirler.
Baglilik: Bkz.: p2588
p2587 EPOS jog 1 capraz hareket mesafesi
Min: 0 Maks: 2147482647 Fabrika ayari: 1000 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Artimli kesik calistirma 1 icin capraz hareket mesafesini belirler.
Baglilik: Bkz.: p2585
p2588 EPOS jog 2 capraz hareket mesafesi
Min: 0 Maks: 2147482647 Fabrika ayari: 1000 Birim: LU

Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Artimli kesik calistirma 2 icin capraz hareket mesafesini belirler.

Baglilik: Bkz.: p2586
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p2599 EPOS referans noktasi koordinat degeri
Min: -2147182648 Maks: 2147482647 Fabrika ayari: O Birim: LU
Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Referans noktasi koordinati icin pozisyon degerini ayarlar. Bu deger, referanslama veya ayar
sonrasinda gercek eksen pozisyonu olarak ayarlanir.
Baglilik: Bkz.: p2525
p2600 Referans noktasi ofseti icin EPOS aramasi
Min: -2147182648 Maks: 2147482647 Fabrika ayar: 0 Birim: LU
Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Referans arama icin referans noktasi ofsetini ayarlar.
p2604 Referans baslangi¢ yoni icin EPOS arama
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayari: O Birim: -
Veri tipi: U32/ikilik Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Referans arama baslangic yoni icin sinyal kaynaklarini ayarlar.
e 1 sinyali: Negatif yonde baslatma.
e Osinyali: Pozitif yonde baslatma.
Baglilik: Bkz. p2583
p2605 Referans yaklasma hizi referans kami icin EPOS arama
Min: 1 Maks: 40000000 Fabrika ayari: 5000 Birim: 1000
LU/dak
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Referans arama icin referans kama yaklasma hizini ayarlar.
Baglilik: Referans arama, bir referans kam bulundugunda, sadece referans kama yaklasma hizi ile baslar.
Bkz.: p2604, p2606
Not: Referans kama capraz geciste, hiz devreden cikarma etkindir. Eger, referans aramanin
baslangicinda, eksen halihazirda referans kamda ise, eksen hemen sifir isaretine capraz gecise baslar.
p2606 Referans maksimum mesafesi referans kami icin EPOS arama
Min: 0 Maks: 2147482647 Fabrika ayar: 2147482647 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Referans kama capraz geciste, referans aramanin baslangicindan sonraki maksimum mesafeyi
ayarlar.
Baglilik: Bkz.: p2604, p2605 ve F07458
Not: Bir yon degistirme kami kullanildiginda, maksimum mesafe uygun sekilde uzun secilmelidir.
p2608 Referans yaklasma hizi sifir isareti icin EPOS arama

Min: 1

Maks: 40000000

Fabrika ayar: 300

Birim: 1000
LU/dak

Veri tipi: U32

Etkin: IM

Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Referans arama icin sifir isareti aramada referans kami tespit ettikten sonra yaklasma hizini

ayarlar.

Baghlik: Eger bir referans kam yoksa, referans arama eksenin sifir isaretine capraz gegisi ile beraber

hemen baslar.
Bkz.: p2604, p2609

Dikkat: Eger referans kam, her referans aramada senkronizasyon icin ayni sifir isareti tespit edilecek
sekilde ayarlanmamissa, "hatall” bir eksen referans noktasi elde edilir.

Referans kam birakildiktan sonra, sifir isareti aramasi dahili faktorler nedeniyle bir zaman gecikmesi ile
devreye alinir. Bu referans kamin iki sifir isaretinin merkezinde ayarlanmasi ve yaklasma hizinin iki sifir

isareti arasindaki mesafeye uyarlanmasi gerektiginin nedenidir.

Not: Hiz devreden ¢ikarma, sifir isaretine capraz gecis sirasinda etkin degildir.
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p2609 EPOS referans arama maks. mesafe ref. kam ve sifir isareti
Min: 0 Maks: 2147482647 Fabrika ayari: 20000 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Sifir isaretine capraz gegiste referans kamdan ayrildiktan sonraki maksimum mesafeyi ayarlar.
Baglilik: Bkz.: p2604, p2608 ve F7459

p2611 Referans yaklasma hizi referans noktasi icin EPOS arama
Min: 1 Maks: 40000000 Fabrika ayar: 300 Birim: 1000
LU/dak
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Referans noktasina yaklasmak icin sifir isaretinin tespit ettikten sonra yaklasma hizini ayarlar.
Baglilik: Bkz.: p2604, p2609

Not: Referans noktasina capraz geciste, hiz devreden cikarma etkin degildir.

p2617[0...15] EPOS capraz blok pozisyonu

Min: -2147482648 Maks: 2147482647 Fabrika ayari: O Birim: LU

Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Capraz blok icin hedef pozisyonu ayarlar.

Baglilik: Bkz.: p2618, p2619, p2620, p2621, p2622, p2623

Not: Hedef pozisyona p2623'e bagli olarak bagil veya mutlak sekilde yaklasilir.

p2618[0...15] EPOS capraz blok hizi

Min: 1 Maks: 40000000 Fabrika ayar: 600 Birim: 1000
LU/dak

Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Capraz blok igin hizi ayarlar.

Baglilik: Bkz.: p2617, p2619, p2620, p2621, p2622, p2623

Not: Hiz, hiz devreden ¢ikarma kullanilarak etkilenebilir.

p2619[0...15] EPOS capraz blok hizlanma devreden ¢ikarma

Min: 1,0 Maks: 100.0 Fabrika ayari: 100.0 Birim: %
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Capraz blok i¢in hizlanma devreden ¢ikarmayi ayarlar.

Devreden cikarma, maksimum hizlanmaya basvurur (p2572).

Baghlik: Bkz.: p2572, p2617, p2618, p2620, p2621, p2622, p2623

p2620[0...15] EPOS capraz yavaslama devreden ¢ikarma

Min: 1,0 Maks: 100.0 Fabrika ayari: 100.0 Birim: %
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Capraz blok icin yavaslama devreden ¢cikarmayi ayarlar.

Devreden cikarma, maksimum yavaslamaya basvurur (p2573).

Baglilik: Bkz.: p2573, p2617, p2618, p2619, p2621, p2622, p2623
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p2621[0...15] EPOS capraz blok gorevi

Min: 1 Maks: 9 Fabrika ayari: 1

Birim: -

Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Capraz blok icin gerekli gorevi ayarlar.
+ 1: POZISYONLAMA

 2:SABIT DURUS

. : ENDLESS_POS

: ENDLESS_NEG

: BEKLE

: GOTO

:SET_O

« 8:RESET_ O

e 9:JERK

3
4
5
* 6
7
8

Baglilik: Bkz.: p2617, p2618, p2619, p2620, p2622, p2623

p2622[0...15] EPOS capraz blok gorevi parametresi

Min: -2147483648 Maks: 2147483647 Fabrika ayari: O

Birim: -

Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Capraz blok icin ilgili gorevin ilave bilgilerinilverilerini ayarlar.

Baglilik: Bkz.: p2617, p2618, p2619, p2620, p2621, p2623

Not: Goéreve uygun olarak asagidakilerin ayarlanmasi gerekir:

WAIT: Gecikme sliresi [ms]

GOTO: Blok numarasi

SET_0: 1, 2 veya 3 - dogrudan cikis 1, 2 veya 3 (her ikisi) ayarlanir
RESET_O: 1, 2 veya 3 - dogrudan cikis 1, 2 veya 3 (her ikisi) sifirlanir
JERK: O - devre disi birak, 1 - etkinlestir

FIXED STOP: Sikistirma torku ve sikistirma giicti (doner 0...65536 [0,01 Nm], lineer 0...65536 [N])

p2623[0...15] EPOS capraz blok gérevi modu

Min: 0 Maks: 65535 Fabrika ayar: 0

Birim: -

Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Capraz blok icin gorevin etkisini ayarlar.

Deger = 0000 cccc bbbb aaaa

cccc: Pozisyonlama modu

cccc = 0000: ABSOLUTE

cccc =0001: RELATIVE

cccc = 0010: ABS_POS (sadece modulo diizeltmesine sahip bir doner eksen igin)
cccc = 0011: ABS_NEG (sadece modulo diizeltmesine sahip bir doner eksen igin)
bbbb: ilerleme kosulu

bbbb = 0000: SONLANDIRMA

bbbb = 0001: CONTINUE WITH STOP

bbbb = 0010: CONTINUE FLYING

bbbb = 0011: CONTINUE EXTERNAL

bbbb = 0100: CONTINUE EXTERNAL WAIT

bbbb =0101: CONTINUE EXTERNAL ALARM

aaaa: ID'ler

aaaa = 000x: blogu goster/gizle (x = 0: goster; x = 1: gizle)

Baglilik: Bkz.: p2617, p2618, p2619, p2620, p2621, p2622
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p2634 EPOS sabit durus maksimum izleme hatasi
Min: 0 Maks: 2147482647 Fabrika ayari: 1000 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: "Sabit durusa ulasildi" durumunu tespit etmek icin izleme hatasini ayarlar.
Baglilik: Bkz.: p2621
Not: Eder izleme hatasi p2634 tarafindan teorik olarak hesaplanan izleme hatasi degerini asarsa "Sabit
durusa ulasildi” durumu tespit edilir.
p2635 EPOS sabit durus denetleme penceresi
Min: 0 Maks: 2147482647 Fabrika ayar: 100 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Sabit durusa ulastiktan sonra gercek pozisyonun denetleme penceresini belirler.
Baglilik: Bkz.: FO7484
Not: Sabit durusa ulasildiktan sonra son durus eger pozitif veya negatif yénde burada belirlenen
degerden daha fazla kayarsa uygun bir mesaj gosterilir.
p2690 MDI pozisyonu sabit ayar noktasi
Min: -2147482648 Maks: 2147482647 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: 132 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Pozisyon igin sabit bir ayar noktasi belirler.
p2691 MDI hizi sabit ayar noktasi
Min: 1 Maks: 40000000 Fabrika ayari: 600 Birim: 1000
LU/dak
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Hiz icin sabit bir ayar noktasi belirler.
p2692 MDI hizlanma devreden ¢ikarma, sabit ayar noktasi
Min: 0.100 Maks: 100.000 Fabrika ayari: 100.000 Birim: %
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Hizlanma devreden cikarma icin sabit bir ayar noktasi belirler.
Baglilik: Bkz.: p2572
Not: Yiizde dederi maksimum hizlanmaya referansta bulunur (p2572).
p2693 MDI yavaslama devreden cikarma, sabit ayar noktasi
Min: 0.100 Maks: 100.000 Fabrika ayari: 100.000 Birim: %
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Yavaslama devreden cikarma igin sabit bir ayar noktasi belirler.
Baglilik: Bkz.: p2572
Not: Yiizde degeri maksimum yavaslamaya referansta bulunur (p2573).
p8864 PROFIdrive ek telegram secimi
Min: 750 Maks: 999 Fabrika ayari: 999 Birim: T
Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Ek telegrami ayarlar.
e p8864 =750: Ek telegram 750, PZD-3/1
* p8864 =999: Telegram yok
Not: p0922'yi degistirdikten sonra p8864'l tekrar ayarlamaniz gerekir.
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p8920[0...239] PROFIdrive: istasyon adi
Min: - Maks: - Fabrika ayari: - Birim: -
Veri tipi: U8 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi icin istasyon adini belirler.
Aktif istasyon ismi r8930 icerisinde gorlntilenir.
Not: Arabirim yapilandirmasi (p8920 ve asagidaki) p8925 ile devreye alinir.
Parametre fabrika ayarinin belirlenmesinden etkilenmez.
p8921[0...3] PROFIdrive: istasyon IP adresi
Min: 0 Maks: 255 Fabrika ayari: O Birim: -
Veri tipi: U8 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Control Unit'teki yerlesik PROFINET arabirimi icin IP adresini belirler.
Aktif IP adresi r8931 icerisinde goériintilenir.
Not: Arabirim yapilandirmasi (p8920 ve asagidaki) p8925 ile devreye alinir.
Parametre fabrika ayarinin belirlenmesinden etkilenmez.
p8922[0...3] PROFIdrive: istasyon varsayilan ag gecidi
Min: 0 Maks: 255 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: U8 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi icin varsayilan ag gecidini belirler.
Aktif varsayilan ag gecidi r8932 icerisinde gorlintilenir.
Not: Arabirim yapilandirmasi (p8920 ve asagidaki) p8925 ile devreye alinir.
Parametre fabrika ayarinin belirlenmesinden etkilenmez.
p8923[0...3] PROFIdrive: istasyonun alt ag maskesi
Min: 0 Maks: 255 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: U8 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi icin alt a§ maskesini belirler.
Aktif alt ag maskesini r8933 icerisinde goriintilenir.
Not: Arabirim yapilandirmasi (p8920 ve asagidaki) p8925 ile devreye alinir.
Parametre fabrika ayarinin belirlenmesinden etkilenmez.
p8925 PROFIdrive: Arabirim yapilandirmasi
Min: 0 Maks: 3 Fabrika ayari: O Birim: -
Veri tipi: U8 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Agiklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi icin arabirim yapilandirmasini etkinlestirmek
icin ayar.
p8925 islem sonunda otomatik olarak O degerine ayarlanir.
* p8925=0:islev yok
e p8925 = 2: Yapilandirmanin kaydi ve etkinlestirilmesi
Arabirim yapilandirmasi (p8920 ve asagidaki) bir sonraki glic agma sonrasinda kaydedilir ve
etkinlestirilir.
p29000 * Motor ID
Min: 0 Maks: 65535 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Motor tipi numarasi motor siniflandirma etiketinin Gzerinde motor ID olarak yazilmistir.

Artimli enkodere sahip bir motor i¢in kullanicilarin parametre degerini manuel olarak girmeleri
gereklidir.

Mutlak enkoderli motor icin, strlicii otomatik olarak parametre degerini okur.
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p29001 Motor yoniiniin ters gevrilmesi
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayari: 0 | Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Motor ¢calisma ydniniin ters ¢evrilmesi. Varsayilan durumda, saat yoni (CW) pozitif saatin
tersi yon (CCW) ise negatif yondir. p29001 degistirildikten sonra referans noktasi kaybolacaktir, A7461
kullaniclya yeniden referanslamasini hatirlatacaktir.
e 0:Ters gevirme yok
e 1:Ters
p29002 BOP ekran secimi
Min: 0 Maks: 4 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: BOP calisma ekrani secimi.
¢ 0: Mevcut hiz (varsayilan)
e 1:DCvoltaji
e 2:Mevcut tork
e 3: Mevcut pozisyon
e 4:Pozisyon izleme hatasi
p29003 Kontrol modu
Min: 1 Maks: 2 Fabrika ayari: 2 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: RE Degistirilebilir: T
Aciklama: Kontrol modu sec¢imi.
¢ 1:Temel pozisyonlama kontrol modu (EPOS)
e 2:Hiz kontrol modu (S)
p29005 Frenleme direnci kapasite ylizdesi alarm esik degeri
Min: 1 Maks: 100 Fabrika ayari: 100 Birim: %
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Dahili frenleme direnci kapasitesi igin alarm tetikleme esik degeri.
Alarm numarasi: A52901
p29006 Hat besleme gerilimi

Min: 200 Maks: 480 Fabrika ayari: 400/230 Birim: V

Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Nominal Hat besleme voltaji, hattan hatta voltaj icin etkin deger. Siirlicti -%15 ile +%10 hata
arasinda calisir.

e 400V degisken servo siiriicti icin deger araligi 380 V ile 480 V arasindadir, varsayilan deger ise 400 V
olarak belirlenmistir.

e 200V degisken servo siiriicti icin deder araligi 200 V ile 240 V arasindadir, varsayilan deder ise 230 V
olarak belirlenmistir.

p29020][0...1]

Ayar: Dinamik faktor

Min: 1 Maks: 35 Fabrika ayari: 18 Birim: -

Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Otomatik ayar dinamik faktori. Toplamda 35 dinamik faktdr mevcuttur.

Endeks:

e [0]: Tek tusla otomatik ayar dinamik faktori

¢ [1]: Gercek zamanli otomatik ayar icin dinamik faktor
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p29021 Ayar: Mod secimi

Min: 0 Maks: 5 Fabrika ayari: O Birim: -

Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Bir ayar modunun secimi.

e 0:Devre Disi

e 1:Tek tusla otomatik ayar

¢ 3: Gergek zamanh otomatik ayar

¢ 5:Varsayilan kontrol cihazi parametreleri ile devreden ¢ikarin

p29022 Ayar: Toplam atalet momentinin motor atalet momentine orani

Min: 1,00 Maks: 10000,00 Fabrika ayari: 1,00 Birim: -

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Toplam atalet momenti, servo motor atalet momenti orani.

p29023 Ayar: Tek tusla otomatik ayar yapilandirmasi

Min: 0000 altilik Maks: FFFF heks Fabrika ayari: 0007 altilik Birim: -

Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Tek tusla otomatik ayar yapilandirmasi.

e Bit 0: Hiz kontrol cihazi kazanci bir parazit sinyali kullanilarak belirlenir ve ayarlanir.

e Bit 1: Olasi gereken akim ayar noktasi filtreleri bir parazit sinyali kullanilarak belirlenir ve ayarlanir.
Sonug olarak, hiz kontrol dénguisii icerisinde daha yuksek bir dinamik performans elde edilir.

e Bit 2: Atalet momenti orani (p29022) bu fonksiyon calistiktan sonra 6lgilebilir. Ayarlanmazsa atalet
momenti orani p29022 ile manuel ayarlanmahdir.

e Bit 7: Bu bit ayarlanmis durumdayken, coklu eksenler p29028 icerisindeki dinamik tepki setine
uyarlanir. Bu enterpolasyon eksenleri icin gereklidir. p29028 icerisindeki zaman en dusiik dinamik
tepkiye sahip eksen ile ayarlanmalidir.

p29024 Ayar: Gercek zamanl otomatik ayar yapilandirmasi

Min: 0000 altilik Maks: FFFF heks Fabrika ayari: 004C heks Birim: -

Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Gercek zamanli otomatik ayar yapilandirmasi.

Bit 2: Atalet momenti orani (p29022) motor calisirken hesaplanir, ayarlanmazsa atalet momenti
orani manuel olarak p29022 ile ayarlanir.

Bit 3: Ayarlanmazsa atalet momenti orani (p29022) sadece bir kez hesaplanir ve atalet tahmini
hesaplama tamamlandiktan sonra otomatik olarak devreden cikarilir. Eger bit 1 olarak ayarlanmissa
atalet momenti orani gercek zamanl hesaplanir ve kontrol cihazi parametreleri stirekli olarak uyarlar.
Hesaplama sonucu uygun oldugunda parametreleri kaydetmeniz 6nerilir. Bundan sonra, siirlicliyl
bir sonraki kez actiginizda kontrol cihazi optimum parametreler ile birlikte baslatilacaktir.

Bit 6: Akim ayar noktasi filtresi uyarlamasi. Bu uyarlama, ¢alisma sirasinda bir mekanik rezonans
frekansi degisirse gereklidir. Ayrica sabit bir rezonans frekansini séniimlemek icin de kullanilabilir.
Kontrol dongiisii dengelendiginde, bu bit parametreleri kalici bellekte saklamak icin devreden
cikarilmahdir.

Bit 7: Bu bit ayarlanmis durumdayken, coklu eksenler p29028 icerisindeki dinamik tepki setine
uyarlanir. Bu enterpolasyon eksenleri icin gereklidir. p29028 icerisindeki zaman en dusiik dinamik
tepkiye sahip eksen ile ayarlanmalidir.
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Parametre

Teknik Ozellikler

p29025

Ayar: Yapilandirma genel

Min: 0000 altilik Maks: FFFF heks Fabrika ayari: 0004 altilik Birim: -

Veri tipi: U16 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Otomatik ayar icin genel yapilandirma, hem tek tusla hem de gercek zamanli otomatik ayar
icin gecerlidir.

e Bit 0: Motor ve ylik atalet momenti arasinda énemli farkhliklar icin veya kontrol cihazinda dustik
dinamik performans icin P kontrol cihazi pozisyon kontrol dénglisiinde bir PD kontrol cihazi haline
gelir. Sonuc olarak, pozisyon kontrol cihazinin dinamik performansi artar. Bu fonksiyon sadece hiz 6n
kontrolii (bit 3 = 1) veya tork 6n kontroli (bit 4 = 1) etkin oldugunda ayarlanmalidir.

e Bit 1: Dlstik hizlarda, kontrol cihazi kazang faktorleri durus halinde paraziti ve salinimi engellemek
icin otomatik olarak azaltilir. Bu ayar artimh enkoderler icin 6nerilir.

e Bit 2: Hesaplanan yiik atalet momenti hiz kontrol cihazi kazanci igin hesaba katilir.
e Bit 3: Pozisyon kontrol cihazi icin hiz 6n kontroliinii devreye alir.
e Bit 4: Pozisyon kontrol cihazi icin tork 6n kontrollin(i devreye alir.

e Bit 5: Hizlanma sinirini uyarlar.

Not:
Hiz 6n kontrolui
» Onceden belirlenen fabrika ayarindan sonra p29025'in 3 biti otomatik olarak 1'e ayarlanir.

e Tim kontrol modlarinda p29025'in 3 bitini manuel olarak ayarlayabilirsiniz.
Tork 6n kontrolii

¢ Asadidaki kosullar es zamanli olarak yerine getirilirse p29025'in 4 biti otomatik olarak 1'e ayarlanir:
— 200V tahriklerle calisma
— S kontrol modunda (p29003 = 2) calisma.
e Asagidaki kosullardan herhangi biri yerine getirilirse p29025'in 4 biti otomatik olarak 1'e ayarlanmaz:
— 400 V surtctlerle calisma
— S kontrol modu (p29003 = 2) hari¢ tim kontrol modlarinda calisma.

e Tim kontrol modlarinda p29025'in 4 bitini manuel olarak ayarlayabilirsiniz.

p29026

Ayar: Test sinyali siiresi

Min: 0 Maks: 5000 Fabrika ayari: 2000 Birim: ms

Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Tek tusla otomatik ayar test sinyali siiresi.

p29027

Ayar: Motor donUistini sinirlayin

Min: 0 Maks: 30000 Fabrika ayar: O Birim: °

Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Tek tusla otomatik ayar sirasinda motor donuslerinde limit pozisyon. Capraz aralik +/- p29027
derece ile sinirlanmistir (motor calismasi bir devir 360 derece).

p29028

Ayar: On kontrol zaman sabiti

Min: 0,0 Maks: 60,0 Fabrika ayar: 7,5 Birim: ms

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Otomatik ayarda 6n kontrol simetrik hale getirme icin zaman sabitini ayarlar.

