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Onemli Uyarilar
Sembol agiklamasi

1 Onemli Uyarilar

Bu boliimde belirtilen emniyet ve uyarilar kesinlikle dikkate alinmalidir!

1.1 Sembol agiklamasi

Tehlike
Agir yaralanma veya 6limle sonuglanabilecek tehlikelere kargi uyari igin kullanilir.

ikaz
Uriiniin neden olabilecegi ve yeterli 6nlemler alinmadiginda yaralanmalara ve hatta

6lime neden olabilecek olasi bir tehlikeye isaret eder. Bu sembol malzeme hasarlarina
karsi yapilan uyarilarda da bulunur.

Dikkat
Uriinde veya gevrede hasara yol agabilecek tehlikeli durumlari belitmek igin kullanilir.

Uyari

Devreye alma vb. uygulamalara ve diger faydali bilgilere dikkatinizi ¢ekmek igin
kullanilr.

= @ >

Dokiimantasyon uyarisi

Bir dokiimantasyon hakkinda uyarilirsiniz, drnegin isletme kilavuzu, katalog, teknik bilgi
foyu.

=
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Onemli Uyarilar
Emniyet uyarilari ve genel uyarilar

1.2

Emniyet uyarilari ve genel uyarilar

=

Elektrik soku tehlikesi
Muhtemel sonuglar: Agir yaralanmalar veya olim.

Frekans inverteri MOVIDRIVE® sadece uzman elektrik teknisyenleri tarafindan, gegerli
kaza dnleme ydnetmeliklerine ve MOVIDRIVE® isletme kilavuzuna gére monte edilmeli
ve devreye alinmalidir.

Uriine veya gevreye zarar verebilecek tehlikeli bir durum.
Muhtemel sonuglar: Uriinde hasar

MOVIDRIVE® frekans inverterlerini bu uygulama modiilii ile birlikte monte edip devreye
almadan dénce bu el kitabini dikkatle okuyunuz. Bu el kitabi ayrintili isletme kilavuzunun
yerine kullanilamaz!

Bu dokimantasyona uyulmasi, arizasiz bir igletme ve garanti kosullarinin yerine
getirilebilmesi igin sarttir.

Dokumantasyon uyarilari

Bu el kitabinda, MOVIDRIVE® dokUmantasyonunun, 6zellikle MOVIDRIVE® sistem el
kitabinin mevcut oldugu ve okundugu varsayilmaktadir.

Bu el kitabindaki géndermeler "—" ile isaretlenmistir. Ornegin, (— Bélim X.X) bu
el kitabinin X.X bélimunde ek bilgi verilmektedir, anlaminda kullaniimaktadir.
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Sistem Tanimi
Kullanim Alanlari

2 Sistem Tanimi
2.1  Kullanim Alanlari

"Genigletiimis Bus Pozisyonlandirma" uygulama modulu 6zellikle farkli hizlanma
rampalari ve farkli hizlarda c¢ok sayida pozisyonla hareket edilmesi gereken
uygulamalar igin uygundur. Motor mili ile yik arasinda kenetlenmis bir baglanti
gerektiren harici bir enkodere pozisyonlandirmada istege gore bir artimsal enkoder veya
mutlak deger enkoderi kullanilabilir.

Asagidaki alanlarda ve uygulamalarda "Genisletiimis bus pozisyonlandirma" uygulama
modull uygundur:

¢ Sevk teknigi

— Hareket duzenleri
— Kaldirma dizenleri
— Rayl araglar

¢ Lojistik
— Depolama raf sistemleri
— travers tasiyicilar

"Genigletilmis bus pozisyonlandirma” modiiliiniin avantajlari:
+ Kullanimi kolay kullanici arabirimi.

+ Sadece "Genigletilmis bus pozisyonlandirma" icin gerekli olan parametrelerin
(rediksiyon oranlari, hizlar, gaplar) girisi yapilmahdir.

» Kapsamli programlama yerine kullanici ydnlendirmeli parametre belirleme.
* Hizli ve kolay denetleme.

* Uygulayicinin programlama deneyimi olmasi gerekmez.

«  Uzun hareket mesafeleri mimkindir (218 x Mesafe birimi).

» Harici enkoder olarak artimsal veya mutlak deder enkoder kullanilabilir.

» Sisteme kolayca alisabilme olanagi.
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Sistem Tanimi
Uygulama ornegi

2.2 Uygulama érnegi

Travers tagiyicilar  "Genigletilmis bus pozisyonlandirma" uygulama modulinun uygulama yeri igin tipik bir
ornek olarak travers tasiyicilar verilebilir. Asagidaki resimde, ytksek rafli bir depodaki
travers tasiyici gdsterilmektedir. Burada depolanacak mallar, raf siralari arasi ve
dagitim masasina taginmaktadir. Bu islem esnasinda travers tasiyicilar uzun mesafeler
alir ve yuke bagl olarak farkli rampalarda ve hizlarda hareket ederler.

04823AXX
Resim 1: Travers tagiyicilar igin uygulama érnekleri
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Sistem Tanimi
Program Tanimi

2.3 Program Tanimi

MOVITOOLS® yazilm paketi ile MOVIDRIVE® MDX61B’ye en son yuklenmis olan
uygulama programi tanitilabilir. Bunun igin:

» Bilgisayari seri arabirim tUzerinden MOVIDRIVE® frekans inverterine baglayin.
« MOVITOOLS® programini baslatin.

+ MOVITOOLS® yaziliminda "Shell" programini baslatin.

» Shell programinda [Display] / [IPOS information..] menisinud segin.

S SHELL MOVITOOLS® MOVIDRIVE® B - II:I ﬁl
Fils Startup Parameters | Display Edras  Window  Help
s 08 B DFEP & Cionle
Wer | mvarter infarmatl
"
w0 Crsplay values
w [ 1. Selpointsiramp gener:
w2 Conlralsr parametars
- 3. Motor parameders
o 4 Reference signals
= @ 5. Monitoring functions
= 6. Terrmina assignment
w7 Control functions
W (@ 8. Unit functions
w0 IPOS parametars
«- [ Applications

[ ] Paramele saes 7

06710AEN
Resim 2: Shell'deki IPOS bilgileri

+ "IPOS Status" durum penceresi acilir. Burada goriinen kayitlardan, MOVIDRIVE®
MDX61B’de hangi uygulama yaziliminin yiklenmis oldugu goruldr.

BN 1PDS-Status M=l E

— State of program

Task1: W
Tazk 2 W
Task & W
HE11 Position Encoder X15: o
HE03 Pasition Encader DIF %62 o
HE10 Pasition Encoder314; P

— Program information

Extended pozitioning wia bus
loaded madul: W 1.05 [Uszer program]

Application rmodul: IYES
Program size: I 231 %

11022AEN
Resim 3: Giincel IPOS program sirimiiniin gésterilmesi
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Proje Planlamasi
Sartlar

3 Proje Planlamasi

3.1 Sartlar

Bilgisayar ve
Yazilim

SIMATIC S7
Uzerinden
Kontrol —
Ornek Projeler

Frekans

Inverterleri,
Motorlar ve
Enkoderler

Teknoloji
fonksiyonlu

Enkoder
geribesleme

MOVIDRIVE®
MDX61B

"Genigletilmis Bus Pozisyonlandirma" uygulama mod(ilii bir IPOSPS® programi olarak
tasarlanmis ve SEW yazilimi MOVITOOLS®a entegre edilmigtir (Strim 4.20 veya
daha yiiksegi). MOVITOOLS® yazilimini kullanabilmek igin, Windows® 95, Windows® 98,
Windows NT® 4.0 veya Windows® 2000 isletim sistemi ylklenmis bir bilgisayar gerek-
lidir.

SEW homepage (www.sew-eurodrive.de) "software" bolimu altinda, "Genisletiimis Bus
Pozisyonlandirma" kumandasi ile ilgili bir SIMATIC S7-6rnek projesi bulunmaktadir.

* Frekans inverteri

"Genigletiimis Bus Pozisyonlandirma" sadece teknoloji tipi (...-0T) MOVIDRIVE®
MDX61B cihazlarla mimkunduar

"Genisletiimis Bus Pozisyonlandirma" igin mutlaka bir enkoder geribesleme bilgisi
gerektiginden MOVIDRIVE® MDX60B kullanilamaz.

"Genisletilmis Bus Pozisyonlandirma" 4 veya 6 process data word (islem veri kelimesi)
kullanir. Kullanilan bus tipine goére, bir MOVIDRIVE® opsiyonu (— "Kombinasyon
Olanaklari" bélimundeki tablo) gereklidir.

Motor mili ile yuk arasinda kaygan baglanti mevcut olan uygulamalarda, pozisyon-
landirmak i¢in harici bir enkoder gereklidir. Harici enkoder olarak bir mutlak deger
enkoderi kullanildiginda, MOVIDRIVE® opsiyonu "DIP11B mutlak deger enkoderi karti"
gereklidir.

¢ Motorlar

- MOVIDRIVE® MDX61B (DEH11B opsiyonu) ile ¢alistirmak igin: CT/CV asenkron
servo motorlar (standart olarak enkoder mevcuttur) veya enkoderli (Hiperface®,
sin/cos veya TTL) DR/DT/DV/D trifaze motorlar.

- MOVIDRIVE® MDX61B (opsiyonu) ile ¢alistirmak icin: Senkron servo motorlar
DS/CM, resolver (standart olarak mevcuttur).

¢ Harici enkoder

— Yuk ile motor mili arasinda kenetleme baglantt:
Harici enkoder kullanmak gerekmez. Kenetleme baglantida da harici enkoder
kullanmak isteniyorsa, kaygan baglantida yapildigi gibi hareket edilmelidir.

— Yuk ile motor mili arasinda kaygan baglanti:

Motor enkoderine /resolvere ek olarak harici enkoder gerekmektedir.

Harici enkoder olarak artimsal enkoder: Ana cihaza X14’te baglanir.

Harici enkoder olarak mutlak deder enkoderi: X62’de DIP11 opsiyonuna baglanir.
+  Kombinasyon olanaklari

Motor mili — yiik baglantisi

Kenetlenme: Kaygan:

Harici enkodere gerek yoktur Harici enkoder gerekir
Harici enkoder tipi - ‘ artimsal enkoder | Mutlak deder enkoderi
Bus tipi PROFIBUS — DFP / InterBus — DFI / CAN-Bus — DFC / DeviceNet — DFD /
(gerekli opsiyon) Ethernet — DFE / Systembus (SBus) — Opsiyon gerekli degil
Diger MOVIDRIVE® DEH11B veya DER11B DIP11 / DEH11B /
opsiyonlari gerekir DER11B
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3 o Proje Planlamasi

SEEE Fonksiyon agiklamasi

3.2 Fonksiyon agiklamasi

Fonksiyon
ozellikleri

Ug Calisma Sekli

10

"Genigletilmis bus pozisyonlandirma" asagidaki ézelliklere sahiptir:

Fieldbus Gzerinden istenen sayida hedef konum girilebilir.

Fieldbus Gzerinden hiz belirleme (LINEAR ve JERK LIMITED rampa sekillerinde
hareket halinde iken degisiklik yapmak mimkuindur).

Yazilim son konum anahtarlari etkinlestirilir.

Uygulayici birimindeki gergek pozisyon, aktif akim ve cihazin kullanim derecesi
geribildirimleri islem ¢ikis verileri "process output data" (PO2 ve PO3) lizerinden
cevrimsel olarak gerceklestirilir.

Hedef pozisyona varig durum kelimesindeki "status word" PI1:3 biti "Target position
reached" ile onaylanir.

Gergek kaynak pozisyonu (motor enkoderi, harici enkoder veya mutlak deger
enkoderi) istege gore segilebilir.

Kolayca bir ist seviyedeki kontrol tinitesine (PLC) baglanabilir.

6 yerine 4 process data ile de calistinlabilir (... rampa seklini belitmeye gerek
kalmaz).

Adim adim ¢ahstirma (PO1:11 ="1" ve PO1:12 = "0")

— Tahrik sistemi control word 2'deki (PO1) 9 veya 10 biti iizerinden sada veya sola
hareket ettirilir.

— Hizlar ve rampalar degiskendir ve PLC tarafindan fieldbus (zerinden
ayarlanabilir.

Referans Modu (PO1:11 = "0" ve PO1:12 = "1")

— Referans modu control word 2'deki (PO1) 8. bit ile baslatilir. Referans modu ile
mutlak konumlama islemleri i¢in bir referans noktasi (makine sifir noktasi) tespit
edilir.

Otomatik Mod (PO1:11 = "1" ve PO1:12 = "1")

— Otomatik isletmede pozisyonlandirma control word 2’deki (PO1) bit 8 ile baslatilir.

— Hedef konum islem ¢ikis bilgileri PO2 ve PO3 lizerinden verilir.

— Uygulayici birimlerindeki gercek pozisyon geribildirimi PI2 ve PI3 Uzerinden
cevrimsel olarak gergeklesir.

— Nominal hiz de@eri process output data word 4 (PO4) lizerinden verilir.

— Gergek hiz process input data word PI4 (izerinden ¢evrimsel olarak geribildirilir.

— Hizlanma ve yavaslama rampalari PO5 ve POG6 lzerinden verilir.

— Aktif akim ve cihazin kullanim durumu PI5 ve PI6 Uzerinden gevrimsel olarak
gerceklesir.

— Hedef pozisyona varis durum kelimesindeki "status word" 3:PI1 biti "Target
position reached" ile onaylanir.

Miimkiin olan en uzun mesafe, ayarlanmig olan mesafe birimine baglidir. Ornekler:

Mesafe birimi [1/10 mm] — mumkin olan maks. mesafe = 26,2 m
Mesafe birimi [mm] — mumkin olan maks. mesafe = 262 m
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Proje Planlamasi
Tahrik Unitesinin dlgeklendiriimesi

3.3  Tahrik Unitesinin 6lgeklendirilmesi

Harici enkoderi
olmayan tahrik
linitesi
(kenetlenme)

Tahrik Gnitesinin pozisyonlandirilabilmesi igin, kontrol Unitesi her mesafe biriminin
enkoder darbelerini (artirimlarini) bilmelidir. Olgeklendirme iglevi, uygulamaya uyan bir
kullanici birimi ayarlamak icin kullanilir.

Harici enkoderi olmayan bir tahrik Unitesinde o6lgeklendirme hesaplanmasi, "Genis-
letiimis Bus Pozisyonlandirma" devreye alinirken otomatik olarak gergeklestirilebilir.
Bunun i¢in agagidaki veriler girilmelidir:

« Tahrik carkinin gapi (dranrik arki) Veya milin egimi (syy)
+ Disli orani (ipjgj;, h1z rediksiyonu)
* Aradiglisi orani (iara gisii; N1z reduksiyonu)

Asagidaki olgeklendirme faktorleri hesaplanir:

* Asagidaki formil kullanilarak darbe / mesafe dlgeklendirme faktori [inc/mm]:
Darbeler = 4096 x ip;gj; * iara diglisi
Mesafe = I1 X dranyik carki VEYa I X Sy

+ Hiz dlgeklendirme faktori
Pay faktori [d/d] ve "hiz birimi" olarak payda degeri.

Mesafe ve hiz dlgeklendirme faktdrleri dogrudan da girilebilir. Mesafe birimi olarak [mm]
veya [1/10 mm] disinda bir birim girildiginde, bu kullanici birimi ayrica, yazilim son
konum anahtarlari, referans ofset ve maksimum hareket mesafeleri i¢in de kullanilir.

El Kitabi — MOV/DR/VEhméMWWWmKQMﬂJKaL&m l.com/forum/
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o Proje Planlamasi

==== Tahrik Unitesinin dlgeklendiriimesi
Harici enkoderli Bu durumda "Genigletiimis Bus Pozisyonlandirma" devreye alinmadan once, harici
tahrik iiniteleri enkoder aktif edilip 6l¢ceklendirilmis olmalidir. Bunun igin, Genisletiimis Bus Pozisyon-

(kaygan baglant)) landirma devreye alinmadan 6nce, Shell programinda asagidaki ayarlar yapilmalidir
(— asagidaki resim).

iim 94. IPOS Encoder M=l

941 Source actual position IEXTERN.ENC (X14) j
942 Encoder factor numerator |1
943 Encoder factor denominator I:L

944 Encoder scaling ext. encoder Ix 1

[
945 Encoder type {X14]) HIPERF ACE j
946 Counting direction (X14) NORMAL j

947 Hiperface offset (X14) [inc] ID

10091AEN
* P941 Gergek kaynak pozisyonu

Artimsal enkoder veya mutlak deger enkoderi baglandiginda (DIP11), P941 icin
"EXT. ENCODER (X14)" ayarlanmalidir. Bu ayar "Genigletiimis Bus Pozisyonlan-
dirma" devreye alinirken de yapilabilir.

* P942 Enkoder faktorinin payi / P943 Enkoder faktoriinin paydasi / P944 Harici
enkoder dlgeklendirme

Simdi artik, "Genisletilmis Bus Pozisyonlandirma" devreye alinirken 6élgeklendirme
hesaplanmasi bloke edilmigtir.

» Harici bir enkoderin o6lgeklendirilmesi ilgili diger bilgiler "Pozisyonlandirma ve Akis

I..l Kontrol Sistemi IPOSPUS®" g| kitabinda verilmistir.
. o . < n ® 'S
|| « Bir mutlak deger enkoderi kullanildiginda, "MOVIDRIVE™ MDX61B Mutlak Deger

Enkoder Karti DIP11B" el kitabindaki uyarilar dikkate alinmalidir.
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Proje Planlamasi
Son konum anahtarlari, referans kamlar ve makine sifir noktasi

3.4 Son konum anahtarlari, referans kamlar ve makine sifir noktasi

Projelendirmede asagidaki uyarilar dikkate alinmalidir:

* Yazilim son konum anahtarlari, donanim son konum anahtarlarinin stiris mesafesi
arahdinda bulunmalidir.

