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Onsoz

GMT ENDUSTRIYEL ELEKTRONIK SAN. VE TiC. LTD. STi. 30 yili asan endistriyel kontrol, proses
kontrol ve otomasyon birikimi (izerine, tamamen teknik ekipten olusan yapisiyla, bu cografyada
yapilmasi imkansiz oldudu dustnulen konulara egilmek, bu konularda tretim yapmak ve pazarlama
faaliyetinde bulunmak Uzere kurulmustur.

Asil faaliyet konusu makine Uretiminde ve fabrika otomasyonunda toplam ¢ézime yonelik Grtnler
uretmek olan GMT, Ulkemizde endustriyel PLC (reten tek kurulustur. Uretimini yapmis oldugu PLC’ ler
kendi alaninda diinya ¢apindaki firmalarin Grinleriyle teknik acidan rekabet edebilecek 6zeliklere
sahip olup bazi 6zellikleri ve kullanim kolayligi agisindan birgok avantaji bulunmaktadir.

GMT, %100 dretim ve tasarim teknolojisine sahip oldugu PLC ve Ekranli Mini PLC’lerin yaninda,
toplam ¢6zUm sunmak gayesi ile HM/I’lar (Operatér Panelleri), Hiz Kontrol Cihazlari, Servo Motor ve
Sdaruculer, Step Motor ve Siruculer, seri haberlesebilen ve kablosuz RF ¢alisabilen trlnleri de
sanayinin hizmetine sunmaktadir. Politikasi birbiriyle konusabilen ytksek teknolojik trlnler Gretmek
olan GMT Urunlerini onlarca Ulkeye ihrag etmektedir. Amacimiz katma degeri ve teknolojisi yiksek
artnler Ureterek, dinya gapinda rekabet etmek ve bu cografyadan bir dlinya markasi ¢gikarmaktir.
Suphesiz siz de@erli kullanicilarimizin bize verecegdi destek, daha teknolojik trlnler Gretmemizi
saglayacak ve uluslararasi arenadaki rekabet gliciim{izii artiracaktir. Uzerinde yasadigimiz cografya
bir teknoloji cografyasi olmamakla birlikte, GMT sizlerin verdigi destekle bir teknoloji firmasi olarak
gelecede emin adimlarla yirimektedir.

GMTCN |

“Bu Cografyadan Bir Diinya Markasi”




GMTCNT Servo Urinunu tercih ettiginiz icin tesekkir ederiz.

UriinG satin aldiginizda veya urinler elinize ulastiginda, Griinleri kontrol ederek, eksik veya hasar
almis bir durum olup olmadigini teyit ediniz, aksi durumda GMT Endiistriyel Elektronik ile irtibata

geciniz.

Genel Uyarilar

Bu kullanim kilavuzu, GMTCNT GSS3 serisi Servo suriict ve GSM serisi servo motorun kurulumu,
baglantisi, kontroll ve galismasi hakkinda bilgi verir.

Urdinlerin Gzerinde yer alan referansin, malzeme ile birlikte génderilen irsaliyedeki referans ile ayni
oldugunu kontrol ediniz.
Uriinleri ambalajlarindan gikariniz ve nakliye esnasinda zarar gérmediginden emin olunuz.

Yukarida ki maddelerde belirtilen durumlarin aksi ile karsilasildiginda, cihaza enerji vermeden dnce
IUtfen GMT Endustriyel Elektronik San. Ve Tic. Ltd. $ti. veya GMT Endustriyel bayileri ile temasa
geciniz.

GMTCNT GSS3 Servo surict ve GSM serisi servo motorlar hakkinda detayli bilgi iceren bu kullanim
kilavuzunu www.gmtcontrol.com internet sitemizin ilgili b6limunden indirebilirsiniz.

1.Siricu kurulumu, givenlik uyarilan ve dikkat edilmesi gerekenler;

-Besleme kaynagi, servo surlicl ve motor tzerindeki butin vidalar, konnektorler ve kablo
terminallerinin dogru baglandigina emin olunuz. Aksi durumda Uriin hasar gorebilir, yangina sebep
olabilir ya da kisisel hasarlar meydana gelebilir.

-Cihaz elektrik panosunun igine monte ederek, yagmur ve direk glines 1sigindan koruyunuz. Yanici ve
alev alabilen madde ve malzemelerden koruyunuz

-Bu drtin EMC standardi 2014/30 / EU ve disik gerilim standardi 2014/35 / EU (LVD) saglamaktadir.
-Kurulum yeri demir tozlarindan ve yagdan korunmalidir.

-Kurulum yeri tozdan korunmali, kuru ve iyi havalandiriimalidir.

-Servo surlcu titresimden uzak tutulmahdir.

-Servo suriclnin igine vida gibi iletken veya yag gibi yanici malzeme dismedigine/sizmadigina emin
olunuz.

-Servo surlcl ve servo motoru dislrmeyiniz veya darbeye maruz birakmayiniz.

-Guvenliginiz icin hasarl servo suricu ve servo motoru kullanmayiniz.


http://www.gmtcontrol.com/
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1.1 Gevre Sartlari

Ortam Sart
Sicaklik Calisma: 0°C-40°C (Donma olmamalidir)
Depolama: -10°C-70°C (Donma olmamalidir)
Nem Calisma: 5-95%RH (Yogusma olmamalidir)
Depolama: 5-95%RH (Yogusma olmamalidir)

Asindirici sivi ve gaz igcermeyen, temiz, kuru ve dogrudan
gunes 15191 olmayan ortamlara monte ediniz.
Yukseklik | En gok 1000 mt. olmalidir.

Hava

1.2 On Kosullar

-Benzin, tiner, alkol, asit, alkalin, deterjan gibi kimyasal malzemeler ile cihazlari temizlemeyin.
-Cihazi tagimak icin orijinal paketi kullaniniz.

-Motor, Slrtcu ve enkoder kablolarini agiri gergin baglamayiniz.

-Cihazina icine herhangi bir madde girmesine izin vermeyiniz. Bu durumda cihazlarda kisa devre
neticesinde elektrik carpmasi veya yangina sebep olabilir.

Dikkat
Elektrik carpmalarina karsi dikkatli olunuz.
ijf Kablo baglantilarini yapmadan énce elektrigi kestiginize emin olunuz.
Canli, enerjili pargalara dokunulmasi 6lime neden olabilir.
Uriin elektrik panosunun iginde ve elektrik tesisat kurallarina uygun monte

edilmelidir.
Cihazdan elektrigi kestikten sonra cihaz lizerinde yer alan sarj led’i soniinceye
kadar cihazin enerjili kisimlarina dokunmayiniz.




Sayfa |6

1.3 Kurulum Yontu ve Araliklari p

HAVA CIKISI | HAVAGIKISI 'y
\%
Ul
o
3

>10mm >10mm >10mm |

SERVO SURUCU SERVO SURUCU SERVO SURUCU SERVO SURUCO

>20mm

11

HAVA GiRisi HAVA GiRiSi

Sekil-1 Kurulum yona ve araliklari
Servo suricunin yukarida yer alan sekilde gosterildigi gibi monte edildiginden emin olunuz.
Aksi durumda servo surlcl zarar gordr.
Servo suricuyu panoya dik monte ediniz.

Frenleme direnci gibi isi yayan komponentler kullanildiginda, servo suricinun 1sidan
etkilenmeyeceginden emin olunuz.
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2. Siirticu /0 (Girig-Cikis) ve Kablo Baglantilari
2.1 Siiriicii /0 (Girig-Cikis) Baglantilan

_Haberlegme
X6 " portlan
(EtherCAT, CANopen, RS483)

X1 : Aynimig Konnektor P -l- On Panel

|
X2 :Gii¢ ve Motor Konnektorii

- X3 : R§232 Konnektor
istasyon numarasi ayar switch

Kontrol uc —
Giig Girigi e -
Ana . == X4 - Arii
Gilg Girigi 2 o X4 : /O Kontrol konnektori
DC+/RB1
DC Bus/Harici RB2 i
Frenleme [T T—
Direnci 0C- = : J—
_{ o M ) - X5 : Enkoder Konnektor
Motor Vo ]J -
A = (L
$arj Ledi ®  [o—o1- Toprak

GSS3-2XX Surtct gérinimi

X6 . Haberlegme

* Portlan

? s (EtherCAT, CANopen, RS483)
On Panel

X1 : Aynimig Konnektor

I

X2 :Giig ve Motor Konnektorii

u
~  Motor \é
w
PE

-~ X3 : R§232 Konnektor
istasyon numarasi ayar switch

L

X4 : 10 Kontrol konnektori

Kontrol uc
Giig Girigi zc j
Ana &) -5

et K2 2

Gilg Girigi =

DC BusHarici "o — X5 : Enkoder Konnektor
.. Frenleme RE-
Direnci DC-

S &
soes L L [ Tovk

GSS3-3XX / GSS3-4XX Surlcu gorinimu
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2.2 Siiriicii Kablo Baglantilan

Ac220v
Gig Kaynag!
Devre Kesici
3 3 RS232 Kablo
Fren 24V
Gig Kaynagi
Motor Enkoder Kablosu
Gurdltu Filtresi
LIC | o=t Motor
"]” Gig Kablosu
2
Kontaktor } il
RB-
Harici Fren U
Direnci v
W
PE
AC Reaktor

Sekil-3 Suriict kablo baglantilari

Dikkat Cihaz montaj yapilmadan 6nce, enerjisinin kesik oldugundan emin olunuz
Elektrik kesildikten 10 dakika sonrasina kadar cihaza dokunmayiniz cihazi agmayiniz. DC Bus gerilimi

36VDC’ye dusene kadar bekleyiniz. PE terminalinin bagl oldugundan emin olunuz.
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2.3 Port Tanimlamalari

2.3.1 Gii¢ ve Motor Konnektorii (X2)

Pin Fonksiyon
L1C Kontrol gug¢ girisi L/N
L2C Tek Faz 200 — 240VAC +10% 50 / 60Hz, 0.5A
L1 Suricl gig girisi L/N
L1C— O
Tek faz 200 — 240VAC +10%, 50 / 60Hz
L1T— O 750W @7A, 400W @4.5A, 200W @3A
L2 O DC+ | DC bus+
RB2— O Harici
/RB1 | RB1 | frenleme
RB-— O AR
direnci girisi
DC-— O
U— O Dahili
V— O RB2 fr.enler.ne. N
direnci girisi
W— O
Harici
RB- frenleme
direnci girisi
DC- DC bus-
u/vVIW U/V/W Motor gui¢ cikis uglari

Tablo 2-1 X2 Konnektori

2.3.2 RS232 Seri Port (x3) |§#

Pin Aciklamalar

3 TX
X—I8
X— 7
RX—— 6
Xl 5
GND— 4

x—13 4 GND

X—2
X— 1

6 RX

Tablo 2-2 X3 Konnektor



2.3.3 1/0 Kontrol Konnektorii (X4) + !

o] | |[o
3
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19 21 _ 23 25 27 29 31 33 35
| AlNT+ ” AIN1- l AlNZ+ ” AN 2- HMA+]FLIL+”MA-,"FLIL. ”MB”D'RJ'”MB'ID'R' ” MZ+

20

4

34

36

| ouTs “

+EW

2
H GHND |l ENCO_Z “ ENCO_/Z || ENCO_B “ ENCO_/B ” ENCO_A ” ENCO_/A ‘:

| ouTZ- H ouT2 H ouT4 ” COMO “ VDD “

VEE

I
|
|
:| OUT1+ “ OUTI- “ oUTZ+
|

15

| COMI H DINT

H DINZ ” DIN3 || DN || DINS ” DINE ” DINT ||

2

4

1]

