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Yasal bilgi ve uyarilar

ikaz bilgisi konsepti

Bu kullanma kilavuzu, kendi glivenliginiz ve mal kaybi veya zarar olusmasini énlemek icin dikkat etmeniz gereken
bilgi ve uyarilar igermektedir. Kisisel glivenliginiz ile ilgili bilgi ve uyarilar bir ikaz tiggeni ile belirtiimistir, genel mal
hasari ile ilgili bilgi ve uyarilar igin ise ikaz ti¢ggeni kullanilmamistir. Tehlike kademesine bagl olarak, ikaz bilgi ve
uyarilari, en énemliden daha az énemlilere gére, asagidaki sekilde siralanmistir.

/N\TEHLIKE

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

/\ikaz

eger bildirilen dikkat etme dnlemlerine uyulmazsa, 6lim veya adir yaralanma olabilece@i anlamina gelir.

/\DIKKAT

eger bildirilen dikkat etme dnlemlerine uyulmazsa, hafif yaralanma olabilecegi anlamina gelir.

DIKKAT

eger bildirilen dikkat etme dnlemlerine uyulmazsa, mal hasari olabilece@i anlamina gelir.

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

Yetkili personel

Bu dokiimantasyon icinde agiklanan uriinl/sistemi sadece ilgili gérev icin uygun nitelikte olan kalifiye personel
kullanabilir. Uriiniin/Sistemin kullanimi esnasinda ilgili géreve iliskin dokiimantasyona ve 6zellikle bu
dokiimantasyon icinde belirtilen giivenlik ve uyari bilgilerine dikkat edilecektir. Kalifiye personel, gerekli egitime ve
deneyime sahip oldugundan bu drinleri/sistemleri kullanirken riskleri fark edebilecek ve olasi tehlikeleri
6nleyebilecek bilgiye sahiptir.

Siemens driinlerinin amaca uygun kullanimi

Markalar

Lutfen sunlara dikkat ediniz:

/\IiKkAZ

Siemens Urlinleri sadece katalogda ve ilgili teknik dokiimantasyonda 6ngorilmus kullanim durumlari igin
kullanilmalidir. Eger yabanci Urlinler ve yabanci bilesenler kullanilirsa, bu uriin ve bilesenler Siemens tarafindan
tavsiye edilmis ya da kullanimina izin verilmis olmahdir. Uriinlerin kusursuz ve giivenli kullanimi igin, gerektigi
sekilde tasinmasi, gerektigi sekilde depolanmasi, yerlestiriimesi, montaji, kurulmasi, devreye sokulmasi,
kullaniimasi ve muhafaza edilmesi ya da onarilmasi sarttir. izin verilen gevre kosullarina uyulmahdir. ilgili
dokiimantasyonlarda verilen bilgi ve uyarilara dikkat edilmelidir.

Tescil ibaresi ® ile isaretlenmis tim isim ve tanimlar, tescil edilmis Siemens AG markalaridir. Bu yazidaki diger
isim ve tanimlar, Uglinci kisiler tarafindan kendi amaglari igin kullaniimalari halinde sahiplerinin haklarina tecaviz
edilmis olmasi s6z konusu olabilecek markalar olabilir.

Sorumluluk Ustlenmeme mesuliyeti

Bu yazinin igerigini, 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 dizeltmeler yazinin
muteakip baskilarina islenmektedir.
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Temel glvenlik talimatlari 1

1.1 Genel guvenlik talimatlar

/N\ikaz

8.

Calismalar tamamlandiktan sonra, tersi sirayla devam ederek ¢alismaya hazir olma
durumunu tekrar elde ediniz.

Diger enerji kaynaklar nedeniyle elektrik garpmasi tehlikesi ve hayati tehlike

Gerilim altindaki pargalara temas etmeniz 6lim veya agir yaralanma ile sonuglanabilir.

Yalnizca gerekli yetkinlige sahipseniz elektrikli cihazlar Gzerinde ¢alisma
gerceklestiriniz.
Calismalar sirasinda Ulkeye 6zgu glivenlik kurallarina uyunuz.

Guvenligin saglanmasi i¢in genel olarak su adimlar gecerlidir:
1.
2.

Devre disi birakma igin hazir olunmalidir. islemle ilgili olan tiim kisiler bilgilendirilmelidir.

Tahrik sistemi gerilimsiz duruma getirilmeli ve tekrar ¢alismaya karsi emniyete
alinmalidir.

Uyari levhalarinda belirtilen desarj stresi kadar bekleyiniz.

Tdm gug baglantilari birbirlerine ve koruyucu iletken baglantisina karsi gerilim akisi
kesilmesi bakimindan kontrol edilmelidir.

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

Diger tim enerji kaynaklarini tanimlayiniz, érn. basingli hava, hidrolik veya su. Enerji
kaynaklari gtivenli bir duruma getirilmelidir.

Dogru tahrik sisteminin tamamen kilitlendiginden emin olunmahdir.

/\ikaz

Yiksek empedansli besleme sebekelerinde elektrik carpmasi ve yangin tehlikesi

Cok kiguk kisa devre akimlari, koruma donanimlarinin tetiklenmemesine veya ¢ok geg
tetiklenmesine ve bu durumda elektrik garpmasina veya yangina neden olabilir.

iletken-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 igin gereken kisa

devre akimina ulasiimiyorsa ek olarak bir kagak akim koruyucu tertibati (RCD)
kullaniimahdir. Gerekli kisa devre akimi 6zellikle TT aglarinda ¢ok dusuk olabilir.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Temel glivenlik talimatiari

1.1 Genel gtivenlik talimatiar

> b b b

/N\IKaz

Diisiik empedansli besleme sebekelerinde elektrik carpmasi ve yangin tehlikesi

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

e Konvertdrin sebeke baglanti noktasindaki etkilenmemis kisa devre akiminin, kullanilan
koruma donaniminin kapatma kapasitesini (SCCR (kisa devre akim degeri) veya Icc)
asmadigindan emin olun.

/N\ikaz

Topraklamanin eksik olmasi elektrik garpmasina neden olabilir

Koruma sinifi | olan cihazlarda topraklama hatti baglantisinin eksik veya yanlis yapilmasi
nedeniyle gévdede veya agiktaki parcalarda tehlikeli gerilimler mevcut olabilir, bunlarla
temas edilmesi agir yaralanmalara veya 6lime neden olabilir.

e Cihazi usuliine uygun bigcimde topraklayiniz.

/\ikaz

Uygun olmayan bir akim beslemesi baglantisinda elektrik carpmasi tehlikesi s6z konusudur

Uygun olmayan bir akim beslemesi baglantisi durumunda, temas edilen pargalar tehlikeli

gerilim altinda bulunabilir ve adir yaralanmalara veya 6liime neden olabilir.

e Elektronik yapi gruplarindaki tim baglantilar ve terminaller igin yalnizca SELV (SELV =
Safety Extra Low Voltage - Glivenlik Ekstra Diistik Gerilim) veya PELV (PELV =
Protective Extra Low Voltage - Koruyucu Ekstra Distik Gerilim) ¢ikis gerilimleri sunan
akim beslemeleri kullaniniz.

/\ikAz

Hasarli motorlar veya siiriiciler 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 ¢alisma sirasinda teknik veriler icerisinde belirtilen limit degerlere
uyum saglandigindan emin olun.

e Hasarli bir motoru veya cihazi kullanmayin.

/\ikAz

Kablo blendajlari mevcut degilse elektrik carpmasi tehlikesi mevcuttur
Kapasitif asiri értisme nedeniyle hat yalitim kiliflari takilmadiginda hayati tehlike yaratacak
temas gerilimleri olusabilir.

e Hat yalitim kiliflarini ve kullaniimayan hatlarin tellerini en azindan bir taraftan
topraklanmis gévde potansiyeline baglayiniz.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Temel glivenlik talimatiari

1.1 Genel gtiveniik talimatiar

/\IKaAz

Isletim sirasinda fig-priz baglantisi ayrilirsa elektrik arki s6z konusu olabilir

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

e isletim sirasinda ayriimasina agik bigimde izin verilmis olanlar harig, fis-priz baglantilari
sadece gerilimsiz durumdayken ayriimalidir.

/N\ikaz

Gii¢ bilesenlerinde kalan yiikler nedeniyle elektrik garpmasi tehlikesi mevcuttur

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

e Gerilim olmadigindan emin olmak ve ¢alismaya baslayabilmek i¢in 5 dakika bekleyin.

DIKKAT

Gevsek gli¢ baglantilari nedeniyle maddi hasarlar

Sikma torklarinin yetersiz olmasi veya titresimler, gli¢ baglantilarinin gevsemesine neden
olabilir. Bu nedenle yanginlar, cihaz arizalari veya fonksiyon arizalari ortaya ¢ikabilir.

e TUm glgc baglantilari 6éngdrilen sikma torkuyla sikilmaldir.

e TUm glc baglantilari dizenli araliklarla kontrol edilmelidir, 6zellikle bir nakliye
sonrasinda.

/N\ikaz

Ek cihazlarda yanginin yayiimasi

Bir yangin durumunda, ek cihazlarin muhafazalari yanginin ve dumanin disari gikmasini
Onleyemez. Agir yaralanmalar veya maddi hasarlar s6z konusu olabilir.

e Ek cihazlar uygun bir metal devre dolabina monte edilmelidir, bu sayede kisilerin
yangindan ve dumandan korunmasi saglanir veya ilgili kisiler baska uygun énlemler
alinarak korunmalidir.

e Dumanin sadece kontrolll yollardan gegeceginden emin olunuz.

/\ikaz

Elektromanyetik alanlar nedeniyle aktif implantlarin etkilenme tehlikesi

Konvertoérler galisirken esnasinda elektromanyetik alanlar (EMF) olusturur. Bu nedenle

ozellikle aktif implantlara sahip kisilerin sistemlerin cok yakininda bulunmasi tehlikelidir.

e EMF olusturan bir tesisatin isletmecisi olarak, aktif implant sahibi kisilerin i¢cinde
bulundugu tehlikeleri degerlendirmek sizin sorumlulugunuzdadir. Genel olarak asagidaki
mesafeler yeterlidir:

— Kapali panolar ve izolasyonlu MOTION-CONNECT baglanti hatti ile arada mesafeye
gerek yoktur

— Merkezi olmayan tahrik sistemlerine ve agik panolara 6n kol kadar (yakl. 35 cm
mesafe)

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Temel glivenlik talimatiari

1.1 Genel gtivenlik talimatiar

/0N

/N\IKaz

Kalici manyetik alanlar nedeniyle aktif implantlarin etkilenme tehlikesi

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

e Sizin igin tehlike varsa en az 2 m mesafede durun.

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

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

/N\IKaz

Telsiz cihazlari veya mobil telefonlar nedeniyle beklenmeyen makine hareketi

Bilesenlerin hemen yakininda verici glici > 1 W olan telsiz cihazlarinin veya mobil
telefonlarin kullaniimasi durumunda, cihazda fonksiyon arizalari ortaya ¢ikabilir. Bu
fonksiyon arizalari makinenin ¢alisma guvenligini etkileyebilir ve kisiler i¢in yaralanma veya
maddi hasar tehlikesi ortaya ¢ikabilir.

o ilgili bilesenlerin yakl. 2 m yakinina gelmeniz durumunda, telsiz cihazlar veya mobil
telefonlar kapatiimalidir.

e "SIEMENS Industry Online Support App" (SIEMENS Industry online destek uygulamasi)
sadece cihaz kapaliyken kullaniimalidir.

DIKKAT

Cok yiksek gerilimler nedeniyle motor izolasyonunda hasar

Topraklanmis dis iletkenli sebekelerdeki isletimlerde veya IT aginda toprak kagagdi olmasi
durumunda, toprak yénindeki ylksek gerilim nedeniyle motor izolasyonu hasar goérebilir.
izolasyonlari topraklanmig dis iletkenle isletim igin tasarlanmamis motorlar kullaniyorsaniz
asagidaki énlemleri almalisiniz:

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

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

/N\IKaz

Yetersiz havalandirma ¢ikigi nedeniyle yangin

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

« llgili bilesenler icin havalandirma agikliklari olarak belirtilen asgari mesafelere uyunuz.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
ilk galistirma, 12/2018, ASE38931483-005



Temel glivenlik talimatiari
1.1 Genel gliveniik talimatiar

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

Eksik veya okunmayan uyari levhalari tehlikeleri dngérememenize neden olabilir.
Ongoérilemeyen tehlikeler, agir yaralanmalara veya 6lime neden olan kazalara yol acgabilir.

e DoklUmantasyon yardimiyla uyari levhalarinin eksiksiz olup olmadigini kontrol ediniz.
o Eksik uyari levhalari ilgili bilesenlere yerlestiriimelidir, gerekirse ilgili Ulke dilinde.
e Okunmayan uyari levhalarini degistiriniz.

DIKKAT

Usuliine uygun olmayan gerilim/izolasyon kontrolleri nedeniyle cihaz hasarlar

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

e Makinede/sistemde bir gerilim/izolasyon kontroliinden énce cihazlarin elektrik
baglantilarini ayiriniz ¢iinkid tim doéndstirtculer ve motorlar dretici tarafindan yiksek
gerilime karsi kontrol edilmistir ve makine/sistem icinde baska bir kontrol gerekli degildir.

/\ikaz

Aktif olmayan giivenlik fonksiyonlari nedeniyle beklenmeyen makine hareketi

Aktif olmayan veya ayarlanmamis guvenlik fonksiyonlari beklenmeyen makine hareketlerini
tetikleyebilir ve bunun neticesinde agir yaralanmalar veya 6lumler s6z konusu olabilir.

e isletmeye alma isleminden énce ilgili Girlin dokiimantasyonundaki bilgileri dikkate aliniz.

e Guvenlikle iliskili fonksiyonlar igin tim guvenlik iliskili bilesenleri de iceren tim sisteme
yonelik bir gtivenlik degerlendirmesi yurutindz.

e Uygulanan givenlik fonksiyonlarinin sizin tahrik ve otomasyon goérevlerinize uygun ve
devrede oldugunu, ilgili parametrelestirme ile glivenceye aliniz.

e Fonksiyon testi yapiniz.

e Guvenlikle ilgili fonksiyonlarin dogru is akislarini sagladiginizdan emin olmadan énce
sisteminizde gergek Uretime gegcmeyiniz.

Not
Safety Integrated fonksiyonlari igin 6nemli glivenlik uyarilari

Safety Integrated fonksiyonlarini kullanmak istiyorsaniz, Safety Integrated el kitaplarindaki
glvenlik uyarilarina uyunuz.

/N\ikaz

Hatali veya degistirilmis parametreleme nedeniyle makinede hatali fonksiyonlar

Hatali veya degistiriimis parametrelendirme nedeniyle makinede hatal fonksiyonlar
tetiklenebilir, bu durum da yaralanmalara ve élime neden olabilir.

e Parametrelendirmelere yetkisiz erisimi engelleyiniz.

 Olasl hatall fonksiyonlar uygun énlemlerle kontrol altina alinmalidir, érn. ACIL
DURDURMA veya ACIL KAPATMA.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Temel glivenlik talimatiari

1.1 Genel gtivenlik talimatiar

/N\IKaz

Hareketli veya firlayan pargalar nedeniyle yaralanma

Calisma sirasinda hareketli motor pargalarina veya siricu ¢ikis pargalarina ve disari
filamis gevsek motor pargalarina temas edilmesi (6rn. diiz kamalar) ciddi yaralanma veya
Olime neden olabilir.

o Gevsek parcalari ¢ikarin veya disari firlamayacak sekilde sabitleyin.
o Hareketli pargalara dokunmayin.
o llgili gtivenlik korumalarini kullanarak tiim hareketli pargalari koruyun.

/N\ikaz

Yetersiz sojutma nedeniyle yangin

Yetersiz sogutma motorun asiri Isinmasina ve neticede duman ve yangin sonucunda 6lim
veya ciddi yaralanmalara neden olabilir. Bu ayni zamanda daha fazla ariza ve motorlarda
daha kisa servis d6mru ile sonuglanir.

e Motor icin belirlenen sogutma sivisi gereksinimlerine uyun.

/\ikAz

Motorun yanlis calistiriimasi nedeniyle yangin

Hatali galistirildiginda ve bir ariza olmasi durumunda, motor 1sinarak yangin ve dumana
neden olabilir. Bu ciddi ayarlanma veya dlgiimle sonuglanabilir. Ayrica, asir yiksek
sicakliklar motor pargalarina zarar verir ve daha fazla arizaya ve motorlarda kisa kullanim
Omrune neden olabilir.

e Motoru ilgili teknik dzelliklere uygun sekilde galistirin.
e Motorlari sadece etkin sicaklik izleme ile birlikte calstirin.
o Asiri yiksek sicaklik meydana gelirse motoru hemen kapatin.

/\DIKKAT

Sicak yizeylerin neden oldugu yanik tipi yaralanmalar

Calisma sirasinda, motor yuksek sicakliklara ulasabilir, buda dokunuldugunda yaniklara
sebep olur.

e Calisma sirasinda ulasilamayacak sekilde motoru monte edin.

Bakim gerektiginde alinacak énlemler:

e Herhangi bir galismaya baslamadan 6nce motorun sogumasina izin verin.
¢ Uygun personel koruyucu ekipman kullanin, érn. eldivenler.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Temel glivenlik talimatiari

1.2 Elektrik alanlari veya elektrostatik desarj nedeniyle cihaz hasari

1.2 Elektrik alanlari veya elektrostatik desarj nedeniyle cihaz hasari

Elektrostatik tehlike altindaki yapi elemanlari (EGB), elektrostatik alanlar veya elektrostatik
bosalmalar nedeniyle hasar gdérebilecek minferit yapi pargalari, entegre devreler, yapi
gruplari ve cihazlardir.

DIKKAT
A Elektrik alanlan veya elektrostatik desarj nedeniyle cihaz hasari

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

gruplarinin veya cihazlarin hasar gérmesi sonucu fonksiyon arizalarina neden olabilir.

¢ Elektronik pargalarin, yapi gruplarinin veya cihazlarin ambalajlanmasi, depolanmasi ve
nakliyesi yalnizca orijinal paketinde veya baska uygun bir malzemeden (6rn. iletken
kopikli lastik veya aliminyum folyo) yapilmis paket iginde gergeklestiriimelidir.

e Parcalara, yapi gruplarina ve cihazlara yalnizca asagidaki énlemleri aldiktan sonra
dokununuz:
— EGB kol bandi takiniz

— iletken zeminlerin bulundugu EGB bélgelerinde EGB ayakkabilari ve EGB
topraklama seritleri kullaniniz

o Elektronik pargalari, yapi gruplarini veya cihazlari yalnizca iletken althklar Uzerine
yerlestiriniz (6rn. EGB altlikli bir masa, iletken EGB kdpik malzeme, EGB ambalaj
torbasi veya EGB nakliye haznesi).

1.3 Uygulama o6rnekleri igin garanti ve sorumluluk

Uygulama 6rnekleri baglayici degildir ve hi¢bir durumda "konfiglirasyon ve donanimin
eksiksiz durumda olmasi gerektigi" sorumlulugunu ortadan kaldirmaz. Uygulama érnekleri
misteriye 6zgl ¢ézumler Uretmez, aksine benzeri is emri durumlarindaki yardim amaciyla
verilmistir.

Kullanici olarak, agiklanan Urtnlerin usulline uygun isletim sorumlulugu size aittir. Uygulama
ornekleri kullanim, kurulum, isletim ve bakim sireglerinde ilgili sorumluluklarin ortadan
kaldirilmasi igin kullanilamaz.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Temel glivenlik talimatiari

1.4 Endlistriyel gtivenlik

1.4

12

Endustriyel glivenlik

Not
Endustriyel givenlik

Siemens, sistemlerin, tesislerin, makinelerin, ve aglarin givenli bicimde isletiimesini
destekleyen Industrial Security fonksiyonlarina sahip Uriinler ve ¢ézimler sunar.

Sistemleri, tesisleri, makineleri ve aglar siber tehditlere karsi korumak i¢in son teknolojiye
uygun bitin bir Industrial Security konseptini ylritmek (ve siirekli sabit tutmak) gerekir.
Siemens urlnleri ve ¢ézimleri, bu tarz bir konseptin sadece bilesenleri niteligindedir.

Musteri, sistemlerine, tesislerine, makinelerine ve aglarina izinsiz erisimin édnlenmesinden
sorumludur. Tesisler, makineler ve bilesenler, gerektiginde ve gerekli oldugu kadar ve ilgili
koruyucu onlemler (6rn. guivenlik duvari ve ag bolimlemesi kullanimi) alindiginda sadece
sirket agina veya internete bagh olmaldir.

ilaveten Siemens'in ilgili koruyucu énlemlere iliskin énerileri dikkate alinmaldir. Industrial
Securtiy hakkinda ayrintil bilgileri bulabileceginiz adres:

Endustriyel glvenlik (http://www.siemens.com/industrialsecurity)

Siemens'in Urlnleri ve ¢éztmleri daha guvenli hale getirilmek adina gelistiriimeye devam
etmektedir. Siemens, ilgili giincellemeler mevcut oldugunda agikga glincelleme yapmayi ve
sadece en guncel Urln surimlerini kullanmanizi 6neriyor. Eski veya artik desteklenmeyen
surimlerin kullanimi siber tehditlerin riskini artirabilir.

Daima uriin giincellemeleri hakkinda bilgilendirilmek i¢in asagdidaki link Gzerinden Siemens
Industrial Security RSS Feed'e abone olun:

Endustriyel glvenlik (http://www.siemens.com/industrialsecurity)

Daha fazla bilgiyi internette bulabilirsiniz:

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

/\ikAz

Yazihim manipilasyonu nedeniyle giivensiz igletim durumlari

Yazilim manipulasyonlari, 6rnegin virisler, truva atlari, malware veya solucanlar,
sisteminizde glivensiz isletme durumlarina neden olabilir ve bu durum maddi hasarlarla,
ciddi yaralanmalarla ve élimlerle sonuglanabilir.

e Yaziliminizi gincel tutunuz.

e Otomasyon ve tahrik bilesenlerini en giincel teknolojiye uygun bir makine veya sistem
batincudl Industrial Security konsepti dahilinde entegre ediniz.

e Tum kullanilan Grinlerde bitincil Industrial Security konseptinizi dikkate aliniz.

e Cikarilabilir kayit ortamlarindaki dosyalar, zararli yazilimlara karsi uygun koruyucu
Onlemler ile korunmalidir, drnegdin virls programi.

e Tahriki yetkisiz degisikliklerden korumak igin "Know-How korumasi" konvertor
fonksiyonunu etkinlestirin.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Temel glivenlik talimatiari

1.5 Tahrik sistemlerindeki (Power Drive Systems) diger riskler

1.5 Tahrik sistemlerindeki (Power Drive Systems) diger riskler

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

1. Isletime alma, isletim, bakim ve onarim sirasinda ¢alisan makine veya sistem
pargalarinin asagidaki nedenlerle istem disi hareket etmesi:

— Sensor sistemindeki, kumandadaki, tahrik sistemindeki ve baglanti teknigindeki bir
donanim ve / veya yazilim hatasi

— Kumanda ve tahrik iliskili tepki streleri

— Spesifikasyon haricindeki ¢alisma ve / veya ortam kosullari

— Yogusma / iletken kirlenme

— Parametrelendirme, programlama, kablo sistemi ve montaj hatalari

— Elektronik parcalarin hemen yakininda telsiz cihazlarinin / mobil telefonlarin
kullanilimasi

— Dis etkiler / hasarlar
— Roéntgen isinlari, iyonlastirici ve kozmik isima

2. Hata durumunda parcalarin iginde ve disinda alev alma da dahil olmak lzere alisik
olunmayan yukseklikte sicakliklar olusabilecegi gibi 1sik, ses, partikiil, gaz vb. emisyonlar
da ortaya c¢ikabilir, 6rn.:

— Yapli elemani arizalari
— Yazilim hatasi
— Spesifikasyon haricindeki ¢alisma ve / veya ortam kosullari
— Dis etkiler / hasarlar
3. Asagidakiler nedeniyle olusabilecek tehlikeli temas gerilimleri:

— Yapli elemani arizalari

— Elektrostatik sarjlardan etkilenme

— Hareketli motorlarda gerilim indiksiyonu

— Spesifikasyon haricindeki ¢alisma ve / veya ortam kosullari
— Yogusma / iletken kirlenme

— Dis etkiler / hasarlar

4. Normal galisma kosullar altindaki elektrikli, manyetik ve elektromanyetik alanlar (6rn.
kalp pili, implant veya metalik cisim tasiyicilari igin), yeterli mesafe korunmadiginda
tehlikeli olabilir

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

6. Aga bagl iletisim sistemlerinin etkisi, 6rnegin dalgacikla kontrol vericileri veya ag
Uzerinden veri iletisimi

Tahrik sistemi bilesenlerinden kaynaklanan diger risklerle ilgili ayrintili bilgileri teknik kullanici
dokUmantasyonunun ilgili bélimlerinde bulabilirsiniz.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Temel glivenlik talimatiari

1.5 Tahrik sistemlerindeki (Power Drive Systems) diger riskler

14
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Genel bilgiler

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

200 V degiskeni dort cerceve boyutunda mevcuttur: FSA, FSB, FSC ve FSD. A,Bve C
cergeve boyutlar tek fazl veya (¢ fazl gig¢ aglarinda kullanilir, 6te yandan D gergeve boyutu
ise sadece (¢ fazli glic aglarinda kullanilir.

400 V degiskeni dort gerceve olciisiinde mevcuttur: FSAA, FSA, FSB ve FSC. Tim gergeve
Olglleri sadece Ug fazli gig¢ aglarinda kullanihr.

2.1 Teslim kapsami

2.1.1 Surlci pargalari

SINAMICS V90 PN 200 V degisken siiriicti paketindeki bilesenler

Par¢a Resim Anma glici | Dis él¢iiler Cerceve Parca numarasi

(kW) (Genislik x Yikseklik | boyutu

x Derinlik, mm)

SINAMICS V90 PN, 0,1/0,2 45x 170 x 170 FSA 6SL3210-5FB10-1UF2
tek/lc faz, 200 V 6SL3210-5FB10-2UF2

0,4 55x170x 170 FSB 6SL3210-5FB10-4UF1

0,75 80 x 170 x 195 FSC 6SL3210-5FB10-8UF0
SINAMICS V90 PN, 1,0/1,5/2,0 |95x170x 195 FSD 6SL3210-5FB11-0UF1
t¢ faz, 200 V 6SL3210-5FB11-5UF0

6SL3210-5FB12-0UF0

Konnektorler FSA ve FSBigin

FSC ve FSD igin
Koruma saci FSA ve FSBigin

fir

FSC ve FSD igin
Kullanici Bilgi Rehberi ingilizce-Cince iki dilli siiriim
dokiimantasyonu

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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15



Genel bilgiler

2.1 Teslim kapsami

SINAMICS V90 PN 400 V degisken siiriicti paketindeki bilesenler

Parca Resim Anma glici | Dis él¢iiler Cerceve Parca numarasi
(kW) (Genislik x Yikseklik | boyutu
x Derinlik, mm)
SINAMICS V90 PN, 0,4 60 x 180 x 200 FSAA 6SL3210-5FE10-4UF0
tg faz, 400 V 0,75/1,0 80 x 180 x 200 FSA 6SL3210-5FE10-8UF0
6SL3210-5FE11-0UF0
1,5/2,0 100 x 180 x 220 FSB 6SL3210-5FE11-5UF0
2 6SL3210-5FE12-0UF0
% 3,5/5,0/7,0 | 140 x 260 x 240 FSC 6SL3210-5FE13-5UF0
= 6SL3210-5FE15-0UF0
6SL3210-5FE17-0UF0
Genislik
Konnektorler FSAA igin
FSA igin
R e FSB ve FSCigin
b e
Koruma saci FSAA ve FSAigin
A
oo FSB ve FSC igin
[ O
:1
Kullanici Bilgi Rehberi ingilizce-Cince iki dilli stirim
dokimantasyonu
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

Sdrici siniflandirma etiketi (6rnek)

'

SIEMENS

od

SINAMICS V90 PROFINET (PN)

IR

INPUT: 1AC/3AC 200-240V 3.0A/1.8A 50/60Hz
OUTPUT3AC O-inputV 14A 0-330Hz  jpcontea, c@us
4TR2

o

IP CLASS:IP20  MOTOR:0.2kW FS: 01

1P 6SL3210-5FB10-2UF2 S ZVXXXXXXXXXXX

2.1 Teslim kapsami

MAC: 00-1C-06-46-22-8F SCCR: 65kA e

SNC-A5E46008471 Use 75 °C Copper Wires only e

PO

Use in PD2 and OVC Ill environment only [H[

B
! ! X KCC-REM-S49-
| | SINAMICS

Refer to user manual Made in China

©@©®0 0

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6

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

Siirticu adi

Gug girisi

Gug cikisi

Anma motor guicu
Parca numarasi
MAC adresi

QR kodu

®BB6®a

Bakir tel

ik galistirma, 12/2018, ASE38931483-005

Parca numarasi

Urlin seri numarasi

Kirlilik derecesi ve asiri gerilim kriterleri

Anma kisa devre akimi
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Genel bilgiler

2.1 Teslim kapsami

Parca numarasi agiklamasi (érnek)

6 S L 3 2

Besleme gerilimi

Sembol Besleme gerilimi
1/3 faz 200~240 VAC
3 faz 380~480 VAC
18

0 -5FB/[11-5UIFoO0

Surlci versiyonu

Sembol Surlcu versiyonu
A V90 Pals dizisi (PTI) versiyonu
F V30 PROFINET (PN) versiyonu

Desteklenen maks. motor gucl

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

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler
2.1 Teslim kapsami

Seri numarasi agiklamasi (6rnek)

S ZV F1Y54000105

Siemens SNC Tip ID Siralama numarasi

Uretim tarihi (yil/ay)

Kod Takvim yili 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 Adustos
K 2018, 2038 9 Eylil

L 2019, 2039 0 Ekim

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

R 2023, 2043

S 2024, 2044

T 2025, 2045

U 2026, 2046

\'s 2027, 2047

w 2028, 2048

X 2029, 2049

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.1 Teslim kapsami

21.2 Motor parcgalari

SIMOTICS S-1FL6 disuk atalet momentli motor paketindeki bilesenler

Parga Resim Anma giicl (kW) Mil yiiksekligi (mm) | Parga numarasi
SIMOTICS S-1FLS6, 0,05/0,1 20 1FL6022-2AF21-1001
distk atalet 1FL6024-2AF21-1001
momenti
0,2/0,4 30 1FL6032-2AF21-100Q1
1FL6034-2AF21-1001
0,75/1,0 40 1FL6042-2AF21-1001
1FL6044-2AF21-1001
1,5/2,0 50 1FL6052-2AF21-0001
1FL6054-2AF21-0001
1,5/2,0 50 1FL6052-2AF21-2001
1FL6054-2AF21-2001
Kullanici SIMOTICS S-1FL6 Servo Motorlar Kurulum Rehberi
dokimantasyonu

Not: Cok doénisli mutlak enkoderli SH50 motorlar igin, sadece agili konnektdr versiyonu mevcuttur.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.1 Teslim kapsami

SIMOTICS S-1FL6 yiiksek atalet momentli motor paketindeki bilesenler

Parca Resim Anma giicii Mil yiiksekligi | Par¢ga numarasi
(kW) (mm)
SIMOTICS S-1FLS6, 0,4/0,75 45 1FL6042-1AF61- | Q Qa1
yuksek atalet 1FL6044-1AF61- |0 | 0O1
momenti
0,75/1,0/1,5/1,7 |65 1FL6061-1AC61- |1 Qa1
5/2,0 1FL6062-1AC61- |0 |01
1FL6064-1AC61- | QO Qa1
1FL6066-1AC61- |1 Qa1
1FL6067-1AC61- | QO Qa1
2,5/3,5/5,0/7,0 |90 1FL6090-1AC61- (O Qa1
1FL6092-1AC61- | U Qa1
1FL6094-1AC61- | QO Qa1
1FL6096-1AC61- | QO Qa1
Sabit ¢ikis yonli diiz konnektorler 0
Esnek ¢ikis yonli acili konnektorler 2
Kullanici SIMOTICS S-1FL6 Servo Motorlar Kurulum Rehberi
dokiimantasyonu

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.1 Teslim kapsami

Motor siniflandirma etiketi (6rnek)

22

CHCNSNONONONONONC)

4 A
SIEMENS
@O—#SIMOTICS S-1FL6  3~SERVO MOTOR
@— 1P 1FL6067-1AC61-0AH1
@—eS LMH/XXXXXXXXXXXX
@—1¢|Mn 9.55Nm [In  5.9Ae— r
®—e|Mo 15Nm |lo  8.8A®— |nmax 3000r/min !-I_ D)
®—*|Un 206V |IP65#) S 16.6kgo—ﬁ
@—*|PNn  2kW Th,CL{130(3 |ID 31 —
®—*|ENCODER INC. 25()0 BRAKE 24VI)C| EN60034
\Siemens AG, DE-97616 Badl Mleujtadt Mdde in China)

Motor tipi

Parca numarasi

Seri numarasi

Anma torku

Durus torku

Anma gerilimi

Anma gucu

Enkoder tipi ve hassasiyet

Termal sinif

Maksimum hiz

Anma hizi

Koruma derecesi

@  Motor galisma modu
® Durus akimi

@  Anmaakimi

Tutma freni

® Motor ID

Agirlik

@

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

Parca numarasi agiklamasi

1 F L 6

0 6

7l - 1 ACl6] 1

2.1 Teslim kapsami

- [0]/A/HI 1

Mil yiiksekligi (SH) Atalet momenti tiri
Sembol | SH Atalet Sembol | Tip Sebeke gerilimi
momenti tird
- Sembol | Gerilim
02 20 mm Diistik Yiiksek
03 30mm | Dustk 2 Dustk 200 V
04 40 mm Dusik | 400V
45mm | Yiiksek Anma hizi
05 50 mm Disik Sembol |[Anma hizi
06 65 mm Yiksek
09 90 mm Yiksek c 2000 rpm
F 3000 rpm
|
Anma torku
Baglanti tlrd
Sembol Anma torku, SH . oo
Sembol Baglanti tirt
0 11.9 Nm, SH90 - — -
0 Sabit ¢ikis yonli diz konnektorler
3.58 Nm, SH65
2 0.16 Nm, SH20 1 Kablo ¢ikisi
0.64 Nm, SH30
1.27 Nm, SH45 2 Esnek ¢ikis yonlli agili konnektdrler
2.39 Nm, SH40
4.78 Nm, SH50
Enkoder tlri
4.78 Nm, SH65
16.7 Nm. SH90 Sembol Enkoder tiird
4 0.32 Nm, SH20
A Artimh enkoder TTL 2500 ppr
1.27 Nm, SH30
M Mutlak enkoder tek donlisli 21-bit
2.39 Nm, SH45
L Mutlak enkoder 20-bit + 12-bit gok donusli
3.18 Nm, SH40
6.37 Nm, SH50 [
716 Nm, SH65 Mekanik
23.9 Nm, SH90 Sembol Mekanik
6 8.36 Nm, SH65
G Duz saft, frensi
33.4 Nm, SHO0 — Z
7 9.55 Nm, SH65 H Duz saft, frenli
A Anahtarli mil (yanim anahtar dengeleme), fren olmadan
Koruma derecesi B Anahtarli mil (yarim anahtar dengeleme), fren ile
Sembol Koruma derecesi
1 IP65, mil yag
contasi ile

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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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 siiriictiler

MOTION-CONNECT 300 kullanima

hazir kablolar

Glig Fren Enkoder
kablosu kablosu kablosu
Anma |Anma |[Anma Mil Par¢a no. 1FL60 Par¢a no. Cerceve |Parca no. |Pargano. |Parga no.
torku |gici |hizi yiikseklig 6SL3210-5 |boyutu |6FX3002-5 |6FX3002-5 |6FX3002-2
(Nm) [(kW) |(dev/dak) |i (mm)
0,176 [0,05 |3000 20 22-2AF21-1 Qa1 |FB10-1UF2 |FSA CKO1-.... BKO2-.... Qa |20-....
0,32 (0,1 3000 24-2AF21-1 am
0,64 (0,2 3000 30 32-2AF21-1 Qa1 |FB10-2UF2
1,27 |04 3000 34-2AF21-1 Qa1 |FB10-4UF1 |FSB
2,39 (0,75 |3000 40 42-2AF21-1 Qa1 |FB10-8UF0 |FSC
3,18 1 3000 44-2AF21-1 Qa1 |FB11-0UF1 |FSD
4,78 1,5 3000 50 52-2AF21-0 9 |Q|Q1 |[FB11-5UF0 CK31-.... BLO2-.... Qaa (10-...
6,37 |2 3000 54-2AF21-0  |Q|Q1 |[FB12-0UFO0
4,78 1,5 3000 50 52-2AF21-22 |Q|Q1 |FB11-5UF0 CK32-.... BLO3-.... Qaa |12-..
6,37 |2 3000 54-2AF21-22 |Q|Q1 |FB12-0UF0
Artiml enkoder TTL 2500 ppr A Artimli enkoder TTL CT
2500 ppr
Mutlak enkoder tek donisli 21-bit M Mutlak enkoder tek DB
donusli 21-bit
Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit cok dénisli L Mutlak enkoder 20 bit +
12 bit gok dénuslu