* Referans noktasi (referans kaminin pozisyonu) ve yazilim son konum anahtarlari
tanimlanirken, bunlarin Ust Uste gelmemesine dikkat edilmelidir. Bu degerler
cakistiginda, referanslama esnasinda F78 hata mesaiji "IPOS SW limit switch" verilir.

+ Makine sifir noktasi, referans kami Uzerinde olmayacak ise, devreye alinirken bir
referans ofset degeri kaydedilebilir. Bunun icin asagidaki formul kullanihr: Makine
sifir noktasi = Referans noktasi + referans ofset degeri. Bu sekilde, referans kamlar
degistiriimeden, makine sifir noktasi degistirilebilir.

"Yazihm Limit Anahtari" bolimundeki uyarilar da dikkate alinmalidir.

El Kitabi — MOV/DR/VEhUépéMWWWmKQMzQJK&L&m l.com/forum/
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SEEE islem verilerinin atanmasi

3 o Proje Planlamasi

3.5 lslem verilerinin atanmasi

Bir Ust seviyedeki kontrol sistemi (PLC) invertere 6 adet islem ¢ikis verisi kelimesi
(PO1 ... PO6) génderir ve inverterden 6 adet islem giris veri kelimesi (PI1 ... P16) alir.

PO
0] =
i .
' ol il : l::> PO1 | PO2 | PO3| PO4 | PO5 | PO6
ool ey,
fi ]
‘ A ﬁ@@@ﬁw <::I PI1 PI2 PI3 | PI4 | PI5 Pl6
PI
56163AEN
Resim 4: Bus lizerinden veri alisverisi
PO = Islem ¢ikis verileri PI = Islem giris verileri (process input data)
PO1 = Control word 2 PI1 = Durum kelimesi (IPOS PI verileri)
PO2 = Hedef konum "High" PI2 = Gergek konum High (IPOS PI verileri)
PO3 = Hedef konum "Low" PI3 = Gergek konum Low (IPOS PI verileri)
PO4 = lstenen hiz (IPOS PO verileri) Pl4 = Gergek hiz (IPOS Pl verileri)
PO5 = Hizlanma rampasi (IPOS PO verileri) PI5 = Aktif akim (IPOS PI verileri)
PO6 = Yavaslama rampasi (IPOS PO verileri) PI6 = Cihaz kullanimi (IPOS PI verileri)
islem c¢ikis islem cikis veri kelimelerinin anlamlar:
verileri - PO1: Control word 2
|15]14]13]12[11]10] 98| 7|6 5] 4|3 |2]1]0]|
1 [__Kontrol tnitesi
[SWLS “inhibit"/"enable”
rezerve edildi Enable/hizli durma
rezerve edildi ————— L Fnable/Stop
Mode high ——uu— L /Stop kontrolu
= Mode low —M L Rampa degistirme
Parametre takimi
Manuel - degisti
egistirme
Adim galigma + Hata-Reset
Baslat rezerve edildi
+ PO2 + PO3: Hedef konumu
PO2 Hedef konumu "High" PO3 Hedef konumu "Low"
[15[14]13[12]11]10] 9|87 |6 ]|5[4[3]|2]1]0] [15]14]113[12]11]10] 9|87 ]|6]5]4]3|2]1]0]

Hedef konum [uygulayici birimi]

« PO4: istenen hiz

[15]14]13]12[11]10]9 | 87| 6[5]4[3]2[1]0]
Istenen hiz (d/d)
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Proje Planlamasi
Islem verilerinin atanmasi

+ POS5 + PO6: Hizlanma ve yavaslama rampalari

PO5 Hizlanma rampasi PO6 Yavaglama rampasi
[15[14]13[12]11]10] 9|87 ]| 6|54 [3]|2]1]0] [15]14]113[12]11]10] 9|87 ]| 6]5]4]3|2]1]0]
Rampalar [s]

islem girig verileri  Islem giris veri kelimelerinin anlamlari:
» PI1: Status word (Durum kelimesi)

|15]14]13]12]11]10] 9|87 [6 ]| 5[4 [3|2]1] 0|
Inverter konumu/Hata kodu

Motor dénlyor (n # 0)

Frekans inverteri galismaya hazir

IPOS Referansi (= Tahrik referansh)

Hedef konuma ulasildi

Fren ayriimis

Ariza/Uyari

Sag limit anahtar

Sol limit anahtar

* PI2 + PI3: Gergek pozisyon

PI2 Gergek konum "High" PI3 Gergek konum "Low"
|15]14]13[12|11[10[ 9 [8]7]6 | 5]4[3[2[1]0] |15]14]13[12|11[10[{ 9 [8]7]6|5]4|3[2[1]0]
Gercek hedef konum [uygulayici birimi]

* Pl4: Gergek hiz

Pl4 Gergek hiz
[15]14]13]12[11]10] 9|87 ]| 6[5]4[3]2[1]0]
Gergek hiz (d/d)

« PI5: Aktif akim

PI5 Aktif akim
[15]14]13]12]11]10] 9 [ 8|76 [543 |2]1]0[1]0]
Aktif akim [% cihaz anma akimi]

¢ PI6: Cihazin kullanimi durumu

PI6 Cihazin yiuklenme durumu
[15]14]13]12[11]10] 9|87 |6 ]|5]4[3]2[1]0]1]0]
Cihazin yuklenme durumu [% | x {]
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o Proje Planlamasi
—=== Yazilim limit anahtarlari

3.6 Yazilim limit anahtarlari

Genel bilgiler

Yazilim limit
anahtarlari
arasinda serbest
hareket

Durum 1:

"Yazihm limit anahtar" denetleme islevi ile, hedef pozisyon igin girilen degerlerin anlamli
olup olmadiklari kontrol edilir. Tahrik Unitesinin o andaki pozisyonu dnemli degildir.
Yazilim limit anahtarlar ile denetlemenin, donanim limit anahtarlari ile denetlemeye
gbre avantaji, eksen hareketi daha baslamadan hedef dederlerinde bir hata olup
olmadigini tespit etme olanagidir. Yazilim limit anahtarlari, eksene bir referans
verildiginde, yani PI1’e Bit 1 "IPOS reference" verildiginde, aktif konuma gegerler.

Bir mutlak deger enkoderi veya ¢ok turlu Hiperfac:e® enkoder kullanildiginda, enkoder
degistirildikten sonra tahrik Unitesinin yazilim limit anahtarlari arasinda da hareket
edebilmesi gerekebilir. Bunun igin, process output data word 1'de (PA1) Bit 15'e
"ISWLS" (= Moving clear of the software limit switch) degerini verin.

Bit 15 "/SWLS" sadece manuel ve referans modlarinda mimkundur. Bit 15 verildiginde,
tahrik Gnitesi gecgerli pozisyonlandirma alanindan, yazilim limit anahtarlari alanina dogru
hareket ettirilebilir (— Durum 3).

Asagida Ug farkl durum agiklanmaktadir:
+  Sartlar:

— Process output data word 1 (PO1) icin Bit 15 "/SWLS" verilmedi.
— Tahrik Unitesi gegerli pozisyonlandirma alaninda kalir.
— Yazilim limit anahtari denetleme iglevi aktif.

PO1: Control word

@onn 999 99999999
SWLS

3 x Position window

« L,
SWLS left f SWLS right

Position of motor

10981AEN

Tahrik Unitesi manuel modunda, yazilim limit anahtarindan énceki U¢ pozisyon
penceresine (P922) kadar hareket eder ve orada durur.

Otomatik modunda ise, tahrik Unitesi yazim limit anahtarina kadar pozisyon-
landirilabilir, fakat daha oteye gegemez.

Referans modunda yazihm limit anahtarlar aktif degildir ve referans suriste tahrik
Unitesi bu anahtarlari gecebilir.
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Proje Planlamasi —J 3
Yazilim limit anahtarlari —===

Durum 2: « Sartlar:

— Process output data word 1 (PO1) igin Bit 15 "/SWLS" verilmedi.
— Tahrik Unitesi yazilim limit anahtarlarinin diginda durur.

FO1: Control word

@99900290 90009000
FSWLS

Nmax Reference speed 2
(P902)

< —————p

- l >

SWLS left SWLS right T
Position of motor
10982AEN
Tahrik Unitesi enable yapildiktan sonra, asagidaki hata mesaji goranar:
{7 254 F78 IPOS SW LIM.SW. MDX61B0008-5A3 * =10 x|
254 [MDiE1 0003543 g D Help
10983AEN

Bu hata mesaji reset tusuna basilarak onaylanabilir: Denetleme islevi devre disi
kalir. Tahrik Gnitesi yazilim limit anahtarlari alaninda, asagidaki gibi, iki farkli hizda
hareket edebilir:

— Referans hiz 2 (P902) ile yeniden yazilim limit anahtarlari alanina girer.
— Maksimum hizda yazilim limit anahtarlari alanindan ¢ikar.

Asagidaki denetleme islevi tekrar aktif edilir:

— P941 ile verilen tahrik Unitesi gergek pozisyonu tekrar izin verilen pozisyonlan-
dirma alani igerisinde ise

— Karsi tarafta bulunan yazilim limit anahtar tarafindan bir pozisyonlandirma gorevi
atandiginda.

— Cihaz kapatilip tekrar agildiginda.
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Proje Planlamasi
IPOSplus® iglem hizi

Durum 3:

o Sart:
— Process output data word 1 (PO1) igin Bit 15 "/SWLS" verildi.
. PO1: Control word
-
(09999900 99999209
JSWLS
< >
q
i I
<« : 1 >
SWLS left SWLS right

10984AEN

"Manuel mod" ve "Referans mod" igletme tirlerinde denetim iglevi devre disidir.
Tahrik Unitesi, bir hata mesaji vermeden, yazilim limit anahtari hareket alani
icerisinde ve gecerli pozisyonlandirma alanindan yazilim limit anahtarlari alani
icerisine hareket ettirilebilir. Bu islem degisken bir hizda yapilabilir.

Yazilim limit anahtarlarini denetleme islevinin, cihaz galisirken degistirilmesi!
Muhtemel sonuglar: Yaralanma tehlikesi.

Cihaz caligirken (yani eksen hareket halinde iken) yazilim limit anahtarlarinin denetimi
(PO1, Bit 15 "/SWLS") degistiriimemelidir.

3.7 IPOSPIUs® jslem hizi

MOVIDRIVE® MDX61B’nin IPOSPUS® h 1z asagidaki parametrelerle degistirilebilir:
+ P938 IPOS hizi TASK1, ayar araligi 0 ... 9
* P939 IPOS hizi TASK2, ayar araligi 0 ... 9

Her iki parametreye de "0" degeri verildiginde, MOVIDRIVE® MD_60A’'dakine esit bir
IPOSPUS® isiem hizi elde edilir:

« P938 =0 A TASK1 =1 komut/ ms
« P938 =0 2 TASK2 =2 komut/ ms

Sifirdan buyiik degerler MOVIDRIVE® MD_60A'nin IPOSPUS® jslem hizina ilave edilir.
TASK1 ve TASK2 icin bir milisaniyedeki (komut / ms) komutlarin toplaminin 9’dan fazla
olmamasi gerektigi dikkate alinmaldir.

Uygulama modullerinin MOVIDRIVE® MDX61B'de devreye alinmasi ile, zaman
optimizasyonlu bir akis igin parametreler asagidaki sekilde ayarlanir:

« P938=5 2 TASK1 =1 komut / ms + 5 komut / ms = 6 komut / ms
e P939 =4 A TASK2 =2 komut / ms + 4 komut / ms = 6 komut / ms
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Proje Planlamasi
Guvenli Durma

3.8 Giivenli Durma

LU

"Guvenli durma" durumuna erisebilmek igin, X17°deki kopruler guivenli bir sekilde
ayrilmalidir (emniyet salteri veya giivenlik PLC’si ile).

7 parcali gostergede "Guvenli durma aktif" durumu bir "U" ile gosterilir. Bu durum
uygulama modiilinde "CONTROLLER INHIBIT" durumu gibi ele alinir.

"Glvenli durma" ile ilgili diger bilgiler asagidaki dokiimanlardan alinabilir:
+ MOVIDRIVE MDX60B/61B icin Glvenli Ayirma — Kosullar
+ MOVIDRIVE MDX60B/61B icin Emniyetli Ayirma — Uygulamalar

3.9 SBus Gonderme Nesnesi

SBus génderme
nesnesinin
etkinlestirilmesi

SBus nesneleri
icin ayarlar

Tahrik Unitesinin ¢evrimsel gercek pozisyonlarini aktaran bir SBus gbnderme nesnesi
kurulabilir. "Genigletiimis Bus Pozisyonlandirma" bu islev ile, uygulama modull
"DriveSync" veya herhangi bir IPOSPIUs® programi icin master olarak kullanilabilir.

SBus génderme objesini kurmak icin, IPOSPUS® degiskeni H115 SwitchSBUS icin "1"
degeri verilir ve IPOSPUS® programi yeniden baslatilir (— asagidaki resim).

=10 x]

Value ‘

W

programi yeniden basladiktan sonra, gdnderme ve senkronizasyon nesneleri otomatik
olarak baslangi¢ durumuna getirilir. Gonderme nesnesinin igerigi IPOSPUS® enkodere
ayarlanir.

= IPDS ¥ariables

Idenlmer

11010AXX

Gonderme nesnesi Senkronizasyon nesnesi
ObjectNo 2 1
CycleTime 1 5
Offset 0 0
Format 4 0
DPointer IPOS enkoder -
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Kurulum
MOVITOOLS® yazilimi

4 Kurulum
4.1  MOVITOOLS® yazilimi

MOVITOOLS® "Genisletiimis Bus Pozisyonlandirma" uygulama modulu MOVITOOLS® yaziliminin
(Versiyon 4.20 ve daha yiksegi) bir pargcasidir. MOVITOOLS® yazilimini bilgisayariniza
kurmak igin:

« MOVITOOLS® CD'sini bilgisayarinizin CD surucusune yerlestirin.

« MOVITOOLS® kurulum menisi ekrana gelir. Ekranda verilen yonergeleri takip
ederek kurma islemini tamamlayin.

Artik MOVITOOLS®, "Program Yoneticisi" Uzerinden basglatilabilir. Frekans inverterini
MOVITOOLS® Manager Uzerinden baslatmak igin:

» Dil segeneklerinden "Language" uygun olanini segin.

* "PC Interface" segim kutusunda, frekans inverterinin baglandigi PC arabirimini (6rn.
COM 1) segin.

* "Device Type" alanindan "Movidrive B" opsiyonunu segin.

+ "Baudrate" grubunda, ana cihazda DIP anahtari S13 ile ayarlanmis olan baud hizini
isaretleyin (standart ayar — "57,6 kBaud" ).

» <Update> butonunu tiklatin. Bagli olan frekans inverteri ekrana gelir.

T MANAGER MOYLTOOLS® SEW-EURDDRIVE GmbH & Co  Yersion 4.10 i =11 il
i Language PC Intertacs Connected Irnetters Connect bt
£ Deutsch ID"-.IM 1 _j Device Type [ addi[ Signature | com| ¢ Single Invertar
[Peer-in-Pear]
 Engish i
CiFnca W " Inverter'With Address:
Baudate
O |rvvmaben
Esneck « e
- ﬁ:ﬁ;l?\:gl[de[aul zelling Update Option I
Biowize far Project Folder
|e\programmehsawhmavitool: \projects \project Broweee .
Device Type Ewacute Program
™ Movimal Paramatars/ Programming Special
 Monimal AS1 Diagnosiz IPDS progranms
i Sheb | _Cowl | oM | Bumone |
" Moviditve
0 Movidive B isne | o |
'.'H UFK _I
5 Agsernh Apsbuikder |
Lals cope | _Awentis | e Close Al Tools
10985AEN
Resim 5: MOVITOOLS® penceresi
Teknoloji "Genisletilmis Bus Pozisyonlandirma" uygulama modull, sadece MOVIDRIVE cihaz-
fonksiyonlu larin teknoloji tipi (-0T) ile birlikte kullanilabilir. Uygulama moddlleri standart tip (-00)

cihazlarla kullanilamaz.
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Kurulum
MOVIDRIVE® MDX61B Baglanti Semasi

4.2 MOVIDRIVE® MDX61B Baglanti Semasi

| X12: MOVIDRIVE ® MDX61B

7)) DGND | 1— Sistem bus referansi
S<4—P SC11_| 2|=— Sistem bus High

g <«— [ SC12 | 3]~—=Sistem bus Low

| X13:
DIg@ | 1—® /Control.inhibit
DI&1 2+ Enable/hizli durma
DIg2 3—m Reset
DI@3 | 4—* Referans kamlar
DI@4 | 5—® /Sag limit anahtar
DIg5 | 6—® /Sol limit anahtar
DCOM | 7— Referans X13:DIZ@...DI@5
VO24 | 8re—— +24V-cikis
DGND | 9— Dijital sinyaller icin referans potansiyel
ST11 |10 RS-485 + £
ST12 |11a—» RS-485- @@@
| X10: Reglersparra
TF1 1—»TF-/TH girisi
DGND | 2— Dijital sinyaller igin referans potansiyel =
DB@Y | 3r——/Fren @ @
DO@1-C | 4 Réle kontagr hazir @ @
4@ DOZ1-NO 5;‘ Normalde agik kontak @ U
DOY1-NC| 6 Normalde kapali kontak @ @ @
DO@2 | 7——/Ariza
24 \/+ VO24 | gre+—+24V-cikis @ @ @
(=& VI24 | 9—m+24V Giris =\ R =
0
QOO

DGND |10/ Dijital sinyaller igin referans potansiyel
L .
DEH11B DER11B :
I
16 o1 1B o X14:
o3 [ Harici enkoder girisi (HIPERFACE®, sin/cos veya 5V TTL) |
@ > 5 . 5 . veya X14-X14 baglantisi |
L] L]
9:%:8 g:\:/s (Baglanti: MOVIDRIVE® MDX60B/61B isletme kilavuzu) |
|
o
p— — — | w
X15: | %
=08 ) P~
90 o Motor enkoderi: |
o .
o 4 DEH11B’de: HIPERFACE®, sin/cos veya 5V TTL >
@ ’ o° DER11B’de: Resolver 6 kutuplu, 3,5 Vaoc off 4kHz : o
155 S - : =
O
Lot (Baglanti: MOVIDRIVE® MDX60B/61B isletme kilavuzu) | -
@ I
DER11B Doo1B
160 31 150 3"
x| o3 2 e
e Blles
P ®
Qe M Qe o
\!/8 ===
go o8
° 3
-] ° o
X a o2
15 ¢4
Nt
55257ATR

Resim 6: MOVIDRIVE® MDX61B (DEH11B veya DER11B) igin baglanti semasi
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Kurulum

MOVIDRIVE® MDX61B i¢in Bus Montaiji

4.3 MOVIDRIVE® MDX61B igin Bus Montaji

Bus montaji i¢in, fieldbus arabirimleri ile birlikte verilen ilgili fieldbus el kitaplar dikkate
alinmalidir. Sistem bus montaji (SBus) icin MOVIDRIVE® MDX60B/61B isletme
kilavuzundaki uyarilar dikkate alinmalidir.

