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1. GIRIS

TULPARS300 tim sabit miknatisli senkron motorlar (PMSM, IPM, BLDC vb.) icin
gelistirilmis programlanabilir, yiksek verimli ve hassas bir endustriyel motor strGcusuddr.

Bu kilavuz, suricunin elektriksel baglantilarini, islevlerini ve mevcut ¢alisma modlarini
aciklamaktadir. Ayrica, surtcundn iletisim araylzu Uzerinden nasil adreslenebilecegini ve
programlanabilecegini gosterir.

Uriin hakkinda daha fazla bilgiyi nesdrive.com adresinde bulabilirsiniz.

1.1. Dokiiman Versiyon Bilgisi

Dokiman Donanim Yazilim
Tarih Degisiklikler
Versiyonu Versiyonu Versiyonu
0.0.1 02.03.2026 ilk versiyon REV.3 TP300_V6.3.7_08.12.2025

2. GUVENLIK VE UYARILAR

2.1. Suruciye Hasar Verme!

Calisma esnasinda yapilan kablo degisimleri slriclye hasar verebilir. Kablo
degisimlerini sUrtucu kapali durumdayken yapin. Surict kapali duruma gegtiginde kablo
degisimi icin kapasitorler desarj olana kadar bekleyin.

2.2. Yuksek Voltaj Nedeniyle Olusan Siiriicii Hatas1!

Calisma esnasinda ylksek voltaj slriclye zarar verebilir. YUksek voltaj degerlerini
azaltan frenleme devresi kullanin.

2.3. ESD ’Ye Duyarh Bilesenlerin Yanhs Kullanimlari Nedeniyle Olusan Hatalar!

Bu slrucu elektrostatik bogsalmaya duyarli (ESD) elektronik bilesenler igerir. Bunun
yanhs kullanimi bu cihaza zarar verebilir. Sirtclyl kullanirken ESD korumasinin temel
prensiplerini dikkate alin.

2.4. Ters Besleme Hatasi!

Ters besleme koruma baglantisi yoktur. Ters yapilan besleme baglantisi kisa devreye
neden olur ve suruclye zarar verir. Besleme hattina uygun bir sigorta takin.

Vi

ive


https://nesdrive.com/

3. TEKNIK DETAYLAR

3.1. Cevresel Kosullar

Ni

ES® lri\/e

Cevresel Kosul Deger
Koruma sinifi IP20
Ortam sicakligi (operasyon) -10...+40C°
Nem 0...95%
Rakim (performans kayipsiz) 1500m
Ortam sicakligi (depolama) -25...+85C°

3.2. Surucii Boyutlan
X Ekseni: 200 mm
Y Ekseni: 150 mm
Z Ekseni: 95 mm

meshes: 14 vertices: 89195 faces: l15255|




3.3. Suricii Baglanti Diyagrami

TULPAR300 CONNECTOR WIRING STANDARD CONFIGURATION

24-48 VDC D—Ic e Battery

Convertor I
D1
-KEY P1-1
—e” & » H Losic poweR
D2 PTC CURRENT LIMITER
B P1-25 COIL_RETURN
L4l
P1-13,P1-19.P1-31] GND
A COIL oUT
Py P14 | FORWARD / ENABLE
M COIL OUT
® P15 | REVERSE / FIR
e P1-32] KEY SWITCH
Drive ON - OFF
P12 MOTOR VOLTAGE REFERENCE OUTPUT
2] +5V
5K POT DAC
P1-43P1-19 P1-31
<y P1-14| THROTTLE REF IN GND
P1.13P1-19,P1-31
GND MOTOR NTC 10K NTC
P1:2 | 45y
GND [P1-13P1-19.P1-31
SPEED_REF_IN P1s
0...10V With SW1 BATTERY NTC 10K NTC
V-KEY-POWER
GND e Max 50vDC | SAFETY_OUT
A Max 500mA | P1-27
O
A
PC_TX = Max 50VDC | EXTERNAL LED xR R
PC RX R 113w Max 20mA_| pisa ~ :4_
GND
= EMERGENCY
Max 50VDC | FOULT IN - QUT STOP
80R 173w Max 20mA | P1.33
Wy O®
FUSE MAIN
L BH(V4+) @ ]
CAN_H/ModBus RTU B
CAN_L / ModBus RTU A U C=
CAN_T
GND2 /ModBus RTU Sheild AC
V O WOTOR
@ INPUT
© outPut W oS —
I
+5V.+12V P18
ENCZ /U1 |P123 ENCODER lBATTERY
._Pi'" MODE_IN ENCB / V1 [P1-18 HALL SENSOR —
ENCA /W1 [P POSITION —
7761641
._"1'15 SAFETY_IN _
ENCZ /U2 |P1-20
ENCB / V2 [P12t ENCODER
P P18 | STOP_IN ENCA / W2|P1-22 HALL SENSOR
GND |P1-13P1-19P1-31 POSITION
P113P1-19 P13 GND
B-(GND)




3.4. Elektriksel Ozellikler ve Teknik Veriler

4

N

ESDrive

Ozellik

Tanimlama/deger

Calisma voltaji

24VDC - 96VDC +/- 15%

Nominal akim (Surekli) 200A RMS
Pik akimi (2 Dakika) 300A RMS
Komdtasyon 6-step / FOC
Calisma Modlari Hiz / Tork

Haberlesme Protokolleri

ModBus ve CANopen

Haberlesme Arayuzleri

RS232 / CanBus / RS485

5 dijital giris (5V / 24V),

Girigler

2 analog giris (OV / 10V veya OmA / 20mA)
Cikislar 2 dijital ¢cikis (Open-drain maks. 24V / 100mA)
Fren cikisi 1

Sensor (Geri Besleme) Girisleri

Encoder ve HALL

Sensor Sinyal Tipleri

Single HALL ve Single/Differential Encoder

Uyumlu Motor Tipleri

BLDC / PMSM / IPM

Boyutlar / Agirlik

150 x 200 x 95 mm / 2500gr




ngES“ Irive

3.5. Asin Sicaklik Korumasi

Sicaklik degeri 75C°'yi astigi zaman (surlct kapaginin disinda 65-72C°ye karsilik
gelir) 80C°‘ye kadar akim kisiimaya baslar. Sicaklik degeri tekrar 75C°‘nin altina dusene kadar
surict motora Sekil-1'de goruldugl gibi nominal akim degerinin altinda bir akim uygular.
Sicaklik degeri yeniden 75C° altina dustugunde surdct nominal akim degerini verebilir. Eger
sicaklik 85C°nin Uzerinde olursa surlcl kendini korumaya alir ve enerjiyi keserek hata
moduna geger.

100

90

80

70

60

50

40

Akim Degeri (%)

30
20

10

65 70 75 80 85
Sicaklik (C°)

Sekil-1: Akim-Sicaklik Grafigi
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4. ACT LED SINYAL BILGILERI

ACT LED (Activity LED/ Aktivite / Aktif Olarak islem Yapildigini Bildiren LED) asagida
sarl kutucuk icine alinmigtir. ACT LED surucucunun enerji gelip gelmedigini, hareket
durumunu ve hata durumunu gosterir.

4.1. Normal Calisma Durumu

4.1.1. Harekete hazir bekleme (stop) durumu

Normal galisma durumunda ACT ledi (suriclide herhangi bir hata veya motorda bir
hareket yoksa) sari renkte sirekli yanar.

0.55|0.55s | 0.55|0.55s | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55
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4.1.2. ileri yoén aktif durumu

Motor ileri yonde hareket ediyorsa siructinun ACT ledi yesil renkte surekli yanar. Motor
hizi ile orantili olarak led parlakligi degisir.

0.55|0.55[0.55|0.55 | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55]0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55

4.1.3. Geri yon aktif durumu

Motor geri yonde hareket ediyorsa suriiciiniin ACT ledi mavi renkte strekli yanar. Motor hizi
ile orantili olarak led parlakhid degisir.

0.55|0.5s | 0.55|0.5s | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55

4s 4s

4.1.4. Rejeneratif calisgma modu aktif durumu

Motor rejeneratif frenleme yapiyorsa strictniin ACT ledi beyaz(grimsi) renkte strekli
yanar. Frenleme sonlanana kadar led yanmaya devam eder.

0.55|0.55s | 0.55|0.5s | 0.55 | 0.55 | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55

4.1.5. Frenleme durumu

Motor frenleme yapiyorsa surucunun ACT ledi beyaz(grimsi) renkte sirekli yanar.
Frenleme sonlanana kadar led yanmaya devam eder.

0.55|0.55s[0.55|0.55s | 0.55 [ 0.55 | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55
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4.2. Hata Durumu

Eger bir hata meydana gelirse, hatanin tipine gore ACT ledi her 4 saniyede farkh
periyotlarda kirmizi renkte yanar ve soéner. Hata tiplerine gére yanma durumlari su sekildedir:

4.2.1. Dusiik voltaj hatasi

Slriclde dusik voltaj hatasi varsa (Besleme voltaji, “P06-Minimum aki voltaji”
degerinden dusikse) ACT ledi 4 saniyelik periyotta 1 kez yanar ve soner. Hata giderilene kadar
surekli bu sekilde yanip sénmeye devam eder.

hl234567812345678
HEEEEEEEEEEEE BEEEEEEEEEEEEE

0.55|0.55s[0.55|0.55s | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55]0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55

4.2.2. Asiri akim hatasi

Sirlcide asir akim hatasi meydana gelirse (Motor tarafindan c¢ekilen anlik akim
degeri, “PO7-Akim koruma limiti” degerinden yuksekse) ACT ledi 4 saniyelik periyotta 2 kez
yanar ve soner. Hata giderilene kadar bu sekilde yanip sénmeye devam eder.

0.55|0.5s | 0.5s

4.2.3. Yiiksek voltaj hatasi

Siricude yuksek voltaj hatasi meydana gelirse (Besleme voltaji, “P05-Maksimum aki
voltaji” degerinden ylksekse) ACT ledi 4 saniyelik periyotta 3 kez yanar ve soner. Hata
giderilene kadar bu sekilde yanip sébnmeye devam eder.

0.55|0.55s[0.55|0.55s | 0.55 [ 0.55 | 0.55 [ 0.55]0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55
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Siiriicliye parametre atarken ileri ve geri maksimum hiz oranin (“P01-ileri maksimum
hiz orani” ve “P81-Geri maksimum hiz orani”) minimum hiz oranindan (“P02-Minimum hiz
orant”) daha fazla olmasi durumunda ACT ledi 4 saniyelik periyotta 4 kez yanar ve sdner. Hata
giderilene kadar bu sekilde yanip sbnmeye devam eder.

4.2.4. Min> Maks hiz orani parametre hatasi

4.2.5. Yiiksek siriicii sicakhgi hatasi

Siricude yuksek sicaklik oldugu zaman (Surdcu sicakligi, “P107-Mosfet koruma limiti”
sicakligi degerinden ylksek oldugunda) ACT ledi 4 saniyelik periyotta 5 kez yanar ve séner.
Hata giderilene kadar bu sekilde yanip sdnmeye devam eder.

0.55|0.55[0.55|0.55s | 0.55 [ 0.55 | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55
4s 4s

4.2.6. Yiksek motor sicakligi hatasi

Motorda olusan ylksek sicaklik nedeniyle suricuniun hataya dismesi durumunda
(Motor sicakhgi, “P108 Motor koruma limiti” sicakligi degerinden daha yuksek oldugunda) ACT

ledi 4 saniyelik periyotta 6 kez yanar ve séner. Hata giderilene kadar bu sekilde yanip sénmeye
devam eder.

0.55|0.55s | 0.55|0.5s | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55
4s 4s
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4.2.7. Harici durum hatasi

Siricl hata girisine digardan bir sinyal geldigi zaman ACT ledi 4 saniyelik periyotta 7
kez yanar ve soner. Hata giderilene kadar bu sekilde yanip sénmeye devam eder.

0.55|0.55[0.55|0.55 | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55]0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55
4s 4s

4.2.8. Asiri durum hatasi

Siriclu parametrelerinden herhangi birisinin degeri ayarlanan degerin tzerinde oldugu
zaman ACT ledi 4 saniyelik periyotta bir kez uzun yanar ve yarim saniye bekler sonra bir kez
de yanip soner. Hata giderilene kadar bu sekilde yanip sbnmeye devam eder.

1 P 3 4 5 6 7 8 1 2 3 4 5 6 7 8
HEEEENEN HEEREEEE
0.55|0.55s | 0.55|0.5s | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55 ] 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55

4.2.9. Sensor hatasi

Encoder veya HALL sensorinden herhangi birinde bir hata meydana geldigi zaman
ACT ledi 4 saniyelik periyotta bir kez uzun yanar ardindan yarim saniye bekler daha sonra 2
kez daha yanip séner. Hata giderilene kadar bu sekilde yanip sbnmeye devam eder.

4.2.10. Anahtar girigi devre digi1 hatasi

Anahtar girisi hatasi meydana geldigi zaman ACT ledi 4 saniyelik periyotta bir kez uzun
yanar yarim saniye bekler ve 5 kez daha yanip séner. Hata giderilene kadar bu sekilde yanip
s6nmeye devam eder.

0.55|0.55s[0.55|0.55s | 0.55 [ 0.55 | 0.55 [ 0.55|0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55
4s 4s
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4.2.11. Parametre veya hafiza hatasi

Parametre veya hafiza hatasi meydana geldigi zaman ACT ledi 4 saniyelik periyodun
baslangicinda bir kez hizlica yanar séner ardindan yarim saniye bekler, daha sonra 2 kez daha
yanip sOner ve sonik kalmaya devam eder. Hata giderilene kadar ACT bu sekilde yanip
s6nmeye devam eder.

SRS § ARNSEREEE BN

0.55|0.55s [ 0.55|0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55]0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55

4.2.12. Encoder siralama hatasi

Encoderde bir hata meydana geldigi zaman ACT ledi bir kez hizlica yanip séner ve
yarim saniye bekler ardindan bir kez daha yanip séner ve sdnik kalmaya devam eder. Hata
giderilene kadar bu sekilde yanip sdnmeye devam eder.

hl234567812345678
| HERREREN | REENEEEN

0.55|0.55[0.55|0.55s | 0.55 [ 0.55 | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55

4.2.13. Motor sikisma hatasi

Motorda bir sikisma hatasi meydana geldigi zaman ACT ledi bir kez hizlica yanip séner
yarim saniye bekler ardindan 3 kez daha yanip séner ve sonuk kalmaya devam eder. Hata
giderilene kadar bu sekilde yanip sdbnmeye devam eder.

‘ 123 ]als]|6]7]3s hl 2
0.55|0.55s | 0.55|0.5s | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55
4s 4s
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4.2.14. Giivenli baglangi¢ hatasi

Guvenli baglangi¢ hatasi meydana geldigi zaman (Surlcuye enerji verildiginde veya
verilmeden énce butonlardan herhangi biri aktifse) ACT ledi baslangicta bir kez hizlica yanip
soner yarim saniye bekler ardindan bir kez daha hizlica yanip séner ve yarim saniye daha
bekler daha sonra 2 kez yanip sdner ve sonuik kalmaya devam eder. Hata giderilene kadar bu
sekilde yanip sénmeye devam eder.

i 213|456 7]s hl 2 13| als5|6|7]s
0.55|0.55s | 0.55|0.55s | 0.55 [ 0.55 | 0.55 | 0.55 ] 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55| 0.55 | 0.55 | 0.55 | 0.55
4s 4s

4.2.15. MODBUS arayiiz hatalar

bus_voltage min_error: Minimum Bus Voltaj Hatasi
current_max_error: Maksimum Akim Hatasi
bus_voltage _max_error: Maksimum voltaj hatasi

parameter_or_memory_problem: Herhangi bir parametre veya paremetreler aralik veya
hafizada degil hatasi

board temp_error: Kart maksimum Sicaklik Hatasi
Motor_temp_error: Motor maksimum Sicaklik Hatasi
External_Fault_Error: Harici Hata Girisi Aktif Hatasi
Key_in_disabled: Anahtar Girisi Devre DigI Hatasi
Feedback_error: Motor Geri Besleme Sinyali Hatasi

Enc_align_direction_error: Enkoder Hizalama Yon Hatasi (P58 Feedback Sensor Lojik yanlis
girildi bilgisi O ise 1, 1 ise 0 yapiniz.)

Enc_align_error: Enkoder Hizalama Hatasi
Mosfet_temp_error: Mosfet Sicaklik Hatasi
Battery_temp_error: Batarya Sicaklik Hatasi
jaming error : Sikisma Hatasi

safe_startup: Glvenli Baglatma Hatasi

digital input_config_err : Dijital input Tipi Hatasi

sto_in_err: Guvenli Tork Kesme Aktif Hatasi (Safe Torque Off In Error)

12
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4.2.16. CANOPEN arayiiz hatalan

0x1000 Generic Error: Genel Hata

0x2220 Continuous Over Current: Asiri Akim Hatasi

0x3210 Power Supply Over Voltage: Yiksek Voltaj Hatasi
0x3220 Power Supply Under Voltage: Duslk Voltaj Hatasi
0x4210 Excess Temperature Device: Kart Asiri Sicaklik Hatasi
0x4310: Mosfet Asiri Sicaklik Hatasi

0x4410: Batarya Asiri Sicaklik Hatasi

0x5000 Device Hardware: Donanim Kaynakli Hatalar

0x4580 Excess Temperature Motor: Motor Sicaklik Hatasi
0x6100 Internal Software: Yazilm Kaynakli Hatalar

0x6320: Gegersiz veya Hatali Parametre Yapilandirmasi
0x7300:Motor Feedback Error: Motor Geri Besleme Sinyali Hatasi
0x7301: Encoder Hizalama (Alignment) Hatasi

0x7302: Encoder Hizalama Y6n Hatasi (2012h-Feedback Sensor Logic yanhs girildi bilgisi O
ise 1, 1 ise 0 yapiniz.)

0x8100Communication Error: Haberlesme Hatasi

0x8110 CAN Overrun (Objects lost): Alici Tasmas! Hatasi

0x8120 CAN in Error Passive Mode: CAN Hata Pasif Durumda Hatasi

0x8130 Lifeguard Error or Heartbeat Error: Lifeguard veya Heartbeat Hatasi
0x8140 Recovered from Bus Off: CAN Haberlesmesi Kesinti Giderildi Hatasi
0x8200 Protocol Error: Protokol Hatasi

0x8210 PDO Not Processed Due to Length Error: PDO Uzunlugu Uyusmama Hatasi
0x8220 PDO Length Exceeded: PDO Uzunlugu Asildi Hatasi

0x8240 Unexpected SYNC Data Length: Beklenmeyen SYNC Veri Uzunlugu Hatasi
0x8250 RPDO Timeout: RPDO Zaman Asimi Hatasi

0x9000 External Error: Harici Hata

0x9001 Key In Disable Error: Anahtar Girisi Devre Digl Hatasi

0x9002 Jamming Error: Motor Sikisma Hatasi

0x9003 Safe Startup: Glvenli Baslatma Hatasi

0x9004 Safe Torque Off In Error : Guvenli Tork Kesme Aktif Hatasi

I

Warning (Uyarilar): “0O Low Supply Voltage: Dusuk Besleme Gerilimi”, “1 Parameter or Memory
Problem: Parametre veya Hafiza Problemi”

13
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ESDrive
5. GUC HATTI VE PIN ATAMALARI
5.1. Gii¢ Hatti Atamalan

DC / FAZ BAGLANTI UCLARI Fonksiyon
+ veya B+ DC+ Bara Baglanti Ucu
B- DC- Bara Baglanti Ucu

U Fazi Baglanti Ucu

\% V Fazi Baglanti Ucu

W Fazi Baglanti Ucu

Siriicu + baglanti ucu ile batarya “+” baglanti ucu arasinda sigorta ve kontaktor
baglantisi 6nerilir. Asagida 6rnek baglanti sirasi gosterilmistir.

BATARYA [ SIGORTA === KONTAKTOR |==== SURUCU

14



5.2. Tablo Halinde Pin Atamalari

24

Pin Fonksiyon
1 P1-1 V-KEY
2 P1-2 5V
3 P1-3 Speed Ref In
4 P1-4 Forward/Enable
5 P1-5 Reverse/ FIR
6 P1-6 Stop_In
7 P1-7 ENCA/U1
8 P1-8 +5.+12V
9 P1-9 Battery NTC
10 P1-10 GND2 / Modbus RTU Shield
11 P1-11 PC-TX
12 P1-12 PC-RX
13 P1-13 GND
14 P1-14 Throttle Ref In
15 P1-15 Safety In
16 P1-16 CAN_T
17 P1-17 Mode In
18 P1-18 ENCB/V1
19 P1-19 GND
20 P1-20 ENCZ/U2
21 P1-21 ENCB/V2
22 P1-22 ENCA/W2
23 P1-23 ENCZ/U1
24 P1-24 M COIL OUT
25 P1-25 COIL_RETURN
26 P1-26 A COIL_RETURN
27 P1-27 SAFETY OUT
28 P1-28 CAN_L/MODBUS RTU A
29 P1-29 CAN_H/MODBUS RTU B
30 P1-30 MOTOR NTC
31 P1-31 GND
32 P1-32 KEY SWITCH Drive ON-OFF
33 P1-33 FOULT IN-OUT
34 P1-34 EXTERNAL LED
35 P1-35 DAC / Motor Voltage Referance Output

15
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5.3. Sokete Gore Pin Atamalari

HALL.U_IN EMC.B_IN GMND MODE SFTY_IN GND
&~ - 4 &
DAC.AN FAULT GMND CAM_H RLY_MNOP W-KEY_COIL
3 b Y s & k,
LED KEY MOT_NTC CAM_L ACOIL_OUT M.COIL_OuUT

T T T
D00 000000000
DEEEEEOEEEE
5[0,000/00/0/00 00

Ilistiniin

PC_TX BAT_NTC HAL W_IN REV REF_IN V-KEY

PC_RX GND.C SV.ENC STOP =T BV.F1

¥ v ¥ v v

ENC.A_IN ENC.Z_IN HALV IN CAN_T LIM_IN
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5.4. Gii¢ Hatti ve Pin Atamasi Agiklamalari

B+ (V++) : Aku / gug kaynaginin “ + 7 beslemesi B+ ucuna girilmelidir. B+ ve aki/gu¢
kaynagi arasina aki ve slruclyu asiri akima karsi korumak icin sigorta kullaniimasi onerilir.
Tam koruma icin Aki/Glg¢ Kaynagi - > Sigorta - > Kontaktdr -> B+ ucu seri baglantisi yapiimasi
Onerilir. Kontaktor beslemesi suricl tarafindan saglanir. Kontaktér beslemesi P1-25 ve P1-26
pinlerinden saglanir. Kontaktér gerilim ayari Modbus araylziinde Girisler/Cikiglar
sekmesindeki P77 Kontaktor voltaji parametresi Uzerinden, CanOPEN araylzinde ise
General Settings sekmesindeki 2083h-Contactor Voltage parametresi Gzerinden yapilir.

P1-25 (AL/+)

—
T 1 |NO
— Sigorta
B-gND)| ©~ * -
\ ————— Kontaktor
B+(V++) ———INO

P1-24 (A2/-)

B- (GND): Akl / gug¢ kaynaginin “ - ” beslemesi buraya girilmelidir. Bu “ - 7 besleme

strdctniin GND hattidir.

U: Motorun U fazinin baglandigini yerdir. Genellikle motorun sari renkli kablosu U
fazidir.

V: Motorun V fazinin baglandigini yerdir. Genellikle motorun yesil renkli kablosu V
fazidir.

W: Motorun W fazinin baglandigini yerdir. Genellikle motorun mavi renkli kablosu W
fazidir.

DC/DC Convertor: Surticinin tizerinde DC-DC konvertér olmamasi durumunda surtci
girigsine en fazla 60 V gerilim uygulanmalidir. (9-75 V gerilim arahdinda calisabilir ancak
surlcuyl korumak amaciyla 60 V olarak standartlastiriimistir.) Strict icerisinde donanimsal
DC-DC konvertdr olmasi durumunda (40-160 Vdc giris, 24 Vdc ¢ikis 6zellie sahip DC-DC
konvertor) ise surdcinun girisine 120V’a kadar gerilim uygulanabilir. Ancak 80 V Uzeri gerilim
talebi olmasi durumunda ilk alim esnasinda bu durum belirtiimeli ve suarictu Uzerinde
donanimsal ve yazilimsal degisiklik yapilmasi gerekmektedir. Ek olarak baslangigta DC-DC
konvertorli sirucuye ihtiyag duyulmayip projenin ilerleyen safhalarinda harici bir DC-DC
konvertor ile gerilim seviyesi arttirilmak isteniyorsa NES Drive ile iletisime geginiz.

PTC Current Limiter: PTC akim sinirlayici, surticiniin/kondansatér grubunun baslangig
(inrush) akiminin yuksek olmasi sebebiyle direnci artarak agiri akima karsi koruma saglar.
Bdylece surlcu dusik akimla 6n besleme (precharge) yapabilir.

D1 ve D2 Diyotlari: D1 diyotu lojik kartindan guc¢ kartina gelecek ters gerilime karsi
korur. D2 diyotu ise gug kartindan lojik kartina gelecek ters gerilime kargi korur.

17
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P1-1 (V-key) : Surtcunin lojik devresinin enerjilenmesini ve dnbeslemesini (precharge)
saglar. Guvenlik acisindan Batarya “+” ucu ile V-key (P1-1) arasina 2A sigorta konulabilir.
Ayrica surlcunln baslangi¢ (inrush) akimi esnasinda akiden asiri akim gekmesini 6nlemek
amaciyla aki “ + ” hatti ile sUrtici B+ ucu arasinda kontaktor kullaniimasi énerilir. Bu stireci
aciklamak gerekirse sirtcu once P1-1 pini ve P1-1 pinine seri bagh PTC Current Limiter
Uzerinden 6n besleme (precharge) olur. Sonrasinda yazilim Gzerindeki gerilim degeri veya
acgllma zamani Gzerinden surtcl kontaktori aktif ederek aki “ + ” hatti ile strlct B+ ucunu
birlestirir. Boylece stirlict ve akiden baslangicta (inrush) asiri akim ¢ekilmesi 6nlenir.

P1-2 (+5V) : Sdricu, analog girisler icin 5V gerilim saglar. Bu 5V gerilim
potansiyometrenin veya bagka bir analog komponentin (gaz kolu, gaz pedali vb.) “ + “ girigine
baglanir.

P1-3 (Speed Ref In) : Hiz kontroll icin potansiyometrenin veya baska bir analog
komponentin (gaz kolu, gaz pedal vb.) sinyal ucu bu girise baglanir.

P1-4 (Forward/Enable) : Motorun ileri yonli hareketi icin bu girise GND hatti
baglanmalidir. GND hattina direkt baglamak sadece ileri yonli hareketi tetikleyecegi icin P1-4
ile GND arasina buton, switch vb. bir anahtarlama elemani baglanmalidir. Motor siirme
esnasinda motorun ileri yonde dénduguna géstermek icin strlict Uzerinde yesil 1sik yanar. Bu
durum Nes Drive Studio programinda Girigler/Cikislar sekmesinde bulunan P09 Dijital Giris
Tipi “Seviye” olarak segildigi durumda gegerlidir. P09 Dijital Giris Tipi “Ozel-1” segilirse P1-4
girisi “Enable (Etkinlestirme)” olacaktir.