8

10

12

14

16

Servo Sirici I/O Araylzi - X4 Konnektoéri

Pin Fonksiyon
Dijital sinyal girisleri
VinH (aktif): 12.5VDC-30VDC,
DIN1-DIN7 VinL (pasif): 0VDC-5VDC,
Giris frekansi: <1KHz
COMI Dijital girigler igin ortak u¢
Qv @ik Dijital sinyal cikislari
OUT2+ / OUT2- Maksimum ¢ikis akimlari:100mA
Dijital sinyal gikiglari
OUT3/0UT4/0UTS Maksimum ¢ikis akimi:20mA
COMO QOUTS, 4, 5 cikislar icin ortak ug

MA+ (PUL+) / MA- (PUL-)

Puls Girisi

MB+ (DIR+) / MB- (DIR-)

Giris gerilimi: 3.3V-24V

MZ+ [ MZ-

Maksimum Frekans: 500KHz

ENCO_A+/ENCO_A-

Enkoder Cikisi

ENCO_B+/ENCO_B-

Gerilim: Voh=3.4V, Vol=0.2V

ENCO_Z+/ENCO_Z-

Maksimum akim: £20mA, Maksimum frekans: 10MHz

AIN1+/ AIN1- & AIN2+ / AIN2-

Analog giris
Cozunurluk: 12 bit, Giris direnci: 350 KQ
Giris gerilim Araligi: -10V ~ +10V

+5V / GND

5VDC gii¢ kaynagi cikisi
Maksimum akim: 100mA

VDD/VEE

24VDC gii¢ kaynagi gikisi
Gerilim Araligi: 24VDC + 20%, maksimum akim: 300 mA
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— e __ IDIN Sarva S =
| _Hata Reset DIN2
Dici __//‘ Servo Akt D'N3 Moror Fren ——
e Lietim Modu Segmi Dignad
Giriy e b —{DIN4 Coksy
L IDINS Pos. U P s S .
- IDING Sehr s
b : {DINY Hata ——t
e —— L e
PUL+ fCW= / A+ —MA+ Enkoder kg A+
PUL- / CW- / A —IMA- —  Enkoder Cikegs A-
DiR+ / CON+ / B+ ——MB+ Enkoder g B+ Enkoder
DIR. s COW- / B- ——IMB- Enkoder Ckogt B- Crkegs
Z+ —] . Enkoder Ckgr Z+
Z-——MZ- = Enkoder Cikgs Z-
e ‘L ANT+ = Dahili 5V Ceuge +
pdog | LY | - Dahii 5V Gl -
A I T —AINZ+
- —AIN2- Dahili 24V G +
Dahili 24V Cideggs -
Servo Sirlcu I/O Arayulzleri Baglantilar
2.3.4 Enkoder Girigs Konnektorii (X5)
Pin |Agiklamalar Fonksiyon
1 +5V Enkoder igin 8VDC beslemesi
/5D 6l |5 D
X Al % 2 GMND Signal Ground (+5V)
GND 21 [4 F5Y
5 sD Seri very sinyali
6 15D Seri very sinyali
Uriin
EtherCAT RS485
GSS3-2EC GSS3-2RS
GSS3-3EC GSS3-3RS
X6 Konnnektor GSS3-4EC GSS3-4RS
Not: GSS3-XRS, RS485 Haberlesme - B N —1s
destegi sunan servo siiriicii igin kablo " 8
. — S TXe i @
baglantisi sirasinda RX+ ve TX+ uglari ’:ﬁ;: H :x;.(.: 2
-— -—1
haberlestirilecek cihaz tarafinda birlegtirilerek
RS485 igin “A” baglanti noktasina,
RX- ve TX- uglari birlestirilerek Xx—o7a anoe—| 8
P o ¥ ] o K e 7 -EVE
RS485 igin “B” noktasina baglanmalidir. no-—¢& i E
Fabrika Degeri: 19200,8,n,1 nci‘:g :‘ — ‘g
o —] 3 ot — ] 3T

Tablo 2-3 X6 Konnektori
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2.3.6 Panel Buton Tanimlan

»Numara

||

BARR.

MODE Butonu «—— @ moDe ®4+ ————Yukar Butonu
SET Butonu ¢ ® = @®vy —AsagiButenu

Nokta (D Kullaniimiyor.

Nokta @ Kullaniimiyor.

Nokta ® Parametre ayarlamada: Segili grup parametresi ile O gruba ait parametreyi ayirir.

Nokta @) Parametre ayarlandiginda ve gergek zamanli data gosterildiginde, data formatini belirtir. Bu bit on
oldugunda HEX, off oldugunda DEC gdsterim demektir.

Nokta &) Led kisa sureli yaniyorsa, data basaril bir sekilde degistirildi anlamina gelir.
Led surekli yaniyorsa, gercek dahili data gésterilmektedir.

MODE Menu degistirme, parametre ayar kisminda dijitler arasinda gegis yapar, uzun basildiginda en son
menuye doner.
Deger artirma butonu.

v Deger azaltma butonu.

SET . L G -
Menuye girig, yapilan degisikligi onaylamak icin kullanilr.

Tim

LED’lerin Kontrol devresi hatasi.

yanmasi
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2.3.7 Servo Siiriicii ve Servo Motor Konfigiirasyonu ?J ;a"

GMTCNT marka yeni cihaz temin ettiginizde “0000” ve “3030” de@erleri ile agilir. Eger suriclye uygun
motor baglanirsa cihaz motor tipini taniyacak ve kaydedecektir. Eger motor suriicu tarafindan
taninmaz ise surtcu ekraninda “FFFF” hata mesaji gériinecektir. Motor tipi dogru olarak
tanimlanmahdir.

1.Servo surici igin motor parametrelerinin ayarlanmasi asagidaki gibidir;

- H-0.1 menu parametresinden uygun motor tanimini giriniz. Asagidaki tabloda motor modeline gore
giris yapiimasi gereken motor tanimlari yer almaktadir.

- H-0.0 menu parametresine belirtilen deger girisi “0001” yapilarak motor parametreleri hafizaya alinir
ve surlcunun enerjisi kesilip ardindan tekrar enerjilendirildiginde istenilen ayar gerceklestiriimis olur.
Ayrica kolay kullanim parametrelerinden BA-01 parametresi ile motor tanimlama islemi asagidaki
tablodan faydalanilarak yapilabilir. Motor tanimlari asagida yer alan tabloda gdsterildigi gibidir.

| Motor Modeli Motor Tanimlari (ID)
GSM60F-0200W-20B-30D-KLY 20
GSM60F-0200W-20B-30D-KLY-B
GSM60F-0400W-20B-30D-KLY 40
GSM60F-0400W-20B-30D-KLY-B
GSM80F-0750W-20B-30D-KLY 75
GSM80F-0750W-20B-30D-KLY-B
GSM130F-1000W-20B-20D-MC 110.0
GSM130F-1000W-20B-20D-MC-B
GSM130F-1500W-20B-20D-MC 115.0
GSM130F-1500W-20B-20D-MC-B
GSM130F-2000W-20B-20D-MC 120.0
GSM130F-2000W-20B-20D-MC-B
GSM130F-3000W-20B-20D-MC 130.0
GSM130F-3000W-20B-20D-MC-B
GSM130F-3000W-20B-30D-MC 3300
GSM130F-3000W-20B-30D-MC-B

Motor tanitma iglemi sirasinda H-01 parametresine veya servo programindan motor tanitma iglemi
yapilacaksa ilgili parametreye ait pencereden yukaridaki tabloda belirtilen motor tanimi (ID) giriniz.
2.Parametre degistiriimesi islem adimlari asagidaki gibidir;

a. Servo slrucu Uzerinde yer alan “MODE” tusuna basilarak istenilen meni parametresi grubuna
gecis saglanir. Sonra SET tusuna basilir ve bu grubun igine girilir.

Ornegin : MODE — E — E-0.2

b. ¥ A tuslari ile istenilen parametre bulunur ve SET tusu ile parametreye girilir. Tekrar SET tusuna
basilarak parametrenin flag yapmasi saglanir ve ¥ Atuslari ile istenilen deger ayarlandiktan sonra
SET tusuna ekranin sag alt tarafindaki nokta “.” yanincaya kadar (XXXX.) basil tutularak parametre
ayarlanir.

c. Parametrelerde yapilan degisiklerin hafizaya alinmasi igin ilgili mentniin “X-0.0” no’lu (Ornegin A-
0.0) parametresi “0001” yapilmalidir.

3.Yapilan ayarlarin dogrulugunu teyit etmek icin servo motor ve servo suriiciniin normal galisip
calismadigini kontrol etmek gerekir. Bu test islemi “JOG” modu kullanilarak yapilabilir. Bu modda
V A tuslarn ile sag ve sol yonde istenilen devirde motorun dénmesi saglanir.

JOG modu kullanimi islem adimlari asagidaki gibidir:

a. Motor tanitiminin yapildigindan emin olunuz.

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

c. “J” menl parametresine geliniz ve SET tusu ile “j” mendstne giriniz ve J-4.0 goriniz.

d. Ekranda J-4.0 gordigunizde ¥ tusu ile J-1.5'e ve ardindan da A tusu ile J-2.5’e geliniz.

e. Ekranda J-2.5 var iken SET tusuna basiniz ve ekrana “abcd” geldigini gériiniz.f. Ekranda “abcd”
var iken A tusuna basil tutuldugunda motor bir yéne, ¥ tusuna basili tutuldugunda diger yone
donecektir.



2.3.8 Siiriicii ve Motor Konfigiirasyonu a SV‘
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Servo Siiriici

GSS3-2RS: 1AC220V Girig, RS232+RS485
GSS3-2EC: 1AC220V Girig, RS232+EtherCAT

Servo Motor
GSM60F-0200W-20B-30D-KLY
GSM60F-0200W-20B-30D-KLY-B

GSM60F-0400W-20B-30D-KLY
GSM60F-0400W-20B-30D-KLY-B

GSM80F-0750W-20B-30D-KLY
GSM80F-0750W-20B-30D-KLY-B

Gli¢ Kablosu

GMK-05-KLY - 5 Metre
GMK-15-KLY - 15 Metre
Fren Kablosu
GMFK-05-KL - 5 Metre

Enkoder Kablosu

GEK-05-GU-KLY - 5 Metre
GEK-15-GU-KLY - 15 Metre

GSS3-3RS: 1AC220V Girig, RS232+RS485
GSS3-3EC: 1AC220V Girig, RS232+EtherCAT

GSM130F-1000W-20B-20D-MC
GSM130F-1000W-20B-20D-MC-B

GSM130F-1500W-20B-20D-MC
SM130F-1500W-20B-20D-MC-B

GSM130F-2000W-20B-20D-MC
GSM130F-2000W-20B-20D-MC-B

GSS3-4RS: 3AC380V Girig, RS232+RS485
GSS3-4EC 3AC380V Girig,RS232+EtherCAT

GSM130F-3000W-20B-20D-MC
GSM130F-3000W-20B-20D-MC-B

GSM130F-3000W-20B-30D-MC
GSM130F-3000W-20B-30D-MC-B

Frensiz Kablo
GMK-05-MC4 - 5 Metre
GMK-15-MC4 - 15 Metre
Frenli Kablo
GMK-05-MC4-B - 5 Metre
GMK-15-MC4-B - 15 Metre

GEK-05-GCO-MC - 5 Metre
GEK-15-GCO-MC - 15 Metre
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3. Temel igletim

3.1 Temel kullanim

Temel fonksiyonlar kontrol parametrelerinin baz tipik uygulamalar igin kolay ayarlanmasina olanak
saglar.