Sonug olarak, sirlici icin 6n kontroll aracilidiyla tanimlanmis, dinamik bir tepki yerlestirilmistir.
Birbirleri ile enterpolasyon yapmak zorunda olan siricdler icin ayni deder girilmelidir.

Zaman sabiti ne kadar yiksekse sirlicinin pozisyon ayar noktasini takibi de o kadar diizgiin olur.

Not: Bu zaman sabiti sadece ¢ok eksenli enterpolasyon secildiginde etkindir (p29023 ve p29024 bit 7).
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Parametre Teknik Ozellikler
p29035 VIBSUP aktivasyonu
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayari: 0 | Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: VIBSUP ACIK/IKAPALI ayarini secin.
Pozisyon ayar noktasi filtresi, EPOS kontrol modu icin etkinlestirilebilir (p29035).
e 0:Devreden cikar
Filtre etkinlestirilmedi.
* 1:Devreye al
Filtre etkinlestirildi.
p29046 Hiz kontrol modunda motor bloke korumasini etkinlestirin
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayari: O Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Hiz kontrol modunda motor bloke koruma fonksiyonunu etkinlestiriridevreden cikarir.
¢ 1: Motor tork sinirinda bloke oldugunda F7900 tetiklenecektir.
e 0: Motor bloke oldugunda F7900 korumasi yoktur.

p29050[0...1]

Tork siniri Ust

Min: -150 Maks: 300 Fabrika ayari: 300 Birim: %

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Pozitif tork limiti.
Toplamda iki dahili tork limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri TLIM ile dahili parametreleri tork limitinin kaynagi olarak secebilirsiniz.

p29051]0...1]

Tork siniri alt

Min: -300 Maks: 150 Fabrika ayari: -300 Birim: %

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Negatif tork limiti.
Toplamda iki dahili tork limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri TLIM ile dahili parametreleri tork limitinin kaynagi olarak secebilirsiniz.

p29070[0...1] *

Hiz siniri pozitif

Min: 0 Maks: 210000 Fabrika ayari: 210000

Birim: dev/dak

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Pozitif hiz limiti.
Toplamda iki dahili hiz limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri SLIM ile dahili parametreleri hiz limitinin kaynagdi olarak secebilirsiniz.

p29071[0...1] *

Hiz siniri negatif

Min: -210000 Maks: 0 Fabrika ayari: -210000

Birim: dev/dak

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Negatif hiz limiti.
Toplamda iki dahili hiz limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri SLIM ile dahili parametreleri hiz limitinin kaynagi olarak secebilirsiniz.

p29080

Cikis Sinyali Tetikleme icin Asiri YUk Esik Degeri

Min: 10 Maks: 300 Fabrika ayari: 100 Birim: %

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Cikis glicl icin asiri yuk esik degeri.
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Parametre Teknik Ozellikler
p29108 Fonksiyon modiill etkinlestirme

Min: 0 Maks: FFFFFFFF heks Fabrika ayari: 0 | Birim: -

Veri tipi: U32 Etkin: RE Degistirilebilir: T

Aciklama: Bit O: uzatilmis ayar noktasi kanalini rampa fonksiyon olusturucu (RFG), hiz limiti (SLIM) ve

Kesik calistirma dahil devreye alir.

e Bit 0 =0: Devreden cikar

e Bit0=1:Devreye al

Not: Degisiklikler sadece kayit ve glic agma sonrasi devreye girer.

Su anda sadece bit 0'1 ayarlayabilirsiniz.
p29110 ** Pozisyon déngu kazanci

Min: 0,000 Maks: 300.000 Fabrika ayari: Motora bagli Birim:

1000/dak

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Pozisyon dongi kazanci.

Toplamda iki pozisyon déngl kazanci mevcuttur. Dijital giris sinyali G-CHANGE'i degistirerek veya ilgili

durum parametrelerini ayarlayarak bu iki kazang arasinda gecis yapabilirsiniz.

ilk pozisyon déngii kazanci varsayilan ayardir.

Baghlik: Parametre dederi, yeni motor ID yapilandirildiktan sonra varsayilana ayarlanacaktir (p29000).
p29111 Hiz On Kontrol Faktori (ileri Besleme)

Min: 0,00 Maks: 200,00 Fabrika ayar: 0,00 | Birim: %

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hiz 6n kontrol degerini etkinlestirmek ve agirlik vermek igin ayar.

Deger = %0: On kontrol devrede degildir.
p29120** Hiz déngi kazanci

Min: 0,00 Maks: 999999,00 Fabrika ayari: Motora bagli | Birim: Nms/rad

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hiz dongii kazanci.

Baghlik: Parametre degeri, yeni motor ID yapilandirildiktan sonra varsayilana ayarlanacaktir (p29000).
p29121* Hiz dongiisi integral slresi

Min: 0,00 Maks: 100000,00 Fabrika ayari: 15,00 | Birim: ms

Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T, U

Aciklama: Hiz donguisu integral siiresi.

Baghlik: Parametre degeri, yeni motor ID yapilandirildiktan sonra varsayilana ayarlanacaktir (p29000).
p29150 Kullanici tanimh PZD ahm

Min: 0 Maks: 4 Fabrika ayari: 0 | Birim: -

Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: 111 telegrami kullanildiginda PZD12 kontrol fonksiyonunu secin.

+  0:islevyok

« 1:lilave tork ayar noktasi

« 2:ilave hiz ayar noktasi

e 3:DO durumunu giincelle

e 4: Anahtarlama mesafesi son pozisyon bildirimlerini transfer edin
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Parametre Teknik Ozellikler
p29151 Kullanici tanimh PZD gonderim
Min: 0 Maks: 3 Fabrika ayari: O Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: 111 telegrami kullanildiginda PZD12 durum fonksiyonunu secin.
« 0:lslev yok
* 1:Mevcut tork
e 2: Mevcut mutlak akim
e 3:Dldurumu
p29152 PZD user2 fonksiyonu etkinlestirme
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayar: O Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: PZD user2 fonksiyonunu etkinlestirir.
¢ 0: Etkinlestirilmis fonksiyon yok
e 1:PZD ile EPOS referans noktasi koordinat dederinin ayar fonksiyonunu etkinlestirir user2
p29230 MDI y6n secimi
Min: 0 Maks: 2 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: MDI y6n segimi:
e 0: En kisa mesafe lizerinden mutlak pozisyonlama
e 1:Pozitif yonde mutlak pozisyonlama
e 2:Negatif ydnde mutlak pozisyonlama
Baghlik: Bu parametre sadece modulo eksen icin gegerlidir (p29245 = 1).
p29231 MDI pozisyonlama tipi
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayari: O Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: MDI pozisyonlama tipi:
e 0: Goreceli pozisyonlama
e 1:Absolute pozisyonlama
p29239 Yon degistirme kami referanslamada etkinlestirir
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Referanslama gercgeklestirirken yon degistirme kamini etkinlestirir.
e 0:Devreden cikar
e 1:Devreye al
p29240 Referans Modu Secimi

Min: 0 Maks: 2 Fabrika ayari: 1 Birim: -

Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T

Aciklama: Referans modunu secer.
e 0:Harici sinyal REF ile referanslama

e 1:Harici referans kami (REF sinyali) ve enkoder sifir isareti ile referanslama

e 2:Sadece sifirisareti ile referanslama
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p29243 Pozisyonlandirma izlemesi etkinlestirme
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayari: O Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Pozisyon izlemesini etkinlestirme.
e 0: Devreden cikarnlmis
* 1:Devrede
p29244 Mutlak enkoder sanal dénis turlan
Min: O Maks: 4096 Fabrika ayari: 0 | Birim: -
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Pozisyon izleme fonksiyonu etkinlestirilmis bir enkoder (p29243 = 1) icin ¢ozilebilen
rotasyon sayisini belirler.
p29245 Eksen modu durumu
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayari: 0 | Birim: -
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Dogrusal/modulo modu:
e 0:Dogrusal eksen
¢ 1:Modulo ekseni
p29246 * Modulo diizeltme araligi
Min: 1 Maks: 2147482647 Fabrika ayari: 360000 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Modulo sayisi, modulo modunda etkindir (P29245 = 1)
p29247 * Mekanik vites: Devir basina LU
Min: 1 Maks: 2147482647 Fabrika ayari: 10000 Birim: LU
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Yiik devri basina LU.
p29248 * Mekanik vites: Pay
Min: 1 Maks: 1048576 Fabrika ayari: 1 Birim: -
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: (Yik/Motor) Yik devirleri.
p29249 * Mekanik vites: Payda
Min: 1 Maks: 1048576 Fabrika ayari: 1 Birim: -
Veri tipi: U32 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: (Yik/Motor) Motor devirleri.
p29301 Dijital giris 1 atama
Min: 0 Maks: 29 Fabrika ayar: 2 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Dijital giris sinyali DI1 fonksiyonunu tanimlar
e 0:Yok
e 2:RESET
¢ 3:CWL
+ 4:CCWL
e 11:TLIM
e 20:SLIM
e 24:REF
e 29:EMGS
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p29302 Dijital giris 2 atama
Min: 0 Maks: 29 Fabrika ayar: 11 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Dijital giris sinyali DI2 fonksiyonunu tanimlar
p29303 Dijital giris 3 atama
Min: 0 Maks: 29 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Dijital giris sinyali DI3 fonksiyonunu tanimlar
p29304 Dijital giris 4 atama
Min: 0 Maks: 29 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Dijital giris sinyali D14 fonksiyonunu tanimlar
p29330 Dijital ¢cikis 1 atamasi
Min: 1 Maks: 15 Fabrika ayar: 2 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Dijital cikis sinyali DO1 fonksiyonunu tanimlar
e 1:RDY
e 2:ARIZA
e 3:INP
e 4:7SP
e 6:TLR
« 8:MBR
e 9:0LL
e 12:REFOK
e 14:RDY_ON
e 15:STO_EP
p29331 Dijital ¢cikis 2 atamasi
Min: 1 Maks: 15 Fabrika ayar: 9 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Dijital ¢ikis sinyali DO2 fonksiyonunu tanimlar
p29360 Frenleme direnc uyarisi etkin
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayari: 1 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T, U
Aciklama: Fren direng uyarisinin devreden ¢ikarilmasini yapilandirin.
¢ 0:A52901 monitori devreden cikarilir.
e 1:A52901 monitori etkinlestirilir.
p29418 Yiksek hassasiyet G1_XIST1 (bit olarak)
Min: 2 Maks: 18 Fabrika ayar: 11 Birim: -
Veri tipi: U8 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Artimli pozisyon gercek dederlerinin G1_XIST1 bit'lerindeki yiksek hassasiyeti ayarlar.
Not: Yiiksek hassasiyet iki enkoder artisi arasindaki bolmeyi belirler. Bir enkoder déniisii icin pals sayisi
2048'dir, yani etkin hassasiyet 2048 x 2r29418'djr,
Varsayilan deger enkoder tipine gore otomatik ayarlanir.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010

313



Parametreler

11.2 Parametre listesi

Parametre Teknik Ozellikler
p29419 Yiksek hassasiyet G1_XIST2 (bit olarak)
Min: 2 Maks: 18 Fabrika ayari: 9 Birim: -
Veri tipi: U8 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Mutlak pozisyon gercek dederlerinin G1_XIST2 bit'lerindeki yliksek hassasiyeti ayarlar.
Not: Yiiksek hassasiyet iki enkoder artisi arasindaki bolmeyi belirler. Bir enkoder déniisi icin pals sayisi
2048'dir, yani etkin hassasiyet 2048 x 2r29419'dur.
Varsayilan deger enkoder tipine gdre otomatik ayarlanir.
p31581 VIBSUP filtre tipi
Min: 0 Maks: 1 Fabrika ayar: 0 Birim: -
Veri tipi: 116 Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: VIBSUP filtre tipini belirler. Secili filtre tipine bagli olarak, VIBSUP filtresi biraz daha uzun siiren
hareket dizileri olusturur.
e 0: Dayanikli VIBSUP filtresi frekans ofsetleri karsisinda hassas filtre tipine oranla daha dusiik
hassasiyete sahiptir; ancak hareket dizisi icin daha ylksek gecikme saglar. Toplam hareket dizisi Td
(Ta = 1/fa) sliresi kadar genisletilir.
e 1:Hassas VIBSUP filtresi frekans ofsetleri karsisinda dayanikli filtre tipine oranla daha yiiksek
hassasiyete sahiptir; ancak hareket dizisi icin daha diistik gecikme saglar. Toplam hareket dizisi Ta/2
(Ta = 1/fa) sliresinin yarisi kadar genisletilir.
p31585 VIBSUP filtre frekansi fd
Min: 0,5 Maks: 62.5 Fabrika ayari: 1 Birim: Hz
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Mekanik sistemin soniimli dogal titresiminin frekansini ayarlar. Bu frekans uygun dl¢timlerle
belirlenebilir.
Not: Ayarlanabilecek maksimum frekans, filtre 6rnekleme zamanina baghdir.
p31586 VIBSUP filtre soniimleme
Min: 0 Maks: 0.99 Fabrika ayari: 0.03 Birim: -
Veri tipi: Kayan Etkin: IM Degistirilebilir: T
Aciklama: Filtrelenecek dogal mekanik vibrasyonun séniimlenme degerini belirler. Tipik olarak
sonlimleme dederi yaklasik 0,03'tlir ve uygun pozisyonlandirma testleri gerceklestirilerek optimize
edilebilir.
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Salt okunur parametreler

Parametre isim Birim Veri tipi

r0020 Hiz ayar noktasi diizlestirilmis dev/dak Kayan

Aciklama: Hiz kontrol cihazi girisindeki mevcut durumda diizlestirilmis hiz ayar noktasi veya U/f
ozelligini (interpolasyon sonrasi) goriintdler.

Not: Diizlestirme zaman sabiti = 100 ms

Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Hiz ayar noktasi dizlestirilmis (r0020) ve diizlestirilmemis olarak mevcuttur.

r0021 Mevcut hiz diizlestirilmis dev/dak Kayan
Aciklama: Motor hizinin diizlestirilmis mevcut dederini goriintiler.

Not: Diizlestirme zaman sabiti = 100 ms

Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Mevcut hiz dederi dizlestirilmis (r0021) ve diizlestiriimemis olarak mevcuttur.

r0026 DC baglanti voltaji dizlestirilmis 1Y Kayan
Aciklama: DC baglanti voltajinin dizlestirilmis degerini goriintdler.

Not: Diizlestirme zaman sabiti = 100 ms

Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Mevcut DC baglanti voltaji diizlestirilmis.

r0027 Mutlak mevcut akim diizlestirilmis Kollar Kayan
Aciklama: Diizlestirilmis mutlak mevcut akim degerini gosterir.

Not: Bu diizlestirilmis sinyal teshis veya dinamik islemlerin degerlendirilmesi icin uygun degildir. Bu
durumda, diizlestirilmemis deger kullanilmalidir.

Not: Diizlestirme zaman sabiti = 100 ms

Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Mutlak mevcut akim degeri diizlestirilmis (r0027) ve diizlestirilmemis olarak mevcuttur.

r0029 Mevcut akim dederi alanda olusturulan dizlestirilmistir Kollar Kayan
Aciklama: Diizlestirilmis alanda olusturulan mevcut akimi goriintdler.

Not: Diizlestirme zaman sabiti = 100 ms

Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriinttileme miktari olarak kullanilabilir.
Alanda olusturulan mevcut akim degeri diizlestirilmis (r0029) ve diizlestirilmemis olarak mevcuttur.
r0030 Mevcut akim dederi tork olusturan diizlestirilmistir | Kollar Kayan
Aciklama: Diizlestirilmis tork olusturan mevcut akimi gorintiler.

Not: Diizlestirme zaman sabiti = 100 ms

Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Tork olusturan mevcut akim degeri dizlestirilmis olarak mevcuttur.

r0031 Mevcut tork diizlestirilmis Nm Kayan
Aciklama: Diizlestirilmis tork mevcut degerini gosterir.

Not: Diizlestirme zaman sabiti = 100 ms

Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Mevcut tork degeri diizlestirilmis (r0031) ve diizlestirilmemis olarak mevcuttur.

r0034 Motor kullanim termali % Kayan
Aciklama: Motor sicaklik modeli 1 (12t) veya 3'ten motor kullanimini gosterir.
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Parametre isim Birim Veri tipi
r0037[0...19] Glc Unitesi sicakliklari °C Kayan
Aciklama: Giic tnitesindeki sicakliklar gortintdler.
Endeks:

+ [0]: invertdr maksimum degeri

e [1]: Bosaltma kademesi maksimum degeri
e [2]: Dogrultucu maksimum degeri
¢ [3]: Hava girisi

e [4]: Glc Unitesinin ici

o [5]: invertdr 1

o [6]: invertdr 2

o [7]:invertdr 3

o [8]:invertor 4

e [9]: invertor 5

e [10]: invertér 6

e [11]: Dogrultucu 1

e [12]: Dogrultucu 2

¢ [13]: Bosaltma kademesi 1

¢ [14]: Bosaltma kademesi 2

e [15]: Bosaltma kademesi 3

e [16]: Bosaltma kademesi 4

e [17]: Bosaltma kademesi 5

e [18]: Bosaltma kademesi 6

e [19]: Sodutma Unitesi sivi girisi

Baglilik: Bkz. AO1009

Not: Sadece Siemens ariza giderme icin.

Not: -200 degeri bir 6lctim sinyali olmadigini gdsterir.
« r0037[0]: invertdr sicakliklarinin maksimum degeri (r0037[5...10]).
e r0037[1]: Bosaltma tabakasi sicakliklarinin maksimum degeri (r0037[13...18]).

e r0037[2]: Dogrultucu sicakliklarinin maksimum degeri (r0037[11...12]).
Maksimum deder en sicak invertor, bosaltma tabakasi veya dogrultucunun sicakhigidir.

r0079[0...1] Tork ayar noktasi toplam | Nm | Kayan
Aciklama: Hiz kontrol cihazinin ¢ikisindaki tork ayar noktasi icin gdstergeler ve konnektor cikisi (saat
cevrimi enterpolasyonu éncesinde).
Endeks:
» [0O]: Duzlestirilmemis
e [1]: Dlizlestirilmis
r0296 DC baglanti voltaji dlslik voltaj esik degeri 1Y uieé
Aciklama: Bir DC baglanti esik degeri tespiti icin esik deger.
Eger DC baglanti voltaji esik dederin altina dlserse siirlict Ginitesi DC baglanti dislik voltaj durumu
nedeniyle atar.
Not: Deger cihaz tipine ve secilen cihaz anma voltajina baghdir.
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Parametre

isim Birim Veri tipi

r0297

DC baglanti voltaji yliksek voltaj esik degeri 1Y uieé

Aciklama: Eger DC baglanti voltaji burada belirlenen esik dederin lzerinde ¢ikarsa slrlicl Unitesi DC
baglanti yliiksek voltaji nedeniyle atar.

Baglilik: Bkz. F30002.

r0311

Nominal motor hizi | dev/dak | Kayan

Aciklama: Nominal motor hizini gértintiler (siniflandirma etiketi).

r0333

Nominal motor torku | Nm | Kayan

Aciklama: Nominal motor torkunu gortintdler.
IEC sUrticl: birim Nm
NEMA stirlict: birim Ibf ft

r0482[0...2]

Enkoder mevcut pozisyon dederi Gn_XIST1 - u32

Aciklama: Enkoder mevcut pozisyon degerini goriintiiler Gn_XIST1.

Endeks:

¢ [0]: Enkoder 1
e [1]: Enkoder 2
e [2]: Ayriimis

Not:

¢ Budederde, olciilen disli sadece pozisyon izleme etkinlestirildiginde dikkate alinir.

e Pozisyon kontrolii (EPOS) icin giincelleme siiresi pozisyon kontrol cihazi saat cevrimine karsilik gelir.
+ izosenkron calismada giincelleme siiresi bu cevrim siiresine karsilik gelir.

e Pozisyon kontroli (EPOS) ile izosenkron calismada glincelleme siiresi glincelleme siiresi pozisyon
kontrol cihazi saat cevrimine karsilik gelir.
+ izosenkron olmayan veya pozisyon kontrolii (EPOS) olmadan calismada giincelleme siiresi
asagidakilerden olusur:
— Glincelleme siiresi = 4 * stirlicii grubundaki (besleme + siirticliler) tiim akim kontrol cihazi saat
cevrimlerinin en kiclk ortak kati (LCM). Minimum glincelleme stiresi 1 ms'dir.
- Ornek 1: besleme, servo
Glncelleme siiresi =4 * LCM(250 ps, 125 ps) =4 * 250 ys =1 ms

- Ornek 2: besleme, servo, vektdr
Glncelleme siiresi =4 * LCM(250 ps, 125 ps, 500 ps) =4 * 500 pys =2 ms

r0632

Motor sicaklik modeli, stator sarim sicakhgi °C | Kayan

Aciklama: Motor sicaklik modelinin stator sarim sicakhidini gortintiler.

r0722

CU dijital giris durumu | ' | us2

Aciklama: Dijital girislerin durumunu goriintiler.

Not:
DlI: Dijital Giris
DI/DO: Cift yonla Dijital Giris/Cikis

Surtich Unitesi degeri altilik formatta gorlintiler. Altilik sayiy ikilik sayiya gevirebilirsiniz, 6rnegin, FF
(altilik) = 11111117 (ikilik).

r0747

CU dijital ¢cikis durumu - u32

Aciklama: Dijital ¢ikislarin durumunu goriintdler.