P1-5 (Reverse / F/R) : Motorun geri yonlu hareketi icin bu girise GND hatti
baglanmalidir. GND hattina direkt baglamak sadece geri yonlu hareketi tetikleyecegi icin P1-5
ile GND arasina buton, switch vb. bir anahtarlama elemani baglanmalidir. Motor sirme
esnasinda motorun geri ydnde déndigini géstermek igin sirticl tzerinde mavi 1sik yanar. Bu
durum Nes Drive Studio programinda Girigler/Cikislar sekmesinde bulunan P09 Dijital Giris
Tipi “Seviye” olarak segildigi durumda gegerlidir. P09 Dijital Giris Tipi “Ozel-1” segilirse P1-5
girisi “Forward/Reverse” olacaktir. “Ozel-1” secilmesi durumunda ve P1-4 girisi GND’ye bagl
iken P1-5 girisi GND’ye bagli degilse ileri (Forward) yonde P1-5 girisi GND’ye bagliysa geri
(Reverse) yonde donecektir.

P1-6 (Stop In): Motoru durdurmak igin bu girise GND hatti baglanmalidir. Direkt
baglamak yerine P1-6 ile GND arasina buton, switch vb. bir anahtarlama elemani
baglanmalidir.

P1-7 (ENCA/W1): Motorun enkoderinden veya hall sensdrinden gelen bilgiyi
surdcinidn igleyebilmesi icin kullanilir. Hall-W ucu veya diferansiyel enkoder baglandiginda
Enkoder Z- ucu bu pine girilir.

18
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P1-8 (+5.+12V): Enkoder veya hall sensoriinin ihtiya¢g duydugu +5 V gerilim, strtc
tarafindan bu pin ile saglanir.

P1-9 (Battery NTC): Batarya sicakhigini dlgmek ve kontrol etmek igin bu pine, bataryaya
takilan sicaklik sensérunun bir ucu baglanir. (Suriicti 10Kohm NTC, KYT83-122, PTC 600,
Pt1000 ve KTY84-130 sensorlerini destekler.) Sicaklik sensérinin diger ucu ise GND ucuna
baglanmalidir.

P1-10 (GND2 / Modbus RTU Shield): Modbus RS485 ekran (shield) tGzerindeki EMI'yi
bastirmak / bogaltmak ve gurultiyu onlemek igin izole GND olarak kullanilir. Bu pin RS485
ekranlama (shield) kablosuna baglanir. Can hatti icin kullaniimaz.

P1-11 (PC-TX): RS-232 seri iletisim standardinin veri iletme/génderme pinidir. DB9
Male konnektdriiniin DB9-3 numaral Veri Génderme Pini, P1-11 pinine baglanmalidir.

P1-12 (PC-RX): RS-232 seri iletisim standardinin veri alma/okuma pinidir. DB9 Male
konnektdruniin DB9-2 numaralh Veri Alma Pini, P1-12 pinine baglanmalidir.

P1-13 (GND): Surucunun GND pinidir. P1-4, P1-5, P1-6 vb. pinlerinin buton ve benzeri
anahtarlama elemanlari ile baglanacagi pindir. Ornegin P1-4---Buton---P1-13 seri baglantisi
yapllsin. Buton basili durumda iken P1-13’teki referans gerilim 0V, P1-4 pinine ulasir ki bu
durumda ileri komutu aktif hale gelir ve motoru ileri yonde dondermeye baslar. Basili olmadigi
durumda ise ileri komutu pasif hale gelir ve motorun ileri yonde dénme komutu sonlandirilir.

P1-14 (Throttle Ref In) : Rezerve edilmistir. Analog giris tipindedir.

P1-15 (Safety In) : Rezerve edilmistir. Dijital giris tipindedir.

P1-16 (CAN_T) : Surtcu icerisindeki 120 ohm’luk direncin bir ucu CAN-L diger ucu ise
Can-T ucuna baghdir. Can-T pini ile Can H pini arasi kisa devre edilerek / jumper ile atlama
yapilarak 120 ohm’luk sonlandirma direnci CAN-H ile CAN-L arasina baglanmis olur. Direkt
olarak baglanmis olmamasinin sebebi sirticinin hat sonunda veya hat basinda veya hat
ortalarinda olmasi durumu degisecegi icindir. Ayni durum RS485 iginde gecerlidir. CAN-H
RS485B, CAN-L RS485A ile aynidir. Bagka bir ifadeyle Can-T pini ile RS485B arasi kisa devre
edilerek / jumper ile atlama yapilarak, 120 ohm’luk sonlandirma direnci RS485B ile RS485A
arasina baglanmig olur. Hem Canbus hem RS458 haberlesmesi ayni strtict de olmadigindan
bu alim éncesi belirtiimelidir.

19
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P1-17 (Mode In) : Mode in girisi surictde kalici olmayan hatalarin resetlenmesi icin
kullanilmistir. Bir anahtar Uzerinden GND’ye baglanilarak kullanilabilir. Anahtar kapal
oldugunda kalici olmayan hatalar resetlenecektir. Ornegin mosfet sicakhigi koruma limitini
astiginda sirict hataya gecer ve normal durumda sicaklik limitin altina disse bile hata kalici
olmaktan c¢iktigi halde silinmez ve hata silme veya reset gerekir. Ancak Mode In aktif ise
(GND’ye bagliysa) hata durumu kalici olmaktan ¢iktidi, artik strGctintin ¢alismasina bir engel
kalmadigi icin suricudeki bu hatay: silecektir.

P1-18 (ENCB/V1) : Motorun enkoderinden veya hall sensérinden gelen bilgiyi
surdcunun isleyebilmesi icin kullanilir. Hall-V ucu veya diferansiyel enkoder baglandiginda
Enkoder B- ucu bu pine girilir.

P1-19 (GND) : Suructnin GND pinidir. P1-13 ve P1-31 ile aynidir.

P1-20 (ENCZ/U2) : Motorun enkoderinden gelen bilgiyi suructnun igleyebilmesi igin
kullanilir. Enkoder baglantisinda Z ucu bu pine baglanir. Diferansiyel enkoder baglandiginda
ise Enkoder Z+ ucu bu pine girilir.

P1-21 (ENCB/V2) : Motorun enkoderinden gelen bilgiyi sturdcunun igleyebilmesi igin
kullanilir. Enkoder baglantisinda B ucu bu pine baglanir. Diferansiyel enkoder baglandiginda
ise Enkoder B+ ucu bu pine girilir.

P1-22 (ENCA/W2) : Motorun enkoderinden gelen bilgiyi surtctnin isleyebilmesi igin
kullanilir. Enkoder baglantisinda A ucu bu pine baglanir. Diferansiyel enkoder baglandiginda
ise Enkoder A+ ucu bu pine girilir.

P1-23 (ENCZ/U1l) : Motorun enkoderinden veya hall sensériinden gelen bilgiyi
surdcinidn isleyebilmesi icin kullanilir. Hall-U ucu veya diferansiyel enkoder baglandiginda
Enkoder A- ucu bu pine girilir.

P1-24 (M COIL OUT) : Kontaktdr bobinini enerjilendirmek igin stricunin sagladigi
gerilimin eksi ucudur. P1-24 pini ile kontaktdérin A2 giris ucu birlegtirilir. P1-25 pini ile
kontaktérun Al giris ucu birlegtirilir. NES Drive Studio programinda P77 Kontaktor voltaji
parametresine CANopen programinda ise 2083h-Contactor Voltage parametresine
kontaktoruin ¢aligma voltajini lutfen dogru giriniz.

P1-25 (COIL_RETURN) : Kontaktor bobinini enerjilendirmek igin striacunun sagladigi
gerilimin artt ucudur. P1-25 pini ile kontaktorun A1 girig ucu birlegtirilir. P1-24 pini ile
kontaktérun A2 giris ucu birlestirilir. NES Drive Studio programinda P77 Kontaktor voltaji
parametresine CANopen programinda ise 2083h-Contactor Voltage parametresine
kontaktorin galisma voltajini [itfen dogru giriniz.

20



Kes

P1-26 (A COIL OUT) : Rezerve edilmistir.

P1-27 (SAFETY OUT) : Max 50VDC, 500mA cikis saglar. Role ¢ikigidir. NES Drive
Studio programinda P48 Cikis Réle Fonksiyonu parametresinden CANopen programinda ise
2080h-Output Relay Function parametresinden Hata Cikisi, Motor Fren Cikisi, Sodutma
Aktivasyon, Ozel-3 (Stop butonu) ve Duslik Besleme Voltaji fonksiyonlarindan birisi segilerek
kullanilabilir. 5V réle icin 5V gerilimi sUrictinin P1-2 nolu pininden alinabilir. 5V rdlenin
besleme uclarindan biri P1-2 ucuna digeri ise P1-27 Safety Out ucuna baglanmalidir. 5V Ustu
réle kullaniminda ise harici bir besleme gerekir. Harici besleme kaynaginin GND’si ile surlcu
GND'’si birlestirilmelidir. Harici besleme kaynaginin +V ucu rdélenin besleme uglarindan birine
baglanir. Rélenin diger besleme ucu ise P1-27 Safety Out ucuna baglanmalidir. Harici besleme
kaynagi olarak surticunizu besleyen bataryanizi da kullabilirsiniz. Bu durumda batarya GND’si
ile stiricli GND'’sini birlestirmenize gerek yoktur ¢iinki iki GND’de aynidir.

P1-28 (CAN_L/MODBUS RTU A): Canbus Low ve RS458 A girisidir.

P1-29 (CAN_H/MODBUS RTU B): Canbus High ve RS458 B girigidir.

P1-30 (MOTOR NTC): 10Kohm NTC, KTY83-122, PTC600, Pt1000 ve KTY84-130
sicaklik sensorleri kullanilarak motor sicakhiginin dlgimu gerceklestirilir. P1-30 pinine motor
sicaklik sensorinin bir ucu baglanir. Sensoérin diger ucu ise GND hattina baglanmalidir.

P1-31 (GND) : Suructnin GND pinidir. P1-13 ve P1-19 ile aynidir.

P1-32 (KEY SWITCH Drive ON-OFF) : P1-1 hattina bir anahtarlama elemani ile
baglanir. Bu pin aktif edildiginde strtici ON konumunda, pasif duruma getirildiginde (anahtar
acik konumda iken) suricti OFF konumuna alinir. Baska bir ifadeyle P1-32 ile P1-1 arasi bir
buton ile kisa devre edildiginde ON, acik devre edildiginde OFF konumuna (Key In Disabled
Error hata kodunu verir.) gecer.

P1-33 (FAULT IN-OUT): Max 50VDC, 20mA cikis saglar. Sirtcu hataya gectiginde
cikis verir. Fault Out cikisi ile 5V role surilebilir. 5V gerilimi strliciiniin P1-2 nolu pininden
alinabilir. 5V rolenin besleme uglarindan biri P1-2 ucuna digeri ise P1-33 Fault Out ucuna
baglanmalidir. Fault In girisi icin kullanicinin  NES Yaziim’dan talepte bulunmasi
gerekmektedir.

21

ive



NQES"'"“ ive

P1-34 (EXTERNAL LED): Max 50VDC, 20mA cikis saglar. ACT LED'i ile ayni
fonksiyona sahiptir. Eger harici bir LED ile baglanirsa strtcinin ileri, geri, durma veya hata
kodllarini g6sterir. Harici bir besleme olmadan P1-2 pininde bulunan 5V kullanilabilir. Direng
olarak 150-220 Q degerindeki bir direng kullanilabilir. Asagida baglanti diyagrami
gOsterilmistir.

P1-2 (+5V) [ DIRENG (150-220 Q) |l | ED || P1-34

P1-35 (DAC / Motor Voltage Referance Output): P1-35 pini, mV seviyesinde analog
cikis saglar. Motor hizini gerilim cinsinden verir. (Motor hiziyla orantili gerilim verir.) P1-35
cikigl ile GND arasina bir 6lciim cihazi baglanarak motor hizi anlik olarak dlgtlebilir. Ayrica bu
pin kullanici istegine gore hiz yerine akim bilgisi verecek sekilde yapilandirilabilir.
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6. NES DRIVE STUDIO - V3.34

6.1. Main Menusu

Nes Drive Studio programinin Main menusu asagidaki resimde gdsterilmistir.

ar i.lj Scope {éﬂ Geligmis @ Tomilama = Tim Parametreler 283 Haklamizda

Laru
0.0A 0%
MOTOR CURRENT | ncawve speep reverence

0.0v 22.42°C

| motoRvorTAGE | MOSFET TEMPERATURE

0.0Nm 79.40V
| MOTOR TORQUE | suppiy voumaGe

Il buroUR = iLeri

D Q MODE
(T'I- EXTERNAL FAULT

) KEY

REVERSE

) Reverse
REGENERATIVE REMOTE p \

23 s s s
Y YYXXY)

MOTOR SPEED

MOTOR SPEED: Motor hizinin hem dijital hem de analog olarak gosterildigi bolumdur.
Bu analog gosterimdeki hiz aralidi “Motor” sekmesindeki “P34 Motor %100 Hiz” parametresi
degistirilerek duzenlenebilir. Mevcut gosterimde P34 Motor %100 Hiz: 10000 rpm olarak
girilmistir.
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0.0A 0%

MOTOR CURRENT ACTIVE SPEED REFERENCE

0.0V 16.69°C

MOTOR VOLTAGE MOSFET TEMPERATURE

0.0Nm 79.52V
MOTOR TORQUE J1_ SUPPLY VOLTAGE

Motor Current: Motorun ¢ektigi akim bilgisini gosterir.

Motor Voltage: Motora uygulanan gerilim bilgisini gosterir.

Motor Torque: Motora uygulanan elektriksel tork bilgisini gosterir.

Active Speed Reference: Motorun dénmesi istenen hiz degerini % olarak gosterir.
Mosfet Temperature: Mosfetin sicaklik bilgisini gésterir.

Supply Voltage: Batarya, akil veya gl¢ kaynagdinin besleme gerilimini gosterir.

—

L2 STATES

FORWARD FAULT-OUT

STOP OUTPUT-RELAY

REVERSE HOLDING TORQUE

REGENERATIVE REMOTE

Suricin motor sirme durumlari gdsterilir.

Forward: Motorun ileri yonde dénlp dénmedigini gosterir. Motor ileri yénde déniiyorsa
durum gostergesi yesil olarak yanacaktir. Ayrica suriict Uzerindeki ACT LED’de surekli yesil
olarak yanacaktir. Motor ileri yonde dénmuyorsa durum gostergesi fon renginde (arka plan
renginde) kalacaktir.

Stop: Motor hizinin O rpm olup olmadigini gosterir. Motor hizi O (sifir) rpom oldugunda
durum godstergesi yesil olarak yanacaktir. Ayrica slrlcu Uzerindeki ACT LED’de surekli
turuncu olarak yanacaktir. Motor hizi O (sifir) rom degilse durum gdstergesi fon renginde (arka
plan renginde) kalacaktir.
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Reverse: Motorun geri yonde donlip dénmedigini gosterir. Motor geri ydnde dontlyorsa
durum gostergesi yesil olarak yanacaktir. Ayrica surtcu Uzerindeki ACT LED’de sirekli mavi

olarak yanacaktir. Motor ileri yonde dénmuyorsa durum gdstergesi fon renginde (arka plan
renginde) kalacaktir.

Regenerative: Surlicumuz 4 quadrant oldugu igin motor 2. ve 4. bélgede calisirken
rejeneratif frenleme yaparak enerji tasarrufu saglar. Sartci rejeneratif frenleme yaparken
durum goéstergesi yesil olarak yanacaktir. Ayrica surlcu tzerindeki ACT LED’de stirekli beyaz
olarak yanacaktir. Rejeneratif frenleme yoksa durum gostergesi fon renginde (arka plan
renginde) kalacaktir.

Fault-Out: Surlcu hataya gectiginde durum goéstergesi yesil olarak yanacaktir. Ayrica
surdcu tzerindeki ACT LED’de hata koduna gére kirmizi renkte yanip sénecektir. Hata nedeni
ortadan kaldirildiginda veya hata yoksa durum gdstergesi fon renginde (arka plan renginde)
kalacaktir.

Output Relay: Cikis rélesinin ¢ekili oldugu kosulda durum goéstergesi yesil renkte
yanmaktadir. (Durum goéstergesi yesil oldugunda, P1-27 Safety Out ucunun GND’ye ¢ekili
oldugu bilgisini verir.) Girigler/Cikislar sekmesindeki P48 Cikis Role fonksiyonu degistirilerek
Output Relay durum gdostergesinin hangi durumda yesil hangi durumda fon renginde oldugu
bilgisi degistirilebilir. Ornegin P48 parametresi Hata Cikisi olarak secilirse suriicii hataya
gectiginde role ¢ekilir ve durum gostergesi yesile doner. P48 parametresi Motor fren ¢ikigi
secilir ve motora ileri-geri hareket komutu verilirse role gekilir ve durum gostergesi yesile doner.
P48 parametresindeki diger fonksiyonlar icinde durum ayni sekilde gergeklesir.

Holding Torque: Rezerve edilmistir. Kullanicinin talebine goére aktif edilebilir. Aktif
edilmesi halinde motorun iki fazina DC akim verilerek motor milinin sabit bir sekilde durmasi
saglanir (Yokus kalkis destegi gibi). Tutma Torku (Fren) Akimi devrede oldugunda durum
gostergesi yesil olarak yanacaktir. Aksi takdirde durum goéstergesi fon renginde (arka plan
renginde) kalacaktir.

Remote: Surlcu Nes Drive Studio programi Uzerinden kontrol edildiginde durum
gostergesi yesil olarak yanacaktir. Bu R12 Enable durum degistirme butonu (toggle button)
on( ) yapildiginda remote durum gostergesi yesil olarak yanacaktir, off( @1 )
yapildiginda remote durum goéstergesi fon renginde (arka plan renginde) kalacaktir.

LgR1u Lg R1U

F L
R12 Enable n:f_’,} R12 Enable .1

-

-

Speed Level ' Speed Level

| 0% | 25%

[ €= GERI [l puRDUR =P iLERI Il DURDUR =3 ILERi

Surdndn Nes Drive Studio programi Gzerinden kontrol edilmek istenildiginde kullanilir.

R12 Enable durum degistirme butonu (toggle button) on( e ) yapildiginda uzaktan kontrol
etkinlestirilir. Off( ®_1 ) yapildiginda veya 35 pin iizerinden kontrol ediimeye baslandiginda
uzaktan kontrol devre digi birakilir. Degistirme butonu durumunu degistirmek icin saga-sola
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tiklamaniz yeterlidir. Speed Level kaydirma cubugu ( ) ileri-geri
siiriiklenerek P34 Motor %100 Hiz degerine gére motorun hizi % olarak belirlenebilir. Ornegin
P34 parametresine 1000 degeri girilirse ve Speed Level kaydirma gubugu ile 25% degerine
getirilirse motor 1000 * %25 = 250 rpm degerinde ddnmeye setlenecektir/ayarlanacaktir. GERI

arayliz butonu kullanilarak motor geri yénde, ILERI arayiiz butonu kullanilarak motor ileri
yonde donderilebilir. Motor durdurulmak istenildiginde ise DURDUR butonu kullanilabilir.

W ineuTS

(I ) FORWARD (I ) MODE

CZ:I STOP CZ::I EXTERNAL FAULT
(I ':j: REVERSE | Z:) a

Forward: Sdrlcuye 35 pin veya program Uzerinden ileri komutu verildiginde durum
degistirme butonu (toggle button) sada suruklenir. Aksi takdirde sola suriklenmis halde
kalacaktir.

Stop: Sdrlcuye 35 pin veya program Uzerinden durma/stop komutu verildiginde durum
degistirme butonu (toggle button) saga suruklenir. Aksi takdirde sola suruklenmis halde
kalacaktir.

Reverse: Suricuye 35 pin veya program uzerinden geri komutu verildiginde durum
degistirme butonu (toggle button) sada surlklenir. Aksi takdirde sola striklenmis halde
kalacaktir.

Mode: P1-17 Mode In girisi aktif oldugunda durum degistirme butonu (toggle button)
saga suruklenir. Aksi takdirde sola surtklenmis halde kalacaktir.

External Fault: Rezerve edilmistir. Kullanicinin talebine goére aktif edilebilir. Aktif
edilmesi halinde P1-33 Fault In - Harici hata girisi aktif oldugunda durum degistirme butonu
(toggle button) saga suruklenir. Aksi takdirde sola suriklenmis halde kalacaktir.

Key: P1-32 Key Switch aktif oldugunda durum degistirme butonu (toggle button) saga
surdklenir. Aksi takdirde yani P1-32 Key Switch baglantisi yapiimadiginda sirucu “KEY IN
DISABLED ERROR” hatasina diser ve durum degistirme butonu (toggle button) sola
surdklenir.
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RESET ERROR

Errors: Surtcunin hata kodlari gosterilir. Gosterilen hata kodlarina gore kontroller
yapilarak cihazlarin glivenle baslatiimasi saglanir. Reset error butonuna basildiginda hatayi
devam ettiren bir durum yoksa hatalar silinir.

() WARNINGS

LOW SUPPLY VOLTAGE WARNING

Warnings: Surucunun uyari durumlari gésterilir. Strdctnun calismasini etkilemez ama
Onceden batarya-suricu-motor sisteminde olusabilecek problemlerin dnceden co6zilmesi
saglanir. Uyariya sebep olan durum ortadan kaldirildiginda uyari otomatik olarak silinir.

1 2 3 4 5 &

1 2 3 4 5 &
LA @ O O 0 O O e @ @ @ @ ®

1 (P12) Torque Reference Input Okey: Tork referans girisi %0’dan buyuk olmahdir.
2 (P16) Speed Reference Input Okey: Hiz referans girisi %0’dan buyuk olmalidir.

3 Key In Enabled Okey: P1-32 Key switch girisi ile P1-1 girigi arasi agik devre oldugunda
kirmizi 1g1k yanar/suricu hata durumuna geger. P1-32 Key switch girisi ile P1-1 girisi arasi kisa
devre oldugunda yesil 11k yanar/sirticu baska bir hata kodu yoksa motoru sirmeye hazirdir.

4 (P01) Maximum Speed Okey: ileri Maksimum Hiz Orani %0’dan biyiik olmalidir.

5 Driver Okey: Surucu hatada oldugu surece kirmizi olarak yanar. Sirtcu hatalari giderildikten
sonra yesil yanar ve ¢calismaya hazirdir.

6 Safe Startup Okey: Guvenlik sebebiyle ilk baglatma aninda ileri veya geri girisi aktif ise
kirmizi yanar. Bu durumda ileri veya geri aktif olan buton veya komponent pasif hale
getirilmelidir. Pasif hale geldiginde (GND ile baglantisi kesildiginde) yesil renkte yanacaktir.
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6.2. Digital Menusu

Nes Drive Studio programinin Dijital menusu asagidaki resimde gosterilmistir.

34

L L T U § PO S S PO —

& Degerleri Kaydet T, Degerleri Oku

@ DIJITAL

¥, Degerleri Kaydet T, Degerleri Oku

Dijital menusundeki tum degerleri kaydetmek icin “Degerleri Kaydet” arayliz butonuna
tim degerleri okumak icin “Degerleri Oku” araylz butonuna basiniz.

Speed Rate

P01 ileri Maksimum Hiz Orani

P81 Gen Maksimum Hiz Oram

P02 Minimum Hiz Oram

Speed Rate (Hiz Oranlari):

P01 ileri Maksimum Hiz Orani: Yiizde olarak 0-100 arasinda bir deger girilebilir.
Ornegin P34 Motor %100 Hiz parametresindeki deger 1000 ve P01 parametresindeki deger
%100 ise “P34*P01” degeri ileri yondeki set edilmis hiz degeri olur. Bu durumda motor
1000*1=1000 rpm set degerinde doner. P34: 1000, PO1: %60 ise 1000*0.6=600 rpm set
degerinde doner.

P81 Geri Maksimum Hiz Orani: Yuzde olarak 0-100 arasinda bir deger girilebilir.
Ornegin P34 Motor %100 Hiz parametresindeki deger 1000 ve P81 parametresindeki deger
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%100 ise “P34*P81” degeri geri yondeki set edilmis hiz degeri olur. Bu durumda motor

1000*1=1000 rpm set degerinde doner. P34: 1000, P01: %45 ise 1000*0.45=450 rpm set
degerinde doner.

P02 Minimum Hiz Orani: Yizde olarak 0-100 arasinda bir deger girilebilir. Motorun
dénecedi minimum hiz sinirini belirler. Ornedin P34 Motor %100 Hiz parametresindeki deger
1000 ve P02 parametresindeki deder %0.0 ise “P34*P02” degeri minimum dénme hizini verir
ki bu 1000*0=0 rpm olur. P34: 1000, P01: %50 ise 1000*0.50=500 rpm olur ki bu durumda
motor minimum 500 rpm hiz dederinde déner ve bu hiz degerinin altinda donis olmaz. Bu
nedenle P02 Minimum Hiz Orani girilirken eger 6zel bir minimum c¢alisma durumunuz yoksa
0.0 degerini giriniz.

Acceleration

P03 Hizlanma Siresi

PO4 Yawaglama Sdresi

Acceleration (ivme / Birim zamandaki hizlanma stiresi):

P03 Hizlanma Siresi: 0.25-36 arasinda bir deger girilebilir. Motorun set edilen hiz
degerine (P34 parametresine girilen deger) ne kadar saniyede ulasacaginin belirlendigi
parametredir. Ornegin P34 parametresi 900 ve P03 parametresi 3 olarak girildiginde motor 3
saniye sonunda 1000 rpm degerine ulasir. Cok yuksek ivme: Ani yuklenme, mekanik zorlanma
ve asiri akim gekmeye sebep olur. Cok dusuk ivme ise daha yavas kalkis, yumusak hareket
ama gecikmeli tepkiye sebep olur. (Girilen zaman suresi kisaldik¢ca ivme ylkselir, girilen
zaman suresi arttikga ivme azalir.)

P04 Yavaglama Suresi: 0.25-36 arasinda bir deger girilebilir. Motorun duracadi zamana
ne kadar saniyede ulagacaginin belirlendigi parametredir. PO4 parametresi 3 olarak girildiginde
motor 3 saniye sonunda durur. (O rpm degerine ulagir.) Cok yiksek ivme: Ani yiklenme,
mekanik zorlanma ve asiri akim gekmeye sebep olur. Cok dislk ivme ise daha yavas kalkis,
yumusak hareket ama gecikmeli tepkiye sebep olur. (Girilen zaman slresi kisaldik¢a ivme
yukselir, girilen zaman suresi arttikga ivme azalir.)
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Current Protection

P07 Akim Koruma Linit

P02 Akim Korumasz Sire

P46 Rejeneratif Maksimum Alim

Current Protection (Akim Korumasi):

P07 Akim Koruma Limiti: AkU, Sdrici ve Motoru koruma altina almak igin kullanilir.
P07 parametresine girilen degerin tGzerinde motorun akim gekmesi engellenir.