3.2 Temel kullanim adimlari

- Temel isletim en ¢ok ve genel kullanilan parametreleri icerir. Bu parametreleri kontrol ederek,
degistirdiklerinizi kaydettikten sonra cihazi kapatip aginiz. Temel parametreler ayarlandiktan sonra
makinayi ¢alistiriniz. Eger performans iyi durumda ise tune islemi yapmayiniz. Performans iyi degilse
tune iglemini yapabilirsiniz.
- Atalet hesaplanmasi (tune) At03 ile yapildiktan sonra Sirtcd, stiffness level (At01) degerini tune
sonucuna gore degistirecektir.
- Makinay! galistirdiktan sonra performans iyi degilse At01(stiffness) degerini degistirip performansi
iyilestirmeye calisabilirsiniz.
Tune iglem adimlan asagida yer almaktadir:
a. Kolay kullanim mendstnde yer alan “At03” Tune metodu parametresine girilir.
b. At03 parametresinin icerigine “1” degeri girisi yapilir.
c. Bu parametreye “1” yazildiginda cihaz tune iglemine baslar. Strtici motoru aktif yapar. Motor bir
slire motor salinim yapar.
d. Eger tune basarili ise, ekranda “1” yazar.
e. Eger basarisiz ise asagidaki nedenlerden biri gérindar.

0: Sdrtcud motoru herhangi bir sebepten dolayi aktif yapamiyor.

-1: Atalet hesaplanamiyor, ¢ok az hareket veya akim

-2: Hesaplanan atalet dederi skalanin diginda,

-3: Atalet orani 250 den blyUk, deger ylkler fakat tune basarisiz

-4: Atalet orani 500 den blyUk tune basarisiz
Not:

- Atalet hesabi makinede titremeye neden olabilir bu durumda cihazi kapatiniz

- Atalet hesabinda stirlici motor milini hareket ettireceginden yeterli hareket alani birakildigindan emin
olunuz

- Temel parametreler ayarlandiktan sonra, tune yapilmasi ve stiffness level ayarlanmasi tavsiye edilir.
- Temel ve Tune parametreleri, ayarlamalarin tus takimi ile kurgulanmistir. Eger kullanici PC yazilimi
ile parametreleri ayarlar veya motor modelini degistirirse, glivenlik nedeni ile Temel ve tune
parametreleri sadece BA0O, BAO1, At0O0 seklinde gézukecektir. Cihaz Uzerinden tekrar parametreler
ayarlanmak istendiginde BAO1 den motor modeli girilip onaylanmalidir.

Tune igleminin hatali sonlanmasinin nedenleri:
1. Hatali baglantilarin yapilmasi,

2. Motor modelinin yanhs segilmesi,

3. Mekanik dogrulugun koétu olmasi,

4. Mekanik frenlemenin olmasi,

5. Surtinmenin yliksek olmasindan dolayi hizlanma ve yavaslamanin dogru olamamasi,



3.3 Temel kullanim ve tune parametreleri ve agiklamalari
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* Asagida yer alan tablodaki parametre grubu yalnizca servo siriicii Gizerinden ulasilabilen kolay kullanim parametreleridir.

Ekran

Parametre

Aciklama

Fabrika
degeri

BAO1

Motor Tipi

Yeni surlcilerde cihaz 0000, 3030 veya FFFF degerleri ile agilir. Bunun
anlami motor ayarlanmamis demektir. Bu durumda BAO1 ile motor ID
girildikten sonra BAOO=1 yaparak kaydediniz.

* %2.3.6 Servo Siiriicii ve Servo Motor Konfigiirasyonu” basligi altinda
yer alan motor tanimlan tablosunda yer alan motor tanim(ID) degerini
giriniz.

404b

BAO2

Komut tipi

0: CW/CCW pulse train modu

1: P/D pulse yén modu

: A/B faz kontrol master / slave modu
: Analog hiz modu AIN1

: Analog hiz modu AIN2

: Haberlesme modu

: Pozisyon tablo modu

isletim Modu = -4
isletim Modu = -4
isletim Modu = -4
isletim Modu = -3
isletim Modu = -3

O©OoO~NOON

isletim Modu = 1

BAO3

Elektronik Disli
Carpan

BAO4

Elektronik Disli
Bdélen

BAO2 = 0-1-2 modlari icin gecerlidir.
9999 degerine kadar ekran decimal olarak gésterir. Bu degerden sonra Hex
olarak gosterecektir.

1000

1000

BAO5

Analog Hiz
Carpani

BAO2 = 6-7 modlari icin gecerlidir.

Analog giris ve motor hizi arasindaki iligki rpm/V. dir.

Ornegin 300 igin 1V 300rpm karsilik gelir bu durumda 10V geldiginde hiz
3000 rpm olacaktir.

300

BAO6

1.YUk tipi
2.Uygulama
3.Limit switch
4 Alarm ¢ikis
polarite

Sagdan sola, ekran dijit anlamlari
(1) YUk tipi

0: Yiksiiz

1: Konveyor

2: Vidali mil
(2) Uygulama

0: P2P

1: CNC

2: Master / slave mod
(3) Limit switch

0: Fabrika ayarina gore

1: Limit switchler iptal
(4) OUT5 gikisinin polaritesi

0: NC

1: NO

1001

BAO7

Homing Method

Home ile ilgili tim ayarlamalan PC yazilimi ile olur.

BAOO

Parametre Kayit

“1” Kontrol ve motor parametrelerini kaydeder.

“2” Kontrol ve motor parametrelerini kaydeder ve Servo suriclyl yeniden
baslatilir.

“3” Servo surucuyl yeniden baslatir.

“10” Kontrol parametrelerini fabrika degerlerine déndurdr.

At01

Stiffness

0 ile 31 arasinda degisen deger alabilen bu parametre, hiz déngu kazanci,
band genisligi ve pozisyon déngu kazancini ayarlar.

Bu degerin yuksek giriimesi genel kazanci artiracaktir, fakat degerin ¢cok
yuksek girilmesi motorun diizgiin ¢galismamasina neden olacaktir.

Bu parametre agildiktan sonra yukari asagi tuslari ile deder degistirildiginde
yeni deger direk devreye girecektir.

Konveyor: 10
Vidal Mil: 13

At02

Atalet Orani

Birim “0.1” dir.

Ornegin buradaki deger 30 ise atlet orani 3 demektir.

Tune iglemi ile deder otomatik hesaplanir (At03).

Bu parametreye girildikten sonra yukar asagi tuslari ile deger
degistirildiginde yeni degder direk devreye girecektir.

Konveyor: 50
Vidal Mil: 30

At03

Tune Metodu

Bu parametreye “1” yazildiginda cihaz tune islemine baslar. Siriici motoru
aktif yapar. Motor bir stire motor salinim yapar.

Eger tune basaril ise, ekranda “1” yazar.

Eger basarisiz ise asagidaki nedenlerden biri gorinr.

0: Surltclt motoru herhangi bir sebepten dolayi aktif yapamiyor.

-1: Atalet hesaplanamiyor, cok az hareket veya akim

-2: Hesaplanan atalet degeri skalanin diginda,

-3: Atalet orani 250 den buyik, deger yukler fakat tune basarisiz

-4: Atalet orani 500 den bliyiik tune basarisiz
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Ekran Parametre Aciklama Fab,”kfi
degeri
At04 Giivenli Mesafe Atalet 6lgim mesafesi (birim: 0.01 rev), Ornegin 22 set edildiginde bunun 29

anlami 0,22 motor turudur. Maksimum 0.4 tir.

“1” Kontrol ve motor parametrelerini kaydeder

“2” Kontrol ve motor parametrelerini kaydeder ve servo yu yeniden
baslatir.

“3” Servo slrlclyi yeniden baglatir

At00 Parametre kayit | “10” Kontrol parametrelerini fabrika degerlerine déndurir. Motor tipi -
degistirildiginde motor ve kontrol parametreleri kaydedilip cihaz tekrar
baslatiimalidir.

Parametreleri degisikligi yapildidinda, sirlcliyu tekrar yeniden baglatmayi
unutmayiniz.

*BA02 parametresi, servo slrtcunidn kolay kullanim icin ayriimig olan digital giris konfigtrasyonun
yapildigi parametredir. Bu parametrede yapilan secim ile “DIN” konfiglirasyonu servo suricu
tarafindan otomatik olarak yapilacaktir. igletim modu segimi c-16 parametresi ile yapilan segime
baghdir.

Ornegin ¢c-16 parametresi “3” Analog hiz modu segili ise, dnceden BA-02 parametresi “1” segili olmasi
ile galisma modu degismez.

Fakat BA-02 parametresi sonradan farkli bir se¢im yapilmasi ile érnedin BA-02=1 yapildiginda,

c-16= -4 (P/D pulse yén modu) degeri goruldr.

Otomatik tine algoritmasi sertlik degerine gore asagidaki kontrol déngusu ve bant genisligi ayarlarini
kullanir.

Kararlihk Oran Tablosu

Stiffiness  Kpp/[0.01Hz] = Kvp/[0.01Hz] OUT::]ﬁ"er Stiffness  Kpp/[0.01Hz]  Kvp/[0.01Hz] OUt?::]ﬁ'ter
0 70 25 18 16 1945 700 464
1 98 35 24 17 2223 800 568
2 139 50 35 18 2500 900 568
3 195 70 49 19 2778 1000 733
4 264 95 66 20 3334 1200 733
5 334 120 83 21 3889 1400 1032
6 389 140 100 22 4723 1700 1032
7 473 170 118 23 5556 2000 1765
8 556 200 146 24 6389 2300 1765
9 639 230 164 25 7500 2700 1765
10 750 270 189 26 8612 3100 1765
11 889 320 222 27 9445 3400 «
12 1056 380 268 28 10278 3700 =
13 1250 450 340 29 11112 4000 =
14 1500 540 360 30 12500 4500 «
15 1667 600 392 31 13889 5000 «




BAO02 Parametresine gore |/O fabrika ayar degerleri
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Puls . Hiz modunda Analog girig
Posizyon
tablosu
Cw/CCW P/D A/B Kanal 1 Kanal 2
BAO2 0 1 2 9 6 7
DIN1 Homing Yap Homing Yap Homing Yap | Homing Yap Homing Yap Homing Yap
DIN2 Hata Reset Hata Reset Hata Reset Hata Reset Hata Reset Hata Reset
DIN3 Servo Aktif Servo Aktif Servo Aktif Servo Aktif Servo Aktif Servo Aktif
. isletim modu | isletim modu | isletim modu PosTable isletim modu isletim modu
segimi segimi secimi 1dx0 secimi segimi
PosTable
DIN5 ldx
PosTable
DING Baglat
. . . . Home . . . . . .
DIN7 Home Sinyali Home Sinyali Sinyal Home Sinyali Home Sinyali Home Sinyali
OuUT1 Hazir Hazir Hazir Hazir Hazir Hazir
ouT2 Motor Fren Motor Fren Motor Fren Motor Fren Motor Fren Motor Fren
OuT3 Pos ulasti Pos ulasti Pos ulasti Pos ulasti Hiza Ulasti Hiza Ulasti
ouT4 Sifir Hiz Sifir Hiz Sifir Hiz POZISPG Sifir Hiz Sifir Hiz
OuUT5 Hata Hata Hata Hata Hata Hata