Kablo uzunlugu 3

3m 1ADO
5m 1AFO0
10m 1BAO
20 m 1CAO0

1) Dz konnektorlere sahip dlsik ataletli motor

2)  Acili konnektorlere sahip diislk ataletli motor

3) Kablo parga numarasinin son dort rakami (....)
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Genel bilgiler

2.2 Cihaz kombinasyonu

V90 PN 400 V servo sistemi

SIMOTICS S-1FL6 diiz konektérlii, atalet momenti yilksek | SINAMICS V90 PN MOTION-CONNECT 300 kullanima
servo motorlar 400 V servo siiriicliler |hazir kablolar
Glig Fren Enkoder
kablosu kablosu kablosu
Anma |Anma |Anma Mil Parga no. 1FL60 Parga no. Cergeve |Pargca no. |Parcano. |Parga no.
torku |[gilci |hizi yiksekligi 6SL3210-5 |boyutu |6FX3002-5 |6FX3002-5 |6FX3002-2
(Nm) |(kW) |(dev/dak) |(mm)
1,27 (0,4 3000 45 42-1AF61-0 |0 |Q1 |FE10-4UF0 |FSAA |CLO1-.... ([BLO2-... |QAQ (10-....
2,39 |0,75 |3000 44-1AF61-0 |0 |Q1 |FE10-8UF0 |FSA
3,58 (0,75 {2000 65 61-1AC61-0 |Q |Q1 |FE11-0UFO
4,78 |1,0 2000 62-1AC61-0 |0 |Q1
7,16 |15 2000 64-1AC61-0 |Q |Q1 |FE11-5UF0 |FSB CL11-....
8,36 |1,75 (2000 66-1AC61-0 |Q |Q1
9,55 |2,0 2000 67-1AC61-0 |0 |Q1 |FE12-0UFO0
11,9 (2,5 2000 90 90-1AC61-0 |Q |1
16,7 (3,5 2000 92-1AC61-0 |Q |Q1 |FE13-5UF0 |FSC
23,9 |5,0 2000 94-1AC61-0 |0 |Q1 |FE15-0UFO0
33,4 |7,0 2000 96-1AC61-0 |0 |Q1 |FE17-0UFO0
Artimh enkoder TTL 2500 ppr A Artimh enkoder TTL CT
2500 ppr
Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit gok dénlslu L Mutlak enkoder 20 bit + |DB
12 bit cok donUsli

Kablo uzunlugu "

3m 1ADO
5m 1AFO
7m 1AHO
10 m 1BAO
15 m 1BFO
20m 1CAO0

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

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.2 Cihaz kombinasyonu

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

SINAMICS V90 PN
400 V servo siiriiciiler

MOTION-CONNECT 300 kullanima
hazir kablolar

Gig Fren Enkoder
kablosu kablosu kablosu
Anma |[Anma |Anma hizi |Mil Par¢a no. 1FL60 Par¢a no. Cerceve |Par¢a no. |Par¢ano. |Parga no.
torku |giicii |(dev/dak) |ylksekligi 6SL3210-5 |boyutu |6FX3002-5 [6FX3002-5 6FX3002-2
(Nm) | (kW) (mm)
1,27 |04 3000 45 42-1AF61-2 |Q |Q1 |FE10-4UF0 |[FSAA |CLO2-.... BLO3-.... QaaaQAq |-
2,39 |0,75 |3000 44-1AF61-2 |Q [Q1 |[FE10-8UFO0 |FSA
3,58 |0,75 |2000 65 61-1AC61-2 |Q (A1 [FE11-0UFO0
4,78 |1,0 2000 62-1AC61-2 |Q |Q1
7,16 |15 2000 64-1AC61-2 (0 |Q1 |[FE11-5UF0 [FSB CL12-....
8,36 |1,75 |2000 66-1AC61-2 (O |Q1
9,55 |2,0 2000 67-1AC61-2 |Q |Q1 |[FE12-0UFO
11,9 (2,5 2000 90 90-1AC61-2 (O |Q1
16,7 |3,5 2000 92-1AC61-2 (O |Q1 |FE13-5UF0 [FSC
23,9 |50 2000 94-1AC61-2 |Q |Q1 |[FE15-0UF0
334 |7,0 2000 96-1AC61-2 |Q |Q1 |[FE17-0UF0
Artimh enkoder TTL 2500 ppr A Artimh enkoder TTL CT12
2500 ppr
Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit cok dénisli L Mutlak enkoder 20 bit + |DB10
12 bit gok donusli

Kablo uzunlugu

3m 1ADO
5m 1AFO
7m 1AHO
10 m 1BAO
15m 1BFO
20 m 1CAO0

1) Kablo parga numarasinin son dért rakami (....)
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Not

Tdm SIMOTICS S-1FL6 servo motorlar igin, nominal gucu, yukaridaki tabloda bu servo
motorla eslesmis olan servo siricininkine esit veya ondan kuguk olan bir SINAMICS V90
PN servo sirtcl segebilirsiniz.

Not

Sirdcideki (p29000) motor ID'yi kontrol edin ve degerin 6zellikle slriict, anma glcl degeri
surlictiiniin degerinden daha dusik bir motorla ¢alisirken baglh motorun siniflandirma

etiketinde belirtilen deger oldugundan emin olun.

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

2.3 Aksesuarlar

Sigorta/E turi kombine motor kontrol cihazi

Sistemi korumak igin bir sigorta/E tirt kombine motor kontrol cihazi/salter 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, E tiri kombine motor kontrol cihazlarinin ve salterlerin se¢imi icin asagidaki
tabloya bakin:

SINAMICS V90 PN 200V degiskeni

SINAMICS V90 PN Onerilen sigorta E thrii kombine motor kontrol cihazi "
Cergeve |Anma giicii |CE-uyumlu UL/cUL-uyguniuk|Anma akimi (A) [Anma Anma |Parga numarasi
boyutu (kW) listesindeki gerilimi glci
(JDDZ) sigorta (VAC) (hp)
1 faz, 200 VAC ile 240 VAC arasi
FSA 0,1 3NA3 801 (6 A) 6 A 2,8ile 4 arasi |230/240 1/3 3RV 2011-1EA10
0,2 3NA3 801 (6 A) 6A 2,8ile 4 arasi |230/240 1/3 3RV 2011-1EA10
FSB 0,4 3NA3 803 (10A) |10A 5,5ile 8 arasi |230/240 1 3RV 2011-1HA10
FSC 0,75 3NA3 805 (16 A) |20 A 9ile 12,5 arasi |230/240 2 3RV 2011-1KA10
3 faz, 200 VAC ile 240 VAC arasi
FSA 0,1 3NA3 801 (6 A) 6 A 2,8ile 4 arasi |230/240 3/4 3RV 2011-1EA10
0,2 3NA3 801 (6 A) 6 A 2,8ile 4 arasi |230/240 3/4 3RV 2011-1EA10
FSB 0,4 3NA3 803 (10A) |10A 2,8ile 4 arasi |230/240 3/4 3RV 2011-1EA10
FSC 0,75 3NA3 805 (16 A) |20 A 5,5ile 8 arasi |230/240 2 3RV 2011-1HA10
FSD 1,0 3NA3 805 (16 A) |20 A 7 ile 10 arasi 230/240 3 3RV 2011-1JA10
1,5 3NA3 810 (25A) |[25A 10 ile 16 arasI |230/240 5 3RV 2011-4AA10
2,0 3NA3 810 (25A) |25A 10 ile 16 arasi  |230/240 5 3RV 2011-4AA10
1 E tirG kombine motor kontrol cihazlari igin yukaridaki tipler hem CE hem de UL/cUL standartlarina uygun seklinde
listelenmistir.
SINAMICS V90 PN 400V degiskeni
SINAMICS V90 PN Onerilen sigorta tipi E tlrii kombine motor kontrol cihazi "
Cergeve |Anma giicii| CE-uyumliu UL/cUL-uyguniuk | Anma akimi (A) [Anma Anma |Parga numarasi
boyutu (kW) listesindeki gerilimi glci
(JDDZ) sigorta (VAC) (hp)
3 faz, 380 VAC ile 480 VAC arasi
FSAA 0,4 3NA3 801-6 (6 A) |10A 2,2 ile 3,2 arasi |380/480 0,5 3RV 2021-1DA10
FSA 0,75 3NA3 801-6 (6 A) |10A 2,8ile 4 arasi |380/480 1 3RV 2021-1EA10
1,0 3NA3 803-6 (10 A) |10 A 3,5ile 5arasi |380/480 1,34 3RV 2021-1FA10
FSB 1,5 3NA3 803-6 (10 A) |15 A 5,5ile 8 arasi |380/480 2 3RV 2021-1HA10
2,0 3NA3 805-6 (16 A) |15 A 11 ile 16 arasi |380/480 2,68 3RV 2021-4AA10

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
ik galistirma, 12/2018, ASE38931483-005 27



Genel bilgiler

2.3 Aksesuarlar
SINAMICS V90 PN Onerilen sigorta tipi E tlrii kombine motor kontrol cihazi "
Cergeve |Anma glicl |CE-uyumliu UL/cUL-uygunluk |Anma akimi (A) |Anma Anma |Parga numarasi
boyutu (kW) listesindeki gerilimi glci
(JDDZ) sigorta (VAC) (hp)
FSC 3,5 3NA3 807-6 (20 A) |25 A 14 ile 20 aras1 |380/480 4,7 3RV 2021-4BA10
5,0 3NA3 807-6 (20 A) |25 A 14 ile 20 aras! {380/480 6,7 3RV 2021-4BA10
7,0 3NA3 810-6 (25 A) |25 A 20 ile 25 aras1 {380/480 9,4 3RV 2021-4DA10
1) E tari kombine motor kontrol cihazlari igin yukaridaki tipler hem CE hem de UL/cUL standartlarina uygun seklinde
listelenmistir.
Aksesuarlar hakkinda daha fazla bilgi icin SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 Kullanim
Talimatlari'na bakiniz.
/\ikAz
Birlesik Devletler / Kanada kurulumlari igin gereksinimler (UL/cUL)
UL/cUL listelenmis (JDDZ) sigorta veya E tiri kumandasi tarafindan korunan, 65000 rms
simetrik amperden fazlasini verme kapasitesi olmayan devreler, 480 VAC azami 400 V
varyantli surtculer veya 240 VAC azami 200 V varyantl suriculer igin uygundur. Her pano
boyutu AA, A, B, C ve D icin sadece 75 °C bakir tel kullanin.
Bu ekipman UL508C'ye gore dahili motor asiri yiik korumasi saglama 6zelligine sahiptir.
Kanada (cUL) kurulumlari igin siriici sebeke gerilimi, 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)
e Anma nominal gerilimi 480/277 VAC, 50/60 Hz, 3 fazli
e Baglama gerilimi VPR = 2000 V, IN = 3kA min, MCOV = 508 VAC, SCCR = 65 kA
e Tip 2 SPD uygulamasi igin uygun
e Baglama fazlar arasinda ve ayrica faz ve toprak arasinda saglanmalidir
Uriin bakimi

Bilesenler, Uriin bakimi kapsaminda stirekli olarak gelistiriimektedir (saglamlik alaninda
gelismeler, bilesenlerin Uretimine devam edilmemesi, vb).

Bu gelistirmeler "yedek par¢a uyumludur" ve Uriin numarasi ile birlikte degismez.

Bu tur yedek parga uyumlu gelistirmeler kapsaminda konektér pozisyonlari bazen biraz
degisebilir. Bilesenler usuliine uygun olarak kullanildiginda bu durum higbir problem
olusturmaz. Ozel kurulum durumlarinda liitfen bu olguyu dikkate alin (érnegin kablo
uzunlugu igin yeterli mesafe saglanmalidir).

Ugiincii taraf Griinlerin kullanimi

28

Bu belge tg¢lincl taraf Grtnler ile ilgili 6neriler icermektedir. Siemens bu Gg¢lncl taraf
drtinlerin temel uygunlugunu kabul eder.

Diger ureticilerden esdeger urlnleri kullanabilirsiniz.

Siemens uguncu taraf Grinlerin dzellikleri igin garanti vermez.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.4 Fonksiyon listesi

Geri dénisim ve imha

)¢

Eski cihazinizin gevreye duyarh geri donisim igin, litfen elektrik ve elektronik ekipman
imha sertifikasina sahip bir firma ile iletisime gegin ve eski cihazi kullanilan tlkeye goére
aciklandigi sekilde imha edin.

24 Fonksiyon listesi
Fonksiyon Aciklama Kontrol Modu
Temel pozisyonlama (EPOS) Eksenleri, bir motor enkoderi ile birlikte mutlak/géreceli EPOS

kosullara gore pozisyonlandirir

Hiz kontroli (S) PROFINET haberlesme portu ile motor hizini ve yéninu S
esnek bir sekilde kontrol eder

Safe Torque Off (STO) istenmeyen motor yeniden baslatmayi énlemek igin giivenli | EPOS, S
bir sekilde tork olusturan motor gti¢ beslemesini keser

Tek tusla otomatik ayar Makine 6zelligini tahmin eder ve herhangi bir kullanici EPOS, S
mudahalesi olmadan kapali déngl kontrol parametrelerini
(hiz dongii kazanci, hiz integral kompanzasyon, gerekirse
filtre gibi) ayarlar

Gergek zamanli otomatik ayar Makine 6zelligini tahmin eder ve herhangi bir kullanici EPOS, S
mudahalesi olmadan surekli ger¢cek zamanli olarak kapali
ddéngu kontrol parametrelerini (hiz déngi kazanci, hiz
integral kompanzasyon, gerekirse filtre gibi) ayarlar

Rezonans supresyonu is parcas titresimi ve taban titremesi gibi mekanik EPOS, S
rezonanslari baskilar

Dusuk frekansli titresim supresyonu | Cihaz sistemindeki disuk frekans titresimini baskilar EPOS

Hiz limiti Dahili hiz limiti komutlari ile motor hizini sinirlar (iki grup) EPOS, S

Tork limiti Dahili tork limiti komutlari ile motor torkunu sinirlar (iki grup) | EPOS, S

Temel operatdr paneli (BOP) 6-basamakli 7-segmentli LED ekranda servo durumunu EPOS, S
gosterir

Harici frenleme direnci - DCP, R1 Rejeneratif enerji igin dahili frenleme direnci yetersiz EPOS, S
kaldiginda harici bir frenleme direnci kullanilabilir

Dijital girisler/¢ikislar (DIs/DOs) Kontrol sinyalleri ve durum sinyalleri dort adet EPOS, S
programlanabilir dijital girise ve iki dijital ¢cikisa atanabilir

PROFINET haberlesmesi SINAMICS V90 PN servo sirict ile PROFINET EPOS, S

haberlesme protokolline sahip PLC arasindaki
haberlesmeyi destekler

SINAMICS V-ASSISTANT Bir bilgisayarla parametre ayarlarini, test ¢alismasini, EPOS, S
ayarlari ve diger islemleri gergeklestirebilirsiniz

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Genel bilgiler

2.5 Teknik veriler

2.5 Teknik veriler

251 Teknik veriler - servo sitirticiler

Genel teknik bilgiler

Parametre Aciklama

24 VvDC |Gerilim (V) 24 (%-15 ile %+20 arasi) "

gue Maksimum akim (A) Fren bulunmayan bir motor kullanildiginda: 1,5 A
kaynagi

Frenli bir motor kullanildiginda: 1,5 A + motor tutma freni anma akimi (Bkz. Kisim
"Teknik veriler - servo motorlar/(Sayfa 33)".)

Dogrultucunun neden 5%

oldugu dalgalanma

Guvenlik yalitim sinifi PELV
Asiri yuk kapasitesi %300

Kontrol sistemi

Servo kontrol

Dinamik fren

Entegre

Koruyucu fonksiyonlar

Toprak kagagi korumasi, ¢ikis kisa devre korumasi 2, asiri gerilim/disik gerilim
korumasi 3, 12t konvertor, |2t motor, IGBT asiri sicaklik korumasi 4

Asiri gerilim kriteri

Kategori Ill

Hiz Hiz kontrol araligi Dahili hiz komutu 1:5000
kontrol Tork limiti Bir parametre ile ayarlanir
modu
Cevre Cevre hava Kullanm |0 °C ile 45 °C arasi: gii¢ azalma olmadan
kosullari|sicakhgi a 45 °Cile 55 °C arasi: glic azalma ile
Saklama |-40 °C ile +70 °C arasi
Ortam nemi Kullanm |< %90 (yogusmasiz)
a
Saklama | %90 (yogusmasiz)
Calisma ortami ic mekan (dogrudan giines 1s1§1 olmadan), paslandirici gaz yoktur, alev alan gaz,
gaz yagi veya toz
Yukseklik < 1000 m (gl¢ azalma olmadan)
Koruma derecesi IP 20
Kirlilik derecesi Sinif 2
Titresim  |Kullanma Carpma |Calisma alani |l
Maksimum hizlanma: 5 g, 30 ms ve 15 g, 11 ms
Sok miktarlari: Her yénde 3 x 6 yon
Carpma stiresi: 1 sn
Titresim |Calisma alani Il
10 Hz ile 58 Hz arasi: 0,075 mm sallama
58 Hz ile 200 Hz arasi: 1 g titresim

30
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2.5 Teknik veriler

Parametre Aciklama
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
Siiplirme seed: 1 oktav/dak
Sertifika |UL, CE, KC, C-Tick, EAC

1 SINAMICS V90 PN frene sahip bir motor ile birlikte galistiginda, 24 VDC gii¢ kaynaginin gerilim toleransi frenin gerilim

gereksinimini karsilamak i¢in %-10 ile %+10 arasinda olmalidir.

2 Entegre kati hal durum kisa devre korumasi brans devre korumasi saglamaz. Brans devre korumasi Ulusal Elektrik

Kanunu ve diger yerel kanunlara uygun sekilde saglanmalidir.

3 V90 PN 200 V servo siirticl asiri gerilim esik degeri 410 VDC ve dis(k gerilim esik degeri 150 VDC'dir; V90 PN 400 V
servo sirict asin gerilim esik degeri 820 VDC ve dusuk gerilim esik degeri 320 VDC'dir.

4 SINAMICS V90 PN motor asiri sicaklik korumasini desteklemez. Motor asiri sicakhigi |2t ile hesaplanir ve siirticiiden
gelen cikis akimi tarafindan korunmaktadir.

Ozel teknik bilgiler

SINAMICS V90 PN 200V degiskeni

Parca No. 6SL3210-5FB... 10-1UF2 10-2UF2 |10-4UF1 |10-8UF0 |11-O0UF1 |11-5UF0 |12-0UFO
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. ¢ikis akimi (A) 3,6 4,2 7,8 141 18,9 31,8 34,8
Maks. desteklenen motor giict (kW) 0,1 0,2 0,4 0,75 1,0 1,5 2,0
Gli¢ kaybi ¥ |Ana devre (W) 8 15 33 48 65 105 113
Rejeneratif direng (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
Cikis frekansi (Hz) 0 ile 330 arasi
Gl kaynagi |Gerilim/frekans FSA, FSB ve FSC: Tek/l¢ faz 200 VAC ile 240 VAC arasi, 50/60 Hz
FSD: ¢ faz 200 VAC ile 240 VAC arasi, 50/60 Hz
izin verilen gerilim %-15 ile %+10 arasi
dalgalanmasi
izin verilen frekans %-10 ile %+10 arasi
dalgalanmasi
izin verilen besleme TN, TT,IT
yapilandirmasi
Kisa devre akimi izin verilen maksimum kisa devre akimi: 65 kA rms
(SCCR) Gereken minimum kisa devre akimi: 5 kA rms
Anma giris 1faz 2,5 3,0 5,0 10,4 - - -
akimi (A) 3faz |15 1,8 3,0 5,0 7.0 11,0 12,0
Glg kaynagi |1 faz 0,5 0,7 1,2 2,0 - - -
kapasitesi 3faz |05 07 1,1 1,9 27 42 46
(kVA)
Devreye alma akimi (A) |8,0
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Genel bilgiler

2.5 Teknik veriler

Parca No. 6SL3210-5FB... 10-1UF2 10-2UF2 |10-4UF1 |10-8UF0 |11-O0UF1 |11-5UF0 [12-OUFO
Cergeve boyutu FSA FSA FSB FSC FSD FSD FSD
Sogutma yontemi Kendinden sogutmal Fan sogutmal
Mekanik Dis boyutlar (W x Hx D, |45x170x 170 55x170x [80x 170 x [95x 170 x 195
tasarim mm) 170 195
Agirlik (kg) 1,1 1,25 1,95 2,3 24
1) Buradaki dederler anma yikiine gére hesaplanmistir.
SINAMICS V90 PN 400V degiskeni
Pargca No. 6SL3210-5FE... 10-4UFO |10- 8UFO0 |11-0UFO0 |11-5UFO0 |12- OUFO0|13-5UF0 |15-0UFO (17-0UF0
Cerceve boyutu FSAA FSA FSA FSB FSB FSC FSC FSC
Anma cgikis akimi (A) 1,2 2,1 3,0 5,3 7,8 11,0 12,6 13,2
Maks. gikis akimi (A) 3,6 6,3 9,0 13,8 23,4 33,0 37,8 39,6
Maks. desteklenen motor gici (kW) 0,4 0,75 1,0 1,75 2,5 3,5 5,0 7,0
Gug kaybi ¥ |Ana devre (W) 12 29 32 84 96 92 115 138
Rejeneratif direng (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
Cikis frekansi (Hz) 0 ile 330 arasi
Gulg kaynagi |Gerilim/frekans Uc faz 380 VAC ile 480 VAC arasi, 50/60 Hz
izin verilen gerilim %-15 ile %+10 arasi
dalgalanmasi
izin verilen frekans %-10 ile %+10 arasi
dalgalanmasi
izin verilen besleme TN, TT,IT
yapilandirmasi
Kisa devre akimi izin verilen maksimum kisa devre akimi: 65 kA rms
(SCCR) 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
Gulg¢ kaynagi kapasitesi  |1,7 3,0 4.3 7,6 11,1 15,7 18,0 18,9
(kVA)
Devreye alma akimi (A) [8,0 8,0 8,0 4,0 4,0 2,5 2,5 2,5
Sogutma yoéntemi Kendinden sogutmall Fan sogutmall
Mekanik Dis boyutlar (W x H x D, {60 x 180 |80 x 180 x 200 100 x 180 x 220 140 x 260 x 240
tasarim mm) x 200
AGiriik (kg) 1,5 1,9 1,9 2,5 25 5,0 5,5 5,75

1) Buradaki degerler anma yiikiine gére hesaplanmistir.
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Genel bilgiler

2.5 Teknik veriler

25.2 Teknik veriler - servo motorlar

Genel teknik bilgiler

Parametre Agiklama
Motor tipi Sabit miknatisl senkron motor
Sogutma Kendinden sogutmall

Bagil nem [RH]

%90 (30°C'de yogusmasiz )

Kurulum yuksekligi [m]

< 1000 (gi¢ azalma olmadan)

Termal sinif

b

Titresim siddeti asamasi

A (IEC 60034-14'e gbre)

Darbe direnci [m/s?]

25 (eksenel ydnde sirekli); 50 (radyal yonde suirekli); 250 (6 ms kisa
sire igerisinde)

Rulman kullanim émrl [saat]

> 20000 "

Boyall ylzey

Siyah

Mil koruma derecesi

IP 65, mil yag contasi ile

insa tipi IM B5, IM V1, ve IM V3
Pozitif donls Saat yéninde (servo sirliclilerde varsayilan ayar)
Sertifika CE, EAC

1 Bu kullanim 6mrii sadece referans igindir. Bir motor anma hizinda, anma yikiinde galisirsa, 20.000 ile 30.000 saatlik
kullanim siiresi sonrasinda rulmanini degistirin. Slreye ulasilmasa dahi normal olmayan guiriiltd, titresim veya arizalar
bulundugunda degistiriimelidir.

Ozel teknik bilgiler

SIMOTICS S-1FL86, diisiik ataletli servo motor

Parga No. 1FL60... 22 24 32 34 42 44 52 54
Anma gici [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 47 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 [10-4 kgm?] 0,031 0,052 0,214 0,351 0,897 1,15 2,04 2,62
Atalet momenti (frenli) [104 kgm?2] |0,038 0,059 0,245 0,381 1,06 1,31 2,24 2,82
Onerilen yiik / motor atalet orani  |Maks. 30x Maks. 20x Maks. 15x
Calisma sicakligi [°C] 1FL602Q, 1FL6031Q ve 1FL604Q: 0 ile 40 arasi (gl¢ azalma olmadan)

1FL605Q: 0 ile 30 arasi (glic azaltma olmadan) "
Saklama sicakligi [°C] -20 ile +65 arasi
Maksimum ses seviyesi [dB] 60
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Genel bilgiler

2.5 Teknik veriler
Parca No. 1FL60... 22 |24 ‘32 ‘34 |42 |44 |52 ‘54
Anma gerilimi (V) |24 + %10
Anma akimi (A) 0,25 0,3 0,35 0,57
Tutma freni torku 0,32 1,27 3,18 6,37
[Nm]
Tutma freni |Maksimum fren 35 75 105 90
acllma suresi [ms]
Maksimum fren 10 10 15 35
kapanma suresi
[ms]
Maksimum acil 2000 2
durus sayisi
Yag contasi kullanim émrii [saat] 3000 ile 5000 arasi
Enkoder kullanim 6mri [saat] > 20000 3
Motor gévdesi koruma derecesi IP 65
Kablo ve konnektér koruma IP20 -
derecesi
Agirlik [kg]  |Frenli 0,7 0,9 1,5 1,9 3,7 4,2 6.8/7.04 |8.0/8.24
Frensiz 0,5 0,6 1,0 1,5 2,8 3.4 5.4/55% |6.6/6.7 4

1) Ortam sicakhgi 30 °C ile 40 °C arasinda oldugunda, 1FL605 motorlar %10 gli¢ azalmasi olacaktir.

2)  Sinirli acil durum galismasina 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.

) Bu kullanim émri sadece referans igindir. Bir motor %80 anma degerinde galisiyorsa ve ortam sicakligi 30 °C ise,
enkoder Uriin 6émrl garanti edilebilir.

4 Ik deger diiz konnektorlere sahip diisiik ataletli motorlar icin veriyi gsterir; sonraki deger ise agili konnektérlere sahip
disik ataletli motorlar icin degerdir.

Not

Yukaridaki tablodaki anma torku, anma giicii ve maksimum tork verileri %10 toleransa imkan
tanir.

SIMOTICS S-1FL86, yiiksek ataletli servo motor

Parca No. 1FL60... 42 44 61 62 64 66 67 90 92 94 96
Anma gtict [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 |(33,4
Maksimum tork [Nm] 3,8 7,2 10,7 |14,3 21,5 |25,1 28,7 35,7 |50,0 (70,0 1|90,0
Anma hizi [dev/dak] 3000 2000 2000
Maksimum hiz [dev/dak] 4000 3000 3000 2500 |2000
Anma frekansi [Hz] 200 133 133
Anma akimi [A] 1.2 2.1 25 3.0 4.6 5.3 5.9 7.8 11.0 (126 |[13.2
Maksimum akim [A] 3.6 6.3 7.5 9.0 13.8 |15.9 |17.7 |234 [33.0 |36.9 [35.6
Atalet momenti [104 kgm?] 2.7 5.2 8.0 15,3/ 153 (226 (299 [474 [69.1 [90.8 [134.3
11,72
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Genel bilgiler

2.5 Teknik veriler

Parga No. 1FL60... 42 44 61 62 64 66 67 90 92 94 96
Atalet momenti (frenli) [104 kgm?] |3.2 5.7 9.1 16,4/ 16.4 (237 [31.0 [56.3 |77.9 [99.7 |143.2
13,52

Onerilen yiik / motor atalet orani  |Maks. 10x Maks. 5x Maks. 5x
Calisma sicakhgi [°C] 0 ile 40 aras! (gu¢ azalma olmadan)
Saklama sicakligi [°C] -20 ile +65 arasi
Maksimum ses seviyesi [dB] 65 ‘70 70

Anma gerilimi (V) |24 + %10

Anma akimi (A) 0.88 1.44 1.88

Tutma freni torku 3.5 12 30

[Nm]
Tutma freni |Maksimum fren 60 180 220

acllma suresi [ms]

Maksimum fren 45 60 115

kapanma suresi

[ms]

Maksimum acil 2000 3

durus sayisi
Yag contasi kullanim émri [saat] {5000
Enkoder kullanim émrii [saat] > 20000 4
Koruma derecesi IP65, mil yag contasi ile
Artimli Frenli 2 4,6/ [6,4/ 8,6/ 11,3/ 11,3/ |14,0/ |16,6/ |21,3/ |25,7/ |30,3/ |39,1/
enkoder 4,8 6,6 8,8 10,1 11,5 (142 (16,8 (21,5 (259 (30,5 39,3
m_OtO[ Frensiz 2 3,3/ |51/ |56/ |83/ 8,3/ 11,0/ |13,6/ |15,3/ [19,7/ |24,3/ |33,2/
agirhgi [kg 34 |52 |57 |70 |84 |111 |137 [154 [198 [244 (333
Mutlak Frenli 2 4,4/ [6,2/ 8,3/ 11,0/ 11,0/ |13,6/ |16,3/ |20,9/ [25,3/ |29,9/ |38,7/
enkoder 4,5 6,3 8,4 9,7 1,1 (13,7 (164 (21,0 |254 |30,0 |38,8
motor Frensiz 2) 31/ |49/ |53/ |80/ 8,0/ 10,7/ |13,3/ [14,8/ [19,3/ |23,9/ [32,7/
agirhgi [kg 32 |50 |54 |67 |81 |108 [134 (149 [194 [240 (328

1 Ortam sicakhg! 30 °C lzerinde oldugunda, frenli 1FL6096 motorlar %10 gli¢c azalmasina sahip olacaktir.

2) Ik deger, diiz konnektorlere sahip yliksek ataletli motorlar icin veriyi gdsterir; sonraki deger ise agili konnektérlere sahip
yuksek ataletli motorlar igin veriyi gdsterir.

3 Sinirli 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 kalir.

4 Bu kullanim 6mri sadece referans igindir. Bir motor %80 anma degerinde ¢alisiyorsa ve ortam sicakligi 30 °C ise,
enkoder Uriin dmri garanti edilebilir.

Not

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

tanir.
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2.5 Teknik veriler

Gii¢ azaltimi
Sapma kosullarinda (¢evre sicakhigi > 40 °C veya kurulum ylksekligi deniz ytizeyinden 1000
metreden fazla yiksekteyse) izin verilen tork/gu¢ asagdidaki tabloya gore belirlenmelidir.
Cevre sicakliklari ve kurulum yukseklikleri sirasiyla 5 °C ve 500 m olarak yuvarlatiimistir.
Kurulum yuiksekligi ve ortam sicakligina gore gilic azalmasi
Deniz yiizeyine gore °C olarak ¢evre sicaklig
arasl
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
253 CE yefkili Uretici adresi

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

SINAMICS V90 siiriici

Siemens AG

Digital Factory

Motion Control

Frauenauracher Strafe 80

DE-91056 Erlangen

Almanya

SIMOTICS S-1FL6 motor

Siemens AG

Digital Factory

Motion Control

Industriestrale 1

DE-97615 Bad Neustadt a. d. Saale

Almanya
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Montaj 3

3.1 Sidrtcinin montaj

Yanginin yayllmasina kars1 koruma

Cihaz sadece kapali muhafazalarda veya kapali koruyucu kapaklara sahip daha yiksek
seviyedeki panolarda ve koruyucu cihazlarin timu kullanildiginda calistirilabilir. Cihazin
metal bir pano igerisine veya esdeger baska bir ydntemle korunmasi yanginin yayilmasini ve
pano disina giden emisyonlari dnlemelidir.

Yogusma ve elektriksel iletken kirlilige kargi korunma

Cihazi koruyun, érn. IEQ 60529 veya NEMA 12'ye goére IP54 koruma seviyesine sahip bir
pano icerisine takarak. Ozellikle kritik calisma ortamlarinda ek énlemler gerekebilir.

Eger kurulum sahasinda yogusma veya iletken kirlilik engellenebiliyorsa daha dusiik bir pano
korumasina izin verilebilir.

/N\ikaz

Zorlu kurulum ortamlarindan kaynaklanan 6liim veya ciddi kisisel yaralanma

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

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

e Siruciyl ve motoru surekli titresime veya fiziksel darbelere maruz kalabilecek yerlere
takmayin.

e Sirlcilyl giglu elektromanyetik parazitlere maruz kalacak sekilde birakmayin.

/\DIKKAT

Sicak yilizeylere dokunma sonucu yaralanma riski

Sicak ylzeylere dokunmaniz halinde yaralanma riski vardir, glinki strliciintin ytzeyleri
¢alisma sirasinda ve kapatmadan hemen sonra yuksek sicakliklara ulasabilir.

e Sirici ylzeyine dogrudan temas etmekten kaginin.

Montaj kosullari igin bakiniz Teknik veriler - servo siriciler (Sayfa 30).

400 W ve 750 W anma guiciine sahip SINAMICS V90 PN 200 V degisken servo suricller
dikey ve yatay montaji destekler. Diger siricller sadece dikey montaji destekler.

Asagidaki resimlerde gosterilen yonlendirme ve bosluklara dikkat ederek siriictiyl korumali
bir pano icerisine monte edin.
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Montaj

3.1 Sdrdicdintin montaji

Montaj yonu

Pano duvari

Fh™h

Pano duvari

NN NN

Dikey Yatay

DIKKAT

Kabul edilemez montaj yonii nedeniyle agiri 1sinma

Kabul edilemez bir montaj yénu kullaniimasi durumunda surUctler asiri 1sinabilir ve bu
nedenle hasar gorebilir.

o Daima talimattaki gereken montaj yonunu dikkate alin.

Montaj boslugu

S~ O O

Kabin duvari

>100 mm

>10 mm)| >10 mm >10 mm| >10 mm

T
L A T T T G

E
E
o
o
N

e N N I I )

Not

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

3.1 Sdrdicdindin montaji

Not

Asagidaki durumlardan biri gergeklestiginde surtcinin gict %80'e dusurilmelidir:

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 sicakligi 45 °C ile 55 °C arasi olmalidir. Bu durumda, minimum montaj mesafesi
20 mm'nin altinda olmamalidir.

Not

Sirtcuyu pano igerisine monte ederken sogutma havasinin sicaklik degisimini dikkate
almaniz gerekir. Sogutma havasinin hizl sicaklk degisimi yasaktir.

SINAMICS V90 PN 200V degisken (birim: mm)
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3.1 Sdrdicdintin montaji
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Montaj
3.1 Sdrdicdindin montaji

SINAMICS V90 PN 400V degisken (birim: mm)
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Montaj
3.1 Sdrdicdintin montaji
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Siricinin montaj

V90 PN 200 V varyantinda, FSA ve FSB suruculerini monte etmek igin iki M5 vida ve FSC ve
FSD suriculerini monte etmek igin doért M5 vida kullanin.

VA0 PN 400 V varyanti icin FSAA sirlcusuni monte etmek igin iki M5 vida ve FSA, FSB ve
FSC suriculerini monte etmek igin doért M5 vida kullanin.

FSC

Onerilen sikma torku 2,0 Nm'dir.
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Montaj

3.1 Sdrdicdindin montaji

Not
EMC talimatlan

e EMC standartlarina uyum saglamak igin SINAMICS V90 PN siriici sistemine baglanan
tim kablolar kilifli kablolar olmalidir, bunlara hat beslemesinden hat filtresine ve hat
filtresinden slruciye giden kablolar dahildir.

¢ Sinyal kablolarini ve gli¢ kablolarini farkli kablo borularinda ayri déseyin. Sinyal kablolari
glg¢ kablolarindan en az 10 cm uzakta olmalidir.