P08 Akim Korumasiz Sire: Teknik personel onayi olmadan bu parametrenin degerini
0 haricinde bir deger girerek degistirmeyiniz. P08 Akim Korumasiz Sire parametresi 0-3
arasinda saniye cinsinden bir deger alabilir. Bu parametre stirlictiye her ileri veya geri komutu
verildiginde girilen sure boyunca surucu yaziliminda tanimlanan maksimum akimi verir. Eger
P07 parametresine girilen degerin 3 kati yaziimdaki maksimum akimi agsmiyorsa girilen sure
boyunca P07 parametresindeki akimin 3 katini motora uygular. Ornegin siriiciiniin yazilimdaki
maksimum akim 300 A olsun. P07 parametresine 200 A degeri girildi ve PO8 parametresine
ise 1 s girildi. Surlcuye her ileri veya geri komutu verildiginde 1 sn boyunca P07 parametresini
g6z ardi ederek 300 A akim uygular. Eger P07 parametresine 90 A girilmis olsaydi motora
girilen akim korumasiz sure boyunca 90*3=270A uygulardi.

P46 Rejeneratif Maksimum Akim: 4 quadrant siriclimiz motoru 2. ve 4. bdlgede
calistirirken akuyu sarj ederek enerji tasarrufu saglamaktadir. P46 Rejeneratif Maksimum
Akim parametresine girilen akim degerine goére rejeneratif frenleme yapar.

Voltage Threshold

P05 Maksimum Akil Voltaji

PO&6 Minimum Akd Voltaj

P82 Digiik Besleme Voltaj

Voltage Threshold (Gerilim Esigi):

P05 Maksimum Aku Voltaji: Akinun zarar gérmemesi icin P05 parametresine girilen
gerilim degeri asilirsa surlicli hataya gegerek koruma saglar. Ornegin Lithium Iron Phosphate
(LiFePO4)/Lityum Demir Fosfat Akuler icin maksimum gerilim degeri hiicre basina 3.6 V
olmalidir. 4 htcreli 6 tane LifePO4 akimuz varsa 4*6=24 hucre yapar ve 24*3.6=86.4 V
maksimum aku voltajimiz olmalidir.

P06 Minimum Akl Voltaji: Akinin zarar gdrmemesi icin P06 parametresine girilen
gerilim degeri belirlenen degerin altina dliserse sirlicli hataya gegerek koruma saglar. Ornegin
Lithium Iron Phosphate (LiFePO4)/Lityum Demir Fosfat Akuler icin minimum gerilim degeri
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hicre basina 2.75 V olmalidir. 4 hicreli 6 tane LifePO4 akimU(z varsa 4*6=24 hiicre yapar ve

24*2.75=66 V minimum aku voltajimiz olmahdir.

P82 Duisuk Besleme Voltaji: Akl voltajinin minimum voltaj seviyesine ulasmadan énce
uyari vererek aku i¢in gerekli tedbirlerin alinmasi icin énlemdir.

Temperature Protection

P107 Mosfet Koruma Limiti

P102 Motor Koruma Limiti

P109 Batarya Koruma Limiti

P47 Sodutma Agma Sicakhd

Temperature Protection(Sicaklik Korumasi):

P107 Mosfet Koruma Limiti: Mosfetin sicaklik sebebiyle zarar gormemesi i¢in standart
olarak 85°C degeri girilmistir. 85°C Uzeri bir degeri teknik destek almadan girmeyiniz. Ayrica
mosfet sicakligi girilen degerin 10°C altina ulastidinda surtict akim kisma uygulayacaktir.
Akim kismaya ragmen girilen deger asildiginda suricu mosfetleri koruma altina almak igin
hataya gececektir. Ornegin P107 Mosfet Koruma Limiti 85 °C girildiginde mosfet 75 °C
degerine ulastiinda kendini koruma altina almak icin akim kismaya baslayacaktir. Akim
kismaya ragmen sirticl sicakligi 85 °C sicakhigin tzerine ¢iktiginda ise hataya gecgecektir.

P108 Motor Koruma Limiti: Motorun sicaklik sebebiyle zarar gérmemesi i¢cin 100°
altinda bir deger girilmesi 6nerilir. Ayrica motor sicakligi girilen degerin 10°C altina ulagtiginda
surucu akim kisma uygulayacaktir. Akim kismaya ragmen girilen deger asildiginda surucu
motoru koruma altina almak igin hataya gececektir.

P109 Batarya Koruma Limiti: Motorun sicaklik sebebiyle zarar gérmemesi igin Kursun-
asit akuler (otomotiv, UPS, jel, AGM vb.) i¢in 50°, Lityum-iyon akdler (telefon, laptop, elektrikli
araclar) igin 60° ve LiFePO4 akdller igin 60° altinda bir deger girilmesi 6nerilir. Girilen deger
asildiginda surlcu bataryayi koruma altina almak igin hataya gececektir.

P47 Sogutma Acma Sicakhgi: P48 Cikis Rdle Fonksiyonu “Sogutma Aktivasyon” olarak
secildiginde P47 Sogutma Ac¢ma Sicakligi parametresine girilen deder ve Uzerindeki bir
sicaklikta P1-27 Safety Out ucu GND’ye gekilecektir. Sistemde surlcu sicakligini dizenleyen
bir sogutma cihazi varsa bir role veya kontaktoér kullanilarak aktiflestirilebilir. Bu durumda
rélenin/kontaktorin besleme uglarindan biri P1-27 Safety Out ucuna diger réle besleme ucu
ise harici gi¢c kaynadinin +V ucuna baglanmaldir. Gi¢ kaynadinin GND’si ise surucu
GND’sine baglanmalidir. (Safety Out ucunun Max 50VDC, 500mA g¢ikis sagladig
unutulmamalidir.) Béylece role/kontaktor Uzerinden sogutma cihazi veya sistemi P47 Sogutma
Ac¢ma Sicakligi parametresindeki degerin Gzerine giktiginda sogutma islemine baslayacak ve
altina indiginde sogutma islemini sonlandiracaktir.
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P52 Cahsma Modu

P52 Calisma Modu: Suriciunin Hiz, Tork veya Konum modlarinin hangisinde
calismasina karar verdigimiz parametredir. Hiz modunda strlici motoru istenilen hizda
dondurmeye c¢alisir. Tork dedisse bile hizi sabit tutmaya ¢alisir. Tork modunda surlcu motoru
istenilen torkta dondurmeye calisir, hiz degissse bile uygulanan tork dolayisiyla akim sabit
tutulmaya calisilir. Konum Modunda surict motorun hangi konuma gidecegine ve gittigi
konumda durmasina karar verir. Ornegin 120° dénme komutu verildiginde motor 120° déner,
durur ve orada kalir.

6.3. Analog Menusi

Nes Drive Studio programinin Analog menusi asagidaki resimde gosterilmistir.

Vi34
ain tﬁ} Dijtal () Analog j;f PID Kontrol  (ZP" Motor {E Girigler/Gilaglar ;;ﬂ Scope {) Geligmis @ Tamlama  —— Tum Parametreler 288 Haklomuda

& Degerleri Kaydet 7, Degierteri Oku
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Motor Akimi

Motor Voltap

Aktif PWM Duty

Aktf Akim Pilot

Motor Torku 206.145

P18 Motor Akimi: Motorun cektigi akim gosterilir. ileri ydnde dénme durumunda motoru
surlyorsa pozitif bir akim degeri gdsterir. Motoru rejenaratif modda durdurmaya ¢aligiyorsa
negatif bir akim degeri gosterir. Geri ydonde dénme durumunda motoru surlyorsa negatif bir
akim degeri gosterir. Motoru rejenaratif modda durdurmaya calisiyorsa pozitif bir akim degeri
gosterir.

P13 Motor Voltaji: Motorun RMS olarak izerine kag volt gerilim dustigunu gosterir.

P19 Aktif PWM Duty: Surucu tarafindan yapilan bir anahtarlama periyodu boyunca, gerilim
sinyalinin yUksek seviyede kaldigi surenin toplam periyoda oranini gdsterir.

P53 Aktif Akim Pilot: Motorun ¢ektigi akimin, gercek zamanli olarak akim sensoérleri tarafindan
algilanmasi sonucu gegen akim degerini gosterir.

P25 Motor Torku: Motorun ne kadarlik elektriksel trok Urettigi gosterilir.
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Temperature

P103 MCU Sicakhdi

Kart Sicakhdn

Mostet Sicakhid)

Batarya Sicakhd

Motor Sicakhgn

P103 MCU Sicakhigi: MCU (Mikro Kontrol Unitesi) sicakhgini gésterir.
P72 Kart Sicakhgi: PCB kart sicakhdini gosterir.

P74 Mosfet Sicakligi: Mosfetlerin sicakligini gosterir.

P73 Batarya Sicakligi: Bataryanin sicakligini gosterir.

P75 Motor Sicakhgi: Motorun sicakligini gosterir.

P17 Besleme Voltaj

P17 Besleme Voltaji: Aku veya gu¢ kaynaginin besleme gerilimi gosterilir. Main menisindeki
Supply Voltage ile aynidir.
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Analog

Hiz Maksimum Pot

Hiz Minimum Pot

Hizlanma Maksimum Pot

Yavaglama Maksimum Pot

P102 Speed Fot Analog

P6& Pot Min Analog

P101 Pot Center Analog

P70 Pot Max Analog

P61 Hiz Maksimum Pot: Potansiyometre ile verilebilecek yuzde olarak maksimum hiz
degeri gosterilir.

P62 Hiz Minimum Pot: Potansiyometre ile verilebilecek yluzde olarak minimum hiz
degeri gosterilir.

P63 Hizlanma Maksimum Pot: Potansiyometre kullanildiginda hizlanma suresinde
uygulanacak maksimum ivmelenme ylizde olarak gosterilir.

P64 Yavaglama Maksimum Pot: Potansiyometre kullanildiginda yavaslama suresinde
uygulanacak maksimum ivmelenme ytzde olarak gosterilir.

P102 Speed Pot Analog: Potansiyometreden gelen gerilim degeri ADC(Analog Dijital
Doénusturici)de sayisal dedere donusturtlir. Bu deger P102 Speed Pot Analog
parametresinde anlik olarak goéruntilenir.

P68 Pot Min Analog: Potansiyometrenizi saat yonunin tesine ceviriniz
(potansiyometreye badli olarak tam tersi yonde c¢evirmeniz de gerekebilir) ve P102
parametresinde gérdiguniz degeri bu parametreye girerek kaydediniz. P102 parametresinde
gordugunuz degerden potansiyometrenin algilama hassasiyeti degisken olabilecegi icin
okunan degerden biraz daha bly(k bir degerin girilmesi dnerilir. Ornegdin 2056 civarinda deger
aliyorsaniz 2066 olarak kaydetmeniz sistemin diizglin ¢alismasi i¢in daha faydali olacaktir.

P101 Pot Center Analog: P68 ve P70 parametrelerine girilen degerin aritmetik
ortalamasi girilir. Ornegin P68: 2066 ve P70: 2978 ise P101: (2066+2978)/2=2522 degeri girilir.

P70 Pot Max Analog: Potansiyometrenizi saat yoniinde ceviriniz (potansiyometreye
bagl olarak tam tersi yonde gevirmeniz de gerekebilir) ve P102 parametresinde gérdiginiz
degeri bu parametreye girerek kaydediniz. P102 parametresinde goérdiginiz degerden
potansiyometrenin algilama hassasiyeti degisken olabilecegi icin okunan degerden biraz daha
kiiglik bir degerin girilmesi onerilir. Ornegin 2988 civarinda deger aliyorsaniz 2978 olarak
kaydetmeniz sistemin diizgun ¢aligmasi igin daha faydali olacaktir.
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P16 Hiz Referans Girigi

P12 Tork Referans Girigi

P16 Hiz Referans Girisi: Potansiyometre ile ayarlanan hiz degeri ylzde olarak
gOsterilir.

P12 Tork Referans Girisi: Potansiyometre ile ayarlanan tork dederi ylzde olarak
gOsterilir.

6.4. PID Kontrol Menusu

Nes Drive Studio programinin PID Kontrol menisU asagidaki resimde gdsterilmistir.

334

@ Dijtal () Analog :cf PIDKontrol (2 Motor 4= Girigler/Gilaglar i;jj Scope (Ep Geligmig @ Tomlama = Tim Parametreler 388 Haklamizda

2 3 4 s s
w9 00000

Ak siricn : TULPAR300 {COMS) - Agik

P30 Cransal Katsayi

P31 integral Katsay

P32 Tirey Katsayis

P30 Oransal Katsayi: PID kontrolin Kp katsayinin belirlenmesini saglar. NES Yazilim
standartlarinda 2.000 olarak ayarlanmigtir.

P31 integral Katsayi: PID kontroliin Ki katsayinin belirlenmesini saglar. NES Yazilim
standartlarinda 0.030 olarak ayarlanmigtir.

P32 Tulrev Katsayi: PID kontrolin Kd katsayinin belirlenmesini saglar. NES Yazihm
standartlarinda 1.000 olarak ayarlanmigtir.
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6.5. Motor Menusu

Nes Drive Studio programinin Motor menusu asagidaki resimde gosterilmistir.

@ oms (7 ios TC bt B oor 4= Gt g Seore Lo ooty @) Tomiams = TumPuater 333 Pobbrnete

& Degerleri Kaydet T, Degerleri Oku

ZMOTOR

k

man @ OO 00O

Feedback

P51 Motor Geri Besleme Hall Sensor
P58 Feedback Sensor Lojik MNormal

P79 Encoder CozUnurloga 2000

P51 Motor Geri Besleme: Bu parametreyi kullanilarak motor geri besleme tirlinizi
gore Sensorsuz, Hall Sensér, Enkoder, Enkoder Diferansiyel ve SSI Enkoder turlerinden
uygun olan geri besleme sensdrunizi segmemiz gerekmektedir. Motorun surusunde
problemler olusturdugu icin sensérsiiz 6zelligi kullanimda degildir.

P58 Feedback Sensor Lojik: Normal veya Ters olmak Uzere iki secenek mevcuttur. Geri
Besleme sensorunitzin lojik durumuna gore se¢cmeniz gerekmektedir. Normal lojikte
“‘Mantiksal O (False): Low (0V, GND)”, “Mantiksal 1 High (5V,3.3V)” iken Ters lojikte “Mantiksal
0 (False): High (5V,3.3V)” Mantiksal 1 (True): Low (0V, GND)” anlamina gelir.

P79 Enkoder Cozunurligu: Motor geri beslemesinde enkoder kullanildiginda enkoderin
ppr (Pulses Per Revolution / Devir Bagina Darbe) degeri giriimelidir. Degerin dogru girilmesi
motorun ¢alismasi igin sarttir.
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Motor

Aktif Motor Hiz

Altif Speed Pilot

Motor %100 Hz

Motor Kutup Cifti

Motor Yond

Motor Sicakhk Senséi

P20 Aktif Motor Hiz: Motorun aktif hizi rpm cinsinden anlik olarak gosterilir.
P21 Aktif Speed Pilot: Motora set edilen hiz degeri gosterilir.

P34 Motor %100 Hiz: Motorun dénmesini istedigimiz hiz rpm cinsinden girilir. Ornegin 2000
rpm degerinde motoru dondermek istiyorsak P34 parametersine 2000 degeri girmemiz gerekir.

P35 Motor Kutup Cifti: Motorun kutup ifti girilir. Ornegin 8 kutuplu bir motor 4 kutup ciftine
sahiptir ve P35 parametresine 4 degeri girilmelidir.

P60 Motor YOnu: A ve B olmak Uzere iki segenek mevcuttur. A ve B, saat yoninu (CW) ve saat
yonunuan tersini (CCW) ifade eder.

P78 Motor Sicaklik Sensoru: Motor sicakligini élgmek icin NTC10K, KTY83-122, PTC600,
PT1000 ve KTY84-130 sicaklk sensorlerinden uygun olani segilir. Burada olmayan bir sicaklik
sensoru kullaniyorsaniz NES Drive ile iletisime geciniz.
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6.6. Girigler/Cikiglar Meniisii

Nes Drive Studio programinin Girigler/Cikiglar menldst asagidaki resimde
gosterilmistir.

& Degerleri Kaydet T, Deerleri Oku

«<=INPUTS/OUTPUTS

Relay

23 405 s
i @ OO0 00

Relay

P48 Cikis Rile Fonksiyonu Motor Fren Gikigi
P66 Role MA/MI Mormalde Agik
P65 Role Gecikme Siiresi 1

P84 Role Gecikme Siiresi 2

P48 Cikis Role Fonksiyonu: Surici Gizerinde bulunan rélenin hangi fonksiyonu yerine
getirecedi bu parametre tUzerinden segilir. Bu parametre ile Hata Cikisi, Motor Fren Cikisi,
Sogutma Aktivasyon, Ozel-3, Diisiik Besleme Voltaji ve Kullanici Kontrolii segeneklerinden
biri secilebilir. Hata Cikisi segcildiginde slrtcu hataya dustiguinde role aktif olur ve rdlenin
kontagi kullanilarak diger enerji altindaki sistemlerin kontroll saglanabilir. Motor Fren Cikisi
secildiginde rélenin kontagi motor frenlerini enerjilendirerek motor milini serbest birakmasi ve
durmasi sirasinda enerjiyi keserek frenleme yapmasi saglanabilir. Sogutma Aktivasyonda ise
P47 parametresindeki degere ulasildiginda sogutma sistemini devreye sokabilir. Disuk
Besleme voltajinda réle kontagi istenilen bir islemi yerine getirmek icin kullanilabilir. Kullanici
Kontroll segildiginde ise role NES programindaki R13 Rdéle Kontrol toggle butonu kullanilarak
kontrol edilebilir.
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P66 Rdle NA/NK: Role kontaginin Normalde Acik veya Normalde Kapali olmasi
secilebilir.

P65 Role Gecikme Siresi 1: Rolenin 0-60000 ms arasinda bir gecikme ile galismasi
saglanabilir.

P84 Role Gecikme Siiresi 1: ikinci bir réle suriicii tizerinde mevcut ise ikinci rélenin 0-
60000 ms arasinda bir gecikme ile calismasi saglanabilir.

Dijital Girig Tipi Seviye

ileri Geri Giris Yapilandirmasi Digital Forward_Rev v

Stop Girig Fonksiyonu Mormal Durdurma v

P09 Dijital Giris Tipi: Seviye, Yikselen Kenar ve Ozel-1 segeneklerinden uygun olani
secilmelidir. Seviye giris tipi secildiginde ileri, geri ve stop girisleri normal olarak ¢alisacaktir.
Yukselen Kenar segildiginde ileri, geri ve stop tusuna bir kere basmaniz/aktif etmeniz
sonrasinda muhurleme mantigiyla motora verilen komut surekli tekrarlanacaktir. Daha acik bir
ifadeyle 1000 rpm’de ileri yonde ¢evirmek igin ileri butonunu aktif ettiginizde motor 1000 rpm
hizda dénmeye baslayacaktir. ileri komutunu pasif etseniz bile déniisiine 1000 rpm de devam
edecektir. Ozel-1 segildiginde ileri tugu, enable (etkinlestirme) komutu olacak ve geri tusu, ileri-
geri yonde dénmeyi saglayan komut olacaktir. Ornegin geri tusu aktifken ileri ydnde pasifken
geri yonde motor dénecektir.

P97 lleri Geri Giris Yapilandirmasi: Bu parametre icinde Dijital_Forward_Reverse,
Analog_Forward_Reverse ve Dijital_Forward_Reverse_Inverted segenekleri mevcuttur.
Dijital_Forward_Reverse segildiginde ve P09 Dijital Giris Tipi “Seviye” segcildiginde P1-4 ile
GND birlestiginde ileri yonde P1-5 ile GND birlestiginde geri yonde donecek ve P1-6 ile GND
birlestiginde ise motor duracaktir. Dijital_Forward_Reverse_Inverted secildiginde ve P09 Dijital
Girig Tipi “Seviye” segildiginde P1-4 ile GND birlesmediginde ileri yonde P1-5 ile GND
birlesmediginde geri yonde dénecek ve P1-6 ile GND birlesmediginde ise motor duracaktir.
Analog_Forward_Reverse secildiginde ise analog sinyale gore motor hareketi
gerceklesecektir.

P49 Stop Giris Fonksiyonu: Normal Durdurma ve Frenli Durdurma olmak Uzere iki
secenek muvcuttur. Normal Durdurma segildiginde rejeneratif frenleme yaparak durduracaktir.
Frenli durdurma secildiginde ise hem rejeneratif frenleme hem de fren mekanizmasi
kullanilarak durdurulacaktir.

40



24

ES® ri\/e

P100 Hall Sensar Sinyal Cikag

Kapal

HALL 1 Cilag
HALL 2 Cikag
HALL 3 Cikag

P100 Hall Sensdr Sinyal Cikisi: Kapali, Hall 1 Cikig, Hall 2 Cikis ve Hall 3 Cikis olmak
Uzere 4 secenek mevcuttur.

Contactor f Shunt Resistor

P76 Disik Kontaktdr Garevi
P77 Kontaktor Voltaji

P80 5ont Direng Aktivasyon Gerilimi

P76 Dusik Kontaktor Gorevi: Kontaktériin uzun sure galismasi durumunda asiri
iIsinmasini 6nlemek amaciyla nominal gerilimin yiizde kaginin uygulanacagi girilir. Ornegin
P76 parametresine 80 ve P77 Kontaktor Voltaji parametresine 24 V girildiginde kontaktor ilk
once 24 V ile enerjilendirilecek ve ardindan 24*0,8=19,2 V (24 V'un %80'i) gerilim ile surekli
olarak enerjilendiriimeye devam edilecektir.

P77 Kontaktdr Voltaji: Kontaktériin nominal ¢alisma gerilimi/etiketi Gzerindeki ¢alisma
gerilimi degeri girilmelidir.

P80 So6nt Direng Aktivasyon Gerilimi: Eger surtici Gzerinde s$ént direng bulunuyorsa
gerilim seviyesi ne oldugunda sént direncin aktif olacaginin segildigi parametredir. Ornegin
sistem gerilimi 86.4 V degerinin Gzerine ¢iktiginda sont direng aktif hale getirelerek gerilim
yukselmesinin ve sisteme zarar vermesinin oniine gegilir.

Control

R12 Role Kontrol

R13 Réle Kontrol: P48 Cikis Role Fonksiyonu Kullanici Kontroli segildiginde R13 Réle
Kontrol toggle butonu kullanilarak réle enerjilendirilebilir veya pasif hale getirilebilir.
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6.7 Scope Mendsu

Nes Drive Studio programinin Scope menusu asagidaki resimde gosterilmistir.

Vi34
{8 ol () Anaiog ;:e PID Kontrol  GEP" Motor (E Girigler/Gilaglar u‘{] Scope G' Gellgmiy @ Tandama T Tim Parametreler 288 Hakiomizda

B Disan Aktar £ Monitsr Ayartan 355 Kanallar

07 000008  0Z0ODO 000010

TANILAMA

# Temizle | 2 Cahgtir E+ Disan Aktar 'ﬁ' Monitor Ayarlan == Kanallar

E+ Digan Aktar 'ﬁ' Monitor Ayarlan EE Kanallar

Scope menusi sekmeleridir. NES programinda sanal osiloskop mevcuttur.
Temizle: Temizle butonu ile osiloskop ekrenindaki veriler temizlenir.

Cahstir/Durdur Butonu: Scope menusi ilk acgildiginda ekranda “Calistir” butonu
g6zikmektedir. Calistir butonuna bastiktan sonra ise “Durdur’ butonu gézikecektir. Calistir
butonu ile Grafik 1, Grafik 2, Grafik 3 ve Grafik 4’te analiz etmek istediginiz verileri
inceleyebilirsiniz.

Disari Aktar: Disari aktarma butonu ile elde edilen verileri excel formatinda disari
aktarabilirsiniz.
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Monitor Ayarlan
Monitdr zel gérintdleme parametreleri
Omek kayit sayisi
Bekleme Sdresi (millisaniye)
Grafik Alt Bilgilendirme
Grafik gésterim sekdi Ust iiste gdster

Grafik degjer aralid Her grafik kendi en diigiik, en

Grafik en disik deger -1000 :

Grafik en yiksek deger 2000 :
1'inci Grafik

2'nci Grafik

3'Uncii Grafik

A'lincd Grafik

Tamam Vazgeg

Monitoér Ayarlari: Monitdr ayarlar butonuna tiklandiginda soldaki pencere acilacaktir.
Bu pencere ile Ornek kayit sayisini, Bekleme siresini, grafik gésterim seklini, grafik araligini
ve hangi grafiklerin gdsterilip gosterilmeyecegini segebilirsiniz.

Ornek kayit sayisi: 200-1000000 arasinda bir deger alabilir. Digari aktar'a basildiginda
kag satir veri alinacagi belirlenir.

Bekleme Siresi: 5-60000 arasinda bir deger alabilir.
Grafik Alt Bilgilendirme: Toggle butonu aktif edilerek gosterilebilir.
Grafik Gosterim Sekli: “Ust tste gdster” veya “Ayri ayri goster” segilebilir.

”

Grafik Deger Araligi: “Her grafik kendi en disuk, en yiksek degeri belirlensin”, “Grafigin
iki ydninde de en dusuk, en yuksek degeri ayni olsun” veya “En dusuk, en yuksek degeri ben
belirleyecegim” segilebilir.

Grafik en dusik deger: “En disuUk, en yuksek degeri ben belirleyecedim” secilmesi
durumunda ayarlama yapilabilir. -100000 ile 10000 arasinda bir deger alabilir.

Grafik en yuksek deger: “En duslk, en yuksek degeri ben belirleyecedim” secgilmesi
durumunda ayarlama yapilabilir. -100000 ile 10000 arasinda bir deger alabilir.

1’inci Grafik: Toggle switch aktif edilirse ekranda gorunr.
2'nci Grafik: Toggle switch aktif edilirse ekranda gérundr.
3’Uncu Grafik: Toggle switch aktif edilirse ekranda gérundr.

4’uncu Grafik: Toggle switch aktif edilirse ekranda gorundr.
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Kanallar

—
4
o

Kanal Adi Grafik Olgek

Hallstate Grafik 1

Enkoder Tek Sayici Grafik 1

Tork Referans Girigi Grafik 1

Motor Voltaji Grafik 1

Hiz Referans Girigi | Grafik 2
Besleme Voltaj | Grafik 1
Motor Akimi Grafik 1
Aldtif PWM Duty Grafik 1

Aktif Motor Hiz Grafik 1

Aktif Speed Pilot Grafik 1

Motor Torku Grafik 1

Motor %100 Hiz Grafik 1

Aktif Alkim Pilot Grafik 1

Kart Sicakhdn Grafik 2 v

Tamam

Kanallar: Kanallar butonu ile analiz etmek istediginiz veriyi ve hangi grafik Gzerinde
incelemek istediginizi segebilirsiniz. HallState, Enkoder Tek Sayici, Tork Referans Girigi, Motor
Voltaji, Hiz Referans Girisi, Besleme Voltaji, Motor Akimi, Aktif PWM Duty, Aktif Motor Hiz,
Aktif Speed Pilot, Motor Torku, Motor %100 Hiz, Aktif Akim Pilot, Kart Sicakhid ve Mosfet
Sicakligi olmak tzere 16 adet verinin incelenmesi yapilabilir. Ayrica renk ve dlgek secimi de
yapilabilir.
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6.8. Gelismis Meniisi

Nes Drive Studio programinin Gelismis menusu asagidaki resimde gosterilmistir.