Not:
DI/DO: Cift yonli Dijital Giris/Cikis

Surlcu Gnitesi degeri altilk formatta gorlntiler. Altilik sayyi ikilik sayiya cevirebilirsiniz, 6rnegin, FF
(aluhk) = 11111117 (ikilik).
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Parametre isim Birim Veri tipi
r0930 PROFIdrive ¢alisma modu - u1é

Aciklama: Calisma modunu goriintiler.

e 1:Rampa fonksiyon olusturucu ile kapali dongii hiz kontrollli calisma

e 2:Kapali dongl pozisyon kontrolll calisma

e 3:Rampa fonksiyon olusturucu olmadan kapali dongii hiz kontrolll calisma
r0945[0...63] Hata kodu - u16

Aciklama: Meydana gelmis hata sayisini goriintdler.

Baglilik: r0949'a bakin

Not: Tampon bellek parametreleri arkaplanda cevrimsel olarak glincellenir.

Hata tampon bellek yapisi (genel prensip):

r0945[0], r0949[0] — mevcut hata durumu, hata 1

r0945[7], r0949[7] — mevcut hata durumu, hata 8

r0945[8], r0949(8] — 1. onaylanan hata durumu, hata 1

r0945[15], r0949[15] — 1. onaylanan hata durumu, hata 8

r0945[56], r0949[56] — 7. onaylanan hata durumu, hata 1

r0945[63], r0949[63] — 7. onaylanan hata durumu, hata 8
r0949[0...63] | Hata degeri |- [132

Aciklama: Meydana gelmis olan hata ile ilgili ek bilgileri goriintiler (tam sayi olarak).

Baglilik: r0945'e bakin

Not: Tampon bellek parametreleri arkaplanda cevrimsel olarak glincellenir.

Hata tampon belleginin yapisi ve endekslerin atanmasi r0945 icerisinde gdsterilir.
r0964[0...6] Cihaz tanimlama - u1é6

Aciklama: Cihaz tanimlamayi goériintiler.

Endeks:

e [0]: Sirket (Siemens = 42)

e [1]: Cihaz tipi

¢ [2]: Firmware sUrimu

e [3]: Aygit yazilimi verisi (yil)

e [4]: Aygit yazilimi verisi (glin/ay)
e [5]: Surlict nesne sayisl

e [6]: Aygit yazihmi yama/hot fix

Not:

Ornek:

r0964[0] =42 — SIEMENS

r0964[1] = 5403 — SINAMICS V90 PN

r0964[2] = 403 — Aygit yazilimi versiyonu V04.03 birinci kismi (ikinci kisim icin endeks 6'ya bakin)
r0964[3] =2010 - Yil 2010

r0964[4] = 1705 — 17 Mayis

r0964[5] = 2 — 2 slirlicli nesnesi

r0964[6] = 200 — Aygit yazilimi versiyonu ikinci kisim (komple versiyon: V04.03.02.00)
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Parametre isim Birim Veri tipi
r0965 PROFIdrive profil numarasi - uieé
Aciklama: PROFIdrive profilini ve profil versiyonunu goriintiler.

Sabit deger = 0329 altilik

Bayt 1: Profil numarasi = 03 altilik = PROFIdrive profili

Bayt 2: Profil versiyonu = 29 altilik = Versiyon 4.1

Not: Parametre PROFIdrive ile okundugunda, Sekizlik Dizi 2 veri tipi gecerli olur.

r0975[0...10] Sidrdcl nesnesi tanimlamasi - u1é6
Aciklama: Surlicli nesnesinin tanimlamasini goriintdler.

Endeks:

e [0]: Sirket (Siemens = 42)

e [1]: SUrlcl nesne tipi

¢ [2]: Firmware sUrimu

e [3]: Aygit yazilimi verisi (yil)

e [4]: Aygit yazilimi verisi (glin/ay)

e [5]: PROFIdrive sirlicli nesne tipi sinifi

e [6]: PROFIdrive siirlicli nesne alt tipi sinifi 1

e [7]: Sirlcl nesne numarasi

e [8]: Ayriimis

e [9]: Ayrilmis

e [10]: Aygit yazihmi yama/hot fix

Not:

Ornek:

r0975[0] =42 — SIEMENS

r0975[1] = SERVO siirlicli nesne tipi

r0975[2] = 102 — Aygit yazilmi versiyonu V01.02 birinci kismi (ikinci kisim icin endeks 10'a bakin)
r0975[3] = 2003 - Yil 2003

r0975[4] = 1401 — 14 Ocak

r0975[5] = 1 = PROFIdrive siirlicii nesnesi, tip sinif

r0975[6] =9 — PROFIdrive sirlicli nesnesi, alt tip sinif 1

r0975[7] = 2 — Siricl nesne numarasi = 2

r0975[8] = 0 (Rezerve)

r0975[9] = 0 (Rezerve)

r0975[10] = 600 — Aygit yazilimi versiyonu ikinci kisim (komple versiyon: V01.02.06.00)
r0979[0...30] PROFIdrive enkoder format | - | U32
Aciklama: PROFIdrive'ye uygun kullanilan mevcut pozisyon enkoderini goriintiler.
Endeks:

e [0]: Baslik

e [1]: Tip enkoder 1

e [2]: Coziinlirlik enkoder 1

e [3]: Gegis faktort G1_XIST1

e [4]: Gegis faktori G1_XIST2

e [5]: Ayirt edilebilir devirler enkoder 1

e [6]...[30]: Ayrilmis

Not: Endeksler icin ayri ayri bilgiler asagidaki bilgi kaynagindan alinabilir:
PROFIdrive Profil Sirlicti Teknolojisi
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Parametre isim Birim Veri tipi
r2043.0...2 PROFIdrive: PZD durumu - us
Aciklama: PROFIdrive PZD durumunu gériintiler.

Bit 0: Ayar noktasi arizasi

e Deger=1:Evet

e Deger =0: Hayir

Bit 1: Saat ¢evrimi senkron calisma etkin
e Deger=1:Evet

e Deger=0: Hayir

Bit 2: Fieldbus calismasi

e Deger=1:Evet

e Deger =0: Hayir

Not: "Ayar noktasi ariza" sinyali kullanildiginda, bus izlenebilir ve ayar noktasi arizasi gergeklestiginde
uygulamaya 0zel bir cevap tetiklenir.

r2050[0...19] | PROFIdrive: PZD alim kelimesi |- [116
Aciklama: Fieldbus kontrol cihazindan alinan kelime formati ile PZD (ayar noktalari)'ni gorintiler.
Baglilik: r2060'a bakin.

Endeks:
Sirasiyla PZD1 - PZD20 arahgi icin O ile 19 arasi indeks.

r2053[0...27] | PROFIdrive: Teshis PZD génderim kelimesi |- [u16
Aciklama: Fieldbus kontrol cihazina giden kelime formati ile PZD (gercek dederler)'i gorlintiler.
Endeks:
Endeks 0O ile endeks 27 arasi PZD1 ile PZD28 arasina karsilik gelir.
Bit alan:

Her bir PZD icin bit O ile bit 15 arasi 16 bit'e sahiptir. Kontrol kelimeleri icin eder bit dederi 0'a esitse bir
fonksiyonu kapalidir; eger bit degeri 1 ise bit fonksiyonu aciktir.

r2060[0...18] PROFIdrive: PZD alim cift kelime |- [132

Aciklama: Fieldbus kontrol cihazindan alinan cift kelime formati ile PZD (ayar noktalari)'ni goriintiiler.
Baglilik: r2050'ye bakin.

Endeks:

Endeks [n] =PZD[n +1] + n+ 2

Formiilde, n =0...18.

Not: "iz" fonksiyonunun maksimum 4 endeksi kullanilabilir.

r2063]0...26] PROFIdrive: Teshis PZD gonderim cift kelimesi |- |u32
Aciklama: Fieldbus kontrol cihazina giden cift kelime formati ile PZD (gercek degerler)'i goriintiler.
Endeks:

Endeks [n] =PZD[n +1] + n+ 2
Formiilde, n =0...26.
Bit alan:

Her bir PZD icin bit O ile bit 31 arasi 32 bit'e sahiptir. Kontrol kelimeleri icin eder bit degeri 0'a esitse bir
fonksiyonu kapalidir; eger bit degeri 1 ise bit fonksiyonu aciktir.

Not: "iz" fonksiyonunun maksimum 4 endeksi kullanilabilir.
r2090.0...15 PROFIdrive: PZD1 alim bit-serisi E [ute

Aciklama: PZD1 bit-serial aciklamasinin (normal olarak kontrol kelimesi 1) PROFIdrive kontrol cihazindan
geldigini belirtir.

Bit degeri 0 olursa bu bitin islevinin devre disi oldugunu belirtir. Bit dederi 1 olursa bu bitin islevinin aktif
oldugunu belirtir.

r2091 PROFIdrive: PZD2 alim bit-serisi | - u16
Aciklama: PROFIdrive kontrol cihazindan alinan bit serili PZD2 ara baglantisi icin binektor cikisi.
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Parametre isim Birim Veri tipi
r2092 PROFIdrive: PZD3 alim bit-serisi - u1ié
Aciklama: PROFIdrive kontrol cihazindan alinan bit serili PZD3 ara baglantisi icin binektor cikisi.
r2093.0...15 PROFIdrive: PZD4 alim bit-serisi |- [u16
Aciklama: PZD4 bit-serial aciklamasinin (normal olarak kontrol kelimesi 2) PROFIdrive kontrol cihazindan
geldigini belirtir.
Bit degeri O olursa bu bitin islevinin devre disi oldugunu belirtir. Bit degeri 1 olursa bu bitin islevinin aktif
oldugunu belirtir.
r2094 PROFIdrive: 9 telegrami icin MDI_MOD bit serisi alimi |- [u16

Aciklama: PROFIdrive kontrol cihazindan alinan bit serili bir PZD kelimesi ileri ara baglantisi icin binektor
cikisi.

r2122[0...63]

Alarm kodu |- [u16

Aciklama: Meydana gelmis hata sayisini gortintdler.

Baglilik: r2124'e bakin

Not: Tampon bellek parametreleri arkaplanda ¢evrimsel olarak glincellenir.
Alarm tampon bellek yapisi (genel prensip):
r2122[0], r2124[0] — alarm 1 (en eski)

r2122[7], r2124[7] — alarm 8 (en yeni)
Alarm tampon bellegi doldugunda, giden alarmlar alarm gegmisine girilir:

r2122[8], r2124[8] — alarm 1 (en yeni)

r2122[63], r2124[63] — alarm 1 (en eski)

r2124[0...63]

Alarm degeri | - 132

Aciklama: Aktif alarm ile ilgili ek bilgileri goriintiler (tam sayi olarak).

Baglilik: r2122'ye bakin

Not: Tampon bellek parametreleri arkaplanda ¢evrimsel olarak glincellenir.
Alarm tampon belleginin yapisi ve endekslerin atanmasi r2122 icerisinde gosterilir.

r2521[0...3]

LR pozisyon glincel degeri | LU | 132

Aciklama: Pozisyon glincel degeri 6n islemi tarafindan belirlenen pozisyon giincel degeri icin
gorintileme ve konnektor cikisi.

Endeks:

e [0]: Cl-ddngli pozisyonu kontroli
e [1]: Enkoder 1

¢ [2]: Enkoder 2

e [3]: Ayrilmis

r2556

Ayar noktasi dlizlestirme sonrasinda LR pozisyonu ayar noktasi | LU | 132

Aciklama: Ayar noktasi sonrasinda pozisyon ayar noktasi i¢in ekran ve konnektor gikisi.

r2563

LR izleme hatasi dinamik modeli | LU | 132

Aciklama: Dinamik izleme hatasi i¢in gorlintiileme ve konnektor cikisi.

Bu deger sapmadir, pozisyon ayar noktasi ve pozisyon glincel dederi ile hiza bagh bilesen tarafindan
dizeltilir.

r2665

EPOS pozisyon ayar noktasi | LU | 132

Aciklama: Mevcut mutlak pozisyon ayar noktasini goriintiiler.

r8909

PROFIdrive: Cihaz ID |- [u16

Aciklama: PROFINET cihaz ID'sini gosterir.
Her bir SINAMICS cihaz tipi kendi PROFINET cihaz ID'sine ve kendi PROFINET GSD'sine sahiptir.

r8930[0...239] | PROFIdrive: Aktif istasyon adi E [us
Aciklama: Control Unit'teki yerlesik PROFINET arabirimi igin aktif istasyon adini gorlntiler.
r893110...3] PROFIdrive: Aktif istasyon IP adresi | - | us

Aciklama: Control Unit'teki yerlesik PROFINET arabirimi icin aktif IP adresini goriintiler.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010 321



Parametreler

11.2 Parametre listesi

Parametre isim Birim Veri tipi

r8932[0...3] PROFIdrive: Aktif istasyon varsayilan ag gecidi - us
Aciklama: Control Unit'teki yerlesik PROFINET arabirimi icin aktif varsayilan ag gecidini gortintiler.

r8933[0...3] PROFIdrive: Aktif istasyon alt ag maskesi | - | us
Aciklama: Control Unit'teki yerlesik PROFINET arabirimi igin aktif alt ag maskesini gortintdler.

r8935 PROFIdrive: istasyon MAC adresi | - | us
Aciklama: Control Unit'teki yerlesik PROFINET arabirimi icin MAC adresini gortntdler.

r8939 PROFIdrive: Cihaz erisim noktasi (DAP) ID |- |u32

Aciklama: Yerlesik PROFINET arabirimi icin PROFINET cihaz erisim noktasi ID'sini goriintiler.
Cihaz ID (r8909) ile DAP ID kombinasyonu bir PROFINET erisim noktasini benzersiz sekilde tanimlar.

r29018J0...1]

OA versiyonu | - | Kayan

Aciklama: OA versiyonunu goriintile.

Endeks:
¢ [0]: Firmware strimu

« [1]:insa artim sayisi

r29400

Dahili kontrol sinyali durumu gdsteriliyor - u32

Aciklama: Kontrol sinyali durum tanimlayicilar
Parametrenin bit'leri asagidakiler haricinde rezerve edilmistir:

e Bit 1: RESET
e Bit2: CWL

e Bit3: CCWL
e Bit10: TLIM
e Bit19:SLIM
e Bit 23: REF

e Bit 28: EMGS

r29942

DO sinyal durumu gosterimi - [U32

Aciklama: DO sinyallerinin durumunu gosterir.
e Bit0:RDY

e Bit 1: FAULT

e Bit 2: Aynilmis
e Bit3:ZSP

e Bit4: Aynilmis
e Bit5:TLR

e Bit 6: Ayrilmis
e Bit7: MBR

e Bit8:OLL

e Bit9: Aynilmis
e Bit 10: Ayrilmis
e Bit11: Ayrilmis
e Bit 12: Ayrilmis
* Bit13: RDY_ON
e Bit 14: STO_EP
e Bit15: PZD1

e Bit16: PZD2
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Teshis

1

12.1 Genel bakis

Arnza ve alarmlar konusunda genel bilgiler

Surlcl sisteminin tek tek komponentleri tarafindan tespit edilen arizalar ve durumlar,
mesajlarla goriintilenir.

Mesajlar, arizalar ve alarmlar olarak kategorilere ayrilmistir.

Ariza ve alarmlarin ozellikleri

e Hatalar

Fxxxxx olarak ifade edilir.

Bir hata tepkisine neden olabilir.

Nedeni ¢oziildigiinde onaylanmalidir.

Kontrol tinitesi ve LED RDY Uzerinden durum.
PROFINET durum kelimesi ZSW1.3 araciligiyla durum.

Hata tampon bellegindeki giris.

e Alarmlar

Axxxxx olarak ifade edilir.

Siaridcl Gzerinde baska bir etkisi olmaz.

Nedeni ¢ozildugiinde alarmlar otomatik olarak sifirlanir. Onaylama gerekmez.
Kontrol linitesi ve LED RDY Uzerinden durum.

PROFINET durum kelimesi ZSW1.7 araciligiyla durum.

Alarm tampon bellegindeki giris.

* Hata ve alarmlarin genel ¢zellikleri

Secilmis mesajlara gore tetikleme yapilabilir.

Etkilenen SINAMICS komponentini belirlemek Gzere komponent numarasini igerir.

ilgili mesajda tani bilgileri bulunur.
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12.1 Genel bakis

Mesaj sinifi

Her mesaj icin ilgili mesaj sinifini asagidaki yapi ile belirtir:

Mesaj sinift metni (PROFIdrive'a gére numara)

Mevcut mesaj siniflart mesaj sinift metnini, PROFIdrive'a gdre numaralarini ve neden ve
¢6zume iliskin kisa bir yardim metnini saglayan asagidaki tabloda gosterilir.

Mesaj sinifi metni (PROFIdrive'a gore
numara)

Neden ve ¢6ziim

Donanimlyazilim hatalari (1)

Bir donanim veya yazilim arizasi tespit edilmistir. ilgili komponent icin bir GUC
ACMA islemi gergeklestirin. Tekrar ortaya cikarsa destek hatti ile irtibat kurun.

Hat hatasi (2)

Bir hat besleme hatasi olusmustur (faz arizasi, voltaj seviyesi ...). Hat
beslemesini ve sigortalari kontrol edin. Besleme voltajini kontrol edin.
Kablolamayi kontrol edin.

Besleme voltaji arizasi (3)

Bir elektronik besleme voltaji arizasi (48 V, 24V, 5V ...) tespit edilmistir.
Kablolamayi kontrol edin. Voltaj seviyesini kontrol edin.

DC baglanti asiri voltaji (4)

DC baglanti voltajinin kabul edilemez bir yiiksek degere sahip oldugu tespit
edilmistir. Sistemin &l¢ilerini kontrol edin (hat beslemesi, reaktor, voltajlar).
Besleme ayarlarini kontrol edin.

Gl elektronik arizasi (5)

Giig elektroniginin izin verilemez bir calisma durumunda oldugu tespit
edilmistir (asir akim, asiri sicaklik, IGBT arizasi ...). Izin verilen yiik cevrimleri ile
uyumluluk oldugunu kontrol edin. Ortam sicakliklarini (fan) kontrol edin.

Elektronik komponent asiri sicakhgi (6)

Komponent icerisindeki sicaklik izin verilen sicaklik limitini asmistir. Ortam
sicakligini/kontrol panosu havalandirmasini kontrol edin.

Topraklama arizasi/arafaz kisa devresi
tespit edildi (7)

Glg kablolarinda veya motor sargilarinda bir topraklama arizasi/arafaz kisa
devresi tespit edilmistir. Gii¢ kablolarini kontrol edin (baglanti). Motoru kontrol
edin.

Motor asiri yiikii (8)

Motor, izin verilen limitlerin (sicakhk, akim, tork ...) disinda calismistir. Yk
cevrimlerini ve ayar limitlerini kontrol edin. Ortam sicakligini/motor sogutmayi
kontrol edin.

Ust diizey kontrol cihazi ile iletisim arizali

9)

Ust diizey kontrol cihazi ile iletisim (dahili baglanti, PROFINET ...) anzalanmis
veya kesilmistir. Ust diizey kontrol cihazinin durumunu kontrol edin. lletisim
baglantisini/kablolamayi kontrol edin. Bus konfigtirasyonunu/gevrimlerini
kontrol edin.

Guvenlik denetlemesi kanali bir hata tespit
etti (10)

Bir glivenlik islemi denetleme fonksiyonu bir hata tespit etmistir.

Glncel pozisyon/hiz dederi hatali veya
mevcut degil (11)

Enkoder sinyallerini (izleme sinyalleri, sifir isaretleri, mutlak degerler ...)
degerlendirirken bir uygun olmayan sinyal durumu tespit edilmistir.
Enkoderilenkoder sinyallerinin durumunu kontrol edin. Izin verilen maksimum
frekanslari kontrol edin.

Dahili iletisim anzali (12)

SINAMICS komponentleri arasindaki dahili iletisim arizalanmis veya kesilmis.
EMC uyumlu bir kurulum saglayin. Izin verilen maksimum yapi/cevrim miktarini
kontrol edin.

Besleme arizasi (13)

Besleme arizalanmis veya basarisiz olmus. Beslemeyi ve ortamini (hat
beslemesi, filtreler, reaktorler, sigortalar ...) kontrol edin. Besleme kumandasini
kontrol edin.

Fren kontrol cihazi/Frenleme Modili
arizal (14)

Dahili veya harici Frenleme Modiilli arizalanmis veya asiri yiiklenmis (sicaklik).
Frenleme Modiili'nlin baglantisini/durumunu kontrol edin. Izin verilen
frenleme islemi sayisi ve siiresi ile uyumluluk saglayin.

Hat filtresi arizasi (15)

Hat filtresi denetlemesi, asiri yiiksek bir sicaklik veya baska bir izin verilmeyen
durum tespit etmistir. Sicakligi/sicaklik denetlemesini kontrol edin.
Konfiglirasyonun izin verilen sekilde (filtre tipi, besleme, esik degerleri)
oldugunu kontrol edin.
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Mesaj sinifi metni (PROFIdrive'a gore
numara)

Neden ve ¢6ziim

Harici 6l¢tim dederi/sinyal durumu izin
verilen arahi§in disinda (16)

Giris alani (dijital/sicaklik) tizerinden okunan bir 6lciim degeri/sinyal durumu,
izin verilmeyen bir deger/durum olarak algilanmistir. llgili sinyali belirleyin ve
kontrol edin. Ayar esik degerlerini kontrol edin.

Uygulama / teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Uygulamalteknolojik fonksiyon, bir (ayar) sinirini (pozisyon, hiz, tork ...)
asmustir. llgili limiti belirleyin ve kontrol edin. Ust diizey kontrol cihazinin ayar
noktasi 6zelligini kontrol edin.

Parametrelendirmelyapilandirmaldevreye
alma prosediiriinde hata (18)

Parametrelendirme veya devreye alma prosediriinde bir hata belirlenmistir
veya parametrelendirme mevcut cihaz konfiglirasyonu ile eslesmemektedir.
Devreye alma aracini kullanarak arizanin kesin nedenini belirleyin.
Parametrelendirmeyi veya cihaz konfiglirasyonunu adapte edin.