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

e Bu cihaz ikinci ortamda (sanayi boélgesi) kullaniimak tizere tasarlanmistir ve uygun garalti
bastirma énlemleri alinmadigi sirece ilk ortamda (yerlesim alani) kullanilamaz.

¢ Yayllim emisyon testi icin EMC gereksinimini karsilamak igin harici bir AC filtre (sebeke
beslemesi ile surlict arasinda) kullanilacaktir ve strict korumali metalik hazne igerisine
monte edilecektir, hareket kontrol sisteminin diger parcalari (PLC, DC gl¢ kaynagi,
motor) korumali hazne igerisine konulacaktir.

e iletken emisyon testinde, EMC gereksinimini karsilamak igin harici bir AC filtre (sebeke
beslemesi ile siiriict arasinda) kullanilacaktir .

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

e SINAMICS V90 PN siricindn harmonik akim degeri, IEC 61000-3-2'nin A sinifi limitini
asmaktadir, ama C2 kategorisi ilk ortaminda kurulu olan SINAMICS V90 PN surlcu
sisteminin kamusal algak gerilim gu¢ kaynagdi agina baglantisi igin sebeke yetkililerinin
onay! gereklidir. Litfen yerel elekirik sebekesi saglayiciniz ile iletisim kurun.

DIKKAT

Telsiz cihazlarinin veya cep telefonlarinin neden oldugu hatali fonksiyon

Telsiz cihazlar veya cep telefonlari siricilerin yakin gevresinde (20 cm'den daha az)

kullanildiginda siriciler bozulabilir ve bu da hatali fonksiyona neden olabilir. Bu durum

surlculerin fonksiyonel glivenligini bozabilir ve bu nedenle insanlara zarar verebilir veya

maddi hasara yol agabilir.

e Sirucllere 20 cm'den fazla yaklasmaniz durumunda telsizleri veya cep telefonlarini
kapatin.

Not
Vida sikigtirma

Kurulum galismasini tamamladiktan sonra vidayi striciiniin terminal kapagina taktiginizdan
emin olun.

Not

Kurulum yuksekligi deniz seviyesinden 2000 m disik veya esitse, surlclyt uygun gorilen
hat beslemelerinden herhangi birine baglamaya izin verilir. Kurulum yiksekligi deniz
seviyesinden 2000 m yiksek ve 5000 m dusukse, surlclyu uygun gorilen hat
beslemelerinden birine bir ayirma transformatéri veya bir topraklanmis nétr nokta ile
baglamaniz gerekir.
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Montaj

3.2 Moforun montaji

3.2

Montaj yoni

Motorun montaiji

DIKKAT

Darbe nedeniyle enkoderde hasar

Motor mili ucundaki darbeler enkoder hasarina neden olabilir.

) Milin ucuna herhangi bir darbe uygulamayin.

Montaj kosullari igin bakiniz Teknik veriler - servo motorlar|(Sayfa|33).

SIMOTICS S-1FL6 sadece flansli montaji ve Ug tipte konstriksiyonu destekler, yani
asagidaki resimde gorilen sekilde i¢ yonde takilabilir.

IM B5 IM V1 IM V3

[

Not

IM V3 tipinde konstriiksiyonu yapilandirirken, izin verilen eksenel kuvvete (surtcu
elemanlarinin agirlik kuvveti) ve gereken koruma derecesine 6zellikle dikkat edin.

Motor boyutlar (birim: mm)

Diiz kamal slrim

GA

4

44

@D hé

Disik ataletli servo motor, mil yiiksekligi: 20 mm, 30 mm ve 40 mm

6’50

QK

\
in

LG

LE Yaq kegesi
LR LL LD

\
1—|
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Montaj

Diiz kamal siriim

QK

GA

4

D h6

gLB

3.2 Moforun montaji
Dusiik ataletli servo motor, mil yiiksekligi: 50 mm, diiz konnektérler ile
KB1 59 /{) s
KB2 , 38 TN
LG [T
d 4oLz &
™ < = (‘Y
-
£
9
C
I Yag kegesi

Diisiik ataletli servo motor, mil yiiksekligi: 50 mm, agili konnektorler ile

S|
DB

LR

LL

KB1 87.5
. KB2 71 G ’}:>
Diiz kamali siiriim O E /@)
GA = — %
i z s
Q Q E
/ -E Yag kecesi
/ T
DB LR LL
Tip ‘ 1FL60... 22 24 32 34 42 44 52 54
Mil yiiksekligi 20 30 40 50
LC 40 60 80 100
LD 42 63 82,6 103
LA 46 70 90 115
LZ 4.5 5.5 7 9
LB 30-0,02 50-0,03 70-0,03 95-0,03
LH 40 50 60 -
LE 15 35 27 52 40 60 -
LR 25 31 35 45
T 25-0,2 3-0,2 3-0,3 3-0,3
LG 6 8 8 12
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Montaj

3.2 Moforun montaji

Tip 1FL60... 22 24 32 34 42 44 52 54

D 8-0,009 14 - 0,011 19-0,013 19-0,013

DB M3 x 8 M4 x 15 M6 x 16 M6 x 16

E 22 26 30 40

QK 17.5 22.5 28 28

GA 9,2 16 21.5 21.5

F 3 5 6 6

Frensiz LL 86 106 98 123 139 158.8 192 216
KB1 - - - - - - 143.5 167.5

Frenli LL 119 139 132.5 157.5 178.3 198.1 226 250
KB1 - - - - - - 177.5 201.5
KB2 - - - - - - 32.5 32.5

KL1 - - - - - - 135 135

KL2 - - - - - - 80 80

. @—GUQ kablosu konnektor, @—Artlmll/mutlak enkoder kablo konnektor, @—Fren kablosu konnektori. Bu
konnektdrler ayri olarak siparis edilmelidir. Konnektérlerin siparis bilgileri ile ilgili daha fazla bilgi igcin SINAMICS V90,
SIMOTICS S-1FL6 Kullanim Talimatlari'na bakiniz.

e 50 mm mil yiiksekligi olan disiik ataletli motorda enkoder konnektorinin-@ ve fren konnektorinin-@ sinir boyutlari

aynidir.

o 20 mm mil yiiksekligi olan disik ataletli motorda flansin takilmasi igin sadece iki vida gereklidir.

Diiz konnektorlii yiiksek ataletli servo motor, artimli enkoderli

KB1 59 /@ KL3
| KB2_, 38 . 3)~FHA
B 2
s /@ i)
o,
Diiz kamali stirim R - N
B gl 4oLz -
3
x
GA_ QK. [
= =) I — i I | [ o
Yag kecesi ||
. / T
DB
LL
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Montaj

3.2 Moforun montaji

Agclli konnektorli yliksek ataletli servo motor, artimli enkoderli

KB1

87.5

KB2 71 :

LG
LR O
Duz kamal slrim
| g 2
(GA, QK E 1 *
ﬂ§ =1 ER =2
Yag kegesi ¥
DBJ L
LL | OLe
Tip 1FL60... |42 44 61 | 62 ‘ 64 | 66 | 67 90 | 92 | 94 ‘ 96
Mil yiiksekligi 45 65 90
LC 90 130 180
LA 100 145 200
LZ 7 9 13.5
LB 80-0,03 110 - 0,035 114,3 - 0,035
LR 35 58 80
T 4-0,3 6-0,3 3-0,3
LG 10 12 18
D 19-0,013 22-0,013 35-0,016
DB M6 x 16 M8 x 16 M12 x 25
E 30 50 75
QK 25 44 60
GA 215 25 38
F 6-0,03 8-0,036 10 - 0,036
Frensiz LL 1545 |201.5 |148 181/ 181 214 247 189.5 |211.5 |237.5 |289.5
164,51

KB1 93.5 1405 |85.5 118.5 118.5 |151.5 [184.5 |140 162 188 240

KB2 - - -
Frenli LL 201 248 202.5 |235,5/ |2355 |268.5 |301.5 |[255 281 307 359

219"

KB1 140 187 140 173 173 206 239 206 232 258 310

KB2 315 39.5 445
Diz KL1 136 158 184
konnektor | i) 2 92 115 149
erile

KL3 13 23 34

KL4 14 22 34
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Montaj

3.2 Moforun montaji
Tip 1FL60... |42 44 61 | 62 ‘ 64 | 66 | 67 90 | 92 | 94 ‘ 96
Agili KL1 96,2 117,5 143
konnektdrl | o 84,6 108 141,1
erile
KL3 13 23 34
KL4 14 22 34

e Mil ylksekligi 90 mm olan motor, ayboltlar igin iki M8 vida deligine sahiptir.

. @—GUQ kablosu konnektor, @—Artlmll enkoder kablo konnektor, @—Fren kablosu konnektori. Bu konnektorler
ayri olarak siparis edilmelidir. Konnektérlerin siparis bilgileri ile ilgili daha fazla bilgi icin SINAMICS V90, SIMOTICS S-
1FL6 Kullanim Talimatlari'na bakiniz.

e Enkoder konnektoriniin-@ ve fren konnektdriintiin-® sinir boyutlari aynidir.

" flk deger diiz konnektorlere sahip yiiksek ataletli motorlar icin boyutu gésterir; sonraki deger ise acili konnektdrlere
sahip yUksek ataletli motorlar i¢in boyutu goésterir.

Diiz konnektorlii yiiksek ataletli servo motor, mutlak enkoderli

LG

KB1

59

KB2 38

Duz kamal siiriim

F
@Dhé
|-

LR

@LB

S

LL

Yag kecesi !

Agclili konnektorlii yiiksek ataletli servo motor, mutlak enkoderli

Duz kamali strim

_1GA, QK

F
@Dhé

48

oLB

4-@L.Z

KB1 87.5
KB2 M
3
LG
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Montaj

3.2 Moforun montaji
Tip 1FL60... |42 44 61 | 62 ‘ 64 | 66 ‘ 67 90 | 92 ‘ 94 | 96
Mil yiksekligi 45 65 90
LC 90 130 180
LA 100 145 200
Lz 7 9 13.5
LB 80-0,03 110 - 0,035 114,3 - 0,035
LR 35 58 80
T 4-03 6-03 3-03
LG 10 12 18
D 19-0,013 22-0,013 35-0,016
DB M6 x 16 M8 x 16 M12 x 25
E 30 50 75
QK 25 44 60
GA 21.5 25 38
F 6-0,03 8-0,036 10 - 0,036
Frensiz LL 157 204 151 184/ 184 217 250 197 223 249 301
167,51
KB1 100 147 92 125 125 158 191 135 161 187 239
KB2 - - -
Frenli LL 203.5 |250.5 |205.5 |238,5/ |238.5 |271.5 |304.5 |263 289 315 367
222"
KB1 147 194 147 180 180 213 246 201 227 253 305
KB2 31.5 39.5 44.5
Diz KL1 136 158 184
g‘r”i‘lge"té" KL2 60 60 60
Aclli KL1 96,2 117,5 143
g‘r”i‘lge"té" KL2 60 60 60
. @-GUQ kablosu konnektord, @—Mutlak enkoder kablo konnektord, @—Fren kablosu konnektori. Bu konnektérler ayri
olarak siparis edilmelidir. Konnektérlerin siparis bilgileri ile ilgili daha fazla bilgi icin SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
Kullanim Talimatlari'na bakiniz.
e Mil yiksekligi 90 mm olan motor, ayboltlar i¢in iki M8 vida deligine sahiptir.

" ilk deger diiz konnektérlere sahip yiiksek ataletli motorlar igin boyutu gésterir; sonraki deger ise acili konnektérlere
sahip yuksek ataletli motorlar igin boyutu gdsterir.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
ik galistirma, 12/2018, ASE38931483-005

49



Montaj

3.2 Moforun montaji

Motorun montaiji

50

/\ikAz

Motorun diismesi nedeniyle kisisel yaralanma ve maddi hasar riski

Bazi motorlar, 6zellikle 1FL609Q agirdir. Disen bir motor ciddi kisisel yaralanma veya
maddi hasara neden olabilir.

e Motorun yiksek agirhgi dikkate alinmalidir ve montaj igin gereken yardim alinmahdir.

DIKKAT

Sivi girmesi nedeniyle motorda hasar

Eger motora sivi girerse, motor hasar gorebilir

e Motor kurulumu veya ¢alismasi sirasinda motora higbir sivi (su, yag, vb.)
giremeyeceginden emin olun.

e Motor yatay olarak takilirken, motoru yag veya su girisine karsi korumak amaciyla kablo
¢ikisinin asagi dogru baktigindan emin olun.

DIKKAT

Manyetik alandan gelen manyetik parazit nedeniyle mutlak enkoderde hasar

Manyetik alandan gelen manyetik parazit mutlak enkoderde hasara neden olabilir.

e Mutlak enkoderde manyetik girisimi engellemek i¢in mutlak enkodere sahip servo
motoru, 10 mT'den daha gulgli bir manyetik alan Ureten aletlerden en az 15 mm uzak
tutun.

Not
Ayboltlarin kullaniimasi

1FL609Q motor (90 mm mil yiksekligi), iki aybolt takmak icin iki M8 vida deligine sahiptir.
1FL6090Q motoru sadece ayboltlardan kaldirin.

Takilmis olan ayboltlar sikistiriimall veya montaj sonrasinda ¢ikariimaldir.

Motoru, asagidaki resimde gosterilen sekilde bir ¢elik flans lizerine dort vida ile takin:

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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3.2 Moforun montaji

Motor Vida Onerilen flans boyutu Sikma torku Flans malzemesi
Disik ataletli motorlar

1FL602Q 2x M4 120 x 100 x 40 (mm) 2.4 Nm Celik

1FL6030Q 4 x M5 120 x 100 x 40 (mm) 4.7 Nm

1FL6040 4 x M6 120 x 100 x 40 (mm) 8 Nm

1FL6050 4 x M8 120 x 100 x 40 (mm) 20 Nm

Yiiksek ataletli motorlar

1FL6040 4 x M6 270 x 270 x 10 (mm) 8 Nm Celik

1FL6060 4 x M8 390 x 390 x 15 (mm) 20 Nm

1FL6090Q 4 xM12 420 x 420 x 20 (mm) 85 Nm

Motor 1sitma kosullari

Anma motor 6zellikleri motor ¢elik bir flans ile monte edildiginde 40 °C ortam sicakliginda
surekli olarak izin verilen degerlerdir. Motor kiigclk bir ylizey Gizerine monte edildiginde,

ylzeyin sinirli 1s1 1sinim yetenekleri nedeniyle motor sicakhigi énemli oranda yiikselebilir.
Siemens tarafindan 6nerilen flans boyutlarina uygun bir flans kullandiginizdan emin olun.

Not

Gergek sicaklik flansin (motor montaj kismi) kurulum yiizeyine nasil sabitlendigine, motor
montaj kismi i¢in hangi malzemenin kullanildigi ve motor hizina baglidir. Gergek motor
sicakligini her zaman kontrol edin.
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Montaj

3.2 Moforun montaji
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Baglanti

4.1 Sistem baglantisi

Asagidaki resimler SINAMICS V90 PN servo sistem baglanti érneklerini icermektedir.

Tek fazli gi¢ aginda FSB igin baglanti semasi:

1/3 faz 200~240
VAC sebeke
besleme

N

PE

Sigorta/E tirt [ [#[]
kombine motor kontrol
cihazi D E D
I 1]

(opsiyon)

Sebeke filtresi (EMC,
opsiyonel)

24 VDC giig
kaynagi

-+

PROFINET kablosu

SINAMICS V90 PN servo strict
FSB

Harici frenleme
direnci (opsiyon)
& Gli¢ kablosu (turuncu)

Uglincii taraf cihazi

Kilif katmanl/é
|iklzren kablosu (turuncu)

H
EnS (i) &=
Mini USB kablosu

Host kontrol

Mikro SD kart cihazi

e e s e
@

PROFINET I/0 kablosu (20 pin)

—

SIMOTICS S-1FL86 servo motor
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4.1 Sistem baglantisi

Ug fazh gli¢ aginda FSD igin baglanti semasi:

3 faz 200~240
VAC sebeke

besleme
L3 L2 L1 PROFINET kablosu

Sigorta/E turu
kombine motor
kontrol cihazi

(opsiyon)

SINAMICS V90 PN servo surlici

Sebeke filtresi FSD
(EMU, opsiyo- rrT——— —
giig
nel)! kaynagi “
] @ PC
3 .
i e (N E] o
Mini USB kablosu
Host kontrol
Mikro SD kart cihazi
I
1
@)
L3 i ul (&
<
( \/ — PROFINET I/O kablosu (20 pin)
— #
r~ =
DCP =
z (5
=
— .
R1 = Uclinci taraf cihazi
~

Harici frenleme
direnci (opsiyon)

\_

Fren kablosu
(turuncu)

Kilif katmani

14-

SIMOTICS S-1FL6 servo motor
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Baglanti
4.1 Sistem baglantisi

/\IKaAz

PE konnektérlerine dokunulursa hayati tehlike

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

e Calisma sirasinda veya gl¢ baglantisi kesildikten sonra belirli bir suire igerisinde PE
konnektériine dokunmayin.

/\IKaAz

Hatali baglantilar nedeniyle kisisel yaralanma ve miilk hasar meydana gelebilir

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

e Sirici dogrudan motora baglanmalidir. Aralarina bir kapasitor, indiktor veya filtre
baglanmasina izin verilmez.

o Hat besleme gerilimi izin verilen aralik i¢erisinde olmalidir (strici 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 degistiriimis faz sirasinda baglamayin.

e Eger bazi durumlarda kablolar i¢in CE isareti zorunluysa, motor gii¢ kablosu, hat
besleme kablosu ve kullanilan fren kablolarinin tamami kilifli kablo olmalidir.

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

e Baglanan kablolar donen mekanik parcalarla temas etmemelidir.

/\DIKKAT

Yetersiz koruma nedeniyle kisisel yaralanma ve miilk hasari meydana gelebilir

Yetersiz koruma kiguk 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 mmz2 kesit alanina sahip
bakir bir koruyucu topraklama iletkeni kullanin.

e PE iletkenlere ek olarak bulunan es potansiyel baglanti icin terminaller PE iletkenlerinin
icerisinden kablo gekmek igin kullaniimamalidir.

e Koruyucu ayrim saglamak igin 220 VAC/380 VAC hat besleme sistemi i¢in bir izolasyon
transformator kullaniimahdir.

DIKKAT

Koruma kablosu ile PROFINET I/0 konnektériiniin kullaniimayan pini arasinda kisa
devrenin neden oldudu siiriicii hasar

Koruma kablosu ile monte edilecek olan PROFINET I/O konnektdriinin kullaniimayan pini

arasinda kaza eseri bir kisa devre olusabilir. Bu slrtctnin hasar gérmesine neden olabilir.

e Koruma kablosunu PROFINET 1I/O konnektdriine baglarken dikkatli olun.

o Konnektdrin montaj yéntemi ile ilgili daha fazla bilgi igin SINAMICS V90, SIMOTICS S-
1FL6 Kullanim Talimatlar'ndaki "Suricu tarafindaki kablo terminallerinin montaji"
Kismina bakiniz.
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4.1 Sistem baglantisi
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Not
Kablo hareketinin neden oldugu ekipman dabhili koruyucu kontaklama alarmi

Sirdklenme gibi kablo hareketi ekipman dabhili koruyucu kontaklama alarmina neden olabilir.
e Calisma sirasinda kablolari suriiklemeyin.

e Kablolari tasirken koruyucu kontaklama i¢in uygun koruyucu énlemler aldiginizdan emin
olun.

Not
Kablolama talimatlarina uyulmamasi sonucu EMC gereksinimlerinin karsilanamamasi

Kablolama talimatlarina uymamaniz nedeniyle EMC gereksinimleri karsilanmamistir.
o EMC gereksinimlerini karsilamak igin tim kablolar kilifli kablo olmaldir.

o Kilifli bukdmla gift kablolarin kablo kiliflarini koruma sacina veya servo suriicinin hortum
kelepgesine baglandiginizdan emin olun.

Not
Diisiik gerilim direktifine uygundur

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

Not

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

Not

SINAMICS V90 PN lizerinde bulunan mini USB arayiizl, PC'ye yiklenen SINAMICS V-
ASSISTANT ile birlikte hizli devreye alma ve teshis i¢in kullanilir. Uzun sureli izleme
amaciyla kullanmayin.
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Kablo kiliflarinin koruma saci ile baglanmasi

Surdcinin EMC-uyumlu yalitimini elde etmek igin kablo kiliflarini baglamak icin sartcu ile

verilen koruma sacini kullanin. Kablo kiliflarini koruma saci ile baglama adimlari igin
asagidaki 6rnege bakin:

@ Koruma sacini iki M4 vida ile monte edin. @ Hat besleme kablosunu, gli¢ kablosunu ve fren kablosunu (sadece
besleme siricilerinde bulunur) baglayin ve gerektiginde kablo
kiliflarini soyun.

Hat besleme
kablosu

@ Hortum kelepgelerini, kablo kiliflarinin ve koruma sacinin tizerinden kaydirin; kablo kiliflarini koruma saclarinin tzerine
bastirmak ve topraklama mapalarini sabitlemek i¢in vidalari sikin.
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4.1 Sistem baglantisi

/N\IKaz

Asin yiiksek empedensa sahip bir agdan gelen elektrik garpmasi ve yangin riski

Asiri disuk kisa devre akimlari koruyucu cihazlarin atmamasina veya ¢ok ge¢ atmasina
neden olabilir, ayrica elektrik carpmasi veya yangina yol acabilir.

o Biriletken-iletken veya iletken-toprak kisa devresi durumunda, suriicinin hat
beslemesine baglandidi noktadaki kisa devre akiminin en azindan kullanilan koruyucu
cihazin cevap gereksinimlerine uygun oldugundan emin olun.

e liletken-toprak kisa devresinin koruyucu cihazin cevap vermesi icin gereken kisa devre
akimina ulasmamasi halinde bir ek kagak akim rélesi (RCD) kullanmaniz gereklidir.
Gereken kisa devre akimi 6zellikle TT sistemleri igin ¢ok disuk olabilir.

/\ikAz

Cok diisiik empedensa sahip bir agdan gelen elektrik carpmasi ve yangin riski

Asiri yuksek kisa devre akimlari, koruyucu cihazlarin bu kisa devre akimlarini
kesmemesine ve zarar gérmesine neden olabilir, bu da elektrik carpmasi veya yangina yol
agabilir.

e Slrlcinin hat terminalindeki etkilenmemis kisa devre akiminin kullanilan koruyucu
cihazin frenleme kapasitesini (SCCR veya Icc) gegmediginden emin olun.

/N\IKaz

Elektrik garpmasi nedeniyle élgiim veya ciddi kisisel yaralanma

Sirdcu igin toprak kagak akimi AC 3,5 mA Uzerinde olabilir, bu da elektrik carpmasi
nedeniyle 6lim ve ciddi yaralanmalara sebep olabilir.

e Tehlikeli kagak akimlari ortadan kaldirmak igin sabit bir toprak baglantisi gereklidir. Ek
olarak koruyucu topraklama iletkeninin minimum boyutu yiksek kagak akima sahip
ekipmanlar i¢in yerel giivenlik dizenlemelerine uymahdir.

Motor tarafindan kablo yonlerinin ayarlanmasi

Bazi duslk ataletli motorlar ve tim ylksek ataletli motorlar i¢in kablo baglantisini
kolaylastirmak amaciyla gu¢ kablosunun, enkoder kablosunun ve motor tarafindan gelen
fren kablosunun yéninu ayarlayabilirsiniz.

Asagidaki resimler kablo ydnlerinin nasil ayarlanacagini gostermek amaciyla érnek olarak
artiml enkodere sahip yiksek ataletli motorlari gostermektedir.
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4.1 Sistem baglantisi

50 mm mil yilksekligine sahip diisiik ataletli motorlar ve diiz konnektére sahip yiiksek ataletli
motorlar

Konnektorleri gevsetmek igin vida Kablo yénlerine uygun ayarla- Konnektérleri sikistirmak igin vida
halkalarini saat yoniinde gevirin. mak icin konnektdrleri dondarin. halkalarini saatin tersi ydnde gevirin.
Not

Konnektorlerin dondiiriiimesi

Kabloyu motora bagladiktan sonra artimli enkoder konnektoriinii 270°'yi asmadan, mutlak
enkoder konnektdrunul ise 180°'yi asmadan doénddurebilirsiniz. Diger konnektdrleri 360°'yi
asmadan dondurebilirsiniz.

Aglli konnektorlere sahip yiiksek ataletli motorlar

Kablo yonlerine uygun ayarlamak igin
konnektorleri dondirin.

Not
Konnektorlerin dondiiriiimesi

Acil konnektdrlere sahip motorlar igin, sadece 180°'yi asmadan dondurulebilen mutlak
enkoder konnektori hari¢ diger tim konnektoérleri 310°'yi asmadan déndurebilirsiniz.

Not

Aclili konnektoérlere sahip ylksek ataletli motor Uzerindeki bir mutlak enkoder kablosu igin
kablo yonlerini yukarida agiklanan diz konnektérlere sahip ylksek ataletli motorlar ile ayni
sekilde ayarlayabilirsiniz.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
ik galistirma, 12/2018, ASE38931483-005 59



Baglanti

4.2 Ana devre kablolari
4.2 Ana devre kablolari
421 Hat besleme - L1, L2, L3

SINAMICS V90 PN 200V degiskeni
Onerilen minimum kablo kesit alani:
Tek fazli gii¢ aginda kullanildiginda:
FSA: 0,75 mm?2

FSB: 0,52 mm?2

FSC: 1,31 mm2

Ug fazli glic aginda kullanildiginda:
FSA: 0,75 mm?2

FSB: 0,33 mm?2

FSC: 0,52 mm?2

FSD (1 kW): 0,82 mm?2

FSD (1,5 kW ile 2 kW arasi): 2,08 mm?
SINAMICS V90 PN 400V degiskeni
Onerilen minimum kablo kesit alani:
FSAA ve FSA: 1,5 mm?2

FSB ve FSC: 2,5 mm?

Not

200 V varyanti icin tek fazli 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 prosedir, siriici tarafindaki glic kablosu
baglanti noktasininki ile aynidir.

Daha fazla bilgi i¢in bkz. SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 Kullanim Talimatlari.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
60 ilk galistirma, 12/2018, ASE38931483-005



Baglanti
4.2 Ana devre kablolari

Hat besleme kablosunun baglanmasi

/\DIKKAT

Hatali kablo baglantisi nedeniyle yaralanma riski

Hat besleme kablosunu surilicl Uzerine sabitlenmemis bir besleme konnektériine baglarken
parmaklarinizi yaralayabilirsiniz.

e ilk olarak hat besleme konnektériinii tahrige sabitlediginizden ve sonrasinda kabloyu
konnektére bagladiginizdan emin olun.

200 V degisken
® FSAve FSBigin

® FSC ve FSD igin

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

o 4

400 V degisken
® FSAA ve FSA icin

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

e FSBve FSCigin
FSB ve FSC servo suricitler hat besleme baglantisi icin bélme terminallerine sahiptir. Hat

besleme kablosunu servo siricllere, Gizerindeki M4 vidalari 2,25 Nm (19,91 Ibf.ing)
sikma torku ile sikarak sabitleyebilirsiniz.
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4.2 Ana devre kablolari

422

Motor cikisi - strlict tarafi
SINAMICS V90 PN 200V degiskeni
Onerilen minimum kablo kesit alani:
FSA ve FSB: 0,75 mm?2
FSC ve FSD (1 kW): 0,75 mm?

FSD (1,5 kW ile 2 kW arasi): 2,5 mm?
SINAMICS V90 PN 400V degiskeni
Onerilen minimum kablo kesit alani:
FSAA ve FSA: 1,5 mm?
FSB ve FSC: 2,5 mm?

Kablolama

Motor gii¢ kablosunun baglanmasi

/\DIKKAT

62

PE

u 1
\ 2
W 3

Motor giicii - U, V, W

Sdrlcu tarafi

(Terminal seridi)

*

Sari-Yesil
\ 44" PE
Siyah ) u
Siyah 5 7
Siyah 3 W
Motor tarafi
(Soket konnektor)

4: duz konnektdrlere sahip ylksek ataletli motorlar ve yik disik ataletli motorlar igin

L : Acili konnektorlere sahip yiksek ataletli motorlar

Hatali kablo baglantisi nedeniyle yaralanma riski

Motor gii¢ kablosunu stiriicliye sabitlenmemis olan bir motor gui¢ konnektériine baglarken
parmaklariniza zarar verebilirsiniz.

e Ik olarak motor gii¢ konnektdriini siiriicliye sabitlediginizden ve sonrasinda kabloyu

konnektdre bagladiginizdan emin olun.
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Baglanti

4.2 Ana devre kablolari

200 V degisken
e FSAve FSBigin

® FSC ve FSD igin
M2.5: 0.5 Nm (4.43 Ibf.in)

400 V degisken
® FSAA ve FSA icin

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

e FSBve FSCigin

FSB ve FSC servo surictler motor gli¢ baglantisi igin bélme terminallerine sahiptir. Motor
glc kablosunu servo siructlere, lizerindeki M4 vidalari 2,25 Nm (19,91 Ibf.in¢) sikma
torku ile sikarak sabitleyebilirsiniz.
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Baglanti

4.3 Kontrol/Durum arabirimi - X8

4.3

4.31

64

Kontrol/Durum arabirimi - X8

Arabirim tanimi

Pin Sinyal PROFINET 1/O Agiklama
kablosunun agikta
kalan tarafinin tel rengi

%l:u:ll:ll:ll:ll:ll:ll:llél

| | e | s | e e |

20 11
Tip: 20-pinli MDR soket
Dijital girigler/cikiglar
1 DI1 = Yesil Dijital giris 1
2 DI2 [ Sar Dijital giris 2
3 DI3 [ ] Beyaz Dijital giris 3
4 D4 Bl Kahverengi Dijital giris 4
6 DI_COM B Kirmizi Dijital girisler icin ortak terminal
7 DI_COM Bl Mavi Dijital girisler i¢in ortak terminal
11 DO1+ X Gri-Pembe Dijital ¢ikis 1, pozitif
12 DO1- M Kirmizi-Mavi Dijital ¢ikis 1, negatif
13 DO2+ 3 Gri Dijital ¢ikis 2, pozitif
14 DO2- @ Pembe Dijital ¢ikis 2, negatif
17° BK+ Il Siyah Motor tutma freni kontrol sinyali, pozitif
18" BK- = Mor Motor tutma freni kontrol sinyali, negatif
Higbiri
5 - - Ayrilmis
8 - - Ayriimis
9 - - Ayrilmis
10 - - Ayriimis
15 - - Ayriimis
16 - - Ayrilmis
19 - - Ayrilmis
20 - - Ayriimis

* Pinler sadece 200 V degisken surtcunin fren kontrol sinyallerini baglamak icin kullanilir.
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Baglanti
4.3 Kontrol/Durum arabirimi - X8

4.3.2 Standart kablolama
Ornek 1:

Servo sirict

DI_com®|s, 7

|

24V T

D] 1 4 kQ Eli
T (

DI2] 2

Eigae
Di3f 3 :l_ﬁ‘*’(
Eige

Dl4) 4

Uk pot+fn
| I |

24V

i

Do1-l12 1=

ik DO2+113
L} P1RXP
E 1P1 RXN
. P1TXP PROFINET Port 1
DO2-] 14 _;I:# f %m TXN

P2 RXP
E 1P2 RXN
P2 TxP PROFINET Port 2
}lt f P2 TN

17
Brake-”mh I g

@  Blendajh kablo
DX Bikiamli telli kablolar

Brake+*™*
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Baglanti

4.3 Kontrol/Durum arabirimi - X8

Ornek 2

Servo surucu

DI_COM*|s,7

4 kQ
D 1 :_}}—‘:(

|
—

24V 3

+

DI2f 2 :]__Hli
DI3l 3 :_ﬁf‘—ﬂi
DI4) 4 :__ﬁ‘—ﬂ(

DO1+]11
24V J— L
g ik po1.fsz =
| S
DO2+113
P1 RXP
3 1P1 RXN
Yiik =y IP1 TxP
DO2-114 -
I — _;1 3 1P1TXN

Brake+** ¢'7 P2 RXP
3 JP2 RXN
TPz TP

Brake.** 418 ]ﬁ E IP2 TXN

©  Blendajli kablo
X Bukumli telli kablolar

PROFINET Port 1

PROFINET Port 2

*  Hem PNP hem de NPN tiplerini destekleyen dijital girisler.

*%*

Pinler sadece 200 V degisken surlclnun fren kontrol sinyallerini baglamak ic¢in kullanilir.

Ayrintili baglanti bilgileri icin SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 Kullanim Talimatlari

icindeki "Motor tutma freni" bolimiine bakiniz.

66
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Baglanti
4.4 24 V glic kaynagi/STO

4.4 24 V glc¢ kaynagi/STO
24 V gic kaynagi/STO arabirimi i¢in pin dizenlemesi asagdidaki gibidir:
Arabirim Sinyal adi Aciklama

STO 1 Safe torque off kanal 1

STO + Safe torque off igin 6zel gli¢ kaynagi
STO 2 Safe torque off kanal 2

+24 V Gug kaynagi, 24 VDC

M Glg kaynagi, 0 VDC
Maksimum iletken kesit alani: 1,5 mm?2

Kablolama

/\IKaAz

Bir asili eksenin diismesi nedeniyle maddi hasar veya kisisel yaralanma

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

e 24V gig kaynaginin dogru baglandigindan emin olun.

/N\ikaz

Bir asili eksenin diismesi nedeniyle maddi hasar veya kigisel yaralanma

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

o Eksen disebilecedi icin STO'nun asili bir eksen ile kullanilmasina izin verilmez.

Not
STO fonksiyonunun kullaniimasi

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

STO fonksiyonu kullanilacaginda, STO arabirimlerini baglamadan énce kisa devre
cubuklarini gikarmaniz gereklidir. Servo siriiciinin givenlik fonksiyonu SIL 2 (EN61800-5-
2)'dir. Daha fazla kullanmak istemiyorsaniz, kisa devre gubugunu yeniden takmalisiniz; aksi
takdirde, motor ¢calismayacaktir.

STO fonksiyonu hakkinda daha fazla bilgi icin SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 Kullanim
Talimatlari'nin "Safety Integrated temel fonksiyonlar" bélimune bakiniz.
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Baglanti

4.5 Enkoder arabirimi - X9

Servo siirlicii Servo surlci

STO1

STO+

STO2

+24 V

® @ @ @

M

Fabrika ayari STO fonksiyonunun kullaniimasi

24 V gig kaynaginin ve STO kablo terminallerinin monte edilmesi

24V gig kablosu terminalinin veya STO kablo terminalinin montaj prosediru, V90 PN 200 V
servo surlclsinun surucu tarafindaki gu¢ kablosu terminalininki ile aynidir.

Daha fazla bilgi i¢in bkz. SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 Kullanim Talimatlari.

24 V gig kaynaginin ve STO kablolarinin takilmasi

4.5 Enkoder arabirimi - X9
SINAMICS V90 PN 200V degisken servo surlcu iki enkoder tipini destekler:
e Artimh enkoder TTL 2500 ppr
e Mutlak enkoder tek dénuslu 21-bit
e Mutlak enkoder 20-bit + 12-bit gcok donusli
SINAMICS V90 PN 400V degisken servo surtcu iki enkoder tipini destekler:
e Artimh enkoder TTL 2500 ppr
e Mutlak enkoder 20-bit + 12-bit gok donusli

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Baglanti

4.5 Enkoder arabirimi - X9

DIKKAT

Koruma kablosu ile enkoder konnektériiniin kullaniimayan pini arasinda kisa devrenin
neden oldugu siirticii hasar

Koruma kablosu ile monte edilecek olan enkoder konnektérinin kullaniilmayan pini
arasinda kaza eseri bir kisa devre olusabilir. Bu sirtictiniin hasar gérmesine neden olabilir.

e Koruma kablosunu enkoder konnektériine baglarken dikkatli olun.

e Daha fazla bilgi icin SINAMICS V90, SIMOTICS S- 1FL6 Kullanim Talimatlarindaki
"Slrici tarafindaki kablo terminallerinin montaji" kismina bakiniz.

Not
Kablonun kilifli olmamasi nedeniyle EMC gereksinimlerinin kargilanamamasi

Bir kablo kilifli degilse, EMC gereksinimlerini karsilayamaz.
¢ Enkoder kablosu EMC gereksinimlerini karsilamak i¢in kiliflanmahdir.