Genel Bakis
DFP21B oFi218| [ DFI11B
RUN @ 20 X
)
BUS 2
FAULT @ 3 El
01 ZMO UO,SM
20 I ORE
2! ] OBA
22[ 1 SRb
23 0 O TR
24 I ‘
25 ©
26| I Ve offo°
nc| I @ RElS

DFC 11B

Z
S
3
<
&
i
5
Q
3]
¥

O O O

X33/0UT § X32/IN
X31
o2 o) o

PEOEE

/\

INTERBUS

Certified!

Resim 7: Bus tipleri

ON OFF

R[]
ncS1

HBH

CANopen

DFE 11B

0 1
20 (]
2! [0
20 o
2] x
2 s
25_
260
27 ]

nc[0|
DHCP[ID]
Q© status

© 1oomBit
Q© It

T
1|

X30

©
N
L
u
T
w
oy
N
L
<
=y
3
a
3}
<
=

DFD 11B

MoD/
O Net
O rio
O sio

BUS-
O orr

o

S$1

S2

[HERAARAAAA| (AAARAA]

MOVIDRIVE®

Device Net

ETHERNET  SBus

56363AXX
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Kurulum

MOVIDRIVE® MDX61B icin Bus Montaiji

PROFIBUS Ayrintili bilgiler "MOVIDRIVE® MDX61B Fieldbus Arabirimi DFP21B PROFIBUS DP" el
(DFP21B) kitabinda verilmektedir. Bu kitabi SEW-EURODRIVE’dan siparis edebilirsiniz. Devreye
almay! kolaylastirmak igin, master veri dosyalari (GSD) ve MOVIDRIVE® MDX61B tip
dosyalarini SEW-Homepage’ten ("Software" basligi altinda) indirebilirsiniz.
Teknik Bilgiler
Opsiyon Fieldbus arabirimi PROFIBUS Tip DFP21B
— Parga numarasi 824 240 2
DFP21B Devreye alma ve diyagnoz icin yardimci Kullanici yazilimi MOVITOOLS® ve tus takimi DBG60B
RUN@ |1. malzeme
FABUUL$. 2. Protokol tipi PROFIBUS-DP ve DP-V1 (IEC 61158’e gore)
01 Otomatik baud hizi taninmasi
201 Desteklenen baud hizlari 9.6 kBaud ... 12 MBaud
210 3, Badlant 9 kutuplu Sub-D soket
53 g 9 Baglantilar IEC 61158’e gbre
24 Bus sonlandirma Tumlesik qggll, E’ROFIBUS konnektériinde
250 gerceklestiriimelidir.
26| ] istasyon adresi 0...125, DIP anahtari Gzerinden ayarlanabilir
nc| L) GSD dosyasl SEWAB003.GSD
DP-ldent Numarasi 6003 hex = 24579 dec
Maks. iglem veri sayisi 10 process data
4 Agirhk 0.2 kg (0.44 Ib)
1. Yesil LED: RUN
2. Kirmizi LED: BUS FAULT:
3. lIstasyon adresi ayarlamak icin DIP anahtari.
55274AXX | 4. 9 kutuplu Sub-D soket: Bus baglantisi

Kullanilan soket
baglantilari

(2]

RxD/TxD-P

RxD/TxD-N

T

CNTR-P

Jime

QEEE0 88
[elclclcXclc]
[slc[clefolS]

DGND (M5V)

N (3]

VP (P5V/100mA)

DGND (M5V)

O oo » | |(w

e
g g

55276AXX

Resim 8: 9 kutuplu Sub-D figi pin atanmasi (IEC 61158’e gére)

(1) 9 kutuplu Sub-D fis

(2) Sinyal kablolari birlikte bikulmelidir!
(3) Fis muhafazasi ile ekran arasindaki baglanti iletken olmalidir!
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Kurulum
MOVIDRIVE® MDX61B igin Bus Montaji

24

Fiber optik Ayrintil bilgiler "MOVIDRIVE® MDX61B Fieldbus Arabirimi DFI21B Fiber Optik Kablolu
kablolu INTERBUS" el kitabinda verilmektedir. Bu kitabi SEW-EURODRIVE’dan siparis
INTERBUS edebilirsiniz.
(DFI21B)
Teknik bilgiler
Opsiyon Fieldbus arabirimi INTERBUS Tip DFI21B (FO)
OF1 218 Parga numarasi 824 3115
Devreye alma ve diyagnoz icin yardimci Kullanici yazilimi MOVITOOLS®, tus takimi DBG60B ve
malzeme CMD aleti
Desteklenen baud hizlar 50(3_k|_3aud_ye 2 MBaud, ayar DIP anahtari tGzerinden
degistirilebilir
Uzaktan bus girisi: 2 F-SMA fis
Baglanti Uzaktan bus ¢ikisi: 2 F-SMA fig
optik kontrollGi FO arabirim
Agirhk 0.2 kg (0.44 Ib)
@ 3.
;> 4.
i E
g 5.
I
Q 6. 1. Iglem veri uzunluklarini, PCP uzunluklarini ve baud hizini ayarlamak igin DIP anahtarlari
2. Diyagnoz LED’leri
3. FO: Remote IN
4. FO: gelen remote bus
5. FO: Remote OUT
55288AXX | 6. FO: aktaran remote bus
Baglantilar
Konum Sinyal Yoni FO damar rengi
3 FO Remote IN Alinan veriler turuncu (OG)
4 gelen remote bus Gonderilen veriler siyah (BK)
5 FO Remote OUT Alinan veriler siyah (BK)
6 giden fieldbus Gonderilen veriler turuncu (OG)
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MOVIDRIVE® MDX61B icin Bus Montaiji

INTERBUS Ayrintili bilgiler "MOVIDRIVE® MDX61B Fieldbus Arabirimi DFI11B INTERBUS" el
(DFI11B) kitabinda verilmektedir. Bu kitabi SEW-EURODRIVE’dan siparis edebilirsiniz.
Teknik bilgiler
Opsiyon Fieldbus arabirimi INTERBUS Tip DFI11B
Parga numarasi 824 309 3
DFI 11B Devreye alma ve diyagnoz icin yardimci Kullanici yazilimi MOVITOOLS® ve kullanma Gnitesi
50 01 malzeme DBG60B
221 1 Desteklenen baud hizlari 500 kBaud ve 2 MBaud, ayar DIP anahtari Gzerinden
% 1 degistirilebilir
%M 3,5M Uzaktan bus girisi: 9 kutuplu Sub-D fig
Ou Badlant: Uzaktan bus ¢ikisi: 9 kutuplu Sub-D soket
L 9 RS-485 aktarim teknigi, 6 damarli, ekranlanmis ve gift
ORC burgulu iki telli kablo
O BA F———
ORD Modiil ID’si E3hex = 227 4ec
O TR Maks. islem veri sayisi 6 islem verisi
@ Agirhk 0.2 kg (0.44 Ib)
e}
o o
Qiloc]||3
°
i (50
o
og| | 4
o
110
1. lIslem veri uzunluklarini, PCP uzunluklarini ve baud hizini ayarlamak igin DIP anahtarlari
2. Diyagnoz LED’leri: 4 x LED yesil (U,, RC, BA, TR); 1 x LED kirmizi (RD)
3. 9-kutuplu Sub-D fig: Uzaktan bus girisi
55278AXX | 4. 9 kutuplu Sub-D soket: Uzaktan bus ¢ikigi

Kullanilan soket
baglantilar

IEC 757’ye gbre damar isaretleri.

—
[N
~

)
GN

| 6 o}
YE 1] DO °o
PK 17| /DI o ©
GY 12| DI 0?2
BN 13| COM

G

/DO

@

®

(2)
/DO | 6 GN
DO 1 YE
/DI 7 PK
DI 2 GY
COM | 3 BN
5 = (3)
]
2 6)
04435AXX

Resim 9: Gelen ve giden uzak bus kablolarinin 9-kutuplu Sub-D soketlerinin atanmasi

(1) Gelen uzak bus kablosunun 9 kutuplu Sub-D soketi
(2) Sinyal kablolari birlikte bikulmelidir!
(3) Fis muhafazasi ile ekran arasindaki baglanti iletken olmalidir!

(4) Giden uzak bus kablosunun 9-kutuplu-D figi

(5) Pin 5 ile Pin 9 arasina koépri baglanmahdir!
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4 Kurulum
MOVIDRIVE® MDX61B igin Bus Montaji

CANopen Ayrintili bilgiler "iletisim" el kitabinda veriimektedir. Bu kitabi SEW-EURODRIVE’dan
(DFC11B) siparig edebilirsiniz.
Teknik bilgiler
Opsiyon Fieldbus arabirimi CANopen Tip DFC11B
Pargca numarasi 824 317 4
DFC 11B Devreye alma ve diyagnoz igin yardimei Kullanici yazilimi MOVITOOLS® ve kullanma tinitesi DBG60B
malzeme
Parametre P894 ile ayarlanir:
ON OFF * 125 KBaud
R 31 1. Desteklenen baud hizlari - 250 KBaud
ne{oul - 500 KBaud
+ 1000 KBaud
9 kutuplu Sub-D fisi (X30)
Baglanti Pin atamasi CiA standardina gore
2 % 2 ISO 11898’e gore 2 damarli, bikilmus kablo
= Bus sonlandirma DIP-anahtari Gizerinden devreye alinabilir (120 Q)
X31
Adres araligi 1 ... 127 DIP anahtari ile segilebilir

AGirlik 0.2 kg (0.44 Ib)

Bus sonlandirma direncini ayarlamak igin DIP anahtari
— 2. X31: CAN Bus baglantisi
55284AXX | 3. X30: 9-kutuplu Sub-D fis: CAN Bus baglantisi

N

MOVIDRIVE® - DFC11B opsiyonunun CAN-Bus baglantisi X30 veya X31 ile cihazdaki (X12) SBus
CAN baglantisi baglantisinda oldugu gibi yapilir. SBus1’in aksine, SBus2 DFC11B opsiyonu Uzerinden
elektriksel olarak izole edilmigtir.

X30’da kullanilan

soket kontaklari (1)
(7l
@)
A 6 | DGND o ° 882
le) [~]olo)
B 7 | CAN High ° 8e8
o 200
\ / 2 | CAN Low o} ek
O T — |
3 | DGND ©
Y %
= (3) :
]

06507AXX
Resim 10: Bus kablosunun 9 kutuplu Sub-D soketinin kontaklari

(1) 9 kutuplu Sub-D soket
(2) Sinyal kablolari birlikte bukulmelidir!
(3) Fis muhafazasi ile ekran arasindaki baglanti iletken olmalidir!
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Kurulum
MOVIDRIVE® MDX61B i¢in Bus Montaji

DeviceNet Ayrintilh bilgiler "MOVIDRIVE® MDX61B Fieldbus Arabirimi DFD11B DeviceNet" el
(DFD11B) kitabinda verilmektedir. Bu kitabi SEW-EURODRIVE’dan siparis edebilirsiniz. Devreye
almayi kolaylastirmak igin, MOVIDRIVE® MDX61B icin EDS dosyalarini SEW-
Homepage’ten ("Software" basligi altinda) indirebilirsiniz.
Teknik bilgiler
Opsiyon Fieldbus arabirimi DeviceNet Tip DFD11B
——— Parga numarasi 824 9725
DFD 11B . — ® TR
Devreye alma ve diyagnoz icin yardimci Kullanici yazilimi MOVITOOLS™ ve kullanma unitesi
O Mob/ malzeme DBG60B
Net
O Pio DIP anahtari ile segilebilir:
Oso | Desteklenen baud hizlari ;5238 ﬁggﬂg
() BUS- + 500 KBaud
OFF
5-kutuplu Phoenix klemens
0 1 Baglanti Baglanti atanmasi DeviceNet teknik 6zelliklerine gére
NA(5) [ o (Volume I, Appendix A)
NA(4) |
mg; 9 st izin verilen kablo kesiti DeviceNet teknik ézelliklerine gore
mgag E Bus bolimiiniin bas ve son taraflarina bus sonlandirma
— 2. Bus sonlandirma direngleri (120 Q) entegre edilmis olan bus fisleri
DRIo) % kullanilmas!
EBE%% o ayarlanabilen adres alani (MAC-ID) 0...63, DIP anahtari ile segilebilir
PD(2 s2
gg%g)i - Agirhk 0.2 kg (0.44 Ib)
S
F1o L5
1
2
3 3.
4
5
x30 1. LED ekran
2. Dugum adresi (MAC-ID), islem veri uzunluklari ve baud hizini ayarlamak i¢in DIP anahtarlari
55280AXX | 3. 5-kutuplu Phoenix klemens: Bus baglantisi

Klemens kontaklari

Baglanti klemenslerinin atanmalari, DeviceNet teknik 6zelliklerinde agiklanmistir (Cilt I,
Ek A).

Klemens Anlami Renk

X30:1 V- (0V24) Siyah (BK)
X30:2 CAN_L Mavi (BU)
X30:3 DRAIN Seffaf
X30:4 CAN_H Beyaz (WH)
X30:5 V+ (+24 V) Kirmizi (RD)
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4 Kurulum
MOVIDRIVE® MDX61B igin Bus Montaji

Ethernet Ayrintilh bilgiler "MOVIDRIVE® MDX61B Fieldbus Arabirimi DFD11B Ethernet" el
(DFE11B) kitabinda verilmektedir. Bu kitabi SEW-EURODRIVE’dan siparis edebilirsiniz.
Teknik Bilgiler
Opsiyon DFE11B tipi fieldbus arabirimi Ethernet
Pargca numarasi 1820 036 2
DFE 118 Devreye alma ve diyagnoz i¢in yardimci Kullanici yazihmi MOVITOOLS® ve kullanma Gnitesi DBG60B
20 e malzeme
5 o]
%g % = Otomatik baud hizi taninmasi 10 MBaud / 100 MBaud
=l | " Baglant Modiiler jack RJ45/8-8
%g % Adres ayari 4 bayt IP adresi
DH?:% Agirlik 0.2 kg (0.44 Ib)
© status
© 1oomsit 2
Q© finkact.

1

x
w
o

§ 1. IP adresinin en 6nemsiz bayt'ini (LSB) ayarlamak i¢in DIP anahtari
sS4 2. "Durum" LED'’i (kirmizi/sari/yesil), "100 MBit" (yesil), "link/act" (yesil)
J 3. X30: Ethernet baglantisi
56362AXX | 4. MAC adresi
MOVIDRIVE® - DFE11B'yi Ethernet’e baglamak icin Ethernet arabirimi X30’u (RJ45-Soket) bir bikimlu

Ethernet baglantisi  ¢ift kablo (IEC 11801 Baski 2.0, Kategori 5, Sinif D’ye gore) ile dngorilen hub veya
anahtara baglayin. Bu baglanti i¢in bir patch kablo kullaniimalidir.

[6]\ [3{ [2\] [/1] %
w
A

B

54174AXX
Resim 11: Figli konnektér RJ45’in baglantilari

A = Onden gériinis [1] Pin 1 TX+ Transmit Plus
B = Arkadan goérinus [2] Pin 2 TX- Transmit Minus
[3] Pin 3 RX+ Receive Plus [6] Pin 6 RX— Receive Minus

Opsiyon kartt DFE11B’yi kendi projelendirme bilgisayariniza dogrudan bagdlamak
istiyorsaniz, bir cross-over kablo kullanmaniz gerekir.
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Kurulum 4
Sistem Bus Baglantisi (SBus 1)

4.4 Sistem Bus Baglantisi (SBus 1)

P816 "SBus Baudrate™ = 1000 kBaud oldugu zaman:

Sistem bus baglantisinda (yolunda) MOVIDRIVE® compact MCH4_A cihazlar diger
MOVIDRIVE® cihazlarla bir arada bulunmamalidir.

Baud hizlari # 1000 kBaud ise, cihazlar birlikte kullanilabilir.

Sistem bus (Sbus) lGzerinden maksimum 64 CAN Bus katilimci adreslenebilir. Kablo
uzunluguna ve kapasitesine bagl olarak 20 ile 30 katilimcidan sonra bir repeater
kullaniimahdir. SBus ISO 11898’a gore aktarim teknigini desteklemektedir.

Sistem bus ile ilgili ayrintili bilgiler, SEW-EURODRIVE’dan istenebilecek olan "Seri
iletisim" el kitabinda verilmektedir.