@ oma (7 ios TC rokonret B oor €= Goierchrr g Seore Lo ootmis @) Tomdams = TumPaaer 333 Pobbrnate

& Degerleri Kaydet T, Degerleri Oku

& GELISMIS

Current Calibration

TAHILAMA

driici : TULPAR3G

Current Calibration

P93 Akim Faz Ofseti Kayit

P94 A Fazi Akim Ofseti

P95 B Fazi Akim Ofseti

P96 C Fazi Alam Ofseti

Akim Kalibrasyonu:

P93 Akim Faz Ofseti Kayit: 0 ve 1 arasinda deger alabilir.

P94 A Fazi Akim Ofseti: U fazinin akim ofset ayarinin yapilmasini saglar.
P95 B Fazi Akim Ofseti: V fazinin akim ofset ayarinin yapilmasini saglar.
P96 C Fazi Akim Ofseti: W fazinin akim ofset ayarinin yapilmasini saglar.

Akim Kalibrasyonunun Yapilmasi: ilk énce motora hafif bir yol verilerek motorun biraz
donmesi saglanir. P93 parametresine 1 degeri girilir ve Kaydet tusuna basilir. P94, P95 ve
P96 parametrelerin aldigi degerleri gérmek igcin Oku tusuna basilir. P94 ve P95
parametrelerinde okunan degerlerden 40 cikarlir ve kaydet tusuna basilir. P96
parametresinde okunan degere +40 eklenir ve kaydet tuguna basilir. Surtictintin enerjisi kesilip
ardindan tekrar enerjilendirilerek akim kalibrasyonun tamamlanir.
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Brake

P85 Fren Bitimi Hiz Sifir Olana Kada

P86 Fren Uygulama Hizi 10

P85 Fren Bitimi: “Hiz Referans Rampasi Sonu” ve “Hiz Sifir Olana Kadar” olmak tzere
iki secenek vardir. Hiz Referans Rampasi Sonu segildigi takdirde P04 Yavaglama Siresi
parametresindeki sire boyunca rejeneratif frenleme yapilir altinda ise motor kendi halinde
dénmeye birakilarak durmasi saglanir. Hiz Sifir Olana Kadar secildigi durumda hiz 0 rpm olana
kadar rejeneratif frenleme yapilir.

P86 Fren Uygulama Hizi: Aktif olarak kullanilmamaktadir. 10 rpm degerine
sabitlenmistir.

Miscellaneous

P110 Sikisma Hata Zaman Asimi

P56  Tutma Torku {Fren) Akimi

P110 Sikisma Hata Zaman Asimi: Motorun hareket etmemesi durumunda asiri
akimdan zarar gérmemesi i¢in 0-15 araliginda bir deger girilebilir. Anlik sikismalarin surtcuyu
hataya dusirmemesi i¢in 5 sn ve Uzeri deger girilmesi onerilir.

P56 Tutma Torku (Fren) Akimi: Motorun milinin sabit kalmasi igin uygulanacak akim
miktari bu parametre ile belirlenir.

RTU Etkinlestir

Uzaktan Modu Etkinlestir

Uzak Dijital Girig Etkinlestir

Uzak Analog Ging Etkinlestir

Main menudeki R12 enable ile ayni iglevi gormektedir.

R12 RTU Etkinlestir: Uzaktan erisim saglanir.

R0O2 Uzaktan Modu Etkinlestir: Uzaktan erisim modu aktif hale gelir.
R03 Uzak Dijital Girig Etkinlegtir: Uzaktan ileri geri ve stop etkinlestirilir.

R04 Uzak Analog Giris Etkinlestir: Uzaktan analog giris etkinlestirilir.
46
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6.9. Tanilama Meniisii

Nes Drive Studio programinin Tanilama menusu asagidaki resimde gosterilmistir:

udio- ¥3.3.4 L ot sy 4 st Sopma

e @ omas (7 pes L Pokoret B Moter € Giirhnar ] Sere P Sty () Tombams | T Tom Pt 353 Mok

£, Dwtert Ot eri Akl

@ TANILAMA

1z 3 4 05 6
v 9 OO0 O Temizle

Positioning Parameters

P117 Pozisycn Toleransi

Minimum Hiz

9 Maksimum Hiz

0 Yukar Rampasi Mesafesi
Agadn Rampasi Mesafesi

> ince Ayar 1 Mesafasi
Ince Ayar 2 Mesafesi
ince 1 Pulse Yiiksek Siresi
ince 2 Pulse Yiiksek Siiresi
inge 1 Pulse Disiik Stresi
ince 2 Pulse Diigiik Siresi
ince 1 Minimum Akim
ince 2 Minimum Akim
Giincel Hiz
Maotor Yono

Encoder Target
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P117 Pozisyon Toleransi: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.

P118 Minimum Hiz: TP300 aktif olarak kullanilmamaktadir.

P119 Maksimum Hiz: TP300 aktif olarak kullanilmamaktadir.

P120 Yukari Rampasi| Mesafesi: TP300 aktif olarak kullanilmamaktadir.
P121 Asagi Rampasi Mesafesi: TP300 aktif olarak kullanilmamaktadir.
P122 ince Ayar 1 Mesafesi: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.

P123 ince Ayar 2 Mesafesi: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.

P124 ince 1 Pulse Yiksek Suresi: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.
P125 ince 2 Pulse Yiiksek Siresi: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.
P126 ince 1 Pulse Diisiik Siresi: TP300 aktif olarak kullanilmamaktadir.
P127 ince 2 Pulse Yiiksek Suresi: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.
P128 ince 1 Minimum Akim: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.
P129 ince 2 Minimum Akim: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.
P114 Guncel Hiz: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.

P115 Motor Yonu: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.

P112 Enkoder Target: TP300 aktif olarak kullaniimamaktadir.

General Parameters

P92 6 Adim Modu

P92 6 Adim Modu: Ekranda 1 yazdiginda six step (6 adim) modunda motorun
surdldigunu 0 yazdiginda FOC yontemi ile motorun surildiguini gosterir.

Hall Parameters

P105 Hallstate

P87 Toplam Hall Hata Sayac

P105 HallState: Hall sensoriinden gelen veriler bu ekranda gdsterilir. 1-6 araliginda
deger gorudlebilir. 7 gérunmesi durumunda hall sensori takili dedil veya hall sensériintin arizal
oldugunu gosterir.
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Encoder

P111 Enkoder Tek Sayici

P113 Encoder Coklu Sayag

P111 Enkoder Tek Sayaci: Surtcu A ve B’nin hem ylkselen hem disen kenarlarini
saydigi icin motor mili x tur dénildiginde elde edilecek deger “x*enkoder ppr4” olacaktir.
Enkoder Tek Sayaci her bir tur tamamlandidinda sifirlanir ve mevcut turdaki “x*enkoder ppr<4”
degerini gosterir. Ornegin motor tam yarim tur attiginda, baslangic degeri 0 olmak kaydiyla ve
enkoder ppr degeri 2000 oldugu durumda 0,5*2000*4=4000 degerini gésterecektir.

P113 Enkoder Coklu Sayag: Suructu A ve B’nin hem yukselen hem dusen kenarlarini
saydidi icin motor mili x tur dénildiginde elde edilecek deger “x*enkoder ppr*4” olacaktir.
Enkoder Coklu Sayag “motor milinin tur sayisi*enkoder ppr*4” degerini gésterir. Ornegin motor
mili 500,5 tur saat yoninde dondiginde, baslangi¢ degeri 0 olmak kaydiyla ve enkoder ppr
degeri 2000 oldugu durumda 500,5*2000*4=4004000 dederini gbsterecektir.

Encoder Calibration

P116 Enkoder Detected Kutup Cifti

P130 Encoder Hizalama Farki

P116 Enkoder Detected Kutup Cifti: Enkoder tanima sirasinda hesaplanan yaklagik
kutup ciftini gosterir.

P130 Enkoder Hizalama Farki: Enkoder tanimada 500 degeri etrafinda bir deger
gOstermelidir.
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6.10. Tum Parametreler Menusi

Nes Drive Studio programinin Tum Parametreler menlst asagidaki resimde
gosterilmistir.

e @ omas (7 pes T Pokonet B Morer € i ] Sere P Sty () Tembans | T Tom Pt 353 Mok

yodon Yokle 5 DosyayaKaydet 4, Degerleri Kaydet T, Degerleri Oku

=TUM PARAMETRELER

=6y
TANILAMA
Temizle

(= Dosyadan Yiikle Dosyaya Kaydet o4, Degerleri Kaydet T, Degerleri Oku

Tdm parametreler menusindeki “Dosyadan Yikle” ve “Dosyaya Kaydet” araylz
butonlari ile strtcu Uzerinde yaptidiniz ayarlari disari aktarip yedekleyebilirsiniz. Ayni sekilde
yedeklediginiz verileri tekrar slriclye yUkleyebilirsiniz. Ancak verileri “Dosyadan Yikle”
butonunu kullanarak tekrar vyiklediginizde “Degerleri Kaydet” butonuna bastiginizda
sUrucundn resetlenmesini gerektiren parametrelerden dolayi kaydetme tam olarak basaril
olamayacaktir. Bu yuzden alinan her bir verinin “Kaydet” butonu ile tek tek kaydedilmesi
gerekmektedir. Ayrica “Degerleri Oku” arayuz butonu ile tim degerleri okuyabilirsiniz. Ancak
verileri “Dosyadan YUukle” butonu ile ylkleyip kaydetme islemi yapmadiginiz durumda veri
okuma islemi yapmayiniz. Clinki “Dosyadan Yukle” butonu ile veriler alinabilir ama
kaydedilmez, kaydedilme islemi “Kaydet” araylz butonlari ile yapiimahdir.
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Dosyaya Kaydet: Sirlcl Uzerinde ayarlarinizi yaptiktan sonra yedekleme icin

“‘Dosyaya Kaydet” araylz butonuna basiniz. Asagida gorilen mend karsiniza cikacaktir.
Dosya adini verdikten “Save” butonuna tiklayiniz.

. |
o Save As

i @ > Desktop » ~ &) Search Desktop L0

Organize = Mew folder

I 9] Gallery Mame Date modified Type Size

MNES Drive

I
4

2/24/2026 1:28 PM File folder
& Desktop

_JL Downloads

—| Documents

P9 Pictures

0 Music

u Videos

File name: TP3DD_YedekIeme|

Save as type:  Ayarlar Dosyasi (".dat)

» Hide Folders

Save Cancel

Kaydetme islemi basarli oldugunda asagidaki kutucuk karsiniza c¢ikacaktir. “OK”
butonuna bastiktan sonra siricu bilgilerinizi yedekleme islemi tamamlanmis olacaktir.

it

Chlsershozguri\Desktop \TP300_Yedekleme.dat dosyasi kaydedildi.
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Kaydettiginiz veriyi Notepad, Notepad++ vb. uygulamalar ile acabilirsiniz. Dosyayi
actiginizda < x0034 _0009>300.00</_x0034 0009> yapisini goéreceksiniz. Bu ifadede x003
ifadesini ¢ikardiginizda geriye kalan “40009” adresini ve “300” de bu adreste tutulan degeri

gosterir.
1 <?xml wersion="1.0" standalone="yes"?> 33
2 §<DocumentElement> 39
3 H <NES> g
4 <SurucuNumarasi>1l</SurucuNumarasi> éi
5 <SuruculAdi>TULPAR 200</Suruculdi> 42
6 < x0034 0001>100.0</ x0034 0001 43
7 < x0034_0002>0.0</_=0034_0002> a4
8 < x0034_0003>4.000</_x0034_0003> 45
9 < _x0034_0004>0.250</_=0034_0004> '
0 < x0034 0005>86.400</ x0034 0005> é;
11 < x0034 0007>66.000</ x0034 0007> a4
12 <_x0034 0009>300.00</_=x0034_000%> g;
13 < x0034 0011>0.000</ =0034 0011> éa
14 < x0034 0012>0</ =x0034 0012> 51
15 < _x0034_0099>0</_ x0034_0039> =5
6 < x0034 0100>2522</ x0034_0100> 53
17 < x0034 3005>64</ x0034 3005> 54
8 < x0034 0103>85.00</_x0034 0103> 55
19 < _x0034_0104>85.00</ x0034_0104> ce
20 < _x0034 0105>70.00</_=0034_0105> 57
21 < x0034 0106>15.000</ =x0034 0106> 58
22 < x0034_0300>0</_x0034_0300> 59
23 < _x0034_0301>0.0</_x0034_0301> an
24 < x0034 0302>0.0</ x0034 0302> 61
25 < x0034 0303>0</ =x0034 0303> 62
26 <_x0034_0305>0</_ x0034_0305> 63
27 < _x0034 0307>0</_=x0034_0307> 64
28 < x0034 0309>0</ =x0034 0309 65
29 < _x0034 0311>0</ x0034 0311 66
30 < x0034_0312>0</_x0034_0312> 67
31 < x0034 0313>0</_=x0034 0313> 69
32 < x0034 0314>0</ =0034 0314:> 69
33 < x0034 _0315>0.0</ =0034_0315> 70
34 < x0034_0317>0.0</_x0034_0317> 71
35 < _x0034 0118>35</_=x0034_0118> 72
6 < x0034 0119>177</ x0034 0119> 73
37 < x0034_0120>177</ =0034_0120>
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< x0034 0034>2.000</ x0034 0034>
< x0034 _0036>0.030</ x0034_0036>
< x0034_0038>1.000</ x0034_0038>
< x0034_0042>10000</ x0034_0042>
<_x0034_0044>4</ x0034_0044>
<_x0034_0059>20.00</_=x0034_005%9>
< x0034 0062>30.00</ x0034 0062>
< x0034 0061>3«/ x0034 006l>

< x0034 0063>0</ x0034 0063>

< x0034_0065>1</ x0034_0065>

< x0034_0066>0</ x0034_0066>
<_x0034_0070>1.000</_x0034_0070>
<_x0034_0071>1</_x0034_0071>
<_x0034_0072>0</_x0034_0072>

< x0034 0073>0</ x0034 0073

< x0034 0078>0«/ x0034 0078>
<_x0034_0080>0</ x0034 0080

< x0034_0049>2066</ x0034_0049>
< x0034_0050>2978</_ x0034_0050>
<_x0034_0085>B0</_x0034_0085>
<_x0034_0086>24</_=x0034_0086>
<_x0034_0087>1</_x0034_0087>

< x0034 0088>2000</ x0034 0088
< x0034 0090>-86.4</ x0034 00980
< x0034_0091>100.0</ x0034_0081>
< x0034_0092>68.000</ x0034_0092>
< x0034_0096>0</ x0034_0096>
<_x0034_3001>1</_=0034_3001>
<_x0034_3003>10</_=x0034_3003>
<_x0034_4001>0</_x0034_4001>

< x0034 4002>33417</ =z0034 4002>
< x0034 4004>33817</ =x0034 4004>
< x0034 4006>32541</ x0034 4006
< x0034_0098>0</ x0034_0098>

- </NES>

L</DocumentElement>
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Dosyadan Yukle: Belirli bir motor icin veya surtcinizin gincellenmesi veya teknik
destek sirasinda yedeklediginiz siricl bilgilerine tekrar ihtiyagc duydugunuzda “Dosyadan
Yukle” araylz butonuna tikladiginizda asagidaki pencere karsiniza asagidaki pencere
cikacaktir.

= Open X
+ &M > Desktop &) Search Desktop o
Organize * MNew folder =~ O @
| Gallery MName Date modified Type Size
MNES Drive 2/24/2026 1:28 PM File folder
£ Desktop | D TP300_Yedekleme.dat 2/24/2026 1:38 PM DAT File 3KB
i Downloads

= Documents
P9 Pictures

o Music

i Videos

& Google Drive

Tulpar300Datas

File name: | TP300_Yedekleme.dat v| Ayarlar Dosyasi (*.dat) ~

Open butonuna bastiginizda yedeklediginiz veriler yUklenecektir. YUklenilen veriler
kaydedilmis durumda olmadigi icin her bir parametrenin yaninda bulana “Kaydet” butonuna
basarak kaydetme islemini yapiniz. Eger asagidaki gibi yazma islemi basarisiz komutu
alirsaniz iki durum s6z konusudur. Birincisi yazma islemini ¢ok hizli yapiimis surlcl resette
iken yazma yapiimaya galigilmistir ki bu uyari mesaji ¢ikacaktir. ikinci olarak kullanicinin o
parametreyi degistirmesine izin verilmemistir ki yazma islemi basarisiz mesaji ¢ikacaktir. Uyari
mesajinda OK butonuna basiniz ve bu mesaji veren parametreye ikinci defa kaydetme iglemi
yaptiginiz halde ayni hatayi veriyorsa bu muhtemelen kullaniciya kapali bir parametredir bu
parametreyi atlayarak tek tek kaydetme islemine devam ediniz.

r 5
Error X

'8' Write operation failed.

Kaydetme islemi sirasinda Tum Parametreler mentsi disinda bagka bir menuye
gecmeyiniz. Degerleri Oku veya Oku butonlarina basmayiniz. Cunku bu durumda
yedeklediginiz veri degil surdcunin mevcut degeri yanhglikla kaydedilebilir. Bu nedenle
“‘Dosyadan Yukle” arayuz butonuna basip anlatilan sirada verileri aldiktan sonra sadece
“Kaydet” butonlarina basarak izin verilen tim verileri kaydettikten sonra diger islemlere devam
ediniz.
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P200 Motor Manyetik Akisi

P201 Motor Ld

P202 Motor Lg

P200 Motor Manyetik Akisi: Motorun manyetik aki degeri girilir.
P201 Motor Ld: d ekseni endiktans degeri girilir.
P202 Motor Lg: g ekseni enduktans degeri girilir.

“Ld” ve “Lq” genellikle senkron makinelerin (6zellikle permanent magnet synchronous
motor — PMSM ve senkron reliiktans motor) analizinde kullanilan parametrelerdir.

Ld (d-ekseni endiktansi): Rotorun d-ekseni (direct axis, rotor manyetik alaniyla ayni
dogrultu) boyunca 6lc¢llen endiktanstir.

Lq (g-ekseni enduktansi): Rotorun g-ekseni (quadrature axis, rotor manyetik alanina
dik dogrultu) boyunca &l¢llen endiktanstir.

Senkron makinelerde, stator akimi d-q eksen dénusimuine (Park donlsimu) gore
analiz edilir. Bu dénusim, Gg fazli akimlari rotor referans cercevesine gevirir. Ld ve Lq farki
motorun moment Uretim karakteristigini belirler. Eger Ld # Lq ise, rellktans momenti de olusur.
Ozellikle IPMSM (Interior Permanent Magnet Synchronous Motor) motorlarda Ld < Lq olur ve
bu da daha yuksek tork elde edilmesini saglar. Eger Ld=Lq ise (6rnegin yiuzey miknatish
PMSM'de), reliktans momenti sifir olur.
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6.11. Hakkimizda Meniisii

Nes Drive Studio programinin Hakkimizda menusi asagidaki resimde gosterilmistir.

@ oma (7 aios TC rokonret B oor 4= Genierhrar g Seore Lo ooty @) Tomiams = TumPamer 33 Peblrnate

NES Drive Studio - TULPAR

V334

Copyright ® 2021-2024 NES Drive

@ +90 352 3115557
=y

Sensdri Tam E;a.§la
W N Degjeri Aktar VW WV

Kayith Deger 1-uvw v Oku

SOrdca Bilgisi

Firmware Versiyonu V6.3.7.08.12.25

Hardware \ersiyonu V2.0.0.12.22-r.2

Fabrika Ayarlan Fabrika Ayarlanna Dén

Kapat

Diger Ayarlar: Nes Drive Studio ekraninda “Diger Ayarlar’ sekmesine tiklandiginda
yukaridaki pencere agcllir.

Hall Sensor Ayari: BLDC motorlarda kablo uglari genel olarak sari-yesil-mavidir. Bu
kablo uglari suractinun U ucuna sari, V ucuna yesil ve W ucuna mavi gelecek sekilde baglanir.
Dijital menlstndeki PO7 akim koruma limiti 10-20 A araliginda olmahdir. (Motorun gticu ve
milin hareket kabiliyetine gore bu deger artabilir.) Bu islemler yapildiktan sonra “Bagla”
butonuna basilarak Hall sensérli tanima islemi baslatilir. Basla butonuna bastiktan sonra
karsiniza asagidaki pencere acilacaktir.
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Dikkat Onemli Uyan

‘Akim Koruma Limiti' degerinin "Motor Maksimum Akim® dederi
& I_E ile ayni oldugundan emin misiniz?

Eger dijital menisindeki P07 akim koruma limitini 10-20 A aralidina aldiysaniz bu
pencerede “Yes” butonuna basarak tanitma islemi yapabilirsiniz. Tanima islemi sirasinda Hall
Sensér Durumu penceresi acllir. Agilan pencere asagida gosterilmigtir.

Hall Sensér Durumu

17:24:11 Hall detect sense
17:24:12 Hall detect sense
17:24:13 Hall detect sense
17:24:14 Hall detect sense
17:24:15 Hall detect sense
17:24:16 Hall detect sense
17:24:17 Hall detect sense
17:24:18 Hall detect sense
17:24:19 Hall detect sense
17:24:20 Hall detect pattern completed

B islem tamamlandiginda kapat Durdur / Kapat

Bu sirada motor fazlarina akim verilerek tanima islemi gerceklesmektedir. Tanima
islemi basariyla gergeklesirse “Tanima islemi tamamlanmistir” yazili bir pencere agilacaktir.

Tanima iglemi tamamlanmistir.,

Bu pencerede “OK” tusuna basiniz. Bu islemden sonra asagidaki gibi 1-UVW yazili
ise baglanti dogrudur ve motor surilmeye hazir durumdadir.

Hall Sensar Ayar

Sensord Tam
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Siiriicii Segimi

Modbus ID
Modbus ID
Senal port seginiz  COM3

Comport Tara

Comport Ag

Comport Kapat

COM3 Agik

Sirict Secimi: Nes Drive Studio ekraninda “Surlcu Secimi” sekmesine tiklandiginda
yukaridaki pencere acilir. Strtcunin Modbus ID’si birinci satirdaki Modbus ID bdlmesine
girilmelidir. ikinci satirdaki Modbus ID bélmesi ise mevcut siirlicti ID’sini degistirmek igin
kullanilir. Ornegin 2 degeri girilip “Set” tusuna basilip slriicti resetlenirse artik yeni sirici
ID’'miz 2 olacaktir. Artik surtclye baglanabilmek i¢in Birinci satirdaki Modbus ID bdlmesine 2
degerini girmeliyiz. Sonrasinda sirasiyla Comport Kapat-Komport Tara ve Komport Ac ile
surdcu baglantisini gergeklestirebiliriz.
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7. NES DRIVE TULPAR CANOPEN TEST UTILITY - V2.2.02.10.25

7.1. Main Menusu

Nes Drive Tulpar CANopen Test Utility programinin MAIN menlsUu asagidaki resimde
gosterilmistir:

[MAIN] GENERAL SETTINGS | VELOCITY | PROFILE VELOCITY | PROFILE TORQUE | NMT ] | |
MAIN

 CONNECTION / MOTION STATUS | MOTOR CONTROL
Current (A): 0.0 6060h Modes of Operation: 3 ilﬁl
oSl | CAN Adapter:  PCAN — | Speed (RPM}: o 6061h-Modes of Operation Display: 3
compor: [T Scan Compon| 6077h Torque Actusl Value (e): 0 5
Beirmie N 250 — _-. 6078h Current Actual Value: 0 [EE
v::hlm TULPARID REVERSE I- ForwarD_|

‘ auicksTop | maTow | wautorr |
|
J|

6041h  2090h System Status

Bit0-S0: 0 ser| | Bo-RTsO: 0 Bits-SWC: 0 Bit0- SWA: 1 Bit0 - Forward: 0
el o sr| | Brt-sos o Bit9.REM: 1 Bit1. SW2: o Bit1- Reverse: o
R e | |0 o Bit10-TARG: 1 Bit2. SW3: 0 Bit 2. Stop: 1

) Bit3-FAULT: 0 Bat-mA 0 Bit3 - SW4: o Bit 3 Regenerative: 0
pRs:EEI0 s Bit4.VE 0 Bit12-OMS{E 1 Bit4 - Forward In: o Bitd-Relay State: 0
Bu7-FR: 0 SET Bit5-Qs: 0 Bit13-OMS[ZE: 0 Bit5 - Stop In: 0 Bit5 - Holding Torque: 0
Bit8 HALT: 0 ser| | si6.soo: 1 Bit15-CLA: 0 Bit6 - Reverse In: o Bit6 - Fault Out: 0
Bieo-oMs: |0 ser| | BeT-warw: o Bit7 -Mode In: o
= Bit8 - Extemal Faultln: 0 ﬁ

w1 ES v

SAVE ALL to NON.VOLATILE MEMORY || READ ALL

FAULT-WARN RESET

~CONNECTION f MOTION

~CONNECTION

Node-ID: |l CAN Adapter: PCAN — |
COM Port: I |:| Scan Comportl

Bitrate: 250 — - ]

Vendor ID:

1008h Device Name: TULPAR300
100%h Hardware Version: 2.0.0.12.22.R2
100Ah Software Version: 6.3.7.10.12.25

Connection / Motion: Haberlesme-CANopen baglanti durumu / Motor kontrol-hareket
durumu

Node-ID: CANopen’da Node ID, her bir cihazin (node) ag Uzerindeki kimlik
numarasidir. 0 rezerve edilmistir (kullaniimaz). Ayni agda iki cihazin ayni Node IDyi
kullanmasi yasaktir, cakisma olur. 1-127 arasi deger alabilir.

CAN Adapter: CAN Adapter (veya CAN interface) bilgisayar ya da baska bir cihazin
CAN Bus hattiyla haberlesmesini saglayan donanimdir. Yani PC’nin USB, PCI, Ethernet gibi
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standart araylzlerini CAN protokolline ¢eviren bir kbpru gibi caligir. Bilgisayardan génderilen
mesajlari CAN frame formatina donugturdr. CAN hattindan gelen verileri alip bilgisayarin
anlayacagi sekilde iletir. Nes Drive Tulpar CANopen Test Utility programi, PCAN (PEAK),
IXXAT ve DELOCAN USB-CAN adaptorleri/dontstirtculeri ile bilgisayarin CAN hattina
baglanmasina imkan sunar.

COM Port: DELOCAN USB-CAN adaptéri/donastiricu ile kullanilir. DELOCAN ile
baglandiginizda bir seri haberlegsme kapisi COMx (COM3 vb.) girmeniz gerekir.