Enkoder arabirimi - siirlict tarafi

Resim Pin Sinyal adi Aciklama

No.
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 P5V Enkoder glg beslemesi, 5V
6 PS5V Enkoder gug¢ beslemesi, 5 V
7 M Enkoder gu¢ beslemesi, topraklama
8 M Enkoder gug¢ 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 terminal blogu)

Sikma torku: 0,4 Nm
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Baglanti

4.5 Enkoder arabirimi - X9

Enkoder konnektorii - motor tarafi

70

Resim Pin |Artimli enkoder TTL 2500 ppr Resim Mutlak enkoder tek doniislii 21-bit
No. Mutlak enkoder 20-bit + 12-bit gok
donisgli
Sinyal Aciklama Sinyal Aciklama
Diistik ataletli motor, mil yliksekligi: 20 mm, 30 mm ve 40 mm
P_Supply | Gig¢ beslemesi 5V P_Supply | Gig beslemesi 5V
M Gul¢ beslemesi 0V M Gul¢ beslemesi 0 V
A+ Faz A+ Clock_P Saat
B+ Faz B+ Data_P Veri
R+ Faz R+ n. c. Bagh degil
n. c. Bagli degil P_Supply | Glg beslemesi 5V
P_Supply | Gig beslemesi 5V M Gul¢ beslemesi 0 V
M Gug¢ beslemesi 0 V Clock_N Tersine ¢evrilmis
saat
9 A- Faz A- Data_N Tersine gevrilmis
veri
10 B- Faz B- Blendajlama Toprak hatti
11 R- Faz R- Not
12 |Blendajlama Toprak hatti Mutlak enkoder konnektérinin
pin11 ile pin15 arasindaki pinler
baglanmaz.
Resim Pin |Artimh enkoder TTL 2500 ppr Mutlak enkoder tek déniislii 21-bit
No. Mutlak enkoder 20-bit + 12-bit gcok
dondsli
Sinyal Aciklama Sinyal Aciklama
Diistik ataletli motor, mil yliksekligi: 50 mm
Yiiksek ataletli motor, mil yiiksekligi: 45 mm, 65 mm ve 90 mm
Diz konnektorler: 1 P_Supply Glg beslemesi 5 V P_Supply Glg beslemesi 5 V
2 M Gl beslemesi 0 V M Gli¢ beslemesi 0 V
20°8 06 3 A+ Faz A+ n.c. Bagli degil
3°E°4°5 4 A- Faz A- Clock_N Tersine gevrilmis saat
Acili konnektorler: S B Faz B+ Data_P Veri
6 B- Faz B- Clock_P Saat
7 R+ Faz R+ n. c. Bagli degil
8 R- Faz R- Data_N Tersine gevrilmis veri
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Baglanti
4.5 Enkoder arabirimi - X9

Kablolama

Dusiik ataletli motor, mil yliksekligi: 20 mm, 30 mm ve 40 mm

Motor tarafi Sirtct tarafi Motor tarafi Surici tarafi
Mor Mor
P_Supply 1 5 P5V P_Supply 1 5 P5V
M 8 : 8 M
Siyah w [ gt t
M 2 Kirmizi 7 M M 2 Kirmizi 7 M
P_Supply 7 Mavi 6 P5V P_Supply 6 Mavi 6 P5V
Yesil i
A+ 3 14 Ap Clock P 3 Yool _Ji  Biss.clookP
A 9 Sari 13 An Clock_N 8 San 3  Biss_ClockN
Gri i
B+ 4 12 Bp Data P 4 Gri 1 Biss_DataP
B- 10 Pembe 1 Bn Data_N 9 Pembe 2  Biss_DataN
R+ 5 Beyaz 9 Rp N.C. 5
E hieldi 1 T k hatt
R 11 Ranverengl 10 Rn Shielding 0 oprak hatti
N.C. 6
o Mutlak enkoder tek dénisli 21-bit
Shiclding, 12 TpTEhatl Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit gok dénislii

Artimh enkoder TTL 2500 ppr

X Bukimli gift kablolar

Diisuk ataletli motor, mil yiiksekligi: 50 mm

Yiksek ataletli motor, mil yiksekligi: 45 mm, 65 mm ve 90 mm

Motor tarafi Sirlci tarafi Motor tarafi Sirici tarafi
L P5V Mor {5 P5V
P_Supply 1 P_Supply 1
Siyah 8 M Siyah 8 M
Kirmizi 7 M Kirmizi 7 M
M 2 M 2
Mavi 6 P5V Mavi 6 P5V
At 3 Yesil 14 Ap Clock_P 6 Gri 4  Biss_ClockP
& ] ant — L An Clock N 4p— -/ \—d3  Biss_ClockN
B+ 5 Gri 12 Bp Data_P 5 22 1  Biss_DataP
B- 6 Pambie 11 Bn Data N 8 San 2  Biss_DataN
R+ 7 Beyaz 9 Rp N.C. 3
N.C. 7
R- 8 Kahverengi . Rn
Mutlak enkoder tek déndsli 21-bit
Artimli enkoder TTL 2500 ppr Mutlak enkoder 20 bit + 12 bit ok déniisli

= Bikimlu cift kablolar
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Baglanti
4.6 Harici frenleme direnci - DCP, R1

Toprak hatt
Daha iyi EMC etkileri saglamak i¢in asagdidaki resimde gosterilen sekilde enkoder kablosunu
styirmaniz ve kablo kilifini topraga baglamaniz énerilir:
@ 0 @ —
Kablo kilfi 10 cm ile 20 cm aras & B M
| | . E E
o o (1 i
E ]
Maks. 3 cm L)‘._ -.ﬁi s 34
Sdrici tarafi T
I
53
)]
.ii'ii
4.6 Harici frenleme direnci - DCP, R1

SINAMICS V90 PN motorda olusan rejeneratif enerjiyi absorbe etmek i¢in dahili bir frenleme
direnci ile tasarlanmistir. Dahili frenleme direnci frenleme gereksinimlerini
karsilayamadiginda (6rn. alarm A52901 olusturuldugunda) harici frenleme direncini
baglayabilirsiniz. Bir frenleme direncinin nasil segilecedi ile ilgili daha fazla bilgi igin
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 Kullanim Talimatlari'ndaki "Aksesuarlar" Kismina
bakiniz.

Not

0,1 kW anma giicline sahip 200 V degiskenli servo siirlici entegre bir dirence sahip degildir.

Harici bir frenleme direncinin baglanmasi

DIKKAT

DCP ve R2 terminalleri arasindaki kisa devre yapigsmasinin kaldirnimamasi nedeniyle
siUrlciide hasar

Harici bir direng kullanildiginda DCP ve R2 terminalleri arasinda kisa devre yapismasinin

kaldiriilmamasi nedeniyle sirtict hasar gérmustir.

¢ Harici bir direnci DCP ve R1'e baglamadan énce, DCP ve R2 terminalleri arasindaki
baglantiyi ayirin.

Harici frenleme direncinin nasil baglanacagi hakkinda daha fazla bilgi i¢in bkz. Kisim "Sistem
baglantisi|(Sayfa|53)".
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Baglanti

4.7

4.8

4.7 Moftor tutma freni

Motor tutma freni

Motor tutma freni fonksiyonunu kullanmak i¢cin SINAMICS V90 servo surtcuyu frenli bir servo
motora baglayabilirsiniz.

DIKKAT

Hatal kullanim nedeniyle motor freni kullanim dmriiniin kisalmasi

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

e Gergekten gerekli oimadikga motor frenini bir acil durus veya yavaslama mekanizmasi

olarak kullanmayin.

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 amagla her bir PROFINET arabirimi asagidakilere sahiptir:

® Bir MAC adresi (fabrika varsayilan)
® Bir IP adresi

® Bir cihaz ad (istasyonun ad1)

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 -
x
= 3 P1TXP Port 1 veri iletme + P2TXP Port 2 veri iletme +
g 4 PE Koruyucu Topraklama PE Koruyucu Topraklama
terminali terminali
5 PE Koruyucu Topraklama PE Koruyucu Topraklama
terminali terminali
6 P1TXN Port 1 veri iletme - P2TXN Port 2 veri iletme -
PE Koruyucu Topraklama PE Koruyucu Topraklama
terminali terminali
8 PE Koruyucu Topraklama PE Koruyucu Topraklama
terminali terminali

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
ik galistirma, 12/2018, ASE38931483-005 73
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4.8 PROFINET arabirimi - X150

LED gdstergeler

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

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

Kablolama

istasyonlar arasindaki maksimum kablo uzunlugu (L1 ile Ln arasi) 100 m'dir. Uzun bir kablo
icin gekme sonucu konnektor hasari olusmasini engellemek amaciyla kabine sabitlemeniz

onerilir.

L1

L2 Ln

I I |

X150 P1 X150 P2 X150 P1 X150P2 X150 P1

7

&

Host Kontrol Cihazi

Not

P1 ve P2 portlarini baglarken fiziksel giris ve ¢ikis baglantilarinin topoloiji ile ayni
olduklarindan emin olmaniz gereklidir.
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Devreye alma 5

Devreye alma 6ncesinde, Operator Paneli (BOP) calismalari hakkinda daha fazla bilgi igin
"BOP'a giris (Sayfa 76)™"u okuyun. Devreye alma sirasinda hata veya alarm olmasi

\n

durumunda, detayl aciklamalar igin "Teshis (Sayfa 145)" bolimiine bakiniz.

/\DIKKAT

Givenlik talimatlarina uyulmamasi nedeniyle yaralanma tehlikesi

Talimatlara uyulmamasi ciddi yaralanmalar ile sonuglanabilir.

e isletmeye baglamadan veya devreye almadan énce "Temel glivenlik talimatlari
(Sayfa|5)" bélimindeki givenlik talimatlarini dikkatlice okuyun.

/N\ikaz

Bir asili eksenin diismesi nedeniyle maddi hasar veya kisisel yaralanma

Servo sistem asili bir eksen olarak kullanildiginda, 24 V gi¢ kaynaginin pozitif ve negatif
kutuplari ters baglanirsa eksen dusecektir. Bir asili eksenin beklenmedik sekilde dismesi,
maddi hasar veya kisisel yaralanmaya neden olabilir.

e Devreye alma 6ncesinde, beklenmedik bir dlistisi énlemek icin asili ekseni tutmak
amaciyla bir capraz baglanti yapmaniz gereklidir. Ek olarak, 24 V gli¢ kaynaginin dogru
baglandigindan emin olun.

DIKKAT

Veri transferi sirasinda siirlici kapanmasi nedeniyle aygit yazihmi hasari
Mikro SD karttan/SD karttan surliclye veri transferi sirasinda strlcu i¢in 24 V glg¢
beslemesinin kapatilmasi surlcu aygit yazilimina zarar verebilir.

e Mikro SD karttan/SD karttan suriiciye veri transferi devam ederken suriici gic
beslemesini kapatmayin.

DIKKAT

Mevcut ayar verilerinin {izerine siriicii baglatma sirasinda mikro SD karttaki/SD karttaki
ayar verileri yazilir

Mevcut ayar verilerinin tzerine suriici baslatma sirasinda mikro SD karttaki/SD karttaki
ayar verileri yazilir. Bu durumda siirtict kullanici ayar verilerini iceren bir mikro SD kart/SD
kart ile acgildiginda suirlict Gzerindeki mevcut ayar verilerinin Gzerine yazilir ya da bir sirtci
hicbir kullanici verisi icermeyen bir mikro SD kart/SD kart ile agildiginda surici otomatik
olarak mevcut kullanici ayari verilerini mikro SD kart/SD kart Uzerine yazacaktir.

e Surici bir mikro SD kart/SD kart ile baslatiimadan énce, mikro SD kartin/SD kartin
kullanici ayari verilerini igerip igermedigini kontrol edin. Aksi takdirde, sirtict tUzerindeki
mevcut verilerin Uzerine yazilir.
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Devreye alma

5.1 BOPa giris

Not
Mikro SD kartin/SD kartin takiimasi veya gikariimasi baslatma hatasina neden olacaktir.

Baslatma sirasinda mikro SD karti/SD karti takmayin veya ¢ikarmayin; aksi takdirde, suriicl
baslatilamayacaktir.

Not

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

Muihendislik araci - SINAMICS V-ASSISTANT

5.1

Genel bakis

76

Deneme galismasi yapmak igin SINAMICS V-ASSISTANT muhendislik aracini
kullanabilirsiniz.

SINAMICS V-ASSISTANT bir bilgisayara kurulabilen bir yazilim aracidir ve Windows isletim
sisteminde calisir. SINAMICS V90 PN servo suricisiyle bir USB kablo lzerinden iletisim
kurar (¢evrimigi isletime almanin dizgln bicimde gergeklesmesini garantiye almak igin
Siemens 3 metreden uzun olmayan, iki ucunda da demir iceren teller olan, izolasyonlu bir
USB kablosu kullanmanizi énerir). SINAMICS V-ASSISTANT ile siirlicti parametrelerini
degistirebilir ve online modda surlcu ¢alisma kosullarini izleyebilirsiniz.

Daha fazla bilgi icin SINAMICS V-ASSISTANT Cevrimigi Yardim'a bakiniz. SINAMICS V-
ASSISTANT"I Teknik destek web sitesi (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/en/)'dan
arayabilir ve yUkleyebilirsiniz.

BOP'a giris

SINAMICS V90 PN servo surilicu servo surlcinin én panelinde bir Temel Operatér Paneline
(BOP) sahip sekilde tasarlanmistir:

LED durum g&stergeleri

6 basamakli 7 segmentli
ekran

Fonksiyon tuslar
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Devreye alma

5.1 BOPa giris

BOP'u asagidaki islemler icin kullanabilirsiniz:

® Bagimsiz devreye alma

® Teshis

® Parametre erisimi

® Parametre ayarlari
e Mikro SD kart/SD kart islemleri

® Surlcl yeniden baslatma

LED durum géstergeleri

iki LED durum géstergesi (RDY ve COM) siiriicti durumunu géstermek igin kullanilabilir. Her
iki LED de ¢ renklidir (yesil/kirmizi/sart).

SIEMENS

Kirmizi yanip sénen
Kirmizi

Yanip sonen yesil ve
sarl

Hizli yanip sénen
Kirmizi

i
Ll
i
1
Yavas yanip sonen ;
:
1
i
i

RDY COM

Durum gosterimleri hakkinda detayl bilgileri asadidaki tabloda bulabilirsiniz:

Durum géstergesi Renk Durum Aciklama
RDY - Kapal 24 V kontrol panosu gug¢ kaynagi eksik
Yesil Sirekli yanar Sirici "servo agik" durumundadir
Kirmizi Sirekli yanar Sirici "servo kapall" veya baslatma durumundadir
1 Hz yanip séner | Alarmlar veya hatalar meydana gelir
Yesil ve sari 2 Hz dénusumli Sdricl tanimlamasi
yanip soner
COM Yesil Sirekli yanar PROFINET haberlesme IRT ile ¢alisiyor
0,5 Hz yanip séner | PROFINET haberlesme RT ile galisiyor
2 Hz yanip séner | Mikro SD kart/SD kart ¢alisiyor (okuma veya yazma)
Kirmizi Sirekli yanar iletisim hatasi (PROFINET iletisim hatasina her zaman éncelik
verin)
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Devreye alma

5.1 BOPa giris

Kontrol diigmeleri

Diigme

Aciklama

Fonksiyonlar

M digmesi

o Mevcut menuden ¢ikislar
o Ust seviye meniide galisma modlari arasinda gegis
yapar

Tamam dugmesi

Kisa basma:

e Secimi veya girisi onaylar

e Alt mentye girer

e Hatalari onaylar

Uzun basma:

Yardimci fonksiyonlari devreye alir

e JOG

e Parametre setini siirlicliye kaydeder (RAM'dan ROM'a)
o Parametre setini varsayilana ayarlar

o Verileri aktarir (strticiden mikro SD karta/SD karta)

o Verileri aktarir (mikro SD karttan/SD karttan srlclye)

o Aygit yazihmini glinceller

UP (Yukari) digmesi

e Sonraki maddeye geger
e Bir degeri artinr
o CW yo6nlnde kesik galistirma (saat yon()

DOWN (Asagi) digmesi

o Onceki maddeye geger
e Bir degeri dusurir
e CCW yodninde kesik calistirma (saatin tersi yon)

SHIFT (Degistir) digmesi

Pozitif/negatif isaretli basamak dahil olmak lzere tek
basamak dizenlemesi igin imleci basamak basamak
hareket ettirir

Not:

isaret degistirildiginde,
gOstermektedir.

pozitifi ve "-" negatifi

Sirucuyu yeniden baslatmak i¢in dort saniye boyunca diigme kombinasyonuna basin

Sag st kdsede r gorintilendiginde mevcut ekrani soldaki sayfaya hareket ettirir,

oérnegin ooooor.

Sag alt kdsede . goérintilendiginde mevcut ekrani sagdaki sayfaya hareket ettirir,

omegin GO 18 4.
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Devreye alma

5.1 BOPa giris

Meni yapisi
SINAMICS V90 PN BOP'un genel parametre yapisi asagidaki sekilde tasarlanmistir:

Glg aglk T ey

Calisma ekrani E E.

5 -1
— 15 off| | E .
Diizenlenebilir .| |. : i
parametreler :. . "

PA-R | ——p APP

Salt okunur parametre-i

™ s . . .
dAtA : r 80020 — |r 802! — ~ r 2853 —r295342|:
v v v :

Fonksiyonlar . . .
: _— —_—
Fiinf |—— /a0l — " 5Au¢ PE—". Y ]

id
yPdREE) ————[5d--dr| —— l4r- - 54
A
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Devreye alma

5.1 BOPa giris

BOP ekranlar
Ekran Ornek Aciklama
8.8.8.8.8.8. Sdiriicu baslatma durumundadir
866888 '
------------ Sirici mesguldir
Fxxxxx Tek bir hata olmasi durumunda hata kodu
F 7885
F . XXXXX. 9 Birden fazla hata olmasi durumunda birinci hatanin hata kodu
F. 7885
FXXXXX. Birden fazla hata olmasi durumunda hata kodu
F 75885
AXXXXX nn Tek bir alarm olmasi durumunda alarm kodu
A300 16
ALXXXXX. nn Birden fazla alarm olmasi durumunda birinci alarmin alarm
A300 16
kodu
AXXXXX. nn ¢ Birden fazla alarm olmasi durumunda alarm kodu
R3IOE 16
RXXXXX ana Parametre numarasi, salt okunur parametre
~ oy 3 ’
PXxxxxx n n Parametre numarasi, diizenlenebilir parametre
P 084G
P.xxxxx P 0gyn Parametre numarasi, diizenlenebilir parametre; nokta en az bir
o & parametrenin degistiriimis oldugu anlamina gelir
In xxx 7 a0 Endeksli parametre
on o . . .
"In" sonrasindaki rakam, endeks numarasini gosterir.
Ornegin, "In 001" bu endeksli parametrenin 1 oldugunu
gosterir.
XXX.XXX Negatif parametre degeri
-23345 P ?
XXX XX<> - Mevcut ekran saga veya sola kaydirilabilir
-2 1005
XXXX.XX> Mevcut ekran saga kaydirilabilir
HE6
XXXXXX< noynnr Mevcut ekran sola kaydirilabilir
oy vy
S Off alisma ekrani: servo kapali
5 off wels °
Para Duzenlenebilir parametre grubu
PAR-A P ?
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Devreye alma

5.1 BOPa giris

Ekran Ornek Aciklama
P xxxx Parametre grubu
P RPP ¥
Bes grup mevcuttur:
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
dALA P 9
Func Fonksiyon grubu
Finl yong
JOG 7 Jog fonksiyonu
Jo ¥
Save Sirucuye veri kaydetme
SAuE Y Y
defu o Sirucuyu varsayilan ayarlara geri alin
dEFU
dr--sd Verileri striiciden mikro SD karta/SD karta kaydedin
de 5d
sd--dr Verileri mikro SD karttan/SD karttan siriicliye kaydedin
Sd--dr
Update Aygit yazilimini gincelleyin
P UPdALE yoryeziimin gHneeTey
ABS Sifir pozisyonu ayarlanmadi
AbS pozisyenti ay
A.B.S. Sifir pozisyonu ayarlandi
ALS. p Y y
r XXX n Mevcut hiz (pozitif yon)
r qa
I -XXX n Mevcut hiz (negatif yon)
o4O
T x.X n Mevcut tork (pozitif yon)
£ o4
T -x.x n Mevcut tork (negatif yon)
t -GY
XXXXXX Mevcut pozisyon (pozitif yon
134219 pozisyon (poziityor)
XXXXXX. Mevcut pozisyon (negatif yon
134219 Pozisyon (negatfyor)
DCxxx.x Mevcut DC baglantisi gerilimi
5490 ganieta
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Devreye alma

5.2 Kesik galistirma modunda itk devreye alma

Ekran Ornek Aciklama
Exxxxx Pozisyon izleme hatasi
£ 1853 Y
run P Motor calisir durumdadir
U
Con r SINAMICS V-ASSISTANT devreye alma araci ile servo sirlci
Lon arasindaki haberlesme kuruldu. Bu durumda, BOP alarmlarin
temizlenmesi veya hatalarin onaylanmasi disindaki tim
islemlerden korunur.

5.2 Kesik ¢alistirma modunda ilk devreye alma

On kosullar
® Servo surlcl servo motora yik olmadan baglanmistir

® Servo suricu servo agik durumda degildir

Galisma siralamasi

Not

Kesik Calistirma fonksiyonunu etkinlestirmek igin p29108 parametresinin 0 bitini 1'e
ayarlayin ve sonra parametre ayarini kaydedin ve sirticlyl yeniden baslatin; aksi durumda,
p1058 parametresi ile ilgili fonksiyona erisemezsiniz.

Eger EMGS dijital sinyalini atamissaniz normal galismayi saglamak i¢in bir yiiksek seviyede
(1) tutun.

Adim Agiklama Notlar
1 Gereken Uniteleri baglayin ve kablolamayi kontrol edin. Asagidaki kablolarin baglanmasi gereklidir:

e Gl¢ kablosu

e Enkoder kablosu

e Fren kablosu

e Hat besleme kablosu
e 24 VDC kablo

2 24 VDC gli¢ beslemesini agin.

Servo motor tipini kontrol edin. Servo motor tanimlanmadiginda hata F52984
meydana gelir.

e Eger servo motor artimh bir enkodere sahipse motor
ID'sini girin (p29000). Motor ID'sini motor siniflandirma etiketinde
bulabilirsiniz. Motor siniflandirma etiketi ile ilgili
detayh aciklamalar igin "Motor parcalari

(Sayfa 20)"ye bakiniz.

e Eger servo motor bir mutlak enkodere sahipse servo
sUricl servo motoru otomatik olarak belirler.
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Devreye alma

5.2 Kesik galistirma modunda itk devreye alma

Adim Aciklama Notlar
4 Motor dénls yéninu kontrol edin. p29001=0: CW (Saat y6niinde)
Varsayilan dénis yénu CW'dir (saat ydéniinde). Gerekirse p29001=1: CCW (Saatin tersi yonde)
p29001 parametresini ayarlayarak bunu degistirebilirsiniz.
Endekssiz parametre ayarlama (6rnek)
CGalisma ekrani
5 aoffF
al
PARrA
Degisiklik iptal edilirse
1 :
Parametre grubu
. . Hedef parametre . Varsayilan deger . istenen deger
P RPA—P28000———P29005 — | 100 ——i— g
v g W g
f28005
Endeks ile parametre ayarlama (6rnek)
Calisma ekrani
S afFf
Degisiklik iptal edilirse
2l
B 3 Hedef endeks . Varsayilan deger
. l in 001 —— g
Parametre grubu Hedef parametre .l . . . .
. . Istenen deger -
P APP Pe000——P280°20|—in 000 /
v " ®
r28020
5 Kesik ¢alistirma hizini kontrol edin. Kesik Calistirma fonksiyonunu etkinlestirmek icin
Varsayilan kesik galistirma hizi 100 dev/dak'dir. p1058 p29108 parametresinin 0 bitini 1'e ayarlayin ve
parametresini ayarlayarak bunu degistirebilirsiniz. sonra parametre ayarini kaydedin ve strictyd
yeniden baslatin; aksi durumda, p1058'e
erisemezsiniz.
6 Parametreleri BOP ile kaydedin.

Fonksiyonlar . .

Finl ——|jod |—— -

Uzun basma

SAGE | —_—_—[-----

Yaklasik 20 s yanip soner
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Devreye alma

5.2 Kesik galistirma modunda itk devreye alma

Adim Agiklama Notlar

7 | Ana hat beslemesini agin.

8 | Hatalar ve alarmlari temizleyin. Bkz. 'Teshis (Sayfa 145)".

9 | BOP igin Kesik ¢alistirma meni fonksiyonunu girin ve servo | SINAMICS V-ASSISTANT ile JOG hakkinda daha
motoru ¢alistirmak igin UP veya DOWN tusuna basin. fazla bilgi icin bakiniz SINAMICS V-ASSISTANT
Mihendislik aract igin servo motoru calistirmak icin Kesik Gevrimigi Yardim.
calistirma fonksiyonunu kullanin.

Kesik ¢alistirma hizi (6rnek)
Fonksiyonlar . .
Finl |—|Jo§ == T
Hiz degeri
M I
(nn
oy
Kesik calistirma hizi
Kesik galistirma torku (6rnek)
Fonksiyonlar . .
funl |—|ia8 A
Hiz degeri
t e
Tork dederi
t 00
Kesik galistirma torku
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Devreye alma

5.3 Temel pozisyonlama konfrol modunda (EPOS) devreye alma

5.3 Temel pozisyonlama kontrol modunda (EPOS) devreye alma
Asagidaki, 6rnegin EPOS modunda devreye almayi aciklamak icin EJOG fonksiyonunu
gosterir.

Adim Aciklama Notlar

1 Ana hat beslemesini kapatin.

2 | Servo surlcunin enerjisini kesin ve PROFINET kablosu ve | EMGS, CWL ve CCWL dijital sinyallerinden
sinyal kablosu ile (6rnegin, SIMATIC S7-1500) kontrol herhangi biri bir DI'ye atanmamissa bu, otomatik
cihazina baglayin. olarak bir yliksek seviyeye (1) ayarlanacaktir.

EMGS, CWL ve CCWL dijital sinyallerinden
herhangi birini bir DI'ye atamissaniz bunu, bir
ylksek seviyede (1) tutun.

3 |24 VDC gig beslemesini agin.

4 | Servo motor tipini kontrol edin. Servo motor tanimlanmadiginda hata F52984
e Eger servo motor artimh bir enkodere sahipse motor meydana gelir.

ID'sini girin (p29000). Motor ID'sini motor siniflandirma etiketinde
. . . bulabilirsiniz. Motor guicl plakasi hakkinda ayrintili
. E-ge"r ?ervo motor bir mutlak .enkodere sghlpse servo bilgiler icin "Motor parcalari|(Sayfa 20" bslimiine
surlici servo motoru otomatik olarak belirler. bakin.

5 p29003 = 1 parametresini ayarlayarak temel pozisyonlama e p29003 = 1: temel pozisyonlama kontrolii

kontrol moduna gegin. (EPOS)
e p29003 = 2: hiz kontroli (S)

6 Parametreyi kaydedin ve temel pozisyonlama kontrol
modunun ayarini uygulamak igin servo siriclyl yeniden
baslatin.

7 Mekanik disli oranini p29247, p29248 ve p29249 e p29247: Yiik devri basina LU
parametreleri ile ayarlayin. e p29248: yiik devir sayisi

e p29249: motor devir sayisi

8 p29245 parametresini ayarlayarak eksen tiriini segin. e p29245 = 0: dogrusal eksen

Modiiler ekseni kullanirsaniz, p29246 parametresini . N
N o . e p29245 = 1: modiler eksen
ayarlayarak moduler araligi tanimlamaniz gerekir.

9 | Jog ayar noktalarini uygun parametrelerle ayarlayin. Bkz. 'EJOG (Sayfa 89)".

e Hiz (p2585, p2586)
o Artimh (p2587, p2588)

10 | Ana hat beslemesini agin.

11 | PROFINET yapilandirmasini TIA Portal ile ayarlayin.

12 | p0922 parametresi ile PROFINET iletisimi igin telgrafi segin.
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Devreye alma

5.4 Hiz kontrol modunda devreye alma (S)

54 Hiz kontrol modunda devreye alma (S)
Adim Agiklama Notlar

1 Ana hat beslemesini kapatin.

2 | Servo surlcunin enerjisini kesin ve PROFINET kablosu ve | EMGS, CWL ve CCWL dijital sinyallerinden
sinyal kablosu ile (6rnegin, SIMATIC S7-1500) kontrol herhangi biri bir DI'ye atanmamissa bu, otomatik
cihazina baglayin. olarak bir yliksek seviyeye (1) ayarlanacaktir.

EMGS, CWL ve CCWL dijital sinyallerinden
herhangi birini bir DI'ye atamissaniz bunu, bir
ylksek seviyede (1) tutun.

3 |24 VDC glg beslemesini agin.

4 | Servo motor tipini kontrol edin. Servo motor tanimlanmadiginda hata F52984
e Eger servo motor artimh bir enkodere sahipse motor meydana gelir.

ID'sini girin (p29000). Motor ID'sini motor siniflandirma etiketinde
. . . bulabilirsiniz. Motor siniflandirma etiketi ile ilgili
. Ege"r ?ervo motor bir mutlak.enkodere sa}hlpse servo detayli aciklamalar igin *Motor parcalari
slriich servo motoru otomatik olarak belirler. (Sayfa/20)"ye bakiniz.

5 PROFINET yapilandirmasini TIA Portal ile ayarlayin.

6 | p0922 parametresi ile PROFINET iletisimi igin telgrafi segin.

7 | p8921, p8923 parametreleri ile istasyon igin IP adresini
belirleyin.

8 | p8920 parametresi ile istasyon icin cihaz adini belirleyin. Cihazin adi PROFINET agi icerisinde tek olmalidir.

9 IP yapilandirmasini ve cihaz adini p8925 parametresi ile
etkinlestirin.

10 | Tork ve hiz sinirlamasini ayarlayin. Bkz. Tork limiti (Sayfa 88)" ve 'Hiz limiti

(Sayfa/87)".

11 | Asagidaki parametreleri ayarlayarak gereken dijital giris Fabrika ayarlari:
sinyallerini yapilandirin: « p29301: 2 (RESET)
e p29301: DI o p29302: 11 (TLIM)
e p29302: DI2 ¢ p29303:0
e p29304: DI4

12 | Parametreleri BOP ile kaydedin ve surticlyl yeniden
baslatin.

13 | Ana hat beslemesini agin.

14 | Hatalari ve alarmlar temizleyin. Bkz. 'Teshis (Sayfa 145)".

15 | TIA Portal ile proses verilerini (PZD) génderin ve alin. Servo motorun mevcut hizi BOP ¢alisma

ekranindan izlenebilir.
Varsayilan goésterim mevcut hizdir.
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5.5 Kontrol fonksiyonunun devreye alinmasi

5.5 Kontrol fonksiyonunun devreye alinmasi
5.5.1 Hiz limiti
Hiz limiti icin toplamda iki kaynak mevcuttur. SLIM dijital giris sinyali ile bunlardan birini
segebilirsiniz:
Dijital sinyal (SLIM) Hiz limiti
0 Dahili hiz limiti 1
1 Dahili hiz limiti 2

Genel hiz limiti

Dahili hiz limiti

Not

p29108 parametresinin 0 biti hiz sinirlama fonksiyonuna imkan tanimak igin 1 olarak

ayarlanmaldir.

Not

iki kaynak arasinda gegis yapabilir ve servo siirlicli galisir durumdayken degerlerini

degistirebilirsiniz.

Not

Mevcut hiz pozitif hiz limiti + histerez hizini (p2162) veya negatif hiz limiti - histerez hizini

(p2162) gecgerse F7901 hatasi meydana gelir.

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 d/dak | Genel hiz limiti (pozitif)
p1086 -210000 ile 0 arasi -210000 d/dak | Genel hiz limiti (negatif)

Asagidaki parametreleri ayarlayarak bir dahili hiz limiti segin:

Parametre Deger araligi Varsayilan | Birim Agiklama Dijital girig (SLIM)
p29070[0] 0 ile 210000 arasi 210000 d/dak | Dahili hiz limiti 1 0
(pozitif)
p29070[1] 0 ile 210000 arasi 210000 d/dak | Dahili hiz limiti 2 1
(pozitif)
p29071[0] -210000 ile 0 arasi -210000 d/dak | Dahili hiz limiti 1 0
(negatif)
p29071[1] -210000 ile 0 arasi -210000 d/dak | Dahili hiz limiti 2 1
(negatif)
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5.5 Kontrol fonksiyonunun devreye alinmasi

5.5.2

Genel tork limiti

Dahili tork limiti

88

Not

Motor devreye alindiktan sonra, p1082, p1083, p1086, p29070 ve p29071 otomatik olarak
motorun maksimum hizina ayarlanir.

Tork limiti

Tork limiti igin toplamda iki kaynak mevcuttur. TLIM dijital giris sinyali ile bunlardan birini

segebilirsiniz:

Dijital giris (TLIM)

Tork limiti

0

Dahili 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 gegcis yapabilir ve servo siirlicii calisir durumdayken degerlerini
degistirebilirsiniz.

Yukaridaki iki kaynagdin yaninda genel bir tork limiti de mevcuttur. Genel tork siniri bir hizli
durus (OFF3) meydana geldiginde devreye girer. Bu durumda, servo siriici maksimum tork

ile fren yapar.

Genel tork limitini asagidaki parametreleri ayarlayarak yapilandirabilirsiniz:

Parametre Deger araligi Varsayilan | Birim Aciklama
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

Asagidaki parametreleri ayarlayarak bir dahili tork limiti segin:

Parametre Deger araligi Varsayilan | Birim Aciklama Dijital giris (TLIM)
p29050[0] -150 ile 300 arasi 300 % Dahili tork limiti 1 0
(pozitif)
p29050[1] -150 ile 300 arasi 300 % Dahili tork limiti 2 1
(pozitif)
p29051[0] -300 ile 150 arasi -300 % Dahili tork limiti 1 0
(negatif)
p29051[1] -300 ile 150 arasi -300 % Dahili tork limiti 2 1
(negatif)
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Asagidaki sema dahili tork limiti fonksiyonlarini géstermektedir:

Torkd Tork ayar noktas| == == ==
Mevcut tork cikisi
e TS
= P S
e t

Tork limitine ulasildi (TLR)

Olusturulan tork neredeyse (i¢ histerez) pozitif tork limiti veya negatif tork limitinin degerine
ulasmissa TLR sinyali ¢ikis olarak verilir.

5.5.3 EJOG

7,9, 110 ve 111 telegramlari kullanildiginda PROFINET kontrol kelimeleri STW1.8 ve
STWH1.9 ile bir kesik ¢alistirma kanali segin:

Kontrol kelimesi Ayar Aciklama
STW1.8 0 Kesik calistirma kanali etkinlestirilmemis.
STW1.9 1 Kesik calistirma 1 sinyali kaynagi yukselen kenari
etkinlestirilmis.
2 Kesik calistirma 2 sinyali kaynagi yukselen kenari
etkinlestirilmis.
3 Ayriimis.

Ozellikler

Bir kesik g¢alistirma modunun segilmesi

110 telegrami kullanildiginda PROFINET kontrol kelimesi POS_STW.5 ile bir kesik
¢alistirma modu segin:

Kontrol kelimesi Ayar Aciklama
POS_STW.5 1 Kesik galistirma, artimli etkin.
0 Kesik ¢alistirma, hiz etkin.
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Onemli parametrelere genel bakis

90

111 telegrami kullanildiinda PROFINET kontrol kelimesi POS_STW2.5 ile bir kesik
¢alistirma modu segin:

Kontrol kelimesi Ayar Aciklama
POS_STwW2.5 1 Kesik galistirma, artimli etkin.
0 Kesik ¢alistirma, hiz etkin.
Not

7 ve 9 telegramlari kullanildiginda sonsuz kesik ¢alistirma sabitlenir.