Genel strici arizasi (19)

Grup arizasi. Devreye alma aracini kullanarak arizanin kesin nedenini belirleyin.

Yardimci Unite arizasi (20)

Bir yardimai linite (giris transformatorii, sogutma Unitesi ...) denetlemesi uygun
olmayan bir durum tespit etmistir. Arizanin kesin nedenini belirleyin ve ilgili
cihazi kontrol edin.

Hatalar ve alarmlar arasindaki farklar

Tip BOP ekrani (6rnek) Durum Tepki Onay
goOstergesi
RDY COM
Hata £ 19g¢ Tek hata Kirmizi - « HiCBIRi: tepkiyok |+ GUC ACIK: nedenini
;(;r\}l;tse OFF1: servo motor ortadan kaldirdiktan sonra
c 3 Birden fazla hata yanip hiz keser hatay! temizlemek igin
. 1985/ olmasi durumunda sénme servo siriiclyl yeniden
birinci hata OFF2: servo motor .
- bosta yavaslar T
F 1985¢% Birden fazla hata e HEMEN: Nedeni ortadan
L[| olmasi durumunda * OFF3: servo motor
birinci olmayan hata hemen durur kaldirildiktan hemen sonra
hata yok olur.
) Eg't';g%EFr;'Z,E”ekOder «  PALS ENGELLEME: Hata
neden olur y sadece bir pals engelleme
’ ile onaylanabilir.
Ayni secenekler HEMEN ile
onay altinda aciklanan
sekilde onaylama igin
mevcuttur.
Alarm 8300 15 Tek alarm Kirmizi - HICBIRi: tepki yok Otomatik onay
uu e renkte
Birden fazla al Y
nn Iraen tazla alarm yanip
A300 6. olmasi durumunda sdnme
birinci alarm
Birden fazla alarm
nn
A300 16 olmasi durumunda
birinci olmayan
alarm
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DiKKAT

Alarmlardan 6nce hatalar gosterilir
Eger hem hata hem de alarm meydana gelirse, hatalar alarmlardan 6nce gosterilir. Alarmlar

sadece hatalar onaylandiktan sonra goriintilenir.

Hatalar ve alarmlar icin BOP islemleri
Hatalari veya alarmlar gorintilemek icin asagidaki sekilde devam edin:

e Hatalar
Son hata

Birinci hata
ES’E’E’B:’.;F 453 .!_’FSE'QBS.
v v

e Alarmlar

Birinci alarm Son alarm

A300 16— R 4Y {—=A 14596

5 saniye boyunca
digmeye basiimadi

Hata veya alarm gosteriminden ¢cikmak icin asagidaki sekilde devam edin:

e Hatalar

5 saniye boyunca
digmeye basiimadi

r— — — q
| {

Calisma ekrani Birinci hata . . Son hata
r g FI000 1| —F 1453 —IF52585.
M M M
S off
e Alarmlar
5 saniye boyunca
digmeye basilmadi
r — — — 7
Son alarm

Birinci alarm

|
Calisma ekrani

r vo R3O0 16

a + [l « [l

A 44— A 14596

|
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Hatalari onaylamak icin asagdidaki sekilde devam edin:

5 saniye boyunca
digmeye basiimadi

r - — — "
|

Calisma ekrani Birinci hata

A A
- 48 F3g08d—[ 1453 —lFsea8s
v v

Son hata

Not

e Eger hatanin neden(ler)ini ortadan kaldirmamissaniz bes saniye boyunca bir digmeye
basiimadiginda yeniden ortaya cikabilir. Hatanin neden(ler)ini ortadan kaldirdiginizdan

emin olun.
e RESET sinyalini kullanarak hatalari onaylayabilirsiniz. Sinyal detaylari icin bkz. Dls
(Sayfa 125).
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12.2

Ariza ve alarm listesi

Bu bolim sadece yaygin hatalari ve alarmlari listeler. Tiim arizalar ve alarmlar hakkinda
ayrintili bilgileri goriinttlemek istiyorsaniz SINAMICS V-ASSISTANT mihendislik araci icindeki
aktif ariza/alarm icin online yardim fonksiyonunu kullanin.

Ariza listesi

Hata

Neden

Coziim

F1000: Dahili yazilim hatasi

Mesaj sinifi: Donanim/yazilim
hatasi (1)

Tepki: OFF2
Onay: GUC ACIK

Bir dahili yazilim hatasi meydana geldi.

Hata bellegini inceleyin.

Tim pargalar icin bir GUC ACIK (giic
kapatmalagma) gerceklestirin.

Aygit yazilimini daha sonraki bir stirime
yukseltin.

Yardim Hatti ile irtibata gecin.

Kontrol Unitesini degistirin.

F1001: Kayan Noktali harig

Mesaj sinifi: Donanim/yazilim
hatasi (1)

Tepki: OFF2
Onay: GUC ACIK

Kayan Noktal veri tipi ile bir islem sirasinda
istisna meydana gelir.

Tiim parcalar icin bir GUC ACIK (giic
kapatmalagma) gerceklestirin.

Aygit yazilimini en son sliriime ytkseltin.

Yardim Hatti ile irtibata gegin.

F1002: Dahili yazilim hatasi

Mesaj sinifi: Donanim/yazilim
hatasi (1)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Bir dahili yazilim hatasi meydana geldi.

Tiim parcalar icin bir GUC ACIK (giic
kapatmalagma) gerceklestirin.

Aygit yazilimini en son sliriime yuikseltin.

Yardim Hatti ile irtibata gegin.

F1003: Bellege ulasirken
onay gecikmesi

Mesaj sinifi: Donanim/yazilim
hatasi (1)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

"READY" (Hazir) sonucu vermeyen bir bellek
alanina ulasildi.

Bir GUC ACMA (giic kapatmalagma)
gergeklestirin.

Yardim Hatti ile irtibata gecin.

F1015: Dahili yazilim hatasi

Mesaj sinifi: Donanim/yazilim
hatasi (1)

Tepki: OFF2
Onay: GUC ACIK

Bir dahili yazilim hatasi meydana geldi.

Tiim parcalar icin bir GUC ACIK (giic
kapatmalagma) gerceklestirin.

Aygit yazilimini en son slirlime yuikseltin.

Yardim Hatti ile irtibata gegin.
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Hata

Neden

Coziim

F1018: Baslatma birkag kez
kesintiye ugradi

Mesaj sinifi: Donanimlyazihm
hatasi (1)

Tepki: HICBIRI
Onay: GUC ACIK

Moddl baslatma birkac kez kesintiye ugradi.
Sonug olarak, modiil fabrika ayari ile
yeniden baslar.

Baslatma icin olasi nedenler kesintiye
ugradi:

¢ Glg kaynagi kesintiye ugradi.

e CPU c¢okti.

e Parametrelestirme gecersiz.

Bu hata verildikten sonra, moddil fabrika
ayarlari ile baslatilir.

Ornekler:

Not:

Eger hata durumu tekrar ediyorsa bu hata cok
sayida kesintiye ugramis baslatma icin
yeniden cikti olarak verilir.

Bir GUC ACMA (giic kapatmalagcma)
gerceklestirin. Acma sonrasinda, modiil
gecerli parametrelestirme ile yeniden
baslatilir (varsa).

Gecerli parametrelestirmeyi geri alin

Bir ilk devreye alma gerceklestirin, bir GUC
ACMA kaydedin, gerceklestirin
(kapatmalagma).

Bir baska gecerli parametre yedekleme
yiikleyin (6rn. hafiza kartindan), bir GUC
ACMA kaydedin, gerceklestirin
(kapatmalagma).

F1030: Ana kontrol icin
kullanim isareti arizasi

Mesaj sinifi: Ust diizey kontrol
cihazi ile iletisim arizali (9)

Tepki: OFF3
Onay: HEMEN

Aktif PC ana kontrolii icin izleme sliresi
icerisinde kullanim isareti alinmadi.

Yardim Hatti ile irtibata gecin.

F1611: Sl CU: Ariza tespit
edildi
Mesaj sinifi: Glvenlik

denetlemesi kanali bir hata
belirledi (10)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Kontrol Unitesindeki (CU) siiriiciiye entegre
"Safety Integrated” (SI) fonksiyonu bir hata
tespit etti ve bir STO baslatti.

Giris palsinin Ust seviye siresinin 500 ms
Uzerinde oldugundan emin olun.

Tiim parcalar icin bir GUC ACIK (giic
kapatmalacma) gerceklestirin.

Yazilimi ylkseltin.

Kontrol Unitesini degistirin.

F1910: Fieldbus: Ayar
noktasi zaman asimi

Mesaj sinifi: Ust diizey kontrol
cihazi ile iletisim arizali (9)

Tepki: OFF3
Onay: HEMEN

Ayar noktalarinin fieldbus ara biriminden
(Modbus/USS) alinmasinda kesinti oldu.

e Bus baglantisi kesintiye ugradi.
¢ Kontrol cihazi kapatildi.

e Kontrol cihazi STOP durumuna
ayarlandi.

Bus baglantisini geri getirin ve kontrol cihazini
RUN durumuna ayarlayin.

F1911: PROFIdrive: Saat
cevrimi senkron calisma
saat cevrimi arizasi

Mesaj sinifi: Ust diizey kontrol
cihazi ile iletisim arizali (9)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

Saat cevrimlerini senkronize edecek olan
global kontrol telgrafi arizali - cok sayida DP
saat cevrimi veya cok sayida takip eden DP
saat cevriminde parametre telgrafinda
belirlenen zaman sablonu ihlal edildi (bkz.
bus cevrim siiresi, Tdp ve Tpllw).

Fiziksel bus yapilandirmasini kontrol edin
(kablo, konnektor, sonlandirma direnci,
koruma vb.).

Haberlesmenin gecici mi kalici mi kesintiye
ugradigini kontrol edin.

Bus ve kontrol cihazini kullanim seviyesine
gore kontrol edin (6rn. bus gevrim siiresi
Tdp ¢ok kisa ayarlanmis).
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Hata

Neden

Coziim

F1912: PROFIdrive: Saat
cevrimi senkron calisma
omiir isareti arizasi

Mesaj sinifi: Ust diizey kontrol
cihazi ile iletisim arizali (9)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

Kontrol cihazi 6miir isaretinde izin verilen
maksimum hata sayisi (saat senkron
calisma) cevrimli calismada asildi.

e Bus'u fiziksel olarak kontrol edin (kablolar,
konnektorler, sonlandirma direnci, koruma
vb).

¢ Kontrol cihazi 6mdr isaretinin ara
baglantisini diizeltin.

¢ Kontrol cihazinin 6mdr isaretini dogru
gonderdigini kontrol edin (6rn.
STW2.12...STW2.15 ve tetikleme sinyali
ZSW1.3 ile iz yaratin).

* izin verilen telgraf ariza oranini kontrol
edin (p0925).

e Bus ve kontrol cihazini kullanim seviyesine
gore kontrol edin (6rn. bus ¢evrim siiresi
cok kisa ayarlanmis).

F7011: Motor asiri sicaklik
Mesaj sinifi: Motor asiri yiiki

(8)
Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

¢ Motor asiri yiklendi
* Motor cevre sicakligi cok yliksek
¢ Kablo kesilmesi veya sensor bagli degil

e Motor sicaklik modeli hatali
parametrelestirilmis

* Motor yukini azaltin.

* Cevre sicakhigi ve motor havalandirmasini
kontrol edin.

» Kabloyu ve baglantiyi kontrol edin.

* Motor sicaklik modeli parametrelerini
kontrol edin.

F7085: Acik dongii/kapali
déngii kontrol parametreleri
degistirildi

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediiriinde hata (18)

Tepki: HICBIRI
Onay: HEMEN

Acik déngu/kapali dongt kontrol

parametreleri asagidaki nedenlerden dolayi

degistirilmelidir:

e Diger parametreler sonucunda, bunlar
dinamik limitleri gecmistir.

e Algilanan donanim belirli 6zelliklere
sahip olmadigi icin kullanilamazlar.

Parametrelerin degistirilmesi gerekli degildir,
¢linkl bunlar dogru bir sekilde sinirlanmustir.

F7090: Siiriicii: Ust tork
limiti alt tork limitinin
altinda

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediiriinde hata (18)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Ust tork limiti alt tork limitinin altinda.

Ust tork limiti (p29050) = alt tork limiti
(p29051) olmalidir

F7093: Siiriicii: Test sinyali
hatasi

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)
Tepki: OFF3

Onay: HEMEN

Motorun sinir dondiirme pozisyonu
(p29027) uygun degil.

p29027 parametresinin degerini degistirin.
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Hata

Neden

Coziim

F7220: Siiriicii: PLC
lizerinden ana kontrol eksik

Mesaj sinifi: Ust diizey kontrol
cihazi ile iletisim arizali (9)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

"PLC lizerinden ana kontrol" sinyali
operasyonda yok.

e "PLC lizerinden ana kontrol" icin giris
hatall.

+ Ust diizeydeki kumanda "PLC {izerinden
ana kontrol" sinyalini geri cekti.

* Fieldbus (analsuriicil) tzerindeki veri
transferi kesintiye ugradi.

"PLC lizerinden ana kontrol" icin girisi
kontrol edin.

"PLC lizerinden ana kontrol" sinyalini
kontrol edin ve gerekiyorsa agin.

Fieldbus (ana/siirlicli) Gzerindeki veri
transferini kontrol edin.

F7403: Alt DC baglant
voltaji esik degerine ulasildi

Mesaj sinifi: Besleme arizasi
(13)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

DC baglanti voltaji izleme etkindir ve alt DC
baglanti voltaji esik degerine "Calisma"
durumunda ulasiimistir.

Hat besleme voltajini kontrol edin.
Beslemeyi kontrol edin.
Alt DC baglanti esik degerini azaltin.

DC baglanti voltaji izlemeyi kapatin
(devreden cikarin).

F7404: Ust DC baglant
voltaji esik degerine ulasildi

Mesaj sinifi: DC baglanti asiri
voltaji (4)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

DC baglanti voltaji izleme etkindir ve (ist DC
baglanti voltaji esik degerine "Calisma"
durumunda ulasiimstir.

Hat besleme voltajini kontrol edin.

Besleme modiliini veya fren moddliini
kontrol edin.

Ust DC baglanti voltaji esik degerini artirin.

DC baglanti voltaji izlemeyi kapatin
(devreden cikarin).

F7410: Akim kontrol cihaz
cikist sinirh

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

"|_act =0and Uq_set_1 longer than 16 ms
atits limit" (I_act = 0 ve Ug_set_1 16s'den
uzun stredir limitte) mevcuttur ve bunun

nedeni asagidakiler olabilir:

¢ Motor baglh degil veya motor
kontaktori acik.

¢ DC baglanti voltaji yok.

* Motor Module arizali.

Motoru baglayin veya motor kontaktoriini
kontrol edin.

DC baglanti voltajini kontrol edin.

Motor Module'li kontrol edin.

F7412: Yon degistirme acisi
hatali (motor modeli)

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Tepki: ENKODER
Onay: HEMEN

Hiz kontrol cihazinda pozitif baglantiya
sebep olabilecek hatali bir yon degistirme
acisi tespit edildi.

Olasi nedenler:

¢ Motor enkoderi miknatis pozisyonuna
gore hatali bir sekilde ayarlanmistir.

* Motor enkoderi hasarhdir.

e Motor modelini hesaplamak igin

kullanilan verileri hatali bir sekilde
ayarlanmistir.

* Kutup pozisyonu tanimlamasi devreye
alindiginda hatal bir deger hesaplamis
olabilir.

* Motor enkoder hiz sinyali arizahdir.

* Hatal parametrelestirme nedeniyle
kontrol dongtist dengeli degildir.

Eger enkoder montaji degistirilmisse
enkoderi yeniden ayarlayin.

Arizali motor enkoderini degistirin.

Motor stator direncini, kablo direncini ve
motor-stator kacak endiiktansi dogru bir
sekilde ayarlayin.

Kablo direncini kesit alani ve uzunlugu
kullanarak hesaplayin, motor veri sayfasini
kullanarak endiktansi ve stator direncini
kontrol edin, stator direncini 6lclin, 6rn.
bir multimetre kullanarak - ve gerekirse
sabit motor tanimlamasini kullanarak
degerleri yeniden tanimlayin.

Kutup pozisyonu tanimlama devrede iken,
kutup pozisyonu tanimlama prosediriini
kontrol edin ve secim yaparak ve
sonrasinda secimi kaldirarak yeni bir kutup
pozisyonu tanimlama proseduri calistirin.
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Hata

Neden

Coziim

F7420: Siirtici: Akim ayar
noktasi filtresi dogal
frekansi > Shannon frekansi

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Filtrenin dogal frekanslarindan biri
Shannon frekansindan yiksek.

+ ilgili akim ayar noktas filtresinin dogal
frekansina ait payi veya paydayi azaltin.

« llgili filtreyi devreden cikarin (p1656).

F7442: LR: coklu doniis
modulo araligina karsilik
gelmiyor

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

Coklu donis hassasiyeti ile modulo araligi
(p29246) arasindaki oran bir tam say
degildir. Bu ayarin geri alinmasina neden
olur, ¢linkli pozisyon glincel degeri glc
acmalkapatma sonrasinda yeniden
olusturulamaz.

Cok donlsli hassasiyet ile modulo araligi
arasindaki oranin bir tam sayi olmasini
saglayin.

v orani asagidaki sekilde hesaplanir:

¢ Pozisyon izlemesiz motor enkoderi
(p29243 =0):
— Cok donusli enkoderler icin:

V= (4096 * p29247 * p29248) | (p29249
* 29246)

— Tek donusli enkoderler icin:

v =(p29247 * p29248)/(p29249 *
p29246)

¢ Pozisyon izlemeli motor enkoderi (p29243
=1):

v =(p29244 * 29247)/p29246

F7443: referans noktasi
koordinati izin verilen
aralkta degil

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediiriinde hata (18)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

Konnektor girisi p2599 ile enkoder
ayarlanirken alinan referans noktasi
koordinati enkoder arali§inin yarisinin
disinda bulunur ve mevcut eksen
pozisyonu olarak ayarlanamaz.

Hata degeri (r0949, desimal yorumlamasi):

Referans noktasi koordinati igin izin verilen
maksimum deger.

Referans noktasi koordinatini hata degerinde
belirlenenden daha diistik bir degere
ayarlayin.

Ayrica bkz.: p2599 (EPOS referans noktasi
koordinati degeri)

Mutlak enkodere sahip bir motor icin izin
verilen maksimum enkoder araligi asagidaki
formdl ile hesaplanir:

e Cok donusli enkoderler icin:

(4096 * p29247) 12

e Tek donusli enkoderler icin:
p29247 | 2

F7447: Yik dislisi: Pozisyon
izleme, maksimum gercek
deger asildi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon hata
verdi (17)

YUk dislisinin pozisyon izlemesi
yapilandirildi§inda, slrlici/enkoder (motor
enkoderi) artik 32 bit ile temsil
edilemeyecek olasi maksimum mutlak
pozisyonu tanimlar.

Maksimum deder: enkoder hassasiyeti (220

Cok donlis hassasiyetini azaltin (p29244).

Tepki: HICBIR veya 227) x p29244
Onay: HEMEN
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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12.2 Ariza ve alarm listesi

Hata

Neden

Coziim

F7449: Yiik dislisi: Pozisyon
izleme gergek pozisyonu
tolerans penceresi disinda
Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon hata
verdi (17)

Tepki: OFF1

Onay: HEMEN

Kapatildiginda, mevcut durumda etkin olan
motor enkoderi, tolerans penceresinde
parametrelestiriimis mesafenin tizerinde
hareket ettirilmis. Mekanik sistem ile
enkoder arasinda artik bir referans
olmamasi riski vardir.

Hata degeri (r0949, desimal yorumlamasi):

Eger bir tane kullaniliyorsa 6l¢im dislisi
sonrasinda mutlak deger artisinda son
enkoder pozisyonu ile sapma (fark). Isaret
capraz yoni tanimlar.

Not: Sapma (fark) penceresi enkoder
araliginin 6nceden belirlenmis ceyregidir.

Pozisyon izleme fonksiyonunu yeniden
etkinlestirin (p29243 =1 — 0 — 1 olarak
ayarlayin). Sonrasinda hata onaylanir ve
gerekirse enkoderi ayarlayin (ABS).

F7450: Durus izlemeye tepki
verildi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

Durus izleme siiresi dolduktan sonra siirlicli
durus penceresinden cikti.

¢ Pozisyon dongi kazanci ¢cok diistk.

¢ Pozisyon dongu kazanci ¢cok ylksek
(dengesizlik/salinim).

¢ Mekanik asin yiik.
e Baglanti kablosu, motor/siiriicti

konvertori hatali (faz eksik, ara
degisim).

e izleme modu, POS_STW.O (telegram
110) veya POS_STW2.0 (telegram 111)
ile etkinlestirilmemis.

Nedenleri kontrol edin ve ¢céziimleyin.

F7451: Pozisyon izlemeye
tepki verildi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

Pozisyon izleme siiresi (p2545) dolduktan
sonra slirticti hala pozisyonlandirma
penceresine erismedi (p2544).

* Pozisyonlandirma penceresi ¢cok kliguik
parametrelendirilmis (p2544).

¢ Pozisyon izleme siiresi ¢cok kisa
parametrelendirilmis (p2545).

* Pozisyon dongu kazanci ¢cok diisuk.

* Pozisyon dongi kazanci ¢ok yiliksek
(dengesizlik/salinim).

e S{irlicii mekanik olarak kilitlendi.

Nedenleri kontrol edin ve ¢éziimleyin.
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Hata

Neden

Coziim

F7452: izleme hatasi cok
yliksek

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

Pozisyon ayar noktasi ile pozisyon glincel
degeri arasindaki fark (izleme hatasi
dinamik modeli) toleranstan daha buyik
(p2546).

e p2546 parametresinin degeri cok
klictk.

e Pozisyon dongi kazanci ¢cok disik.

e Sirlcl torku veya hizlanma kapasitesi
asildr.