Scan Comport: DELOCAN USB-CAN adaptori/donisturica ile kullanilir. DELOCAN
ile baglandiginizda seri haberlesme kapisi taramasi yapar ve buldugunda COM Port’a yazar.

Bitrate: Bir saniyede hat lUzerinden gecen bit sayisini ifade eder. CANopen aginda tim
cihazlarin bitrate ayari ayni olmak zorundadir. Eger biri 125 kbit/s, digeri 250 kbit/s ayarliysa
haberlesme mimkin olmaz. Genellikle kullanilan standart hizlar: 125 kbit/s (uzun kablolar igin,
500 m’ye kadar), 250 kbit/s, 500 kbit/s ve 1 Mbit/s (kisa kablolar icin, max ~40 m) olmaktadir.
Ornegin 125 kbit/s, saniyede 125.000 bit génderilebilir. Program tizerinde 50, 100, 125, 250,
500, 800 ve 1000 kbit/s veri hizi segenekleri mevcuttur.

Connect/Disconnect: Nes Drive Tulpar CANopen Test Utility programinin CAN hattiyla
haberlesmesini baslatir veya sonlandirir.

Vendor ID: Cihazimizin NES Drive ait oldugunu tanimlayan kimlik numarasidir. (Kimlik
Numarasi: 054D)

1008h Device Name: Cihazin model/iriin adini icerir. Ornegin yukaridaki gérselde
“TULPAR300” bilgisi gosterilmistir.

1009h Hardware Version: Cihazin donanim versiyonunu belirtir. Ornegin yukaridaki
gorselde “2.0.0.12.22.R2” bilgisi gosterilmistir.

100Ah Software Version: Cihazin Uzerinde calisan firmware/yazilim versiyonu
bilgisidir. Ornedin yukaridaki gorselde “6.3.7.10.12.25” bilgisi gésterilmigtir.
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~STATUS
Current (A): 203.519
Speed (RPM): 314

6077Th-Torque Actual Value (%d): 0

6078h-Current Actual Value: 0

STATUS (Durum):
Current (A): Motorun surictden ¢ektigi akimi amper cinsinden gosterir.
Speed (RPM): Motorun dénme hizini rpm cinsinden gosterir.

6077h-Torque Actuel Value (%0): TP300’de aktif olarak kullaniimamaktadir. Motorun
anhk gercek torku, promille (%o) cinsinden ifade edilir.

6078h-Current Actuel Value: TP300’de aktif olarak kullanilmamaktadir. Motorun o anda
cektigi gercek akimi verir.
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~MOTOR CONTROL

6060h-Modes of Operation: 3 SET | READ |

6061h-Modes of Operation Display: 3

250

| L
REVERSE |_ FORWARD |
QUICK STOPl HALT ON | HALT OFF |

MOTOR CONTROL (Motor Kontrolu):

6060h-Modes of Operation: Siurdctnin hangi kontrol modunda ¢alisacagini belirtilen
parametredir.

Surdcunin kontrol modlari asagida listelenmisgtir.

-4 Profile Torque Analog Digital : Tork modunda analog/dijital girisler kullanilarak motor
surdlar.

-3 Profile Velocity Analog Digital : Hiz modunda analog/dijital girisler kullanilarak motor
surdlur. (Standart CiA 402°de tanimlidir.)

-2 Velocity Analog Digital: Hiz modunda analog/dijital girisler kullanilarak motor surultr.
0 No any mode: Herhangi bir stirme modu secilmemigtir.
2 Velocity Mode: Hiz modunda uzaktan motor surdlir.

3 Profile Velocity Mode: Hiz modunda uzaktan motor surulir. (Standart CiA 402'de
tanimhdir.)

4 Profile Torque Mode: Tork modunda uzaktan motor strdlir.

6061h-Modes of Operation Display: Surtcinin o anda gercekten hangi modda
calistigini gosterir.

a3 Slider (deger ayarlama ¢ubugu): Uzaktan kontrolde
L hiz veya torkun set degerinin belirlenmesine izin
verir 0-1000 arasinda deger alabilir.

REVERSE: Uzaktan kontrolde motoru geri yonde dondirme butonudur.
STOP: Uzaktan kontrolde motoru durdurma butonudur.

FORWARD: Uzaktan kontrolde motoru ileri yonde déndirme butonudur.
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QUICK STOP: Uzaktan kontrolde motoru hizli durdurma butonudur. Quick stop rampasina
girilen sure igerisinde motoru durdurmaya ¢ahgir.

HALT ON: Halt duraklatma demektir. Halt On duraklatmayi baglatma demektir. Ornegin ileri
(forward) komutu ile motoru stirmeye basladiginizda ve Halt On yaptiginizda ileri komutunu
duraklatir ve sirtcuye ileri komutu gitmesini engeller.

HALT OFF: Halt Off duraklatmayi sonlandirma demektir. Ornegin ileri (forward) komutu ile
motoru surmeye basladiginizda ve Halt On yaptiginizda ileri komutunu duraklatir ve suracliye
ileri komutu gitmesini engeller. Eger Halt Off yaparsaniz surucuye tekrar ileri komutu gider ve
motor ileri ydnde dénmeye tekrar baslar.

~6040h Controlword Bits

Bit 0 - SO: 0 E
Bit 1 - EV: 0 ﬂ
Bit 2 - QS: 0 E
Bit 3 - EO: 0 ﬂ
Bit 7 - FR: 0 ﬂ
Bit 8 - HALT: 0 ﬂ
Bit9-0OMS: 0 ﬂ

6040h Controlword Bits: 16 Bitlik Kontrol Komutu

Sardacunin ileri veya geri hareketi verebilmesi icin sirayla 6040h Controlword’e 0x0000
(Disable voltage), 0x0006 (Shutdown), 0x0007 (Switch on) ve OxO00F (Enable operation)
yazilmasi gerekir. Durdurmak iginse 0x0000 (Disable voltage) yazilmasi gerekir.

0x0000 (Disable voltage): Suructye gigc/voltaj iznini kapat komutunu verir. Battn bitleri
0 yaparak siralamada olusabilecek hatalari énler. NES programinda bunun igin Bit 0'dan Bit
9a kadar tum bitler “0” yapimalidir. (Bit9’dan Bit15’e kadar olan bitler araylzde
gOsterilmemektedir.)

Ayrica ileri veya geri donen motoru durdurmak icin girilmelidir. Bunun igcin NES
programinda butln bitleri “0” yapmak yerine Bit 1 “0” yapmanizda yeterli olacaktir. (Hizli
yontemdir. Standart icin hepsinin “0” olmasi gerekir.) Ancak tekrar ileri veya geri hareket
verecekseniz, tum bitleri “0” yapmaniz gerekir.

0x0006 (Shutdown): Gunliik dildeki kapatma ile karistirnimamahdir. ileri veya geri
komutunu kapal tutup surlcuyl hazir bekleme durumuna almaktir. Bu ilk asamadir ve
suruclye “hazir bekle” demektedir. NES programinda bunun igin Bit 1 ve Bit 2 “1” yapilmalidir.

0x0007 (Switch on): Sirticlye gug¢ katini a¢g ama ileri veya geri komutunu kapal tut
komutunu verir. NES programinda bunun igin Bit 1 ve Bit 2 “1” yapildiktan sonra Bit 0 “1”
yapiimalidir.
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0xO000F (Enable operation): Surlcuye ileri veya geri yonde don komutunu verir. NES
programinda bunun i¢cin NES programinda bunun igin Bit 1 ve Bit 2 “1” yapildiktan ve ardindan
Bit 0 “1” yapildiktan sonra Bit 3 “1” yapilmalidir. Motorun ileri yonde dénmesi icin 60FFh-Target
Velocity parametresine pozitif, geri ydénde dénmesi i¢in negatif deger girilmesi gerekir.

Bit 0 — SO (Switch On): Surlcutyu “Switched On” durumuna almak igin kullanilir. Bu bit 1 ise
suriici motoru surmeye hazir hale gelir (ama tek bagina yeterli degil, diger bitler de uyumlu
olmalidir).

Bit 1 — EV (Enable Voltage): Surucuye gug verildigini onaylar. Bu bit 1 olmadan motor devreye
girmez. Genellikle “DC bus aktif, motor fazlarina eneriji verilebilir’ anlamina gelir.

Bit 2 — QS (Quick Stop): Acil durdurma fonksiyonudur. 0 ise Quick stop aktif (motoru hizlica
durdur). 1 ise Quick stop fonksiyonu devre disi (hormal ¢alisma). Yani “calisabilmek” igin bu
bit 1 yapilmalidir.

Bit 3 — EO (Enable Operation): Motoru gercekten caligtirmaya izin veren bittir. 1 ise motor
hareket edebilir (konum/hiz/tork komutlari uygulanir). 0 ise motor beklemede kalir.

Bit 7 — FR (Fault Reset): Hata (Fault) olustugunda sirticlyu resetlemek icin kullanilir. Kisa
sureligine 1 yapilir, sonra tekrar 0 yapilir (pulse gibi). Boylece hata temizlenir.

Fault Reset (Controlword bit7) ile silinebilen hatalar:

Bunlar “operational errors” ya da gecici kosul kaynakhdir. Sebep ortadan kalktiysa FRile silinir:
0x2310 — Overcurrent

0x3210 — Overvoltage

0x3220 — Undervoltage (bus geri normale gelirse)

0x4210 — Overtemperature (soguyunca)

0x5110 — Communication error (PDO timeout, heartbeat lost)

0x5280 — CAN bus error (bit rate uyumsuzlugu duzeldikten sonra)

0x5441 — Following error (motor hiz/pozisyon tutmadi, sonra normale dondiyse)
Yani: Elektriksel/caligma sarti hatalari sebep giderildikten sonra FR ile kalkar.
Sadece NMT Reset (0x81 Node veya 0x82 Comm) ile kalkabilen hatalar:

Bunlar “latched / fatal” hatalardir. FR yazsan da cihaz izin vermez:

0x5000 — Device hardware error

0x6000 — Device software error

0x8000 — CANopen device profile specific fatal error

0x9000 — Hardware error

0x9001 — Internal device error (senin durumun)

OxFxxx araligr — Vendor specific latched faults

Bunlarda cihaz guvenlik icin FR kabul etmez, yalniz NMT reset (veya power cycle) galisir.
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3) Asla yazilim resetle silinmeyenler
Safety STO acik — Safety girisleri kapanmadan FR/NMT reset islemez.
Dis enable/ana kontaktor kesik — Donanim sinyali gelmeden kalkmaz.

EEPROM/parametre CRC error — Cihazin yeniden programlanmasi gerekir.

Bit 8 — HALT: Motoru “pause” moduna alir. 1 ise hareket durdurulur (dondurulur). 0 ise normal
calismaya devam edilir. Quick Stop’tan farklidir: acil stop dedil, daha yumusak “bekletme”
komutudur.

Bit 9 — OMS (Operation Mode Specific): Secilen moda 6zel kontrol i¢in kullanilan bittir. Hiz ve
tork modunda kullanimi mevcut degildir.

~6041h Statusword Bits

Bit0 -RTSO: 0 Bit 8 - SYNC: 0
Bit 1 - SO: 0 Bit 9 - REM: 1
Bit 2 - OE: 0 Bit 10 - TARG: 0
Bit 3 - FAULT: 0O Bit 11 - ILA: 0
Bit 4 - VE: 0 Bit 12 - OMS[1]: 1
Bit5 - QS: I} Bit 13 -OMS[2]: 0
Bit & - S0D: 1 Bit 15 - CLA: i}
Bit7 - WARN: 0

6041h Statusword Bits (Durum Kontroli):

Bit 0 — RTSO (Ready to Switch On): Sartct “Switch On” igin hazirdir. 1 ise slriclt kontrol
kelimesiyle acilabilir. 0 ise hazir degildir.

Bit 1 — SO (Switched On): Surtci “Switched On” durumundadir. 1 ise sirtcu enerjilendirilmis
ama henliz operation enable olmayabilir.

Bit 2 — OE (Operation Enabled): Motorun ¢alismasina izin verildigini gésterir. Eger 1 ise motor
komutlari (hiz, tork, pozisyon) uygulanabilir.

Bit 3— FAULT: 1 ise slricl hata (Fault) durumundadir. Bu durumda siricl devre disidir, reset
gerektirir.

Bit 4 — VE (Voltage Enabled): Aktif olarak kullaniimamaktadir. Normalde DC Bus gerilimi
surlcuye verilmis. 1 ise gu¢ var, motor fazlari enerjilendirilebilir. Aktif olarak
kullaniimamaktadir.

Bit 5 — QS (Quick Stop): 0 ise Quick stop aktif (motoru durdurur). 1 ise Quick stop devre disi,
normal ¢alisabilir.

Bit 6 — SOD (Switch On Disabled): 1 ise “Switch On” yasak, surici enable edilemez. Genelde
hatadan sonra gorular.
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Bit 7 — WARN (Warning): Uyari durumu var. Hata degildir, ama kontrol edilmesi gerekir (6rn.
sicaklik yaklagmig).

Bit 8 — SYNC: Sync (eszamanlama) sinyali kullanildiginda aktif olur. Dagitilmis saat
uygulamalarinda énemlidir.

Bit 9 — REM (Remote): Aktif olarak kullaniimamaktadir. Normalde 1 ise surucu uzaktan
(network Uzerinden) kontrol ediliyor. 0 ise lokal kontrol ediliyordur. (Panel (zerinden).

Bit 10 — TARG (Target Reached): 1 ise komut edilen hedefe ulagildi (pozisyon, hiz veya tork).
0 ise hedefe henlz ulagsmadi.

Bit 11 — ILA (Internal Limit Active): 1 ise sUrlcu bir i¢ limitleme nedeniyle sinirlama yapiyor
(6rn. akim, hiz, tork limitine ¢arpti).

Bit 12 — OMS[1] (Operation Mode Specific bit 1): Secilen moda 6zgl geri bildirimlerdir.
Bit 13 — OMS[2] (Operation Mode Specific bit 2): Secilen moda 6zgu geri bildirimlerdir.
Bit 15 — CLA (Controlword Latch Acknowledge): Aktif olarak kullaniimamaktadir.

~2057h Digital Inputs Bits
Bit 0 - SW-1: 1
Bit 1 - SW-2: 0
Bit 2 - SW-3: 0
Bit 3 - SW4: 0
Bit 4 - Forward In: 0
Bit 5 - Stop In: 0
Bit 6 - Reverse In: 0
Bit 7 - Mode In: 0
Bit 8 - External FaultIn: 0
Bit 9 - Key In: 1

2057h Digital Inputs Bits: Dijital Giris Bitleridir. Panel Gzerinden kontrol edildiginde aktiftir.

Bit 0 — SW-1: Analog girigin 0-5 V veya 0-10 V se¢imine izin verir. 1 ise 0-5V, 0 ise 0-10 V
aktiftir.

Bit 1 — SW-2: Aktif olarak kullaniimamaktadir. Normalde surtict Gzerindeki potansiyometrelerin
ayarlanmasina 1 ise izin verir O ise izin vermez.

Bit 2 — SW-3: 1 durumunda ModBus, 0 durumunda ise CanOpen haberlesmesi yapilabilir. Bu
durum suriicliye yuklenen program ikisinin de kullaniimasina izin veriyorsa gecerlidir. Sadece
ModBus veya CanOpen kullaniimasina izin veriyorsa bu switch’'in konumu onemsizdir.

Bit 3 — SW-4: Rezerve edilmistir.

Bit 4 — Forward In: ileri siirme komutudur. 1 ise ileri sirme aktif 0 ise pasiftir.
Bit 5 — Stop In: Durdurma komutudur. 1 ise durdurma aktif O ise pasiftir.

Bit 6 — Reverse In: Geri sirme komutudur. 1 ise geri siirme aktif O ise pasiftir.

Bit 7 — Mode In: Aktif olmayan hatalari otomatik silme komutudur. Buyuk hatalar silemez.
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Bit 8 — External Fault In: Harici hata girigidir. 1 ise harici hatada ise O harici hatada degildir.

Bit 9 — Key In: Anahtar (Key) girigidir. 1 ise strict motor sirmeye hazirdir, 0 ise surtci hataya
duser.

-2090h System Status

Bit 0 - Forward: 0
Bit 1 - Reverse: 0
Bit 2 - Stop: 1

Bit 3 - Regenerative: 0
Bit 4 - Relay State: 0
Bit 5 - Holding Torque: 0

Bit 6 - Fault Qut: 0

2090h System Status:

Bit 0 - Forward: 1 oldugu durumda motor ileri ydonde suruiliyor anlamina gelir. O oldugu
durumda ileri yonde motor stirme pasiftir. Ayrica 1 durumunda surlcu Uzerindeki LED’de
surekli olarak yesil 1sik yanar.

Bit 1 - Reverse: 1 oldugu durumda motor geri yénde surultyor anlamina gelir. 0 oldugu
durumda geri yonde motor sirme pasiftir. Ayrica 1 durumunda slricl Gzerindeki LED’de
surekli olarak mavi Isik yanar.

Bit 2 - Stop: 1 oldugu durumda motor duruyor anlamina gelir. 0 oldugu durumda pasiftir.
Sirlicu hatada degilse durdugu durumda (0 rpm) sdrtict Gzerindeki LED’de slrekli turuncu
ISIK yakar.

Bit 3 - Regenerative: Surlicimuiz 4 quadrant oldugu igcin motor 2. ve 4. bdlgede
calisirken rejeneratif frenleme yaparak enerji tasarrufu saglar. 1 oldugu durumda rejeneratif
frenleme yapiyor anlamina gelir. O ise rejeneratif frenleme yapmiyor demektir. Ayrica 1
durumunda surucu Uzerindeki LED’de surekli olarak beyaz isik yanar.

Bit 4 — Relay State: 1 oldugu durumda réle kontaklari kapali durumdadir ve P1-27 ¢ikisi
GND olarak kullanilabilir. 0 oldugu durumda ise role kontaklari normalde agik durumundadir
ve P1-27 cikisi acik devredir. Cikis Rdle fonksiyonu dedistirilerek relay state fonksiyonu
degistirilebilir. E§er Hata Cikisi olarak segilirse sirtici hataya gectiginde réle ¢ekilir, motor fren
cikigi segilir ve motora ileri-geri hareket komutu verilirse réle gekilir, diger fonksiyonlarda
secildiginde durum ayni sekilde gergeklesir.

Bit 5 - Holding Torque: 1 oldugu durumda motorun iki fazina DC akim basilarak motor
milinin sabit bir sekilde durmasi saglanir. (Yokus kalkis destegi gibi) Tutma Torku (Fren) Akimi
ayari yapilmalidir. 0 oldugunda tutma torku devre disidir.
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Bit 6 - Fault-Out: 1 oldugu durumda suricl hataya ge¢cmis anlamina gelir. O ise hata
mevcut anlamina gelir.

|SAVE ALL to NON-VOLATILE MEMORY || READ ALL |

FAULT-WARN RESET

SAVE ALL to NON-VOLATILE MEMORY: Tum parametreleri kalici bellege yazar.
Suricl yeniden baslasa da ayarlar silinmez.

READ ALL: Tuim parametreleri okuma islemidir.

ERROR/WARMING: Hata ve uyarilari gosterir. Software (Yazilim), Firmware (Gomulu
Yazihm) ve Warning (Uyari) olmak Gzere Ug grupta gosterilmistir.

FAULT-WARN RESET: Hata ve uyarilari resetler/siler.

7.2. General Settings Mentisi

Nes Drive Tulpar CANopen Test Utility programinin GENERAL SETTINGS menusu
asagidaki resimde gosterilmistir.

M Tulpar CANopen Test Uthity V2.2.02.10.25 - BETA - o X
maiN [GENERATSETTINGS!| VELOCITY | PROFILE VELOCITY  PROFILE TORQUE | NMT/ K 2 | !
2000 CANopen NodelD: 1 E’__‘ 2020h Max Motor Current: 1200000 mA SET| 2030h. Upper Vokage Fault Level: 86400 mv. ser
2001h Bivrate: 20 | Kows ser| 2021hPoak Curront Allowed Time: 0 ms SET| | 203thLower Vottago Faut Lovel: 66000 mv ser
60400 Control Word: O ng 2022h Regenerative Max Current: 50000 -A_!_rj 2035h-Low Supply Voltage Warning Level: 68000 .-vg]
Wi R quoCurent: 1000 mA SET| || 2032hMotor Votage (V: o
20800 Output Relay Function: 1 1| . " 20341 Active PWM Dury: o
2081h Relay Normally Open/Close: 0 Elllerrmes
2082h Contactor Low Duty: 800 % sET| | | osonoigiatinputType: 0 st 20400 Drivor Temperature Protoction Limit: 85 | sl
2003h Contactor Vokage: 24000 mv SET| || s05an Swopioput Funcion: 0 se1 20470 Mot Temporatue Prowction Uit 85 'C_ser |
_?nn—--uﬂ-u-.- 86400 mVv _!_T] 2055h-Analog Torque Input: 1000 2042h-Cooling Activation Temperature: 40 cg]
~OPTION CODES 2056h, 1000 , B
: ) 1 ser
605Ah.Quick Stop Option Code: 2 ser| ‘zm _l
o 96
son Shdom Ot Cod: (1 se1| monpo 2000 30 1000 51| soumsor tempermure (0 o
wschDuable Opon Code: (1 seT| eanclommiod (15000 st 2045h Board Temperature (C): 28
05Dh Halt Option Code: —| ’ a
05N Fault Option Code: 2 s
MoToR SPEED LiwIT
2010h.Pole Pair Count: 16 SET| amizmFeedback Semsor Logie: (0 e 0AONFWOIREV Mox Speed:  FWO Max Speed: 1000 seT |
2011h Motor Feedback Sensar: 1 seT|  3000mFren Biimi: 0 s REV Max Spesd: 1000
8050 Encoder Resaluion  Encodar Incremants Per Second: | 2000 Motor Revolutions Per Sacond: |1 )
50641 Encoder Mult Countar: 0

SAVE ALL to NON.VOLATILE MEMORY ||| READ ALL RESTORE DEFAULT PARAMETERS

FAULT-WARN RESET
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2000h-CANopen NodelD: 1 E
2001h-Bitrate: 250 — | Kbitfs E
6040h-Control Word: 0 E
6041h-5tatus Word: 4672

2000h-CANopen NodelD: Surtcuntn NodelD’si buradan degigtirilebilir. 1-127 arasinda
deger alabilir.

2001h-Bitrate: 50, 100, 125, 250, 500, 800 ve 1000 kbit/s veri hizi secenekleri
mevcuttur.

6040h-Control Word: Kontrol kelimesindeki dederi gosterir. Kaydetme 6zelligi pasif
durumdadir.

6041h-Status Word: Durum kelimesindeki degeri gosterir.

~RELAY CONTACTOR
2080h-Output Relay Function: 1 E
2081h-Relay Normally Open/Close: 0 ﬂ
2082h-Contactor Low Duty: 800 %o £
2083h-Contactor Voltage: 24000 mV E
2084h-Shunt Resistor Activation Voltage: 86400 mV E

RELAY CONTACTOR (ROLE-KONTAKTOR)

2080h-Output Relay Function: Cikis réle fonksiyonu 6 farkli durum igin tanimhidir.
Bunlar:

0: Hata Cikigl

1: Motor Fren Cikisi

2: Sogutma Aktivasyon

3: Ozel-3

4: Dusuk Besleme Voltaji

5: Kullanici Kontrol

2081h-Relay Normally Open/Close: 0 ise Normalde Agik, 1 ise Normalde Kapalidir.

2082h-Contactor Low Duty: Kontaktériin uzun slre c¢alismasi durumunda asiri
Isinmasini 6nlemek amaciyla nominal gerilimin binde kaginin uygulanacag@i girilir. Ornegin
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2083h parametresine 36000 ve 2082h parametresine 800 girildiginde kontaktoér ilk 6nce 36 V
ile enerjilendirilecek ve ardindan 36*0,8=28,8 V (36000 mV’un %.800’U) gerilim ile surekli
olarak enerjilendiriimeye devam edilecektir.

2083h-Contactor Voltage: Kontaktériin nominal c¢alisma gerilimi/etiketi Uzerindeki
calisma gerilimi degeri mV olarak girilmelidir.

2084h Shunt Resistor Activation Voltage: Eger surlcu Uzerinde sént direng
bulunuyorsa gerilim seviyesi ne oldugunda sont direncin aktif olacaginin segcildigi parametredir.
Ornegin sistem gerilimi 24000 mV degerinin izerine ¢iktiginda sont direng aktif hale getirelerek
gerilim yukselmesinin ve sisteme zarar vermesinin oniine gegilir.

-OPTION CODES
605Ah-Quick Stop Option Code: 2 ﬂ
605Bh-Shutdown Option Code: 1 E
605Ch-Disable Option Code: 1 E
605Dh-Halt Option Code: 1 E
605Eh-Fault Option Code: 2 ﬂ

605Ah-Quick Stop Option Code: Quick Stop (Controlword Bit-2 = 0) aktif oldugunda
surtcunun nasil davranacagini belirler.

0: Sdricu fonksiyonunu devre disi birakir, hemen durur. Motor aninda durdurulur.
“Switch On” state (agik durum) kapatilir. Yani motor enerjisi kesilir ve serbest kalir.

1: Yavaslama rampasiyla dur (Slow down ramp) Motor, ¢calisma modunda tanimlanmis
yavaglama rampasi (deceleration ramp) ile yavaslar. Sonra “Switch On” durumu kapatilir. Yani
kontrollir durur ama sonunda motor enerjisi kesilir.

2: Quick stop rampasiyla dur (6085h) Motor, 6zel tanimlanmis Quick Stop Ramp
(6085h) ile yavaslar. Ardindan “Switch On” durumu kapatilir. Yani normal yavaglamadan daha
hizli/brusque bir durug yapilir, sonra motor enerjisi kesilir.

5 — Yavaslama rampasiyla dur ve Quick Stop durumunda kal Motor normal yavaglama
rampasi ile durur. Ama Switch Off state’e gegcmez, motor enerjili kalir. “Operation Enabled”
state’e geri donulebilir — yani tekrar ¢aligtirilabilir.

6 — Quick stop rampasiyla dur ve Quick Stop durumunda kal Motor Quick Stop
rampasi (6085h) ile durur. Switch Off state’e gegmez, motor enerjili kalir. “Operation Enabled”
state’e geri donulebilir.

605Bh Shutdown Option Code: Shutdown (surucuye disable komutu verildiginde)
sirasinda motorun nasil davranacagini belirler.

0: Suriucu fonksiyonunu devre digi birak. Motor enerjisi kesilir. Motor safti serbesttir,
kilitlenmez, elle gevrilebilir. Yani motor tamamen bosta kalir.
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1: Yavagslama rampasiyla frenleme, sonra devre disi birak. Motor, tanimlanmis
yavaglama rampasi ile yavaslar. Ardindan surtcu fonksiyonu devre digi kalir. Durduktan sonra
durum “Ready to Switch On” (tekrar acilmaya hazir) konumuna geger. Kullanilan yavaslama o
calisma modunda tanimli deceleration rampasidir.