Kesik galistirma ayar noktalarinin ayarlanmasi

7 ve 9 telegramlari kullanildiginda asagidaki kesik galistirma ayar noktasini uygun
parametrelerle ayarlayin:

e Hiz (p2585, p2586)

110 ve 111 telegramlari kullanildiginda asagidaki kesik ¢alistirma ayar noktalarini uygun
parametrelerle ayarlayin:

e Hiz (p2585, p2586)
e Artimh (p2587, p2588)

e p2585
e p2586
o p2587
e p2588

EPOS kesik galistirma 1 ayar noktasi hizi

EPOS kesik galistirma 2 ayar noktasi hizi

EPOS kesik galistirma 1 hareket mesafesi

EPOS kesik galistirma 2 hareket mesafesi

Yukaridaki parametrelerle ilgili daha fazla bilgi icin bakiniz Bolim Parametre listesi

(Sayfa|112)".
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PROFINET IO, Ethernet tabanli gercek zamanli bir protokoldir. Endistriyel otomasyon
uygulamalari igin ylksek seviye bir ag olarak kullanilir. PROFINET IO programlanabilir
kontrol cihazi i¢in veri alisverisine odaklanir. Bir PROFINET 10 agi asagidaki cihazlardan
olusur:

® |O kontrol cihazi: tipik olarak tim uygulamayi kontrol eden PLC'dir

® |O cihazi: 10 kontrol cihazi tarafindan kontrol edilen merkezi olmayan bir 10 cihazi
(6rnegin, enkoder, sensor)

® |O yoneticisi: HMI teshis veya devreye alma amach (operator araylizi) veya bilgisayar

PROFINET iki tipte gergek zamanli haberlesme sunar, bunlar, PROFINET 10 RT (Gergek
Zamanl) ve PROFINET IO IRT (Eszamanl Gergek Zamanli). Gergek zamanl kanal IO veri
ve alarm mekanizmasi i¢in kullanilir.

PROFINET IO RT icerisinde, RT verileri dnceliklendirilmis bir Ethernet gergevesi ile transfer
edilir. Ozel bir donanim gerekmez. Bu énceliklendirme sayesinde 4 ms gevrim siirelerine
ulasilabilir. PROFINET IO IRT daha hassas zamanlama gereksinimleri igin kullanilir. 2 ms
cevrim siresi mimkindir, ancak 10 cihazlari ve svigleri icin 6zel donanim gereklidir.

Tam teshis yapilandirma verileri gergek zamanl olmayan kanaldan (NRT) transfer edilir. Bu
amagla ortak TCP/IP protokoli kullanilir. Yine de herhangi bir zamanlama garantisi veriimez
ve tipik gevrim sireleri 100 ms Gzerinde olacaktir.

6.1 Desteklenen telgraflar

SINAMICS V90 PN, hiz kontroli modu ve temel pozisyonlama kontrol modu igin standart
telegramlari ve Siemens telegramlarini destekler.

Sirdcl Gnitesi perspektifinden bakildiginda alinan proses verileri, alim kelimelerini ve
gobnderilecek proses verileri gonderim kelimelerini temsil eder.

Telegram Maksimum PZD sayisi Aciklama
Alim kelimesi Goénderim 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 2 2 p0922 =7
Standart telegram 9 10 5 p0922 =9
Siemens telgraf 102 6 10 p0922 = 102
Siemens telgraf 105 10 10 p0922 = 105
Siemens telegram 110 12 7 p0922 = 110
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6.1 Desteklenen telgrafiar

Telegram Maksimum PZD sayisi Aciklama
Alm kelimesi Gonderim kelimesi
Siemens telegram 111 12 12 p0922 = 111
Siemens telegram 750 (ek 3 1 p8864 = 750
telegram)

Bir PZD = bir kelime

Standart telegram 5 ve Siemens telegrami 105 sadece V90 PN, SIMATICS S7-1500'e baglandiginda
ve TIA Portal siiriml V14 veya daha yeni oldugunda kullanilabilir.

Ek telegram sadece ana telegram ile birlikte kullanilabilir. Tek basina kullanilamaz.

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 ZSWA1 STW1 ZSW1 STW1 ZSW1
PZD2 [NSOLL_A| NIST_A

PZD3 ﬁ

PZD4 STW2 ZSW?2 STW2 ZSW2 STW2 ZSW2 STW2 ZSW2 STW2 ZSW2

NSOLL_B| NIST_B |NSOLL_B| NIST_B |NSOLL_B| NIST_B |[NSOLL_B| NIST_B |NSOLL_B| NIST_B

<

[b]
PZD5 c o o E G1_STW | G1_zsw | G1_STw | G1_zsw |MOMRED | MELDW |MOMRED| MELDW
o 9
PZD6 ,-_% o G1_STW | G1_zsw | c1_sTw | G1_zsw
p—— ¢ w s G1_XIST1| XERR |G1_XIST1
Z T i G1_XIST1| XERR |[G1_XIST1
pzos | K5 | OE
Qe x O GI_XIST2| KPC | G1_xIs2
PZD9 Xy [g=y
o = 9 G1 x1sT2| KPC |G1 XxI1ST2
PZD10 e

Temel pozisyonlama kontrol modu igin kullanilan telegramiar

Telegram 7 9 110 111
Uyg. sinifi 3 3 3 3
PZD1 STWA1 ZSW1 STWA1 ZSWA1 STWA1 ZSW1 STW1 ZSW1
PzZD2 SATZANW AKTSATZ SATZANW AKTSATZ SATZANW AKTSATZ POS_STW1 POS_ZSWi1
PZD3 ﬁ u STW2 ZSW2 POS_STW POS_ZSW POS_STWwW2 POS_ZSwW2
PZD4 STW2 ZSW2 STW2 ZSW2
£ MDI_TARPOS XIST_A
PZD5 & = OVERRIDE MELDW OVERRIDE MELDW
o ©
PZD6 2 S
S ) MDI_VELOCITY MDI_TARPOS XIST_A MDI_TARPQOS XIST_A
PzD7 2 o g
= =
PZD8 3 g Q5 MDI_ACC .. .
= E e MDI_VELOCITY| MDI_VELOCITY NIST_B
PZD9 T s MDI_DEC
PZD10 % g = MDI_MOD MDI_ACC MDI_ACC FAULT CODE
PZD11 8 g MDI_DEC MDI_DEC WARN_CODE
PZD12 o MDI_MOD kullanici kullanici

111 telegrami PZD12'si, kullanici tanimli fonksiyonun konfigiire edilmesi igin kullanihr.

Not

EPOS fonksiyonlar1 JOG, MDI, ¢apraz blok ve referanslamada telegram 110 ve 111
kullanirsaniz, PZD5 OVERRIDE degeri hizi etkiler.
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6.2 G/C veri sinyalleri
Ek telegram
Not
Ek telegrami p8864 lzerinden ayarlamadan 6nce, ilk olarak p0922 Gzerinden bir ana
telegram se¢melisiniz. Ana telegrami degistirdiginizde ek telegram otomatik olarak devre disi
birakilacaktir, bu yizden p0922'yi degistirdikien sonra p8864'l tekrar ayarlamaniz gerekir.
Not
Geri sarma ve agma uygulanmasinda telegram 750 kullanildiginda suricilerin dahili
frenleme direnci, asiri rejeneratif enerjiyi emmek icin yeterli degildir.
Not
Telegram 750 kullanilirken asagidaki ayarlardan biri yapilirsa, motor kontrol edilemeyen bir
sekilde hizlanacaktir:
e PZD M_LIMIT_POS araciligiyla pozitif tork siniri i¢cin negatif bir deger ayarlama
e PZD M_LIMIT_NEG araciligiyla negatif tork siniri igin pozitif bir deger ayarlama
Telegram 750
Uyg. sinifi
PZD1 M_ADD1 M_ACT
PZD2 M_LIMIT_POS 1
PZD3 M_LIMIT_NEG
{ £
=
2
W e iy
3 ZS
i 5
22 @)
oL e
6.2 G/C veri sinyalleri

p200x parametreleri referans degiskenler olarak gecerlidir (telgraf icerikleri = eger giris
degiskeni p200x degerine sahipse 4000 altilik veya ¢ift kelime olmasi durumunda

40000000 altilik).

n

p2000 [~~~

Y

4000 hex NSOLL_A
40000000 hex NSOLL_B
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6.2 G/¢ veri sinyalleri

Asagidaki tablo telegramda kullanilan G/C verilerine bir genel bakis saglar.

Sinyal Agiklama Alm kelimesi/génderim Veri tipi Olgeklendirme
kelimesi
STW1 Kontrol kelimesi 1 Alim kelimesi u16 -
STW2 Kontrol kelimesi 2 Alim kelimesi u16 -
ZSWA1 Durum kelimesi 1 Gonderim kelimesi u16 -
ZSW2 Durum kelimesi 2 Gonderim kelimesi u16 -
NSOLL_A Hiz ayar noktasi A (16 bit) Alim kelimesi 116 4000 altihk 2 p2000
NSOLL_B Hiz ayar noktasi B (32 bit) Alim kelimesi 132 40000000 altilk 2 p2000
NIST_A Hiz gergek degeri A (16 bit) Gonderim kelimesi 116 4000 altihk 2 p2000
NIST_B Hiz gercek degeri B (32 bit) Gonderim kelimesi 132 40000000 altilik 2 p2000
G1_STW Enkoder 1 kontrol kelimesi Alim kelimesi u16 -
G1_ZSW Enkoder 1 durum kelimesi Gonderim kelimesi u16 -
G1_XIST1 Enkoder 1 gergek pozisyon 1 | Génderim kelimesi u32 -
G1_XIST2 Enkoder 1 gergek pozisyon 2 | Gonderim kelimesi u32 -
MOMRED Tork azaltma Alim kelimesi 116 4000 altihk 2 p2003
MELDW Mesaj kelimesi Gonderim kelimesi u16 -
KPC Pozisyon kontrol cihazi Alim kelimesi 132 -
kazang faktori
XERR Pozisyon sapmasi Alim kelimesi 132 -
SATZANW Pozisyon blogu segimi Alim kelimesi u16 -
AKTSATZ Segilen pozisyon blogu Gonderim kelimesi u16 -
MDI_TAR POS MDI pozisyonu Alim kelimesi 132 1altihk 2 1 LU
MDI_VELOCITY | MDI hizi Alim kelimesi 132 1 altihk 2 1000 LU/dak
MDI_ACC MDI hizlanma devreden Alim kelimesi 116 4000 altihik 2 %100
cikarma
MDI_DEC MDI yavaslama devreden Alim kelimesi 116 4000 altihk 2 %100
¢ikarma
XIST_A Pozisyon glincel degeri A Gonderim kelimesi 132 1altilk 21 LU
OVERRIDE " Pozisyon hizi devreden Alim kelimesi 116 4000 altihk 2 %100
cikarma
MDI_MODE MDI pozisyonu modu Alim kelimesi u16 -
FAULT_CODE Hata kodu Gonderim kelimesi u16 -
WARN_CODE Alarm kodu Gonderim kelimesi u16 -
POS_ZSW Pozisyon durumu kelimesi Gonderim kelimesi u16 -
M_ADD1 ilave tork Alim kelimesi U32 4000 altihk 2 p2003
M_LIMIT_POS Pozitif tork limiti Alim kelimesi u32 4000 altihk 2 p2003
M_LIMIT_NEG Negatif tork limiti Alim kelimesi u32 4000 altihk 2 p2003
M_ACT Mevcut tork Gonderim kelimesi Kayan 4000 altihk 2 p2003
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6.3 Kontrol kelimesi tanimi

Sinyal Aciklama Alm kelimesi/génderim Veri tipi Olgeklendirme
kelimesi
user 2 Kullanici tarafindan Alim kelimesi 116 e Tork ileri besleme
tanimlanan alim kelimesi (4000 heks 2 p2003)
(p29150 degerine baghdir): e Hiz ileri besleme (4000
e p29150 = 0: islev yok heks 2 p2003)
e p29150 = 1: Tork ileri
besleme
e p29150 = 2: Hizileri
besleme
user Kullanici tanimli génderim Gonderim kelimesi 116 o Gergek tork (4000
kelimesi (p29151 degerine heks & p2003)
baghdir):

) o Gergek mutlak akim

e p29151 = 0: Islev yok (4000 heks 2 p2003)

e p29151 = 1: Mevcut tork

e p29151 = 2: Mevcut
mutlak akim

e p29151 = 3: DI durumu

) OVERRIDE sinyalinin 0'dan 32767'ye bir degere ayarlandigindan emin olun.

2 Otomatik ayar fonksiyonunu kullandiginizda, tork ileri besleme ve hiz ileri besleme degerlerinin lizerine ayar fonksiyonu
sonrasinda yazilabilir. Eger tork ileri besleme ve hiz ileri besleme fonksiyonlarini kullanmak istiyorsaniz, bunlarin
degerlerini yeniden gereken degerlere ayarlamaniz gereklidir.

6.3 Kontrol kelimesi tanimi
6.3.1 STW1 kontrol kelimesi (1, 2, 3, 5 telegramlari igin)
Not

p29108.0 = 0 oldugunda, STW1.11 devreden ¢ikarilir.

Not
5 telegrami kullanildiginda STW1.4, STW1.5 ve STW1.6 devreden ¢ikarilir.

Not

STW1.10, PLC'nin siirlictiyl kontrol etmesi icin 1 olarak ayarlanmalidir.
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6.3 Konftrol kelimesi tanimi

Sinyal Aciklama

STW1.0 ; = ON (palsler devreye alinabilir)
0 = OFF1 (rampa fonksiyonu olusturucu ile frenleme, sonrasinda pals baskilama
ve agma igin hazir)

STW1.1 1 = OFF2 yok (devreye alma mumkun)
0 = OFF2 (hemen pals baskilama ve agma engellenir)

STW1.2 1 = OFF3 yok (devreye alma mimkiin)
0 = OFF3 (OFF3 rampa p1135 ile frenleme, sonrasinda pals baskilama ve agma
engellenir)

STW1.3 1 = Galisma etkinlestirme (palslar devreye alinabilir)
0 = Galisma engelleme (pals baskilama)

STW1.4 1 = Galisma 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 ¢ikisini
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 Ayrilmis

STW1.10 1 = PLC ile kontrol

STW1.11 1 = Ayar noktasi ters gevirme

STW1.12 Ayrilmis

STW1.13 Ayriimis

STW1.14 Ayrilmis

STW1.15 Ayriimis

6.3.2 STW2 kontrol kelimesi (2, 3, 5 telegramlari igin)

Sinyal Agiklama

STW2.0 Ayriimis

STW2.1 Ayriimis

STW2.2 Ayrilmis

STW2.3 Ayrilmis

STW2.4 Ayriimis

STW2.5 Ayriimis

STW2.6 Ayriimis

STW2.7 Ayriimis

STW2.8 1 = Travers ug¢ durdurucuya sabitlenmis
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6.3 Kontrol kelimesi tanimi

Sinyal Aciklama
STW2.9 Ayrilmis
STW2.10 Ayriimis
STW2.11 Ayrilmis
STW2.12 Master 6mir isareti, bit 0
STW2.13 Master 6mur isareti, bit 1
STW2.14 Master 6mir isareti, bit 2
STW2.15 Master 6mir isareti, bit 3
6.3.3 STW1 kontrol kelimesi (102, 105 telegramlari igin)
Not

105 telegrami kullanildiginda STW1.4, STW1.5 ve STW1.6 devreden ¢ikarilir.

Not

STW1.10 sirictyld PLC'nin kontrol etmesi igin 1 olarak ayarlanmalidir.

Sinyal Aciklama
STW1.0 ; = ON (palsler devreye alinabilir)
0 = OFF1 (rampa fonksiyonu olusturucu ile frenleme, sonrasinda pals baskilama
ve agma igin hazir)
STW1.1 1 = OFF2 yok (devreye alma mimkiin)
0 = OFF2 (hemen pals baskilama ve agma engellenir)
STW1.2 1 = OFF3 yok (devreye alma mimkiin)
0 = OFF3 (OFF3 rampa p1135 ile frenleme, sonrasinda pals baskilama ve agma
engellenir)
STW1.3 1 = Galisma etkinlestirme (palslar devreye alinabilir)
0 = Calisma engelleme (pals baskilama)
STW1.4 1 = Calisma 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 gikisini
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 Ayriimis
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6.3 Konftrol kelimesi tanimi

Sinyal Aciklama

STW1.9 Ayrilmis

STW1.10 1 =PLC ile kontrol

STW1.11 1 = Rampa fonksiyonu olusturucu etkin
STW1.12 1 = Tutma frenini kosulsuz olarak ag
STW1.13 Ayrilmis

STW1.14 1 = Kapali déngl tork kontroli etkin

0 = Kapali déngu hiz kontroll etkin
STW1.15 Ayrilmis
6.3.4 STW2 kontrol kelimesi (102, 105 telegramlar igin)

Not

p29108.0 = 0 oldugunda, STW2.4 devreden cikarilr.

Sinyal Aciklama

STW2.0 Ayrilmis

STW2.1 Ayriimis

STW2.2 Ayriimis

STW2.3 Ayriimis

STW2.4 1 = Rampa fonksiyonu olusturucuyu atla
STW2.5 Ayriimis

STW2.6 1 = Entegrattr engelleme, hiz kontrol cihazi
STW2.7 Ayriimis

STW2.8 1 = Travers u¢ durdurucuya sabitlenmis
STW2.9 Ayriimis

STW2.10 Ayrilmis

STW2.11 Ayriimis

STW2.12 Master 6mir isareti, bit 0

STW2.13 Master 6mir isareti, bit 1

STW2.14 Master 6mur isareti, bit 2

STW2.15 Master 6mir isareti, bit 3
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PROFINET haberlesmesi
6.3 Kontrol kelimesi tanimi

6.3.5 STW1 kontrol kelimesi (7, 9, 110, 111 telegramlari igin)

Not

STWH1.10, PLC'nin sturlclyu kontrol etmesi icin 1 olarak ayarlanmalidir.

Sinyal Agiklama
STW1.0

; = ON (palsler devreye alinabilir)

0 = OFF1 (rampa fonksiyonu olusturucu ile frenleme, sonrasinda pals baskilama
ve agma igin hazir)

STW1.1 1 = OFF2 yok (devreye alma mimkiin)
0 = OFF2 (hemen pals baskilama ve agma engellenir)
STW1.2 1 = OFF3 yok (devreye alma mimkiin)
0 = OFF3 (OFF3 rampa p1135 ile frenleme, sonrasinda pals baskilama ve agma
engellenir)
STW1.3 1 = Calisma etkinlestirme (palslar devreye alinabilir)
0 = Galisma engelleme (pals baskilama)
STW1.4 1 = Gapraz hareket gérevini reddetme
0 = Capraz hareket gorevini reddet (maksimum yavaslamayla hiz kesme)
STW1.5 1 = Ara durak yok
0 = Ara durak
STW1.6

; = Capraz hareket goérevini etkinlestir

STW1.7 ; = Hatalari onayla
STW1.8 1 = Kesik galistirma 1 sinyal kaynagi
STW1.9 1 = Kesik galistirma 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 degisikigi
STW1.14 Ayriimis
STW1.15 Ayriimis
6.3.6 STW2 kontrol kelimesi (9, 110, 111 telegramlari igin)
Sinyal Agiklama
STW2.0 Ayriimis
STW2.1 Ayrilmis
STW2.2 Ayriimis
STW2.3 Ayriimis
STW2.4 Ayriimis
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6.3 Konftrol kelimesi tanimi

Sinyal Aciklama

STW2.5 Ayrilmis

STW2.6 Ayrilmis

STW2.7 Ayriimis

STW2.8 1 = Travers ug durdurucuya sabitlenmis

STW2.9 Ayrilmis

STW2.10 Ayriimis

STW2.11 Ayrilmis

STW2.12 Master 6mir isareti, bit 0

STW2.13 Master 6miir isareti, bit 1

STW2.14 Master 6mir isareti, bit 2

STW2.15 Master 6mir isareti, bit 3

6.3.7 G1_STW enkoder 1 kontrol kelimesi

Sinyal Agliklama

G1_STW.0 Devreye alinacak olan fonksiyonu seger (bit degeri = 1 ile)

G1_STW.1 Bit 7 = 0 igin fonksi Bit 7 = 1 igin fonksi
. it 7 = 0 igin fonksiyon it 7 = 1 igin fonksiyon

G1_STW.2 FOMREIN NG, (referans isaretini arayin) (ugar Slciim)

G1_STW.3 1 Referans isareti 1 ; Olgiim probu 1
2 Referans isareti 2 f Olgiim probu 1
3 Referans isareti 3 ; Olglim probu 2
4 Referans isareti 4 f Olgiim probu 2

G1_STW.4 Segilen fonksiyonu baslat/durdur/oku

G1_STW.5

G1_STW.6 glrjofa

0 0 1 1
0 0 0 0

\— Fonksiyonu kes
Olusturulan degeri oku
Segcilen fonksiyonu devreye al

islev yok

G1_STW.7 Devreye alinacak fonksiyon modu

1 = Ugar dlgiim

0 = Referans isareti i¢in arama
G1_STW.8 Ayrilmis
G1_STW.9 Ayriimis
G1_STW.10 Ayrilmis
G1_STW.11 Ayrilmis
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6.3.8

6.3.9

6.3 Kontrol kelimesi tanimi

Sinyal Aciklama

G1_STW.12 Ayriimis

G1_STW.13 1 = Gn_XIST2 igerisindeki mutlak pozisyon degerinin ¢evrimsel transfer degerini
talep et

G1_STW.14 1 = Enkoder park talep et

G1_STW.15

; = Enkoder hatasini onayla

SATZANW kontrol kelimesi

Sinyal Aciklama

SATZANW.0 1 = Gapraz blok sec¢imi, bit 0
SATZANW.1 1 = Capraz blok segimi, bit 1
SATZANW.2 1 = Capraz blok segimi, bit 2
SATZANW.3 1 = Gapraz blok seg¢imi, bit 3
SATZANW .4 1 = Capraz blok segimi, bit 4
SATZANW.5 1 = Capraz blok segimi, bit 5
SATZANW.6 Ayrilmis

SATZANW.7 Ayriimis

SATZANW.8 Ayriimis

SATZANW.9 Ayrilmis

SATZANW.10 Ayrilmis

SATZANW.11 Ayriimis

SATZANW.12 Ayrilmis

SATZANW.13 Ayrilmis

SATZANW.14 Ayriimis

SATZANW.15 1 = MDI etkinlestir

0 = MDI devre disi birak

MDI_MOD kontrol kelimesi

Sinyal Agiklama
MDI_MOD.0 1 = Mutlak pozisyonlama segili

0 = Goreceli pozisyonlama segili
MDI_MOD.1 0 = En kisa mesafe Uizerinden mutlak pozisyonlama
MDI_MOD.2 1 = Pozitif ydbnde mutlak pozisyonlama

2 = Negatif yénde mutlak pozisyonlama

3 = En kisa mesafe (izerinden mutlak pozisyonlama
MDI_MOD.3 Ayrilmis
MDI_MOD.4 Ayriimis

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6

ik galistirma, 12/2018, ASE38931483-005

101



PROFINET haberlesmesi

6.3 Konftrol kelimesi tanimi

Sinyal Aciklama
MDI_MOD.5 Ayrilmis
MDI_MOD.6 Ayrilmis
MDI_MOD.7 Ayriimis
MDI_MOD.8 Ayrilmis
MDI_MOD.9 Ayrilmis
MDI_MOD.10 Ayriimis
MDI_MOD.11 Ayrilmis
MDI_MOD.12 Ayrilmis
MDI_MOD.13 Ayriimis
MDI_MOD.14 Ayrilmis
MDI_MOD.15 Ayrilmis

6.3.10 POS_STW kontrol kelimesi
Sinyal Agiklama
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 ¢alistirma, artimh etkin
0 = Kesik galistirma, hiz etkin
POS_STW.6 Ayrilmis
POS_STW.7 Ayriimis
POS_STW.8 Ayrilmis
POS_STW.9 Ayrilmis
POS_STW.10 Ayriimis
POS_STW.11 Ayriimis
POS_STW.12 Ayrilmis
POS_STW.13 Ayriimis
POS_STW.14 Ayriimis
POS_STW.15 Ayrilmis
Not
izleme modu etkinlestiriimisse pozisyon ayar noktasi, mevcut pozisyon degerini takip eder;
yani, pozisyon ayar degeri = gercek pozisyon degeri.
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POS_STW1 pozisyonlama kontrol kelimesi

6.3 Kontrol kelimesi tanimi

Sinyal Agiklama
POS_STW1.0 Capraz blok segimi, bit 0
POS_STW1.1 Capraz blok segimi, bit 1
POS_STW1.2 Capraz blok segimi, bit 2
POS_STW1.3 Capraz blok segimi, bit 3
POS_STW1.4 Capraz blok segimi, bit 4
POS_STW1.5 Capraz blok secimi, bit 5
POS_STW1.6 Ayriimis
POS_STW1.7 Ayriimis
POS_STW1.8 1 = Mutlak pozisyonlama segili
0 = Goreceli pozisyonlama segili
POS_STW1.9 0 = En kisa mesafe (izerinden mutlak pozisyonlama
POS_STW1.10 1 = Mutlak pozisyonlama/MDI yén segimi, pozitif
2 = Mutlak pozisyonlama/MDI yén sec¢imi, negatif
3 = En kisa mesafe lGzerinden mutlak pozisyonlama
POS_STW1.11 Ayriimis
POS_STW1.12 1 = Surekli iletim
0 = Capraz hareket gorevi (STW1.6) ; ile MDI blok degisikligini etkinlestir
POS_STW1.13 Ayriimis
POS_STW1.14 1 = Sinyal ayarlama segili
0 = Sinyal pozisyonlama segili
POS_STW1.15 1 = MDI segimi

POS_STW2 pozisyonlama kontrol kelimesi

Sinyal Agiklama
POS_STW2.0 1 = izleme modu etkin
POS_STW2.1 1 = Referans noktasi ayarla
POS_STwW2.2 1 = Referans kam etkin
POS_STwW2.3 Ayriimis
POS_STW2.4 Ayrilmis
POS_STW2.5 1 = Kesik ¢alistirma, artimh etkin
0 = Kesik ¢alistirma, hiz etkin
POS_STW2.6 Ayrilmis
POS_STwW2.7 Ayrilmis
POS_STwW2.8 Ayriimis
POS_STW2.9 1 = Referans aramayi negatif yénde baslat
0 = Referans aramay pozitif yonde baslat
POS_STW2.10 Ayriimis
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6.4 Durum kelimesi tanimi

6.4

6.4.1

104

Sinyal Aciklama

POS_STW2.11 Ayriimis

POS_STwW2.12 Ayriimis

POS_STW2.13 Ayriimis

POS_STwW2.14 1 = Yazilim son pozisyon salteri aktivasyonu
POS_STW2.15 1 = STOP kami etkin

Not

izleme modu etkinlestirimisse pozisyon ayar noktasi, mevcut pozisyon degerini takip eder;

yani, pozisyon ayar degeri = gercek pozisyon degeri.

Durum kelimesi tanimi

ZSW1 durum kelimesi (1, 2, 3, 5 telegramlari igin)

Sinyal Agiklama
ZSW1.0 1 = Servo agik igin hazir
ZSW1.1 1 = Galisma i¢in hazir
ZSW1.2 1 = islem devrede
ZSW1.3 1 = Hata mevcut
ZSW1.4 1 = Bosta yavaslama etkin degil (OFF2 etkin degil)
ZSW1.5 1 = Hizli durdurma etkin degil (OFF3 etkin degil)
ZSW1.6 1 = Agma engellendi etkin
ZSWA1.7 1 = Alarm mevcut
ZSW1.8 1 = Hiz ayar noktasi - t_off toleransi ile gergek deger sapmasi
ZSW1.9 1 = Kontrol talep edildi
ZSW1.10 1 = f veya n karsilastirma degerine ulasildi/gegcildi
ZSW1.11 0 =1, M veya P sinirina ulasildi
ZSW1.12 1 = Tutma frenini ag
ZSW1.13 1 = Motor asiri sicaklik alarmi yok
ZSW1.14 1 = Motor ileri ydnde déner (n_act = 0)
0 = Motor geri ydnde déner (n_act < 0)
ZSW1.15 1 = Alarm yok, termal asin yik, glg Unitesi
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6.4 Durum kelimesi tanimi

6.4.2 ZSW2 durum kelimesi (2, 3, 5 telegramlari igin)
Sinyal Agiklama
ZSW2.0 Ayriimis
ZSW2.1 Ayriimis
ZSW2.2 Ayriimis
ZSW2.3 Ayriimis
ZSW2.4 Ayriimis
ZSW2.5 1 = Alarm sinifi bit 0
ZSW2.6 1 = Alarm sinifi bit 1
ZSW2.7 Ayriimis
ZSW2.8 1 = Travers u¢ durdurucuya sabitlenmis
ZSW2.9 Ayriimis
ZSW2.10 1 = Palslar devrede
ZSW2.11 Ayrilmis
ZSW2.12 Slave émdr isareti, bit 0
ZSW2.13 Slave émdr isareti, bit 1
ZSW2.14 Slave émdr isareti, bit 2
ZSW2.15 Slave 6mdr isareti, bit 3
6.4.3 ZSW1 durum kelimesi (102, 105 telegramlari igin)
Sinyal Agiklama
ZSW1.0 1 = Servo acik i¢in hazir
ZSW1.1 1 = Galisma igin hazir
ZSW1.2 1 = islem devrede
ZSW1.3 1 = Hata mevcut
ZSW1.4 1 = Bosta yavaslama etkin degil (OFF2 etkin degil)
ZSW1.5 1 = Hizli durdurma etkin degil (OFF3 etkin degil)
ZSW1.6 1 = Agma engellendi etkin
ZSWA1.7 1 = Alarm mevcut
ZSW1.8 1 = Hiz ayar noktasi - t_off toleransi ile gergek deger sapmasi
ZSW1.9 1 = Kontrol talep edildi
ZSW1.10 1 = f veya n karsilastirma degerine ulasildi/gegcildi
ZSW1.11 1 = Alarm sinifi bit 0
ZSW1.12 1 = Alarm sinifi bit 1
ZSW1.13 Ayriimis
ZSW1.14 1 = Kapal déngu tork kontrolu etkin
ZSW1.15 Ayriimis
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6.4 Durum kelimesi tanimi

6.4.4 ZSW2 durum kelimesi (102, 105 telegramlari igin)
Sinyal Agiklama
ZSW2.0 Ayriimis
ZSW2.1 Ayriimis
ZSW2.2 Ayriimis
ZSW2.3 Ayriimis
ZSW2.4 1 = Rampa fonksiyonu olusturucu etkin degil
ZSW2.5 1 = Tutma frenini a¢
ZSW2.6 1 = Entegrator engelleme, hiz kontrol cihazi
ZSW2.7 Ayriimis
ZSW2.8 1 = Travers u¢ durdurucuya sabitlenmis
ZSW2.9 Ayriimis
ZSW2.10 Ayriimis
ZSW2.11 Ayrilmis
ZSW2.12 Slave émdr isareti, bit 0
ZSW2.13 Slave émdr isareti, bit 1
ZSW2.14 Slave émdr isareti, bit 2
ZSW2.15 Slave émdr isareti, bit 3
6.4.5 ZSW1 durum kelimesi (7, 9, 110, 111 telegramlari igin)
Sinyal Agiklama
ZSW1.0 1 = Galistirma igin hazir
ZSW1.1 1 = Calismaya hazir (DC baglantisi yUkl{, palslar bloke)
ZSW1.2 1 = Calisma aktif (striicli n_set'i izler)
ZSW1.3 1 = Hata mevcut
ZSW1.4 1 = Bosta yavaslama etkin degil (OFF2 etkin degil)
ZSW1.5 1 = Hizli durdurma etkin degil (OFF3 etkin degil)
ZSW1.6 1 = Agma engellendi etkin
ZSWA1.7 1 = Alarm mevcut
ZSW1.8 1 = Izleme hatasi tolerans iginde
ZSW1.9 1 = Kontrol talep edildi
ZSW1.10 1 = Hedef pozisyona ulasildi
ZSW1.11 1 = Referans noktasi ayarlandi
ZSW1.12 ; = Capraz blok aktif onayi
ZSW1.13 1 = Sabit ayar noktasi
ZSW1.14 1 = Eksen hizlandi
ZSW1.15 1 = Eksen yavasladi
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6.4 Durum kelimesi tanimi

6.4.6 ZSW2 durum kelimesi (9, 110, 111 telegramlari igin)
Sinyal Agiklama
ZSW2.0 Ayriimis
ZSW2.1 Ayriimis
ZSW2.2 Ayriimis
ZSW2.3 Ayriimis
ZSW2.4 Ayriimis
ZSW2.5 1 = Alarm sinifi bit 0
ZSW2.6 1 = Alarm sinifi bit 1
ZSW2.7 Ayriimis
ZSW2.8 1 = Travers u¢ durdurucuya sabitlenmis
ZSW2.9 Ayriimis
ZSW2.10 1 = Palslar devrede
ZSW2.11 Ayrilmis
ZSW2.12 Slave émdr isareti, bit 0
ZSW2.13 Slave émdr isareti, bit 1
ZSW2.14 Slave émdr isareti, bit 2
ZSW2.15 Slave émdr isareti, bit 3
6.4.7 G1_ZSW enkoder 1 durum kelimesi
Sinyal Agiklama
G1_ZSW.0 Aktif fonksiyon geri bildirim sinyali (1 = fonksiyon etkin)
G1_ZSW.1
G1 ZSW.2 Fonksiyon No. Referans numarasi ve ugar olgiim igin
G1.ZSW.3 1 Referans isareti 1 veya 6lgiim probu 1 ;
2 Referans isareti 2 veya 6lglim probu 1 f
3 Referans isareti 3 veya 6lglim probu 2 ;
4 Referans isareti 4 veya olglim probu 2 f
G1_ZSW.4 1 = Fonksiyon 1'den gelen pozisyon Gn_XIST2 igerisinde olusturulan deger
gergek degeri (ve okunabilir)
G1_ZSW.5 1 = Fonksiyon 2'den gelen pozisyon
gergek degeri
G1_ZSW.6 1 = Fonksiyon 3'den gelen pozisyon
gergek degeri
G1_ZSW.7 1 = Fonksiyon 4'den gelen pozisyon
gercek degeri
G1_ZSW.8 Ayrilmis
G1_ZSW.9 Ayriimis
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6.4 Durum kelimesi tanimi

6.4.8

6.4.9

108

Sinyal Aciklama

G1_ZSW.10 Ayriimis

G1_ZSW.11 1 = Aktif enkoder hatasini onayla
G1_ZSW.12 Rezerve (referans noktasi ofset igin)
G1_ZSW.13 Mutlak deger ¢evrimsel olarak transfer edilir
G1_ZSW.14 Enkoder park etkin

G1_ZSW.15 Enkoder hatasi, hata Gn_XIST2 igerisinde

MELDW durum kelimesi

Sinyal Aciklama
MELDW.0 1 = Yukari rampa/asagi 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 asiri sicaklik alarmi yok
MELDW.7 1 = Alarm yok, termal asin yik, glg Unitesi
MELDW.8 1 = Hiz ayar noktasi - tolerans igerisinde gercek deger sapmasi t_on
MELDW.9 Ayrilmis
MELDW.10 Ayriimis
MELDW.11 1 = Kontrol cihazi devreye al
MELDW.12 1 = Suricu hazir
MELDW.13 1 = Palslar devrede
MELDW.14 Ayriimis
MELDW.15 Ayrilmis

POS_ZSW1 pozisyonlama durum kelimesi

Sinyal Agiklama

POS_ZSW1.0 Etkin Capraz Blok Bit 0 (2°)
POS_ZSW1.1 Etkin Capraz Blok Bit 0 (21)
POS_ZSW1.2 Etkin Capraz Blok Bit 0 (22)
POS_ZSW1.3 Etkin Capraz Blok Bit 0 (23)
POS_zZsw1.4 Etkin Capraz Blok Bit 0 (24)
POS_ZSW1.5 Etkin Capraz Blok Bit 0 (25)
POS_ZSW1.6 Ayriimis

POS_zSwW1.7 Ayriimis
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6.5 PROFINET haberlesmesi

Sinyal Aciklama
POS_ZSW1.8 1 = STOP kami eksi etkin
POS_ZSW1.9 1 = STOP kami arti etkin
POS_ZSW1.10 1 = Kesik ¢alistirma 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

POS_ZSW2 pozisyonlama durum kelimesi

Sinyal Aciklama
POS_ZSW2.0 1 = Izleme modu etkin
POS_ZSW2.1 1 = Hiz sinirlama etkin
POS_zZSwW2.2 1 = Ayar noktasi mevcut
POS_ZSW2.3 Ayrilmis
POS_ZSw2.4 1 = Eksen ileri hareket eder
POS_zZSwW2.5 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_zZSw2.8 1 = Pozisyon giincel dederi < kam degistirme pozisyonu 1
POS_zSwW2.9 1 = Pozisyon giincel dederi < kam degistirme pozisyonu 2
POS_ZSW2.10 1 = Gapraz blok sayesinde dogrudan ¢ikis 1
POS_ZSW2.11 1 = Capraz blok sayesinde dogrudan gikis 2
POS_ZSW2.12 1 = Sabit durusa ulasildi
POS_ZSW2.13 1 = Sabit durus sikistirma torkuna ulasildi
POS_zZSW2.14 1 = Sabit durusa hareket etkin
POS_zZSW2.15 1 = Capraz komut etkin

6.5 PROFINET haberlesmesi

PROFINET iletisimi hakkinda daha fazla bilgi icin SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
Kullanim Talimatlari'na bakiniz.
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6.5 PROFINET haberlesmesi
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Parametreler 7

7.1

Genel bakis

Asagidaki bolim SINAMICS V90 PN servo siricinin tim parametrelerini listeler.