3.4 Servo Siiriiclii Parametre Listesi

“E” Menu Parametreleri
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Fabrika
Ekran Parametre Aciklama L
Degeri
0.004 (-4) : P/D pulse yén modu ve gift darbe modlari CW/CCW)
0.003 (-3) : Anlk Hiz Modu
E-00 Operasyon Modu 0001 (1) : Pozisyon Kontrol Modu -4
0003 (3) : Hizlanma / Yavaglama ile Hiz modu
0004 (4) : Tork Modu
000.0 : Motor serbest
E-01 Control_Word_Easy 000.1 : Motor kiliti 0
E-02 Jog_RPM Jog modu hiz referans girisi /
E-03 CMD_q Tork Modunda c¢-30 adresi “0” iken tork referans girisi 0
E-04 Vc_Loop_BW Hiz ¢cevrim bant genigligi Hz cinsinden ayarlanir. /
Pozisyon ¢evirimi bant genigligi Hz cinsinden ayarlanir.
E-05 Pc_Loop_BW Not: Bu parametreyi ayarladiktan sonra A-00 parametresinden /
kaydediniz.
Eger degisken “11” ayarlanmig ise Auto-tuning esnasinda tim
) . girig sinyalleri ihmal edilir. Auto-tuning iglemi sonrasinda
E-06 Tuning_Start degisken otomatik olarak “0” degerine geri doner.Auto-tunung /
islemini sonlandirmak igin degiskeni baska degerlere ayarlayiniz.
Encoder_Data_Reset Gergek pozisyon degeri resetleme parametresi
E-07 Py N M . o . /
10" degeri girisi yapildiginda pozisyon degeri resetlenir.
“G” Meni Parametreleri (Servo suriici ekrani, gosterge segimi parametre grubu)
Fabrika
Ekran Parametre Aciklama L. Skala R/W
Degeri
G-00 Yazilim Versiyonu ! ! R
G-02 Motor_Iit_Oran (l\)/nl'(e)\trﬁr icin anlk iit ve maksimum max iit 0 0-100% R
G-04 Siriici_IIt_Orani cS)ruar:‘chu icin anhk iit ve maksimum max iit 0 0-100% R
G-06 Chop_Gl¢_Orani Anlik gu¢ ve chopper gug¢ orani 0 0-100% R
G-08 Suric Isi Birim: “°C”, / / R
G-09 DCBUS gerilimi Birim: “V”, / / R
Fiziksel giris durumlari
Bit 0: Din 1
G-11 Dijital Girig Durumlari Bit 1: Din 2 / / R
Bit 2: Din 3
Bit 0: Dout 1
Bit 1: Dout 2
G-12 Dijital Cikis Durumlari Bit 2 Dout 3 / / R
G-13 AN_V1 Analog sinyal 1 gerilim, birim 0.01V / / R
G-14 AN_V2 Analog sinyal 2 gerilim, birim 0.01V / / R
G-15 Hata durumu Hata tablosu 1 0 0-65535 R
G-16 Hata durumu2 Hata tablosu 2 0 0-65535 R
G-17 Durum word ! / R
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Fabrika
Ekran Parametre Aciklama L Skala R/W
Degeri
G-18 Buffer daki isletim modu 0 / R
- -2731-
G-19 Gergek Pozisyon 0 2731-1 R
G-20 Pozi Hat Takip hat 0 2731 R
ozisyon Hatasi akip hatasi 2A31-1
S . - -2/\31-
G-21 Gear_Master Elektronik digli 6ncesi gelen pulse degeri 0 2n31-1 R
B Elektronik disli sonrasi giden pulse -2"31-
G-22 Gear_Slave degeri 0 2731-1 R
G-25 Gergek Hiz degeri RPM 0 0-5000 R
G-26 Gergek hiz degeri RPM2 | Birim: 0.01rpm 0 -10-10 R
-2048-
G-28 CMD_q_Buff q akimi buffer komutu 0 2047 R
G-29 I_g_Arms Gergek akim, birim 0.1Arms 0 / R
Enkoder hata durumu
) Bit 0: Pil Uyarisi .
G-48 Hata_word Bit 1: Karigik Hata 0 0-7 R
Bit 2: Enkoder Mesglil
G-49 Gergerli index no Pozisyon tablosunda gegerli index 0 0-31 R
numarasi
“A” Menu Parametreleri (Kontrol gevrimi parametrelerinin ayarlanmasi)
. Fabrika
Ekran Modbus Adresi Parametre Aciklama . Skala R/W
Degeri
Kayit veya Fabrika degerlerine
A-00 0x2910 Parametre Kayit dondirme 0 0-255 RW
1:Parametre Kayit
10:Fabrika ayarlarina dondirme
A-01 0XA010 Kvp Hiz Kazanci bant genisligi / 1700 | RW
birim: Hz.
A-02 0xA050 Kvi Hiz déngi kazanci / 0- 65535 | RW
Notch filter Frekansi
A-03 0xA090 Notch_N BW=Notch_N*10+100[HZ] 45 0-127 RW
A-04 OXAOAO0 Notch_On Notch filter aktif 0 0-1 RW
) Hiz geri dénus filtre band genisligi .
A-05 OXAOBO Hiz_Fb_N BW=Speed Fb. N*20+100[Hz] 25 0-45 RW
Fabrika Degeri: 0, Low pass filter
0: 2" order FB LPF
1: No FB LPF
2: Observer FB
A-06 OxA0CO Hiz Modu 4: 1st order FB LPF 1 0-255 RW
10: 2nd LPF+SPD_CMD FT
11: SPD_CMD FT
12: SPD_CMD FT+Observer
14: 1st LPF+Observer
A-07 O0xA110 Kpp Pozisyon kazanci. Birim:0.01Hz 1000 0-32767 RW
A-08 OXAOFO K_Hiz_FF%o lleri yon hiz kazanci 0 0-1500 | RW
Birim: 0.1%
A-09 0XA100 K_Acc_FF%o lleri yon pozisyon dongii ivmelenmesi, 0 0-1500 | RW
birim: 0.1%
A-10 0x2960 Profile_Acce_16 Hizlanma ivmelenme ayaridir. 100
A-11 0x2970 Profile_Dece_16 Yavaslama ivmelenme ayaridir. 100
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Fabrika
Ekran Modbus Adresi Parametre Aciklama L Skala R/W
Degeri
A-12 0x5810 Kcp Kp Akim déngi / 1-32767 RW
A-13 0x5820 Kci Ki Akim dongii / 0-1000 RW
A-14 0x3D00 CMD_g_Max_Arms Maksimum akim komutu birim: / 0-32767 | RW
0.1Arms
A-15 0x5830 Hiz_Limit_Carpan Tork modunda maksimum hiz limit 10 0-1000 | RW
garpani
YOn degisimi
A-16 0xA180 Siriict_Yoéni 0: Saat yéniniin tersine don. 0 0-1 RW
1: Saat yoniinde don.
A-17 0x63E0 K_Load Yik parametrelerini gosterir. 4269
A-18 0x63B0 Kd_Virtual Gozlenen kd'yi gosterir. 1000
A-19 0x63C0 Kp_Virtual Gozlenen kp'yi gosterir. 1000
A-20 0x63D0 Ki_Virtual Gozlenen ki'yi gosterir. 0
Bu verinin diizgiin bir sekilde artasi
ayar hatalarini azaltir. Ancak
makinadaki titresim artar. Bu veri
A-21 0x6400 Sine_Amplitude m__akma?m g_erg:ek_g:allsma gartlarina 64
goredogdru bir sekilde ayarlanmalidir.
Eger veri kiiglk ayarlanmis ise Auto-
tuning hatasi daha buyuk hataya
sebep verebilir.
Verinin azaltiimasi ile Auto-tuning
A-22 0x6410 Tuning_Scale suresi kisalir. Ancak, sonug kararsiz 128
olabilir.
A-23 0x6420 Tuning_Filter Auto-tuning esnasinda fitre 64
parametrelerini gosterir.
A-24 0xA190 Mks._Hiz_RPM Maksimum motor hizi birim: rpm 5000 0-15000 | RW
A-25 0x29E0 Maks._Takip_Hatasi_16 | 100* Maks._Takip_Hatasi_16 5242 1- 32767 RW
A-26 OxA150 Posizyon filtre Ortalama filtre 1 1-255 RW
Dijital ¢ikis: Sifir Hiz, bu degerin
A-27 - Sifir_Hiz_Pencere altinda aktif olur 0 0-65535 | RW

Birim: inc/ms




“C” Menl Parametreleri (Giris-Cikis ve isletim parametrelerinin ayarlanmasi)
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Ekran

Modbus Adresi

Parametre

Aciklama

Fabrika
Degeri

Skala

R/W

c-00

0x2910

Parametre Kayit

Kayit veya Fabrika degerlerine
dondirme

1:Parametre Kayit

10:Fabrika ayarlarina déndirme

0-255

RW

Dinl_Fonksiyon

c-02

Din2_Fonksiyon

c-03

Din3_Fonksiyon

c-04

Din4_Fonksiyon

c-05

Din5_Fonksiyon

c-06

Din6_Fonksiyon

c-07

Din7_Fonksiyon

: Surticu aktif

: Hata Reset

: Isletim modu segimi
: Kvi Off

2 P limit+

1P limit-

: Homing Sinyal

1 YOn degisimi

: Din Vel Index0
10:Din Vel Index1
11:DinPos Index0
12:DinPos Index1
13: Hizh durma

14: Home git

15: Dahili poz. git komutu
16: Din Vel Index2
17: DinPos Index2
18: Sayici Reset

19: Multifunction0
20: Multifunctionl
21: Multifunction2
22: Kazang 0

23: Kazang 1

24: Maksimum Akim Switch
25: Motor hata

26: Pre Enable

27: Hizh yakala1

28: Hizl yakala2

29: PosTable Cond0
30: PosTable Cond1
31: PosTable baslat
32: PosTable 1dx0
33: PosTable ldx1
34: PosTable ldx2
35: PosTable iptal

OCO~NOOUDWN=

14

0-65535

RW

0-65535

RW

0-65535

RW

0-65535

RW

0-65535

RW

0-65535

RW

0-65535

RW

c-08

0x29D0

Dio_Polarity

1/0 polaritesi ayarlanir.

c-09

0x2980

Dio_Simulate

Girig sinyalleri simule edilir.