605Ch Disable Option Code: Controlword (6040h) icindeki "Enable Operation" (Bit 3)
sifir yapildiginda yani Operation Enable kapatildiginda motorun nasil duracagini belirler.

0: Sdricl fonksiyonunu devre digi birak Motor enerjisi tamamen kesilir. Motor safti
serbest kalir, kilitlenmez, elle ¢evrilebilir. Yani motor bosta/freewheel durumundadir.

1: Yavaslama rampasiyla frenleme, sonra devre disi birak Motor, ¢calisma modunda
tanimli yavaslama rampasi (deceleration ramp) ile durdurulur. Ardindan surtci fonksiyonu
devre disi birakilir. Son durum: “Switched On” state yani motor kapali ama tekrar devreye
alinmaya hazir.

605Dh Halt Option Code: Controlword (6040h) icindeki Halt biti (Bit 8) 1 yapildiinda,
yani surict Halt moduna gectiginde, motorun nasil davranacagini belirler.

0: Sirdcu fonksiyonunu devre digi birakir. Motor enerjisi hemen kesilir. Motor safti
serbest kalir, kilittenmez, elle donebilir. Yani freewheel durumunda kalir.

1: Yavaslama rampasiyla yavaslat: Motor, o galisma modunda tanimlanmis yavaglama
rampasi (deceleration ramp) kullanilarak durdurulur. Kontrolll ve yumusak bir sekilde yavaslar.

2: Quick Stop rampasiyla yavaslat (6085h): Motor, Quick Stop rampasi (6085h)
parametresinde tanimh 6zel rampa ile durdurulur. Normal rampadan daha hizli ve sert bir
yavaslama saglar.

605Eh Fault Option Code: Siricide Fault (hata) olustugunda, motorun nasil
davranacagini belirler.

0: Sdrdcu fonksiyonunu devre digi birakir. Motor enerjisi hemen kesilir. Motor safti
serbest kalir, kilitlenmez, elle donebilir. Yani freewheel durumunda kalir.

1: Yavaslama rampasiyla yavaglat: Motor, o ¢galisma modunda tanimlanmis yavaslama
rampasi (deceleration ramp) kullanilarak durdurulur. Kontrollli ve yumusak bir sekilde yavaslar.

2: Quick Stop rampasiyla yavaslat (6085h): Motor, Quick Stop rampasi (6085h)
parametresinde tanimh 6zel rampa ile durdurulur. Normal rampadan daha hizli ve sert bir
yavaglama sadlar.

rMOTOR
2010h-Pole Pair Count: 16 SET 2012h-Feedback Sensor Logic: |0 SET
2011h-Motor Feedback Sensor: |1 El 3000h-Fren Bitimi: 0 SET
6090h-Encoder Resolution Encoder Increments Per Second: 2000  Motor Revolutions Per Second: |1 SET
6064h-Encoder Multi Counter: []

2010h-Pole Pair Count: Motorun manyetik kutup gifti sayisi girilir. Ornegin 8 kutuplu bir
motor, 4 kutup ciftine sahiptir.
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2011h-Motor Feedback Sensor: Motorun konum ve hiz bilgisini dlgmek i¢in kullanilan
geri besleme elemaninin girilmesi gerekir.

0: Sensorsuz

1: Hall Sensor

2: Enkoder

3: Enkoder Diferansiyel
4: SSI Enkoder

2012h-Feedback Sensor Logic: Normal veya Ters olmak tzere iki segenek mevcuttur.
Geri Besleme sensérunizin lojik durumuna gére se¢cmeniz gerekmektedir. Normal lojikte
“Mantiksal O (False): Low (0V, GND)”, “Mantiksal 1 High (5V,3.3V)” iken Ters lojikte “Mantiksal
0 (False): High (5V,3.3V)” Mantiksal 1 (True): Low (0V, GND)” anlamina gelir.

3000h- Fren Bitimi: 0 : Hiz Referans Rampasi Sonu ve 1 : Hiz Sifir Olana Kadar olmak
Uzere iki secenek vardir. 0 secildigi takdirde 6084h — Profile Deceleration parametresindeki
degere gore rejeneratif frenleme yapilir altinda ise motor kendi halinde dénmeye birakilarak
durmasi saglanir. 1 segildigi durumda ise hiz O rpm olana kadar rejeneratif frenleme yapilir.

6090h-Encoder Resolution: Enkoderin bir motor devrinde (Urettigi darbe (pulse)
sayisidir. Birimi pprdir.

Encoder Increments Per Second: Enkoderden surticliye gelen pulse/sayi (increment)
hizidir. Yani bir saniyede enkoderin Urettigi toplam sayim (increment) miktaridir. Bu dogrudan
hiz bilgisinin enkoder tabanli dlgimudur.

Motor Revolutions Per Second: Motorun saniyede yaptigi mekanik donds sayisidir.
Yani motor safti 1 saniyede kag tur atiyor sorusunun cevabidir.

Encoder Increments Per Second’a enkoder ppr degerini giriniz ve Motor Revolutions Per
Second’a 1 degerini giriniz.

Genel olarak: Encoder Resolution (ppr) = Encoder Increments Per Second/ Motor Revolutions
Per Second

6064h-Encoder Multi Counter: Enkoder c¢oklu sayacidir. Suricud A ve B’nin hem
yukselen hem dusen kenarlarini saydigi icin motor mili x tur dondldigunde elde edilecek deger
“x*enkoder ppr*4” olacaktir. Enkoder Coklu Saya¢ “motor milinin tur sayisi*enkoder ppr*4”
degerini gosterir. Ornedin motor mili 500,5 tur saat yéniinde déndugiinde, baslangi¢ degeri 0
olmak kaydiyla ve enkoder ppr degeri 2000 oldugu durumda 500,5*2000*4=4004000 degerini
gOsterecektir.
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~CURRENT
2020h-Max Motor Current: 200000 mA SET
2021h-Peak Current Allowed Time: | ms SET

2022h-Regenerative Max Current: 50000 mA SET

2023h-Holding Torque Current: 1000 mA SET

2024h-Motor Actual Current (mA): 0

2025h-Current Demand (mA): 0

2020h-Max Motor Current: Aku, SUrict ve Motoru koruma altina almak igin kullanilhr.
2020h parametresine girilen degerin Uzerinde motorun akim ¢gekmesi engellenir. Girilen akim
degeri mA cinsinden girilmelidir.

2021h-Peak Current Allowed Time: Teknik personel onayi olmadan bu parametrenin
degerini 0 haricinde bir deger girerek degistirmeyiniz. 2021h-Peak Current Allowed Time
parametresi 0-3000 arasinda milisaniye cinsinden bir deger alabilir. Bu parametre slrlclye
her ileri veya geri komutu verildiginde girilen stre boyunca surict yaziliminda tanimlanan
maksimum akimi verir. Eger 2020h-Max Motor Current parametresine girilen degerin 3 kati
yazilimdaki maksimum akimi agsmiyorsa girilen siire boyunca 2020h parametresindeki akimin
3 katini motora uygular. Ornegin siriiciiniin yazilimdaki maksimum akim 300 A olsun. P07
parametresine 200 A degeri girildi ve 2021h parametresine ise 1 s girildi. Structye her ileri
veya geri komutu verildiginde 1 sn boyunca 2020h parametresini géz ardi ederek 300 A akim
uygular. Eger 2020h parametresine 90 A girilmis olsaydi motora girilen akim korumasiz sire
boyunca 90*3=270A uygulardi.

2022h-Regenerative Max Current: 4 quadrant slriicimiz motoru 2. ve 4. bélgede
calistinrken akuyu sarj ederek enerji tasarrufu saglamaktadir. Bu bolgelerde suricl akuyu sarj
ederken akiyl koruma altina almak icin akiinin maksimum ¢ekecedi akimi belirler.

2023h-Holding Torque Current: Rezerve edilmigtir. Kullanicinin talebine gore aktif
edilebilir. Aktif edilmesi halinde motorun iki fazina DC akim verilerek motor milinin sabit bir
sekilde durmasi saglanir (Yokus kalkis desteg@i gibi). Girilecek akim degderi mA cinsinden
olmahdir.

2024h Motor Actual Current: Motorun ¢ektigi akimi mA cinsinden gosterir.

2025h-Current Demand: Aktif olarak kullaniimamaktadir. Normalde suricinin i¢
kontrol algoritmalarinda hesapladigi, anlik talep ettigi akim degeridir.

~ANALOG [ DIGITAL

2050h-Digital Input Type: 0 SET

2052h-Stop Input Function: 0 SET

2055h-Analog Torque Input: 1000

2056h-Analog Speed Input: 1000

72

ES

ive



N%ES"'"“ ive

2050h-Digital Input Type: Seviye, Yikselen Kenar ve Ozel-1 seceneklerinden uygun
olani secilmelidir. Seviye giris tipi secildiginde ileri, geri ve stop girisleri normal olarak
calisacaktir. Yukselen Kenar secildiginde ileri, geri ve stop tusuna bir kere basmaniz/aktif
etmeniz sonrasinda muahdrleme mantigiyla motora verilen komut stirekli tekrarlanacaktir. Daha
acik bir ifadeyle 1000 rpm’de ileri ydnde gevirmek icin ileri butonunu aktif ettiginizde motor
1000 rpm hizda dénmeye baglayacaktir. ileri komutunu pasif etseniz bile déniisiine 1000 rpm
de devam edecektir. Ozel-1 segildiginde ileri tusu, enable (etkinlestirme) komutu olacak ve geri
tusu, ileri-geri ydénde dénmeyi saglayan komut olacaktir. Ornegin geri tusu aktifken ileri yénde
pasifken geri yénde motor donecektir.

0: Seviye
1: Yikselen Kenar
2: Ozel-1

2052-Stop Input Function: Normal Durdurma ve Frenli Durdurma olmak Uzere iki
secenek muvcuttur. Normal Durdurma secildiginde rejeneratif frenleme yaparak durduracaktir.
Frenli durdurma segcildiginde ise hem rejeneratif frenleme hem de fren mekanizmasi
kullanilarak durdurulacaktir.

0: Normal Durdurma
1: Frenli Durdurma

2055-Analog Torque Input: Tork referans girisidir. Potansiyometre ile ayarlanan tork
degeri binde olarak gosterilir.

2056-Analog Speed Input: Hiz referans girisidir. Potansiyometre ile ayarlanan hiz
degeri binde olarak gosterilir. (Programla Gzerinden stirme durumunda ayarlama kaydirma
cubugu uzerinden yapllir.)

~OTHER
2060h-PID: 2000 30 1000  SET
3002h-Jamming
Error Time Qut: 15000 SET

2060h-PID: Sirasiyla Oransal Katsayi, integral Katsayi ve Tirev Katsayidir. NES
standartlarinda Kp katsayisi 2000, Ki katsayisi 30, Kd katsayisi 1000 olarak ayarlanmistir.

3002h-Jamming Error Time Out: Motorun hareket etmemesi durumunda asiri akimdan
zarar gormemesi icin 0-15000 araliginda bir deger girilebilir. Anlik sikismalarin suricuyu
hataya dusurmemesi igin 5000 ms ve Uzeri deger girilmesi onerilir.
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~VOLTAGE
2030h-Upper Voltage Fault Level: 86400 mV SET
2031h-Lower Voltage Fault Level: 66000 mV SET

2035h-Low Supply Voltage Warning Level: 68000 mV SET

2032h-Motor Voltage (mV): 0
2033h-Supply Voltage {mV): 79140
2034h-Active PWM Duty: 0.0

2030h — Upper Voltage Fault Level: Maksimum Akl Voltajidir. AkUnan zarar
goérmemesi igin 2030h parametresine girilen gerilim degeri asilirsa sirlcu hataya gecgerek
koruma saglar. Ornegin Lithium Iron Phosphate (LiFePO4)/Lityum Demir Fosfat Akller icin
maksimum gerilim degeri hiicre basina 3.6 V olmalidir. 4 hiicreli 6 tane LifePO4 akimiiz varsa
4*6=24 hicre yapar ve 24*3.6=86.4 V maksimum aku voltajimiz olmalidir.

2031h — Lower Voltage Fault Level: Minimum Akl Voltajidir. Aklintin zarar gérmemesi
icin 2031h parametresine girilen gerilim degeri belirlenen degerin altina duserse surtcl hataya
gecerek koruma saglar. Ornegin Lithium Iron Phosphate (LiFePO4)/Lityum Demir Fosfat
Akdler icin minimum gerilim degeri hucre basina 2.75 V olmalidir. 4 hucreli 6 tane LifePO4
akiimuz varsa 4*6=24 hiicre yapar ve 24*2.75=66 V minimum aku voltajimiz olmahdir.

2035h — Low Supply Voltage Warning Level: Aku voltajinin minimum voltaj seviyesine
ulasmadan 6nce uyari vererek aku igin gerekli tedbirlerin alinmasi igin 6nlemdir.

2032h — Motor Voltage (mV): Motorun RMS olarak Gzerine kag volt gerilim dustuguni
mV cinsinden gosterir.

2033h — Supply Voltage (mV): Akunun veya besleme kaynagdinin gerilim degerini
gOsterir.

2034h — Active PWM Duty: Surdcu tarafindan yapilan bir anahtarlama periyodu
boyunca, gerilim sinyalinin yiksek seviyede kaldigi slrenin toplam periyoda oranini gésterir.
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~TEMPERATURE
2040h-Driver Temperature Protection Limit: 85 °C El
2041h-Motor Temperature Protection Limit: 85 °C El
2042h-Cooling Activation Temperature: 40 °C El
2047h-Motor Temperature Sensor (NTC=0/PTC=1): 1 SET
2043h-Case Temperature (°C): 22.12
2044h-Motor Temperature (*C): 26.94
2045h-Board Temperature ("C): 23.61
2046h-Battery Temperature (°C): 441

2040h — Driver Temperature Protection Limit: Mosfetin sicaklik sebebiyle zarar
goérmemesi igin standart olarak 85°C degeri girilmistir. 85°C Uzeri bir degeri teknik destek
almadan girmeyiniz. Ayrica mosfet sicakligi girilen degerin 10°C altina ulastiginda strici akim
kisma uygulayacaktir. Akim kismaya ragmen girilen deger asildiginda sirici mosfetleri
koruma altina almak icin hataya gececektir. Ornegin 2040h — Driver Temperature Protection
Limit 85 °C girildiginde mosfet 75 °C degerine ulastiginda kendini koruma altina almak icin
akim kismaya baslayacaktir. Akim kismaya ragmen surucu sicakligl 85 °C sicakligin Gzerine
ciktiginda ise hataya gececektir.

2041h — Motor Temperature Protection Limit: Motorun sicaklik sebebiyle zarar
goérmemesi igin 100° altinda bir deger girilmesi onerilir. Ayrica motor sicakhgi girilen degerin
10°C altina ulagtiginda suruct akim kisma uygulayacaktir. Akim kismaya ragmen girilen deger
asildiginda surict motoru koruma altina almak igin hataya gegecektir.

2042h — Cooling Activation Temperature: 2080h-Output Relay Function P48 Cikis Réle
Fonksiyonu “2: Sogutma Aktivasyon” olarak secildiginde 2042h — Cooling Activation
Temperature parametresine girilen deger ve Uzerindeki bir sicaklikta P1-27 Safety Out ucu
GND’ye c¢ekilecektir. Sistemde surtcu sicakhgini dizenleyen bir sogutma cihazi varsa bir role
veya kontaktdr kullanilarak aktiflestirilebilir. Bu durumda roélenin/kontakioriin  besleme
uclarindan biri P1-27 Safety Out ucuna diger role besleme ucu ise harici gu¢ kaynaginin +V
ucuna baglanmalidir. Gug kaynaginin GND’si ise strici GND’sine baglanmalidir. (Safety Out
ucunun Max 50VDC, 500mA c¢ikis sagladigi unutulmamalidir.) Bdylece rdle/kontaktor
Uzerinden sogutma cihazi veya sistemi 2042h — Cooling Activation Temperature
parametresindeki degerin Gzerine ¢iktiginda sogutma islemine baslayacak ve altina indiginde
sogutma igslemini sonlandiracaktir.

2047h — Motor Temperature Sensor (NTC=0/ PTC=1): Motor sicakhgini 6lgmek i¢in O:
NTC10K, 1: KTY83-122, 2: PTC600, 3: PT1000 ve 4: KTY84-130 sicaklik sensorlerinden
uygun olani segilir. Burada olmayan bir sicaklik senséri kullaniyorsaniz NES Drive ile iletisime
geciniz.

2043h — Case Temperature: Mosfet sicakligini gosterir.
2044h — Motor Temperature: Motorun sicakligini gosterir.
2045h — Board Temperature: PCB kart sicakhgini gosterir.

2046h — Battery Temperature: Bataryanin sicakligini gosterir.
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SPEED LIMIT
20A0h-FWD/REV Max Speed: FWD Max Speed: 1000 SET |

REV Max Speed: 1000

20A0h — FWD/REV Max Speed: Aktif olarak kullaniimamaktadir. Normalde ileri ve geri
yondeki hizlarin limitlenmesini saglar.

FWD Max Speed: Aktif olarak kullanilmamaktadir. Normalde ileri yondeki hizin
limitlenmesini saglar. Girilecek deger rpm cinsinden olmahdir. Suriict motoru girilen degerin
Uzerindeki bir hizda siremez.

REV Max Speed: Aktif olarak kullaniimamaktadir. Normalde geri yéndeki hizin
limitlenmesini saglar. Girilecek deger rpm cinsinden olmahdir. Surtct motoru girilen degerin
Uzerindeki bir hizda siremez.

= Restore Default Parameters Control

RESTORE DEEAULT PARAMETERS o Do you want to apply for this operation?

Yes Mo

RESTORE DEFAULT PARAMETERS: Bu arayuz butonuna tiklandiginda karsiniza
yukarida kutucuk cikacaktir. “Yes” butonuna bastiginiza suricl fabrika ayarlarina/varsayilan
parametrelere donecektir.

7.3. Velocity Menl

Nes Drive Tulpar CANopen Test Utility programinin VELOCIY menusiu asagidaki
resimde gosterilmistir.

A Tulpar CAopen Test Utlity V22021635 - BETA - 8 x
MAIN | GENERAL SETTINGS [VELGEITY] PROFILE VELOCITY | PROFILE TORQUE | NMT | HEARTBEAT | ERROR MANAGEMENT | CALIBRATION |

VELOCITY MODE
- READ / WRITE
$0420-Target Velocity: 0 SET
6048h Velocity Acceleration Deha Speed: 400 Deha Time: ‘1

60490 Veloclty Deceleration Delta Speed: 400 Delta Time:

G04A Velocity Quick Stop. Delta Speed: 2000 Delta Time:

604Ch Dimension Factor Humerator: 1 Denominator:

j—
—
5046h Velocity Min Max Amount  Min Amount: (1 Max Amount 2000
—

~READ ONLY
6044n.V) Velociy Actual Value: 0

60430 Velocity Demand:

[SAVE ALL 1o NON VOLATILE MEMORY

FAULT-WARN RESET
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VELOCITY MODE

~READ [ WRITE
6042h-Target Velocity: 0 SET
6048h-Velocity Acceleration Delta Speed: 400 Delta Time: 1 E
6049h-Velocity Deceleration Delta Speed: 400 Delta Time: 1 E
604Ah-Velocity Quick Stop Delta Speed: (2000 Delta Time: 1 E
6046h-Velocity Min Max Amount  Min Amount: |0 Max Amount: (2000 E
604Ch-Dimension Factor Numerator: 1 Denominator: |1 E
~READ ONLY
6044h-V1 Velocity Actual Value: 0
6043h-Velocity Demand: 0

6042h — Target Velocity: Hedeflenen hiz degeridir. Birim olarak rpm kullaniimaktadir.
Ornegin motorun 1000 rpm hizda dénmesi isteniyorsa buraya 1000 sayisal degeri girilmelidir.

6048h — Velocity Acceleration: Hizlanma rampasidir. Birim olarak rpm/s
kullaniimaktadir. Asagidaki formul ile hesaplanir:
Velocity Accelerati _ Delta Time
elocity Acceleration = —— — Speed

Delta Speed = 100, Delta Time = 1 ise Velocity Acceleration 100rpm/s olur. Yani hiz
her 1 saniyede 100 rpm artar.

6049h - Velocity Deceleration: Yavaslama rampasidir. Birim olarak rpm/s
kullaniimaktadir. Asagidaki formil ile hesaplanir:
Velocitv Decelerati _ Delta Time
elocity vecetera lon_DeltaSpeed

Delta Speed = 300, Delta Time = 2 ise Velocity Acceleration 150 rpm/s olur. Yani hiz
her 1 saniyede 150 rpm azalir.

604Ah — Velocity Quick Stop: Quick Stop (acil durdurma) sirasinda uygulanacak
rampadir. Birim olarak rpm/s kullaniimaktadir. Asagidaki formul ile hesaplanir:

Delta Time

Velocity Quick Stop = Delta Speed

Delta Speed = 2000, Delta Time = 1 ise Velocity Acceleration 2000 rpm/s olur. Yani hiz
her 1 saniyede 2000 rpm azalir. Hizli durdurma oldugu igin Delta Speed/Delta Time orani
yuksek secilmelidir.
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6046h — Velocity Min Max Amount: Hedef hiz igin alt ve Ust sinirlari belirler.

Min Amount: Hedef hizin alt limitini belirler. Ornegin 200 sayisal degeri girilirse motor
minimum 200 rpm hizda déndurilecektir.

Max Amount: Hedef hizin Gst limitini belirler. Ornegin 3000 sayisal degeri girilirse motor
maksimum 3000 rpm hizda déndartlecektir. Bu hizin Gzerinde girilen bir deger olursa surlcu
bu degeri baz alacak ve motoru 3000 rpm hizda dénderecektir.

604Ch — Dimension Factor: Olgeklendirme parametresidir. Digli orani veya mekanik
aktarim oranini hesaba katmak igin kullanilir. Motor enkoderi veya hall sensdri daima motor
saftinin hizini dlgcer. Ama sistemde bir rediktor (gearbox) varsa yuk tarafindaki hiz, motor
hizina esit olmaz ve yuk tarafindaki hiz agagidaki formule gore hesaplanir.

Numerator

Dimension Factor = ————
Denominator

Istenen Yiik Hizi = Dimension Factor x Target Velocity

Numerator=1, Denominatdr=1 ise 6044h — Velocity Actual Value'de gérinecek deger
motorun anlik hizidir. Ornegin Target Velocity 1500 rpm olarak girildi ve 3/1 oraninda torku
artiracak bir redUktor var ve yiukin hiz degeri 6lgllimek isteniyor. Bu durumda Numerator=1,
Denominator=3 girilerek yukin anlik hiz bilgisi 6044h — Velocity Actual Value’de gérinecektir.
Motor 1500 rpm hizda dénerken yik 500 rpm hizda dénecek ve yilkin hizi Velocity Actual
Value’de gorilebilecektir.

6044h — Velocity Actual Value: Motorun o andaki gercek hizini gosterir. Birimi rpm
olarak kullaniimaktadir.

6043h — Velocity Demand: Surtcunun i¢ kontrol sisteminin istedigi hedef hiz degerini
gbsterir. Ornegin 2000 rpm hiza, 100 rpm/s rampai ile gikilacaksa siriicii her bir saniyede 100
rpm deg@erini kontrol sisteminden isteyerek 20 saniyede motorun 2000 rpm hiza ulagmasini
saglar.
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Nes Drive Tulpar CANopen Test Utility programinin PROFILE VELOCITY menusu
asagidaki resimde gosterilmigtir:

) Tulpar CAMopen Test Uity V2.202.10.25 - BETA

MAIN | GENERAL SETTINGS | VELOCITY | PROFILEVELGGITY | PROFILE TORQUE | NMT | HEARTBEAT | ERROR MANAGEMENT | CALIBRATION

PROFILE VELOCITY
READ / WRITE

B060hVelocity Window: 50 SET| &07Fh.Max Profile Velocity: 2000 ﬂ

GOGEN Velocity Window Time: 0 SET| 6080h Max Motor Speed: 2000 ﬂ

BOTER-Polarity: 0 SET| &06Fh.Velocity Threshold: 0 ﬂ

6083h-Profile Acceleration: 500 SET| 6070h Velocity Threshold Time: 0 ﬂ

6084h.Profile Deceleration: 500 SET| 60CS5h-Max Acceleration: 2000 ﬂ

5085h.Quick Stop Deceleration: 2500 SET| 60C6h-Max Deceleration: 2000 ﬂj

6086h.Motion Profile Type: 0 SET| 60FBh.Max Slippage: 200 ﬂ[

OFFh.Target Velocity: o SET| 2070nMax Stippage Tima Out: 500 ﬂ[

r:::::o‘;:ci!y Demand Value: 0

B06Ch.Velocity Actual Value: o

e
FAULT.WARN RESET
PROFILE VELOCITY
~READ / WRITE
606Dh-Velocity Window: 50 SET | 607Fh-Max Profile Velocity: 2000 SET |
606Eh-Velocity Window Time: 0 SET | 6080h-Max Motor Speed: 2000 SET |
60TEh-Polarity: 0 SET | 606Fh-Velocity Threshold: 0 SET |
6083h-Profile Acceleration: 500 SET | 6070h-Velocity Threshold Time: |0 SET |
6084h-Profile Deceleration: 500 SET | 60C5h-Max Acceleration: 2000 SET |
6085h-Quick Stop Deceleration: (2500 SET | 60C6h-Max Deceleration: 2000 SET |
6086h-Motion Profile Type: 0 SET | G0F8h-Max Slippage: 200 SET
60FFh-Target Velocity: 0 SET| 2070h-Max Slippage Time Qut: 500 SET
~READ ONLY

606Bh-Velocity Demand Value: 0
606Ch-Velocity Actual Value: 0

606Dh — Velocity Window: Hedef hiza ulasildiginda motorun “hedefte” sayillmasi igin
izin verilen % tolerans arah@idir. Ornegin hedef hiz 1000 rpm ve motor 995-1005 rpm
araliginda tolerans mevcuttur.
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606Eh — Velocity Window Time: Hedef hizin tolerans penceresi icinde kag ms boyunca
kalmasi gerektigini belirler. Velocity Window Time icin 5 sayisal degeri giriimisse 5 ms boyunca
hizin velocity window penceresinde belirtilen tolerans iginde kalmasi beklenir. Bu gerceklesirse
“hedefe ulasildi” kabul edilir.

607Eh — Polarity: Aktif olarak kullaniimamaktadir. Normalde hiz komutunun yon
isaretini belirler. 0 ise normal yon, 1 ise ters ydonde motoru déndirdr.

6083h — Profile Acceleration: Hizlanma rampasidir. Birim olarak rpm/s kullaniimaktadir.

6084h — Profile Deceleration: Yavaglama rampasidir. Birim olarak rpm/s
kullaniimaktadir.

6085h — Quick Stop Deceleration: Quick Stop (acil durdurma) sirasinda uygulanacak
rampadir. Birim olarak rpm/s kullaniimaktadir.