Parametre numarasi

Etkin

Degistirilebilir

Veri tipi

Bir "r" 6n ekine sahip numaralar, parametrenin salt okunur bir parametre oldugunu gosterir.

Bir "P" 6n ekine sahip numaralar, parametrenin degistirilebilir bir parametre oldugunu
gOsterir.

Parametrelestirme yapmak icin kosullarin etkin oldugunu goésterir. iki kosul mimkindir:
® M (Immediately (Hemen)): Parametre degeri degistirme sonrasi hemen etkin hale gelir.

® RE (Reset (Sifirla)): Parametre degeri yeniden agma sonrasinda etkin hale gelir.

Bu, parametrenin degistirilebilecegini gésterir. iki durum mimkiinddr:

e U (Calisma): Surici "servo acik" durumundayken "Galigir" duruma degistirilebilir. "RDY"
LED yesil renkte yanar.

e T (Galismaya hazir): Sirucu "servo kapal" durumundayken "Hazir" duruma
degistirilebilir. "RDY" LED kirmizi renkte yanar.

Not

"RDY" LED'ine goére suricinin durumunu degerlendirirken herhangi bir ariza veya ikaz
olmadigindan emin olun.

Tarih tipi Kisaltma Aciklama

Integer16 116 16-bit tam sayi
Integer32 132 32-bit tam sayi
Unsigned8 us 8-bit isaretsiz tam sayi
Unsigned16 u16 16-bit isaretsiz tam sayi
Unsigned32 u32 32-bit isaretsiz tam sayi
FloatingPoint32 Float 32-bit kayan noktall sayi
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7.2 Parametre listesi

Parametre gruplari

7.2

SINAMICS V90 PN parametreleri asagidaki gruplara ayrilmistir:

Parametre grubu Mevcut parametreler BOP'da parametre grubu
gOsterimi
Temel parametreler p07xx, p10xx ile p16xx arasil,
oo P bASE
Uygulama parametreleri P29xxX o app
Haberlesme parametreleri p09xx, p89xx o = o
Lon
Temel pozisyonlama parametreleri p25xx, p26xx P EPDS
u
Durum izleme parametreleri Tum salt okunur parametreler
P P dALA

Parametre listesi

Duzenlenebilir 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 bagldir. Surlcu farkli motorlara baglandiginda farkli varsayilan degerlere sahip

olabilirler.

Par. No.

Isim Min Maks Fabrika Ayari |Birim

Veri tipi

Degistiril
ebilir

p0748

- 0 -

CU dijital ¢ikis ters gevirme

u32

T,U

Tanim: Dijital ¢ikislardaki sinyalleri ters gevirir.
bit 0: DO 1 sinyalini ters ¢evirir

Bit 0 = 0: Ters gevrilmemis

Bit 0 = 1: Ters Cevrilmis

bit 1: DO 2 sinyalini ters gevirir

Bit 1 = 0: Ters gevrilmemis

Bit 1 = 1: Ters Gevrilmis

p0922

PROFIdrive: PZD telegram 1 111 105 -
secimi

u16

Aciklama: Génderim ve alim telgraflarini ayarlar.
Hiz kontrol modu igin:

1: Standart telegram 1, PZD-2/2

2: Standart telegram 2, PZD-4/4

3: Standart telegram 3, PZD-5/9

5: Standart telegram 5, PZD-9/9
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Par. No.

Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir

102: SIEMENS telegram 102, PZD-6/10
105: SIEMENS telegram 105, PZD-10/10
Temel pozisyonlama kontrol modu igin:
7: Standart telegram 7, PZD-2/2

9: Standart telegram 9, PZD-10/5

110: SIEMENS telegram 110, PZD-12/7
111: SIEMENS telegram 111, PZD-12/12

p0925

PROFIdrive: Senkron émir 0 65535
isareti toleransi

—
1

u16 M |T,U

Aciklama: Saat cevrimi senkron master'in tolere edilen takip eden émiir isareti hata sayisini belirler. Omiir
isareti sinyali normalde master'den PZD4 (kontrol kelimesi 2) icerisinde alinir.

p0927

Parametre yetkisi 0000 ikiik  [0011ikiik [oot1ikik |- [ute  |m |1

Aciklama: Parametrelerin degistirilebilecegdi arabirimi ayarlar.
Bit tanimlama:

bit 0: PROFINET veya V-ASSISTANT

Bit 1: BOP

Bir bit icin deger tanimlama:

0: Salt okunur

1: Okuma ve yazma

Not: Eger p927.0 = 0 ise, V-ASSISTANT sadece parametreleri okuma icin kullanilabilir, diger fonksiyonlarin
hicbiri galismaz.

p0972

Stiriicii tnitesi sifirlama 0 2 0 - lute  |Im |TU

Aciklama: Suiriicl Unitesi icin bir donanim sifirlama gergeklestirmek icin gereken prosediiri ayarlar.
0: Etkin degil

1: Hemen donanim sifirlama

2: Donanim sifirlama hazirhgi

Tehlike: Kesinlikle sistemin guivenli bir durumda oldugundan emin olunmalidir.
Kontrol Unitesi'nin hafiza karti/cihaz bellegine erisim olmamalidir.

Not: Deger = 1 ise:

Sifirlama hemen gergeklestirilir ve haberlesme kesintiye ugrar.
Deger = 2 ise:

Sifirlama islemini kontrol etmek igin yardim.

ilk olarak, p0972 = 2 olarak ayarlayin ve yeniden okuyun. ikinci olarak, p0972 = 1 olarak ayarlayin (bu talebin
artik onaylanmiyor olmasi mimkiindir). Sonrasinda haberlesme kesintiye ugrar.

Sdrlcu Unitesi yeniden baslatildiktan ve haberlesme kurulduktan sonra, p0972'yi okuyun ve asagidakileri
kontrol edin:

p0972 = 0? - Sifirlama basaril sekilde gergeklestirildi.
p0972 > 0? - Sifirlama gergeklestiriimedi.

p0977

TUm parametreleri kaydet 0 1 0 |- ‘U‘IG |IM |T, ]

Aciklama: Suricu sisteminin tim parametrelerini kalici bellege kaydeder.

Kayit esnasinda, sadece kaydedilmesi amaglanan ayarlanabilir parametreler dikkate alinir.
Deger = 0: Etkin degil

Deger = 1: Kalici bellede kaydet - GUC acildiginda indirilir
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir
Not: Kontrol Unitesi giic kaynagi sadece veriler kaydedildikten sonra kapatilabilir (6rn. veri kaydi baslatildiktan
sonra, parametre yeniden 0 degerini alana kadar bekleyin).
Kayit esnasinda parametrelere yazilmasina izin verilmez.
p1058 Kesik galistirma 1 hiz ayar 0.00 210000.000 {100.00 rpm Kayan M T
noktasi
Aciklama: Kesik galistirma 1 icin hizi belirler. Kesik calistirma seviyeye gore tetiklenir ve motorun artimli bir
sekilde hareket etmesine imkan tanir.
Not: BOP'da goriintiilenen parametre degerleri tam sayilardir.
p1082*  [Maksimum hiz 0.000 210000.000 [1500.000 [rpm  [Kayan [M |T
Aciklama: Mimkun olan en yuksek hizi ayarlar.
Not: Deger degistirildikten sonra, baska parametre degisiklikleri gerceklestirilebilir.
Not: BOP'da goriintiilenen parametre degerleri tam sayilardir.
Parametre her iki motor yénu icin de gecerlidir.
Parametre bir sinirlayici etkiye sahiptir ve tim hizlanma ve hiz kesme sireleri icin referans miktardir (6rn.
asagl rampa, rampa fonksiyonu jeneratdrii ve motor potansiyometresi).
Parametre araligi farkli motorlar ile baglandiginda farkhdir.
p1083 * Pozitif dénis yoniinde hiz 0.000 210000.000 |{210000.000 |{rpm Kayan [IM [T, U
limiti
Aciklama: Pozitif yon icin maksimum hizi ayarlar.
Not: BOP'da géruntilenen parametre degerleri tam sayilardir.
p1086 * Negatif dénis yoniinde hiz -210000.000 {0.000 -210000.000 |rpm Kayan |IM |[T,U
limiti
Aciklama: Negatif yon igin maksimum hizi ayarlar.
Not: BOP'da géruntilenen parametre degerleri tam sayilardir.
p1115 Rampa fonksiyonu jeneratérii |0 1 0 - 116 M T
secimi
Aciklama: Rampa fonksiyonu jenerator tipini ayarlar.
Not: Bir baska rampa fonksiyonu jeneratéri tipi sadece motor durus halinde oldugunda segilebilir.
p1120 Rampa fonksiyonu jeneratéri {0.000 999999.000 |1 S Kayan [IM [T, U
yukselme siresi
Aciklama: Rampa fonksiyonu jeneratori bu siirede hiz ayar noktasini durustan (ayar noktasi = 0) maksimum
hiza (p1082) ylkseltir.
Baglilik: Bkz. p1082
p1121 Rampa fonksiyonu jeneratéri {0.000 999999.000 |1 S Kayan |[IM [T, U
dusme suresi
Aciklama: Rampa fonksiyonu jeneratoru igin diistirme siresini ayarlar.
Rampa fonksiyonu jeneratéri bu slirede hiz ayar noktasini maksimum hizdan (p1082) durusa (ayar noktasi =
0) getirir.
Ayrica hiz kesme siresi OFF1 igin her zaman etkindir.
Bagllik: Bkz. p1082
p1130 Rampa fonksiyonu jeneratéri |0.000 30.000 0.000 s Kayan |IM |[T,U
ilk yuvarlama sduresi
Aciklama: Uzatilmis rampa jeneratori igin ilk yuvarlama siresini ayarlar. Deger ylkseltme ve diisiirme igin
gecerlidir.
Not: Yuvarlama siireleri ani tepkiyi engeller ve mekanik sistemin hasar gérmesini énler.
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir
p1131 Rampa fonksiyonu jeneratéri |0.000 30.000 0.000 s Kayan |[IM [T, U
son yuvarlama suresi
Aciklama: Uzatilmis rampa jeneratdru igin son yuvarlama suresini ayarlar. Deger yikseltme ve dusurme igin
gecerlidir.
Not: Yuvarlama sureleri ani tepkiyi engeller ve mekanik sistemin hasar gérmesini énler.
p1135 OFF3 hiz azaltma suresi 0 600 0 |s ‘Kayan |IM |T, ]
Aciklama: OFF3 komutu ile maksimum hizdan sifir hiza inilecek olan hiz azaltma suresini ayarlar.
Not: DC baglanti voltajinin maksimum degere ulasmasi durumunda bu sire asilabilir.
p1215* Motor tutma freni 0 2 0 - 116 M T
yapilandirmasi
Aciklama: Tutma freni yapilandirmasini belirler.
Baglilk: Bkz. p1216, p1217, p1226, p1227, p1228
Dikkat: p1215 = 0 ayari i¢in 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 agilma 0 10000 100 ms Kayan IM |T,U
suresi
Aciklama: Motor tutma frenini agmak igin gereken sireyi ayarlar.
Tutma freni (acilir) kontroll sonrasinda, hiz ayar noktasi bu sire icerisinde sifir olarak kalr. Bundan sonra,
hiz ayar noktasi devreye alinir.
Baghlk: Bkz. p1215, p1217
Not: Entegre frene sahip bir motor igin bu siire motor igerisinde kaydedilerek énceden belirlenmistir.
p1216 = 0 ms igin izleme ve A7931 "Fren aciimiyor" mesaji devreden ¢ikarilir.
p1217 * Motor tutma freni kapatma 0 10000 100 ms Kayan IM |T,U
suresi
Aciklama: Motor tutma frenini uygulamak icin gereken sureyi ayarlar.
OFF1 veya OFF3 ve tutma freni kontrol edildikten (fren kapandiktan) sonra, siriici bu slre boyunca kapali
dongl igerisinde kontrollli olarak kalir, hiz ayar noktasi sifirdir. Stire gegtiginde palslar baskilanir.
Baghlik: Bkz. p1215, p1216
Not: Entegre frene sahip bir motor igin bu siire motor igerisinde kaydedilerek énceden belirlenmistir.
p1217 = 0 ms igin izleme ve A07932 "Fren kapanmiyor" mesaji devreden gikarilir.
p1226 Sifir hiz igin esik deger 0.00 210000.00 (20.00 rpm Kayan |IM |[T,U
algilamasi
Aciklama: Durus tanimlamasi igin hiz esik degerini belirler.
Mevcut deger ve ayar noktasi izlemeye etki eder. OFF1 veya OFF3 ile fren yaparken, esik degerin altinda
kalinir, durus belirlenir.
Fren kontrolu devrede oldugunda asagidakiler gecerlidir:
Esik degerin altinda kalindiginda, fren kontrolli baslatilir ve sistem p1217 icerisinde fren kapanma suresini
bekler. Palslar sonrasinda baskilanir.
Fren kontrolu devrede olmadiginda asagidakiler gecerlidir:
Esik degerin altinda kalindiginda, palslar baskilanir ve suriici bosta yavaslar.
Baglilk: Bkz. p1215, p1216, p1217, p1227
Not: Onceki aygit yazlimi versiyonlarina uyumluluk ile ilgili nedenler icin 1 ile 31 arasindaki endekslerde bir
sifir parametre degeri Uzerine slrlcu baslatildiginda endeks 0 igerisindeki parametre degeri yazilir.
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Par. No.

Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril

ebilir

Not: Durus asagidaki durumlarda belirlenir:

- Mevcut hiz dederi p1226 icerisindeki hiz esik degerinin altina inerse ve p1228 icerisinde bundan sonra
gecen slre dolmussa.

- Hiz ayar noktasi p1226 igerisindeki hiz esik degerinin altina inerse ve p1227 igerisinde bundan sonra gegen
sire dolmussa.

Mevcut degerin ayari, 6lgimdeki parazite baglidir. Bu nedenle, hiz esik degderi ¢cok distkse durus tespit
edilemez.

p1227

Sifir hiz algilamasi izleme 0.000 300.000 300.000 s

slresi

Kayan IM T,U

Aciklama: Durus tanimlamasi igin izleme siresini belirler.

OFF1 veya OFF3 ile fren yaparken, durus bu siire gegtikten sonra, ayar noktasi hizi p1226 altina distiikten
sonra belirlenir.

Bundan sonra, fren kontroll baslatilir, sistem p1217 igerisindeki kapanma stiresini bekler ve sonrasinda
palslar baskilanir.

Baglilik: Bkz. p1215, p1216, p1217, p1226

Not: Ayar noktasi segilen degere sifir bagh degildir. Bu nedenle bu p1227 icerisindeki izleme suresinin
asllmasina neden olabilir. Bu durumda, tahrik edilen bir motor igin palslar baskilanmaz..

Not: Durus asagidaki durumlarda belirlenir:

- Mevcut hiz de@eri p1226 icerisindeki hiz esik degerinin altina inerse ve p1228 igerisinde bundan sonra
gecen sure dolmussa.

- Hiz ayar noktasi p1226 icerisindeki hiz esik degerinin altina inerse ve p1227 igerisinde bundan sonra gecen
sure dolmussa.

p1227 = 300.000 s i¢in asagidaki gegerlidir:

izleme devreden cikarllir.

p1227 = 0.000 s icin asagidaki gegerlidir:

OFF1 veya OFF3 ve hiz dusirme suresi = 0 ile palslar hemen baskilanir ve motor bosta "yavaslar".

p1228

Pals supresyonu gecikme
suresi

0.000 299.000 0.000 s Kayan |IM |T,U

Aciklama: Pals supresyonu igin gecikme suresini ayarlar. OFF1 veya OFF3 sonrasinda, eger asagidaki
kosullardan biri saglanirsa palslar iptal edilir:

- Mevcut hiz de@eri p1226 icerisindeki esik degerin altina inerse ve p1228 icerisinde bundan sonra gegen
sure dolmussa.

- Hiz ayar noktasi p1226 icerisindeki esik degerin altina inerse ve p1227 icerisinde bundan sonra gegen sire
dolmussa.

Baghlk: Bkz. p1226, p1227

Not: Motor tutma freni devreye alindiginda, pals iptali fren kapatma suresi (p1217) tarafindan ek olarak
geciktirilir.

p1414

Hiz ayar noktasi filtresi - - 0000 ikilik u16 IM T, U

aktivasyonu

Aciklama: Hiz ayar noktasi filtresini devreye alma/devreden gikarma igin ayar.
bit 0: Filtre 1 devreye al

Bit 0 = 0: Devreden c¢ikarilmis

Bit 0 = 1: Devrede

bit 1: Filtre 2 devreye al

Bit 1 = 0: Devreden gikariimis

Bit 1 = 1: Devrede
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir
Baghlik: Bagimsiz hiz ayar noktasi filtreleri p1415 olarak parametrelestirilir.
Not: Sirici Unitesi, degeri onaltili formatta goruntiler. Her bir bit degerinin mantiksal (ylksek/disik)
atamasini bilmek icin onaltil sayiyi ikili saylya ¢evirmeniz gereklidir, 6rnegin, FF (onaltili) = 11111111 (ikili).
p1415 Hiz ayar noktasi filtre 1 tipi 0 2 0 |- ‘I16 |IM |T, ]
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 igin tipi ayarlar.
Baghlik:
PT1 disUk gegisli: p1416
PT2 dusuk gegisli: p1417, p1418
Genel filtre: p1417 ... p1420
p1416 hiz ayar noktasi filtre 1 zaman |0.00 5000.00 0.00 ms Kayan |IM [T,U
sabiti
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (PT1) igin zaman sabitini ayarlar.
Bagllik: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece filire PT1 dislk gegisli olarak ayarlanmissa etkindir.
p1417 Hiz ayar noktasi filtre 1 0.5 16000.0 1999.0 Hz Kayan |IM |[T,U
paydasi dogal frekansi
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (PT2, genel filtre) igin payda dogal frekansini ayarlar.
Bagllik: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 dlsUk gegisli veya genel filtre olarak parametrelestiriimisse
etkindir.
Filtre sadece dogal frekans 6rnekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.
p1418 Hiz ayar noktasi filtre 1 payda [0.001 10.000 0.700 - Kayan |IM [T,U
sénumleme
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (PT2, genel filtre) icin payda sénimlemesini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 dlsUk gegisli veya genel filtre olarak parametrelestiriimisse
etkindir.
p1419 Hiz ayar noktasi filtre 1 pay1 0.5 16000.0 1999.0 Hz Kayan |[IM [T, U
dogal frekansi
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (genel filtre) icin pay dogal frekansini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir. Filtre sadece dogal frekans
o6rnekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.
p1420 Hiz ayar noktasi filtre 1 pay 0.001 10.000 0.700 - Kayan |IM |[T,U
sénimleme
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 1 (genel filtre) igin pay sénimlemesini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1415
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir.
p1421 Hiz ayar noktas! filtre 2 tipi |0 2 0 - 116 M |T.U
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 igin tipi ayarlar.
Baghlik:
PT1 dusuk gegisli: p1422
PT2 disUk gegisli: p1423, p1424
Genel filtre: p1423 ... p1426
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir
p1422 Hiz ayar noktasi filtre 2 zaman {0.00 5000.00 0.00 ms Kayan |[IM [T, U
sabiti
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (PT1) icin zaman sabitini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi PT1 disik gegisli olarak ayarlanmissa etkindir.
p1423 Hiz ayar noktasi filtre 2 0.5 16000.0 1999.0 Hz Kayan [IM [T, U
paydasi dogal frekansi
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (PT2, genel filtre) i¢in payda dogal frekansini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 dlsUk gegisli veya genel filtre olarak parametrelestiriimisse
etkindir.
Filtre sadece dogal frekans 6rnekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.
p1424 Hiz ayar noktasi filtre 2 payda |[0.001 10.000 0.700 - Kayan |IM |[T,U
sonimleme
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (PT2, genel filtre) igin payda sonimlemesini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi bir PT2 duslk gegisli veya genel filtre olarak parametrelestiriimisse
etkindir.
p1425 Hiz ayar noktasi filtre 2 pay1 0.5 16000.0 1999.0 Hz Kayan [IM [T, U
dogal frekansi
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (genel filtre) icin pay dogal frekansini ayarlar.
Bagllik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir.
Filtre sadece dogal frekans 6rnekleme frekansinin yarisindan daha azsa etkindir.
p1426 Hiz ayar noktasi filtre 2 pay 0.000 10.000 0.700 - Kayan |[IM [T, U
sénumleme
Aciklama: Hiz ayar noktasi filtre 2 (genel filtre) igcin pay sénimlemesini ayarlar.
Baglilik: Bkz. p1414, p1421
Not: Bu parametre sadece hiz filtresi genel filtre olarak ayarlanmissa etkindir.
p1441 Gergek hiz dizlestirme 0.00 50.00 0.00 ms Kayan [IM [T, U
zamanli
Aciklama: Hizin gergek degeri igin dizlestirme zaman sabitini (PT1) ayarlar.
Not: Gercek hiz degeri diisUk bir pals sayisina sahip artimli enkoderler igin dizlestiriimelidir.
Bu parametre degistirildikten sonra, hiz kontrol cihazinin uyarlanmasini ve /veya hiz kontrol cihazi ayarlarinin
Kp (p29120) ve Tn (p29121) kontrol edilmesini dneririz.
p1520*  |Tork limiti st -1000000.00 [20000000.00[0.00 INm  |Kayan [IM [T, U
Aciklama: Sabit Ust tork limitini ayarlar.
Tehlike: Ust tork limiti ayarlanirken negatif degerler (p1520 < 0) motorun kontrol edilemez bir sekilde
hizlanmasina neden olabilir.
Not: Maksimum deger, bagl olan motorun maksimum torkuna baghdir.
p1521*  |Tork limiti alt -20000000.00 |1000000.00 [0.00 INm  |Kayan [IM |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 deger, bagl olan motorun maksimum torkuna baghdir.
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ebilir

p1656 * Akim ayar noktasi filtresini - - 0001 ikilik - u16 IM |T,U

etkinlestirir

Aciklama: Akim ayar noktasi filtresini devreye alma/devreden gikarma igin ayar.

bit O: Filtre 1 devreye al

Bit 0 = 0: Devreden gikariimis

Bit 0 = 1: Devrede

bit 1: Filtre 2 devreye al

Bit 1 = 0: Devreden c¢ikarilmis

Bit 1 = 1: Devrede

Bit 2: Filtre 3 devreye al

Bit 2 = 0: Devreden c¢ikarilmis

Bit 2 = 1: Devrede

bit 3: Filtre 4 devreye al

Bit 3 = 0: Devreden gikariimis

Bit 3 = 1: Devrede

Baglilik: Bagimsiz akim ayar noktasi filtreleri p1658 olarak parametrelestirilir.

Not: Filtrelerin hepsi gerekli degilse bu durumda filtreler, filtre 1'den baslayarak birbiri ardindan kullaniimalidir.

Sirlci Unitesi, dederi onaltili formatta goruntiler. Her bir bit degerinin mantiksal (ylksek/dls(k) atamasini

bilmek i¢in onaltili sayiyi ikili sayiya ¢evirmeniz gereklidir, rnegin, FF (onaltili) = 11111111 (ikili).
p1658 * Akim ayar noktasi filtre 1 0.5 16000.0 1999.0 Hz Kayan |[IM [T, U

paydasi dogal frekansi

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 1 (PT2, genel filtre) i¢in payda dogal frekansini ayarlar.

Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 1, p1656.0 ile devreye alinir ve p1658 ... p1659 ile parametrelestirilir.
p1659 * Akim ayar noktasi filtre 1 0.001 10.000 0.700 - Kayan [IM [T, U

payda sénimleme

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 1 igin payda sénimlemesini ayarlar.

Baghlk: Akim ayar noktasi filtre 1, p1656.0 ile devreye alinir ve p1658 ... p1659 ile parametrelestirilir.
p1663 Akim ayar noktasi filtre 2 0.5 16000.0 1000.0 Hz Kayan |[IM [T, U

paydasi dogal frekansi

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 2 (PT2, genel filtre) igin payda dogal frekansini ayarlar.

Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1663 ... p1666 seklinde parametrelestirilir.
p1664 Akim ayar noktasi filtre 2 0.001 10.000 0.300 - Kayan |IM [T,U

payda sénimleme

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 2 igin payda sonimlemesini ayarlar.

Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1663 ... p1666 seklinde parametrelestirilir.
p1665 Akim ayar noktasi filtre 2 payi [0.5 16000.0 1000.0 Hz Kayan |IM [T,U

dogal frekansi

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 2 (genel filtre) i¢in 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 |0.000 10.000 0.010 - Kayan |[IM [T, U

sOnimleme

Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 2 igin pay sénimlemesini ayarlar.

Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 2 p1656.1 ile etkinlestirilir ve p1663 ... p1666 seklinde parametrelestirilir.
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir
p1668 Akim ayar noktasi filtre 3 0.5 16000.0 1000.0 Hz Kayan |[IM [T, U
paydasi dogal frekansi
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 3 (PT2, genel filtre) i¢in payda dogal frekansini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde parametrelestirilir.
p1669 Akim ayar noktasi filtre 3 0.001 10.000 0.300 - Kayan |IM |[T,U
payda sénimleme
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 3 i¢in payda sénumlemesini ayarlar.
Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde parametrelestirilir.
p1670 Akim ayar noktasi filtre 3 payi [0.5 16000.0 1000.0 Hz Kayan |IM |[T,U
dogal frekansi
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 [0.000 10.000 0.010 - Kayan |IM |[T,U
sénimleme
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 3 igin pay sénimlemesini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 3 p1656.2 ile etkinlestirilir ve p1668 ... p1671 seklinde parametrelestirilir.
p1673 Akim ayar noktasi filtre 4 0.5 16000.0 1000.0 Hz Kayan [IM [T, U
paydasi dogal frekansi
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 4 (PT2, genel filtre) igin payda dogal frekansini ayarlar.
Baghlik: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde parametrelestirilir.
p1674 Akim ayar noktasi filtre 4 0.001 10.000 0.300 - Kayan |IM |[T,U
payda sénimleme
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 4 igin payda sonimlemesini ayarlar.
Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde parametrelestirilir.
p1675 Akim ayar noktasi filtre 4 payi |0.5 16000.0 1000.0 Hz Kayan |[IM [T, U
dogal frekansi
Aclklama: 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 [0.000 10.000 0.010 - Kayan |IM |[T,U
sénimleme
Aciklama: Akim ayar noktasi filtre 4 igin pay sénimlemesini ayarlar.
Baglilik: Akim ayar noktasi filtre 4 p1656.3 ile etkinlestirilir ve p1673 ... p1675 seklinde parametrelestirilir.
p2000 Referans hiz |6.00 210000.00 [300000  [pm |Kayan [IM [T
Aclklama: Hiz ve frekans icin referans miktar1 ayarlar.
Goreceli deger olarak belirlenen tim hizlar veya frekanslar igin bu referans miktar baz alinir.
Referans miktar %100 veya 4000 altilik (kelime) veya 40000000 altilik (gift kelime)'ye karsilik gelir.
Bagllik: Bkz.: p2003
p2002 Referans akim l0.10 100000.00 [100.00 [Kollar |Kayan [M |T
Aciklama: Akimlar icin referans miktarini belirler.
Goreceli deger olarak belirlenen tiim akimlar igin 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 igin gesitli DDS'ler kullanilirsa referans miktarlar, DDS ile degismediginden ayni kalir.
Ortaya ¢ikan gevirme faktori dikkate alinmahdir (6rn. iz kayitlari igin).
Ornek:
p2002 =100 A
Referans miktar 100 A, %100'e karsilik gelir
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir
p2003 Referans tork 0.01 20000000.00|1.00 Nm Kayan |IM |T

Aciklama: Tork igin referans miktari belirler.

Goreceli deger olarak belirlenen tiim torklar igin bu referans miktar baz alinir.

Referans miktar %100 veya 4000 altilik (kelime) veya 40000000 altilik (gift kelime)'ye karsilik gelir.
p2118[0...1 |Bir degistirilecek tip mesajinin |0 65535 [0]1 6310 - u16 IM |T,U
9] mesajl sayisi segimi [1] 7594

[2] 7566
[3] 32905
[4...19]0

Aciklama: Mesaj tipi degistiriimesi gereken hatalari veya alarmlari seger.

Baglilik: Hatay! veya alarmi secer ve ayni endeks altinda gereken mesaj tipini ayarlar.

Bkz.: p2119

Not: Bir mesaj mevcutsa yeniden parametrelestirme de mumkindir. Degisiklik sadece mesaj gittikten sonra

etkin hale gelir.
p2119[0...1 |Bir mesaj icin tipi degistirin 1 3 [0] 2 - 116 IM |T,U
9] [1..3]3

[4...19] 1

Aciklama: Secilen hata veya alarm i¢in mesaj tipini belirler.

Deger = 1: Hata (F)

Deger = 2: Alarm (A)

Deger = 3: Mesaj yok (N)

Baglilik: Hatayi veya alarmi seger ve ayni endeks altinda gereken mesaj tipini ayarlar.

Bkz.: p2118

Not: Bir mesaj mevcutsa yeniden parametrelestirme de mimkindir. Degisiklik sadece mesaj gittikten sonra

etkin hale gelir.

Mesaj tipi sadece uygun tanimlamaya sahip mesajlar i¢in degistirilebilir (istisna, deger = 0).

Ornek:

F12345(A): Hata F12345 alarm A12345 olarak degistirilebilir.
p2153 Hiz mevcut deger filtresi 0 1000000 0 ms Kayan |IM |[T,U

zaman sabiti

Aciklama: Hiz mevcut degerini diizlestirmek igin PT1 elemaninin zaman sabitini ayarlar.

Duzlestiriimis mevcut hiz esik degerler ile karsilastinilir ve sadece mesaijlar ve sinyaller igin kullanilir.
p2161*  |Hiz esik degeri 3 |0.00 210000.00 [10.00 lpm  [Kayan [M |T,U

Aciklama: Eksenin sabit oldugunu gdsteren sinyal icin hiz esik degerini ayarlar.
p2162*  |Histerez hizi n_act >n_max |0.00 60000.00  |0.00 [pm  |Kayan |IM [T,U

Aciklama: "n_act > n_max" sinyali i¢in histerez hizini (bant genisligi) ayarlar.

Not:

Negatif bir hiz limiti igin histerez limit degerin altinda etkindir ve pozitif bir hiz degeri icin ise limit degerin
Uzerinde etkindir.

Eger maksimum hiz araliginda énemli bir asma meydana gelirse (6rnegin, yik ¢ikarma nedeniyle), hiz kontrol
cihazinin dinamik tepkisini artirmaniz énerilir (mumkinse). Bu yeterli degdilse p2162 histeresis degeri
artirilabilir, ancak bunun degeri, motorun maksimum hizi maksimum hiz p1082 degerinden yeterince buyuk
oldugunda asagidaki forml ile hesaplanir.

p2162 < 1.05 x motor maksimum hizi - maksimum hiz (p1082)

Parametre araligi farkli motorlar ile baglandiginda farkhidir.
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Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir

p2175 *

Motor bloke hiz esik degeri 0,00 210000.00 |210000.00 d/dak (Kayan |IM [T,U

Aciklama: "Motor bloke" mesaiji igin hiz esik degerini belirler.

Baghlk: Bkz. p2177.

p2177 *

Motor bloke islem siresi ‘0,000 ‘65.000 |0,500 |s ‘Kayan |IM |T, U

Aciklama: "Motor bloke" mesaiji igin islem siresini belirler.

Baglilk: Bkz. p2175.

p2525

LR enkoder ayar ofseti o 4294967295 |0 . Jusz  [m [T

Aciklama: Mutlak enkoder ayarlanirken ofset pozisyonlandirilir.

Not: Pozisyon ofseti sadece mutlak enkoderler ile ilgilidir. Mutlak enkoder ayarlanirken suriicu degeri belirler
ve kullanicinin bu degeri degistirmemesi gerekir.

p2533

LR pozisyon ayar noktasi 0.00 1000.00 0.00 ms Kayan |[IM [T, U
filtresi zaman sabiti

Aciklama: Pozisyon ayar noktasi filtresi (PT1) igcin zaman sabitini ayarlar.

Not: Etkin Kv faktori (pozisyon déngu kazanci) filtre ile azaltilir.

Bu parazit/bozulmalar ile karsilastirildiginda gelismis tolerans ile daha yumusak kontrol davranisina imkan
tanir.

Uygulamalar:
- On kontrol dinamik tepkisini azaltir.
- Sarsinti sinirlama.

p2542 *

LR durus penceresi 0 2147483647 [1000 u Jusz M [Tu

Aciklama: Durus izleme fonksiyonu igin 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 ¢iktisi verilir.

Deger = 0: Durus izleme devreden gikarlir.

Baglilik: Bkz.: p2543, p2544 ve F07450

Not: Durus ve pozisyonlama penceresinin ayari igin asagidakiler gecerlidir:
Durus penceresi (p2542) = pozisyonlama penceresi (p2544)

p2543 *

LR durus izleme siiresi 0.00 100000.00 {200.00 |ms ‘Kayan |IM |T,U

Aciklama: Durus izleme fonksiyonu igin durus izleme siiresini ayarlar.

Durus izleme siiresi dolduktan sonra, ayar noktasi ile mevcut pozisyon arasindaki farkin durus penceresi
kapsaminda oldugu periyodik olarak kontrol edilir ve gerekirse uygun bir hata ¢iktisi verilir.

Baglilik: Bkz.: p2542, p2545 ve F07450

Not: Durus ve pozisyonlama izleme suresi ayari i¢in asagidakiler gegerlidir:
Durus izleme siiresi (p2543) < pozisyonlama izleme slresi (p2545)

p2544 *

LR pozisyonlama penceresi |0 2147483647 |40 u Juz  [m [Tu

Aciklama: Pozisyonlama izleme fonksiyonu igin 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 ¢iktisi verilir.

Deger = 0: Pozisyon denetleme fonksiyonunun etkinligi kaldiridi.