SBus Baglanti Semasi

Kontrol iinitesi ! Kontrol iinitesi ! Kontrol iinitesi

Sistem busE S 12 Sistem bus @ S 12 Sistem bus E S 12

Sonlandirma direnci Sonlandirma direnci Sonlandirma direnci

ON| OFF ON| OFF ON| OFF
Sistem bus X12: Sistem bus X12: Sistem bus X12:
referansi DGND referansi DGND | 1 referansi DGND
Sistem bus High <«—# SC11 Sistem bus High <¢—# SC11 Sistem bus High <¢—# SC11
Sistem bus Low -#—#~ SC12 Sistem bus Low -¢—®= SC12 Sistem bus Low -&—®~ SC12

e cle [le

54534ATR
Resim 12: sistem bus baglantisi

Kablo ézellikleri * 4 damarh, buklilmuis ve ekranlanmis bakir kablo (bakir 6rgl ekranl veri iletim
kablosu) kullaniimahdir. Bu kablo agsagdidaki karakteristiklere sahip olmahdir:
— Damar kesiti 0,25 ... 0,75 mm? (AWG 23 ... AWG 18)
— Kablo direnci 1 MHz'de 120 Q
— Kapasitans < 40 pF/m (12 pF/ft), 1 kHzZ'de.
Ornegin, CAN bus veya DeviceNet kablolari uygundur.

Ekran baglanmasi » Ekran, inverterin veya master kontrol tnitesinin elektronik modul ekran klemensinin
her iki ucuna genis bir alanda baglanmalidir.

Kablo uzunlugu + Izin verilen toplam kablo uzunlugu ayarlanmis olan SBus baud hizina baghidir
(P816):
— 125 kBaud — 320 m (1056 ft)
— 250 kBaud — 160 m (528 ft)
— 500 kBaud — 80 m (264 ft)
— 1000 kBaud — 40 m (132 ft)
Sonlandirma » Sistem bus baglantisinin basina ve sonuna sistem bus sonlandirma direnci baglayin
direnci (S12 = ON). Diger cihazlardaki sonlandirma direnglerini kapatin (S12 = OFF).

+ SBus ile birbirlerine baglanan cihazlar arasinda potansiyel fark olusmamalidir.
Potansiyel fark uygun onlemler alinarak, orn. cihazlarin sifirlari ayri bir kablo ile
baglanarak, 6nlenmelidir.
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Kurulum
Donanim limit anahtari baglantisi

4.5 Donanim limit anahtari baglantisi

Donanim limit anahtari kamlari, tim hareket alani icerisinde, dayanaga kadar gegerli
olmaldir.

Sadece normalde kapali kontakli donanim limit anahtarlan kullaniimahdir (diigiik

etkin)!
CW R
X
—/ —
= =
@) @)
3] %)
0 w
L
04437AXX
Resim 13: Donanim limit anahtari baglantisi
cw = Frekans inverteri saat yéninde
X = Sirls mesafesi

ES CW = Sag donanim limit anahtari
ES CCW = Sol donanim limit anahtari

Donanim limit anahtarlarinin dogru bir sekilde kombine edilmelerine dikkat edin. Bu da,
saga harekette (CW) sag donanim limit anahtarina (ES CW) ve sola doniste (CCW) sol
donanim limit anahtarina (ES CCW) dogru hareket edilir demektir.
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5 Devreye Alma
5.1  Genel Bilgiler

Basaril bir sekilde devreye alabilmek i¢in dogru olarak planlanmasi ve kusursuz bir
sekilde montaji sarttir. Ayrintili projelendirme uyarilari icin, bkz. "MOVIDRIVE®
MDX60/61B Sistem El Kitabi".

Montaj islemleri (enkoder baglantisi ve fieldbus kartlarinin montaji da dahil),
MOVIDRIVE® MDX60B/61B isletme kilavuzunda, fieldbus karti el kitaplarinda ve bu el
kitabinda (— Montaj bolim) verilen montaj uyarilarina gére kontrol edilmelidir.

Harici enkoder olarak bir mutlak deger enkoderi kullaniimalidir (Baglanti DIP11B, X62).
Bu durumda ayrica, "MOVIDRIVE® MDX61B Mutlak Deger Enkoder Karti DIP11B" el
kitabindaki montaj ve devreye alma uyarilari da dikkate alinmalidir.

5.2 On Galismalar

"Genigletiimis Bus Pozisyonlandirma" devreye alinmadan 6nce asagidaki islemler
gerceklestiriimelidir:
* Frekans inverterindeki "Xterminal" baglantisini UWS21A opsiyonu (seri arabirim)
Uzerinden PC-COM’a baglayin.
« MOVITOOLS® yazilimini (Versiyon 4.20 ve daha yuksegi) kurun.
* Frekans inverterini "MOVITOOLS/Shell" ile devreye alin.
— Asenkron motorlu MDX61B: CFC igletme tiirleri / VFC-n Control
— Senkron motorlu MDX61B: SERVO igletme tiirleri
+ Sadece harici bir enkoder (mutlak deger enkoderi veya artimsal enkoder) ile:

— Mutlak degder enkoderi: Mutlak deger enkoderi karti DIP11’i devreye alin. Boylece
P942 ... P944 parametreleri ayarlanir (— "MOVIDRIVE® MDX61B Mutlak Deger
Enkoderi Karti DIP11B" el kitabi).

— Artimsal enkoder: P942...P944 Encoder factor numerator / denominator ve
Encoder scaling ext. parametrelerini ayarlayin. Shell programinda Enkoder'i
ayarlayin. Bu parametrelerle ile ilgili ayrintili agiklamalar "|POSPIUs® Pozisyon-
landirma ve Akis Kontrol Sistemi" el kitabinda verilmistir.

* [MOVITOOLS] / [Shell] / [Startup] meni noktasinda teknoloji islevi "Extended
positioning via bus" secenegini igaretleyin.

+ DIgQ "/CONTROLLER INHIBIT" klemensine "0" sinyali verin.
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"Genigletilmis Bus Pozisyonlandiriimasi" Programinin Baglatiimasi

(‘@ Devreye Alma
@

5.3 "Genisletilmis Bus Pozisyonlandiriimasi” Programinin Baglatiimasi

Genel Bilgiler * [MOVITOOLS]/ [Shell] programini baslatin.
» [Startup] / [Extended positioning via bus] secenegini baslatin.

] 5| "

A SHELL MO¥ITOOLS® MOYIDRIYER B
File | Startup Parameters Display  Extras  Wwindow  Help

Select Technelogy Function.. .,
Startup,. .

Dip Startup, .

Limear makar, .

=10l x|

Manwal Cperation, .

Pasitioning wia Bus

Extended positioning via bus
Modulo Positioning

Flving saw

Absolute positioning

Sensor based positioning via bus
Center winder

Table positioning via fieldbus
Table Positioning

o]

[Parameter saved | &

11013AEN

Resim 14: "Genigletilmis bus pozisyonlandirilmasi” programinin baslatiimasi
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"Genigletilmis Bus Pozisyonlandiriimasi" Programinin Baslatiimasi @
Fieldbus "Genigletiimis bus pozisyonlandiriimasi" programi basladiktan sonra, bu islem igin
parametrelerinin gerekli tum parametreler okunur.
ayarlanmasi

Frekans inverterine gecerli bir uygulama modulu yiuklenmemigse, ekrana asagidaki
pencere gelir:

“=% Extended positioning via bus

DS H %S e &

2| @|

Fieldbus parameter

Fieldbhus type

Buzs address

Timeout wvalue

Timeout response IRAPID STOP;’WARNGj

Eaud rate ID kEaud j

DI00: AContraller inhibit
DI01: Enable

D02 Fault Reset

D103 Reference Cat
DI04 ALimit switch Cw
DI05: ALimit switch CCW

LCancel | << Hack Meut »»

Sl [Peer-to-Peer | cChanged  |PROFIBUSCP | 4
11014AEN

Resim 15: Fieldbus parametrelerinin ayarlanmasi

Bu pencerede asagidaki ayarlar yapilmalidir:

* Fieldbus parametrelerinin ayarlanmasi: Burada fieldbus parametrelerini
ayarlayin. Sabit parametreler bloke edilmistir ve degistirilemezler.

Sistem bus (SBus) her zaman igin ayarlanabilir, herhangi bir opsiyon gerekli degildir.

Fieldbus slotunda bir fieldbus karti (DFP, DFI, DFC, DFD veya DFE) varsa, ayrica
PROFIBUS, INTERBUS, CAN, DEVICENET veya ETHERNET segilebilir.
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Mesafe ve hiz
6lceklendirme
faktérlerinin
ayarlanmasi

Devreye Alma

"Genigletilmis Bus Pozisyonlandiriimasi" Programinin Baglatiimasi

Bu pencerede mesafe ve hiz dlgeklendirme faktorleri ayarlanabilir.

Resim 16: Olgeklendirme ayari

Bu pencerede asagidaki ayarlar yapilmalidir:

ended po O 1 ab - D x
D 2 |5 Sk @ 2|0
Source actual position IMOTOP\ ENC. (X13) j
—Calculation of the scaling
Diameter of driving wheel j IZDD Tm j
Gearing ratio |12.34
external ratiao Il
Unit for speed Im,:’min j
Flace of ahsolute encoder j
encoder resoclution
—Scaling factor for distance
[Unit]
Increments IEL‘L25 0
: = inc/ ot
Distance IlDl
—Scaling factor for speed
- . EEER [Unit]
wierator - 1/min/ fm/min
Denominator |1668
@ DIOD: /Contraller inhibit
@ DI01: Enable
@ DIDZ: Fault Reset
@ D03 Reference CaM
@ DI04 ALimit switch Cw
@ DI0A: ALimit switch COW
LCancel << Back Mext »»
Sl Feet-to-Peer | cChanged  |PROFIBUS DR | v
11015AEN

» Gergek kaynak pozisyonu "Source actual position" se¢im alani: Pozisyonlan-
dirmada mesafe 6lgiimu igin hangi enkoderin kullanilacagdi burada segilir:

— MOTOR ENCODER (X15).

— EXT. ENCODER (X14) harici enkoder olarak artimsal enkoder.

— ABSOLUTE ENCODER (DIP) harici enkoder olarak veya motor mili Gzerinde
mutlak deger enkoderi.

Bir mutlak deger enkoderi kullanildiginda, "Genigletilmis bus pozisyonlandirma"
devreye alinmadan 6nce, DIP11B opsiyonu devreye alinmalidir!
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"Genigletilmis Bus Pozisyonlandiriimasi" Programinin Baglatiimasi @
Olgeklendirme Durum 1: Motor milinde motor enkoderi veya mutlak deger enkoderi var
faktérilerinin (gercek kaynak pozisyonu)
hesaplanmasi

"Diameter of driving wheel" veya "Spindle slope" segim alanlarinda (sadece
motor enkoderinde) ilgili birimi segin. Burada uzunluk birimi olarak milimetre [mm]
veya 1/10 milimetre [1/10 mm] segilebilir.

"Gearing ratio" alanina digli oranini ve "external ratio" alanina da ara diglisi
oranini girin.

"Unit for speed" alaninda hiz birimi olarak [mm/s], [m/min] veya [d/d] segin.
Mutlak deger enkoderi ile pozisyonlandirmada, mutlak enkoderin yeri "Place of
absolute encoder” igin "Motor shaft" segenegini isaretleyin.

<Calculation> butonuna tiklatin. Program, "mesafe" ve "hiz" 6lgeklendirme faktor-
lerini hesaplar.

Durum 2: Yol lizerinde harici enkoder veya mutlak deger enkoderi var (gercek
kaynak pozisyonu)

Yol tzerinde harici bir enkoder veya mutlak deger enkoderi kullanildiginda, mesafe
Olceklendirme faktori elle hesaplanmalidir. Hiz 6lgeklendirme faktérii otomatik
olarak (— asagidaki bélim) veya elle (— 6rnek 2) hesaplanabilir.

Hiz olgeklendirme faktoriiniin otomatik olarak hesaplanmasi

"Source actual position" secim alanindan "Motor encoder" girigini segin.
"Diameter of driving wheel" veya "Spindle slop" veri giris alanlarina tahrik ¢arki
cap! veya mil egimi icin de@er girin. Hemen yanda bulunan se¢im alanindan da
uzunluk birimi olarak [mm] veya [1/10 mm] segilebilir.

"Gearing ratio" ve "External ratio" giris kutularina ilgili disli orani1 degerlerini girin.
<Calculation> butonuna tiklatin. Hiz igin 6élgeklendirme faktorti program tarafin-
dan hesaplanir.

Mesafe olgeklendirme faktoriiniin hesaplanmasi

"Source actual position" segim alaninda "External encoder" veya "Absolute
encoder"i se¢in. Mutlak deder enkoderi ile pozisyonlandirmada, mutlak enkoderin
yeri "Place of absolute encoder"” igin "Way" segenegini isaretleyin.

"Scaling factor for distance" grup kutusunda "Increments" giris alanina enkoderin
her yol biriminde verdigi darbe sayisini girin. Darbe sayisi daima artirm [inc]
olarak verilir. "Distance" veri giris alanina ilgili mesafeyi girin.

"Scaling factor for distance" grup kutusunda "Unit" giris alanina o6lgeklendirme
faktoru birimini girin. Daha sonra gelen yazilim limit anahtari, referans ofset veya
hedef pozisyon degerleri de secilmis olan birimde gosterilir.
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Mesafe
¢bziindrliglnin
kullanici
birimlerine
déndgtirilmesi

Mesafe Olgeklendirme faktodra (darbe / yol), kullanici mesafe biriminin (6rn. mm, devir/
dakika, ft.) tespit edilmesinde kullanilir. Bir motor enkoderi ile pozisyonlandirmada,
mesafe oOlgeklendirme faktorl otomatik olarak hesaplanabilir. Otomatik hesaplamada
asagidaki birimler secilebilir:

* mm
« 110 mm

Yol lzerinde harici bir enkoder veya mutlak deder enkoderi kullanildiginda, mesafe
dlgeklendirme faktori elle hesaplanmalidir (— Ornek 1 ve 2).

Ornek 1: Bir tahrik (initesi yol lizerindeki bir mutlak deger enkoderi ile pozisyonlan-
dirilmak isteniyor. Hiz birimi olarak [m/min] verilmis.

e Tahrik Unitesinin verileri:

— Digli orani (i gear unit) = 12,34
— Ara disli orani (i additional gear) = 1
— Disli ¢garkin gapi (Diameter of carrying wheel) = 200 mm

* Enkoder verileri:

— Tip: Mutlak deger enkoderi Stahltronik WCS3

— Fiziksel ¢gézunurlik =1 darbe /0,8 mm

— Enkoder olceklendirme P955 = x8 (— Option DIP11B devreye alindidinda
otomatik olarak ayarlanir).

» Hiz dlgeklendirme faktériiniin otomatik olarak hesaplanmasi
Pay / Payda = 32759 / 1668 birim [m/dak]
* Mesafe dlgeklendirme faktoérinin elle hesaplanmasi:
— Darbe ¢6zUnirligu = 1 darbe / 0,8 mm x P955 enkoder 6lgeklendirme
Sonug: 1 darbe / 0,8 mm x 8 = 8 [inc/0,8 mm]
Sonug: Darbe / Mesafe = 80 / 8 [mm]

Ornek 2: Bir tahrik (initesi yol iizerindeki bir harici enkoder ile pozisyonlandiriimak
isteniyor.

e Tahrik Unitesinin verileri

— Digli orani (i gear unit) = 12,34
— Ara disli orani (i additional gear) = 1

* Enkoder verileri:

— Fiziksel ¢ozinurlik = 1024 darbe / devir
— Disli garkin capi (Diameter of carrying wheel) (dcark) = 65 mm
— Enkoder dlgeklendirme P944 = x2

» Mesafe dlgeklendirme faktériiniin elle hesaplanmasi:
— Darbe = Artirim sayisi / devir x 4 x P944
Darbe = 1024 artirim / devir x 4 x 2 = 8192 darbe
— Mesafe = x dcap
Mesafe = 3,14 x 65 mm = 204,2 mm
Sonug: Darbe / Mesafe = 8192 / 204 birim [mm]

Pay (darbe) veya payda (mesafe) degerleri tam sayili degilse, pay ve payda ayni
faktorle garpildiginda (6rn. 10, 100, 1000, ...) daha yiksek bir hassasiyet elde edilebilir.
Bu carpim islemi sonucu, maksimum yol araligi degeri degismez. Maksimum "darbe"
veya "Mesafe" degeri 32767’dir.
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"Genigletilmis Bus Pozisyonlandiriimasi" Programinin Baslatiimasi @

Hizin kullanici "Calculation of the scaling" grubundaki "Unit for speed" agilir menisinde bulunan (g
birimlerine birimden birini segerek olgeklendirme faktoériini otomatik olarak hesaplattirabilirsiniz.
déndgtiirilmesi Secgime sunulan hiz birimleri:

« d/d
* mm/sec
* m/dak

Hizi bunlarin diginda bir birimde girmek istiyorsaniz, hiz i¢in dlgeklendirme faktérind
hesaplayabilirsiniz (— asagidaki 6rnek).