¢ Pozisyon Olciim sistemi hatasi.
e Pozisyon kontroli algilama hatali.
¢ Mekanik sistem kilitli.

e Asiri ylksek capraz gecis hizi veya cok
ylksek pozisyon referans degeri (ayar
noktasi) farklari.

Nedenleri kontrol edin ve ¢oziimleyin.

F7453: Pozisyon mevcut
degeri 6n islem hatasi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Pozisyon mevcut deger 6n islemi sirasinda
bir hata meydana geldi.

Pozisyon mevcut deger 6n islemi icin enkoderi
kontrol edin.

F7458: EPOS: Referans kam
bulunamadi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)

Referans arama baslatildiktan sonra, eksen
referans kami gercekten bulmadan
referans kam igin izin verilen maksimum
mesafenin disina cikti.

e "Referans kam" girisini kontrol edin.

¢ Referans kama izin verilen maksimum
mesafeyi kontrol edin (p2606).

Ayrica bkz.: p2606 (Referans maksimum
mesafesi referans kami icin EPOS arama)

Onay: HEMEN
F7459: Sifir isareti Referans kamdan ayrildiktan sonra eksen, |« Sfirisareti konusunda enkoderi kontrol
algilanmadi referans kam ile sifir isareti arasinda sifir edin ’

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

isaretini bulmadan izin verilen maksimum
mesafeyi gecmistir (p2609).

¢ Referans kam ve sifir isareti (p2609)
arasindaki izin verilen maksimum mesafeyi
kontrol edin.

e Harici bir enkoder sifir isareti kullanin (sifir
isaretine esdeger).

Ayrica bkz.: p2609 (EPOS referans arama

maks. mesafe ref. kam ve sifir isareti)

F7460: EPOS: Referans kam
sonu bulunamadi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

Referans arama boyunca, eksen sifir
isaretine ulastiginda ayni zamanda binector
girisi "referans kam™nda bir kenar tespit
etmeden capraz araliginin sonuna
gelmistir.

Azami gecis araligi: -2147483648 [LU] ... -
2147483647 [LU]

e "Referans kam" girisini kontrol edin.

» Referans aramayi tekrarlayin.
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Hata

Neden

Coziim

F7464: EPOS: Capraz blok
tutarh degil

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

Capraz blok gecersiz bilgi iceriyor.
Alarm degeri:
Gegersiz bilgi iceren capraz blok numarasi.

Capraz blokla ilgili olarak gelen alarmlari
dikkate alarak capraz blok kontroll yapin.

F7475: EPOS: Hedef
pozisyon < capraz gegis
araligi basglangici

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)
Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)

Onay: HEMEN

Bagil capraz gecis icin hedef pozisyon
capraz gegis araliginin disindadir.

Hedef pozisyonu diizeltin.

F7476: EPOS: Hedef
pozisyon > capraz gegis
araligi sonu

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediiriinde hata (18)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

Bagil capraz gecis icin hedef pozisyon
capraz gegis araliginin disindadir.

Hedef pozisyonu dizeltin.

F7481: EPOS: Eksen
pozisyonu < yazilim limit
gecisi eksisi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

Eksenin mevcut pozisyonu, yazilim limit
gegcisi eksisinin pozisyonundan daha azdir.

* Hedef pozisyonu diizeltin.
e Yazilim limit gegisi eksisini degistirin (Cl:
p2580).

Ayrica bkz.: p2580 (EPOS yazilim son pozisyon
salteri eksisi), p2582 (EPOS yazilim son
pozisyon salteri aktivasyonu)

F7482: EPOS: Eksen
pozisyonu > yazilim limit
gecisi arti

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

Eksenin mevcut pozisyonu, yazilim limit
gecisi artisinin pozisyonundan daha
yuksektir.

¢ Hedef pozisyonu diizeltin.

e Yazilim limit gegisi artisini degistirin (Cl:
p2581).
Ayrica bkz.: p2580 (EPOS yazilim son pozisyon

salteri eksisi), p2582 (EPOS yazilim son
pozisyon salteri aktivasyonu)

F7484: EPOS: Denetleme
penceresi disinda sabit
durus

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

"Sabit durusa ulasildi" durumunda eksen
tanimlanan denetleme penceresinin disina
cikti (p2635).

¢ Denetleme penceresini kontrol edin
(p2635).

¢ Mekanik sistemi kontrol edin.
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Hata

Neden

Coziim

F7485: EPOS: Sabit durusa
ulasiimadi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

FIXED STOP gorevine sahip bir capraz
blokta sabit durus tespit edilmeden son
pozisyona ulasildi.

Capraz bloku kontrol edin ve hedef
pozisyonu is pargasinin daha derininde
konumlandirin.

"Sabit durusa ulasildi" kontrol sinyalini
kontrol edin.

Gerekirse sabit durusu (p2634) tespit
etmek icin maksimum izleme hatasini
azaltin.

F7488: EPOS: Goreceli
pozisyonlandirma miimkiin
degildir

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

"Direct setpoint input/MDI" (Direkt ayar
noktasi girisi/MDI) modunda stirekli
transfer goreceli pozisyonlandirma igin
secilmistir.

Kumandayi kontrol edin.

F7490: Capraz gegis
sirasinda devreye alma
sinyali cekildi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

e Standart bir atama i¢in devreye alma
sinyallerinin ¢ekilmesi nedeniyle bir
baska hata meydana gelmis olabilir.

e Sirtcl "agma engellendi”
durumundadir (standart bir atama icin).

Devreye alma sinyallerini ayarlayin veya ilk
olarak meydana gelen hatanin nedenini ve
sonucunu kontrol edin (standart bir atama
icin).

Temel pozisyonlama fonksiyonunu
devreye almak icin atamayi kontrol edin.

F7491: STOP kami eksisine
ulasildi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
17)

Tepki: OFF3
Onay: HEMEN

STOP kami eksisine ulasildi.

Pozitif bir gecis yoni icin STOP kami
eksisine ulasildi, 6rn. STOP kami
kablolamasi hatali.

STOP kami eksisini pozitif gecis yoniinde
birakin ve ekseni gecerli capraz gecis
araligina getirin.

STOP kaminin kablolarini kontrol edin.

F7492: STOP kami artisina
ulasildi
Mesaj sinifi: Uygulama /

teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

STOP kami artisina ulasildi.

Negatif bir gegis yonu icin STOP kami
artisina ulasildi, 6rn. STOP kami
kablolamasi hatali.

STOP kami artisini negatif gecis yoniinde
birakin ve ekseni gecerli capraz gecis
araligina getirin.

STOP kaminin kablolarini kontrol edin.

Tepki: OFF3
Onay: HEMEN
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Hata

Neden

Coziim

F7493: LR: Pozisyon giincel
degeri icin deger araliginin
disina ¢cikma

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF1 (OFF2, OFF3)
Onay: HEMEN

Pozisyon glincel degeri icin gosterim dederi
arahgi (2147483648 ... 2147483647)
asildi.

Sinir disina ¢cikma gerceklestiginde,

"referanslanmis” veya "ayar mutlak 6lgim

sistemi" durumu sifirlanir.

e Pozisyon glincel degeri (r2521) deger
araliginin disina cikt.

¢ Enkoder pozisyon glincel degeri, deger
araliginin disina gikt.

¢ Maksimum enkoder degeri carpr mutlak
pozisyonu artimlardan uzun birimlerine
(LU) cevirme faktorii pozisyon giincel
degerini gostermek icin araligin disina
ciktr.

Gerekirse, capraz gecis araligini veya
pozisyon hassasiyetini p29247 azaltin.

Durum = 3:

Eder mimkln olan maksimum mutlak
pozisyon degeri (LU) 4294967296
Uzerindeyse, sinir disina cikma igin bir ayar
yapilmasi miimkiin degildir.

Doner enkoderler icin miimkiin olan
maksimum mutlak pozisyon (LU) asagidaki
sekilde hesaplanir:

Pozisyon izlemeye sahip motor enkoderi:
EPOS: p29247 * p29244

Pozisyon izlemeye sahip olmayan motor
enkoderi:

e Cok donusli enkoderler icin:
EPOS: p29247 * p29248 * 4096 | p29249

e Tek donisli enkoderler igin:

EPOS: p29247 * p29248 | p29249

F7575: Siirticii: Motor
enkoderi hazir degil

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Motor enkoder sinyalleri hazir degil.

¢ Motor enkoderinin baslatilmasi
basarisiz oldu.

e "Enkoder park" fonksiyonu etkin
(enkoder kontrol kelimesi G1_STW.14 =
1).

Motor enkoderi ile siradaki diger hatalari
degerlendirin.

F7599: Enkoder 1: Ayar
miimkiin degil

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)
Tepki: OFF1 (YOK, OFF2,
OFF3)

Onay: HEMEN

Maksimum enkoder degeri carpr mutlak
pozisyonu artimlardan uzun birimlerine
(LU) cevirme faktorii pozisyon giincel
degerini géstermek icin arahgin (-
2147483648 ... 2147483647) disina cikti.

Eger miimkiin olan maksimum mutlak
pozisyon degeri (LU) 4294967296
Uzerindeyse, sinir disina cikma igin bir ayar
yapilmasi miimkiin degildir.

Doner enkoderler icin miimkiin olan
maksimum mutlak pozisyon (LU) asagidaki
sekilde hesaplanir:

Pozisyon izlemeye sahip motor enkoderi:
EPOS: p29247 * p29244

Pozisyon izlemeye sahip olmayan motor
enkoderi:

e Cok donislt enkoderler icin:
EPOS: p29247 * p29248 * 4096 | p29249

e Tek dondsli enkoderler igin:

EPOS: p29247 * p29248 | p29249

F7800 Siiriicii: Gig tnitesi
yok

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)
Tepki: HICBIRI

Onay: HEMEN

Glg Unitesi parametreleri okunamadi veya
glic Uinitesinde kayitl parametre yok.

» Tim parcalar icin bir GUGC ACIK (gii¢
kapatmalagma) gerceklestirin.

e Moduli degistirin.
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Hata

Neden

Coziim

F7801: Motor asiri akim
Mesaj sinifi: Motor asiri yiki

(8)
Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

izin verilen motor limit akimi asild.

e Etkin akim limiti cok dusiik ayarlandi.

e Akim kontrol cihazi dogru ayarlanmadi.

* Motor ¢cok yiiksek statik tork diizeltme
faktori ile frenlendi.

* Yukari rampa ¢ok kisa ayarlanmis veya
yiik ¢cok fazla.

* Motor kablosunda kisa devre veya
topraklama hatasi.

¢ Motor akimi Motor Module'tin akimi ile
eslesmiyor.

Statik tork diizeltme faktoriini azaltin.
Yukari rampayi artirin veya yuku azaltin.

Motoru ve motor kablolarini kisa devre ve
topraklama hatasina karsi kontrol edin.

Motor Modul‘li ve motor kombinasyonunu
kontrol edin.

F7802: Besleme veya gii¢
tinitesi hazir degil

Mesaj sinifi: Besleme arizasi
(13)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Dahili bir glic agma komutu sonrasinda,
besleme veya siirlici asagidaki
nedenlerden biri dolayisiyla hazir sinyali
vermez:

o izleme siiresi cok kisa.
¢ DC baglanti voltaji yok.

* Sinyal bileseni ile iliskili besleme veya
strticl arizall.

Bir DC baglanti voltaji oldugundan emin
olun. DC baglanti busbar'ini kontrol edin.
Beslemeyi devreye alin.

Sinyal bileseni ile iliskili besleme veya
surliclyu degistirin.

F7815: Glig linitesi
degistirildi

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediiriinde hata (18)
Tepki: HICBIRI

Onay: HEMEN

Mevcut gli¢ tnitesinin kod numarasi
kaydedilmis numara ile eslesmiyor.

Orijinal gli¢ Unitesini baglayin ve Kontrol
Unitesine yeniden gli¢ verin (GUC ACIK).

F7900: Motor bloke/hiz
kontrol cihazi limitinde

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Servo motor 1s'den uzun stredir tork
sinirinda ve 120 dev/dak hiz esik dederinin
altinda calismaktadir.

Bu sinyal ayni zamanda mevcut hiz degeri
dalgalaniyorsa ve hiz kontrol cihazi ¢iktisi

tekrar tekrar sinirina geliyorsa baslatilabilir.

Servo motorun serbest bir sekilde dénip
doénmedigini kontrol edin.

Tork limitini kontrol edin.

Mevcut degerin ters cevrilmesini kontrol
edin.

Motor enkoder baglantisini kontrol edin.

Enkoder pals sayisini kontrol edin.

F7901: Motor asiri hiz

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
17)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

izin verilen maksimum hiz gecilmistir.

Maksimum hizi kontrol edin ve diizeltin
(p1082).

Gercek hizda tepe noktalar olup olmadigini
kontrol edin. Tepe nokta dederi cok
yuksekse yardim hattini arayin.

F7995: Motor tanimlama
arizasi

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)
Tepki: OFF2

Onay: HEMEN

Artiml motorda, motor ilk kez servo acik
olarak calistiginda kutup pozisyonunun
tanimlanmasi gereklidir. E§er motor
mevcut durumda calisiyorsa (6rn. harici
kuvvet ile) pozisyon tanimlama ariza
yapabilir.

Servo acilmadan motoru durdurun.
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12.2 Ariza ve alarm listesi

Hata

Neden

Coziim

F8501: PROFIdrive: Ayar
noktasi zaman asimi

Mesaj sinifi: Ust diizey kontrol
cihazi ile iletisim arizali (9)

Tepki: OFF3
Onay: HEMEN

PROFINET'den ayar noktalarinin alinmasi
kesintiye ugradi.

e PROFINET baglantisi kesintiye ugradi.
¢ Kontrol cihazi kapatildi.

e Kontrol cihazi STOP durumuna
ayarlandi.

e PROFINET arizal.

PROFINET baglantisini yenileyin ve kontrol
cihazini RUN durumuna ayarlayin.

F30001: Giic linitesi: Fazla
akim

Mesaj sinifi: Glig elektronik
arizasi (5)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Glig Unitesi bir fazla akim durumu tespit
etmistir.

* Kapali déngi kontroli hatali
parametrelenmistir.

¢ Kontrol cihazi parametreleri uygun
degildir.

* Motorda kisa devre veya topraklama
arizasi vardir (sasi).

e Gl kablolar dogru baglanmamistir.

e Glic kablolari izin verilen maksimum
uzunlugu gecmistir.
e Glic Gnitesi anzali.

e Hat fazi kesintiye ugramistir.

* Motor verilerini kontrol edin - gerekirse
devreye alma gerceklestirin.

e Hizdongisinil Kp (p29120), pozisyon
dongisini Kv (p29110) degistirin.

e Motor devresi yapilandirmasini kontrol
edin (yudiz-tiggen).

e Glg kablosu baglantilarini kontrol edin.

* Gug kablolarini kisa devre veya topraklama
arizasina karsi kontrol edin.

e Gl kablolarinin uzunlugunu kontrol edin.
e Glg Unitesini degistirin.
e Hat besleme fazlarini kontrol edin.

» Harici frenleme direnci baglantisini kontrol
edin.

F30002: DC baglanti voltaji,
asir voltaj

Mesaj sinifi: DC baglanti asiri
voltaji (4)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Gl¢ Unitesi DC baglantisinda bir asiri voltaj
tespit etmistir.

* Motor ¢ok fazla enerji olusturmaktadir.
e Cihaz baglanti voltaji cok yiksektir.

* Hat fazi kesintiye ugramistir.

e Hiz kesme stresini artirin.

¢ DC baglanti voltaji kontrol cihazini devreye
alin.

¢ Bir frenleme direnci kullanin.

e Beslemenin akim limitini artirin veya daha
buyuk bir moddl kullanin.

¢ Cihaz besleme voltajini kontrol edin.

¢ Hat besleme fazlarini kontrol edin.

F30003: DC baglanti voltaji,
diisiik voltaj

Mesaj sinifi: Besleme arizasi
(13)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Glg Unitesi DC baglantisinda bir diistik
voltaj durumu tespit etmistir.

¢ Hat besleme arizasi

* Hat besleme voltaji izin verilen degerin
altinda.

e Hat besleme basarisiz veya kesintiye
ugramistir.

e Hat fazi kesintiye ugramistir.

¢ Hat besleme voltajini kontrol edin

e Hat beslemesini kontrol edin ve bununla
ilgili ariza mesajlarini inceleyin (eger
varsa)

¢ Hat besleme fazlarini kontrol edin.

* Hat besleme voltaji ayarini kontrol edin.
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Hata

Neden

Coziim

F30004: Siiriicii sogutma
elemani asiri sicakhk

Mesaj sinifi: Glic elektronik
arizasi (5)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Glig Uinitesi sogutma elemaninin sicakhgi
izin verilen sinir degeri gecmistir.

* Yetersiz sogutma, fan arizasi.
e Asin yuk.
e Cevre sicakhgi cok yiiksek.

¢ Pals frekansi cok yiiksek.

Fanin calistigini kontrol edin.
Fan elemanlarini kontrol edin.

Cevre sicakhiginin izin verilen aralik
icerisinde oldugunu kontrol edin.

Motor yiikini kontrol edin.

Eder nominal pals frekansindan daha
yuksekse pals frekansini dustrdn.

F30005: Giig (initesi: Asiri
yiik 12t

Mesaj sinifi: Gli¢ elektronik
arizasi (5)

Tepki: OFF2

Onay: HEMEN

Glig Unitesi asiri yuklenmistir.

* izin verilen nominal giic initesi akimi
kabul edilemez seviyede uzun bir siire
boyunca asiimistir.

« izin verilen yiik gérev cevrimi
korunmamistir.

Surekli ylk azaltin.
Yik gorev dénglsiini uyarlayin.

Motor ve gli¢ Unitesi nominal akimlarini
kontrol edin.

arizasi

Mesaj sinifi: Ag arizasi (2)
Tepki: OFF2

Onay: HEMEN

F30011: Ana devrede hat faz

Glig linitesinde, DC baglanti voltaji
dalgalanmasi izin verilen limit degerin
lizerine cikmistir.

Olasi nedenler:
¢ Bir hat fazinda ariza vardir.

¢ 3 hat fazi kabul edilemez sekilde
simetrik degildir.

e Ana devrenin bir fazinin sigortasi
bozulmustur.

e Bir motor fazinda ariza vardir.

Ana devre sigortalarini kontrol edin.

Bir tek faz ylikiinliin hat voltajlarini saptirip
saptirmadigini kontrol edin.

Motor besleme kablolarini kontrol edin.

F30015: Faz arizasi motor
kablosu

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Motor beslemesinde bir faz arizasi tespit
edildi.

Asagidaki durumda sinyal bir ¢ikis da
olabilir:

Motor dogru baglanmistir, ancak kapah hiz
kontrolli dengeli degildir ve bu nedenle
salinan bir tork ortaya cikmistir.

Motor besleme kablolarini kontrol edin.

Hiz kontrol cihazi ayarlarini kontrol edin.

F30021: Topraklama arizasi

Mesaj sinifi: Topraklama
arizasi / arafaz kisa devresi
tespit edildi (7)

Glic¢ Unitesi bir topraklama arizasi tespit
etti.

* Gl kablolarinda topraklama arizasi.

* Motorda sarma arizasi veya topraklama

Glc kablosu baglantilarini kontrol edin.

Motoru kontrol edin.

Tepki: OFF2
arizasl.
Onay: HEMEN
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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12.2 Ariza ve alarm listesi

Hata

Neden

Coziim

F30027: DC baglanti siire
izleme On sarji

Mesaj sinifi: Besleme arizasi
(13)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

¢ Gl Unitesi DC baglantisina beklenen
sire icerisinde 6n sarj yapilamadi.
Bagl bir hat besleme voltaji yok.

e Hat kontaktdrii/hat tarafi anahtar
kapanmamis.

¢ Hat besleme voltaji cok dusuk.

«  On sarj direngleri asiri 1sinmis, ciinkii
zaman birimi basina cok fazla 6n sarj
islemi gerceklestirilmis

» On sarj direncleri asiri 1sinmis, ciinkii DC
baglanti kapazitansi cok yiiksek.

«  On sarj direngleri asiri 1sinmis.

»  On sarj direngleri asiri 1sinmis, ciinkii
Frenleme Modiilii ile DC baglantisinda
hizli bosalma sirasinda hat kontaktori
kapanmis.

e DCbaglantisinda bir topraklama arizasi
veya kisa devre vardir.

« On sarj devresi muhtemelen arizalidir.

Giris terminallerindeki hat besleme voltajini
kontrol edin.

F30036: Dahili asiri sicaklik

Mesaj sinifi: Glig elektronik
arizasi (5)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Surlicli konvertori icerisindeki sicaklik izin
verilen sicaklik limitini asmistir.

* Yetersiz sogutma, fan arizasi.
e Asinyuk.

* Cevre sicakhgi cok yiiksek.

¢ Fanin calistigini kontrol edin.

* Fan elemanlarini kontrol edin.

e Cevre sicakli§inin izin verilen aralk
icerisinde oldugunu kontrol edin.

Not:

Bu ariza sadece izin verilen sicaklik limiti eksi 5
K degerine disuldigiinde onaylanabilir.

F30050: 24 V besleme asiri
voltaj

Mesaj sinifi: Besleme voltaji
arizasi (diistik voltaj) (3)

Tepki: OFF2
Onay: GUC ACIK

Voltaj izleme modiilde bir asiri voltaj arizasi
sinyali veriyor.

e 24V gli¢ kaynagini kontrol edin.

e Gerekirse moduli degistirin.

F30072: Ayar noktalari artik
glic Uinitesine aktarilamaz

Mesaj sinifi: Dahili iletisim
arizali (12)

Tepki: OFF2
Onay: HEMEN

Dahili iletisim arizasi

Yardim Hatti ile irtibata gecin.

F30074: Control Unit ile gii¢
linitesi arasinda iletisim
hatasi

Mesaj sinifi: Dahili iletisim
arizah (12)

Tepki: HICBIRI
Onay: HEMEN

Dahili iletisim arizasi

Yardim Hatti ile irtibata gecin.
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Hata

Neden

Coziim

F31100: Sifir isareti mesafe
hatasi

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Tepki: ENKODER
Onay: PALS ENGELLEME

Olciilen sifir isareti mesafesi parametre ile
belirlenen sifir isareti mesafesine karsilik
gelmiyor.