c-10

0x0700

Eneriji ile surlcu aktif

. Aktif degil
. Aktif

0-255

RW

c-11

Doutl_Fonksiyon

c-12

Dout2_Fonksiyon

c-13

Dout3_Fonksiyon

c-14

Dout4_Fonksiyon

c-15

Dout5_Fonksiyon

:Hazir

Hata

: Pos ulasti

: Sifir Hiz

: Motor Fren

: Hiza ulasti

: Enc Index

:Hiz limiti

- Surlcu Aktif
10: Pozisyon limit
11: Home bulundu
12:Akim Limiti

17: Enc uyari

18: PosTable Aktif

CONOUDWN 2RO

0-65535

RW

0-65535

RW

0-65535

RW

0-65535

RW

0-65535

RW

c-16

OxA4EQ

Din_Mod 0

isletim mod 1

-128-
127

RW

c-17

OxA4F0

Din_Mod 1

isletim mod 2

-128-
127

RW

c-18

Sabit_Hiz0_RPM

Birim: rpm

-32768-
32767

RW

c-19

Sabit_Hiz 1_RPM

Birim: rpm

-32768-
32767

RW
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Fabrika

Ekran Modbus Adresi Parametre Aciklama - Skala R/W
Degeri
. _— -32768-
c-20 - Sabit_Hiz 2_RPM Birim: rpm 0 32767 RW
. I -32768-
c-21 - Sabit_Hiz 3_RPM Birim: rpm 0 39767 RW
c-22 0xA300 Analogl_Filter Analog giris 1 filtre 5 1-127 RW
T I -1000-
c-23 0xA310 Analog1_6lubdlge_V Birim: 0.01V 0 1000 RW
I -1000-
c-24 0xA320 Analogl_Offset_V Birim: 0.01V 0 1000 RW
c-25 0xA330 Analog2_Filter Analog giris 2 filtre 5 1-127 RW
R A -1000-
c-26 0xA340 Analog2_6lubdlge_V Birim: 0.01V 0 1000 RW
I -1000-
c-27 0xA350 Analog2_Offset_V Birim: 0.01V 0 1000 RW
isletim modu 3 ve -3 igin gegerlidir
0: Pasif,
c-28 0XA360 Analog_Hiz_Kaynak Sclﬁzl,irHedef hiz parametresi ile kontrol 0 0-255 RW
1: AIN1
2: AIN2
- -32768-
c-29 0xA390 Analog_Hiz_Carpan Birim: rpm/V / 32767 RW
isletim modu 4 igin gegerlidir.
c-30 0xA370 Analog_Tork_Kaynak 2 ﬁn\?llog tok kontrol pasif, 0 0-255 RW
2: AIN2
c-31 0xA3A0 Gerilim_Tork_Carpan | Birim: mNM/V / gg;g? RW
Maksimum tork kaynak secimi
c-32 0XA380 Analog_MakT Kaynak cl)f /f.ﬁsl'f 0 0255 | RW
2: AIN2
. I -32768-
c-33 0xA3B0 Gerilim_MakT_Carpan | Birim: mNM/V / 32767 RW
Elektronik digli -32768-
c-34 0xA200 Gapran_0 1000 32767 RW
c-35 0xA280 Elektronik disli 1000 | 1-32767 | RW
Bolen_0
Pulse mod kontrolu
c-36 0x1930 PD_CW 0:CW /CCW 1 / RW
1: Pulse-Yo6n
2: Artimsal Enkoder
c-37 0x1960 PD_Filtre Pulse giris filtre 3 0-255 RW
c-38 0x1980 Maks.Giris Frekansi Birim: pulse/ms 600 0-3000 RW
c-39 0x1990 Hedef ulasma zaman | g;;. g 10 0-32767 | RW
penceresi
Hangi dahili konumun ayarlanacagi
secilir. 0-7 arasinda ayarlanir.
Din_Pos0 Din_Pos6
c-40 - Din_Position_Select_L D!n_Posl Din_Pos7 0
Din_Pos2
Din_Pos3
Din_Pos4
Din_Pos5
c-41 - Din_Position_M c-42 parametresine bakiniz. 0
Din_Position_Select_L de ayarlanan
. - dahili konumdur.
c-42 Din_Position_N Din_Pos=Din_Position_M*10000+Din_ 0
Position N
c-43 OXA500 Din_Controlword Dijital giris kontrol degigkeni OX2F 0-65535 | RW
Aktif ve pasif yapmak
; . -32768-
c-44 Sabit_ Hiz4_RPM Birim: rpm 0 32767 RW
c-45 - Sabit_Hiz 5_RPM Birim: rpm 0 -32768- 1 pwy

32767
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. Fabrika
Ekran Modbus Adresi Parametre Aciklama L Skala R/W
Degeri
. A -32768-
c-46 - Sabit_Hiz 6_RPM Birim: rpm 0 39767 RW
. A -32768-
c-47 - Sabit_Hiz 7_RPM Birim: rpm 0 32767 RW
R
c-48 - Enc_COMM_State Enkoder kontrol 0 0-65535
For 50% duty cycle signal:
0: 125ns
1: 156ns
2:250ns
c-49 - CPLD_Filter 3:313ns 4 0-7 RW
4:1ms
5:1.5ms
6: 2ms
7:4ms
c-50 - Enc_ALM Nikon enkoder hata gdstergesi 0 0-65535 R
1: Hata temizle
c-51 - Enkoder _data _reset 2: Tim durumu oku 0 0-255 RW
) Jog hiz degeri -32767-
c-52 Jog_RPM Birim: RPM, kaydedilemez 30 0768 | "W
Dijital giris polariteleri
0: Normalde Kapali
1: Normalde Acik
c-53 0X0810 Din_Polarite Bit 0: Din1 65535 0-65535 RW
Bit 1: Din2
Bit 2: Din3
Dijital ¢ikis polariteleri
0: Normalde Kapali
1: Normalde Acik
c-54 0X08D0 Dout_Polarite Bit 0: Doutl 65535 0-65535 RW
Bit 1: Dout2
Bit 2: Dout3
“H” MenU Parametreleri (Servo motor parametrelerinin ayarlanmasi)
Modbus Fabrika
Ekran ) Parametre Aciklama L. Skala R/W
Adresi Degeri
H-00 0x2930 Motor parametre kayit 1: Motor ayar parametrelerini 0 0-255 RW
hafizaya alir.
H-01 0x7010 Motor_Num Motor tipi segimi yapilir. 0 0-65535 RW
Enkoder tipleri
Bit0: UVW kablo kontrol
e e Bit1: Nikon cok tur
H-02 0x7020 Geri_donus_tipi Bit2: Nikon tek tur / 0-255 R
Bit4: ABZ kablo kontrol
Bit5: kablo koruma
H-03 0x7050 Motor_Kutup Motor kutup giftlerinin sayisi [2p] / 0-255 R
H-04 0x7060 Commu_Mod Haberlesme modu / 0-255 R
H-05 0x7070 Commu_Curr Haberlesme akimi / 20482047 | R
birim: dec
Haberlesme akimi
H-06 0x7080 Commu_Delay o / 0-32767 R
birim: ms
12t motor kourma akimi
H-07 0x7090 Motor_IIt_|I bifim: 0.0707 Arms / 1-1500 R
2
H-08 0X70A0 Motor_IIt_Filter F*t motor koruma zaman garpani 100 2-32767
birim : 0.256 s
Maksimum akim R
H-09 0x70B0 Imax_Motor / 0-32767

birim: 0.0707 Arms
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Modbus

Fabrika

Ekran ) Parametre Aciklama L Skala R/W
Adresi Degeri
H-10 0Xx70C0 L_Motor Motor indktans / 1-32767 R
- birim: 0.1mH
H-11 0X70D0 R_Motor Motor rezistans / 0-32767 R
- birim: 0.1ohm
EMF faktor
H-12 0x70EO Ke_Motor birim: 0.1Vp/krpm / 0-32767 R
Tork sabiti
H-13 0x70F0 Kt_Motor birim: 0.01NM/Arms / 1-32767 R
Rotor Ataleti
H-14 0x7100 Jr_Motor birim: 0.01 kgcm? / 2-32767 R
. R Kugultilen frenlerin gevrim siresini
H-15 0x7110 Fren Cevrim Siresi gésterir. 0-2500[0....100%] /
H-16 0x7120 Brake_Delay Fren gegikme stresi 150 0-32767 R
birim: ms
H-17 0x7130 Motor Donis YonU Motorun donis yonuna gosterir.
M M li_Kull
H-18 0x7160 d:mr— odeli_Kullamm 1 o o i motor / 0-65535 R
Geribesleme_Co6zUnirli | Posizyon kazancinda 65536/tur A
H-21 Ox7170 gu seklindedir. Hiz modunda 20 bittir. / 1-2781-1 R
H-22 0x7180 GeriBesleme_peryodu / 0-2731-1 R
H-23 - Motor_BW MOt.or.?!(lm control dongu band / 500-2500 R
genisligi
Bit 0: Motor fren
H-24 - Ek_cihaz Bit 0 = 0: Frensiz 0 0-65535 RW
Bit 0 = 1: Frenli
H-25 i Kazang_carpani Gergek akima baglh, akim déngu 16 16-127 R
kazang ¢arpani
“S” Menu Parametreleri (Servo suriicl parametrelerinin ayarlanmasi)
Modbus Fabrika
Ekran . Parametre Aciklama L. Skala R/W
Adresi Degeri
Kayit veya Fabrika degerlerine
déndi
S-00 0x2910 Parametre Kayit onaurme 0 0-255 RW
1:Parametre Kayit
10:Fabrika ayarlarina déndirme
Servo sUrilcu istasyon numarasi
s01 0X0600 Cihaz ID Not: Bu pgrametreyl degistirmek icin S- 1 0-255 RW
00 adresi ile hafizaya alinmali ve servo
surtict Restart edilmelidir.
RS232 portunun Baud Rate ayarinin
yapilmasi
Ayar degeri Gergek deger
540 19200
S-02 0x2400 RS232_Baudrate 270 38400 270 0-65535 RW
90 115200
Not: Bu parametreyi degistirmek i¢in S-
00 adresi ile hafizaya alinmali ve servo
surtict Restart edilmelir.
Ayar degeri Gergek deger
540 19200
S-03 0x2500 U2BRG 270 38400 270 0-65535 RW
90 115200
Hemen deveye girer, kaydedilemez
S-04 0x6010 Chop_Resistor Fren direnci degeri 0 0-32767 | RW
Birim: ohm
S-05 0X6020 Chop_Power Rated | |'en direnci gug degeri 0 0-32767 | RW

Birim: W
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Ekran

Modbus
Adresi

Parametre

Aciklama

Fabrika
Degeri

Skala

R/W

S-06

0x6030

Chop_Filter

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

60

1-32767

RW

S-07

ADC_Shift_U

U faz kaymasinin veri konfigirasyonunu
gOsterir. Not: Fabrika ayari

S-08

ADC_Shift V

V faz kaymasinin veri konfiglirasyonunu
gOsterir. Not: Fabrika ayari

S-09

Voltage_200

DC Bus gerilimi 200V iken ADC orijinal
verisidir. Not: Fabrika ayar

S-10

Voltage_360

DC Bus gerilimi 360V iken ADC orijinal
verisidir. Not: Fabrika ayar

S-11

0x5860

Comm_Shift_UVW

Motorun tahrik noktasini gosterir. Not:
Fabrika ayari

S-12

0x1C00

Error_Mask

Hata maskesini gosterir. Not: Fabrika
ayari

S-13

0x6050

Relay_Time

Kapasitor kisa devresinin role isletim
sUresini gosterir. Birim: msn Not: Fabrika
ayari

S-14

0x2940

Key_Address_F001

Numerik ekran verisi ayarlanir.

S-15

RS232_Dongu_aktif

RS232 haberlesme kontrol
0:1tol
1:1toN

0-255

RW

S-18

0x2600

RS485_ Baudrate

RS485 Baudrate Ayarlari
Ayar degeri Gergek deger

1080 9600

540 19200

270 38400

90 115200
Parametrede degisiklik yapildiktan sonra
ilgili kisimdan kaydedilir ve surlcu
yeniden baslatilir.

S-19

RS485 Protokoll

RS485 iletisim protokolli segimi
0: Modbus




. Dijital Cikis Port Baglanti Diyagramlari
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PNP Baglanti Diyagrami (Yalnizca OUT1,0UT2 bu baglanti tipini destekler)

Servo Suruct

AIIT1.

QUT1T+ .

EQ—W a
5

s Zamge

. |
ouT2+ )—
ouTa-

+24V
da

PLC Digital Girisler

NPN Baglanti Diyagrami (OUT1-OUT5 bdtin ¢ikiglar bu baglanti tipini destekler)

ouT2+ : '

AT\
OuUT1+ ;
;s Zomuge TG
5
Fs Zamge

Servo Surucu

OouT2-

+24V

-

PLC Digital Girisler




5. Calisma Modlari
5.1. Pozisyon/Pulse Modu (Operasyon Modu “-4”)

GSS3 SERISI
SERVO SURUCU

<
(%]
(o]

g

KONTROL CiHAZI

PUL+/CW+
R,

PUL-/CW-

DIR+/CCW+
R
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PUL+/CW+
0]

PUL-/CW-

g DIR+/CCW+

DIR-/JCCW-

{

II}—)\’ .||}—71\- —

KONTROL CiHAZI

DIR/CCW-

GSS3 SERISI
SERVO SURUCU

o P

NPN BAGLANTI

Pozisyon/Pulse Modu Parametre Ayarlama Adimlar

1. Adim: DIN digital giriglerini ayarlayiniz.
C-03=Dijital giris 3, surlcl aktif igin “1” degerini giriniz.

PNP BAGLANTI

C-04=Dijital giris 4, isletim modu sec¢imi i¢in “3” deg@erini giriniz.
Not: Eger surici enerijisi ile birlikte motor milinin kilitlenip servonun aktif olmasi istenirse, DIN3(C-03)
surucu aktif girisi “0” ayarlanir, ardindan c-00=1 (Degisiklik yapilan parametrenin kaydedilmesi igin)
yapildiktan sonra, strlcinln enerjisi kesilip, ardindan tekrar enerjilendirildiginde istenilen ayar

gerceklestiriimis olur.
2. Adim: isletim modunu ayarlayiniz.

c-16 parametresini 0.004(-4) P/D Pulse yon moduna ayarlayiniz.

3. Adim: Puls tipini belirleyiniz.

c-36 parametresi ile Pulse tipini segebilirsiniz. Se¢gim sirasinda asagida yer alan tablodan

faydalanabilirsiniz.