Baglilik: Bkz.: p2542, p2545 ve F07451

Not: Durus ve pozisyonlama penceresinin ayari igin asagidakiler gegerlidir:

Durus penceresi (p2542) = pozisyonlama penceresi (p2544)
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p2545 * LR pozisyonlama izleme 0.00 100000.00 |1000.00 ms Kayan |[IM [T, U
suresi
Aciklama: Pozisyonlama izleme icin pozisyonlama izleme suresini 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.
Bagllik: p2545 araligi p2543'e baglidir.
Bkz.: p2543, p2544 ve F07451
Not: Durus ve pozisyonlama izleme siresi ayari icin asagidakiler gegerlidir:
Durus izleme siiresi (p2543) < pozisyonlama izleme slresi (p2545)
p2546 * LR dinamik izleme hatasi 0 2147483647 |3000 LU u32 IM |T,U
denetleme toleransi
Aciklama: Dinamik izleme hatasi denetleme toleransini ayarlar.
Eger dinamik izleme hatasi (r2563) secilen toleransi gegerse, uygun bir hata ¢iktisi verilir.
Deger = 0: Dinamik izleme hatasi denetiminin etkinligi kaldirildi.
Baghlk: Bkz.: r2563, F07452
Not: Tolerans bant genisliginin dinamik izleme hatasi denetiminin operasyonel kontrol dizilerine hatali tepki
vermesini 6nlemesi amaglanmistir (6rn. yik artislari sirasinda).
p2571 IPos azami velosite 1 40000000 30000 1000 |U32 M |T,U
LU/dak
Aciklama: "Temel pozisyonlama" fonksiyonu igin maksimum hizi ayarlar (EPOS).
Not: Maksimum velosite, baslangi¢ konumunun tim isletim turlerinde etkindir.
Temel pozisyonlama igin maksimum hiz, hiz/velosite kontrol cihazinin maksimum hizina/velositesine
ayarlanmahdir:
p2571[1000 LU/min] = maks_hiz[dev/dak] x p29248/p29249 x p29247/1000
p2572 ** EPOS maksimum hizlanma 1 2000000 100 1000 |U32 M T
LU/s?
Aciklama: "Temel pozisyonlama" fonksiyonu i¢in maksimum hizlanmayi ayarlar (EPOS).
Baglilik: Bkz.: p2619
Not: Maksimum hizlanmanin sigramalar yaptigi gorilir (sarsinti olmadan).
"Traversing blocks" (Capraz blok) ¢alisma modu:
Programlanan hizlanma devreden ¢ikarma (p2619), maksimum hizlanma tzerinde etkili olur.
"Direct setpoint input/MDI" (Direkt ayar noktasi giris/MDI) modu:
Hizlanma devreden ¢ikarma etkindir (p2644, 4000 altilik = %100).
"Jog" (Kesik galisma) ve "search for reference" (referans arama) modlari:
Bir hizlanma devreden ¢ikarma etkin degildir. Eksen maksimum hizlanma ile baslar.
p2573 ** EPOS maksimum yavaslama |1 2000000 100 1000 |U32 M T
LU/s?
Aciklama: "Temel pozisyonlama" fonksiyonu i¢in maksimum yavaslamayi ayarlar (EPOS).
Baglilik: Bkz.: p2620
Not: Maksimum yavaslamanin sigramalar yaptigi géralur (sarsinti olmadan).
"Traversing blocks" (Capraz blok) ¢alisma 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 galisma) ve "search for reference" (referans arama) modlari:
Yavaslama devreden gikarma etkin degildir. Eksen maksimum yavaslama ile fren yapar.
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p2574 ** EPOS sarsinti sinirflama 1 100000000 |2000000 1000 |U32 IM |T,U
LU/s3
Aciklama: Sarsinti sinirlamay! ayarlar.
Baglilik: Bkz. p2572, p2573 ve p2575
Not: Sarsinti sinirlama dahili olarak, asagida gdsterilen sarsinti zamanina dénustirtlir:
Sarsinti zamani Tr = max(p2572, p2573) / p2574
p2575 EPQOS sarsinti sinirlama 0 1 0 - u32 M T
aktivasyonu
Aciklama: Sarsinti sinirlamay etkinlestirir.
0: Sarsinti sinirlama etkinligi kaldirildi.
1: Sarsinti sinilama etkinlestirildi.
Bagllik: Bkz. p2574
p2580  |EPOS yazilim limit gegisi eksi |-2147482648 |2147482647 |-2147482648 LU |12 [IM [T, U
Aglklama: Yazilim limiti gegisini negatif hareket yéniinde ayarlar.
Baglilik: Bkz. p2581, p2582
p2581 EPOS yazilim limit gegisi arti |-2147482648 | 2147482647 [2147482647 LU [132 M |T,U
Aciklama: Yazilim limiti gegisini pozitif hareket yéniinde ayarlar.
Bagllik: Bkz. p2580, p2582
p2582 EPOS yazilim limit gegis - - 0 - U32/ikilik|IM [T
aktivasyonu
Aciklama: "Software limit switch" (Yazilim limit gegisi)'ni devreye almak igin sinyal kaynagini ayarlar.
Baghlk: Bkz. p2580, p2581
Dikkat: Yazilim limit gegisi etkin:
- Eksen referanslanir.
Yazilim limit gegisi etkin degil:
- Modulo dizeltme etkin.
- Referans arama gergeklestirilir.
Not: Yazilim limit gegisi disinda bagil pozisyonlama i¢in hedef pozisyon:
Capraz blok baslatilir ve eksen yazilim limit gegisinde durus konumuna geger. Uygun bir alarm ¢ikisi verilir ve
capraz blok kesintiye ugrar. Gegerli pozisyona sahip ¢apraz bloklar etkinlestirilebilir.
Yazilim limit gegisi disinda mutlak pozisyonlama i¢in hedef pozisyon:
"Traversing blocks" (Capraz blok) modunda, gapraz blok baslatiimaz ve uygun bir alarm gikisi verilir.
Gegerli gapraz aralik disindaki eksen:
Eger eksen mevcut durumda gecerli gapraz aralik disindaysa, uygun bir alarm ¢ikisi verilir. Hata durus
sirasinda onaylanabilir. Gegerli pozisyona sahip gapraz bloklar etkinlestirilebilir.
Not: Capraz aralik STOP kamlari kullanilarak da sinirlanabilir.
p2583 EPOS geri tepme telafisi  |-200000  [200000 |0 lu [B2 M |TU
Aciklama: Pozitif ve negatif oynama igin oynama miktarini (geri tepme) ayarlar.
= 0: Geri tepme telafisi devreden g¢ikarildi.
> 0: Pozitif geri tepme (normal durum)
Y6n ters gevrildiginde, enkoder mevcut degeri gercek degeri yonlendirir.
< 0: Negatif geri tepme
Yon ters gevrildiginde, enkoder gercek deger emkoder mevcut degerini yonlendirir.
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Bagllik: Eder sabit bir eksen, referans noktasinin ayarlanmasi ile referanslanmissa veya bir mutlak enkoder
acildiginda ayarlanmissa, p2604 ayari telafi degerinin girilmesi igin dnemli olacaktir.
p2604 = 1:
Pozitif ydnde hareket -> Bir telafi degeri hemen girilmis.
Negatif yonde hareket -> Bir telafi degeri girilmemis
p2604 = 0:
Pozitif ydnde hareket -> Bir telafi degeri girilmemis
Negatif yonde hareket -> Bir telafi degeri hemen girilmis.
Referans noktasi yeniden ayarlanirken (referanslanmis bir eksen) veya "kisa sireli referanslama" igin p2604
ilgili degildir, ancak eksen ge¢misi ilgilidir.
Bkz.: p2604

p2585 EPOS kesik ¢alistirma 1 ayar |-40000000 (40000000 (-300 1000 132 M [T,U
noktasi hizi LU/dak
Aciklama: Kesik galistirma 1 igin ayar noktasi hizini belirler.
Baglilik: Bkz.: p2587

p2586 EPOS kesik ¢alistirma 2 ayar |-40000000 40000000 300 1000 |I132 IM |T,U
noktasi hizi LU/dak
Aciklama: Kesik galistirma 2 igin ayar noktasi hizini belirler.
Baglilik: Bkz.: p2588

p2587 EPOS kesik ¢alistirma 1 0 2147482647 {1000 LU u32 IM |T,U
¢apraz hareket mesafesi
Aciklama: Artiml kesik ¢alistirma 1 igin gapraz hareket mesafesini belirler.
Baglilik: Bkz.: p2585

p2588 EPOS kesik galistirma 2 0 2147482647 {1000 LU u32 M [T,U
capraz hareket mesafesi
Aciklama: Artiml kesik galistirma 2 igin gapraz hareket mesafesini belirler.
Bagllik: Bkz.: p2586

p2599 EPOS referans noktasi -2147482648 |2147482647 |0 LU 132 IM |T,U
koordinat degeri
Aciklama: Referans noktasi koordinati icin pozisyon degerini ayarlar. Bu deger, referanslama veya ayar
sonrasinda gergcek eksen pozisyonu olarak ayarlanir.
Baglilik: Bkz.: p2525

p2600 Referans noktasi ofseti igin -2147482648 |2147482647 |0 LU 132 IM |T,U
EPOS aramasi
Aciklama: Referans arama igin referans noktasi ofsetini ayarlar.

p2604 Referans baslangi¢ yénu i¢in |- - 0 - u32/ikilik|[IM [T
EPOS arama
Aciklama: Referans arama baslangi¢ yénu i¢in sinyal kaynaklarini ayarlar.
1 sinyali: Negatif yonde baslatma.
0 sinyali: Pozitif ydnde baslatma.
Baglilik: Bkz. p2583

p2605 Referans yaklasma hizi 1 40000000 5000 1000 |U32 IM |T,U
referans kami igin EPOS LU/dak

arama

Aciklama: Referans arama igin referans kama yaklasma hizini ayarlar.

Baglilik: Referans arama, bir referans kam bulundugunda, sadece referans kama yaklasma hizi ile baslar.

Bkz.: p2604, p2606
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Not: Referans kama ¢apraz gegciste, hiz devreden ¢ikarma etkindir. Eger, referans aramanin baslangicinda,
eksen halihazirda referans kamda ise, eksen hemen sifir isaretine gapraz gegise baslar.

p2606 Referans maksimum mesafesi |0 2147482647 (2147482647 |LU u32 IM |T,U
referans kami igin EPOS
arama
Aciklama: Referans kama g¢apraz gegiste, 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 |1 40000000 300 1000 |U32 IM |T,U
isareti icin EPOS arama LU/dak
Aciklama: Referans arama igin sifir isareti aramada referans kami tespit ettikten sonra yaklasma hizini
ayarlar.

Bagllik: Eder bir referans kam yoksa, referans arama eksenin sifir isaretine gapraz gegisi ile beraber hemen
baslar.

Bkz.: p2604, p2609

Dikkat: Eger referans kam, her referans aramada senkronizasyon igin ayni sifir isareti tespit edilecek sekilde
ayarlanmamissa, "hatal" bir eksen referans noktasi elde edilir.

Referans kam birakildiktan sonra, sifir isareti aramasi dahili faktérler 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 gegcis sirasinda etkin degildir.

p2609 EPOS referans arama maks. |0 2147482647 |20000 LU u32 IM |T,U
mesafe ref. kam ve sifir isareti

Aciklama: Sifir isaretine ¢capraz geciste referans kamdan ayrildiktan sonraki maksimum mesafeyi ayarlar.
Baglilik: Bkz.: p2604, p2608 ve F07459

p2611 Referans yaklasma hizi 1 40000000 300 1000 |U32 IM |T,U
referans noktasi icin EPOS LU/dak
arama

Aciklama: Referans noktasina yaklasmak igin sifir isaretinin tespit ettikien sonra yaklasma hizini ayarlar.
Baglilik: Bkz.: p2604, p2609
Not: Referans noktasina gapraz gegiste, hiz devreden ¢ikarma etkin degildir.

p2617[0...1 |EPOS gapraz blok pozisyonu |-2147482648 |2147482647 |0 LU |32 Im |T,U
9] Aciklama: Capraz blok igin hedef pozisyonu ayarlar.

Bagllik: Bkz.: p2618, p2619, p2620, p2621, p2622, p2623

Not: Hedef pozisyona p2623'e bagl olarak bagil veya mutlak sekilde yaklasilir.

p2618[0...1 |EPOS capraz blok hizi 1 40000000 600 1000 |132 IM |T,U
9] LU/dak

Aciklama: Capraz blok igin hizi ayarlar.
Baglilik: Bkz.: p2617, p2619, p2620, p2621, p2622, p2623
Not: Hiz, hiz devreden ¢ikarma kullanilarak etkilenebilir.

p2619[0...1 |[EPOS ¢apraz blok hizlanma |1.0 100.0 100.0 % Kayan [IM [T, U
5] devreden ¢ikarma

Aciklama: Capraz blok igin hizlanma devreden ¢ikarmayi ayarlar.
Devreden gikarma, maksimum hizlanmaya basvurur (p2572).

Baglilik: Bkz.: p2572, p2617, p2618, p2620, p2621, p2622, p2623
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p2620[0...1 |[EPOS c¢apraz yavaslama 1.0 100.0 100.0 % Kayan |IM |[T,U

5] devreden g¢ikarma

Aclklama: Capraz blok i¢in yavaslama devreden ¢ikarmayi ayarlar.

Devreden ¢ikarma, maksimum yavaslamaya basvurur (p2573).

Baglilik: Bkz.: p2573, p2617, p2618, p2619, p2621, p2622, p2623

p2621[0..1 |EPOS capraz blok gérevi |1 E K % |- M [T.U
5]

Aciklama: Capraz blok igin gerekli gérevi ayarlar.
: POSITIONING

: FIXED STOP

: ENDLESS_POS

: ENDLESS_NEG

WAIT

GOTO

:SET_O

:RESET_O

: JERK

Baglilik: Bkz.: p2617, p2618, p2619, p2620, p2622, p2623

p2622[0...1 |EPOS ¢apraz blok gorevi -2147483648 |2147483647 |0 - 132 IM |T,U
5] parametresi

© 0N UOAWN 2

Aciklama: Gapraz blok igin ilgili gérevin ilave bilgilerini/verilerini ayarlar.

Baghlk: Bkz.: p2617, p2618, p2619, p2620, p2621, p2623

Not: Géreve uygun olarak asagidakilerin ayarlanmasi gerekir:

FIXED STOP: Sikistirma torku ve sikistirma glici (déner 0...65536 [0,01 Nm], lineer 0...65536 [N])

WAIT: 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 ¢ikis 1, 2 veya 3 (her ikisi) sifirlanir

JERK: 0 - devre disi birak, 1 - etkinlestir

p2623[0...1 |EPOS c¢apraz blok gorevi 0 65535 0 - u16 IM |T,U
5] modu
Aciklama: Gapraz blok igin gérevin etkisini ayarlar.

Deger = 0000 cccc bbbb aaaa

cccc: Pozisyonlama modu

ccce = 0000: ABSOLUTE

ccce = 0001: RELATIVE

cccc = 0010: ABS_POS (sadece modulo diizeltmesine sahip bir déner eksen igin)
ccce = 0011: ABS_NEG (sadece modulo diizeltmesine sahip bir déner 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)

Baghlk: Bkz.: p2617, p2618, p2619, p2620, p2621, p2622
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p2634 EPOS sabit durus maksimum |0 2147482647 {1000 LU u32 M [T,U
izleme hatasi

Aclklama: "Sabit durusa ulasildi" durumunu tespit etmek igin izleme hatasini ayarlar.
Baglilik: Bkz.: p2621

Not: Eger izleme hatasi p2634 tarafindan teorik olarak hesaplanan izleme hatasi degerini asarsa "Sabit
durusa ulasildi" durumu tespit edilir.

p2635 EPOS sabit durus denetleme |0 2147482647 {100 LU u32 IM |T,U
penceresi

Aciklama: Sabit durusa ulastiktan sonra gergek pozisyonun denetleme penceresini belirler.
Baglilik: Bkz.: F07484

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 -2147482648 |2147482647 |0 - 132 IM |T,U
noktasi

Aciklama: Pozisyon igin sabit bir ayar noktasi belirler.

p2691 MDI hizi sabit ayar noktasi 1 40000000 |600 1000 |U32 IM |T,U
LU/dak

Aclklama: Hiz i¢in sabit bir ayar noktasi belirler.

p2692 MDI hizlanma devreden 0.100 100.000 100.000 % Kayan |IM [T, U
cikarma, sabit ayar noktasi

Aciklama: Hizlanma devreden ¢ikarma igin sabit bir ayar noktasi belirler.
Baglilik: Bkz.: p2572
Not: Yuzde degeri maksimum hizlanmaya referansta bulunur (p2572).

p2693 MDI yavaslama devreden 0.100 100.000 100.000 % Kayan |IM [T, U
cikarma, sabit ayar noktasi

Aciklama: Yavaslama devreden ¢ikarma icin sabit bir ayar noktasi belirler.

Baglilik: Bkz.: p2572

Not: Yuzde degeri maksimum yavaslamaya referansta bulunur (p2573).

p8864 PROFIdrive ek telegram 750 999 999 - u16 M T
segimi
Aciklama: Ek telegrami ayarlar.

p8864 = 750: Ek telegram 750, PZD-3/1

p8864 = 999: Telegram yok

Not: p0922'yi degistirdikten sonra p8864'l tekrar ayarlamaniz gerekir.

p8920[0..2 |PROFldrive: istasyonadi |- - - - lus M [T,U
39] Aciklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi icin istasyon adini belirler.

Aktif istasyon ismi r8930 icerisinde gorintilenir.

Not: Arabirim yapilandirmasi (p8920 ve asagidaki) p8925 ile devreye alinir.

Parametre fabrika ayarinin belirlenmesinden etkilenmez.

p8921[0...3] |PROFIdrive: istasyon IP 0 255 0 - us IM |T,U
adresi

Aciklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi icin IP adresini belirler.
Aktif IP adresi r8931 igerisinde gorintilenir.

Not: Arabirim yapilandirmasi (p8920 ve asagidaki) p8925 ile devreye alinir.
Parametre fabrika ayarinin belirlenmesinden etkilenmez.
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p8922[0...3] |PROFIdrive: istasyon 0 255 0 - us IM |T,U
varsayilan ag gegidi
Aciklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi igin varsayilan ag gecidini belirler.
Aktif varsayilan ag gecidi r8932 icerisinde goriuntulenir.
Not: Arabirim yapilandirmasi (p8920 ve asagidaki) p8925 ile devreye alinir.
Parametre fabrika ayarinin belirlenmesinden etkilenmez.
p8923[0...3] |PROFIdrive: istasyonun alt ag [0 255 0 - us IM |T,U
maskesi
Agiklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi igin alt ag maskesini belirler.
Aktif alt ag maskesini r8933 icerisinde géruntulenir.
Not: Arabirim yapilandirmasi (p8920 ve asagidaki) p8925 ile devreye alinir.
Parametre fabrika ayarinin belirlenmesinden etkilenmez.
p8925 PROFIdrive: Arabirim 0 3 0 - us IM T, U
yapilandirmasi
Aciklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi icin arabirim yapilandirmasini etkinlestirmek icin
ayar.
p8925 islem sonunda otomatik olarak O degerine ayarlanir.
p8925 = 0: islev yok
p8925 = 2: Yapilandirmanin kaydi ve etkinlestiriimesi
Arabirim yapilandirmasi (p8920 ve asagidaki) bir sonraki gli¢ agma sonrasinda kaydedilir ve etkinlestirilir.
p29000 *  [Motor ID E 65535 0 - lute M |1
Aciklama: Motor tipi numarasi motor siniflandirma etiketinin tGzerinde motor ID olarak yazilmistir.
Artimli enkodere sahip bir motor i¢in kullanicilarin parametre degerini manuel olarak girmeleri gereklidir.
Mutlak enkoderli motor igin, surticii otomatik olarak parametre degerini okur.
p29001 Motor yéniniin ters gevrilmesi ‘O “I 0 |- ‘I16 |IM |T
Aciklama: Motor ¢alisma yéninln ters gevrilmesi. Varsayilan durumda, saat yoni (CW) pozitif saatin tersi yon
(CCW) ise negatif yondir. p29001 degistirildikten sonra, referans noktasi kaybolacaktir, A7461 kullaniciya
yeniden referanslamasini hatirlatacaktir.
0: Ters gevirme yok
1: Ters
p29002  |BOP ekran segimi E 4 0 - 16 |m |T,U
Aciklama: BOP calisma ekrani segimi.
0: Mevcut hiz (varsayilan)
1: DC voltaji
2: Mevcut tork
3: Mevcut pozisyon
4: Pozisyon izleme hatasi
p29003 Kontrol Modu K 2 2 - 116 M |1
Aciklama: Kontrol modu segimi.
1: Temel pozisyonlama kontrol modu (EPOS)
2: Hiz kontrol modu (S)
p29005 Frenleme direnci kapasite 1 100 100 % Kayan [IM |T
ylizdesi alarm esik degeri
Aciklama: Dahili frenleme direnci kapasitesi igin alarm tetikleme esik degeri.
Alarm numarasi: A52901
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p29006 Hat besleme voltaj 200 480 400/230 \% u16 M T
Aciklama: Nominal Hat besleme voltaji, hattan hatta voltaj icin etkin deger. Suriicu -%15 ile +%10 hata
arasinda calisir.
400 V degisken servo sdricu igin deger aralig1 380 V ile 480 V arasindadir, varsayilan deger ise 400 V olarak
belirlenmistir.
200 V degisken servo sdricu igin deger araligi 200 V ile 240 V arasindadir, varsayilan deger ise 230 V olarak
belirlenmistir.
p29020[0... |Ayar: Dinamik faktdr 1 35 18 - lue  |Im [T,U
1] Aciklama: Otomatik ayar dinamik faktorl. Toplamda 35 dinamik faktor mevcuttur.
Endeks:
[0]: Tek tusla otomatik ayar dinamik faktora
[1]: Gergek zamanl otomatik ayar i¢in dinamik faktor
p29021 Ayar: Mod segimi 0 5 0 |- 116 M [T
Aglklama: Bir ayar modunun segimi.
0: Devre Disi
1: Tek tusla otomatik ayar
3: Gergek zamanli otomatik ayar
5: Varsayilan kontrol cihazi parametreleri ile devreden gikarin
p29022 Ayar: Toplam atalet 1.00 10000.00 1.00 - Kayan |IM |[T,U
momentinin motor atalet
momentine orani
Aciklama: Toplam atalet momenti, servo motor atalet momenti orani.
p29023 Ayar: Tek tusla otomatik ayar |- - 0x0007 - u16 M T
yapilandirmasi
Aclklama: Tek tusla otomatik ayar yapilandirmasi.
Bit 0: Hiz kontrol cihazi kazanci bir parazit sinyali kullanilarak belirlenir ve ayarlanir.
Bit 1: Olasi gereken akim ayar noktasi filtreleri bir parazit sinyali kullanilarak belirlenir ve ayarlanir. Sonug
olarak, hiz kontrol déngisu icerisinde daha yuksek bir dinamik performans elde edilir.
Bit 2: Atalet momenti orani (p29022) bu fonksiyon ¢alistiktan sonra 6lgulebilir. Ayarlanmazsa atalet momenti
orani p29022 ile manuel ayarlanmalidir.
Bit 7: Bu bit ayarlanmis durumdayken, ¢oklu eksenler p29028 icerisindeki dinamik tepki setine uyarlanir. Bu
enterpolasyon eksenleri igin gereklidir. p29028 igerisindeki zaman en dislk dinamik tepkiye sahip eksen ile
ayarlanmahdir.
p29024 Ayar: Gergek zamanli - - 0x004c - u16 M T
otomatik ayar yapilandirmasi
Aclklama: Gergek zamanli otomatik ayar yapilandirmasi.
bit 2: Atalet momenti orani (p29022) motor ¢alisirken 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 zamanli hesaplanir ve kontrol cihazi parametreleri srekli olarak uyarlar. Hesaplama sonucu uygun
oldugunda parametreleri kaydetmeniz énerilir. Bundan sonra, sirlicliyl bir sonraki kez agtiginizda kontrol
cihazi optimum parametreler ile birlikte baslatilacaktir.
Bit 6: Akim ayar noktasi filtresi uyarlamasi. Bu uyarlama, galisma sirasinda bir mekanik rezonans frekansi
degisirse gereklidir. Ayrica sabit bir rezonans frekansini séniimlemek igin de kullanilabilir. Kontrol déngisi
dengelendiginde, bu bit parametreleri kalici bellekte saklamak igin devreden ¢ikariimalidir.
Bit 7: Bu bit ayarlanmis durumdayken, ¢oklu eksenler p29028 icerisindeki dinamik tepki setine uyarlanir. Bu
enterpolasyon eksenleri igin gereklidir. p29028 igerisindeki zaman en dislk dinamik tepkiye sahip eksen ile
ayarlanmahdir.
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p29025

Ayar: Yapilandirma genel - - 0x0004 u16 M T

Aciklama: Otomatik ayar igin genel yapilandirma, hem tek tusla hem de gergcek zamanli otomatik ayar igin
gecerlidir.

Bit 0: Motor ve yuk atalet momenti arasinda énemli farkliliklar i¢in veya kontrol cihazinda disuk dinamik
performans igin P kontrol cihazi pozisyon kontrol déngulsiinde bir PD kontrol cihazi haline gelir. Sonug olarak,
pozisyon kontrol cihazinin dinamik performansi artar. Bu fonksiyon sadece hiz 6n kontrolu (bit 3 = 1) veya tork
6n kontrolu (bit 4 = 1) etkin oldugunda ayarlanmalidir.

Bit 1: Dusuk hizlarda, kontrol cihazi kazang faktorleri durus halinde paraziti ve salinimi engellemek igin
otomatik olarak azaltilir. Bu ayar artimli enkoderler igin dnerilir.

Bit 2: Hesaplanan yuk atalet momenti hiz kontrol cihazi kazanci igin hesaba katilir.
Bit 3: Pozisyon kontrol cihazi i¢in hiz 8n kontrollinu devreye alir.

Bit 4: Pozisyon kontrol cihazi igin tork 6n kontrollini devreye alir.

Bit 5: Hizlanma limitini uyarlar.

Not:

Hiz 6n kontrolii

Onceden belirlenen fabrika ayarindan sonra p29025'in 3 biti otomatik olarak 1'e ayarlanir.

TUm kontrol modlarinda p29025'in 3 bitini manuel olarak ayarlayabilirsiniz.

Tork 6n kontrolii

Asagidaki kosullar es zamanl olarak yerine getirilirse p29025'in 4 biti otomatik olarak 1'e ayarlanir:
200 V tahriklerle galisma

S kontrol modunda (p29003 = 2) galisma.

Asagidaki kosullardan herhangi biri yerine getirilirse p29025'in 4 biti otomatik olarak 1'e ayarlanmaz:
400 V suruculerle calisma

S kontrol modu (p29003 * 2) hari¢ tim kontrol modlarinda ¢alisma.

TUm kontrol modlarinda p29025'in 4 bitini manuel olarak ayarlayabilirsiniz.

p29026

Avar: Test sinyali siiresi E 5000 2000 Ims  [usz M |1

Aciklama: Tek tusla otomatik ayar test sinyali slresi.

p29027

Ayar: Motor déniisunu 0 30000 0 ° U3z M T

sinirlayin

Aciklama: Tek tusla otomatik ayar sirasinda motor dénuslerinde limit pozisyon. Capraz aralik +/- p29027
derece ile sinirlanmistir (motor galismasi bir devir 360 derece).

p29028

Ayar: On kontrol zaman sabiti ‘0.0 60.0 |7.5 |ms ‘Kayan |IM |T, U

Aciklama: Otomatik ayarda 6n kontrol simetrik hale getirme igin zaman sabitini ayarlar.

Sonug olarak, siriici igin 6n kontroli araciligiyla tanimlanmis, dinamik bir tepki yerlestirilmistir.
Birbirleri ile enterpolasyon yapmak zorunda olan suriicller i¢in ayni deger girilmelidir.

Zaman sabiti ne kadar ylksekse surlcunin pozisyon ayar noktasini takibi de o kadar duzgtin olur.

Not: Bu zaman sabiti sadece ¢ok eksenli enterpolasyon segildiginde etkindir (p29023 ve p29024 bit 7).

p29035

VIBSUP aktivasyonu E 1 o - 116 M |1

Aciklama: VIBSUP ACIK/KAPALLI ayarini segin.

Pozisyon ayar noktasi filtresi, EPOS kontrol modu igin etkinlestirilebilir (p29035).
0: Devreden cikar

Filtre etkinlestiriimedi.

1: Devreye al

Filtre etkinlestirildi.
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir
p29050[0... |Tork limiti Gst -150 300 300 % Kayan |[IM [T, U
1] Aciklama: Pozitif tork limiti.
Toplamda iki dahili tork limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri TLIM ile dahili parametreleri tork limitinin kaynagi olarak segebilirsiniz.
p29051[0... |Tork limiti alt -300 150 -300 % |Kayan |M |T,U
1] Aciklama: Negatif tork limiti.
Toplamda iki dahili tork limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri TLIM ile dahili parametreleri tork limitinin kaynagi olarak secebilirsiniz.
p29070[0... |Hiz limiti pozitf o 210000  [210000  [pm  |Kayan |[IM [T,U
1" Agiklama: Poxzitif hiz limiti.
Toplamda iki dahili hiz limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri SLIM ile dahili parametreleri hiz limitinin kaynagi olarak segebilirsiniz.
p29071[0... |Hiz limiti negatif |-210000 o |-210000  [pm  [Kayan |M |T,U
1" Agiklama: Negatif hiz limiti.
Toplamda iki dahili hiz limiti mevcuttur.
Dijital giris sinyalleri SLIM ile dahili parametreleri hiz limitinin kaynag olarak segebilirsiniz.
p29080 Cikis Sinyali Tetikleme igin 10 300 100 % Kayan M T
Asiri Yuk Esik Degeri
Aciklama: Cikis giict icin asiri yik esik degeri.
p29108 Fonksiyon modiili devreye 0 Oxffffffff 0 - u32 RE |T
alma
Aciklama: bit 0: uzatilmis ayar noktasi kanalini rampa fonksiyon olusturucu (RFG), hiz limiti (SLIM) ve Kesik
¢alistirma dahil devreye alir.
Bit 0 = 0: Devreden c¢ikar
Bit 0 = 1: Devreye al
Not: Degisiklikler sadece kayit ve glic agma sonrasi devreye girer.
Su anda sadece bit 0'I ayarlayabilirsiniz.
p29110 **  |Pozisyon déngu kazanci 0.000 300.000 1.800 1000/d (Kayan [IM |T,U
ak
Aciklama: Pozisyon déngu kazanci.
Toplamda iki pozisyon déngii kazanci mevcuttur. Dijital giris sinyali G-CHANGE'i degistirerek veya ilgili durum
parametrelerini ayarlayarak bu iki kazang¢ arasinda gegis yapabilirsiniz.
ilk pozisyon déngii kazanci varsayilan ayardir.
Baglilik: Parametre degeri, yeni motor ID yapilandirildiktan sonra varsayilana ayarlanacaktir (p29000).
p29111 Hiz On Kontrol Faktérii (ileri  [0.00 200.00 0.00 % Kayan |IM |[T,U
Besleme)
Aciklama: Hiz 6n kontrol degerini etkinlestirmek ve agirlik vermek igin ayar.
Deger = %0: On kontrol devrede degildir.
p29120** Hiz déngl kazanci 0.00 999999.00 |Motora bagli [Nms/ra|Kayan |IM [T, U
d
Aciklama: Hiz déngi kazanci.
Baglilik: Parametre degeri, yeni motor ID yapilandirildiktan sonra varsayilana ayarlanacaktir (p29000).
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir
p29121* Hiz déngusu integral suresi 0.00 100000.00 |15 ms Kayan |[IM [T, U
Aciklama: Hiz déngisu integral siiresi.
Baglilik: Parametre degeri, yeni motor ID yapilandirildiktan sonra varsayilana ayarlanacaktir (p29000).
p29150 Kullanici tanimli PZD alm |0 2 0 - 116 M |1
Tanim: 111 telegrami kullanildiginda PZD12 kontrol fonksiyonunu segin.
0: islev yok
1: ilave tork ayar noktasi
2: llave hiz ayar noktasi
p29151 Kullanici tanimli PZD 0 3 0 - 116 M T
gbnderim
Tanim: 111 telegrami kullanildiinda PZD12 durum fonksiyonunu segin.
0: islev yok
1: Mevcut tork
2: Mevcut mutlak akim
3: DI durumu
p29230  |MDI y6n segimi 0 2 0 - EOIL
Tanim: MDI y6én segimi:
0: En kisa mesafe Gizerinden mutlak pozisyonlama
1: Pozitif yonde mutlak pozisyonlama
2: Negatif yonde mutlak pozisyonlama
Bagllik: Bu parametre sadece modulo eksen igin gegerlidir (p29245 = 1).
p29231 MDI pozisyonlama tipi 0 1 |O |- ‘I16 |IM |T
Aciklama: MDI pozisyonlama tipi:
0: Goreceli pozisyonlama
1: Absolute pozisyonlama
p29240 Referans Modu Segimi ‘O ‘2 1 |- ‘I16 |IM |T
Aciklama: Referans modunu seger.
0: Harici sinyal REF ile referanslama
1: Harici referans kami (REF sinyali) ve enkoder sifir isareti ile referanslama
2: Sadece sifir isareti ile referanslama
p29243 Pozisyonlandirma izlemesi 0 1 0 - 116 M T
etkinlestirme
Tanim: Pozisyon izlemesini etkinlestirme.
0: Devreden c¢ikarilmis
1: Devrede
p29244 Mutlak enkoder sanal déniis |0 4096 0 - u32 M T
turlari
Tanim: Pozisyon izleme fonksiyonu etkinlestirilmis bir enkoder (p29243 = 1) i¢in ¢bzllebilen rotasyon sayisini
belirler.
p29245 Eksen modu durumu 0 1 |O |- ‘U32 |IM |T

Aciklama: Dogrusal/modulo modu:
0: Dogrusal eksen
1: Modulo ekseni
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir
p29246 * Modulo diizeltme araligi 1 2147482647 |360000 - u32 M T
Aciklama: Modulo sayisi, modulo modunda etkindir (P29245=1)
p29247 * Mekanik vites: Devir basina 1 2147483647 {10000 - u32 M T
LU
Aciklama: Yuk devri basina LU.
p29248 *  |Mekanik vites: pay K 1048576 |1 B usz  [Im |1
Aciklama: (YUk/Motor) YUk devirleri.
p29249 *  |Mekanik vites: Payda |1 1048576 |1 - lus2  [im |1
Aciklama: (YUk/Motor) Motor devirleri.
p29301 |Dijital giris 1 atama o |29 2 - EOI L
Aciklama: Dijital giris sinyali DI1 fonksiyonunu tanimlar
0: NA
2: RESET
3: CWL
4: CCWL
11: TLIM
20: SLIM
24: REF
29: EMGS
p29302 |Dijital giris 2 atama 0 |29 11 B EOIL
Aciklama: Dijital giris sinyali DI2 fonksiyonunu tanimlar
p29303 Dijital giris 3 atama 0 |29 o - 116 M [T
Aciklama: Dijital giris sinyali DI3 fonksiyonunu tanimlar
p29304 |Dijital giris 4 atama o |29 o - EOI L
Aciklama: Dijital giris sinyali D14 fonksiyonunu tanimlar
p29330 Dijital cikis 1 atamasi K 15 2 B 116 M |1
Aciklama: Dijital ¢ikis sinyali DO1 fonksiyonunu tanimlar
1: RDY
2: FAULT
3:INP
4: ZSP
6: TLR
8: MBR
9: OLL
12: REFOK
14: RDY_ON
15: STO_EP
p29331 Dijital cikis 2 atamasi K 15 E B 116 M |1
Aciklama: Dijital ¢ikis sinyali DO2 fonksiyonunu tanimlar
p29360  |Frenleme direng alarmi etkin |0 |1 1 - 16 [m [T,U
Aciklama: Fren direng alarminin devreden ¢ikariimasini yapilandirin.
0: A52901 monitdra etkinlestirilir.
1: A52901 monitéri devreden cikarlir.
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Par. No. Isim Min Maks Fabrika Ayar |Birim |Veritipi |Etkin |Degistiril
ebilir

p29418 Yiksek hassasiyet G1_XIST1 |2 18 11 - us M T
(bit olarak)
Aciklama: Artimli pozisyon gercek degerlerinin G1_XIST1 bit'lerindeki yliksek hassasiyeti ayarlar.
Not: Yuksek hassasiyet iki enkoder artisi arasindaki bélmeyi belirler. Bir enkoder donusu igin pals sayisi
2048'dir, yani etkin hassasiyet 2048 x 2r29418'djr,
Varsayilan deder enkoder tipine gore otomatik ayarlanir.

p29419 Yiksek hassasiyet G1_XIST2 |2 18 9 - us M T
(bit olarak)
Aciklama: Mutlak pozisyon gergek degerlerinin G1_XIST2 bit'lerindeki yliksek hassasiyeti ayarlar.
Not: Yuksek hassasiyet iki enkoder artisi arasindaki bélmeyi belirler. Bir enkoder donusu igin pals sayisi
2048'dir, yani etkin hassasiyet 2048 x 2r29419'dyr.
Varsayilan deger enkoder tipine gore otomatik ayarlanir.

p31581  |VIBSUP filtre tipi 0 1 0 - e m T
Aciklama: VIBSUP filtre tipini belirler. Segili filtre tipine bagli olarak, VIBSUP filtresi biraz daha uzun siiren
hareket dizileri olusturur.
0: Dayanikli VIBSUP filtresi frekans ofsetleri karsisinda hassas filtre tipine oranla daha disiik hassasiyete
sahiptir; ancak hareket dizisi icin daha yuksek gecikme saglar. Toplam hareket dizisi Ta (Ta = 1/fa) suresi
kadar genisletilir.
1: Hassas VIBSUP filtresi frekans ofsetleri karsisinda dayanikli filtre tipine oranla daha yliksek hassasiyete
sahiptir; ancak hareket dizisi igin daha distik gecikme saglar. Toplam hareket dizisi Ta/2 (Tqa = 1/fd) sliresinin
yarisi kadar genisletilir.

p31585  |VIBSUP filtre frekans! 05 625 1 Hz  |Kayan [m [T
Aciklama: Mekanik sistemin sonimli dogal titresiminin frekansini ayarlar. Bu frekans uygun dlgtimlerle
belirlenebilir.
Not: Ayarlanabilecek maksimum frekans, filtre 6rnekleme zamanina baghdir.

p31586  |VIBSUP filtre sénimleme |0 |0.99 0.03 - |Kayan M [T

Aciklama: Filtrelenecek dogal mekanik vibrasyonun séniimlenme degerini belirler. Tipik olarak séniimleme
degeri yaklasik 0,03'tlir ve uygun pozisyonlandirma testleri gergeklestirilerek optimize edilebilir.