Ornek 1: Bir tahrik Unitesi yol lizerindeki bir mutlak deger enkoderi ile pozisyonlan-
diriimak isteniyor. Hizin mm/s olarak verilecek

» Tabhrik Unitesinin verileri
— Digli orani (i gear unit) = 15,5
— Ara disli orani (i additional gear) = 2
— Tahrik garkinin ¢api (Diameter of drive wheel) (dianrik garki) = 200 mm
» Enkoder verileri:
— Tip: Lineer mesafe dlgme sistemi Stahltronik WCS2
— Fiziksel ¢ozlnurlik = 0,833 mm A2 1,2 darbe / mm
— Enkoder dlgeklendirme P955 = x8 (— Opsiyon DIP11B devreye alindidinda
otomatik olarak ayarlanir)

* Pay =lgigii X iara digli * 60
Pay = 15,5 x 2 x 60 = 1860
« Payda =T1 x dyapyik carki (veya mil egimi)
Payda = 3,14 x 200 = 628
Birim = mm/s
Pay veya payda degerleri tam sayili degdilse, pay ve payda ayni faktorle garpildiginda
(6rn. 10, 100, 1000, ...) daha yiksek bir hassasiyet elde edilebilir. Bu garpim islemi

sonucu, maksimum yol araligi degeri degismez. Maksimum pay veya payda dederi
32767dir.
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sinirlarin
ayarlanmasi

Devreye Alma

"Genigletilmis Bus Pozisyonlandiriimasi" Programinin Baglatiimasi

Resim 17: Rampa sdrelerinin ve sinirlarin ayarlanmasi

E gded po 1 1 d D — D x
D 2| Sk @ 2|0
Software limit switch CCW Software limit switch CW
I—lDDD [ zarn ] IlDDD [ 200 ]
Use Hardware limit switch IYES j
Reference Offset ID [ 1oz ]
Reference trawel type }—~ [ "'
Maximum wvalues
Max. motor speed in Automatic 1000 [1/min]
Mode 50.917 [r/1in]
Max. motor speed in Jog Mode 1000 [1/min]
50,917 [tm/min]
Nmax speed control 3000 [1/min]
@ DI00: /Contraller inhibit ILE GO e oW
@ DI01: Enable
@ DI0Z Fault Reset
@ D103 Reference CaM | | | [mm1
@ DI04 ALimit switch Cw 000 -500 0 500 1
@ DI0&: Limit switch COW
LCancel | <¢ Back | Mewxt »» |
-0l [Feet-to-Feer | cChanged  |PROFIBUSDR | 4
11016AEN

Bu pencerede, yazilim limit anahtari pozisyonu, referans ofset, referans modu tipi ile
rampa sureleri ve sinir degerleri girilmelidir. Veriler 6lgeklendirmenin kullanici birimleri

olarak girilir.

« "Software limit switch CCW" ve "Software limit switch CW" giris alanlarina yazilim
limit anahtarlarinin konumlarini girin. Yazilim limit anahtarlarinin pozisyonlarinin
donanim limit anahtar hareket alani igerisinde olmasina ve referans nokta ile
cakismamasina dikkat edilmelidir. Her iki veri giris alanina da "0" degeri girildiginde,

yazilim limit anahtarlari devre digi kalir.

» "Reference offset" veri giris alanina referans ofset degerini girin. Bu referans ofset
degeri ile makine sifir noktasi diizeltilir. Bunun igin asagidaki formal kullanihir:

Makine sifir noktasi = Referans noktasi + referans ofset degeri
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C &9,

Devreye Alma

"Reference travel type" secim alaninda dogru referans modunu (0 ... 8) segin.
Referans surids modu ile, bir tesisin makine sifir noktasinin hangi referans modu
stratejisi ile tespit edilecegi belirlenir. IPOSPIUS® degiskeni H127 ZeroPulse ile,
referans modunun referans kamindaki kenar degistirme ("0") ile mi, yoksa daha
sonraki enkoder sifir darbesi ("1") ile mi yapilacagi tespit edilir. IPOSPUS® degiskeni
H127 IPOS-Compiler Gzerinden diizenlenebilir.

|

55260AXX

Tip 0: Referans noktasli, referans modun baslama pozisyonunun
solundaki ilk sifir darbesi.

54947AXX

] 1 .\

—

CAM
54948AXX

Tip 1: Referans noktasi referans kaminin sol ucudur.

Makine sifir noktasi = Referans noktasi + referans ofset degeri
H127 = "1" Referans degeri enkoder sifir darbesidir

H127 = "0" Referanslama kenar degistirme Uzerinden

Tip 2: Referans noktasi referans kamin sag ucudur.

Makine sifir noktasi = Referans noktasi + referans ofset degeri
H127 = "1" Referans degeri enkoder sifir darbesidir

H127 = "0" Referanslama kenar degistirme izerinden

I
54949AXX
1. -

54950AXX

Tip 3: Referans noktasi sag donanim limit anahtari. Referans kami
gerekmez. Donanim limit anahtarindan ayrildiktan sonra (yukselen
kenar), 4096 darbe daha hareket eder.

Makine sifir noktasi = Referans noktasi + referans ofset degeri — 4096

Tip 4: Referans noktasi sol donanim limit anahtari. Referans kami
gerekmez. Donanim limit anahtarindan ayrildiktan sonra (yikselen
kenar), 4096 darbe daha hareket eder.

Makine sifir noktasi = Referans noktasi + referans ofset degeri + 4096

I

54951AXX

Tip 5: Referans mod gerekmez. Referans noktasi o andaki konumdur,
sifir darbe referans olarak alinmaz.

Makine sifir noktasi = O andaki konum + referans ofset

CAM
54952AXX

Tip 6: Referans noktasi referans kamin sag ucudur.
Makine sifir noktasi = Referans noktasi + referans ofset degeri

]

CAM
54953AXX

Tip 7: Referans noktasi referans kaminin sol ucudur.
Makine sifir noktasi = Referans noktasi + referans ofset degeri

[

54951AXX

Tip 8: Referans mod gerekmez. Referans noktasi o andaki konumdur,
sifir darbe referans olarak alinmaz. Tip 5'in aksine, sistem durumu
"A"ya esit degdilse de, Tip 8 referans modu gergeklestirilebilir.

Makine sifir noktasi = O andaki konum + referans ofset.

El Kitabi — MOV/DR/VEhméMWWWmKQMQJK%m l.com/forum/

@7

39



"Genigletilmis Bus Pozisyonlandiriimasi" Programinin Baglatiimasi

5 (‘@ Devreye Alma
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Manuel ve + "Ramp values" grup kutusunda "Ramp value jog mode" ve "Ramp value auto.mod (1)
otomatik ve (2)" giris alanlarina rampa sureleri girilmelidir. Otomatik modunda Rampa 1’den
modlarinda rampa Rampa 2'ye ge¢mek icin "process output data word 1"deki Bit 15 kullanilir. ilgili
stresi ayarlama hizlanma [mm/s?] birimi ile gosterilir.

Rampa suresi daima 3000 d/d hiza gore verilir.

Rampa suresinin 1 sn. olmasi, tahrik tnitesinin 500 ms’de 1500 d/d’ye kadar hizlana-
cagini gbsterir.

Download Kayit islemi tamamlandiktan sonra, ekrana bir "download" penceresi gelir.

H=; Extended positioning via bus

0 3| |0y &/ ea| @

7| @|

Fleasze click 'Help', to get infarmation about the wiring of the terminals and the values of the
parameters.

7 Help |

To complete the commissioning of 'Fositioning wia bus', please press the 'Download' buttan.

| [~ Bun extended startup

= Don't change IPOS-Programm
* Download zeries IPOS prograr

[&ctual IPOS program wersion: (MO B] USERPROGRAKM W 1.05
[Mew IPOS program wersion: (MO B] Wo1.05

DIoo: .-’Eor';tlroller inhibit

LCancel | << Back Download

Olling |Peer—tn—Peer | CARopenl | o
10824AEN
Resim 18: Download penceresi

<Download> butonuna basin. Frekans inverterinde gerekli olan tim ayarlar otomatik
olarak yapilir ve IPOSPIUS® "Extended positioning via bus" baglatilir.
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"Genigletilmis Bus Pozisyonlandiriimasi" Programinin Baslatiimasi @

Download tamamlandiktan sonra, size "Monitor"u agmak isteyip istemediginiz sorulur.
"Monitor" penceresinde, uygulamaniz igin bir hata tani gergeklestirip, kontrol sinyallerini
kontrol edebilirsiniz.

Information m |
Startup of bus positioning successful,
Skart bus positioning monitor?

Ja Mein |

11023AEN
Resim 19: "Monitor"u baglatmak: Evet/Hayir

<Yes> ile monitére gegilir ve burada istenen ¢aligma turG baslatiir. <No> ile
MOVITOOLS/Shell’e gegilir.
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Monitér Devreye alma basari ile tamamlandiktan sonra "Genigletilmis bus pozisyonlandirma"
programi yeniden baslatildiginda, ekrana derhal monitér gelir.

Extended positioning via bus

o @ty @lml ¢ el 0
Monitor "Positioning via bus’
& Decoded View | Hexadecimal View |
& Monitor mode ™ Control |
PO1: Controlword 2 Pl1: Statusword
N— 999990999(09990999 | crLMET (99999909 (2]
sas| ‘ | dortr. inhisitienable Limit switch COW |
Ramp 2 Enablefrapid stop Lirmit swvitch Cvy
free Enable/stop Etror
Halt regulation Brake released
Integrator 1 Target position reached
Jog - Parameter sef 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free hotor turning
P0O2/3: Setpoint position Pl12{3: Actual position
31— 0 ine) [ 0 finc] (3]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
311 0 [1 i | 0 {1 /min] (3]
PO5: Start ramp P15: Activ current
@B oml | o[ sl
POG6: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[31-—4 0fms] [ 5[] 3]
@ DI00: /Controller inhibit
[4]..._' DI01: Enable
@ DI0Z Fault Resel —1+ [5]
@ DI03: Reference CoM
@ DI04 No function
@ DI0S: No function
Commissioning

[T fpeer-to-pesr Changed  PROFIBUS DF 7
11018AEN

Resim 20: Genigletilmis bus pozisyonlandirma ekrani

[1] PO1 Control word 2, kodu teker teker bit'lere ¢ézllmus olarak

[2] P11 Status word, kodu teker teker bit'lere ¢ézilmus olarak

[3] islem verileri ondalik sayi olarak ve kullanici birimleri ile birlikte

[4] Cihazin dijital girislerinin durumu

[5] Yazihim limit anahtarlarinin konumu ve tahrik Unitesinin gercek pozisyonu

Yeniden devreye Devreye alma tekrarlanmak istendiginde, "Startup” butonuna basilmalidir. Ekrana field-
alma bus parametrelerini ayarlama penceresi gelir (— Fieldbus Parametrelerini Ayarlama"
bélumu).
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C &9,

Parametreler ve IPOSP!S® degiskenleri

Devreye alma isleminden sonra, asagidaki parametreler ve IPOSPlus® degdiskenleri
otomatik olarak ayarlanir ve "download" ile frekans geviriciye yuklenir:

Parametre numarasi P... | indeks | Agiklama Deger
100 8461 Nominal deger kaynagi Fieldbus
101 8462 Kontrol sinyali kaynagi Fieldbus
300 Start/Stop hizi 1 0
301 Minimum hiz 1 0
302 Maksimum hiz 1 . Arayuzde ayarlanabilir
600 8335 Dijital giris D101 Enable/hizli durma
601 8336 Dijital giris D102 . islevsiz
602 8337 Dijital giris DI03 referans kamlar
603 8338 Dijital giris DI04 /Sag limit anahtar
604 8339 Dijital giris DI05 ' /Sol limit anahtar
605 8919 Dijital giris DIO6 (sadece MDX61B) | Degismez
606 8920 Dijital giris DIO7 (sadece MDX61B) | Degismez
610 8340 Dijital giris DI10 .
611 8341 Dijital giris D111
612 8342 Dijital giris D112
613 8343 Dijital giris D113 . )
614 8344 Dijital giris D114 slevsiz
615 8345 Dijital giris D115
616 8346 Dijital giris D116
617 8347 Dijital giris DI17
620 8350 Dijital ¢ikis DO01 . /Ariza
621 8351 Dijital ¢ikis DO02 Calismaya hazir
630 8352 Dijital ¢ikis DO10
631 8353 Dijital ¢ikis DO11
632 8354 Dijital ¢ikis DO12
633 8355 Dijital ¢ikis DO13 .

Islevsiz
634 8356 Dijital ¢ikis DO14
635 8357 Dijital ¢ikis DO15
636 8358 Dijital ¢ikis DO16
637 8359 Dijital ¢ikis DO17
700 8574 Calisma sekli .. &IPOS
730 8584 Fren fonksiyonu 1 ACIK
813 8600 SBus adresi
815 8602 SBus Timeout suresi
816 8603 Sbus baud hizi

Arayuzde ayarlanabilir
819 8606 Fieldbus Timeout suresi
831 8610 Fieldbus Zaman Asimi Yaniti
836 8615 SBus zamanasimi yaniti
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@ Parametreler ve IPOSplus® degigkenleri

Parametre numarasi P... | indeks | Agiklama Deger
870 8304 Nominal deger acgiklamasi PO1 Control word 2
871 8305 Nominal deger agiklamasi PO2

872 8306 Nominal deger agiklamasi PO3

873 8307 Gercek deger agiklamasi PI1 IPOS PO verisi
874 8308 Gergek deg@er agiklamasi P12

875 8309 Gercek degder aciklamasi P13

876 8622 PO verileri "enable" ACIK
900 8623 Referans ofset

903 8626 Referans modu tipi Arayuzde ayarlanabilir
941 Kaynak gercek pozisyonu

IPOSP!Us® gdegiskeni Aciklama

HA1 Maks. motor devri otomatik

H2 Maks. motor devri manuel

H3 Mesafe olgeklendirme faktorl payi

H4 Mesafe Olgeklendirme faktori paydasi

H5 Hiz 6lgeklendirme faktorl payi

H6 Hiz dlgeklendirme faktori paydasi

H7 Rampa 1

H8 Rampa 2

H102 Tahrik carkinin gapr (x1000)

H103 Disli orani (x1000)

H104 Ara digli orani (x100)

H115 SBUS-SWITCH®

H125 ibre Scope degiskeni H474'te

H126 ibre Scope degiskeni H475'te

H127 Referans degeri enkoder sifir darbesi

H496 SLS_right Sag yazilim limit anahtari (INCR)

H497 SLS_left Sol yazilim limit anahtari (INCR)

H509 ActPos_Abs Gercgek pozisyon DIP

H510 ActPos_Ext Gercek pozisyon X14

H511 ActPos_Mot Gergek pozisyon X15

H1002 ScopeDelay

Bu parametreler ve IPOSPIus® degiskenleri devreye aldiktan sonra kesinlikle
degistiriimemelidir!
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5.5

Ornek

IPOSplus® degiskenlerinin kaydedilmesi @

IPOSPIUs® gegiskenlerinin kaydedilmesi

IPOSPlus® degiskenleri tesis caligirken "MOVITOOLS® yazilimindaki "Scope" programi
ile kaydedilebilir. Bu sadece frekans inverteri MOVIDRIVE® MDX61B ile mimkiinddir.

Kayiticin, 32-Bit IPOSPIlus® degiskenleri H474 ve H475 kullanilir. H474 ve H475 Uzerin-
deki iki degisken ibresi (H125/H126) ile her IPOSP'US® degiskeni "Scope" programi ile
kaydedilebilir:

* H125 — Scope474Pointer
* H126 — Scope475Pointer

"Scope" programi ile kaydedilecek olan IPOSPUS® degiskeninin numarasi, IPOS
assembler veya compiler degisken penceresinde, degisken ibreleri H125 veya H126’ya
kaydedilmelidir.

IPOSPIUs® degiskeni H511 Current motor position kaydedilmek isteniyor. Yapilmasi
gerekenler:

» "Scope" programindaki degisken penceresinde, H125 igin 511 degerini girin.

-lo/x]

Identifier Value B
Hiz4 (] |
Hiz6 (]

H1z27 (] -
< | ap

10826AXX

+ "Scope" programinda, [File] / [New] altinda Kanal 3’G /POS Variable H474 LOW ve
Kanal 4’0 IPOS-Variable H474 HIGH olarak ayarlayin. "Scope" programi simdi
IPOSPIUS® degiskeni H511'in degerini kaydeder.

Scope Setup el

Meazurement Y alues

E?I Trigger active

a?' Data avalable Channel 1:|.-’-'-.u:tua| zpeed [rpm] j

_) Recording active Channel 2:|Set|:u:|int gpeed [1pm] j
Channel 3{IPOS Variable H474 LOW a

BGEEIEN PO S - ariable HA74 HIGH

10827AEN

- ibre degiskenlerinin IPOSPUS® degiskeni H474 veya H475'e kaydedilmesi IPOSPUS®
programindaki TASK 3'te gerceklesir.

+ Task 3'Un hizi (Komut / ms), MOVIDRIVE® MDX61B islemcisinin kullanimina
baghdir.

« Task 3’Un ibre degigkenlerini IPOSPIUs® degdiskenleri H474 ve H475’e kopyalayacagi

sure, H1002 degiskeninde gorindr. Burada sifir de@eri varsa, kopyalama iglemi
1 ms’den daha kisadir.
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@ Tahrik Unitesinin g¢alistiriimasi

6 isletme ve Bakim
6.1  Tahrik linitesinin ¢aligtirimasi

Program yiklendikten sonra "Yes" ile "Genisletiimis bus pozisyonlandirma" ekranina
gecin. Isletme tiirii "PO1: control word2" 11 ve 12 bitleri ile segilebilir.

Tahrik Unitesini calistirabilmek icin, agagidaki uyarilar dikkate alinmalidir. Bu durum her
calisma sekli icin gecerlidir:

DIgJ "/CONTROLLER INHIBIT/" ve DI@3 "ENABLE/RAPID STOP" dijital girislerine
"1" sinyali verilmelidir.

Sistem bus veya fieldbus lizerinden kontrol: PO1:0 "CONTROLLER INHIBIT/
ENABLE" kontrol biti = "0" ve PO1:1 "ENABLE/RAPID STOP" ile PO1:2 "ENABLE/
STOP" kontrol bitleri = "1" olarak verilmelidir.

Calisma sekilleri islem cikis veri kelimesi 1’in (PO1) anlam::

PO1: Control word 2

[5]7a[13[12]11]10]9]8]7]6]5]4[3[2[1]0]
[__/Controller inhibit/

ISWLS

Rampa 1/2 (4 PD)
Rezerve edildi
Mod segimi 2
Mod segimi 2°

Manuel

Manuel+

Baslat

Enable

Enable/

Hizl stop
Enable/Stop

Durma kontroll

Rampa
degistirme
Parametre takimi
degistirme

Hata-Reset

Rezerve edildi

"Moving clear of the software limit switches" opsiyonu manuel isletmede (Bit 15:/SWLS)
sadece MOVIDRIVE® MDX61B ile baglantil olarak mimkudndur.