Ekran Modbus Adresi | Parametre Aciklama l?:gr:;? Skala R/W
Pulse mod kontroll
c-36 0x1930 PD_CW 0:CW /CCW 1 / RW
1: Pulse-Yo6n
2: Artimsal Enkoder

4. Adim: Elektronik digli oranini ayarlayiniz.

Elektronik digli ayari icin ¢arpan c-34 (Elektronik digli carpan) ve bolen ¢-35 (Elektronik disli bolen)

degerlerini ayarlayiniz.
Not:
1. Elektronik disli = Elektronik disli carpan / Elektronik digli bolen

2. Eger birden cok elektronik disli ihtiyaci varsa 6ncelikle istenilen disli adedine goére dijital girislerine
“Multifunction0”,” Multifunction1”, “Multifunction2” secimini atayiniz. GMTCNT servo PC yazilimi
Uzerinden elektronik disli oranlarini giriniz. Asagida yer alan tabloda dijital girislere gore disli segimi

gOsterilmistir.
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Multifunction2 | Multifunctionl | MultifunctionO
Elektronik Carpan 0

. 0 0 Elektronik Digli 0 Elektronik Bélen 0

. ) ) Elektonik Diti 1| £ o6 o oo
. X 0 Elekironik Disti2 | 2k O TP
: X A Elekionik Disti 3 | £ oy
: ; 0 Elekionik Disti4 | £ o
: ; ) Elektronik Disti 5 | £ O s
: X 0 Elekironik DisiS | o e
: : X Etoktronik Disl 7 Elektronik Garpan 7

Elektronik Bolen 7
Pozisyon/Pulse Modu Galigma Ornek Ayarlar

Ornek galigma igin senaryo ve ayarlar asagidaki gibidir:

1. Pulse Modu (P/D Puls Yon Modu) ¢alisma segili.

2. Elektronik Digli Orani “2/1”

Ornek uygulama ayarlari agagidaki gibi yapilir.

Ekran | Parametre Aciklama Parametre Ayari

c-03 | Din3_Fonksiyon Dijital Giris 3 S1agz|a;/r§alrrlay|n|z. Sdrucu aktif sinyali dijital girig ile

c-04 | Dind_Fonksiyon Dijital Giris 4 “-4” ayarlayiniz. Isletim modu secimi yapilir.

c-16 | Din_Mode0 Isletim mod_u secimi 0.004 (-4) pozisyon-P/D Pulse Modu
parametresi

i Elektronik digli Elektronik digli gcarpan p pogs
c-34 Capran. 0 degeri 0 8192 degerini ayarlayiniz.
Elektronik digli Elektronik digli bélen CAOEN AaX o

c-35 Bélen 0 degeri_0 625" degerini ayarlayiniz.
Pulse mod kontroll

¢-36 | PD_CW 0 CW/ CCEW 1” degerini ayarlayiniz. Fabrika degeri Pulse-Yon
1: Pulse-Yon ayarlidir.
2: Artimsal Enkoder

c-00 | Parametre Kayit Ayarlari kaydetme “1” ayarlanirsa degerlerin kaydedilmesi saglanir.
parametresi

Yukarida yer alan ayarlar yapilip, elektriksel baglantilar tamamlandiktan sonra:

1. Slrucu aktif sinyali girisine (Din3) sinyal veriniz.

2. PLC veya Puls Ureten cihazinizdan servo sirucuye puls veriniz.
3. Servo motor her 5000 puls de 2:1 ¢evrim orani oldugundan dolayi 1 tam tur donecektir.

Not: Servo slrtici 65536 puls,1 tam tur karsihgidir.




5.2. Analog-Hiz Modu (Operasyon Modu “-3” veya “3”)

pialiiuls!

27
AINT+ ” ami- || amze AINZ ” M
[____E_G____E_E____E_d____zﬁ__
: | oUTS || 45V | GND | ENCO_Z
J
'I ouT1 + ” OUTI I DUTZ+ ] ouT2 ” -
__1___ 3 ___ 5 ____ Y '
| COMI || DIN | DINZ Lmr"
2 4 &

Servo surlcu Analog giris kanallari hiz ve tork kontrolu igin kullanilabilir. Girig araligi:

Servo Surlcude iki adet hiz modu bulunmaktadir:

1. Analog Hiz Modu (3) —

2. Hedef Hiz Modu (-3) — Anlik Hiz Modu

Hizlanma yavaslama ile Hiz Modu

Analog-Hiz Modu Parametre Ayarlama Adimlari
1. Adim: DIN digital giriglerini ayarlayiniz.
C-03=Dijital giris 3, surtcu aktif icin “1” degerini giriniz.

C-04=Dijital girig 4, isletim modu secimi icin “3” degerini giriniz.
Not: Eger sirlci enerijisi ile birlikte motor milinin kilitlenip servonun aktif olmasi istenirse, DIN3(C-03)
surlcu aktif girisi “0” ayarlanir, ardindan c-00=1 (Degisiklik yapilan parametrenin kaydedilmesi igin)
yapildiktan sonra, strlcinin enerjisi kesilip, ardindan tekrar enerjilendirildiginde istenilen ayar

gercgeklestirilimis olur.

2. Adim: isletim modunu ayarlayiniz.
c-16 parametresi, hiz modu i¢in 0.003(-3) veya 0003(3) ayarlanmalidir.

3. Adim: Analog giris kanali se¢imini yapiniz.
c-28 parametresinden analog hiz referansi icin kullanilacak analog giris kanalinin segimi yapilir.

Ayni anda tork limitlemesi yapilmak istenirse, AIN2 girisi bu amacla kullanilacaksa c-32(Maksimum
tork kaynagi secimi) parametresini “2” set ediniz.
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-10vV ~ +10V’dur.

Ekran Modbus Adresi

Parametre

Aciklama

Fabrika
Degeri

Skala R/W

c-28 O0xA360

Analog_Hiz_Kaynak

isletim modu 3 ve -3
icin gecerlidir

0: Pasif,

Hiz, Hedef hiz
parametresi ile kontrol
edilir.

1: AIN1

2: AIN2

0-255 RW

c-32 O0xA380

Analog_MakT_Kaynak

Maksimum tork kaynak
secimi

0: Pasif

1: AIN1

2: AIN2

0-255 RW




Analog-Hiz Modu Galisma Ornek Ayarlar
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Ekran Parametre Aciklama Parametre Ayari
. . - “1” ayarlayiniz. Suricu aktif
c-03 Din3_Fonksiyon Dijital Giris 3 sinyali dijital giris ile saglanir.
. . L “3” ayarlayiniz. Isletim modu
c-04 Din4_Fonksiyon Dijital Giris 4 segimi yapilir.
c-16 Din_Mode0 isletim modu segimi parametresi 2&?2?2(-3) Hiz modu igin set
Analog Hiz Kaynagi Segimi
0: Pasif “1” degerini ayarlayiniz.
c-28 Analog_Hiz_Kaynak 1: AIN1 (Analog kanal 1) AIN1 (Analog Kanal 1)
2: AIN2 (Analog kanal 2)
- . 10V da 3000rpm elde edilmesi
c-29 Analog_Hiz_Carpan Hiz-gerilim ¢arpan degeri icin 4000 degeri girilmelidir.
A-10 Profile_Acce_16 Hizlanma ivmelenmesi .I-Illzlanr:nalsull_'e?lr]l alzaltmak
icin deg@eri buyutiniz.
) . . Yavaglama slresini azaltmak
A-11 Profile_Dece_16 Yavasglama ivmelenmesi icin degeri biyiitiniiz.
c-00 Parametre Kayit Ayarlari kaydetme parametresi 1 ayarlamr;,a d? gerlerin
kaydedilmesi saglanir.

5.3. Analog-Tork Modu (Operasyon Modu “4”)

pialibuls!
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Servo surlcl Analog giris kanallari hiz ve tork kontrol(i igin kullanilabilir. Girig araligi: -10V ~ +10V’dur.

1. Adim: DIN digital giriglerini ayarlayiniz.

C-03=Dijital giris 3, surtcu aktif icin “1” degerini giriniz.

C-04=Dijital giris 4, isletim modu secimi i¢in “3” degerini giriniz.
Not: Eger slirlict enerijisi ile birlikte motor milinin kilitlenip servonun aktif olmasi istenirse, DIN3(C-03)
surucu aktif girisi “0” ayarlanir, ardindan c-00=1 (Degisiklik yapilan parametrenin kaydedilmesi igin)
yapildiktan sonra, surlcunin enerjisi kesilip, ardindan tekrar enerjilendirildiginde istenilen ayar
gerceklestirilmis olur.

2. Adim: isletim modunu ayarlayiniz.
c-16 parametresi, tork modu igin 0004 (4) ayarlanmalidir.

3. Adim: Analog girig kanali segimini yapiniz.
¢-30 parametresinden tork referansi igin kullanilacak analog giris kanalinin segimi yapilr.

AIN1 analog giris kanali segimi igin, c-30 parametresine “1” deg@erini giriniz.

Ekran Modbu; Parametre Aciklama Fabv”k? Skala | R/IW
Adresi Degeri
Isletim modu 4 icin
gecerlidir.
c-30 0xA370 Analog_Tork_Kaynak | 0: Analog tok kontrol pasif, 0 0-255 | RW
1: AIN1 (Analog Kanal 1)
2: AIN2 (Analog Kanal 2)




6. Hata Mesajlar

Hata Tablosu-1
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Hata Hata Aciklamasi Hata Nedeni Cozim onerileri
Coziim 1: Cihaz lizerinden BAO1 den motor
Mevcut motor modeli, servo siriiciiye modelini diizeltip BAOO a 2 set ediniz.
FFF.F Hatali motor modeli ’ Go6ziim 2: PC yaziliminda ayarlayiniz.
tanitilan modelden farkli o ) N
Coziim 3: H-01 parametresinden dogru motor
modelini seginiz.
000.1 Harici hata Sirlcl Hatasi G-16 parametresinden hata deg@eri kontrol edile.ar.ek
Hata Durumu 2 “Hata tablosu 2” tablosundan hatayi kontrol ediniz.
000.2 Enkoder bagh degil Enlfoder kablosu bagli degil veya hatali Enkoder kablosunu kontrol ediniz.
baglanmis.
000.4 Dahili Enkoder hatasi Dahili Enkoder zarar gérmiis 1.c51 paranj.etlteISII 1" yapilarak, hata silinir
2. Motoru degistiriniz.
000.8 Encoder CRC Enkoder CRC hata Topraklamanin dogru yapildigina emin olunuz.
001.0 Asiri Isinma Hatasi IGBT alarm sicaklik dederine ulasti Cihazi sogutun ve ortami iyilestirin.
Girig gerilimini kontrol ediniz.
002.0 Asiri Gerilim Hatasi Girig gerilimi yliksek Fren direnci takiniz.(YUk ataleti bliyik ve
yavaglama suresi gok kisa)
004.0 Dusuk Gerilim Besleme gerilimi diigiik Girig gerilimini kontrol ediniz.
Motor kablolarinda kisa devre olup olmadigini
008.0 Asirt Akim Asiri akim kontrol ediniz. Problem devam ediyorsa, servo
surticlyld bakima génderiniz.
S-04 ve S-05. parametrelerinin dogru
010.0 Chop Resistor Frevn direnci arizall veya parametreleri ayarlandigina emin. olunuz. Diren-(-:i f:lengi?tiriniz.
dogru ayarlanmadi. Problem devam ediyorsa servo surlicuyu bakima
goénderiniz.
1. Stiffness gok diisik
2.Motor uygulama i¢in dogru
020.0 Takip hatasi segilmemis. Hata nedenlerini kontrol ediniz.
3. (A-25) ¢ok duslk
4. Hatali kablo baglantisi.
Kontrol devre besleme gerilimini kontrol ediniz.
040.0 Dislk Kontrol Gerilimi Kontrol gerilimi diistik Problem devam ediyorsa servo siirliciiyl bakima
gobnderiniz.
Fren agiimamis Mekanik fren varsa agildigindan emin olunuz
080.0 Motor veya sirtict It Asir sirtinme, Mekanik problem Mekanik problemleri kontrol ediniz.
Motor gucu yetersiz lvmelenmeyi veya yiik ataletini diiglriiniiz.
1. Gelen pulse frekansini disiriniz.
100.0 Asiri Frekans Harici Pulse girisi frekansi gok ylksek. 2. ¢-38 maksimum giris frekansi parametresini
artiriniz.
Ortam isisini diglrindz.
200.0 Motor Isisi Motor isisi belirtilen degeri asiyor. Sogutmayi iyilestiriniz.
lvmelenmeyi veya yiik ataletini diiglriiniiz.
400.0 Enkoder bilgi 1. Enkoder |I.e.bagulant| ktj.rulamadl Sebepleri kontrol ediniz.
2. Enkoder tipi dogru degil.
1.Sdlrlcuyu fabrika ayarlarina déndurinuz.
2.H-01 motor tipinin dogru ayarlandigindan emin
800.0 EEPROM data EEPROM hatasi olunuz.