6086h — Motion Profile Type: Hiz profili tipidir. Aktif olarak kullaniimamaktadir. O ise
Dikdortgen profil (aninda hiz degisimi, rampasiz), 1 ise Trapezoidal profil (yumusak ivme ve
yavaglama rampalari) ve 2 ise SinUs profili (daha da yumusak gegisler, titresimsiz) rampalama
yapacaktir.

60FFh — Target Velocity: Hedeflenen hiz degeri girilir. Ornegin motorun 2000 rpm hizda
doénmesi isteniyorsa 2000 rpm degeri girilir.

607Fh — Max Profile Velocity: Profil modunda ¢ikilabilecek en yuksek hiz limiti rpm
olarak girilmelidir.

6080h — Max Motor Speed: Motor igin tanimlanmis en yuksek hiz limiti rpm olarak
girilmelidir.

606Fh — Velocity Threshold: Aktif olarak kullaniimamaktadir. Bunun yerine 606Dh —
Velocity Window kullaniimigtir. Normalde hiz hedefe ulasti kabul edilmesi igin gereken
hassasiyet esigini belirlemek icin kullaniir. Ornegin 6 degeri girilirse ve hiz +6 rpm iginde
kalirsa tolerans sinirlari igcinde kabul edilir.

6070h — Velocity Threshold Time: Aktif olarak kullaniimamaistir. Bunun yerine 606Dh
— Velocity Window kullaniimistir. Normalde 606Fh — Velocity Threshold tolerans siniri iginde
girilen siire kadar kalirsa “hedefe ulagildi” kabul edilir. Ornegin 5 degeri girilirse, 5 ms boyunca
16 rpm iginde kalirsa “hedefe ulasildi” kabul edilir.

60C5h — Max Acceleration: En yuksek hizlanma limiti girilir. Bu dederin Uzerinde bir
hizlanma durumu dnlenmis olur.

60C6h — Max Deceleration: En yUksek yavaglama limiti girilir. Bu degerin Uzerinde bir
yavaglama durumu 6nlenmis olur.

60F8h — Max Slippage: Aktif olarak kullanilmamistir. Normalde yuk ile motor arasinda
izin verilen maksimum kayma miktaridir. Ozellikle surtiinme veya elastik ylklerde kullanilir.

2070h — Max Slippage Time Out: Aktif olarak kullaniimamistir. 60F8h — Max Slippage
kayma durumunun ka¢ ms boyunca devam etmesine izin verilecegini belirler.

606Bh — Velocity Demand Value: Sdrucunun i¢ kontrol algoritmasinin istedigi hiz
degeridir. Rampali hale getirilmis Target Velocity olarak dugunulebilir.

606Ch — Velocity Actual Value: Anlik olarak élcgtlen gercek hiz degeridir.
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7.5. Profile Torque Menusu

Nes Drive Tulpar CANopen Test Utility programinin PROFILE TORQUE menusu
asagidaki resimde gosterilmistir.

') Tulpar CAHopen Test Uity V2.202.10.25 - BETA
MAIN | GENERAL SETTINGS | VELOCITY | PROFILE VELOCITY |PROFILE TORGUE | NMT 1 HEARTBEAT | ERROR MANAGEMENT | CALIBRATION |

PROFILE TORQUE

- READ / WRITE
6071h-Target Torque: 0 (9
6072h Max Torque: 1000 (9
6073h-Max Current: 1000 L
50750 Motor Rated Current: | 300000  mA
6076h.Motor Rated Torque: 200000  mNm
5087h-Torque Slope: 500 o

LRENEALNLACY

~READ ONLY
5074h Torque Demand (%): [
S077h-Torque Actual Value (% D

[SAVE ALL 1o NON VOLATILE MEMORY || READ ALL

FAULT-WARN RESET

PROFILE TORQUE
“READ [ WRITE

6071h-Target Torque: 0 %o
6072h-Max Torque: 1000 oo
6073h-Max Current: 1000 %o

6075h-Motor Rated Current: 300000 mA

518 (8 |5 |8

6076h-Motor Rated Torque: (200000 mNm

608Th-Torque Slope: 500 %ho SET |

~READ ONLY
6074h-Torque Demand (%a): 0

6077Th-Torque Actual Value (%d): 0

6071h — Target Torque: Hedef tork degeri girilir. Birim olarak %o kullanilir.

6072h — Max Torque: 6071h — Target Torque girilecek tork degerini sinirlamak igin
kullanilir. 6071h — Target Torque buraya girilen degerden daha ylksek deger alamaz.

6073h — Max Current: Motorun verilebilecek maksimum akim degeri girilir. Birim olarak
%o kullanilir.

6075h — Motor Rated Current: Motorun nominal akim degeri girilir. Girilen deger mA
cinsinden olmalidir.
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6076h — Motor Rated Torque: Motorun nominal tork degeri girilir. Girilen deger mNm
cinsinden olmalidir.

6078h — Torque Slope: Hizlanma limitini belirler. Yiksek degerde ivmelenme hizli iken
disuk degerde ivmelenme yavas olacaktir. Birim olarak %o kullanilir. Ancak ivmelenme %o 1000
oldugu halde yavassa %o 3000 gibi degerlerin girilmesine izin verilmistir.

6074h — Torque Demand (%o): TP300’de aktif olarak kullanilmamaktadir. Kontrol
algoritmasinin hesapladigi istenen anlik tork degeridir. Birim olarak %o kullanilir.

6077h — Torque Actual Value (%o): TP300'de aktif olarak kullaniimamaktadir.
Sirucunin motora verdigi dlgulen gergek tork degeri gorintulenir.

7.6. NMT/Heartbeat Mentsu

Nes Drive Tulpar CANopen Test Utility programinin NMT/HEARTBEAT menusu
asagidaki resimde gosterilmistir.

N Tulpsr ChMopen Test Utity V2.202 1025 - BETA - o x
MAIN| GENERAL SETTINGS | VELOCITY | PROFILE VELOCITY | PROFILE TORQUE | AT { HEARTBEAT | ERROR MANAGEMENT | CALIBRATION |

NMT / HEARTBEAT
READ / WRITE
1016h Consumer Heanbeat Timeout (ms): 0 Producer Node.ID: 0 ser|

1MTh-Producer Hearibeat Time (ms}: o _I
Communication Emor. 0 GenericEmor: 0 ﬂl

[ e st Master Producer Heartbeat Time (ms): 1000 ser| srop

FAULT-WARN RESET
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NMT / HEARTBEAT

~READ | WRITE
1016h-Consumer Heartbeat Timeout (ms): 0 Producer Node-ID: |0 SET
1017h-Producer Heartbeat Time (ms): 0 SET
1029h-Error Behavior Communication Error: 10 Generic Error: |0 SET

rNetwork Management (NMT) Master (PC) Producer Heartbeat

PRE.OPERATIONAL ‘ SET | Master Producer Heartbeat Time (ms): 1000 SET| STOP |

1016h — Consumer Heartbeat Timeout (ms): SiUrlcli consumer olarak producer’in
gonderdigi heartbeat/kalp atimi (canliyim) mesajini surekli dinler. 1016h parametresine girilen
sure icerisinde producer kalp atimi géndermezse sirici producerin canli olmadigini
dusunecek ve hataya gecgecektir.

Producer Node-ID: Sirtcinin dinleyecegi producer’in Node ID’si buraya girilir. Strtici
bu Node-ID'yi dinler ve kalp atimi 1016h’da belirtilen stire icerisinde gelmezse hataya duser.

1017h — Producer Heartbeat Time (ms): Surlcinin producer olarak kalp atimi
yayinladigi durumdur. Buraya girilen deger sdrticinin kalp atimi/heartbeat mesajlarini hangi
periyotta Uretecegini belirtir. Ornegin 1000 ms girilirse surlicti producer olarak her 1000 ms de
1 heartbeat mesaji yayinlar. Master veya diger cihazlar bunu dinleyerek cihazin canli olup
olmadigini kontrol ederler.

1029h — Error Behavior: Hata oldugunda cihazin nasil davranacagini belirler.
Communication Error — CAN iletisim hatasinda ne yapilacagi. Generic Error — Genel hata
durumunda (6r. agiri akim, overvoltage) ne yapilacagi. Orn. “Switch Off’ / “Disable Drive” / “Go
to Pre-Operational” gibi tepkiler atanabilir.

Communication error O: pre-operational
1:operational

2: No SDO responce received
3-255:0perational

Master Producer Heartbeat Time (ms): NES Drive tarafindan gelistiriimis ve bilgisayarin
(PC) master cihaz olarak kendi heartbeat mesajlarini ne siklikla gonderecegini belirledigimiz
bir parametredir. Ornegin 1000 ms girilirse master olarak her 1000 ms de 1 heartbeat
mesaji(hayattayim) génderecektir. Bu sayede surlcunin test ve denemelerde master’in canli
veya hatada olmasi durumuna gore verdigi tepkiler incelenebilmektedir.
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Network Management (NMT) Network Management (NMT)——
INITIALISING — SET OPERATIONAL — ‘ SET |
COPERATIOMAL COPERATIOMAL
STOPPED STOPPED
PRE-OPERATIOMAL PRE-COPERATIOMAL
RESET RESET
RESET COMMUMICATION RESET COMMUMICATION

Network Management (NMT):

INITIALISING: Sdrtcunin ilk acilista bulundugu durumdur Sdrtcinin donanim ve
yazilimini hazirladi§i asamadir. Hentiz PDO, SDO veya bagka herhangi bir CANopen iletigimi
yapilmaz. Cihaz acilir ve gug¢ verilir. Dahili donanim (CPU, hafiza, sensorler vs.) kontrol edilir.
Konfiglrasyon parametreleri (6rnegin EEPROM’daki ayarlar) okunur. CANopen protokol stack
baslatilir. Batun hazirliklar tamamlaninca siriict Pre-Operational moda gecer.

OPERATIONAL: Sdruct tam aktif durumdadir. PDO (Process Data Object) mesajlari
gonderilir ve alinir. Motor'u stirme iglemi yapilabilir.

STOPPED: Siruct tamamen durdurulur. PDO algverisi yapilmaz. Yalnizca NMT
komutlari islenir. Yani surticti agda var ama islevsiz hale getirilmistir.

PRE-OPERATIONAL: Sirtctu haberlesmeye acgiktir ama PDO’lar aktif degildir. Sadece
SDO (Service Data Object) mesajlari ile konfigirasyon yapilabilir. Yani surtict ayarlanabilir
ama calistirlamaz, motor siirme islemi gergeklestiriiemez. Genellikle agilista striict bu modda
baslar.

RESET: Sirucunin hem uygulamasi hem de iletisimi resetlenir. Suriict yeniden baslatilir
ve firmware tekrar galismaya baglar.

RESET COMMUNICATION: Sadece haberlesme katmani resetlenir. Uygulama (motor
kontrol, logic) devam eder. Yani sirtici CANopen protokollini yeniden baslatir ama kendini
tamamen kapatmaz. Surlici de bulunan hatalar buradan da resetlenebilir.
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7.7. Error Management Menusu

Nes Drive Tulpar CANopen Test Utility programinin ERROR MANAGEMENT menisi
asagidaki resimde gdsterilmistir.

N Tulpar CANopen Test Uty V2202.10.25 - BETA

Error Management (Hata Yonetimi):
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1001h — Error Register Bits: CANopen standardindaki Error Register, 8 bitlik bir hata
Ozet alanidir. Bir bit “1” olursa o kategoride hata var 0 ise hata yok demektir. Her bit belirli bir
hata kategorisini temsil eder:

Bit 0 — GEN (General Error): Genel hata alanidir. Akim, voltaj, sicaklik hatalari
oldugunda 1 olur.

Bit 1 — CUR (Current Error): Akim ile ilgili hata alanidir. Ornegin asiri akim hatasi.

Bit 2 — VOL (Voltage Error): Gerilim ile ilgili hata alanidir. Ornegin 0x3210 Power Supply
Over Voltage (Asiri gerilim) veya dusuk gerilim (undervoltage) hatas

Bit 3 — TEMP (Temperature Error): Sicaklik hata alanidir. Strtcu veya motor sicakligi
limit degerlerinin asilmasi durumunda 1 olur. Ornegdin 0x4580 Excess Temperature Motor.

Bit 4 — COM (Communication Error): CAN iletisim hatasidir. (0x8100: Communication
Error, 0x8130: Lifeguard Error or Heartbeat Error vb.)

Bit 5 — PROF (Profile Error): Aktif olarak kullanilmamistir. Normalde gecgersiz hiz veya
tork veya hedefe ulasti komutunun gelmemesi durumunda 1 olan komut profili hatasidir.

Bit 6 — RES (Reserved): Aktif olarak kullaniimamigtir.

Bit 7 — MAN (Manufacturer Specific Error): Nes-Drive 6zel hata alanidir. Ornegdin mosfet
sicakhgi limiti agilirsa bu hata alani 1 olur ve surtcu hataya gecer.

1003h — Pre-defined Error Field: Bu alan, gegmiste olusmus hata kodlarini gosterir.
Number of Errors: Kag hata kaydedildigini gosterir.

Error 1-10: Hatalar sirayla buraya kaydedilir. Error1’de bulunan hata her zaman, en son
olusan hatayi gosterir.

Clear Errors: Hata kaydini temizler. Dikkat edilmesi gereken husus bu buton
kullanilarak gecmis hata kaydi temizlendiginde ERROR/WARNING kisminda géruntulenen
hatalari da temizler. Ancak hatayi olusturan sebep ortadan kalkmadiysa surlcu tekrar hataya
disecektir.

603Fh — Error Code: Aktif olarak kullaniimamaktadir. Burasi yerine ERROR/WARNING
kisminda hata ile ilgili bilgiler verilir.
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7.8. Calibration Menustu

Nes Drive Tulpar CANopen Test Utility programinin CALIBRATION menusu agagidaki
resimde gosterilmistir:

A Tulpar CAMopen Test Utlity V22021025 - BETA
MAIN | GENERAL SETTINGS | VELOCITY | PROFILE VELOCITY | PROFILE TORGUE | NMT / HEARTBEAT | ERROR MANAGEMENT

CALIBRATION
PHASE CALIBRATION
4000h Current Phase Offset Save: ) ST

4001h-Current Phase A Offset: 33435 mA  SET
40020 Current Phase B Ofvet: 33811 mA SET|
#0030 Curront Phase € Ofsats 32544 ma  seT |
'ANALOG CALIBRATION

2C00hPot Min Anslog: 2066 EI

000N Pot Max Anslog: 2978 SET
2C00h-Pot Center Analog: 2522 SET

2000 Pot ADCvalue: 2048

MAGNETIC CALIBRATION
2130 Magnetic Flux: | 35 SET

2014h Motor Ld: 177 SET

2015h Motor Lg: 392 SET

s o NON
'ERROR / WARNING
SOFTWARE:

FIRMWARE:

WARNING:

FAULT-WARN RESET

~PHASE CALIBRATION
4000h-Current Phase Offset Save: |0 SET
4001h-Current Phase A Offset: 33435 mA El
4002h-Current Phase B Offset: 33811 mA El
4003h-Current Phase C Offset: 32544 mA £|

Akim Kalibrasyonu:

4000h-Current Phase Offset Save (Akim Faz Ofseti Kayit): 0 ve 1 arasinda deger
alabilir.

4001h-Current Phase A Offset (A Fazi Akim Ofseti): U fazinin akim ofset ayarinin
yapilmasini saglar.

4002h-Current Phase B Offset (B Fazi Akim Ofseti): V fazinin akim ofset ayarinin
yapilmasini saglar.

4003h-Current Phase C Offset (C Fazi Akim Ofseti): W fazinin akim ofset ayarinin
yapilmasini saglar.

Akim Kalibrasyonunun Yapilmasi: ilk énce motora hafif bir yol verilerek motorun biraz
dénmesi saglanir. 4000h parametresine 1 degeri girilir ve SET tusuna basilir. 4001h, 4002h,
4003h parametrelerin aldigi degerleri gdérmek icin READ ALL tusuna basilir. 4001h ve 4002h
parametrelerinde okunan degerlerden 40 cikarlir ve SET tusuna basilir. 4003h
parametresinde okunan dedere +40 eklenir ve SET tusuna basilir. SAVE ALL to NON-
VOLATILE MEMORY tusuna basilarak hafizaya kaydedilir. Strtctndn enerijisi kesilip ardindan
tekrar enerjilendirilerek akim kalibrasyonun tamamlanir.

87



24

~ANALOG CALIBRATION

2C00h-Pot Min Analog: 2066 E
2C00h-Pot Max Analog: 2978 E
2C00h-Pot Center Analog: (2522 E
2C00-Pot ADCvalue: 2948

2C00h-Pot Min Analog: Potansiyometrenizi saat yoninin tesine ceviriniz (potansiyometreye
bagdli olarak tam tersi yénde ¢evirmeniz de gerekebilir) ve 2C00-Pot ADCValue parametresinde
gorduguniz degeri bu parametreye girerek kaydediniz. 2C00-Pot ADCValue parametresinde
gorduguniz degerden potansiyometrenin algilama hassasiyeti degisken olabilecedi icin
okunan degerden biraz daha buiyiik bir degerin girilmesi 6nerilir. Ornegin 2056 civarinda deger
aliyorsaniz 2066 olarak kaydetmeniz sistemin diizgin ¢alismasi igin daha faydali olacaktir.

2C00h-Pot Max Analog: Potansiyometrenizi saat yoniinde ¢eviriniz (potansiyometreye
bagli olarak tam tersi yénde ¢evirmeniz de gerekebilir) ve 2C00-Pot ADCValue parametresinde
gordugunuz degeri bu parametreye girerek kaydediniz. 2C00-Pot ADCValue parametresinde
gbrdigunuz dederden potansiyometrenin algilama hassasiyeti degisken olabilecegi icin
okunan degerden biraz daha kugclk bir degerin giriimesi dnerilir. Ornegin 2988 civarinda deger
aliyorsaniz 2978 olarak kaydetmeniz sistemin dizgln ¢calismasi icin daha faydali olacaktir.

2C00h-Pot Center Analog: 2C00h-Pot Min Analog ve 2CO00h-Pot Max Analog
parametrelerine girilen degerin aritmetik ortalamasi girilir. Ornegin 2C00h- Pot Min Analog:
2066 ve 2C00h-Pot Max Analog: 2978 ise 2C00h-Pot Center Analog: (2066+2978)/2=2522
degeri girilir.

2C00-Pot ADCValue: Potansiyometreden gelen gerilim degeri ADC(Analog Dijital

Doénusturtcl) de sayisal degere donusturalir. Bu deger 2C00-Pot ADCValue parametresinde
anlik olarak goruntalenir.
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~MAGNETIC CALIBRATION
2013h-Magnetic Flux: |35 SET
2014h-Motor Ld: 177 SET
2015h-Motor Lq; 392 SET

2013h-Magnetic Flux: Motorun manyetik aki degeri girilir.
2013h-Motor Ld: d ekseni enduktans degeri girilir.
2013h-Motor Lg: g ekseni endiktans degeri girilir.

“Ld” ve “Lq” genellikle senkron makinelerin (6zellikle permanent magnet synchronous
motor — PMSM ve senkron reliiktans motor) analizinde kullanilan parametrelerdir.

Ld (d-ekseni enduktansi): Rotorun d-ekseni (direct axis, rotor manyetik alaniyla ayni
dogrultu) boyunca olclilen enduktanstir.

Lg (g-ekseni endiktansi): Rotorun g-ekseni (quadrature axis, rotor manyetik alanina
dik dogrultu) boyunca 6lgllen endiktanstir.

Senkron makinelerde, stator akimi d-q eksen donusimine (Park dontsimu) gore
analiz edilir. Bu dénidsim, Gg fazli akimlari rotor referans ¢ergevesine cevirir. Ld ve Lq farki
motorun moment Uretim karakteristigini belirler. Eger Ld # Lq ise, reliktans momenti de olusur.
Ozellikle IPMSM (Interior Permanent Magnet Synchronous Motor) motorlarda Ld < Lq olur ve
bu da daha yuksek tork elde edilmesini saglar. Eger Ld=Lq ise (6rnegin yuzey miknatish
PMSM'de), reliktans momenti sifir olur.
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8. TP300 iLK KURULUM ASAMALARI

1. Batarya + hatti ile suricu B+ hatti arasina 24V kontaktor ve sigorta baglayiniz.
Kontaktdr ve sigorta cekeceginiz akimla dogru orantil secilmelidir. Ornegin 200A akim
cekecekseniz, kontaktér ve sigortanin 200 A’ dayanacak sekilde olmasi gerekmektedir. 200 A
icin 0.75-1 kati bir sigorta (150-200 A sigorta) kontaktor icinse 200 A kontaktor onerilir.
Sigortanin baglanti tamamlanana kadar kapali olmasina azami dikkat ediniz.

BATARYA == SIGORTA P KONTAKTOR || SURUCU

2. Batarya - hattini siricunun B- hattina baglayiniz.

3. Motorun U,V ve W fazlarini baglayiniz.

4. P1-1 hattini 2A’lik bir sigorta ile batarya + hattina baglayiniz. Bu pre-charge icin
gereklidir. Sigortanin baglanti tamamlanana kadar kapali olmasina azami dikkat ediniz.

BATARYA [t S|GORTA = pP1-1

5. P1-1 ucu ile P1-32 ucu arasinda bir anahtar koyarak Key-Switch baglantisini yapiniz.
Eger anahtar bulunmuyorsa jumper kablo ile P1-1 ile P1-32 ucunu birlestirebilirsiniz.

6. P1-24 ve P1-25 hatlarini kontaktor besleme uglarina baglayiniz. Eger dahili diyot
iceren kontaktériniz varsa besleme yonline dikkat ederek badlayiniz. P1-25 ucunu
kontaktdrin “+” gerilim besleme ucuna, P1-24 ucunu kontaktdrtin “-” gerilim besleme ucuna
baglayiniz.

7. Hall senso6rl baglamak igin asagidaki baglantilari yapiniz.

Hall 5V: 35 pin kablonun P1-8 ucuna baglayiniz.
Hall U: 35 pin kablonun P1-23 ucuna baglayiniz.
Hall V: 35 pin kablonun P1-18 ucuna baglayiniz.
Hall W: 35 pin kablonun P1-7 ucuna baglayiniz.
Hall GND: 35 pin kablonun P1-13 ucuna baglayiniz.
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8. Enkoder baglamak icin asagidaki baglantilari yapiniz.

Enkoder 5V: 35 pin kablonun P1-8 ucuna baglayiniz.
Enkoder A: 35 pin kablonun P1-22 ucuna baglayiniz.
Enkoder B: 35 pin kablonun P1-21 ucuna baglayiniz.
Enkoder Z: 35 pin kablonun P1-20 ucuna baglayiniz.
Enkoder GND: 35 pin kablonun P1-13 ucuna baglayiniz.

9. Diferansiyel Enkoder baglamak icin asagdidaki baglantilari yapiniz.

Enkoder 5V: 35 pin kablonun P1-8 ucuna baglayiniz.
Enkoder A+: 35 pin kablonun P1-22 ucuna baglayiniz.
Enkoder A-: 35 pin kablonun P1-23 ucuna baglayiniz.
Enkoder B+: 35 pin kablonun P1-21 ucuna baglayiniz.
Enkoder B-: 35 pin kablonun P1-18 ucuna baglayiniz.
Enkoder Z+: 35 pin kablonun P1-20 ucuna baglayiniz.
Enkoder Z-: 35 pin kablonun P1-7 ucuna baglayiniz.
Enkoder GND: 35 pin kablonun P1-13 ucuna baglayiniz.

10. Can baglantisi i¢in agagidaki baglantilari yapiniz.

Can-H: 35 pin kablonun P1-29 ucuna baglayiniz.
Can-L: 35 pin kablonun P1-28 ucuna baglayiniz.

CanL ile Can T arasinda 120 ohm direng vardir. Eger sirtict basta veya sonda
olacaksa CanL ile Canh arasina 120 ohm diren¢ gerekebilir. Bunun i¢cin Can-T ile Can-H
jumper kablo ile kisa devre edebilirsiniz. Bdylece CanL ile Can H arasindaki 120 ohm
sonlandirma direncini baglamis olursunuz. Alternatif olarak CanT P1-16 ucunu P1-29 ucuna
baglarsaniz da sonlandirma direncini baglamis olursunuz.
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11. RS485 baglantisi i¢in asagidaki baglantilari yapiniz.

ModBus RTU A (RS485 A): 35 pin kablonun P1-28 ucuna baglayiniz.
ModBus RTU B (RS485 B): 35 pin kablonun P1-29 ucuna baglayiniz.
ModBus RTU Shield (Ekran): 35 pin kablonun P1-10 ucuna baglayiniz.

RS458A ile P1-16 (Can T yazan) ucu arasinda 120 ohm diren¢ vardir. Eger
surlicu basta veya sonda olacaksa RS485 A ile RS485 B arasina 120 ohm direng gerekebilir.
Bunun icin P1-16 (Can T yazan) ile RS485 B jumper kablo ile kisa devre edebilirsiniz. Boylece
RS485 A ile RS485 B arasindaki 120 ohm sonlandirma direncini baglamis olursunuz. Alternatif
olarak P1-16 (Can T yazan) ucunu P1-29 ucuna baglarsaniz da sonlandirma direncini
baglamis olursunuz.

12. RS232 badlantisi igin asagidaki baglantilari yapiniz. (DB9: 9 Pin Connector)
DB9-2 (RS232 Rx ucu): 35 pin kablonun P1-12 ucuna baglayiniz.
DB9-3 (RS232 Tx ucu): 35 pin kablonun P1-11 ucuna baglayiniz.
DB9-5 (RS232 GND ucu): 35 pin kablonun P1-13 ucuna baglayiniz.

13. Motor sicaklik sensoru baglantisi igin sicaklik sensérinun bir ucunu P1-30 diger
ucunu P1-13 (GND) ucuna baglayiniz.

14. Batarya sicakhk sensoru baglantisi i¢in sicaklik sensdrunun bir ucunu P1-9 diger
ucunu P1-13 (GND) ucuna baglayiniz.

15. Potansiyometre, gaz pedali veya gaz kolu vb. ile hiz kontrolu igin:
Potansiyometrenin V+ bacagina P1-2 ucunu baglayiniz.
Potansiyometrenin Sinyal bacagina P1-3 ucunu baglayiniz.

Potansiyometrenin GND bacagina P1-13 ucunu baglayiniz.

16. Potansiyometre, gaz pedali veya gaz kolu vb. ile tork kontroli igin:
Potansiyometrenin V+ bacagina P1-2 ucunu baglayiniz.
Potansiyometrenin Sinyal bacagina P1-14 ucunu baglayiniz.

Potansiyometrenin GND bacagina P1-13 ucunu baglayiniz.
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17. Motoru ileri yénde dondermek igin P1-4 ucuile P1-13 (GND) bacadi arasina anahtar
koyunuz. Anahtar on durumunda motor ileri yénde ddnecektir. Off durumunda motor ileri
komutu sonlanacaktir.

P1-4 (ileri) [ ANAHTAR =1 P1-13 (GND)

18. Motoru geri yonde doéndermek icin P1-5 ucu ile P1-13 (GND) bacagi arasina
anahtar koyunuz. Anahtar on durumunda motor geri yénde donecektir. Off durumunda motor
geri komutu sonlanacaktir.