Adim adim ¢aligtirma (DI11 ="1" ve DI12 = "0")

— Manuel olarak adim adim cgalistirmada tahrik Gnitesi, control word 2’deki (PO1)
9 ve 10 bit'leri Gzerinden saga veya sola hareket ettirilebilir.

— Manuel ¢alistirma hizi degiskendir ve PLC tarafindan bus tzerinden verilir.

Referans g¢aligtirma (DI11 = "0" ve DI12 = "1")

Referans modunda, "control word 2" (PO1) kontrol kelimesindeki 8 bit'i Gizerinden bir
referans sirus baslatilabilir. Referans surtsu ile mutlak konumlama islemleri igin bir
referans noktasi (makine sifir noktasi) tespit edilir.
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Tahrik Unitesinin g¢alistiriimasi @

+ Otomatik ¢aligtirma (DI11 ="1" ve DI12 = "1")

Hedef pozisyon daha 6nce referans siris ile tespit edilen, makinenin sifir noktasina
goredir. Burada referans siris kesinlikle gerceklestiriimelidir.

Mumkiin olan en uzun mesafe, ayarlanmis olan mesafe birimine baghdir. Ornekler:
* Mesafe birimi [1/10 mm] — Mesafe = 3,27 m
* Mesafe birimi [mm] — Mesafe = 32,7 m
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Monitor modu

©

6.2 Monitéor modu

"Genigletilmis bus pozisyonlandirma" monitdr modunda, fieldbus Uzerinden aktarilan
veriler gésterilir. Islem giris ve cikis verileri gevrimsel olarak okunur ve heksadesimal
olarak gdsterilir.

Extended positioning via bus

[4] - |

I = 0 A

Monitor 'Positioning via bus’
{, Decoded View | Hexadecimal Viewl

& Monitar mode " Conbral

PO1: Controlword 2

PI1: Statusword

—[99909909(09099099 |

CTRL INHIEIT
| dontr. inhibtienable Limt switch cow |

I et 1- Tl Tl | [2]

mnLs]
Ramp 2 Enablefrapic stop Limit swwitch CvW
free Enableistop Errar
Halt reguistion Brake released
Integrstar 1 Target position reached
Jog - Parameter set 1 POS reference
Jog + Reset faul Irverter ready
Start  free Motor turming
PO2{3: Setpoint position Pl12{3: Actual position
I 0finc] | 0 finc] (3]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
_‘7 0 [1/min] | 0 [1/min] [3]
POL: Start ramp Pl5: Activ current
: 0 {ms] | 0[%] (3]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
—F———— oms | 5[%) 31
@ D100 /Contoller inhibit
__ @ DI0T: Enable
@ [DI02 Fault Reset — [5]
@ D03 Reference CAM
@ DI04 Mo funch
@ D105 No funchion
ach Commissioning
T Peer-to-Peer Changed  |PROFIBLS DP A
11018AEN

Resim 21: Monitér modu

+ Islem giris ve gikis verileri pencerenin ortasinda gésterilir.
» Kontrol kaynagi, "Monitor mode" veya "Control" secenek alani isaretlenerek
degistirilebilir.
— Monitér: Bir Ust seviyedeki kontrol Unitesinden, fieldbus Gzerinden, islem verileri

okunur.

Kontrol Ginitesi: islem verileri bir bilgisayar (izerinden verilir. Tahrik Gnitesi bir (ist
seviyedeki kontrol Uinitesi olmadan bir bilgisayar ile kontrol edilebilir. Control word
PO1’in bit'leri fare ile silinebilir veya verilebilir. PO2 "Setpoint speed" ve PO3
"Setpoint position" veri giris alanlarina sayisal degerler girilmelidir. islem verilerini
frekans inverterine géndermek igin, <Send PO> butonuna basin.
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Manuel mod

6.3 Manuel mod

+ PO1:12="0"ve PO1:11 ="1"

Manuel mod bir servis durumunda kullanilabilir ve tahrik Gnitesi otomatik moda bagl
olmadan hareket ettirilebilir. Daha dnce bir referans hareket gergeklestirmek gerekmez.

O] = || o %\!ﬁl

— O

Monitor ‘Positioning via bus’
& Decoded View |® Hexadecimal Viewl

" Monitar mode * Control Send P I
PO1: Controlword 2 PI1: Statusword
| 990909009 990000009 CIRLINHEIT | 99999999
.fSWLS| | dnrrtr. inhikbitierskle Limit switch GO |
Ramp 2 Enableitapid stop Litnit sswitch Oy
free Enaklefstop Etrar
Halt regulation Brrake released
Jog Mol Integrator 1 Target position reached
Jog - Parameter =&t 1 PO reference
Jog + Reset fault Inverter reacy
Start  free Motor turning
P0O2{3: Setpoint position Pl2/3: Actual position
[o | el | 0finc]
FO4: Setpoint speed FPl4: Actual speed
1000 | [min] | 0 [1/mir]
PO5: Start ramp Pl5: Activ current
1000 | [ms] | 0[%]
PO6: Stop ramp Fle: Device utilisation
1000 | [ms] | 5 (%]
> DIEID KEnntmIIer inhibit
@ DI01: Enable
@ DI02 Fault Reset
@ [03: Reference CaM
@ D|04: Mo function
@ DI05: Mo funchion
LCancel | ¢ Back Commigszioning

Online

|Peerto-reer | Changed  |PROFIEUS CP |

A

Resim 22: manuel mod

« Tahrik Gnitesini, PO1:9 "Jog +" veya PO1:10 "Jog —"
Unitesi her iki yone de hareket ettirilebilir. "Jog +" veya "Jog —"

Unitesi durur.
» Hiz PO2 istenen hiz degeri ile belirlenir.

11019AEN

ile calistinin. Boylece, tahrik
silindiginde, tahrik

"Yazihm Limit Anahtari" bolimundeki uyarilar da dikkate alinmalidir.
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@ Referans modu

Referans modu

« PO1:12="1"ve PO1:11 ="0"
Referans hareket ile (6rn. her iki donanim limit anahtarindan biri) referans noktasi

belirlenir.
ended po 0 1 a D - D X
D= @ % Sl @ 2o
Monitor ‘Positioning via bus®
& Decoded View |® Hexadecimal Viewl
= Monitar mode ¥ Contral Send PA I
P0O1: Controlword 2 Pl1: Statusword
| 9909009090909 9900900299 | crLNHET (99999909
EnLs| | dantr. inikitienatle Limit switch COW |
Ramp 2 Enahleirapid stop Limnit switch CW
free Enablesstop Errar
Halt regulation Brake releazed
eference Travel Integrator 1 Target position reached
Jog - Parameter zet 1 IPOS reference
Jog + Rezet fault Inverter ready
Start  free hotar turning
P02{3: Setpoint position Pl2/3: Actual position
|o | el | 0 finc]
P04: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[1000 | [min] | 0 [1/min]
PO&L: Start ramp Pl15: Activ current
[1000 | [ms] | 0[]
POBb: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 | [ms] | B[]
@ DI00: /Contraller inhibit
@ [D|01: Enable
@ DI0Z: Fault Reset
@ DI03: Reference Cakd
@ DI04 Mo function
@ DI0E: Mo function
LCancel | << Back Commisgioning
SNl Feer-to-Fest | Changed  |FROFIEUS DP | "

11020AEN
Resim 23: Referans modu

* Referans modu baglamadan 6nce, dogru referans hareket modu (P903) ayarlan-
digindan emin olun. Aksi takdirde, devreye alma iglemi yeniden baslatilip istenen
referans modu sekli ayarlanmalidir.

+ PO1:8 "Start" icin "1" degeri vererek referans modunu baslatin. "1" sinyali referans
mod suresince agik kalmalidir. Referans hareket basari ile tamamlandiktan sonra,
P11:2 "IPOS reference" verilmelidir. PO1:8 "Start"a verilen "1" sinyali artik geri
alinabilir. Tahrik Gnitesine artik referans verilmistir.

» Referans modundaki devirler P901 ve P902 parametreleri ile ayarlanir.
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Referans modu @

* Referans modunda Dur rampasi (P136) kullanilir. Referans hareket, start bit'i geri
alinarak durduruldugunda, pozisyonlandirma rampasi 1 (P911) kullanilr.

* Referans donanim limit anahtarina (Tip 3 ve 4) ayarlamada, tahrik Unitesi limit
anahtardan ayrildiktan sonra,4096 darbe daha dondurilir.

*  "Yazilim Limit Anahtar1" bélimundeki uyarilar da dikkate alinmalidir.
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6.5

Otomatik mod

PO1:12 ="1" ve PO1:11 ="1"

"Otomatik modunda" tahrik Unitesi makinenin sifir noktasina (referans nokta) goére
mutlak pozisyonlandirilabilir (referans eksen olmalidir):

1. Hedef pozisyon PO2 ve PO3 Uzerinden, hiz PO4 lzerinden, hizlanma rampasi PO5
ve fren rampasi POG6 lzerinden verilir.

2. 4 iglem verisi ile kumanda edildiginde, pozisyonlandirma rampasi PO1:15 Uzerinden,
devreye almada ayarlanmis olan iki rampa arasinda degistirilebilir.

. Rampa sekli (P916) "LINEAR" veya "JERK LIMITED" olarak ayarladiginda, hiz ve

rampa suresi hareket halinde iken degistirilebilir. Diger tim rampa sekillerinde hiz ve

rampa suresi
degistirilebilir.

sadece tahrik Unitesi

dururken veya eksen enable degilse

"% Extended positioning via bus

0| = || oy

=1 E3

Monitor ‘Positioning via bus’

(> Decoded View |® Hexadecimal View|

= Monitar mode * Contral

Send Pé: |

PO1: Controlword 2

Pl1: Statusword

99929909 9009090009

ELs)

| dnrﬁr.inhihit.l’enahle Limit switch CC‘IaI‘\I' |

CTRL. INHIBIT | 2099090909

Ramp 2 Enahlefrapid stop Limnit swwitch G
free Ensbleistop Errar
Halt regulation Brake releazed
Automatic Interstor 1 Target postion reached
Jog - Farameter zet 1 |POS reference
Jog + Reszet fault Inverter resdy
Start  free Mator turning
P02{3: Setpoint position Pl12/3: Actual position
[10000 | ling) | 0 finc]
PO4: Setpoint speed FPl4: Actual speed
[1000  [l/min] | 0 [1 /]
FO&L: Start ramp Fl15: Activ current
[1000 | sl | 0[%]
POG: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 | sl | 517
@ DI00: /Controller inkibit
@ [|01: Enable
@ D02 Fault Reszet
@ D03 Reference Ca
@ DI04: Mo function
@ DI05: Mo function
LCancel | << Back Commissioning
el Peer-toPesr | Changed  |PROFIEUS P | 4
11021AEN

Resim 24: Otomatik mod

PO1:8 "Start" icin "1" degeri vererek pozisyonlandirma modunu basglatin. "1" sinyali
pozisyonlandirma modu suresince agik kalmalidir.
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Ornek: Cift
kelimede (double
word) hedef
konum
belirlenmesi

Otomatik mod @

» Pozisyonlandirma basari ile tamamlandiktan sonra, P11:3 "Target position reached"

verilir. Tahrik Unitesi pozisyon kontrolll olarak durur.

» Verilen control bit'i PO1:8 "Start" ile PO3 lzerinden yeni bir pozisyon verildiginde,

derhal bu pozisyona hareket edilir.

inverter PI2 ve PI3 islem giris ve_ri kelimeleri Uzerinden c¢evrimsel olarak gergek
pozisyonu kontrol Unitesine bildirir. Inverter ayrica, Pl4, P15 ve PI6 Uzerinden gergek
hizini, aktif akimini ve cihazin kullanimini kontrol Gnitesine bildirir.

istenen hedef posizyon: +70000 mm (11170hex).
PO2 ve PO3'un heksadesimal igerigi:

+ POSITION HI:1

+ POSITION LO:1170

PO2 ve PO3’lUn desimal igerigi:

+ POSITION HI:1

+ POSITION LO: 4464

PLC tarafindan negatif bir hedef konum verildiginde, bu durum her iki islem veri
kelimesine su sekilde yansir:

+ Istenen hedef posizyon: =70000 mm (FFFE EE90hex)
PO2 ve PO3’Uin heksadesimal igerigi:

— POSITION HI: FFFE
— POSITION LO: EE90

PO2 ve PO3’Uin desimal igerigi:

— POSITION HI: - 2
— POSITION LO: 61072

* Pozisyon rampasi 2’nin (P912) nasil kullanilacagi, P917 rampa modu ile belirlenir.
P917 MODE 1 olarak ayarlandiginda, hedef konuma hareket gecikmesi (hedef fren-
leme) pozisyonlandirma rampasi 2 (P912) ile gergeklesir.

» Hareket (P917 = MODE 1) esnasinda hiz degistiginde, gecikme igin pozisyon
rampasi 1 (P911) kullanihr.

+ Hareket (P917 = MODE 1) esnasinda hiz degistiginde ve P917 MODE 2’ye ayarlan-
diginda, gecikme i¢in daima pozisyon rampasi 2 (P912) kullanilir.
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@ Cevrim Diyagramlari

6.6 Cevrim Diyagramlari

Cevrim diyagramlari igin asagidaki kosullar gegerlidir:
+ DIgQ "/CONTROLLER INHIBIT" = "1" ("inhibit" degil)
- DIg1 "ENABLE/RAPID STOP" ="1"

« PO1:1 "ENABLE /RAPID STOP" ="1"

« PO1:2"ENABLE/STOP" ="1"

Cikis DBOO "/Brake" verilir, fren ayrilir ve tahrik Gnitesi pozisyon kontrolli olarak durur
(— 7 pargal gosterge = "A")

Manuel mod

PO1:10

PO1:11 —

PO1:12

npmin] A

PO2 —— 3 —
0 — —— ‘ -
P02t | M
54963AEN
Resim 25: Adim adim c¢alistirma i¢in zaman diyagrami
PO1:8 =Bagsla [11 ="Jog +" bit'i verilerek eksenin hareket etmesi
PO1:9 =Jog+ [2] ="Jog — " bit'i verilerek eksenin hareket etmesi

PO1:10 =Jog -
PO1:11 = Mode Low
PO1:12 = Mode High

http / / WWW., k%@lkﬁ@@kﬂf@r@dmé Bus Pozisyonlandirma




6

D
©

isletme ve Bakim (

Cevrim Diyagramlari

(2]

11

Referans modu

”i
|

PO1:8

PO1:11

PO1:12
DIO3
PI1:2
n [1/mi
P901
P902
0

55

54964AEN

Basla

Mode Low
Mode High
Referans kam
IPOS Referans

Tahrik Unitesi durdugunda, PI1:2 "IPOS referans" verilir. Tahrik Unitesine artik

Referans modun baglamasi (referans hareket tipi 2)
referans verilmistir.

Referans kama ulasilir
Refernas kamdan ayrilindi

Resim 26: Referans isletmesi igcin zaman diyagrami
PO1:8

PO1:11

PO1:12

DIO3

PI1:2

(1]

(2]

3]

(4]
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Resim 27: Otomatik mod zaman semasi

Basla

PO1:8

Mode Low

PO1:11

Mode High

PO1:12

Hedef konuma ulasildi

PI1:3

Mutlak Otomatik Segimi

(1]

Baslangi¢ pozisyonu (Hedef pozisyon = PO3)

Hedef konuma ulasildi

(2]
(3]
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Donanim limit
anahtarlari
arasinda serbest
hareket

Cevrim Diyagramlari @

Bir donanim limit anahtarina erisildiginde (D104 = "0" veya DI05 ="0") Bit PI1:5 "Fault"
verilir ve tahrik Unitesi acil durdurma ile durdurulur.

Tahrik Unitesini tekrar hareket ettirmek igin:

*  Manuel mod: PO1:9 "Jog+" = "0" ve PO1:10 "Jog— " = "0" olarak ayarlayin.
+ Otomatik mod: Bit PO1:8 "Start" = "0" ayarlayin.

+ Bit PO1:6 "Rest" = "1" ayarlayin. Bit P11:5 "Fault" silinir.

» Donanim limit anahtari otomatik olarak P902 Reference speed 2°de bulunan hizla
hareket eder.

» Tahrik Unitesi donanim limit anahtarindan ayrildiktan sonra, PO1:6 "Reset" tekrar
silinebilir ve istenen ¢alistirma modu ayarlanabilir.

.0 ) C
PO1:11 é ; m; E ;
PO1:12
PO1:6 ? ? | E
] !
DIO4

PI1:5 ———

n [1/min] A

PO2 —|— «\
0 L

PO02 ——

Y

E

y
54968AEN
Resim 28: Limit anahtarlari arasinda serbest hareket zaman semasi
PO1:11= Mode Low PO1:6= Reset
PO1:12= Mode High PI1:5 = Hata

DI04 = Sag limit anahtar

[1] = Tahrik Unitesi sag donanim limit anahtarina ulasti ve acil durma rampasi ile
frenlendi.

[2] = PO1:6 "Reset" verilir. Donanim limit anahtarlari arasinda serbest hareket eder.
[3] = Donanim limit anahtarlari arasinda serbest hareket eder.

Tabhrik Unitesinin temas ettigi donanim limit anahtar arizal ise (tahrik Unitesinin serbest
hareketinde DI04 veya DI05’te yikselen kenar yok), enable geri alinarak (klemens veya
bus) tahrik Unitesi durdurulmaldir.
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6.7 Ariza Bilgileri

Reset

Timeout aktif

Hata belledi (P080) son bes hata mesajini (Hata t-0...t-4) kaydeder. Besin Uzerinde
hatada, belekte bulunan en eski mesaj silinir. Hata olusma aninda asagidaki bilgiler
kaydedilir:

Olusan hata - dijital giris/gikiglarin durumu < inverterin isletme durumu ° inverterin
durumu ¢ sogutucu govde sicakhidi ¢ devir sayisi ¢ ¢ikis akimi « aktif akim « cihaz
kullanimi « DC-Link gerilimi » calisma saatleri * "enable" saatleri « parametre seti « Motor
kullanimi.