Mesafe kodlu enkoderler icin sifir isareti
mesafesi sifir isareti ile belirlenen ciftlerden
belirlenir. Bu, eger bir sifir isareti eksikse es
olusturmaya bagli olarak, bir ariza ile
sonuclanamayacagi ve sistemde bir etkisi
olmayacagi anlamina gelir.

Enkoder kablolarinin EMC'ye uygun sekilde
désenmis oldugundan emin olun.

Priz baglantilarini kontrol edin

Enkoderi veya enkoder kablosunu
degistirin

F31101: Sifir isareti hatasi

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Tepki: ENKODER
Onay: PALS ENGELLEME

1,5 x olarak parametrelendirilen sifir isareti
mesafesi asildi.

Enkoder kablolarinin EMC'ye uygun sekilde
désenmis oldugundan emin olun.

Priz baglantilarini kontrol edin.

Enkoderi veya enkoder kablosunu
degistirin.

F31110: Seri haberlesme
hatasi

Mesaj sinifi: Glncel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Tepki: ENKODER
Onay: PALS ENGELLEME

Enkoder ile degerlendirme modili
arasinda seri haberlesme protokoli transfer
hatasi.

Enkoder kablo ve ekranlama baglantisini
kontrol edin.

Enkoderi veya enkoder kablosunu
degistirin.

F31111: Enkoder 1: Mutlak
enkoder dahili hata

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Tepki: ENKODER
Onay: PALS ENGELLEME

Mutlak enkoder hata kelimesi verilmis olan
hata bit'lerini verir.

Enkoder kablo baglantisini kontrol edin ve
EMC'ye uygun sekilde dosenmis
oldugundan emin olun.

Motor sicakhgini kontrol edin.

Motorul/enkoderi degistirin.

F31112: Seri protokolde
ayarlanan hata bit'i

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Tepki: ENKODER
Onay: PALS ENGELLEME

Enkoder seri protokol ile bir ayar hata bit'i
gonderir.

Bkz. F31111.

F31117: Cevrim hata
sinyalleri A/B/R

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Tepki: ENKODER
Onay: PALS ENGELLEME

¢ Kare dalgali bir enkoder igin (bipolar,
cift uglu) A*, B* ve R* sinyalleri A, B ve
R sinyalleri ile karsilastirildiginda ters
cevrilmez.

e Enkoder ayni anda sinyaller ve ilgili ters
cevrilmis sinyalleri génderir.

Enkoderi, kablosunu ve baglantilari kontrol
edin.
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Hata

Neden

Coziim

F31130: Kaba
senkronizasyondan gelen
sifir isareti ve pozisyon
hatasi

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Tepki: ENKODER
Onay: PALS ENGELLEME

izleme C/D, Hall sinyalleri veya kutup
pozisyonu tanimlama rutini kullanilarak
kutup pozisyonu baslatildiktan sonra sifir
isareti izin verilen aralik disinda tespit
edilmistir. Mesafe kodlu enkoderler icin
test, 2 sifir isareti gecildikten sonra
gergeklestirilir. Hassas senkronizasyon
gergeklestirilmemistir.

Enkoder kablolarinin EMC'ye uygun sekilde
désenmis oldugundan emin olun.

Priz baglantilarini kontrol edin

Eder Hall sensorii izleme CID igin esdeger
olarak kullaniimissa baglantiyi kontrol
edin.

izleme C veya D baglantisini kontrol edin.
Enkoderi veya enkoder kablosunu
degistirin.

F31131: Enkoder 1: Sapma
pozisyonu artimli/mutlak
cok buytik

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Tepki: ENKODER
Onay: PALS ENGELLEME

¢ Mutlak enkoder

Mutlak pozisyon dongtisel olarak
okunurken, artimli pozisyon icin asiri
yuksek bir fark tespit edildi. Okunmus
olan mutlak pozisyon reddedildi.

Sapma icin limit deger: 15 pals (60
dortliik).
e Artimh enkoder

Sifir gecildiginde, artimli pozisyonda bir
sapma tespit edildi.

Gecilen ilk sifir isareti sonraki tim
kontroller icin referans noktasini verir.
Diger sifir isaretleri, ilk sifir isaretine
olan mesafenin n katina sahip olmalidir.
Dortlik olarak sapma (1 pals = 4 ceyrek).

Enkoder kablolarinin EMC'ye uygun sekilde
désenmis oldugundan emin olun.

Priz baglantilarini kontrol edin.

Enkoderi veya enkoder kablosunu
degistirin.

Kodlama diskinin kirli olup olmadigini veya

ortamda gui¢li manyetik alan olup
olmadigini kontrol edin.

F31150: Baslatma hatasi

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Tepki: ENKODER
Onay: PALS ENGELLEME

Enkoder fonksiyonu dogru
calismamaktadir.

Kullanilan enkoder tipini (artimli/mutlak)
ve enkoder kablosunu kontrol edin.

ilgiliyse arizay! detayli aciklayan ek ariza
mesajlarini not edin.

F52904: Kontrol modu
degistirme

Mesaj sinifi: Genel strlici
arizasi (19)

Tepki: OFF2
Onay: GUC ACIK

Kontrol modu degistirildiginde, stirlicti
kaydedilmeli ve yeniden baslatilmalidir.

Surlcuyu kaydedin ve yeniden baslatin.
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Hata

Neden

Coziim

F52980: Mutlak enkoder
motoru degistirilmistir

Mesaj sinifi: Genel stirlicti
arizasi (19)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

Mutlak enkodere sahip servo motor
degistirilmistir. Ornegin, mevcut motor
ID'si devreye alinan motor ID'sinden
farkhidir.

Asagidaki 6nlemler alindiginda servo motor

otomatik olarak yapilandirilir:

«  Oncelikle hatay! onaylama ve ardindan
yeni yetkilendirilmis parametreleri ROM
surlictisiine kaydetme

F52981: Mutlak enkoder
motoru eslesmedi

Mesaj sinifi: Genel stirlicti
arizasi (19)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

Bagli olan mutlak enkoder motoru
calistinlamaz. Kullanilan servo surtci
Motor ID'sini desteklememektedir.

Uygun bir mutlak enkoder motoru kullanin.

F52983: Bir enkoder tespit
edilmedi

Mesaj sinifi: Genel stirlicti
arizasi (19)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

Kullanilan servo sirticti enkodersiz
calismayi desteklememektedir.

e Servo sirici ile servo motor arasindaki
enkoder kablosu baglantisini kontrol edin.

¢ Enkoderli bir servo motor kullanin.

F52984: Artimh enkoder
motoru yapilandirilmamistir

Mesaj sinifi: Genel stirlicti
arizasi (19)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

e Servo motorun devreye alinmasi
basarisiz oldu.

e Artimh enkoder motoru baghdir, ancak
devreye girmemektedir.

p29000 parametresini ayarlayarak motor
ID'sini yapilandirin.

F52985: Mutlak enkoder
motoru yanls

Mesaj sinifi: Genel stirlicti
arizasi (19)

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN

e Motor ID Uretim sirasinda yanlis
indirilmis.

e Servo sirliciideki aygit yazilimi Motor
ID'sini desteklemiyor.

* Aygit yazilimini glincelleyin.

e Dogru bir mutlak enkoder motoru
kullanin.

F52987: Mutlak enkoder
degistirilmis

Mesaj sinifi: Genel stirlicti
arizasi (19)

Hatali mutlak enkoder verisi.

Yardim Hatti ile irtibata gecin.

Tepki: OFF1
Onay: HEMEN
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Uyari listesi

12.2 Ariza ve alarm listesi

Uyari

Neden

Coziim

A1009: Kontrol modiilii asiri
sicaklik

Mesaj sinifi: Elektronik
komponentlerin asir sicakligi

(6)

Kontrol moddliiniin sicakhgr (Control Unit)
belirlenen limit degeri gegmistir.

¢ Control Uniticin hava girisini kontrol edin.

e Control Unit fanini kontrol edin.

Not:
Sinir dederin altinda kalindiginda uyar
otomatik olarak kaybolur.

A1019: Cikarilabilir veri
ortamina yazma basarisiz

Mesaj sinifi: Elektronik
komponent asir sicakligi (6)

Cikarilabilir veri ortamina yazma erisimi
basarisiz oldu.

Cikarilabilir veri ortamini ¢cikarin ve kontrol
edin. Sonrasinda veri yedeklemeyi yeniden
calistirin.

A1032: Tiim parametreler
kaydedilmelidir

Mesaj sinifi: Donanimlyazilim
hatasi (1)

Bagimsiz siirlicli nesnesinin parametreleri
kaydedilmistir, ancak halen tim surlci
sistemi parametreleri icin bir yedekleme
yoktur.

Kaydedilen nesneye 6zel parametreler,
sistem yeniden acilana kadar ytiklenmez.
Sistemin basarili sekilde acilmasi icin
parametrelerin tim{inln basarili sekilde
yedeklenmis olmasi gereklidir.

Tlm parametreleri kaydedin.

A1045: Yapilandirma verisi
gecersiz

Mesaj sinifi: Donanimlyazilim
hatasi (1)

Kalici bellekte saklanan parametre
dosyalarinin degerlendirilmesi sirasinda bir
hata tespit edildi. Bu nedenle, belirli
kosullar altinda, kaydedilen parametre
degerlerinin bircogu kabul edilemedi.

BOP tizerindeki "RAM'I ROM'a Kaydet"
fonksiyonu ile parametrelestirmeyi kaydedin.
Bu kalici bellekteki hatali parametre
dosyalarinin lizerine yazacaktir — ve uyari geri
cekilecektir.

A1774: Guvenli dijital
cikislar icin test durusu
gereklidir

Guvenli dijital ¢cikislar (F-DO) icin pozitif
isleyen kontrol prosediiri (test durusu) igin
onceden ayarlanmis stire asildi. Yeni bir
pozitif isleyen kontrol prosediirii gereklidir.

Not:

e Bu mesaj bir glivenlik durusu yaniti ile
sonuc¢lanmaz.

¢ Test, hatanin zamaninda tespitine
iliskin standartlarda belirtilen
gereksinimlere ve givenlik
fonksiyonlarinin ariza oranlarinin (PFH
value) hesaplanmasina iliskin kosullara
uyum saglamak icin belirlenen
maksimum zaman araligi (maksimum
8760 saat) icinde gergeklestirilmelidir.
Zorlanmis kontrol prosediirliniin
kisilerin tehlikeli alanlara girmeden
once ve glivenlik fonksiyonlarinin
dogru calismasina bagh olarak
gerceklestirilebilmesinin saglanmasi
durumunda bu maksimum surenin
Otesinde isleme izin verilir.

Dijital ¢ikislar i¢in zorlanmis kontrol
prosedirini gergeklestirin.
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Uyari

Neden

Coziim

A1902: PROFIdrive: Saat
cevrimi senkron calisma
parametrelestirmesine izin
verilmiyor

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Es zamanli calisma parametrelendirmesine
izin verilmiyor.

Bu parametrelerini Tdp, Ti, To uyarlayin.

Akim kontrol cihazi ve hiz kontrol cihazi
icin 6rnekleme siiresini uyarlayin.

Daha az bus katilimcisi veya daha kisa
telgraflarla Tdx'i azaltin.

A1920: Siirticti Bus: To
sonrasinda ayar noktalarini
alma

Mesaj sinifi: Ust diizey kontrol
cihazi ile iletisim arizali (9)

Strlict Bus master (ayar noktalan) gikis
verileri, Striicl Bus saat cevrimi icerisinde
hatali bir zamanda alindi.

Bus yapilandirmasini kontrol edin.

Saat cevrimi parametrelestirmesi icin
parametreleri kontrol edin (To > Tdx
saglayin).

Not:
To: Ayar noktasi zamani kabulii
Tdx: Veri alisveris siiresi

A1932: Siiriicii Bus saat
cevrimi senkronizasyonu
DSC icin eksik

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Saat cevrimi senkronizasyonu veya saat
senkron dmiir isareti yoktur ve DSC
secilidir.

Not:

DSC: Dinamik Servo Kontrolii

Bus yapilandirmasi icerisinde saat
senkronizasyonunu ayarlayin ve saat senkron
kullanim isaretini aktarin.

A1940: PROFIdrive: saat
cevrimi senkronuna
ulasiimadi

Mesaj sinifi: Ust diizey kontrol
cihazi ile iletisim arizali (9)

Bus veri degisim durumundadir ve saat
senkron calismasi parametrelendirme
telegrami kullanilarak secilmistir. Master
tarafindan belirlenen saat cevriminin
senkronize edilmesi mimkin degildi.

e Saat senkron galismasi bus
yapilandirilirken secilmis olsa bile
master bir saat senkron global kontrol
telgrafi gdndermiyor.

¢ Master, parametreleyen telegramda
cihaza gonderilen baska bir saatle
senkron DP saat periyodu kullaniyor.

e En az bir siriicli nesnesi pals devreye
almaya sahip (PROFIdrive'den kontrol
edilmez).

Master uygulamayi ve bus
yapilandirmasini kontrol edin.

Master (izerinde cihazla ve saat ¢evrim
ayarini yapilandirirken saat cevrim girisi
arasindaki tutarhihigi kontrol edin.

Hicbir siirlicii nesnesinde pals devreye
alma olmadigini kontrol edin. Palslari
sadece PROFIdrive'yi senkronize ettikten
sonra devreye alin.

A1944: PROFIdrive: Omiir
isareti senkronizasyonuna
ulasiimadi

Mesaj sinifi: Ust diizey kontrol
cihazi ile iletisim arizali (9)

Bus veri degisim durumundadir ve saat
senkron calismasi parametrelendirme
telegrami kullanilarak secilmistir.

Master Omiir isareti (STW2.12...STW2.15)
ile senkronizasyon tamamlanamadi ¢linkdi
Omiir isareti Tmapc zaman sablonunda
yapilandirildigindan farkl sekilde degisiyor.

Master uygulama saat tipi Tmapc icerisinde
master'in dmir isaretinin dogru artirdigindan
emin olun.

A5000: Siiriicii sogutma
elemani asiri sicakhk

Mesaj sinifi: Gli¢ elektronik
arizasi (5)

Surlict sogutma elemaninda asiri sicaklik
icin uyari esik degerine ulasiimistir.

Eger sogutma elemaninin sicakhgr ek 5 K
daha artarsa F30004 arizasi baslatilir.

Asagidakileri kontrol edin:

Cevre sicakhgi belirlenen sinir degerleri
icerisinde mi?

Yik kosullari ve ylk ¢cevrim déngist
uygun bir sekilde 6lcllendirilmis mi?

Sogutma ariza yapmis mi?
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Teshis

12.2 Ariza ve alarm listesi

Uyari

Neden

Coziim

A6310: Besleme gerilimi
(p29006) hatali sekilde
parametrelenmis

Mesaj sinifi: Ag arizasi (2)

ACIAC sirlicl Uniteleri icin 6n sarj
tamamlandiktan sonra 6lgililen DC gerilimi,
tolerans arahiginin disinda kalmaktadir.
Tolerans araligi icin asagidaki gecerlidir:
1,16 x p29006 < r0026 < 1,6 x p29006
Not:

Ariza sadece siirlici kapatildiktan sonra
onaylanabilir.

e Parametre ile ayarlanan besleme voltajini
kontrol edin ve gerekiyorsa degistirin
(p29006).

* Hat besleme voltajini kontrol edin.
Ayrica bkz.: p29006 (Hat besleme voltaji)

A7012: Motor sicaklik
modeli 1/3 asiri sicaklik

Mesaj sinifi: Motor asir yiki

(8)

motor sicaklik modeli 1/3 uyari esik
degerinin gecildigini belirledi.

e Motor yiikiinii kontrol edin ve gerekirse
azaltin.

e Motorun cevre sicakligini kontrol edin.

A7092: Siiriici: Atalet
momenti hesaplayici halen
hazir degil

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Atalet momenti hesaplayici halen gegerli
degerler tespit edemedi.

Hizlanma hesaplanamiyor.

Atalet momenti hesaplayici dengelendi,
makine yuki atalet momenti orani
(p29022) belirlenmisse.

Atalet momenti hesaplayici dengelenene
kadar ekseni capraz kaydirin.

Atalet momenti hesaplayici dengelendikten
sonra uyari otomatik olarak kapanir.

A7440: EPOS: Sarsinti
zamani sinirhdir

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediiriinde hata (18)

Sarsinti zamani hesaplamasi Tr = maks.
(p2572, 2573)I12574 ¢ok ylksek bir deger
ile sonuglandi, bu nedenle sarsinti zamani
dahili olarak 1000 ms ile sinirlandi.

Not:

Sarsinti sinirlama etkin degilse uyari yine
ciktidir.

e Sarsinti sinirlamayi artinin (p2574).

e Maksimum hizlanma veya maksimum
yavaslamayi azaltin (p2572, p2573).
Ayrica bkz.: p2572 (EPOS maksimum

hizlanma), p2573 (EPOS maksimum
yavaslama), p2574 (EPOS sarsinti sinirlama)

A7441: LR: Mutlak enkoder
ayarinin pozisyon ofsetini
kaydedin

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Mutlak enkoder ayarinin durumu
degismistir.

Belirlenen pozisyon ofsetinin (p2525) kalic
olarak kaydedilmesi icin bu ofsetin kalici
bicimde kaydedilmesi gerekir (p0977).

Gerekli degil.

Bu uyari, ofset kaydedildikten sonra otomatik
olarak kaybolur.

Ayrica bkz.: p2525 (LR enkoder ayar ofseti)

A7454: LR: Pozisyon degeri
onislemede gecerli enkoder
yok

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediiriinde hata (18)

Pozisyon glincel degeri 6n islemi ile

asagidaki sorunlardan biri olusmustur:

* Pozisyon glincel degeri 6n islemi icin bir
enkoder atanmamistir.

e Bir enkoder atanmistir, ancak enkoder
veri seti atanmamistir.

* Bir enkoder ve bir enkoder veri seti
atanmistir, ancak enkoder veri seti
herhangi bir enkoder verisi
icermemektedir veya veriler gecersizdir.

Siirlict veri setlerini, enkoder veri setlerini ve
enkoder atamasini kontrol edin.

A7455: EPOS: Sinirlanmis
maksimum hiz

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Maksimum hiz (p2571) modulo
dlizeltmesini dogru hesaplamak icin cok
yuksektir.

Pozisyonlandirma icin 6rnekleme siiresi
icerisinde, maksimum hizda, maksimum
yarim modulo uzunlugu gegilmelidir.
p2571 bu deger ile sinirlanmistir.

Maksimum hizi diistiriin (p2571).
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Uyari

Neden

Coziim

A7456: EPOS: Ayar noktasi
hizi sinirh

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Mevcut ayar noktasi hizi, parametrelenmis
maksimum hizdan (p2571) ylksektir ve bu
nedenle sinirlanmistir.

Girilen ayar moktasi hizini kontrol edin.
Hiz devre disi birakmayi azaltin.
Maksimum hizi arttirin (p2571).

Harici olarak sinirlanmis hiz icin sinyal
kaynagini kontrol edin.

A7457: EPOS: Uygun
olmayan giris sinyallerinin
kombinasyonu

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Ayni anda ayarlanmis uygun olmayan bir
giris sinyali kombinasyonu belirlenmistir.

Uyari degeri (r2124, ondalik yorumlamasi):
0: Kesik calistirma 1 ve kesik calistirma 2.

1:Jog 1 veya Jog 2 ve dogrudan ayar
noktasi girisi/MDI.

2: Kesik calistirma 1 veya kesik calistirma 2
ve referanslamayi baslat.

3: Kesik calistirma 1 veya kesik calistirma 2
ve capraz hareket gorevini etkinlestir.

4: Dogrudan ayar noktasi girisi/MDI ve
referanslamanin baslatiimasi.

5: Dogrudan ayar noktasi girisi/MDI ve
capraz hareket gorevinin etkinlestirilmesi.

6: Referanslamayi baslat ve capraz hareket
gorevini etkinlestir.

ilgili giris sinyallerini kontrol edin ve diizeltin.

A7461: EPOS: Referans
noktasi ayarlanmamis
Mesaj sinifi: Uygulama /

teknolojik fonksiyon arizasi
(17

Bir capraz blok/dogrudan ayar noktasi girisi
baslatirken bir referans noktasi ayarlanmaz.

Sistemi referanslayin (referans arama, kisa
sureli referanslama, ayarlanan referans
noktasi).

A7462: EPOS: Secilen capraz
blok sayisi mevcut degil

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

PROFINET POS_STW1.0 - POS_STW1.5
(telegram 111 kullanildiginda) veya
SATZANW.O0 - SATZANW.5 (telegram 7, 9 ve
110 kullanildiginda) kontrol kelimeleri ile
secilen bir capraz blok, PROFINET STW1.6 =
0/1 kenar "Capraz hareket gérevini
etkinlestir" kontrol kelimesi ile
baslatiimistir.

e Secilen capraz blok, blok numarasi
sinirini astyor; ilgili ylksek sira bitleri
dusiik kalmahdir. "Capraz bloklar"
Bolimine bakiniz

* Baslatilan capraz blok baskilanir.
Uyari degeri (r2124, ondalik yorumlamasi):

Mevcut olmayan bir capraz blok
numarasinin secilmesi.

Capraz hareket programini diizeltin.

Mevcut bir capraz blok numarasi segin.
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Uyari

Neden

Coziim

A7463: EPOS: Capraz blokta
harici blok degisikligi talep
edilmedi

Mesaj sinifi: Uygulama /

teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

CONTINUE_EXTERNAL_ALARM blok
degisikligi etkinlestirilmis bir capraz blok
icin harici blok degisikligi talep
edilmemistir.

Alarm dederi (r2124, desimal
yorumlamasi):

Capraz blok numarasi.

Kenarin STW1.13'te neden eksik oldugunun
nedenini bulun.

A7467: EPOS: Capraz blok,
uygun olmayan gorev
parametrelerine sahip

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Capraz bloktaki gorev parametresi, uygun
olmayan bir deger iceriyor.