Salt okunur parametreler

Par. No. isim Birim Veri tipi

r0020 Hiz ayar noktasi dizlestirilmis rpm Kayan
Aciklama: Hiz kontrol cihazi girisindeki mevcut durumda dizlestirilmis hiz ayar noktasi veya U/f 6zelligini
(interpolasyon sonrasi) gorintiler.
Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktar olarak uygun degildir ve sadece bir gériintileme miktar olarak kullanilabilir.
Hiz ayar noktasi diizlestirilmis (r0020) ve diizlestiriimemis olarak mevcuttur.

r0021 Mevcut hiz duzlestiriimis rrm Kayan

Aciklama: Motor hizinin dizlestirilmis mevcut degerini goruntiler.

Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Mevcut hiz degeri dizlestirilmis (r0021) ve dizlestirilmemis olarak mevcuttur.
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Par. No.

Isim Birim Veri tipi

r0026

DC baglanti voltaji dizlestirilmis \Y Kayan

Aciklama: DC baglanti voltajinin dizlestiriimis degerini gorintiler.

Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Mevcut DC baglanti voltaji dizlestiriimis.

r0027

Mutlak mevcut akim duzlestiriimis Kollar Kayan

Aciklama: Duzlestirilmis mutlak mevcut akim degerini gosterir.

Not: Bu duzlestirilmis sinyal teshis veya dinamik islemlerin degerlendiriimesi igin uygun degildir. Bu durumda,
dizlestiriimemis deger kullaniimahdir.

Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Mutlak mevcut akim degeri dizlestiriimis (r0027) ve diizlestiriimemis olarak mevcuttur.

r0029

Mevcut akim degeri alanda olusturulan dizlestirilmistir Kollar Kayan

Aciklama: Dizlestiriimis alanda olusturulan mevcut akimi gortntuler.

Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir goriintiileme miktari olarak kullanilabilir.
Alanda olusturulan mevcut akim degeri diizlestiriimis (r0029) ve dlzlestiriimemis olarak mevcuttur.

r0030

Mevcut akim degeri tork olusturan duzlestirilmistir Kollar Kayan

Aciklama: Dizlestiriimis tork olusturan mevcut akimi gorintler.

Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktar olarak uygun degildir ve sadece bir goriintileme miktar olarak kullanilabilir.
Tork olusturan mevcut akim degeri diizlestirilmis olarak mevcuttur.

r0031

Mevcut tork dizlestirilmis Nm Kayan

Aciklama: Dizlestiriimis tork mevcut degerini gosterir.

Not: Dizlestirme zaman sabiti = 100 ms
Sinyal bir islem miktari olarak uygun degildir ve sadece bir gériintileme miktari olarak kullanilabilir.
Mevcut tork degeri diizlestiriimis (r0031) ve diizlestiriimemis olarak mevcuttur.

r0034

Motor kullanim termali

% ‘ Kayan

Aciklama: Motor sicaklik modeli 1 (12t) veya 3'ten motor kullanimini gdsterir.

r0037[0...1
9]

Gl Unitesi sicakliklan °C ‘ Kayan

Aciklama: Gug¢ unitesindeki sicakliklari gériintuler.

Endeks:

e [0]: invertdr maksimum degeri

e [1]: Bosaltma kademesi maksimum degeri
e [2]: Dog@rultucu maksimum degeri
e [3]: Hava girisi

o [4]: Gl Unitesinin igi

e [5]: invertor 1

e [6]: invertor 2

e [7]: invertor 3

e [8]: invertor 4

e [9]: invertor 5
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Par. No. Isim Birim Veri tipi
e [10]: invertor 6

e [11]: Dogrultucu 1

e [12]: Dogrultucu 2

e [13]: Bosaltma kademesi 1

e [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]: Sogutma Unitesi sivi girisi
Baglilik: Bkz. AO1009

Not: Sadece Siemens ariza giderme igin.

Not: -200 degeri bir 6l¢lim sinyali olmadigini gdsterir.
e r0037[0]: invertor 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 deger en sicak invertor, bosaltma tabakasi veya dogrultucunun sicakligidir.

r0079[0...1] | Tork ayar noktasi toplam | Nm ‘ Kayan

Aciklama: Hiz kontrol cihazinin gikisindaki tork ayar noktasi igin gdstergeler ve konnektor cikisi (saat gevrimi
enterpolasyonu 6ncesinde).

Endeks:
e [0]: Dizlestiriimemis

e [1]: Duzlestiriimis

r0296 DC baglanti voltaji diisiik voltaj esik degeri \% u16
Aciklama: Bir DC baglanti esik degeri tespiti icin esik deger.

Eger DC baglanti voltaji esik degerin altina diiserse siirlcl Unitesi DC baglanti dislk voltaj durumu
nedeniyle atar.

Not: Deger cihaz tipine ve secilen cihaz anma voltajina baghdir.
r0297 DC baglanti voltaji yiiksek voltaj esik degeri | \% ‘ u16

Aciklama: Eger DC baglanti voltaji burada belirlenen esik degerin tzerinde ¢ikarsa suricu Unitesi DC
baglanti yiiksek voltaji nedeniyle atar.

Baghlk: Bkz. F30002.
r0311 Nominal motor hizi | rpm ‘ Kayan

Aciklama: Nominal motor hizini gériintiler (siniflandirma etiketi).

r0333 Nominal motor torku | Nm ‘ Kayan

Aciklama: Nominal motor torkunu goérintuler.

IEC suricu: birim Nm

NEMA sirticu: birim Ibf ft

r0482[0...2] | Enkoder mevcut pozisyon degeri Gn_XIST1 | - ‘ u32
Aciklama: Enkoder mevcut pozisyon degerini goriintiler Gn_XIST1.

Endeks:

e [0]: Enkoder 1

e [1]: Enkoder 2

o [2]: Ayniimis
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Not:

e Bu degerde, olgllen disli sadece pozisyon izleme etkinlestirildiginde dikkate alinir.

e Pozisyon kontroli (EPOS) igin giincelleme siiresi pozisyon kontrol cihazi saat ¢gevrimine karsilik gelir.

e izosenkron galismada giincelleme siiresi bu gevrim siiresine karsilik gelir.

e Pozisyon kontroli (EPOS) ile izosenkron galismada giincelleme siiresi glincelleme siiresi pozisyon
kontrol cihazi saat ¢cevrimine karsilik gelir.

e izosenkron olmayan veya pozisyon kontrolii (EPOS) olmadan galismada giincelleme siiresi
asagidakilerden olusur:

— Gincelleme siresi = 4 * surtict grubundaki (besleme + surtciler) tim akim kontrol cihazi saat
cevrimlerinin en kiguk ortak kati (LCM). Minimum glincelleme siresi 1 ms'dir.

—  Ornek 1: besleme, servo
Glncelleme stresi =4 * LCM(250 ps, 125 ps) =4 * 250 ys =1 ms

—  Ornek 2: besleme, servo, vektor
Glincelleme siiresi = 4 * LCM(250 ps, 125 ps, 500 ys) =4 * 500 ys =2 ms

r0632 Motor sicaklik modeli, stator sarim sicakligi | °C ‘ Kayan

Aciklama: Motor sicaklik modelinin stator sarim sicakhgini gértntiler.

r0722 CU dijital giris durumu | - ‘ u32
Aciklama: Dijital girislerin durumunu géruntuler.

Not:

DI: Dijital Girig

DI/DO: Cift yonlu Dijital Giris/Cikis

Sdrlcu Unitesi, degeri onaltilik formatta gértntuler. Onaltilik sayiyi ikili sayiya gevirebilirsiniz; érnegin, FF
(onaltihk) = 11111111 (ikili).

r0747 CU dijital ¢ikis durumu - u32
Aciklama: Dijital gikislarin durumunu gortntaler.

Not:

DI/DO: Cift yonll Dijital Giris/Cikis

Sirlci Unitesi, degeri onaltilik formatta gorintiler. Onaltilik sayiyi ikili saylya gevirebilirsiniz; érnegin, FF
(onaltihk) = 11111111 (ikili).

r0930 PROFIdrive ¢alisma modu - u16
Aciklama: Calisma modunu goérintdiler.

e 1: Rampa fonksiyon olusturucu ile kapali déngu hiz kontrolli calisma

e 2: Kapall dongl pozisyon kontrolli ¢alisma

e 3: Rampa fonksiyon olusturucu olmadan kapal déngu hiz kontrolli calisma

r0945[0...6 | Hata kodu - u16
3] Aciklama: Meydana gelmis hata sayisini gorintiler.

Baglilik: r0949'a bakin

Not: Tampon bellek parametreleri arkaplanda gevrimsel 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
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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...6 | Hata degeri |- 132
3] Aciklama: Meydana gelmis olan hata ile ilgili ek bilgileri gorintller (tam sayi olarak).

Baglilik: r0945'e bakin

Not: Tampon bellek parametreleri arkaplanda ¢evrimsel olarak gtincellenir.

Hata tampon belleginin yapisi ve endekslerin atanmasi r0945 igerisinde gosterilir.
r0964]0...6] | Cihaz tanimlama - u16
Aciklama: Cihaz tanimlamayi goriintiler.

Endeks:

o [0]: Sirket (Siemens = 42)

e [1]: Cihaz tipi

e [2]: Firmware sUrimi

o [3]: Aygit yazilimi verisi (yil)

o [4]: Aygit yazilimi verisi (glin/ay)

e [5]: Sirticli nesne sayisi

e [6]: Aygit yazilimi yama/hot fix

Not:

Ornek:

r0964[0] = 42 - SIEMENS

r0964[1] = Cihaz tipi

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 surlcl nesnesi

r0964[6] = 200 —» Aygit yazilimi versiyonu ikinci kisim (komple versiyon: V04.03.02.00)

r0965 PROFIdrive profil numarasi - ‘ u16
Aciklama: PROFIdrive profilini ve profil versiyonunu gériintiler.

Sabit deger = 0329 altilk

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...1 | Siirlicl nesnesi tanimlamasi - u16
0]

Tanim: Sdrlicl nesnesinin tanimlamasini gérintiler.
Endeks:

o [0]: Sirket (Siemens = 42)

e [1]: Sirtcu nesne tipi

e [2]: Firmware sUrimi

o [3]: Aygit yazilimi verisi (yil)

o [4]: Aygit yazilimi verisi (glin/ay)

e [5]: PROFIdrive sirlcu nesne tipi sinifi

e [6]: PROFIdrive slriici nesne alt tipi sinifi 1
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7.2 Parametre listesi

Par. No.

Isim Birim Veri tipi

e [7]: Siiricli nesne numarasi

o [8]: Ayrilmis

e [9]: Ayrilmis

e [10]: Aygit yazilimi yama/hot fix

Not:

Ornek:

r0975[0] = 42 - SIEMENS

r0975[1] = SERVO surici nesne tipi

r0975[2] = 102 - Aygit yazilimi versiyonu V01.02 birinci kismi (ikinci kisim i¢in endeks 10'a bakin)
r0975[3] = 2003 - Yil 2003

r0975[4] = 1401 - 14 Ocak

r0975[5] = 1 - PROFIdrive suriict nesnesi, tip sinif

r0975[6] = 9 - PROFIdrive siriicli nesnesi, alt tip sinif 1

r0975[7] = 2 - Siirlicli 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)

r09790...3
0]

PROFIdrive enkoder format - ‘ uU32

Aciklama: PROFIdrive'ye uygun kullanilan mevcut pozisyon enkoderini gériintuler.

Endeks:

e [0]: Bashk

e [1]: Tip enkoder 1

e [2]: Cozundrlik enkoder 1

o [3]: Gegis faktori G1_XIST1

o [4]: Gegis faktori G1_XIST2

e [5]: Ayirt edilebilir devirler enkoder 1
e [6]...[30]: Ayrilmis

Not: Endeksler igin ayri ayri bilgiler asagidaki bilgi kaynagindan alinabilir:
PROFIdrive Profil Stirici Teknolojisi

r2043.0...2

PROFIdrive: PZD durumu - us

Aciklama: PROFIdrive PZD durumunu gérintuler.
bit 0: Ayar noktasi arizasi

e Deger =1: Evet

e Deger = 0: Hayir

bit 1: Saat ¢cevrimi senkron galisma etkin

o Deger =1: Evet

e Deger = 0: Hayir

bit 2: Fieldbus ¢alismasi

e Deger = 1: Evet

e Deger = 0: Hayir

Not: "Ayar noktasi arniza" sinyali kullanildiginda, bus izlenebilir ve ayar noktasi arizasi gergeklestiginde
uygulamaya 6zel bir cevap tetiklenir.
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7.2 Parametre listes/

Par. No. Isim Birim Veri tipi
r2050[0...1 | PROFIdrive: PZD alim kelimesi - 116
o Aciklama: Fieldbus kontrol cihazindan alinan kelime formati ile PZD (ayar noktalari)'ni gérintiler.
Baglilik: r2060'a bakin.
Endeks:
Sirasiyla PZD1 - PZD20 araligi igin O ile 19 arasi indeks.
r2053[0...2 | PROFldrive: Teshis PZD gonderim kelimesi |- [ut6
7] Aciklama: Fieldbus kontrol cihazina giden kelime formati ile PZD (gergek degerler)'i gériintiler.
Endeks:
Endeks 0 ile endeks 27 arasi PZD1 ile PZD28 arasina karsilik gelir.
Bit alani:

Her bir PZD i¢in bit O ile bit 15 arasi 16 bit'e sahiptir. Kontrol kelimeleri i¢in eder bit degeri 0'a esitse bir
fonksiyonu kapalidir; eger bit degeri 1 ise bit fonksiyonu agiktir.

r2060[0...1 | PROFIdrive: PZD alim ¢ift kelime | - ‘ 132

8] Aciklama: Fieldbus kontrol cihazindan alinan ¢ift kelime formati ile PZD (ayar noktalari)'ni gériintuler.
Baglilik: r2050'ye bakin.
Endeks:

Endeks [n] = PZD[n +1] + n + 2
Formulde, n =0...18.

Not: "iz" fonksiyonunun maksimum 4 endeksi kullanilabilir.

r2063[0...2 | PROFIdrive: Teshis PZD gdnderim ¢ift kelimesi | - ‘ u32
6] Aciklama: Fieldbus kontrol cihazina giden ift kelime formati ile PZD (gergek degerler)'i géruntiler.
Endeks:

Endeks [n] =PZD[n +1]+n + 2
Formulde, n =0...26.
Bit alani:

Her bir PZD igin bit O ile bit 31 arasi 32 bit'e sahiptir. Kontrol kelimeleri i¢in eder bit degeri 0'a esitse bir
fonksiyonu kapalidir; eger bit degeri 1 ise bit fonksiyonu agiktir.

Not: "iz" fonksiyonunun maksimum 4 endeksi kullanilabilir.

r2090.0...1 | PROFIdrive: PZD1 alim bit-serisi | - u16
5 Aciklama: PZD1 bit-serial agiklamasinin (normal olarak kontrol kelimesi 1) PROFIdrive kontrol cihazindan
geldigini belirtir.

Bit degeri 0 olursa bu bitin islevinin devre disi oldugunu belirtir. Bit degeri 1 olursa bu bitin islevinin aktif
oldugunu belirtir.

12091 PROFldrive: PZD2 alim bit-serisi |- U6
Aciklama: PROFIdrive kontrol cihazindan alinan bit serili PZD2 ara baglantisi igin binektor ¢ikisi.
12092 PROFldrive: PZD3 alim bit-serisi |- lute
Aciklama: PROFIdrive kontrol cihazindan alinan bit serili PZD3 ara baglantisi i¢in binektor ¢ikisi.
r2093.0...1 | PROFldrive: PZD4 alim bit-serisi |- |u16
S Aciklama: PZD4 bit-serial agiklamasinin (normal olarak kontrol kelimesi 2) PROFIdrive kontrol cihazindan
geldigini belirtir.

Bit degeri 0 olursa bu bitin islevinin devre disi oldugunu belirtir. Bit degeri 1 olursa bu bitin islevinin aktif
oldugunu belirtir.

r2094 PROFIdrive: 9 telegrami igin MDI_MOD bit serisi alimi | - u16
Aciklama: PROFIdrive kontrol cihazindan alinan bit serili bir PZD kelimesi ileri ara baglantisi igin binektér
cikisi.
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7.2 Parametre listesi

Par. No.

Isim Birim Veri tipi

r2122[0...6
3]

Alarm kodu - uU16

Aciklama: Meydana gelmis hata sayisini goruntiler.

Baglilik: r2124'e bakin

Not: Tampon bellek parametreleri arkaplanda gevrimsel 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 belledi doldugunda, giden alarmlar alarm geg¢misine girilir:

r2122[8], r2124[8] - alarm 1 (en yeni)

r2122[63], r2124[63] - alarm 1 (en eski)

r2124[0...6
3]

Alarm degeri | - 132

Aciklama: Aktif alarm ile ilgili ek bilgileri gérintiler (tam say olarak).

Baglilik: r2122'ye bakin

Not: Tampon bellek parametreleri arkaplanda ¢evrimsel olarak gtincellenir.
Alarm tampon belleginin yapisi ve endekslerin atanmasi r2122 igerisinde gosterilir.

r2521[0...3]

LR pozisyon glincel degeri LU 132

Aciklama: Pozisyon glincel degeri 6n islemi tarafindan belirlenen pozisyon guncel degeri igin gérintileme ve
konnektdr cikisi.

Endeks:

e [0]: Cl-déngl pozisyonu kontroli
e [1]: Enkoder 1

e [2]: Enkoder 2

e [3]: Ayrilmis

r2556

Ayar noktasi diizlestirme sonrasinda LR pozisyonu ayar noktasi | LU ‘ 132

Aciklama: Ayar noktasi sonrasinda pozisyon ayar noktasi igin ekran ve konnektor gikisi.

r2563

LR izleme hatas dinamik modeli LU 132

Aciklama: Dinamik izleme hatasi i¢in goriintileme ve konnektdr ¢ikisi.

Bu deger sapmadir, pozisyon ayar noktasi ve pozisyon glncel degeri ile hiza bagl bilesen tarafindan
duzeltilir.

r2665

EPOS pozisyon ayar noktasi | LU ‘ 132

Aciklama: Mevcut mutlak pozisyon ayar noktasini goruntiler.

r8909

PROFldrive: Cihaz ID |- |ute

Aciklama: PROFINET cihaz ID'sini gdsterir.
Her bir SINAMICS cihaz tipi kendi PROFINET cihaz ID'sine ve kendi PROFINET GSD'sine sahiptir.

r8930[0...2
39]

PROFIdrive: Aktif istasyon adi | - ‘ us

Agiklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi igin aktif istasyon adini gérintiler.

r8931[0...3]

PROFIdrive: Akiif istasyon IP adresi |- | us

Agiklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi igin aktif IP adresini goriintiler.

r8932[0...3]

PROFIdrive: Aktif istasyon varsayilan ag gegidi | - ‘ us

Agiklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi igin aktif varsayilan ag gegidini gériintiiler.
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Par. No.

Isim Birim Veri tipi

r8933(0...3]

PROFIdrive: Aktif istasyon alt ag maskesi - us

Aciklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi icin aktif alt ag maskesini gériintiiler.

r8935

PROFIdrive: istasyon MAC adresi |- | us

Aciklama: Kontrol Unitesi'ndeki yerlesik PROFINET arabirimi icin MAC adresini griintiiler.

r8939

PROFIdrive: Cihaz erisim noktas! (DAP) ID |- | u32

Aciklama: Yerlesik PROFINET arabirimi igcin PROFINET cihaz erisim noktasi ID'sini goériintiler.

Cihaz ID (r8909) ile DAP ID kombinasyonu bir PROFINET erisim noktasini benzersiz sekilde tanimlar.

r290180...
1]

OA versiyonu | - ‘ Kayan

Aciklama: OA versiyonunu gorintile.

Endeks:
e [0]: Firmware strimu
e [1]: Insa artim sayisi

r29400

Dahili kontrol sinyali durumu gosteriliyor - u32

Aciklama: Kontrol sinyali durum tanimlayicilar

Parametrenin bit'leri asagidakiler haricinde rezerve edilmistir:
e bit1: RESET

e bit2: CWL

e bit 3: CCWL

e Bit10: TLIM

e Bit19: SLIM

e Bit23: REF

e Bit28: EMGS

r29942

DO sinyal durumu goésterimi - u32

Aciklama: DO sinyallerinin durumunu gosterir.
e Bit 0:RDY

e Bit 1:FAULT

e Bit 2: Ayrilmis

e Bit3:ZSP

o Bit4: Ayrilmis

e Bit5:TLR

e Bit 6: Ayrilmis

e Bit7:MBR

e Bit8:0LL

e Bit 9: Ayrilmis

o Bit 10: Ayrilmis
o Bit 11: Ayrilmis
e Bit 12: Ayriimis
e Bit 13:RDY_ON
e Bit14: STO_EP
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Teshis

8.1 Genel bakis

Ariza ve alarmlar konusunda genel bilgiler

Sirdcu sisteminin tek tek komponentleri tarafindan tespit edilen arizalar ve durumlar,
mesajlarla géruntulenir.

Mesajlar, arizalar ve alarmlar olarak kategorilere ayriimistir.

Ariza ve alarmlarin 6zellikleri

e Hatalar

Fxxxxx ile tanimlanirlar.

Bir hata tepkisine neden olabilir.

Nedeni ¢ézlldiginde onaylanmalidir.

Kontrol Unitesi ve LED RDY Uzerinden durum.
PROFINET durum kelimesi ZSW1.3 araciligiyla durum.

Hata tampon bellegindeki giris.

® Alarmlar

Axxxxx olarak ifade edilir.

Sirdcl Gzerinde baska bir etkisi olmaz.

Nedeni ¢ozildiginde alarmlar otomatik olarak sifirlanir. Onaylama gerekmez.
Kontrol Unitesi ve LED RDY Uzerinden durum.

PROFINET durum kelimesi ZSW1.7 araciligiyla durum.

Alarm tampon bellegindeki giris.

e Hata ve alarmlarin genel dzellikleri

Secilmis mesaijlara gore tetikleme yapilabilir.
Etkilenen SINAMICS komponentini belirlemek Gzere komponent numarasini igerir.

ilgili mesajda tani bilgileri bulunur.
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8.1 Genel bakis

Hatalar ve alarmlar arasindaki farklar

Tip BOP ekrani (6rnek) Durum géstergesi Tepki Onay
RDY COM
Hata r 7g9gc Tek hata Kirmizi - HICBIRI: tepki yok GUG AGIK: nedenini
r:‘/';ts OFF1: servo motor ortadan kaldirdiktan sonra
£ 19g¢ Birden fazla hata zanlp‘ hiz keser hatayi temizlemek icin
o!ma§| durumunda sénme OFF?2: servo motor servo surucuyu yeniden
birinci hata acin.
; bosta yavaslar
Birden fazla hata HEMEN: Nedeni ortadan
7 .
F 1885)| imas durumunda OFF3: servo motor kaldinldiktan hemen
birinci olmayan hata hemen durur sonra hata yok olur.
ENKODER: PALS ENGELLEME: Hata
Enkoder hatas sadece bir pals engelleme
OFF2'ye neden olur. . P . 9
ile onaylanabilir.
Ayni secenekler HEMEN
ile onay altinda agiklanan
sekilde onaylama igin
mevcuttur.
Alarm an rcll Tekalarm Kirmizi - HIGBIRI: tepki yok Otomatik onay
R3O0 16
renkte
FELTRT Birden fazla alarm y:\r/"aps
-JU U 18| omasi durumunda | Y2
S sénme
birinci alarm
Birden fazla alarm
nn
A308 16 olmasi durumunda
birinci olmayan
alarm
DIKKAT
Arizalar alarmlardan énce gésterilir
Eger hem ariza hem de alarm meydana gelirse, arizalar alarmlardan énce gosterilir.
Alarmlar sadece arizalar onaylandiktan sonra gérintulenir.
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
146 ik calistirma, 12/2018, ASE38931483-005



Teshis
8.1 Genel bakis

Hatalar ve alarmlar igin BOP islemleri
Hatalari veya alarmlari gérintilemek igin asagidaki sekilde devam edin:

e Hatalar
Birinci hata . . Son hata
FI000 L —F 7453 —IF5258%
e Alarmlar
Birinci alarm Son alarm
RIO0 16— R 441 —A 1496

5 saniye boyunca
digmeye basiimadi

Hata veya alarm gdsteriminden ¢ikmak i¢in asagidaki sekilde devam edin:

e Hatalar

5 saniye boyunca
digmeye basilmadi

L

r
| i
Qahsma ekrani Birinci hata . . Son hata
r Yo FI000 ) —F 1453 —F52598%
M M M
5 offF
e Alarmlar
5 saniye boyunca
diigmeye basilmadi
r— — — 7
Calisma ekrani Birinci alarm Son alarm

A 44— 1496

4yl A300 16—

dl « [l

-

=
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8.2 Ariza ve ikaz listesi

Hatalari onaylamak icin asagidaki sekilde devam edin:

5 saniye boyunca
digmeye basiimadi

r— — — "
|

Calisma ekrani

Birinci hata .

. Son hata

r Yo FIOO0 | —|F

1453 —F52598%5

Not

e Eger hatanin neden(ler)ini ortadan kaldirmamissaniz bes saniye boyunca bir digmeye
basiimadiginda yeniden ortaya ¢ikabilir. Hatanin neden(ler)ini ortadan kaldirdiginizdan

emin olun.

e RESET sinyalini kullanarak hatalari onaylayabilirsiniz. Sinyal hakkinda detayh bilgi i¢in
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 Kullanim Talimatlari'na bakiniz.

8.2 Ariza ve ikaz listesi
Bu bélim sadece yaygin hatalari ve alarmlari listeler. TUm hatalar ve alarmlar hakkinda
ayrintih bilgileri gértntiilemek istiyorsaniz SINAMICS V-ASSISTANT muhendislik araci
icindeki aktif hata/alarm i¢in online yardim fonksiyonunu kullanin.
Hata listesi
Hata Agiklama Hata Aciklama
F1000 Dahili yazilim hatasi F7491 Durus kami eksisine ulasildi
F1001 Kayar Nokta istisnasi F7492 Durus kami artisina ulasildi
F1002 Dahili yazilim hatasi F7493 LR: Pozisyon mevcut degeri icin deger
araliginda disina ¢gikma
F1003 Bellege ulasirken onay gecikmesi F7575 Sirucu: Motor enkoderi hazir degil
F1015 Dahili yazilim hatasi F7599 Enkoder 1: Ayar mimkiin degil
F1018 Baslatma birkag kez kesintiye ugradi F7800 Sdricu: Bir gic Unitesi yok
F1030 Ana kontrol i¢in kullanim émri sinyali F7801 Motor asiri akim
hatasi
F1611 S| CU: Ariza tespit edildi F7802 Besleme veya guli¢ Unitesi hazir degil
F1910 Fieldbus: Ayar noktasi zaman asimi F7815 Gug¢ Unitesi degistirildi
F1911 PROFIdrive: Saat ¢gevrimi senkron galisma | F7900 Motor bloke/hiz kontrol cihazi sinirinda
saat ¢evrimi arizasi
F1912 PROFIdrive: Saat ¢evrimi senkron ¢alisma | F7901 Motor asiri hizi
omur isareti arizasi
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8.2 Ariza ve ikaz listesi

Hata Agiklama Hata Agiklama
F7011 Motor asin sicaklig F7995 Motor tanimlama hatasi
F7085 Acik déngi/kapali déngl kontrol F8501 PROFIdrive: Ayar noktasi zaman asimi
parametreleri degistirildi
F7090 Siirticti: Ust tork sinir alt tork sinirinin F30001 Gug Unitesi: Asir akim
altinda
F7093 Test sinyali hatasi F30002 DC baglantisi gerilimi, asiri gerilim
F7220 Sirici: PLC lzerinden ana kontrol eksik F30003 DC baglantisi gerilimi, diisiik gerilim
F7403 Alt DC baglantisi gerilimi esik degerine F30004 Siricl sogutma elemani asir sicakhgi
ulasildi
F7404 Ust DC baglantisi gerilimi esik degerine F30005 Gug Unitesi: Asin yik 12
ulasildi
F7410 Akim kontrol cihazi ¢ikisi sinirh F30011 Ana devrede hat faz arizasi
F7412 Yon degistirme agisi hatali (motor modeli) | F30015 Faz arizasi motor kablosu
F7442 LR: Coklu dénlis modulo arahgina karsilik | F30021 Topraklama arizasi
gelmiyor
F7443 Referans noktasi koordinati izin verilen F30027 DC baglantisi siire izleme 6n sarji
aralikta degil
F7447 Yk dislisi: Pozisyon izleme, maksimum F30036 Dahili asiri sicaklik
gercek deger asildi
F7449 Yk dislisi: Pozisyon izleme gergek F30050 24V besleme asiri gerilimi
pozisyonu tolerans penceresi disinda
F7450 Durus dlgiim monitdru cevap verdi F31100 Sifir isareti mesafe hatasi
F7451 Pozisyon denetleme cevap verdi F31101 Sifir isareti basarisiz
F7452 izleme hatasi gok yiiksek F31110 Seri haberlesme hatasi
F7453 Pozisyon mevcut degeri 6n islem hatasi F31111 Enkoder 1: Mutlak enkoder dahili hata
F7458 EPOS: Referans kam bulunamadi F31112 Seri protokolde ayarlanan hata bit'i
F7459 Sifir isareti algilanmadi F31117 Cevrim hata sinyalleri A/B/R
F7460 EPOS: Referans kam sonu bulunamadi F31130 Kaba senkronizasyondan gelen sifir isareti
ve pozisyon hatasi
F7464 EPOS: Capraz blok tutarh degil F31131 Enkoder 1: Sapma pozisyonu artimli/mutlak
¢cok buyuk
F7475 EPOS: Hedef pozisyon < gapraz gegis F31150 Baslatma hatasi
araligi baslangici
F7476 EPOS: Hedef pozisyon > ¢apraz gegis F52904 Kontrol modu degistirme
araligi sonu
F7481 EPOS: Eksen pozisyonu < yazilm siniri F52980 Mutlak enkoder motoru degistirilmistir
gegisi eksi
F7482 EPOS: Eksen pozisyonu > yazilm siniri F52981 Mutlak enkoder motoru eslesmedi
gegcisi arti
F7484 EPOS: Denetleme penceresi disinda sabit | F52983 Bir enkoder tespit edilmedi
durus
F7485 EPOS: Sabit durusa ulasiimadi F52984 Artimh enkoder motoru yapilandiriimamistir
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8.2 Ariza ve ikaz listesi

Hata Agiklama Hata Aciklama
F7488 EPOS: Gdreceli pozisyonlama olanaksiz F52985 Mutlak enkoder motoru yanhs
F7490 Capraz gegis sirasinda devreye alma F52987 Mutlak enkoder degistiriimis
sinyali ¢ekildi
Alarm listesi
Alarm Agiklama Alarm Agiklama
A1009 Kontrol modilii asir sicaklik A7472 EPOS: Capraz blok ABS_POS/ABS_NEG
mimkin degil
A1019 Cikarilabilir veri ortamina yazma basarisiz | A7473 EPOS: Gapraz blok baslangicina ulasildi
A1032 TUm parametreler kaydedilmelidir A7474 EPOS: Capraz blok bitisine ulasildi
A1045 Yapilandirma verisi gegersiz A7477 EPOS: Hedef pozisyon < yazilim siniri
gegisi eksi
A1774 Guvenli dijital ¢ikislar igin test durusu A7478 EPOS: Hedef pozisyon > yazilim siniri
gereklidir gegisi arti
A1902 PROFIdrive: Saat ¢evrimi senkron galisma | A7479 EPOS: Yazihim sinir gegisi eksisine ulasildi
parametrelestirmesine izin verilmiyor
A1920 Siricil Bus: To sonrasinda ayar noktalarini | A7480 EPOS: Yazilim siniri gegisi artisina ulasildi
alma
A1932 Siricil Bus saat gevrimi senkronizasyonu | A7483 EPOS: Sabit durusa hareket sikistirma
DSC igin eksik torkuna ulasiimadi
A1940 PROFIdrive: Saat ¢evrimi senkronuna A7486 EPOS: Ara durus eksik
ulasiimadi
A1944 PROFIdrive: Omiir isareti A7487 EPOS: Capraz hareket gorevini reddet eksik
senkronizasyonuna ulasiimadi
A5000 Sirici sogutma elemani asir sicakligi A7496 EPOS: Etkinlestirme mimkiin degil
A6310 Besleme gerilimi (p29006) hatal sekilde A7530 Sdirici: Surdcu Veri Seti DDS mevcut degil
parametrelendi
A7012 Motor sicaklik modeli 1/3 asirn sicakhk A7565 Sirici: PROFIdrive enkoder arayuizi 1
icerisinde enkoder hatasi
A7092 Siricl: Atalet momenti hesaplayici halen | A7576 Aktif olan bir hata nedeniyle enkodersiz
hazir degil calisma
A7440 EPOS: Sarsinti zamani sinirhdir A7582 Pozisyon mevcut degeri 6n islem hatasi
A7441 LR: Mutlak enkoder ayarinin pozisyon A7805 Gug Unitesi asir yuk I2t
ofsetini kaydedin
AT7454 LR: Pozisyon degeri 6nislemede gecerli A7965 Gereken sekilde kaydedin
enkoder yok
A7455 EPOS: Maksimum velosite sinirli A7971 Acisal yon degistirme ofset belirleme
devrede
A7456 EPOS: Ayar noktasi hizi sinirli A7991 Motor verisi tanimlama devrede
AT7457 EPOS: Uygun olmayan giris sinyallerinin A8511 PROFIdrive: Alim yapilandirma verileri
kombinasyonu gegersiz
A7461 EPOS: Referans noktasi ayarlanmamis A8565 PROFIdrive: Ayarlanabilir parametreleri
etkileyen tutarlilhk hatasi
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Alarm Aciklama Alarm Aciklama

A7462 EPOS: Secilen ¢capraz blok numarasi A30016 Yuk besleme kapali
mevcut degil

A7463 EPOS: Capraz blokta harici blok degisikligi | A30031 U fazinda donanim akim sinirlama
talep edilmedi

A7467 EPOS: Capraz blogunda kural disi gérev A31411 Mutlak enkoder sinyali dahili alarmlar
parametreleri mevcut

A7468 EPOS: Capraz blok sigrama hedefi mevcut | A31412 Seri protokolde ayarlanan hata bit'i
degil

A7469 EPOS: Gapraz blok < hedef pozisyon < A52900 Veri kopyalama sirasinda hata
yazilim siniri gegisi eksi

A7470 EPOS: Gapraz blok > hedef pozisyonu > A52901 Frenleme direnci alarm esik degerine ulasti
yazilim siniri gegisi arti

A7471 EPOS: Capraz blok hedef pozisyonu A52902 Hizh durus (EMGS) eksik
modulo arahdi disinda
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2
24V gu¢ kaynagi/STO baglanmasi,|67

A

Aksesuarlar
Sigorta/E turtd kombine motor kontrol cihazi,|27
Ariza ve alarmlar konusunda genel bilgiler, 145

B

BOP genel bakis, 76
BOP islemleri
Dugme fonksiyonlari,|78

F

Fonksiyon listesi, 29

H

Harici bir frenleme direncinin baglanmasi, 72
Hatalar ve alarmlar arasindaki farklar, 146
Hatalar ve alarmlar icin BOP islemleri, 147
Alarm gdsteriminden ¢ikilmasi, 147
Alarmlarin gosterimi, 147
Hata g&steriminden gikilmasi,| 147
Hatalarin gésterimi, 147
Hatalarin onaylanmasi,|148
Hiz limiti,|87
Genel hiz limiti,|87

K

Kablolama ve baglant
Kablo ydnlerinin ayarlanmasi, 58
Koruma sacinin kullanilmasi, 57

L
LED durum gdstergeleri,|77
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M

Motor siniflandirma etiketi, 22

T

Tork kontrol modu
Dahili hiz limiti, 87
Tork limiti,|88
Dahili tork limiti, 88
Genel tork limiti,|88
Tork limitine ulasildi (TLR), 89
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