3.Problem devam ediyorsa servo surlcuyu
bakima génderiniz.
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Hata Hata Agiklamasi Hata Nedeni Cozim onerileri
000.1 | Akim Sensérii Akim ?e.hsérﬂ sinyal kaymasi veya dalgalanma Akim sen?t')r de.vresi arizali. Servo sirlcuyl
cok buytik bakima génderiniz.
Firmware update ediniz. S Urtictyl
000.2 | watchdog Watchdog (Yazilim Hatasi) rmw "up ) .e Iniz. Servo surtcuyd
bakima gonderiniz.
Fi " niz. T
000.4 | Wrong interrupt Yanlis kesinti hatasi |frr.1.w?r? update ed.!nlz Se.rvo suruetivd
Siructyl bakima goénderiniz.
000.8 | MCU ID Yanlis MCU tipi Servo sUriclyl bakima gonderiniz.
- . Dogru motor tipini kullanin ve servo
001.0 | Motor konfigtirasyon Motor otomatik taninmadi. e .
surliciiyl yeniden baglatin.
Dijital giris "pre_enable” ayarlanmasina ragmen
010.0 | Harici Aktif ve servo sirlclye aktif sinyali gelmesine Ayarlarinizi tekrar gézden gegiriniz.
ragmen pre-enable giriginde sinyal yok.
020.0 | Positive limit Pozitif limit sinyal hatasi Hata sinyaline neden olan sebebi diizeltiniz.
040.0 | Negative limit Negatif limit sinyal hatasi Hata sinyaline neden olan sebebi diizeltiniz.
GMT Endustriyel Elkt. San. ve Tic. Ltd. $ti.
080.0 | SPlinternal Dahili hata ile iletisime geginiz, strliclyl bakima
goénderiniz.
200.0 | Y6n hatasi Motor ve encoder yondi ters
800.0 | Sayim Hatasi Enkoder hatasi ( Topraklama ve enkoder kablo Topraklama ve enkoder kablo shield bagl

shield bagl degil )

oldugundan emin olunuz.




7. Servo Siriicii Ebatlar
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8. Servo Motor Ebatlari &P
200W ve 400W, 60 flang Servo Motor

KILIF: HBELE-04P
TERMINAL: TGEL5-A

”1::@ _Q*— %ﬂ! =
LN
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H

Motor 200W 400W
Motor Uzunlugu L (mm) 91*1.5 117 %15

200W ve 400W, 60 flang frenli Servo Motor
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Motor 200W 400W
Motor Uzunlugu L (mm) 121 %15 147 1.5
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750W, 80 flans Servo Motor

wur:  HB6LE-04P
TERMINAL: TE6L6-A
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750W, 80 flans frenli Servo Motor

7 b

=t - . HBBL-04P
oj: =] ar, Mo

Ho66L6-02P
T166L6-B
Feedback Wire
Le300

080

010,30
U585

Motor Uzunlugu L (mm) 158 1.5
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1000W-1500W-2000W-3000W, 130 flang Servo Motor
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Motor Uzunlugu L (mm) 143+£1.5 159 £1.5 179£1.5 21915 199£1.5

1000W-1500W-2000W-3000W, 130 flang frenli Servo Motor

40 7
6 PiN MOTOR KONNEKTOR 17 PiN ENKODER KONNEKTOR
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Motor Uzunlugu L (mm)

Servo Motor 3D ¢izim dosyalarina asagida yer alan link ile ulasabilirsiniz.

*http://www.gmtcontrol.com/dosyalar/servo/kullanim-kilavuzu/Servo 3d Step.zip



http://www.gmtcontrol.com/dosyalar/servo/kullanim-kilavuzu/Servo_3d_Step.zip

9. Enkoder Kablo Agiklamalari Q

200W-400W-750W, Enkoder Kablo Agiklamasi GEK-XX-GU-KLY
Kablo 6zelligi : UL26611Px20AWG( 72/0.10T )+2Px24AWG ( 32/0.10T )
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6 Pin erkek Suruci

Konnektoru

6 pin konnektor

Kablo rengi

Aciklama

Pin 1 Kirmizi +5V
Pin 2 Siyah GND
Pin 3 Kahverengi BAT+
Pin 4 Mavi BAT-
Pin 5 Sari SD
Pin 6 Yesil K/ISD
Dis Kaplama Kablo koruma Kablo Koruma

1000W-1500W-2000W-3000W, Enkoder Kablo A¢iklamasi GEK-XX-GCO0-MC
Kablo 6zelligi : UL26611Px20AWG( 72/0.10T )+2Px24AWG( 32/0.10T )

Motor Soketi

(( | = = (Xl
N\ ©83+03mm D EI 3 4
7% =N 5 1 2

17 pin konnektor

Kablo rengi

Aciklama

6 pin konnektor

Pin 1 Kirmizi VDD Pin 1

Pin 2 Siyah GND Pin 2

Pin 3 Kahverengi BAT+ Pin 3

Pin 4 Mavi BAT- Pin 4

Pin 16 Sari SD Pin 5

Pin 17 Yesil /ISD Pin 6
Dis Kaplama Kablo koruma Kablo koruma Dis Kaplama
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10. Motor Kablo Agiklamalari &

200W-400W-750W, Motor Kablo Aciklamasi GMK-XX-KLY
Kablo 6zelligi : UL20328 4Cx18AWG(41/0.16T)siyah

27
GMK-XX-KLY
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HSG Fis Kablo rengi Aciklama
Pin1 Sari U
Pin2 Kirmizi \Y,
Pin3 Siyah W
Pin4 Sari/Yesil PE

200W-400W-750W, Fren Kablosu GMFK-05-KL
Kablo 6zelligi : UL2464 2C*20AWG

Pin 1 gikintinin oldugu kisim

w
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2 Pin Fis Kablo rengi

Pin1 Kirmizi
Pin2 Mavi

Aciklama
Fren +
Fren -
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1000W-1500W-2000W-3000W, Motor Kablo Agiklamasi GMK-XX-MC4
Kablo 6zelligi : UL25864%16AWG

GMK-XX-MC4
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\\ ©9.940.3mm o355 SN
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SOKET Kablo rengi Aciklama

Pin2 Sari
Pin3 Kirmizi
Pin4 Siyah
Pin6 Sari/yesil

1000W-1500W-2000W-3000W, Frenli Motor Kablo Agiklamasi GMK-XX-MC4-B
Kablo 6zelligi : RVVYP 4x1.5mm? +2x0.5mm?

ince Kirmizi
GMK-XX-MC4.B 150 *ince Mavi

Sar
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[T SsanYesil

®11

sl
T g

365 (18] 130

Kablo rengi Aciklama
Pin2 Sari
Pin3 Kirmizi

Pin4 Siyah w
Pin6 Sari/yesil PE
Pin1 ince Kirmizi Fren +
Pin5 ince Mavi Fren -

Dis kaplama Kablo koruma Kablo koruma
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11. Servo Siiriicii Teknik Ozellikleri m

Servo Siiriicii Modeli GSS3-2XX GSS3-3XX GSS3-4XX
) Ana devre giic beslemesi 1PH, 200-240VACt 1PH, 3PH, 200-240VAC+10% 3PH, 380-415VAC 50/60Hz
Giig 10% 50/60Hz (750W 7A,200W 3A) 50/60Hz 14.0A 12.0A
Kontrol devresi gerilimi 200-240VAC+10%, 50/60Hz+3Hz,0.5A
Akim Nominal Akim (rms) 3.9A 10A 7A
Pik Akimi (PEAK) 15A 27.5A 25A
Geri Besleme Sinyali 20 bit tek turlu manyetoelektrik enkoder
Fren kiyici Dahili fren direnci 100 Ohm sinirlayici giic 10W,gergek giic 10W'i asarsa, harici fren direng takilmasi gerekir.
Esas olarak hizli baglatma durdurma uygulamalarinda tercih edilmelidir.
Fren kiyici esik gerilimi DC380V+5V DC380Vi5V DC680Vi5V
Asiri gerilim alarm esik gerilimi DC400V+5V DC400V+5V DC700V+5V
Dustk gerilim alarm esik gerilimi DC200V+5V DC200Vi5V DC400V15V
Sogutma yontemi Fan Fan Fan
Agirhk (kg) 0.8 1.33
Maksimum giris puls frekansi Diferansiyel iletim modu: 4MHz'e kadar, agik kollektor modu: 500KHz
Pozisyon Puls komut modu Darbe + Yén CCW + CW ,FazA + FazB (5V-24V)
Kontrol !(omut Diizeltme Modu Algak gegiren filtreleme (dahili parametre ayari)
lleri besleme kazanci Dabhili parametre ayari
Modu Elektronik disli orani Avyar araligi Digli faktorii:-32768~32767, Disli bolucu: 1732767, 1/50 < Disli faktorii/Disli béliicii < 50
Pozisyon dongli 6rnekleme frekansi 1KHz
Analog giris voltaj araligi -10V~+10V (Cozunurlik 12 bit)
Girig Empedansi 200K
Analog giris 6rnekleme frekansi 4KHz
Komut kontrol modu Harici analog komut / Dahili komut
Hiz Kontrol  Komut diizeltme modu Algak gegiren filtreleme (dahili parametre ayari)
Modu Giris voltaji 6li bolge ayar Dabhili parametre ayari
Giris voltaji ofset ayari Dabhili parametre ayari
Hiz limiti Dabhili parametre ayari
Tork limiti Dahili parametre ayari/Harici analog komut kontroli
Hiz dongtisti 6rnekleme frekansi 4KHz
Analog girig voltaj araligi -10V~+10V (Gozunurluk 12 bit)
Giris Empedansi 200K
Analog giris 6rnekleme frekansi 4KHZ
Tork Komut kontrol modu Harici analog komut / Dahili komut
Kontrol Komut diizeltme modu Algak gegiren filtreleme (dahili parametre ayari)
Modu Hiz limiti Dahili parametre ayari/Harici analog komut kontroli
Giris voltaj 6lu bolge ayari Dabhili parametre ayari
Giris voltaj ofset ayari Dabhili parametre ayari
Akim dongtisii 6rnekleme frekansi 16KHz
7 dijital giris, PNP(yuksek seviye gegerli 12,5 - 30V) veya NPN (diisik seviye gegerli 0~5V) baglantisi igin
Dijital giris ozellikleri COM1 terminali ile
Dijital Girig Suriict etkinlestirme, strlici hatasi sifirlama, stirtic modu kontroli, hiz donglsi oransal kontrol, pozitif limit, negatif limit, homing sinyali,
Dijital giris fonksiyonlari ters komut, dahili hiz bolimu kontrold, dahili pozitif boltim kontrold, hizli durdurma, baslangig hedef arama, aktif komut, anahtar elektronik
disli orani, anahtar kazanci, Pozisyon tablosu fonksiyonu, agik darbe fonksiyonu
Dijital cikis Gzellikleri 5 dijital ¢ikis, maksimum voltaj DC 30V, outl ve out2 diferansiyel gikisi, 100mA maksimum gikis akimi, OUT3 ~ OUTS5 'in tek uglu ¢ikis;, 20 mA
maksimum g¢ikis akimi ve réle tarafindan kontrol edilen motor OUT2 fren ¢ikisi
Dijital Cikig Asagidaki islevleri destekleyen, ihtiyaca gore serbest tanimlayin: Siirticti hazir, stiriict hatasi, ulasilan konum, motor sifir hizi, motor freni,
Dijital ¢ikis fonksiyonlari motor hizina ulasildi sinyali, tork modunda elde edilen maksimum hiz, motor kilidi, konum sifirlama, referans bulundu. Cok kademeli
pozisyon
Enkoder sinyali ¢ikis fonksiyonu Cikis 5V motor A,B ve Z sinyalleri, frekans bolme ¢ikis araligi 0-65536; Cok eksenli senkronizasyon igin maksimum gikis frekansi 2MHz
Asiri voltaj korumasi, diistik voltaj korumasi, motor asiri i1si korumasi (12T) kisa devre korumasi, stirticti agiri
Koruma Fonksiyonu 1s1 korumasi vb.
RS232 Maksimum baud hizi 115.2KHz'dir. PCile iletisim kurmak igin JD-PC yazilimini kullanin veya denetleyici ile iletisim kurmak igin tcretsiz
protokol araciliyla
RS485 Maksimum baud hizi 115.2KHz, kontrol cihazi ile iletisim kurmak igin Modbus RTU protokoltnd kullanin
CAN BUS Maksimum baud hizi 1MHz, kontrolct ile iletisim kurmak igin CANopen protokolini kullanin
EtherCAT Maksimum baud hizi 100MHz'dir, COE (CIA 402 protokolii) ve CSP/CSV/PP/PV/PT/HM modunu destekler
Calisma Sicakhgi 0~40°C
Depolama Sicakhgi -10~70°C
Nem 90%RH alti
Ortam Koruma sinifi IP20
Sartlani Montaj sartlari Tozsuz, kuru ve kapali ortam (6rnegin: Elektrik Kabinleri)
Montaj Dikey Montaj
Yukseklik Nominal galisma yUksekligi 1000m veya altinda 1000, 1000m'nin Ustiinde: 100m yukseliste %1.5 azalma, maksimum yukseklik 4000m