Alarm degeri (r2124, desimal
yorumlamasi):

Uygun olmayan bir gorev parametresine
sahip capraz blok numarasi.

Capraz bloktaki gérev parametresini diizeltin.

A7468: EPOS: Capraz blok
sicrama hedefi mevcut degil

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Bir capraz blokta mevcut olmayan bir bloga
bir sigrama programlanmistir.

Alarm dederi (r2124, desimal
yorumlamasi):

Mevcut olmayan bir sicrama hedefine sahip
capraz blok numarasi.

e Capraz blogu duzeltin.

e Eksik capraz blogu ekleyin.

A7469: EPOS: Capraz blok <
hedef pozisyon < yazilim
limit gecisi eksi

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Capraz blokta belirlenen mutlak hedef
pozisyon, yazilim siniri gegis eksisi
tarafindan belirlenen araliin disinda.

e Capraz blogu duzeltin.

e Yazilim limit gegisi eksisini degistirin
(p2580).

A7470: EPOS: Capraz blok >
hedef pozisyonu > yazilim
limit gecis artisi

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Capraz blokta belirlenen mutlak hedef
pozisyon, yazilim siniri gegis eksisi
tarafindan belirlenen araligin disinda.

e Capraz blogu duzeltin.

e Yazilim limit gegisi artisini degistirin
(p2581).

A7471: EPOS: Capraz blok
hedef pozisyonu modulo
araligi disinda

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Capraz blokta hedef pozisyonu, modulo
araligi disinda.

e Capraz blokta hedef pozisyonu diizeltin.
¢ Modulo araligini degistirin (p29246).

A7472: EPOS: Capraz blok
ABS_POS/ABS_NEG miimkiin
degil

Mesaj sinifi: Uygulama /

teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Capraz blokta pozisyonlama modu
ABS_POS veya ABS_NEG, modulo diizeltme
devrede degilken parametreleme ile
belirlenmistir.

Capraz blogu diizeltin.

A7473: EPOS: Capraz blok
baslangicina ulasildi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Capraz hareket esnasinda eksen, capraz
hareket araligi sinirina geldi.

Pozitif yonde uzaklastirin.
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Uyari

Neden

Coziim

A7474: EPOS: Capraz blok
bitisine ulasildi
Mesaj sinifi: Uygulama /

teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Capraz hareket esnasinda eksen, capraz
hareket arali§i sinirina geldi.

Negatif yonde uzaklastirin.

A7477: EPOS: Hedef
pozisyon < yazilim limit
gecisi eksi

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediiriinde hata (18)

Mevcut capraz hareket isleminde hedef
pozisyon, yazilim siniri gegisi eksisinden
daha ktcuktdr.

¢ Hedef pozisyonu dizeltin.
¢ Yazilim limit gegisi eksisini degistirin (Cl:
p2580).

Ayrica bkz.: p2580 (EPOS yazilim son pozisyon
salteri eksisi), p2582 (EPOS yazilim son
pozisyon salteri aktivasyonu)

A7478: EPOS: Hedef
pozisyon > yazilim limit
gecisi arti

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediiriinde hata (18)

Mevcut capraz hareket isleminde hedef
pozisyon, yazilim siniri gegisi artisindan
daha buyuktir.

¢ Hedef pozisyonu dizeltin.

¢ Yazilim limit gegisi artisini degistirin (Cl:
p2581).
Ayrica bkz.: p2581 (EPOS yazilim siniri gegisi

arti), p2582 (EPOS yazilim siniri gegisi
aktivasyonu)

A7479: EPOS: Yazilim limit
gecisi eksisine ulasildi
Mesaj sinifi: Uygulama /

teknolojik fonksiyon arizasi
17)

Eksen, yazilim siniri gecisi eksisinin
pozisyonundadir. Aktif bir capraz blok
kesintiye ugramistir.

¢ Hedef pozisyonu duzeltin.
e Yazilim limit gegisi eksisini degistirin (Cl:
p2580).

Ayrica bkz.: p2580 (EPOS yazilim son pozisyon
salteri eksisi), p2582 (EPOS yazilim son
pozisyon salteri aktivasyonu)

A7480: EPOS: Yazilim limit
gecisi artisina ulasildi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Eksen, yazilim siniri gegisi artisinin
pozisyonundadir. Aktif bir capraz blok
kesintiye ugramistir.

¢ Hedef pozisyonu dizeltin.

¢ Yazilim limit gegisi artisini degistirin (Cl:
p2581).
Ayrica bkz.: p2581 (EPOS yazilim siniri gegisi

arti), p2582 (EPOS yazilim siniri gegisi
aktivasyonu)

A7483: EPOS: Sabit durusa
hareket sikistirma torkuna
ulasiimadi

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17

Sikistirma torkunalsikistirma giictine
ulasilmadan capraz blokta sabit durusa
ulasiimistir.

Tork limitlerini kontrol edin (p1520, p1521).

A7486: EPOS: Ara durus
eksik

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17

Hareketin baslangicinda "capraz bloklar"
veya "dogrudan ayar noktasi girisi/MDI"
modlarinda "ara durus yok/ara durus”

binektdr girisi bir 1 sinyaline sahip degildir.

"Ara durus yok/ara durus" binektor girisine bir
1 sinyali baglayin ve hareketi yeniden
baslatin.

A7487: EPOS: Capraz
hareket gorevini reddet
eksik

Mesaj sinifi: Uygulama /
teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

Hareketin baslangicinda "capraz bloklar"
veya "dogrudan ayar noktasi girisi/MDI"
modlarinda "capraz hareket gorevini
reddetme/capraz hareket gorevini reddet"

binektor girisi bir 1 sinyaline sahip degildir.

"Capraz hareket gorevini reddetmel/capraz
hareket gorevini reddet" binektdr girisine bir 1
sinyali baglayin ve hareketi yeniden baslatin.

A7496: EPOS: Etkinlestirme
miimkiin degil
Mesaj sinifi: Uygulama /

teknolojik fonksiyon arizasi
(17)

EPOS kontrol modunda PROFINET ile
surlicliye servo acik komutu
gonderilmemistir.

Striictiye PROFINET Uzerinden servo agik
komutu gonderin.
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A7530: Siiriicii: Siriict Veri
Seti DDS mevcut degil

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Secilen sirlicl verileri mevcut degil. Striici
veri seti degistirilmemis.

e Mevcut slirlicii veri setini secin.

e Ek slrtcl veri setlerini ayarlayin.

A7565: Siiriicii: PROFIdrive
enkoder arayiizii 1
icerisinde enkoder hatasi

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

PROFIdrive enkoder araylizii (G1_ZSW.15)
aracihgiyla enkoder 1 icin bir enkoder
hatasi sinyali verildi.

Enkoder kontrol kelimesini (G1_STW.15=1)
kullanarak enkoder hatasini onaylayin.

A7576: Aktif olan bir hata
nedeniyle enkodersiz
calisma

Mesaj sinifi: Glncel
pozisyon/hiz de@eri hatali
veya mevcut degil (11)

Enkodersiz calisma bir ariza olmasi
nedeniyle aktif.

¢ Olasi enkoder hatasinin nedenini ortadan
kaldirin.

« Tiim parcalar icin bir GUC ACIK (gii¢
kapatmalagma) gerceklestirin.

A7582: Pozisyon mevcut
degeri 6n islem hatasi

Mesaj sinifi: Glncel
pozisyon/hiz de@eri hatali
veya mevcut degil (11)

Pozisyon mevcut deger 6n islemi sirasinda
bir hata meydana geldi.

Pozisyon mevcut deger 6n islemi icin enkoderi
kontrol edin.

A7805: Glic linitesinde asiri
yiik: 12t

Mesaj sinifi: Glic¢ elektronik
arizasi (5)

12t glic Unitesi asir ylUk alarm esigi asildi.

e Sirekli yuku azaltin.
e YUk gorev donglisiind uyarlayin.

¢ Motorun ve motor modiliiniin anma akimi
atamalarini kontrol edin.

A7965: Gereken sekilde
kaydedin

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Acisal yon degistirme ofseti yeniden
tanimlanmistir ve halen kaydedilmemistir.
Yeni degeri kalici olarak kabul etmek icin
kalici bir sekilde kaydedilmelidir.

Bu alarm, veri kaydedildikten sonra otomatik
olarak kaybolur.

A7971: Acisal yon
degistirme ofset belirleme
devrede

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Acisal yon degistirme ofsetinin otomatik
belirlenmesi (enkoder ayari) devrededir.

Otomatik belirleme bir sonraki glic agma
komutunda gergeklestirilecektir.

Belirleme sonrasinda alarm otomatik olarak
kaybolur.

A7991: Motor verisi
tanimlama devrede

Mesaj sinifi:
Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

Motor verisi es rutin devrede.

Motor verisi tanimlama rutini bir sonraki
glic agma komutunda gergeklestirilecektir.

Motor verisi tanimlama rutini basaril sekilde
tamamlandiktan sonra alarm otomatik olarak
kaybolur.

Eger bir GUC ACIK veya sicak yeniden
baslatma motor verisi tanimlama secili sekilde
gercgeklestirilirse motor verisi tanimlama talebi
kaybolacaktir. Eger bir motor verisi tanimlama
gerekiyorsa yukari rampa sonrasinda yeniden
manuel olarak secilmesi gerekecektir.
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Uyari Neden Coziim

A8511: PROFIdrive: Alim Sirlict Unitesi, alim yapilandirma verilerini | Alim yapilandirma verilerini kontrol edin.
yapilandirma verileri kabul etmedi.

gecgersiz

Mesaj sinifi:

Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediriinde hata (18)

A8526: PROFIdrive: Kontrole herhangi bir cevrimsel baglanti «  Cevrimsel baglantiyi kurun ve kontrolii

Cevrimsel ba:glantl yok yok. cevrimsel calisma ile devreye alin.

Mesaj sinifi: Ust diizey kontrol R .

cihazi ile iletisim arizali (9) ¢ "Istasyon Adi" ve "Istasyon IP" (r8930,
r8931) parametrelerini kontrol edin.

A8565: PROFIdrive: Alim Yapilandirma devreye alinirken bir tutarlilik | Gereken arabirim yapilandirmasini kontrol

yapilandirma verileri hatasi meydana geldi. edin, gerekirse dizeltin.

gecersiz Not: Mevcut durumda ayarlanan

Mesaj sinifi: yapilandirma devreye alinmadi.

Parametrelendirmelyapilandir
maldevreye alma
prosediiriinde hata (18)

A30016: Yiik besleme kapali | DC baglanti voltaji cok diistik. Yiik beslemesini acin.
Mesaj sinifi: Ag arizasi (2)

¢ Gerekirse hat beslemesini kontrol edin.

A30031: U fazinda donanim | Faz U i¢cin donanim akim limiti tepki verdi. | Motor verilerini kontrol edin. Alternatif olarak,
akim sinirlama Bu fazdaki pals verme, bir pals periyodu bir motor verisi tanimlama gergeklestirin.
Mesaj sinifi: Gig elektronik boyunca engellendi. *  Motor devresi yapilandirmasini kontrol
arizasi (5) * Kapali déngi kontrolii hatali edin (yudiz-iicgen)

parametrelenmistir. e Motor yiikiinii kontrol edin.

* Motorda veya gli¢ kablolarinda hata. * Gug kablosu baglantilarini kontrol edin.

e Gilicg kablolari izin verilen maksimum

N ) * Glg kablolarini kisa devre veya topraklama
uzunlugu gecti.

hatasina karsi kontrol edin.

*  Motorylki cok ylksek. * Gug kablolarinin uzunlugunu kontrol edin.

e Glg Unitesi arizall.

Not: .

Eger bir Glg Unitesinde, U, V veya W
fazinin donanimsal akim sinirlamasi tepki
verirse her zaman A30031 alarmi verilir.

A30042: Giig linitesi: Fan En az bir fan, kisa sire icinde maksimum ilgili fan icin su islemler yapiimahdir:
maksimum calisma saati calisma saati sayisina gelecek veya bu «  Fani dedistiri
sayisina ulasti saylyl zaten gecti. ani degistirin

Hata degeri (r0949, ikili yorumlamas): * Calisma saati sayacini sifirlayin (p0251)

Bit 0: Sogutma elemaninin fani 500 saat
icinde maksimum calisma siiresine
ulasacak.

Bit 1: Sogutma elemaninin fani maksimum
calisma stiresini asti.

Not:

Cihazin gli¢ Unitesi icindeki dahili fan ile
ilgili maksimum calisma stiresi dahili olarak

sabitlenmistir (40000 saat) ve
degistirilemez.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
352 isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Teshis

12.2 Ariza ve alarm listesi

Uyari

Neden

Coziim

A31411: Enkoder 1: Mutlak
enkoder sinyali dahili
alarmlar

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Mutlak enkoder ariza kelimesi, ayarlanmis
olan alarm bit'lerini icerir.

Enkoder kablo baglantisini kontrol edin ve
EMC'ye uygun sekilde dosenmis
oldugundan emin olun.

Motor sicakhgini kontrol edin.

Motoru/enkoderi degistirin.

A31412: Seri protokolde
ayarlanan hata bit'i

Mesaj sinifi: Glincel
pozisyon/hiz degeri hatali
veya mevcut degil (11)

Enkoder seri protokol ile bir ayar hata bit'i
gonderir.

Tiim parcalar icin bir GUC ACIK (giic
kapatmalagma) gerceklestirin.

Kablolarin EMC'ye uygun sekilde désenmis
oldugundan emin olun.

Priz baglantilarini kontrol edin.

Enkoderi degistirin.

A52900: Veri kopyalama
sirasinda ariza

Mesaj sinifi: Genel sirlici
arizasi (19)

¢ Kopyalama durdurulur.
¢ Mikro SD kart/SD kart cikarildi.

e Slricl durus halinde degil.

Mikro SD karti/SD karti yeniden takin.

SurGictintin durus halinde oldugundan
emin olun.

A52901: Frenleme direnci
alarm esik degerine ulasti

Mesaj sinifi: Genel siirlici
arizasi (19)

Isi kapasitesi frenleme direnci kapasitesinin
esik degerine (p29005) ulasti.

Harici frenleme direncini degistirin.

Yavaslama siresini artirin.

A52902: Hizli durus (EMGS)
eksik

Mesaj sinifi: Genel sirlici
arizasi (19)

Dijital giris (EMGS) kapatildiktan sonra
servo aclk gergeklestirin.

Dijital girisi (EMGS) agin ve sonrasinda servo
acik gerceklestirin.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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A.1 Genel bakis

SINAMICS V90 servo sdrticiileri ve SIMOTICS S-1FL6 servo motorlari baglayan kablolar, servo
stirlict sisteminin 6nemli bilesenleridir. Sistemin istikrarli ve glivenilir bir sekilde calismasi igin
bu parcalar temel 6neme sahiptir.

Siemens kablo montaj parcalarini ve konnektérlerini kullanmaniz énerilir. Tim Siemens kablo
montaj parcalari ve konnektorleri CE standartlari ve EMC gerekliliklerine gore test edilmistir ve
bunlarla uyumludur. Siemens Uriinii olmayan, 6r. kendi imal ettiginiz kablolari veya lg¢linci
bir tarafin kablolarini kullanirsaniz, Siemens, V90 servo sirtici ve 1FL6 servo motordan
olusan tahrik sisteminin CE standartlarini karsilayacagini garanti etmez. Sirticli sisteminde
Siemens Urind olmayan kablolari kullaniyorsaniz ve siirticti sisteminin CE uyumlu bir ortamda
calistinlmasi gerekiyorsa, surlict sistemi sertifikasl icin yeniden basvurmaniz gerekir.

Siemens, ornedin 6zel bir kablo uzunlugu gerekiyorsa kablolari kendinizin monte etmenize
izin verir; bu nedenle Siemens kablolarin ve konnektérlerin monte edilmesi icin talimatlari
saglamaktadir. Bununla birlikte Siemens sizin yaptiginiz kablolarin CE standartlarini ve EMC
gereksinimlerini karsiladi§ini garanti etmez. Kablolari kendiniz yaparken, bu bélimdeki
montaj prosedirlerine uymaniz gerekir. Ayrica, bu bolimdeki kablo teknik verilerine ve
bilgilerine gore uygun aletler, ham kablolar ve Siemens konnektorleri hazirlamaniz gerekir.

Siemens sizin yaptiginiz kablolarin performansini garanti etmez. Kendi imal ettiginiz
kablolarin kullaniimasindan dolayi cihazda (strliclilerde, motorlarda) olusabilecek hasarlar
garanti kapsaminda degildir.

Calisma gereksinimleri
Kabloyu kendiniz yaptiginizda, asagidaki gerekliliklere uyun:
* Montaj yetkili personel tarafindan yapilmahdir

e Kablolari lehimlemek veya biikmek ve islem kalitesini saglamak icin uygun aletler kullanin

Kablo ve konnektor gereksinimleri
e Kilifli ham kablolar kullanin

Glc kablolari ve enkoder kablolari kilifli kablolar olmali ve kilif kapsama alani Siemens
gereksinimlerine uygun olmahdir.

¢ Sadece Siemens konnektorlerini kullanin

Kablo ve konnektdr gereksinimleri hakkinda daha fazla bilgi icin, "MOTION-CONNECT 300
kablolar ve konnektorler (Sayfa 43)" ve "Teknik veriler - kablolar (Sayfa 79)" Boliimlerine
bakiniz.
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A.2 Sdrtici tarafindaki kablo terminallerinin/konnektérlerin montaji

Montaj gereksinimleri

Bu bolimdeki montaj prosediirlerine ve asagidaki kilit noktalara dikkat edin:

* Kablolarin siyrilmasi

Kablolarin dis kilifini ¢ikardiktan sonra, tiim iletkenlerin diizglin ve diiz oldugundan emin

olun.

X
cm

A

e

R

oA

* Konnektorlerde kullanilmayan pinlerin islenmesi

Kilifli tel ile konnektordeki kullaniimayan pim arasinda kisa devreyi dnlemek icin,
kullanilmayan tim pimleri 1siyla bliziisebilir tiiplerle kapatin.

e Kablo kiliflarinin baglanmasi

Surlcu tarafindaki enkoder konnektorlerini monte ederken, kablo kiliflari topraklama

plakasina ve sonra da mahfazaya baglanmahdir.

A.2 Siruci tarafindaki kablo terminallerinin/konnektorlerin montaji
A.2.1 Gli¢ terminali montaji
Prosediir |Resim

200 V varyanti: FSA, FSB, FSC, FSD
400 V varyanti: FSAA, FSA

1.

Kablonun dis kilifini cikarin.

1205 mm -
2. Kablodan yalitimi ¢cikarin. =102 mm
3. Soyulan ucu kablo ucunun icerisine takin. g 1022 mm
4. Ucg kisimlar icin bir sikistirma aleti kullanarak
kablo ucunu sikistirin. 120+5 mm
e a>11mm
= b=10mm b
@ c>1mm |C
[ [ =
(4) d
W@ d=8mm ‘
[ [ [mm o
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Prosediir | Resim
400 V varyanti: FSB, FSC

1. Kablonun dis kilifini cikarin.

12045 mm
2 o /——- e 10+2 mm
3. Soyulmus ucu kirek terminale takin. ~ —""" 10+£2 mm
4. Kablo kulaklariicin bir sikistirma aleti kullanarak

.. . . 200+5 mm
kiirek terminali sikistirin. (Not: Disarida kalan
kablolari kalay ile kaplayin.)

. Kablodan yalitimi cikarin.

e a=6mm

—107mm

:l: EDC
O F==[11C
0 1T
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A.2 Sdrtici tarafindaki kablo terminallerinin/konnektdrlerin montaji

A.2.2 Enkoder konnektorii montaji

Tlm pano Olgilerindeki sirdciler icin strticl tarafindaki enkoder konnektériintin temel
montaj prosedirleri aynidir. Dikkat etmeniz gereken tek sey mutlak enkoder konnektérii ve
artimh enkoder konnektori icin farkli sinyal baglantilarinin kullanildi§idir.

Kablodan yalitimi 1 mm
cikarin 9

Kablonun kilifini 20 mm Qﬁ
cikarin . e
Koruma kablosunu 8 mm yukari Isi ile buzusen tlpleri nceden
déndiirin monte edin
INoT e e e e e e e e e e e e e e e e ==

DIKKAT !
Koruma kablosu ile enkoder konnektoériiniin I
kullanilmayan pini arasinda kisa devrenin neden oldugu !
siiriicii hasan I
Koruma kablosu ile monte edilecek olan enkoder
konnektérundn kullaniimayan pini arasinda kaza eseri bir
kisa devre olusabilir. Bu slrictiniin hasar gérmesine neden
olabilir.

1
I fazla bilgi icin bkz. B6lim "Enkoder ara birimi - 1
1
1
1
1
|
1
I Koruma kablosunu enkoder konnektériine baglarken dikkatli
|
1
1
|
1
1
|
1

e IXe o ________
/' 0

1
I Farkli enkoderlerin kablolalamasina iliskin daha !
1
1

olun.
Konnektéri lehimleyin

1
1
1
1
1
1
1
1
1
Toprak saci :
1
1

Tum pinleri 1si ile buzisen
tuplerle kaplayin

Vidayi sikistirin (]
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A.2 Siirticii tarafindaki kablo terminallerinin/konnektérlerin montaji

DiKKAT

Koruma kablosu ile enkoder konnektériiniin kullanilmayan pini arasinda kisa devrenin
neden oldugu siiriicii hasari

Koruma kablosu ile monte edilecek olan enkoder konnektoriintin kullaniimayan pini
arasinda kaza eseri bir kisa devre olusabilir. Bu siirlictinlin hasar gérmesine neden olabilir.

¢ Konnektérli monte ederken, kilifli kabloyu enkoder konnektériine baglarken dikkatli
olun.