Arizanin tipine bagl olarak U¢ farkli kapanma yaniti mevcuttur; ariza durumunda
inverter "inhibit" olarak kalir.

¢ Derhal durma:

Cihaz tahrik Gnitesini artik frenleyemez; ¢ikis kati hata durumunda yiiksek direnglidir
ve fren derhal uygulanir (DBG@ "/Fren" = "0").

e Hizh Stop:

Tahrik Unitesi t13/t23 stop rampasinda frenlenir. Stop devir sayisina ulasildidinda
fren uygulanir (DBGJ "/Fren" = "0"). Fren uygulama suresi (P732 / P735) sonunda
cikis kati yuksek direnglidir.

¢ Acil Stop:

Tahrik Gnitesi t14/t24 acil rampasinda frenlenir. Stop devir sayisina ulasildiginda fren
uygulanir (DBJJ "/Fren" = "0"). Fren uygulama suresi (P732 / P735) sonunda ¢ikis
kati yuksek direnclidir.

Bir hata mesaji asagidaki sekillerde onaylanabilir:
+ Sebeke gerilimi kapatilip acilarak.

Oneri: Sebeke kontaktérii K11 igin 10 saniyelik minimum kapanma siresine uyul-
malidir.

 Dijital giris DIJ3 (zerinden reset. "Genigletiimis bus pozisyonlandirma" devreye
alindiktan sonra bu dijital ¢cikisa "Reset" fonksiyonu atanir.

» Sadece Fieldbus/Systembus lzerinden kumandada: Control word PO1’deki PO1:6
bit'ine "0"—"1"—"1" sinyali.
« MOVITOOLS Manager®‘de reset butonuna basin.

e k. - __I
TR 14 ENCODER MOXE1B0015-543 i - [Resst | Hep

10842AEN
Resim 29: MOVITOOLS® ile Reset

*+ MOVITOOLS/SHELL’de manuel reset (P840 = "YES" veya [Parameter] / [manual
reset])

+ DBG60B (MDX61B) veya DBG11A (MCH4_A) ile manuel reset.

inverter bir iletisim arabirimi (fieldbus, RS485 veya SBus) iizerinden kontrol ediliyorsa
ve bir sebeke kapatma ve tekrar calistirma veya bir hata reseti gerceklestiginde,
inverter timeout tarafindan denetilen arabirim Uzerinden gecerli veriler alana kadar,
cihaz "enable" olmaz.
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Hata mesajlari

Gosterge

Hata listesi

Hata veya uyari kodu dijital kodu bigiminde gosterilir, burada asagdida goésterilen siraya
uyulmalidir:

4
-------- Yanip soner, yakl. 1 s.

v
}—} Gosterge kapalli, yakl. 0,2 s
2
:—: Onlar basamagi, yakl. 1 s
v
H Gosterge kapali, yakl. 0,2 s
k2
T_: Birler basamagl, yakl. 1's
v
}7} Gosterge kapali, yakl. 0,2 s

I

01038AXX

Reset sonrasi veya hata veya uyari kodu tekrar "0" degerini aldiginda, ekrana isletme
gOstergesi gelir.

Asagidaki tabloda hata listesinin bir kismi gosterilmektedir (— MOVIDRIVE® isletme
kilavuzu). Burada sadece bu uygulamada olusma olasiligi olan hatalar verilmistir.

"P" sutununda bir nokta bulunmasi, yanitin programlanabilecegini gosterir (P83_hata
Yaniti). "Sonug" siitununda fabrika ayari hata yanitlar siralanmistir.

Hata - -
kodu Adi Sonug P Muhtemel nedeni Onlem
00 | Hatayok
Us asiri * Yavaglama rampalarini uzatin
07 grili?n Derhal durur| | DC-link gerilimi gok ylksek *  Fren direnci besleme kablosunu kontrol edin
9 »  Fren direncinin teknik verilerini kontrol edin
* Yukil azaltin
+  Devir kontrolii veya akim kontrolii (VFC '«  Ayarlanmis olan gecikme zamanini (P501 veya
isletme tlirinde enkodersiz) mekanik P503) artirin
asiri yiklenme veya sebekede veya |« Enkoder baglantisini kontrol edin, gerektiginde
08 n-kontrolii Derhal durur motorda faz kaybi nedeniyle ayar A/A ve B/B'yi ikiser ikiger degistirin

sinirinda caligiyor.

* Enkoder dogru baglanmamis veya
dénme yoni yanlis.

» Tork kontroliinde np4ks asildi.

Enkoderin gerilim beslemesini kontrol edin.
Akim sinirlandirmasini kontrol edin

Gerektiginde rampalari uzatin.

Motor besleme kablosunu ve motoru kontrol edin
Sebekenin fazlarini kontrol edin
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Hata

[ Adi Sonug P Muhtemel nedeni Onlem
. |POSPlus® program uygulamasinda Progrgrﬁ belleglnlnllgerlglnl kontrol edin ve
. gerektiginde diizeltin.
. hatali bir komut tanindi. o o . .
10 IPOS-ILLOP Acil stop . oL *  Program bellegine dogru program yukleyin.
*  Komut yerine getirilirken hatali kogullar |, p K kontrol edi |POSPIIS®
olustu. rogram akisini kontrol edin (—
El Kitabr)
* Enkoder kablosu veya ekrani dogru
baglanmamis. o o
14  Enkoder Derhal durur| |« Kisa devre/enkoder kablosunda tel Enkoder kablosunda ve ekramndﬁ dogru baglanti,
k kisa devre ve tel kopmasi kontroll yapin.
opmasi
» Enkoder arizali
« Fabrika ayarlarini kontrol edin, reset gerceklestirin
EEPROM’a veya bellek kartina erisim ve yeniden parametre belirleyin.
25 EEPROM Hizl stop hatasi. * Bu hata tekrarlanirsa SEW servisine danisiniz.
» Bellek kartini degistirin.
. P Master'in iletisim bigimini kontrol edin
28 Fieldbus Hizl stop . Planlanmig oI_an yanit siiresi igerisinde Fildbus timeout siiresini (P819) uzatin/denetimi
Zaman Asimi master-slave iletisimi olmadi. kapatin
Limit anahtar . IPOSP'US® calisma seklinde bir limit * Yol araligini kontrol edin.
29 Acil stop e
ulasti anahtara ulasildi. « Uygulama programini diizeltin.
*  Motor gok sicak, TF sensoéri atti *  Motorun sogumasini bekleyin ve hatayi resetleyin
+ Motorun TF sensorii bagh dedil veya |+ MOVIDRIVE® ile TF arasindaki
3 TF sensérii Sonug . yanls baglanmig baglantilari/kabloyu kontrol edin.
yok «  MOVIDRIVE® ile motordaki TF *  TF bagh degil: X10:1 ile X10:2 arasina kopri
sensorl arasindaki baglanti kesildi baglayin.
*  X10:1 ve X10:2 arasinda kopri yok. « P835 ayarini "NO RESPONSE"e getirin.
* Opsiyon kavrtl gegersiz. . '« Dogru opsiyon karti takin.
« Istenen deger kaynagi, kontrol kaynagi S 9 o
veya isletme tiirli bu Kart igin gegerli * Dogru istenen deger kaynagi (P100) ayarlayin.
36 | Opsiyon yok Derhal durur degil * Dogru kontrol kaynagi (P101) ayarlayin.
. YA - *  Dogru igletme turind (P700 veya P701) ayarlayin.
DIP11A igin yanlis enkoder tipi * Dogru enkoder tipini ayarlayin.
ayarlanmisg.
«  Devir enkoderi baglantisini kontrol edin
* Rampalari uzatin
*  Devir enkoderi yanls baglanmig *  P-oranini daha biyuk bir degere ayarlayin
* Hizlanma rampalari ¢ok kisa »  Devir kontroliinde yeniden parametre belirleyin
42 |Ofset hatasi | Derhal durur| « |+« Pozisyon kontroliiniin P-orani gok az |+  Ara hatasi toleransini artirin
*  Devir kontrolUniin parametresi yanlis = Enkoder, motor ve sebeke fazlari arasindaki
* Ara toleransi degeri cok kiguk kablolamayi kontrol edin
* Mekanik elemanlarin serbest hareket ettiklerinden
emin olun, blokaj kontrolu yapin.
EEPROM -
- Frekans gevirici elektronigi arizali. EMC . .. .
94 ts:g;ma Derhal durur etkisi veya arizall olabilir. Cihazi onarima gdnderin.
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7 MOVIDRIVE® A /B / compact Arasindaki Uyumluluk
7.1 Onemli Uyarilar

MOVIDRIVE®
MD_60A /
MOVIDRIVE®
compact’in
projelendirilmesi

Donanim
Klemenslerinin
Uyumlulugu

Yazilim Limit
Anahtarlari

IPOSP!uS®
Degiskenlerinin
Kaydedilmesi

DriveSync slave
icin SBus
gbénderme
nesnesi

MOVIDRIVE® MDX61B icin "Genigletilmis bus pozisyonlandirma" uygulama modli ile
MOVIDRIVE® MD_60A veya MOVIDRIVE® compact kullanildiginda mevcut olmayan
ilave fonksiyonlar mevcuttur. Bu bélimde uygulama modulinin MOVIDRIVE® MD_60A
veya MOVIDRIVE® compact cihazla kullanilmasi arasindaki farklar ve projelendirmede
nelere dikkat edilmesi gerektigi hakkinda bilgi verilmektedir.

e Frekans inverteri

"Genigletilmis bus pozisyonlandirma" uygulama moduli igin mutlaka bir enkoder
geribildirimi gerektiginden sadece asagidaki frekans inverterleri ile kullanilabilir:

— MOVIDRIVE® MDV60A / MDS60A
- MOVIDRIVE® compact MCV / MCS
— MOVIDRIVE® compact MCH41A /IMCH42A

+  Bus-Installation MOVIDRIVE® MDV / MDS60A

"Genisletiimis Bus Pozisyonlandirma" 6 process data word (islem veri kelimesi)
kullanir. Bu nedenle sadece "PROFIBUS" ve "fiber optik kablolu" fieldbus tipleri
kullanilabilir. Bu iki fieldbus tipinden biri kullanildiginda, MOVIDRIVE® MDV /
MDSB60A icin DFP21A, DFP11A veya DFI21A opsiyonu gerekir.

Fieldbus el kitaplarindaki ilgili uyarilar dikkate alinmalidir.

MOVIDRIVE® MDX61B frekans inverterinde, MOVIDRIVE® MD_60A’ya gore iki dijital
giris (D106, DI07) ve Gg dijital ¢ikis (DO03, DO04, DO05) daha bulunmaktadir. Bu ilave
donanim girig ve cikiglari ilk devreye almada "islevsiz" olarak ayarlanir ve dahili olarak
degerlendiriimez.

Yaziim limit anahtarlari arasinda serbest hareket, MOVIDRIVE® MD_60A,
MOVIDRIVE® compact MCx / MCH'de asagidaki yerlesik bellek versiyonlarindan
itibaren mimkundur:

— MOVIDRIVE® MD_60A: 823 854 5.15
— MOVIDRIVE® compact MCx: 823 859 6.14
— MOVIDRIVE® compact MCH: 823 947 9.17

MOVITOOLS® programi "Scope" ile IPOSPUS® degiskeni kaydetmek sadece MOVI-
DRIVE® MDX61B ile mimkiindiir.

MOVIDRIVE® MD_60A veya MOVIDRIVE® compact MCx / MCH kullanildiginda,
gergek pozisyonun aktariimasi igin, SBus génderme nesnesi hazirlamak mimkin
degildir. Uygulama moddli "DriveSync" baglantisi da mimkin degildir.
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MOVIDRIVE® A / B | compact Arasindaki Uyumluluk
Onemli Uyarilar

Baglanti Semala

ri

MOVIDRIVE® compact MCH4_A

X11:
] DIZD 1|~ /Control.inhibit
— DIg1 2 —® Enable/hizli stop
-— | DIg2 3|— Reset
o DI@3 4 ™ Referans kam
DIg4 5|[—®/Sag limit anahtar
DIg5 6 —® /Sol limit anahtar
DCOM 7 Referans X10:DI@@...DI@5
V024 8 —— +24V gikis
DGND 9]— Dijital sinyaller igin referans potansiyel
[x12:
DB@QJ 1~&——/Fren
DO@1-C | 2 Réle kontagr hazir
DO@1-NO | 3 7 Normalde agik réle kontag
DO@1-NC | 4 Normalde kapali réle kontagi
DO@2/A01 | 5 <&——/Ariza
()2 Vviza 6| +24V giris
DGND 7[— Dijital sinyaller igin referans potansiyel
X14:

I 1

PIRJOJFY I
S

INTERBUS

Certified!

e
e
&

Harici enkoder girisi (HIPERFACE®,

sin/cos veya 5 V TTL) veya X14-X14 baglantisi
(Baglanti — MOVIDRIVE® compact MCH
Isletme kilavuzu)

X15:

Motor enkoderi (HIPERFACE®,

sin/cos veya 5V TTL)

(Baglanti — MOVIDRIVE® compact MCH
isletme kilavuzu)

X30: (MCH41A)

PROFIBUS-DP baglantisi
(Baglanti — MOVIDRIVE® compact MCH
isletme kilavuzu)

X30: (MCH42A) FO Remote IN
Alinan veriler

X31: (MCH42A) FO Remote IN
Gonderilen veriler

X32: (MCH42A) FO Remote OUT
Alinan veriler

INTERBUS-FO baglantisi
(Baglanti — MOVIDRIVE® compact MCH
Isletme kilavuzu)

X33: (MCH42A) FO Remote OUT
Gonderilen veriler

O [ | O

Resim 30: MOVIDRIVE® compact MCH4_A

| T |
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0000000
Remote IN
@ X30 IN
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o ° i 1]
Sl [|a2] ] [Remote [
2 02| |Ix31_out i [2]
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Remote OUT e Z
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Q Remote OUT| fo =
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: ﬂ i
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!
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MOVIDRIVE® A / B | compact Arasindaki Uyumiuluk
Onemli Uyarilar

MOVIDRIVE® compact MCV / MCS

X10:

REF1 1 ——+10V

A1 2—»

REF2 3re——-10V

Al12 4| ——m—

SC1 5 ~4—® Sistem bus High

Al21 6 ——® TF/TH girisi

SC12 7 ~a—» Sistem bus Low

AGND 8— Analog sinyaller igin referans potansiyel
] DIg@ 9[—® /Control.inhibit
] DIg1 10— Enable/hizli stop
— DIg2 11 |—®= Reset
— DIg3 12— ™ Referans kam
] DIg4 13— ™ /Sag limit anahtar

DIg5 14 [—® /Sol limit anahtar

DCOM |15 Referans X10:DI@Q...DIG5

V024 16 &—— +24V cikis

DGND 17—  Dijital sinyaller igin referans potansiyel

DO@1-C |[18—— Rdle kontagi hazir
DO@2 |19 |- /Ariza
DO@1-NO |20 Normalde agik réle kontag:
DBOZJ |21 |- /Fren
DO@1-NC |22 Normalde kapali réle kontagi
DGND [23— Dijital sinyaller igin referans potansiyel
- " VI24 24 |—m +24V giris

P 7

PIRJOJF]Y |
S

X14: (MCV/MCS)

Harici enkoder girisi,

artimsal enkoder 5V TTL

(Baglanti — MOVIDRIVE® compact
MCV/MCS isletme kilavuzu)

X15: (mcv/MmCs)

Motor enkoderi:

Artimsal enkoder (MCV) veya resolver (MCS)
(Baglanti — MOVIDRIVE® compact
MCV/MCS Isletme kilavuzu)

X30: (MCV/MCS41A)
PROFIBUS-DP baglantisi

(Baglanti — MOVIDRIVE® compact
MCV/MCS41A isletme kilavuzu)

X14 X15
ENCODER I/O ENCODER IN
PROFIBUS DP

X30

REF1

REF2

A1

Sci1

Al12

SC12

Al21

DIo@

AGND

DIg2

DIg1

DIg4

DIg3

DCOM

16

DI@5

DGND

18

V024

DO@2

20

DO@1-C

DBO@

22

DO@G1-NO|

DGND

24

DO@1-NC

[TIAZEVY X10 vi4

Resim 31: MOVIDRIVE® compact MCV / MCS
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MOVIDRIVE® A / B | compact Arasindaki Uyumluluk
Onemli Uyarilar

X13 MOVIDRIVE®
| DIgg > /Control.inhibit
*— DIg1 —® Enable/hizli stop
— DI@2 —® Reset
*— _DI@3 [——® Referans kam

—® /Sag limit anahtar

[~ /Sol limit anahtar

Referans X13:DI12Q...DIG5

o +24V ¢ikis

— Dijital sinyaller igin referans potansiyel

4 RS485+

=

Q

a
2olo|o|N|o o s [wn =]

~a— RS485-

X14:

Harici enkoder girisi,
artimsal enkoder 5V TTL

(Baglanti — MOVIDRIVE® Isletme kilavuzu)

X15:

Motor enkoderi:
Artimsal enkoder (MDV) veya resolver (MDS)

(Baglanti — MOVIDRIVE® Isletme kilavuzu)