Atmosfer Basinci

86kpa~106kpa

Not: Siirtici modeli kisminda yer alan "XX" yazili yerler RS ise suriicii R$232,RS485 haberlesmeyi destekler, EC ise R$232,EtherCAT haberlesmeyi destekler. RS232 haberlesme
yalnizca Servo PC yazilimi ile siiriicii baglantisinda kullanilir.




12. Servo Motor Hiz-Tork Egrileri ’\/
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ac220v, 400W
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13. Motorlarin Teknik Ozellikleri E{i
200W-400W-750W / 60 ve 80 Flans Servo Motor

Motor Modeli
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Servo Motor

Diisiik Atalet, 60 flang

GSM60F-0200W-20B-30D-KLY
GSM60F-0200W-20B-30D-KLY-B

GSM60F-0400-20B-30D-KLY
GSM60F-0400-20B-30D-KLY-B

Diisiik Atalet, 80 flang
GSMB8OF-0750W-20B-30D-KLY
GSMB8OF-0750W-20B-30D-KLY-B

121 +1.5 (Fren ile)

147 £1.5 (Fren ile)

Uygun Siiriicii GSS3-2XX GSS3-2XX GSS3-2XX
DC hat gerili VDC 300 300 300
Nominal Gii¢ Pn (W) 200 400 750
Siirekli Performans Nominal Tork Tn (N.m)  0.64 1.27 2.39
Nominal Hiz nN (rpm) 3000 3000 3000
Nominal Akim In (A) 14 2.4 3.8
Maksimum Tork Tm (N.m) 1.92 3.81 7.17
Maksimum Akim Im (A) 4.2 7.2 11.4
Duraklama Torku Ts (N.m) 0.7 14 2.63
Duraklama Akimi Is (A) 15 2.6 4.2
Hat-Hat Direnci RL (Q) 11.2 5.8 2.1
Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 20.9 11.5 10.5
Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 1.87 1.98 5
Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 1.8 1.29 0.9
1.85 (Freniile) 1.3 (Frenile) 0.9 (Fren ile)
Fren Tutma Torku T (Nm) 15 15 3.2
Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 29 34 40
Tork Sabiti kt (N.m/A) 0.48 0.562 0.662
Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 0.214 0.405 1.087
0.218 (Freniile) 0.409 (Frenile) 1.099 (Fren ile)
Kutup Cift Sayisi 3 3 3
Maksimum Gerilim Artigi du/dt (kv / ps) 8 8 8
Yalitim Sinifi F F F
Maksimum Dairesel Kuvvet Fr (N) 180 180 335
Maksimum Eksenel Kuvvet Fa (N) 90 90 167.5
Agirhk (Kg) 1.2 1.6 2.8
1.6 (Fren ile) 2.1 (Frenile) 3.4 (Frenile)
Motor Uzunlugu L (mm) 91 1.5 117 1.5 128.5+1.5

158 +1.5 (Freniile)

Konum Geri Bildirim Cihazi

Haberlesmeli Enkoder

Sogutma Yontemi

Tamamen Kapali, havalandirmasiz

Koruma Seviyesi

IP65, Mil sizdirmazhgi IP54

Sicaklik

-20~40°c

Nem

90% RH altinda (Donma olmamalidir.

isletim igin ortam kosullar
Ortam

Aktif gaz, yanici gaz, yag damlalari ve tozdan uzakta

Yiikseklik

Maksimum yiikseklik 4000m,1000m veya altinda nominal giig, 1000m Ustiinde her 100m yiikseklikte %1.5 duger.




1000W-1500W-2000W / 130 Flans Servo Motor ;*

Motor Modeli

Servo Motor

GSM130F-1000W-20B-20D-MC
GSM130F-1000W-20B-20D-MC-B

Orta Atalet, 130 flansg

GSM130F-1500W-20B-20D-MC
GSM130F-1500W-20B-20D-MC-B
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GSM130F-2000W-20B-20D-MC
GSM130F-2000W-20B-20D-MC-B

Uygun Siiriicii GSS3-3XX GSS3-3XX GSS3-3XX
DC hat gerili VDC 300 300 300
Nominal Gii¢ Pn (W) 1000 1500 2000
Siirekli Performans Nominal Tork Tn (N.m) 4.8 7.2 9.6
Nominal Hiz nN (rpm) 2000 2000 2000
Nominal Akim In (A) 4.4 6.8 8.8
Maksimum Tork Tm (N.m) 12 18 24
Maksimum Akim Im (A) 13.2 20.4 26.4
Duraklama Torku Ts (N.m) 5.28 7.92 10.56
Duraklama Akimi Is (A) 4.84 7.48 9.68
Hat-Hat Direnci RL (Q) 3.1 151 0.93
Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 24.07 13.8 8.8
Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 7.76 9.14 9.46
Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 2.72 2.28 1.97
2.76 (Fren ile) 2.3 (Fren ile) 1.98 (Fren ile)
Fren Tutma Torku T (Nm) 10 10 10
Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 73 71 72.8
Tork Sabiti kt (N.m/A) 1.21 1.17 1.2
Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 7.4 12 17.7
7.5 (Frenile) 12.1 (Fren ile) 17.8 (Fren ile)
Kutup Cift Sayisi 4 4 4
Maksimum Gerilim Artigi du/dt (kv / ps) 8 8 8
Yalitim Sinifi F F F
Maksimum Dairesel Kuvvet Fr (N) 900 900 900
Maksimum Eksenel Kuvvet Fa (N) 450 450 450
Agirlik (Kg) 6.2 7.5 9.1
8.5 (Fren ile) 9.8 (Fren ile) 11.4 (Fren ile)
Motor Uzunlugu L (mm) 143 +1.5 159 +1.5 17915

204 +1.5 (Fren ile)

220 +1.5 (Freniile)

240 +1.5 (Fren ile)

Konum Geri Bildirim Cihazi

Haberlesmeli Enkoder

Sogutma Yontemi

Tamamen Kapali, havalandirmasiz

Koruma Seviyesi

IP65, Mil sizdirmazhgi IP54

isletim igin ortam kosullar

Sicaklik -20~40°c
Nem 90% RH altinda (Donma olmamalidir.
Ortam Aktif gaz, yanici gaz, yag damlalari ve tozdan uzakta
Maksimum yikseklik 4000m,1000m veya altinda nominal glig, 1000m Ustlinde her 100m yikseklikte %1.5
Yikseklik diser.




3000W / 130 Flans Servo Motor &P

Motor Modeli

Servo Motor

GSM130F-3000W-20B-20D-MC
GSM130F-3000W-20B-20D-MC-B
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Orta Atalet, 130 flansg
GSM130F-3000W-20B-30D-MC
GSM130F-3000W-20B-30D-MC-B

Uygun Siiriicii GSS3-4XX GSS3-4XX
DC hat gerili VDC 560 560

Nominal Gii¢ Pn (W) 3000 3000
Siirekli Performans Nominal Tork Tn (N.m) 14.3 10

Nominal Hiz nN (rpm) 2000 3000

Nominal Akim In (A) 6.5 (REF) 6.1 (REF)
Maksimum Tork Tm (N.m) 35.75 24
Maksimum Akim Im (A) 16.3 (REF) 15.3 (REF)
Duraklama Torku Ts (N.m) 15.73 10.56
Duraklama Akimi Is (A) 7.2 (REF) 6.7 (REF)
Hat-Hat Direnci RL (Q) 1.77 1.23
Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 18.2 12.1
Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 10.28 9.84
Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 1.69 1.83
Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 139 100
Tork Sabiti kt (N.m/A) 2.3 1.65
Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 29.1 234

29.2 (Fren ile) 23.5 (Freniile)
Kutup Cift Sayisi 4 4
Maksimum Gerilim Artigi du/dt (kv / ps) 8 8
Yalitim Sinifi F F
Maksimum Dairesel Kuvvet Fr (N) 900 900
Maksimum Eksenel Kuvvet Fa (N) 450 450
Agirlik (Kg) 12.3 10.7
14.9 (Freniile) 13 (Freniile)

Motor Uzunlugu L (mm) 219 %15 199 £1.5

280 +1.5 (Freniile)

260 +1.5 (Fren ile)

Konum Geri Bildirim Cihazi

Haberlesmeli Enkoder

Sogutma Yontemi

Tamamen Kapali, havalandirmasiz

Koruma Seviyesi

IP65, Mil sizdirmazhgi IP54
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14. Destek

Bu kilavuz, GMTCNT GSS3 Serisi Servo Sistem hakkinda hazirlanmistir. GSS3 Serisi Servo Sistem
hakkinda sorulariniz igin online destek platformumuza basvurabilirsiniz.

Online Teknik Destek icin, http:/forum.gmtcontrol.com/ adresini kullanabilir veya asagida bilgileri yer
alan iletisim bilgilerimizden bize ulasabilirsiniz.

GMT ENDUSTRIYEL ELEKTRONIK SAN. VE TiC. LTD. STi.

Cubuklu Mahallesi Bogazigi Caddesi No:6/B 34805 Beykoz / istanbul / Tirkiye
T +90 (216) 668 00 06

M +90 (534) 363 75 33 - +90 (534) 882 12 22

F +90 (216) 668 00 03

gmt@gmtcontrol.com

http://www.gmtcontrol.com/

15. Bakim

Cihaz bakim ve onarimi egitimli teknik personel tarafindan yapilmalidir. Yetkisiz mtdahale ile
kisisel yaralanmalar ve cihazin hasar gérmesi ile sonuglanan durumlar olabilir.
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