A.2.3 Fren terminal montaji

Bir fren terminalinin montaji, 200 V degisken servo slirliciintin glic baglantisi icin aciklanan ile
ayni prosediri takip eder. Ayrintilar icin bkz. Bélim "Gig terminali montaji (Sayfa 356)".
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A.2 Sdrtici tarafindaki kablo terminallerinin/konnektdrlerin montaji

A2.4 Ayar noktasi konnektoéri montaji

9 Kablodan yalitimi 1 mm ¢ikarin

Kablonun kilifini 20 mm g¢ikarin

Koruma kablosunu 8 mm yukari
déndarin

| DIKKAT

| Kullanilan tim pinlere 1si ile buziisen tupler takmanizi neririz. Ayar
noktasi kablo konnektériiniin asagidaki pinleri kullanilip
kullaniimadiklarindan bagimsiz olarak isi ile bliziisen borular ile monte
edilmelidir. Bunlar pin 15, pin 16, pin 40, pin 41, pin 42 ve pin 43'dir.

DIKKAT

Koruma kablosu ile ayar noktasi kablosu konnektoériiniin
tizerindeki pinler arasinda kisa devrenin neden oldugu siiriicii
hasari

Koruma kablosu monte edilecek olan ayar noktasi kablo konnektéru
Uzerinde yukaridaki pinlere kaza eseri kisa devre yapabilir. Bu

| Kaynak
|

|

|

|

| surGclinin hasar gérmesine neden olabilir.
|

|

|

|

|

tabancasi

Konnektéri lehimleyin

Koruma kablosunu ayar noktasi kablo konnektériine baglarken dikkatli
olun.

6 ?/ Vida

Pinleri i1s1 ile buzusen tlplerle
kaplayin

Aliminyum folyo

Muhafazayi takin

Vidayi sikistirin
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A.2 Siirticii tarafindaki kablo terminallerinin/konnektérlerin montaji

DiKKAT

Koruma kablosu ile istenen deger konnektoriiniin kullaniimayan pini arasinda kisa
devre sonucu olusan siirticii hasari

Koruma kablosu ile monte edilecek olan ayar noktasi konnektorii arasinda kaza eseri bir kisa

devre olusabilir. Bu stirliciiniin hasar gérmesine neden olabilir.

e Konnektorli monte ederken, kilifli kabloyu istenen deger konnektoriine baglarken dikkatli
olun.
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A3 Kablo konnektorlerinin motor tarafina montaji
A.3.1 Guc¢ konnektorii montaji

Diisiik ataletli motorlar icin kullanilan gii¢ kablosu (SH20, SH30, SH40)

Kablonun kilifini 30 mm ¢ikarin

)

=

Kablodan yalitimi 4 mm ¢ikarin

Kaynak tabancasi —_,.

Terminalleri lehimleyin

TUim korumayi kesin

"Klik"
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A.3 Kablo konnektérlerinin motor tarafina montaji

Diiz konektorlii motorlarda kullanilan enerji kablosu (yiiksek ataletli motorlar)

Patlatilmis gérinim

o

Maks. 4 mm

v

— —
=1,

360 derece konnektdr déniistini
kolaylastirmak igin kabloyu uygun bir
uzunluga uzatin

Gug¢ konnektdri montaj prosediri

@ Metal kenar boyunca kesin

Aliminyum folyoyu ve plastik
doldurucuyu kablodan ¢ikarin

%

Kalay-kaplama

A \ Kalay-kaplama

vl

(IPC/WHMA-A-620'ye uygun)
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A.3 Kablo konnektérlerinin motor tarafina montaji

Acili konnektorlii motorlarda kullanilan gii¢ kablosu (diisiik ataletli motorlar SH50 ve
yliksek ataletli motorlar)

Patlatiimis gérinim

Enkoder konnektérti montaj prosediru

PE: 38 mm
@ @ Digerleri: 37 mm

Sari-yesil,
en uzun kilifa —

T "KIlik" -—_ -
9 A Q
&/
A Kare yuvaya hizalayin! A ince yuvaya hizalayin!
0 Kapat @
i —> —
®

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
364 isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010



Ek

A.3.2 Enkoder konnektorii montaji

A.3 Kablo konnektdrlerinin motor tarafina montaji

Diisiik ataletli motorlar icin kullanilan artimli enkoder kablosu (SH20, SH30, SH40)

Kablonun kilifini 30 mm ¢ikarin

Koruma ve kablo uzerine isi ile buziisen
tupleri 5nceden monte edin

Pinleri konnektdre takin ve isi ile buzisen
tupleri sabitleyin

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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A.3 Kablo konnektdrlerinin motor tarafina montaji

Diisiik ataletli motorlar icin kullanilan mutlak enkoder kablosu (SH20, SH30, SH40)

o Kablodan yalitimi 5 mm 9

cikarin

edin

Korumayi 10 mm kaldirin
Tam pinleri 1si ile bazisen tiplerle

6 Kilif tutma yeri 10 mm kaplayin

Kablo
Bakir folyoyu kablo gévdesine sarin

8

Muhafazayi takin Vidayt sikistinin
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A.3 Kablo konnektérlerinin motor tarafina montaji

Diiz konektorlii motorlarda kullanilan enkoder kablosu (yiiksek ataletli motorlar)

Patlatiimis gérinim

Enkoder konnektdri montaj prosediirii

g @ @ Baski
—  — 48*5 mm

B=mprn / ~—/

Maks. 4 mm e Metal kenar boyunca kesin

Aliminyum folyoyu ve plastik
doldurucuyu kablodan g¢ikarin. Kalay-kaplama Kalay-kapfama

3 mm i
(IPC/WHMA-A-620'ye uygun)

Kahverengi
Gri

Pembe \

Siyah&kirmizi
Mavi&mor Pembe
o / Sarn Sari \*

Siyah&kirmizi
Mavi&mor

Artiml enkoder TTL 2500 ppr Mutlak enkoder tek dénﬁslﬁ 21-bit
Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit gok
donusli

_______________________________________

A ince yuvaya
hizalayin!

SW 20
M =5 Nm
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A.3 Kablo konnektérlerinin motor tarafina montaji

368

Acili konnekt6rlii motorlarda kullanilan enkoder kablosu (diisiik ataletli motorlar SH50
ve yiiksek ataletli motorlar)

Patlatiimis gérinim

Enkoder konnektérti montaj prosediru

(2)

>

\o/ 4'0 Metal kenar boyunca kesin

: Beyaz )

) Kahverengi Siyah&kirmiz|

@ Sikistirma aleti . —
Pembe \

(%]
[
=

I
I
I
I
I
L

@—»

"KIik" Ag @

Not

Hangi enkoder konnektorii tipi olursa olsun (artimli veya mutlak), ayni gériiniimde olmalari
durumunda montaj proseddrleri aynidir.
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A.3 Kablo konnektdrlerinin motor tarafina montaji

A.3.3 Fren konnektorii montaji

Diisiik ataletli motorlar icin kullanilan fren kablosu (SH20, SH30, SH40)

Bir fren terminalinin montaji, bir enerji konnektord icin agiklanan prosediri takip eder.
Ayrintilar icin bkz. B6lim "Glg¢ konnekt6rii montaji (Sayfa 362)".

Diiz konektérlii motorlarda kullanilan fren kablosu (yiiksek ataletli motorlar)

Bir fren terminalinin montaji, diiz konnektorli motorlar icin kullanilan enkoder konnektori
icin aciklanan proseddir(i takip eder. Ayrintilar icin bkz. B6lim "Enkoder konnektdrii montaji
(Sayfa 365)".

Acih konnektorlii motorlarda kullanilan fren kablosu (diisiik ataletli motorlar SH50 ve
yliksek ataletli motorlar)

Bir fren terminalinin montaji, acih konnektdrli motorlar icin kullanilan enkoder konnektéri
icin aciklanan proseddri takip eder. Ayrintilar icin bkz. B&lim "Enkoder konnektdrii montaji
(Sayfa 365)".
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A.4 Motor secimi

A4 Motor secimi
A.4.1 Secim prosediiri

1. Mekanizma tipi ile birlikte bilyal vida ucu, capi, ilerlemesi ve disli capi gibi mekanik parcalar
ile ilgili detayli verileri belirleyin. U¢ mekanizma tipi asagida gosterilmistir:

M ) ' l
TOOOO0D W Ooooooo
(o) ey
N3
C(z \1\)
Bilyali vida
M
M
Kayisli iletim o
Kremayer velveya disli

2. Hizlanma siiresi (ta), sabit hareket stiresi (tu), yavaslama siiresi (ta), durus siresi (ts), cevrim
sliresi (tc) ve hareket mesafesi (L) gibi parametreler dahil olmak Uizere ¢alisma dlizenini
belirleyin.

Hiz

o

ta ¢ tu ) td ts Zaman
‘ tc -

3. Yk ataletini ve atalet oranini hesaplayin.
Atalet orani, ylk ataleti secilen motorun rotor ataletine béllinerek bulunabilir. Atalet birimi x
10*kg-m2'dir.

v

4. Hizi hesaplayin.
Hizi hareket mesafesi, hizlanma siiresi, yavaslama siiresi ve sabit hareket stiresini kullanarak
hesaplayin.

5. Torku hesaplayin.
Torku ytik ataleti, hizlanma stiresi, yavaslama siiresi ve sabit hareket stiresini kullanarak
hesaplayin.

6. Motoru secin.
Adim 3 ile adim 5 arasindaki verilere eslesen motoru segin.
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A.4.2 Parametre tanimi

Tork

e Torku toplayin: Calisma halindeki bir motorun ihtiya¢c duydugu maksimum tork anlamina
gelir, bu da genel olarak motorun maksimum torkunun %80'inin altindadir. Tork negatif
bir deger oldugunda, rejenaratif direncler gerekebilir.

e Hareket torku ve torkun durus sirasinda tutulmasi: Uzun sireli calisma halindeki bir
motorun ihtiyac duydudu tork anlamina gelir, bu da genel olarak motorun nominal
torkunun %80Q'inin altindadir. Tork negatif bir deder oldugunda, rejenaratif direncler
gerekebilir.

e Etkin tork: Servo motor mili Gizerindeki bir esdeger degere cevrilen stirekli etkin ylk torku
anlamina gelir, bu da genel olarak motorun nominal torkunun %80'inden daha azdir.

Hiz

Maksimum hiz: Motorun ¢alisma halindeki maksimum hizi anlamina gelir, genel olarak
nominal hizdan dustiktlr. Motor maksimum hizda calistiginda, torkuna ve sicaklik artisina
dikkat edin.

Atalet ve atalet orani

Atalet, belirli bir fiziksel durumu korumak icin gereken kuvvet anlamina gelir. Atalet orani
motorlarin dinamik tepki performansini gosterir. Atalet orani ne kadar diisiikse, motorun
performans tepkisi de o kadar iyi olur.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
isletme kilavuzu, 08/2023, A5E38931446-010 371



Ek

A.4 Motor secimi

Tipik yiik atalet esitlikleri

Merkez lizerinde doniis
ekseni

Merkez tizerinde donts
ekseni

Mekanizma Esitlik Mekanizma Esitlik
[ ' w
& J=— (a2+b?) @ J=—L D?+D))
a o 12 8
/X W: Kiitle (kg) W: Kiitle (kg)
a: Uzunluk (m) D1: Dis cap (m)
b: Genislik (m) D2: Ic cap (m)

)= w4 R

W: Kitle (kg)

a: Uzunluk (m)

b: Genislik (m)

R: Donls ¢apl (m)

G

W
J=——(D"+8R?
8
W: Kitle (kg)

D: Calisma parcasi ¢apl (m)
R: Dons ¢apl (m)

W: Kitle (kg)
D: Kasnak carki capi (m)

W- P’
J= + Jb
412
W: Kitle (kg)
P: Ug (m)
Jo: Bilyall vida ataleti (kg-m?)

2

J= W.(%)wp

W: Kitle (kg)
D: Kasnak carki capi (m)
Jp: Kasnak ataleti (kg-m?2)

Kasnak ile asilan cisim

Azaltma parcasi

2
n
J= Ji-—- 2
nz
W: Kitle (kg)

ni/nz: Her bir motorun hizi
(devl/dak)

J11J2: Her bir motorun ataleti
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Secim ornekleri

A.4 Motor secimi

Bu kisim, motor secim prosediiriini gostermek icin bir bilyal vida mekanizmasi

kullanmaktadir.

Ornek veri

Asagidaki tablo bilyali vida mekanizmasi ve calisma diizeni ile ilgili verileri listelemektedir.

Cahisma parcasi agirhgi

Bilyali vida malzeme yogunlugu
Bilyali vida uzunlugu

Bilyali vida capi

Bilyali vida adimi

Mekanik verim

Kaplin ataleti (tedarikginin trlin katalo§una bakin)
Hizlanma stiresi

Sabit hareket stiresi

Yavaslama siresi

Cevrim siresi

Hareket mesafesi

Yercekimi hizlanmasi
Surtiinme katsayisi

Hiz hesabiu:

Maksimum hareket hizi:

2-L 2x0.5

max = =0.588m/s
t,+2-t, +t, 0.15+2x0.7+0.15

Kuvvet, adim agisi ve siirtiinme acisi hesaplamasi

Slrtiinme kuvveti:

Fy=pu-W-g2=0.025x40%x9.81=9.81N

Hizlanma kuvvetilyavaslama kuvveti:

Fo=F = Lo 40,9988 _ 560y
1 0.15

a

Bilyali vida adim acisi:

a, = arctan—~— = arctan _004 0.308rad
7B, 3.14x0.04
Bilyali vida slrtiinme acisi:
~ A ~ 0.04
frarctan g g~ G AN 3 04500
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W
p
Bi
Bd
Bp
By
.JC
ta
tU

— 0.308 =0.0321rad

40 kg

7,9 x 103 kg/m3
2m

0.04 m

0.04 m

0,9

20 x 106kgm?
0,15s

0,7s

0,15s

2s

0.5m

9,81 m/s?
0.025
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A.4 Motor secimi

Hizlanma ve yavaslamada bilyali vida ve kaplin icin torklarin hesaplanmasi

Vmax degerinde bilyali vidanin agisal hizi:

o =2V 2XBIAX0I88 o,y
B 0.04

P

Maksimum dons hizi:

@60 92.316x60

n for max
" 2. 2x3.14

=882rpm
Bilyali vida agisal hizi:

w

max B

Bilyali vida agirligi:

2
B, =p.”.(%j B =7.9><103><3.14><(0'§4

2
j %2 =19.84kg

Bilyali vida atalet momenti:

J,= B B} = 1984 004 = 0.00397kgnm’
8 8

Bilyali vida + kaplin atalet momenti:

J

B+c

=J,+J,=0.00397+0.00002 = 0.00399kgn’

Bilyali vida + kaplin hizlanma torku ve yavaslama torku:

M,..=M,..=J,. -a,=0.00399x615.44 = 2.46Nm

Motorun 6nden secilmesi
Hesaplanan torklari baz alarak eger 1FL6062 motoru secersek:
nn = 2000 dev/dak, Mn = 4,78 Nm, Jmotor = 1,57 x 103 kgm?

Bu durumda atalet orani:
Jiws Iy +Jy  0.00399+0.0016
J 1.57x107°

motor

=3.57

motor

Burada, Jw is parcasinin atalet momentidir:

2

Jy=W B, 40 0.04 0.0016kem’
= . = X =
v 472 el e
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A.4 Motor secimi

Sabit hareket fazi sirasinda motor torklarinin hesaplanmasi

M

motor

= F,- % ~tan(a, + f)=9.81x 0;’4 xtan (0.308+0.0318) = 0.069 Nm

Hizlanma ve yavaslama sirasinda motor torklarinin hesaplanmasi

Motor icin hizlanma torku ve yavaslama torku:

M,

amotor

M, J,

dmotor motor

= 1.57x107x 615.44 = 0.97Nm

Hizlanma sirasinda motor torku:

M,

motor — 1 4amotor

+ M

aB+c

+(F, +FR)~%~tan(aB+,8)

=0.97+2.46+(156.8+9.81)x 0';)4 xtan(0.308+0.0318) = 4.6 Nm

Yavaslama sirasinda motor torku:

Mmo/or = _Mdmotor - MdB+c +(_F‘d +FR )* % tan(aB +ﬁSlgn(+)*)
=-0.97-2.46+(-156.8+9.81) x— asy tan(0.308—0.0318) = —4.26 Nm
* EJer parantez icerisindeki ifade eksi isarete sahipse, 3 isareti eksi olarak degisir
Son secim

Yukarida hesaplanan hiz, tork ve atalet oranina uygun sekilde 1TFL6062 motoru uygundur.
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A.5 Fanlarin degistirilmesi

A.5 Fanlarin degistirilmesi

Strlciden fani gikarmak icin asagida gosterilen sekilde devam edin. Fani yeniden takmak icin
ters sira ile devam edin. Fan yeniden takilirken, fan Gzerindeki ok semboliiniin (resimde B)
fan govdesi yerine siriicliye dogru baktigindan emin olun.

Fanin degistirilmesi (6rnek)
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ABD'de makine glivenligi, 252
Aksesuarlar
Filtre, 52
Frenleme direnci, 51
Mikro SD kart/SD kart, 58
MOTION-CONNECT 300 kablo ve konnektér, 45
SigortalE tliri kombine motor kontrol cihazi
USB kablosu, 46
Yedek fanlar, 58
Amaclar, 243
Ana devre kablolari
Motor gliciiniin baglanmasi - U, V, W, 120
ANSIB11, 254
Ariza olasihgi, 258
Ariza ve alarmlar konusunda genel bilgiler, 323
Avrupa'da makine guvenligi, 244
Ayar
Ayar yontemleri, 265
Dinamik faktor yapilandirmasi, 268, 273
Gergek zamanlh otomatik ayar, 272
Manuel ayar, 276
Servo kazanclari, 264
SINAMICS V-ASSISTANT ile ayar, 266
Ayarlanan parametreleri servo strticliden bir mikro SD
karta/SD karta kopyalayin, 171
Ayarlanan parametreyi bir mikro SD karttan/SD karttan
surliclye kopyalayin, 172
Aygit yaziimini glincelleyin, 173

B

Baglanti
24 V glic kaynagi/STO, 132
Harici bir frenleme direncinin baglanmasi, 138
Bir parametre dederinin degistirilmesi, 164
Parametre degerinin bir shift fonksiyonu ile
ayarlanmasi, 165
Parametre degerinin dogrudan ayarlanmasi, 164
Bir parametrenin "P ALL" meniisiinde aranmasi, 166
Birlestirilmis Avrupa Standartlari, 245
BOP genel bakis, 155
BOP islemleri
Digme fonksiyonlari, 160
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Calisma ekrani, 162

Capraz bloklar, 205

Capraz hareket gorevi
Reddetme, 206

D

Dahili pozisyon kontrol modu (IPos)
Mekanik sistem ayari, 187
Yazilim pozisyon limiti, 191

Devreye alma
ilk devreye alma, 149

DIN EN ISO 13849-1, 248

Dijital cikislar, 126
Kablolama, 127

Dijital girisler, 125
Kablolama, 125

E

Ekipman dizenlemeleri, 255
EN 61508, 250
EN 62061, 248
EPOS
Capraz bloklar, 205

F

Fazla hareket, 190
Fonksiyon listesi, 59
Fonksiyonel giivenlik, 244

G

Geri tepme telafisi, 189

Guvenlik ile ilgili kontrol cihazlarinin kullaniimasi igin
standartlar, 246

Glvenlik saglamak icin tekrarli islem, 251

H

Hatalar ve alarmlar arasindaki farklar, 325
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Hatalar ve alarmlar icin BOP islemleri, 326
Alarm gosteriminden ¢ikilmasi, 326

Alarmlarin gosterimi, 326

Hata gosteriminden ¢ikilmasi, 326

Hatalarin gosterimi, 326

Hatalarin onaylanmasi, 327
Hiz kontrol modu

Rampa fonksiyonu jeneratord, 218
Hiz limiti, 215

Genel hiz limiti, 216

J

Japonya'da makine glvenligi, 255

K

Kablo kiliflarinin baglanmasi, 115
Kablolama ve baglanti
Kablo yonlerinin ayarlanmasi, 116
Kalan risk, 252
Kesik calistirma fonksiyonu, 168
Kesik calistirma hizi, 168
Kesik calistirma torku, 168

L
LED durum gostergeleri, 156

M

Makine yonergesi, 244
Motor donis yonu, 175
Motor secim yontemi, 370
Motor siniflandirma etiketi, 33
Motor tutma freni, 138

ilgili parametreler, 143
Motorun montaji

Montaj yoni, 90

Motor olciileri, 92

N

NFPA 79, 254
NRTL, 253

0
OSHA, 253
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Uriin hakkinda bilgi edinme, 3

P

Parametre setinin varsayilana ayarlanmasi, 170
Parametrelerin servo siirlicliye kaydedilmesi, 169

R

Referanslama

Referanslama modlari, 192

Rezonans supresyonu, 277
Rezonans supresyon fonksiyonunu
etkinlestirme, 278
Rezonans supresyonlu, manuel ayarlama
(p29021=0), 279
Rezonans supresyonlu, tek tusla otomatik ayar
(p29023.1=1), 278
Rezonans supresyonlu, tek tusla otomatik ayar
(p29024.6=1), 279

Risk analizi, 250
Risk azaltma, 252

S
Safe Torque Off

Fonksiyonel 6zellikler, 260
STO secilmesilsecimin kaldiriimasi, 261
Tepki verme stiresi, 262

Safety Integrated fonksiyonu, 255

Sertifika, 256

Servo KAPALI iken durdurma yéntemi, 176
Bosta yavaslama (OFF2), 176
Hiz kesme (OFF1), 176
Hizli durus (OFF3), 177
Sifir pozisyonu ayarlayin, 174
SINAMICS V90 PN BOP fonksiyonlarina genel bakis, 167
Sistem baglanti semalari, 111
Surlict asir yuk kapasitesi
%300 asiri yiiklenme kapasitesi, 176
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Teknik veriler
Kablolar, 79
Temel pozisyonlama (EPOS)
Dogrusal/modiler eksen, 188
Tepki verme sliresi, 258
Titresim karakteristigi, 75
Titresim siddeti asamasi, 74
Tork kontrol modu
Dahili hiz limiti, 216
Tork limiti, 216
Dahili tork limiti, 217
Genel tork limiti, 217
Tork limitine ulasildi (TLR), 217
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