X10:
TF1 1 [—® TF girisi
DGND 724{ Dijital sinyaller icin referans potansiyel
DB@Q | 3™ /Fren
| DOg1-C | 4 : Role kontagi hazir
DO@1-NO| 5 ;‘ Normalde agik kontak
DO@1-NC| 6 Normalde kapali kontak
DO@2 | 7 % /Anza
24V ] V024 | 8| +24Vcikig
(=)t V24 | 9" +24V giris
DGND [10]— Dijital sinyaller icin referans potansiyel
X60: DIP11A
—— Dl@ 1 — IPOS girisi
—— DI 2 — |POS girisi
— DN2 3™ IPOS girisi
—— DI3 4 —® |POS girisi
—— DI4 5 — |POS girisi
—— DI5 6 —® |POS girisi
—— DI6 7 —» |POS girisi
— D7 8 —® |POS girisi
24V DCOM | 9 Referans X22:DI1@...DI17
+ = DGND |10 —{ Dijital sinyaller icin referans potansiyel
X61:
1 —|POS c¢ikis!
24— |POS ¢ikig
3 — |POS cikisl
4 ~4—— |POS cikis!
5 —— |POS ¢ikis!
6 ~—— IPOS gikigi
7 ~4—— |POS cikis!
8 ¢—— |POS cikis!
9 4{ Dijital sinyaller igin referans potansiyel
X62:
SN

rabirimi

;

Gri kod

Mutlak deger enkoderi
(Baglanti — "Mutlak deder enkoder karti DIP11A
ve mutlak deger enkoderi ile pozisyonlandirma")

I —_— e e e e e e e 1

Resim 32: MOVIDRIVE® MDV / MDS60_A
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Adres Listesi

i

Adres Listesi

Zone industrielle
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil 'Etang

Almanya
Genel merkez Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fabrika Ernst-Blickle-Stralle 42 Faks +49 7251 75-1970
Satis D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Posta kutusu sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 - D-76642 Bruchsal
Service Orta SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Competence Center Reduktorler/ Ernst-Blickle-Strafl3e 1 Faks +49 7251 75-1711
Motorlar D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte-gm@sew-eurodrive.de
Orta SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780
Elektronik Ernst-Blickle-Stral3e 42 Faks +49 7251 75-1769
D-76646 Bruchsal sc-mitte-e@sew-eurodrive.de
Kuzey SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Strale 40-42 Faks +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (Hannover yakininda) sc-nord@sew-eurodrive.de
Dogu SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Faks +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (Zwickau yakininda) sc-ost@sew-eurodrive.de
Giiney SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
DomagkstralBe 5 Faks +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (Munih yakinlarinda) sc-sued@sew-eurodrive.de
Bati SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Siemensstrale 1 Faks +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld sc-west@sew-eurodrive.de
(Dusseldorf yakinlarinda)
Siiriicu Servisi Hotline / 24 saat agik +49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357
Almanya'daki diger servis istasyonlarinin adresleri istek lizerine verilebilir.
Fransa
Fabrika Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 3 88 73 67 00
Satis 48-54, route de Soufflenheim Faks +33 3 88 73 66 00
Servis B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Montaj Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
Satig Parc d’activités de Magellan Faks +33 5 57 26 39 09
Servis 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 4 72 15 37 00
Parc d’Affaires Roosevelt Faks +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 164 42 40 80

Faks +33 1 64 42 40 88

Fransa'daki diger servis istasyonlarinin adresleri istek Gzerine verilebilir.
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Adres Listesi 1

ABD
Fabrika Greenville SEW EURODRIVE./INC. Tel. +1 864 439-7537
Montaj 1295 Old Spartanburg Highway Faks Sales +1 864 439-7830
Satig P.O. Box 518 Faks Manuf. +1 864 439-9948
Servis Lyman, S.C. 29365 Faks Ass. +1 864 439-0566
Telex 805 550
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
Montaj San Francisco SEW EURODRIVE./INC. Tel. +1 510 487-3560
Satis 30599 San Antonio St. Faks +1 510 487-6381
Servis Hayward, California 94544-7101 cshayward@seweurodrive.com
Philadelphia/PA SEW EURODRIVE./INC. Tel. +1 856 467-2277
Pureland Ind. Complex Faks +1 856 467-3792
2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Bridgeport, New Jersey 08014
Dayton SEW EURODRIVE./INC. Tel. +1 937 335-0036
2001 West Main Street Faks +1 937 440-3799
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Dallas SEW EURODRIVE./INC. Tel. +1 214 330-4824
3950 Platinum Way Faks +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
ABD'deki diger servis istasyonlarinin adresleri istek Uzerine verilebilir.
Arjantin
Montaj Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
Satis Centro Industrial Garin, Lote 35 Faks +54 3327 4572-21
Servis Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin
Avustralya
Montaj Melbourne SEW EURODRIVE./PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
Satis 27 Beverage Drive Faks +61 3 9933-1003
Servis Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
enquires@sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW EURODRIVE./PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900
9, Sleigh Place, Wetherill Park Faks +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Avusturya
Montaj Viyana SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Satig Richard-Strauss-Strasse 24 Faks +43 1 617 55 00-30
Servis A-1230 Viyana http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Belgika
Montaj Briiksel SEW Caron-Vector S.A. Tel. +32 10 231-311
Satis Avenue Eiffel 5 Faks +32 10 231-336
Servis B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Brezilya
Fabrika Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 6489-9133
Satis Avenida Amancio Gaiolli, 50 Faks +55 11 6480-3328
Servis Caixa Postal: 201-07111-970 http://www.sew.com.br
Guarulhos/SP - Cep.: 07251-250 sew@sew.com.br
Brezilya'daki diger servis istasyonlarinin adresleri istek Gizerine verilebilir.
Bulgaristan
Satig Sofya BEVER-DRIVE GMBH Tel. +359 (2) 9532565
Bogdanovetz Str.1 Faks +359 (2) 9549345
BG-1606 Sofya bever@mbox.infotel.bg
06/2005 http://www.kontrolkalemi.com/forum/

67



i

Adres Listesi

Cek Cumbhuriyeti
Satig Prag SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 220121234 + 220121236
Business Centrum Praha Faks +420 220121237
Luzna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz
Cezayir
Satis Cezayir Réducom Tel. +213 21 8222-84
16, rue des Fréres Zaghnoun Faks +213 21 8222-84
Bellevue El-Harrach
16200 Cezayir
Cin
Fabrika Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Montaj No. 46, 7th Avenue, TEDA Faks +86 22 25322611
Satis Tianjin 300457 http://www.sew.com.cn
Servis
Montaj Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
Satig 333, Suhong Middle Road Faks +86 512 62581783
Servis Suzhou Industrial Park suzhou@sew.com.cn
Jiangsu Province, 215021
P. R. Cin
Danimarka
Montaj Kopenhag SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
Satis Geminivej 28-30, P.O. Box 100 Faks +45 43 9585-09
Servis DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
Estonya
Satig Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230
Paldiski mnt.125 Faks +372 6593231
EE 0006 Tallin
Fas
Satis Casablanca S.R. M. Tel. +212 2 6186-69 + 6186-70
Société de Réalisations Mécaniques +6186-71
5, rue Emir Abdelkader Faks +212 2 6215-88
05 Casablanca srm@marocnet.net.ma
Fildisi Kiyisi
Satig Abidian SICA Tel. +225 2579-44
Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique Faks +225 2584-36
165, Bld de Marseille
B.P. 2323, Abidian 08
Finlandiya
Montaj Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
Satis Vesimaentie 4 Faks +358 201 7806-211
Servis FIN-15860 Hollola 2 http://www.sew.fi
sew@sew.fi
Gabon
Satig Libreville Electro-Services Tel. +241 7340-11
B.P. 1889 Faks +241 7340-12
Libreville
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Adres Listesi

1

Giiney Afrika
Montaj Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
Satig Eurodrive House Faks +27 11 494-3104
Servis Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads dross@sew.co.za
Aeroton Ext. 2
Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013
Capetown SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552-9820
Rainbow Park Faks +27 21 552-9830
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 576 062
Montague Gardens dswanepoel@sew.co.za
Cape Town
P.O.Box 36556
Chempet 7442
Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 31 700-3451
2 Monaceo Place Faks +27 31 700-3847
Pinetown dtait@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Hirvatistan
Satig Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Servis PIT Erdody 4 Il Faks +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@net.hr
Hindistan
Montaj Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. Ltd. Tel. +91 265 2831021
Satis Plot No. 4, Gidc Faks +91 265 2831087
Servis Por Ramangamdi - Baroda - 391 243 mdoffice@seweurodriveindia.com
Gujarat
Teknik Biirolar Bangalore SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 80 22266565
308, Prestige Centre Point Faks +91 80 22266569
7, Edward Road salesbang@seweurodriveindia.com
Bangalore
Mumbai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 22 28348440
312 A, 3rd Floor, Acme Plaza Faks +91 22 28217858
Andheri Kurla Road, Andheri (E) salesmumbai@seweurodriveindia.com
Mumbai
Hollanda
Montaj Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
Satig Industrieweg 175 Faks +31 10 4155-552
Servis NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
Hong Kong
Montaj Hong Kong SEW EURODRIVE./LTD. Tel. +852 2 7960477 + 79604654
Satis Unit No. 801-806, 8th Floor Faks +852 2 7959129
Servis Hong Leong Industrial Complex sew@sewhk.com
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
ingiltere
Montaj Normanton SEW EURODRIVE./Ltd. Tel. +44 1924 893-855
Satig Beckbridge Industrial Estate Faks +44 1924 893-702
Servis P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk
GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR info@sew-eurodrive.co.uk
irlanda
Satig Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Servis 48 Moyle Road Faks +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 11
06/2005 http://www.kontrolkalemi.com/forum/
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ispanya
Montaj Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 9 4431 84-70
Satis Parque Tecnoldgico, Edificio, 302 Faks +34 9 4431 84-71
Servis E-48170 Zamudio (Vizcaya) sew.spain@sew-eurodrive.es
israil
Satis Tel Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. 4972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Faks +972 3 5599512
58858 Holon lirazhandasa@barak-online.net
isveg
Montaj Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442-00
Satig Gnejsvagen 6-8 Faks +46 36 3442-80
Servis S-55303 Jonkoping http://www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Jonk&ping info@sew-eurodrive.se
isvigre
Montaj Basel Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 41717-17
Satig Jurastrasse 10 Faks +41 61 41717-00
Servis CH-4142 Minchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
italya
Montaj Milano SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 2 96 9801
Satig Via Bernini,14 Faks +39 2 96 799781
Servis 1-20020 Solaro (Milano) sewit@sew-eurodrive.it
Japonya
Montaj Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
Satis 250-1, Shimoman-no, Faks +81 538 373814
Servis Iwata sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Shizuoka 438-0818
Kamerun
Satis Douala Electro-Services Tel. +237 4322-99
Rue Drouot Akwa Faks +237 4277-03
B.P. 2024
Douala
Kanada
Montaj Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
Satis 210 Walker Drive Faks +1 905 791-2999
Servis Bramalea, Ontario L6T3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
l.reynolds@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 604 946-5535
7188 Honeyman Street Faks +1 604 946-2513
Delta. B.C. V4G 1 E2 b.wake@sew-eurodrive.ca
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124
2555 Rue Leger Street Faks +1 514 367-3677
LaSalle, Quebec H8N 2V9 a.peluso@sew-eurodrive.ca
Kanada'daki diger servis istasyonlarinin adresleri istek Uzerine verilebilir.
Kolombiya
Montaj Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
Satig Calle 22 No. 132-60 Faks +57 1 54750-44
Servis Bodega 6, Manzana B sewcol@sew-eurodrive.com.co
Santafé de Bogota
Kore
Montaj Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Satis B 601-4, Banweol Industrial Estate Faks +82 31 492-8056
Servis Unit 1048-4, Shingil-Dong master@sew-korea.co.kr

Ansan 425-120
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Letonya
Satig Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 7139386
Katlakalna 11C Faks +371 7139386
LV-1073 Riga info@alas-kuul.ee
Litvanya
Satig Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Merkines g. 2A Faks +370 315 56175
LT-62252 Alytus info@irseva.lt
Liibnan
Satis Beyrut Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 4947-86
B. P. 80484 +961 1 4982-72
Bourj Hammoud, Beyrut +961 3 2745-39
Faks +961 1 4949-71
gacar@beirut.com
Liiksemburg
Montaj Briiksel CARON-VECTOR S.A. Tel. +32 (0) 1023 13 11
Satis Avenue Eiffel 5 Faks +32 (0) 10 2313 36
Servis B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Macaristan
Satis Budapeste SEW EURODRIVE./Kft. Tel. +36 1 437 06-58
Servis H-1037 Budapest Faks +36 1 437 06-50
Kunigunda u. 18 office@sew-eurodrive.hu
Malezya
Montaj Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
Satis No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Faks +60 7 3541404
Servis 81000 Johor Bahru, Johor kchtan@pd.jaring.my
West Malaysia
Meksika
Montaj Queretaro SEW-EURODRIVE, Sales and Distribution, Tel. +52 442 1030-300
Satis S.A.deC. V. Faks +52 442 1030-301
Servis Privada Tequisquiapan No. 102 scmexico@seweurodrive.com.mx
Parque Ind. Queretaro C. P. 76220
Queretaro, Mexico
Norveg
Montaj Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 241-020
Satis Solgaard skog 71 Faks +47 69 241-040
Servis N-1599 Moss sew@sew-eurodrive.no
Peru
Montaj Lima SEW DEL PERU Tel. +51 1 3495280
Satig MOTORES REDUCTORES S.A.C. Faks +51 1 3493002
Servis Los Calderos # 120-124 sewperu@terra.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima
Polonya
Montaj Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.o.0. Tel. +48 42 67710-90
Satig ul. Techniczna 5 Faks +48 42 67710-99
Servis PL-92-518 Lodz http://www.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
Portekiz
Montaj Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 (0) 2312096 70
Satis Apartado 15 Faks +351 (0) 2 31 20 36 85
Servis P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt
infosew@sew-eurodrive.pt
06/2005 http://www.kontrolkalemi.com/forum/
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Romanya

Satis Biikres Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328

Servis str. Madrid nr.4 Faks +40 21 230-7170
011785 Bikres sialco@sialco.ro

Rusya

Satis St. Petersburg ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 5357142 +812 5350430
P.O. Box 263 Faks +7 812 5352287
RUS-195220 St. Petersburg sew@sew-eurodrive.ru

Senegal

Satig Dakar SENEMECA Tel. +221 849 47-70
Mécanique Générale Faks +221 849 47-71
Km 8, Route de Rufisque senemeca@sentoo.sn
B.P. 3251, Dakar

Singapur

Montaj Singapore SEW EURODRIVE./PTE. LTD. Tel. +65 68621701 ... 1705

Satis No 9, Tuas Drive 2 Faks +65 68612827

Servis Jurong Industrial Estate sales@sew-eurodrive.com.sg
Singapore 638644

Sirbistan-Karadag Cumhuriyeti

Satig Belgrad DIPAR d.o.o. Tel. +381 11 3046677
Kajmakcalanska 54 Faks +381 11 3809380
SCG-11000 Beograd dipar@yubc.net

Slovakya

Satis Sered SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 31 7891311
Trnavska 920 Faks +421 31 7891312
SK-926 01 Sered sew@sew-eurodrive.sk

Slovenya

Satig Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20

Servis Ul. XIV. diviziie 14 Faks +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net

Sile

Montaj Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00

Satis Chile Las Encinas 1295 Faks +56 2 75770-01

Servis Parque Industrial Valle Grande sewsales@entelchile.net
LAMPA
RCH-Santiago de Chile
Posta kutusu
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile

Tayland

Montaj Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281

Satig Bangpakong Industrial Park 2 Faks +66 38 454288

Servis 700/456, Moo.7, Tambol Donhuaroh sewthailand@sew-eurodrive.co.th
Muang District
Chon Buri 20000

Tunus

Satig Tunus T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 1 4340-64 + 1 4320-29
7, rue Ibn El Heithem Faks +216 1 4329-76
Z.l. SMMT
2014 Mégrine Erriadh

Tirkiye

Montaj istanbul SEW-EURODRIVE Tel. +90 216 4419163 + 216 4419164

Satis Hareket Sistemleri San. Tic. Ltd. Sti + 216 3838014

Servis Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Faks +90 216 3055867
TR-81540 Maltepe ISTANBUL sew@sew-eurodrive.com.tr
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Venezuella
Montaj Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
Satis Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Faks +58 241 838-6275
Servis Zona Industrial Municipal Norte sewventas@cantv.net
Valencia, Estado Carabobo sewfinanzas@cantv.net
Yeni Zelanda
Montaj Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
Satis P.O. Box 58-428 Faks +64 9 2740165
Servis 82 Greenmount drive sales@sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Faks +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Yunanistan
Satis Atina Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
Servis 12, Mavromichali Street Faks +30 2 1042 251-59
P.O. Box 80136, GR-18545 Pire http://www.boznos.gr
info@boznos.gr
06/2005 http://www.kontrolkalemi.com/forum/

73



http://www.kontrolkalemi.com/forum/




SEW-EURODRIVE - Driving the world

http://www.kontrolkalemi.com/forum/




Reduktorli Motorlar \ Elektronik Hiz Kontrol Cihazlari \ Suriici Otomasyon \ Servis

Dunya nasil hareket ettirilir?

Hizli disiinen

ve sizinle Tlm diinyada Calisma kapasitenizi
birlikte gelecegi size daima yakin otomatik olarak
sekillendiren olan bir servis gelistiren sirlculer ve
insanlarla. agi ile. kontrol Uniteleri ile.
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Her yerde. Bugunden yarin
Hizl ve inandirici icin ¢ozlmler
¢bzumler i¢in global sunan yenilikgi
bir gorinisle. fikirlerle.

Glnlmuzin en Ginlik caligmalari
onemli endstri kolaylastiran ylksek
dallarinda kapsamli standartlarda, 6diin
bir bilgi birikimi ile. vermeyen bir kalite ile.

SEW-EURODRIVE

. Driving the world

24 saat bilgi ve
yazilim erigimi
sunan bir internet
hizmeti ile.
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http://www.kontrolkalemi.com/fartiftpe-eeredvecon

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

P.O. Box 3023 - D-76642 Bruchsal, Germany
Phone +49 7251 75-0 - Fax +49 7251 75-1970

sew@sew-eurodrive.com
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