P1-5 (Geri) p=——— ANAHTAR =1 P1-13 (GND)

19. Motoru durdurmak icin P1-6 ucu ile P1-13 (GND) bacagi arasina anahtar koyunuz.
Anahtar on durumunda motor duracaktir. Off durumunda motor durdurma komutu
sonlanacaktir.

P1-6 (Stop) === ANAHTAR === P1-13 (GND)

20. Akim tasiyan kablolar, o6zellikle besleme ve motor kablolari c¢evresinde
elektromanyetik alanlar uretir. Bunlar motor ve diger cihazlarla etkilesime girebilir. NES Drive
asagida belirtilen dnlemleri Snermektedir:

Korumali kablo (Shield) kullanin.
Cift bukimld kablolar kullanin.
Gug¢ kaynagi ve motor kablolarini mumkun oldugunca kisa tutun.

Besleme, motor ve kontrol kablolarini fiziksel olarak birbirinden ayri doseyin.

21. Sinus komutasyonu ve sintzoidal akim akigi nedeniyle, bir motor sargisinin akimi,
ayarlanan akimdan kisa siireligine daha biiyiik (maksimum 2 kat) bir alternatif akim degerine
ulagabilir. Ozellikle dislk hizlarda veya tam ylikte dururken, sargilardan biri bu nedenle daha
uzun bir stire asiri akimla beslenebilir. Motoru boyutlandirirken bunu géz éniinde bulundurun
ve uygulama gerektiriyorsa daha buytk tork rezervine sahip bir motor segin.
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9. SURUCU PARAMETRELERI

TP300 surict hem Modbus hem de CANopen protokolleri Gzerinden
haberlesebilmektedir. RS232, RS485 ve CAN fiziksel katmanlari Uzerinden haberlesme
saglayabilirsiniz. Modbus protokolii (zerinden haberlesmede RS232 ve RS485 fiziksel
katmanlari kullanilabilir. CANopen protokoli Gzerinden haberlesmede ise CAN fiziksel katmani
kullanilabilir. Ancak RS485 ve CAN ayni surlcu Uzerinde bulunmamaktadir. Kullanici bunu
dikkate alarak sirici se¢imi yapmalidir. RS232 ise tim sdrtcilerimizde bulunmaktadir.

9.1. Modbus ile Baglanti

Siurict Modbus-ID’si (Modbus kimligi/adresi) 1 olarak ayarlanmigtir. Baud rate
(Sembol/Baud Hizi) 115200 baud olarak ayarlanmistir. Ayrica 8N1 (1 start bit + 8 data bit +
(parite yok) + 1 stop bit) cerceve formatinda génderilir.

ModBus ile surticiiye baglandiktan sonra parametrelerin direkt adres degerine eriserek
onlari okuyabilir, izleyebilir ve degistirebilirsiniz.
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9.1.1. iletisim ayarlan

Konfiglrasyon Nesne Deger araligi Fabrika ayari
Slave Adres (Modbus ID) MO1 - 42001 [1]...[247] 1
Baud Hizi - - 115200
Parite - - Yok (None)

9.1.2. Hiz parametreleri

Etiket adi Adres | Veritipi |Olgek Min. rpaks. Olgekli min. Birim | Yazma
deger maks. durumu
PO1-ileri Word
Maksimum Hiz | 40001 0,100 [0]...[1000] [0]...[100] % -
(UINT16T)
Orani
P81-Geri Word
Maksimum Hiz | 40091 0,100 [0]...[1000] [0]...[100] % -
(UINT16T)
Orani
P02-Minimum Hiz Word
Orani 40002 (UINT16T) 0,1 [0]...[1000] [0]...[100] % -
P03-Hizlanma Word
Siiresi 40003 (UINT16T) 0,001 | [250]...[36000] 0,25-36 s -
P04-Yavaslama Word
Siiresi 40003 (UINT16T) 0,001 | [250]...][200000] 0,25-36 s -
P12-Tork Word o
Referan@ Gis: 40015 (UINT16T) 0,1 [0]...[1000] [0]...[100] % RO
P16-Hiz Referans Short o
Girisi 40020 (INT16T) 0,1 [0]...[1000] [0]...[100] %0 RO
P19-Aktif PWM Word 0
Duty 40025 (UINT16T) 0,100 | [-1000]...[1000] [-100]...[100] %0 RO
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9.1.3. Akim parametreleri

24

Etiket adi Adres | Veritipi |Olgek Min. vmaks. Olgekli min. Birim Yazma
deger maks. durumu
PO7-Akim Dword
Koruma Limiti 40009 (UINT32T) 0,001 | [1000]...[500000] [1]...[500] A -
P08-Akim Word
Korumasiz Siire 40011 (UINT16T) 0,001 [10]...[3000] [0,01]...[3] S -
P46-Rejenaratif Lon
Maksimum 40059 9 0,001 | [1000]...[500000] [1]...[500] A -
(INT32T)
Akim
P18-Motor Long
AKIT 40023 (INT32T) 0,001 | [500000]...[500000] | [-500]...[500] A RO
P53-Aktif Akim Short
Pilot 40067 (INT16T) 0,1 | [-10000]...[10000] |[-1000]...[1000]| A RO
P56-Tutma Word
Torku (Fren) | 40070 (UINT16T) 0,100 [0]...[100] [0]...[10] A -
Akimi
9.1.4. Voltaj parametreleri
Etiketadi | Adres | Veritipi |Olcek| Min. maks. | Olceklimin. g | Yazma
deger maks. durumu
P05-Maksimum Dword
Ak Voltaij 40005 (UINT32T) 0,001 | [10000]...[100000] | [10]...[100] Y -
P0O6-Minimum Dword
Ak Voltaj; 40007 (UINT32T) 0,001 | [10000]...[100000] | [10]...[100] Y, -
P82-Dusuk Dword
Besleme Voltaj 40092 (UINT32T) 0,001 | [10000]...[200000] | [10]...[100] Y -
. Long 3 :
P13-Motor Voltaji | 40016 (INT32T) 0,001 | [-100000]...[100000] | [-100]...[100] Y RO
P17-Besleme Dword
Voltaj 40021 (UINT32T) 0,001 [0]...[200000] [0]...[100] Y RO
P77-Kontaktor Word
Voltaj 40086 (UINT16T) 1 [0]...[100] [0]...[100] Y -
P80-S6nt Direng Word
Aktivasyon 40090 0,1 [100]...[2000] [10]...[100] Y -
Gerilimi (VINT16T)
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9.1.5. Sicaklik parametreleri

24

ES

Etiket adi Adres | Veritipi |Olgek Min. rpaks. Olc¢ekli min. Birim Yazma
deger maks. durumu
P107-Mosfet Word .
Koruma Limiti 40103 (UINT16T) 0,010 [0]...[15000] [0]...[150] C -
P108-Motor Word .
Koruma. Limiti 40104 (UINT16T) 0,010 [0]...[25000] [0]...[150] C -
P109-Batarya Word .
Koruma Limiti 40105 (UINT16T) 0,010 [0]...[25000] [0]...[150] C -
P47-Sogutma Word .
Acma Sicakligi | 29962 | (inT16T) | 9020 |  [0]..[10000] [0]...[100] C
P103-MCU Short .
Sicakligi 40102 (INT16T) 0,01 | [-10000]...[10000] | [-100]...[100] C RO
P72-Kart Sicakiigi | 40081 |  SM° 10,010 | [10000]..{10000] | [100]..[100] | °C | RO
(INT16T) |
P73-Batarya Short .
Sicaklign 40082 (INT16T) 0,01 | [-10000]...[10000] | [-100]...[100] C RO
P74-Mosfet Short .
Sicakligi 40083 (INT16T) 0,01 | [-10000]...[10000] | [-100]...[100] C RO
P75-Motor Short .
Sicakligi 40084 (INT16T) 0,01 | [-10000]...[10000] | [-100]...[100] C RO
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9.1.6. Motor ve sensor parametreleri

Kes

Etiket adi Adres | Veritipi |Olgek Mm.rpaks. Olgekli min. Birim | Yazma
deger maks. durumu
P51-Motor Geri Word
Besleme 40065 (UINT16T) 1,000 [0]...[2] [0]...[2] - -
P58-Feedback Word
Sensor Lojik 40072 (UINT16T) 1,000 [0]...[1] [0]...[1] - -
P79-Encoder Dword
GCéziinirligil 40088 (UINT32T) 1 [0]...[2000000] | [O]...[1000000] | ppr -
P35-Motor Kutup Word
Cifi 40044 (UINTL6T) 1 [1]...[50] [1]...[50] - -
P25-Motor torku | 40032 (”\ﬁggﬂ 0,1 | [-10000]...[10000] | [-1000]...[1000] | Nm | RO
P34-Motor %100 Dword
Hiz 40042 (UINT32T)| L [1]...[30000] [1]...[30000] | RPM -
P60-Motor yénii | 40073 (UIVI\\II'(I)'rldGT) 1 [0]...[1] [0]...[1] - -
P78-Motor Short
sicakhik sensorii | *0087 (INT16T) 1 [0]...[4] [0]...[4] i i
P20-Aktif motor Long
hiz 40026 (INT32T) 1 [-30000]...[30000] | [-30000]...[30000] | RPM RO
P21-Aktif Long
istenen(pilot) hiz 40028 (INT32T) 1 [-30000]...[30000] | [-30000]...[30000] | RPM RO
Start/Stop HALL Word
- 40045 (UINTL6T) 1 [0]...[1] [0]...[1] - -
HALL tespit Word
model 40046 (UINT16T) 1 [1]...[6] [1]...[6] uvw RO
HALL sensor Word
tespit durumu 4005 (UINT16T) 1 [0]...8] [0]...8] i RO
Hall sensotr Word
kalibrasyon 40054 (UINT16T) 1 [1]...[6] [1]...[6] uvw -
(kayith deger)
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9.1.7. PID parametreleri

Kes

Etiket adi Adres | Veritipi |Olgek Mm.rpaks. Olgekli min. Birim | Yazma
deger maks. durumu
P30-Oransal Dword
katsay! [P] 40034 (UINT32T) 0,001 | [1]...[99999] |[0,001]...[99,999]| - -
P31-integral Dword
katsayis! [1] 40036 (UINT32T) 0,001 | [1]...[99999] |[0,001]...[99,999]| - -
P32-Turev Dword
katsayis! [D] 40038 (UINT32T) 0,001 | [1]...[99999] |[0,001]...[99,999]| - -
k?ri‘r);“[gg;;ml- 40052 | Word 1 [0]...[1] [0]...[1] i :
(UINT16T)
Akt]
9.1.8. Role parametreleri
Etiketadi | Adres | Veritipi |Olgek| M- maks. | Olgeklimin. | g | Yazma
deger maks. durumu
P48-Rodle ¢ikis Word i i
fonksiyon modu 40061 (UINT16T) 1,000 [0]...[5] [0]...[5]
P65-Role gecikme Dword
Lamant 1 40078 (UINT32T) 1 [0]...[60000] [0]...[60000] ms -
P84-Role gecikme Dword
S anmant 2 40096 (UINT32T) 1 [0]...[60000] [0]...[60000] ms -
P66-R0ole Short
normalde 40080 1 [0]...[1] [0]...[1] - -
(INT16T)
acik/kapali
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9.1.9. Dijital girig-cikig parametreleri

Kes

Etiket adi Adres | Veritipi |Olcek Min. rpaks. Olgekli min. Birim | Yazma
deger maks. durumu
L Word
P09-Dijital giris tipi | 40012 (UINT16T) 1,000 [0]...[2] [0]...[2] - -
P97-ileri Geri Girig Word
Yapilandirmasi 40098 (UINT16T) 1,000 [0]...12] [0]...12] i i
P49-Stop giris Word i i
fonksiyonu 40063 (UINT16T) ! [0]-..11] [0]-..11]
P57-Stop girigi Word i i
hata reset 40071 (UINT16T) ! [0]-..11] [0]-..11]
24'005\?\}J'tf' 9IS | 40031,0| Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] : RO
24-01_Dijital giris | 45031 1 | Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] i RO
SW. 2
24-02_Dijital giris | 45031 5| Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] : RO
SW_3
24-03_Dijital giris | 465431 3| Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] : RO
SW_4
24'04—%#&' 9"$ | 40031,4| Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] : RO
24'05—gl'j'rta' 9"$ | 40031,5| Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] : RO
24'06—gg'rtia' 9"$ | 40031,6| Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] : RO
24-07_Dijital girig i
LD 40031,7| Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] RO
24'0871[;'iga' 9M$ | 40031,8 | Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] : RO
24-09_Dijital giris i
oyo 40031,9| Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] RO
83-00_Diisiik
besleme voltaj| 40094 | Boolean 1 [0]...[1] [0]...[1] - RO
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9.1.10. Hata parametreleri

24

Etiket adi Adres | Veri tipi | Olgek 'V“”"Pa"s' Olgekli min. Birim Yazma
deger maks. durumu
23-00_Min.
besleme voltaj 40030,0 | Boolean | 1,000 [0]...[1] [0]...[1] - RO
hatasi
23-01_Maks. akim
hatas) 40030,1 | Boolean 1 [O]...[2] [0]...[1] - RO
23-02_Maks.
besleme voltaj 40030,2 | Boolean 1 [0]...[1] [0]...[1] - RO
hatasi
23-03_Min. maks.
hiz hatas| 40030,3 | Boolean 1 [0]...[1] [0]...[1] - RO
23-04_Maks.
surlci sicakhgr | 40030,4 | Boolean 1 [0]...[1] [0]...[1] - RO
hatasi
23-05_Maks. motor
sicakligi hatasi 40030,5 | Boolean 1 [0]...[1] [0]...[1] - RO
23-06_Harici giris i
hatas| 40030,6 | Boolean 1 [O]...[2] [0]...[1] RO
23-
07_Tanimlanmayan | 40030,7 | Boolean 1 [0]...[1] [0]...[1] - RO
hata
23-08 _HALL
sensdr hatas! 40030,8 | Boolean 1 [O]...[2] [0]...[1] - RO
23:09_zamaniama | 400309 | Boolean | 1 [0]...[1] [0]...[1] - | RO
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9.1.11. Analog girig parametreleri

Ni

ES

Etiket adi Adres | Veritipi |Olcek Min. r;naks. Olgekli min. Birim | Yazma
deger maks. durumu
P68-Pot Min. Word
Analog 40049 (UINT16T) 1 [0]...[10000] [0]...[10000] - -
P70-Pot Max. Word
Analog 40050 (UINT16T) 1 [0]...[10000] [0]...[10000] - -
P101 Pot Center Word
Analog 40100 (UINT16T) 1 [0]...[10000] [0]...[10000] - -
P61-Hiz Word
Maksimum Pot 40074 (UINT16T) 0,1 [0]...[1000] [0]...[100] % RO
P62-Hiz Minimum Word
Pot 40075 (UINT16T) 0,1 [0]...[1000] [0]...[100] % RO
P63-Hizlanma Word
Maksimum Pot 40076 (UINT16T) 0,1 [0]...[1000] [0]...[100] % RO
P64-Yavaslama Word
Maksimum Pot 40077 (UINT16T) 0,1 [0]...[1000] [0]...[100] % RO
9.1.12. Uzaktan kontrol parametreleri
Etiketadi | Adres | Veritipi |Olcek| MN-maks. | Olgeklimin. g | Yazma
deger maks. durumu
RO1-Remote Dword
rr;odu baslangic | 41001 (UINT32T) 0,001 S -
zaman asimi
R02-Uzaktan Word
Modu Etkinlestir | 41993 | (uiNT16T)| 1 [0]...110] [0]..110] ) ]
R03 Uzaktan
Dijital Giri 41004 | Word 1 [0]...[10] [0]...[10] : :
jital oirs (UINT16T)
Etkinlestir
R04-Remote dijital Word
giris ileri 41005 (UINT16T) 1 [0]...[10] [0]...[10] - -
R0O5-Remote dijital Word
giris dur 41006 (UINT16T) 1 [0]...[10] [0]...[10] - -
R06-Remote dijital Word
giris geri 41007 (UINT16T) 1 [0]...[10] [0]...[10] - -
R08 Uzaktan Word
Analpg G|_r|§ 41009 (UINT16T) 1 [0]...[20] [0]...]210] - -
Etkinlestir
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Etiket adi Adres | Veritipi |Olgek er(;.ergearks. Olgrﬁlgll(smm' Birim d\iﬁirrni
R09-Remote
analog tork
referans girisi | 41010 (UI\’,\‘I’%%T) 0,1 [0]...[2000] [0]...[100] % -
(Programda
mevcut degil)
R10-Remote
analog hiz Word
referans girigi or 9 .
qing 41011 (UINT16T) 0,1 [0]...[2000] [0]...[100] %
(Programda
mevcut degil)
R11-Remote dijital
temizleme hatasi Word
41012 1 0]...[1 0]...[1 - -
(Programda (UINT16T) [01-..[1 [0}
mevcut degil)
Rlzélzﬁr?%eutum 41013 (UIVI\\II'(I)'rldGT) 1 [0]...7] [0]...[7] i :
Etkinlestir)
R14-Remote
surucd reset Word
41014 1 0]...[1 0]...[1 - -
(Programda (UINT16T) [0]...[1] [0]...[]
mevcut degil)
R13-Remote réle Word
kontrol 1 (UINT16T) 1 [0]...[65280] [0]...[65280] - -
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9.1.13. Siriicu sifreleme parametreleri

Etiket ad Adres | Veritipi |Olcek Mir;.eg:rks. O'Qne]gli(gin- Birim d\{ﬁirgi
Dpoéi{rf L 41071 (U,Y\\l/%%n 1 | [0]..[65535] | [0]..[65535] | - ]
Dpogif}f oriet | 41072 (UIVI\\II'I(?;.%T) 1 [0]..[65535] | [0]..[65535] | - ]
Dl:)ogif_reS i3]rUCU 41073 (U.VNV%%T) 1 [0]...[65535] [0]...[65535] ; ]
Dpogif}f irucu 41074 (U?/,\\,/%%T) 1 [0]...[65535] [0]...[65535] ; ]
Dpogigresl'sjruw 41075 (UIVI\\II'?rlcéT) 1 [0]...[65535] [0]...[65535] - ]
Dpogif}f grucu 41076 (U|V|\\|/$r1%T) 1 [0]...[65535] [0]...[65535] - ]
Dpogif}f “}”‘CU 41077 (U?/,\\,/%%T) 1 [0]...[65535] [0]...[65535] ; ]
DPOgif}f ariet | 41078 (U,\,A\l'%%n 1 [0]..[65535] | [0]..[65535] | - i
Dpogif}f ot | 42079 (UIVI\\II'Iqr1d6T) 1 [0]..[65535] | [0]..[65535] | - i
ng?f;esf(;ucu 41080 (um;%n 1 [0]..[65535] | [0]..[65535] | - i

104



9.1.14. Diger parametreler

24

Etiket adi Adres | Veritipi |Olgek Mm.rpaks. Olgekli min. Birim Yazma
deger maks. durumu
P44-ModBus
register adres
parametrelerini Dword
degistirme 40055 (UINT32T) 1,000 [1]...[50000] [1]...[50000] - RO
(Programda
mevcut degil)
P45-Sistem Dword
durumu 40057 (UINT32T) 1,000 i RO
P52-Calisma Word
modu 40066 (UINT16T) 1,000 [0]...[2] [0]...[2] - -
P76-Duslk Word
Kontaktor 40085 (UINT16T) 1,000 [0]...[200] [0]...[100] % -
Gorevi
P97 lleri Geri Word
Girig 40098 (UINT16T) 1,000 [0]...[4] [0]...[4] - -
Yapilandirmasi
P100 Hall Word
Sensor Sinyal | 40099 1,000 [0]...[3] [0]...[3] - -
Cikis! (UINT16T)
P101-Hiz girig Word
kalibrasyon | 40100 (UINT16T) 1,000 [0]...[65535] [0]...[65535] - -
ADC Center
P101 Pot Word
Centef Analog 40101 (UINT16T) 1,000 [0]...[65535] [0]...[65535] - RO
P103 MCU Short
Sicakhg| 40102 (INT16T) 0,010 | [-10000]...[10000] [-100]...[100] - RO
MO1-Modbus Word
slave Adres 42001 (UINT16T) 1,000 [1]...[247] [1]...[247] - -
Fabrika Word
ayarlar 42007 (UINT16T) 1,000 | [1453]...[1453] [1453]...[1453] - -
Firmware Dword
versiyon 42008 (UINT32T) 1,000 |[1]...[4294967295] | [1]...[4294967295] | - RO
Hardware | 15010 |  DWOrd | 1 000 |[1]..[4204967295] |[1]..[4204967295]| - | RO
versiyon (UINT32T) | ™
Cihaz modeli | 42012 | . WO |1 000| [0]..[65535] [0]...[65535] - RO
(UINT26T) | ™
P85-Fren Word
Bitimi 43001 (UINT16T) 1,000 [0]...[1] [0]...[1] - -
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Etiket adi Adres | Veritipi |Olgek Mm.rpaks. Olgekli min. Birim Yazma
deger maks. durumu
P86-Fren Dword
uygulama hizi 43003 (UINT32T) 1,000 [0]...[100] [0]...[100] - -
P104-Error Word
Mask (Hata | 43005 1,000 [0]...[65535] [O]...[65535] - -
(UINT16T)
maskeleme)
P93-Akim Faz Word
Ofseti Kayit 44001 (UINT16T) 1,000 [0]...[1] [0]...[1] - -
P94-A Fazi Dword
Akim Ofseti 44002 (UINT32T) 1,000 | [30000]...[34000] | [30000]...[34000] - -
P95-B Fazi Dword
Akim Ofseti | 44004 (UINT32T) 1,000 | [30000]...[34000] | [30000]...[34000] | - -
P96-C Fazi Dword
AKim Ofseti | 44006 (UINT32T) 1,000 | [30000]...[34000] | [30000]...[34000] | - -
X00-Uretim
guvenligi Word i i
(Programda 45000 (UINTL6T) 1,000 [0]...[65535] [0]...[65535]
mevcut degil)
X01-Maks.
Uretim voltaj Dword
(Programda 45001 (UINT32T) 1,000 [10]...[70000] [10]...[70000] - -
mevcut degil)
X02-Maks
dretim akimi Dword
45003 1,000 0]...[100000 0]...[100000 - -
(Programda (UINT32T) [0]..[ ] [0]..[ ]
mevcut degil)
P87-Toplam Dword
Hall Hata | 49001 1,000 | [0]...[4294967295] | [0]...[4294967295] | - RO
S (UINT32T)
ayacl
P92-6 Adim Word
Modu 49003 (UINTL6T) 1,000 [0]...[1] [0]...[1] - RO
P97-
Diagnostic
mesaj 49004 | , PWOrd_ 11 000 | [0]...[1000000] | [0]...[1000000] - -
(UINT32T) | ™
(Programda
mevcut degil)
Canli saya¢
(Programda | 49006 (UIIDI\\?'II%ST) 1,000 | [0]...[4294967295] | [0]...[4294967295] | - RO

mevcut degil)

106




NﬁES@ ive

9.2. Modbus ile Structu Parametreleri Ayarlama

Motor siricisinin devreye alinmasindan 6énce NES Drive Studio programi veya Modbus
haberlesmesi yapan bir program tzerinden birtakim degerlerin ayarlanmasi gerekir.

9.2.1. Dijital degerleri ayarlama

9.2.1.1. Hiz orani ayarlama

Parametre Parametre adi Varsavyllan Min. vev Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
PO1 lleri maksimum 100 0-100 %
hiz orani
P81 Geri maksimum 100 0-100 %
hiz orani
P02 Minimum hiz 0 0-100 %
orani
9.2.1.2. Hizlanma ve yavaglama siiresi ayarlama
Parametre Parametre adi Varsavyllan Min. Ve Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
P03 Hizlanma suresi 3 0.25-36 Saniye
P04 Yaygslama 3 0.25-36 Saniye
siresi
9.2.1.3. Akim koruma degerleri ayarlama
PAReLre Parametre adi Varsavyllan Min. Ve, Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
P07 AkiTguma 30 0.5-30 Amper
limiti
pog | Akim korumasiz 0 03 Saniye
sire
Rejeneratif
P46 maksimum 5 1-500 Amper
akim
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9.2.1.4. Voltaj degerleri ayarlama

Parametre Parametre adi Varsziyllan Min. ve: Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
P05 Maksimum akd 60 10-60 Volt
voltaji
P06 Minimum aki 12 10-60 Volt
voltaji
P82 Dusuk besleme 36 0-100 Volt
voltaji
9.2.1.5. Sicaklik degerleri ayarlama
Parametre Parametre adi Varsavyllan Uy Ve, Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
P107 Mosfet koruma 120 0-150 °C
limiti
P108 Motor korumg 85 0-150 °C
limiti
plog | Bataryakoruma 70 0-150 °C
limiti
P47 SoguiiatiQ 40 0-100 °C
sicakligi
9.2.1.6. Calisma modu ayarlama
Parametre Parametre adi Varsavyllan Min. Ve, Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
P52 Calisma modu Hiz Hiz-tork
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9.2.2. Analog degerler ayarlama

Parametre Parametre adi Varsavyllan Min. Ve, Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
Minimum
P68 potansiyometre 40 0-60000 -
degeri
Ortalama
P101 potansiyometre 1013 0-60000 -
degeri
Maksimum
P70 potansiyometre 1985 0-60000 -
degeri
9.2.3. PID kontrol degerleri ayarlama
Parametre Parametre adi Varsavyllan i ve Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
P30 Oransal katsay! 2 0-99 P
P31 integral katsayi 0.03 0-99 I
P32 Tirev katsayisi 1 0-99 D
9.2.4. Motor degerleri ayarlama
9.2.4.1. Motor sensor ayarlari
PagP' > Parametre adi Varsalyﬂan Min. Ve, Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
Motor geri Sensorsiz —
P51 besler?we Encoder Encoder — -
HALL
P58 Sensor lojik Normal Terslenmig — -
normal
P79 [Encoder 500 1-1000000 ppr
¢6zunurlugu
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9.2.4.2. Motora ait bilgi ayarlari

Kes

Parametre Parametre adi Varsavyllan Min. Ve, Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
P34 Motor 100% hiz 5000 1-30000 Rpm
P35 Motor kutup gifti 4 1-50
P60 Motor yonu A A-B
Motor sicaklk NTC10K-
P8 sensori NTC10K PTC1K )
9.2.5. Girig-¢ikis degerleri ayarlama
9.2.5.1 Role ayarlan
Parametre Parametre adi Varsziyllan Q vev Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
Hata ¢ikisi-
motor fren
cikisi-
sogutma
pag Cikis role Motor fren aktivasyon-
fonksiyonu cikisi 6zel3-dusiik
besleme
voltaji-
kullanici
kontr.
Réle normalde N alde
Normalde aclk —
P66 acik/normalde
aclk normalde
kapall
kapal
P65 Role gecikme 0 0-60000 ms
suresi 1
P84 Role gecikme 0 0-60000 ms
suresi 2
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9.2.5.2. Giris ayarlan

Kes

Parametre Parametre adi Varsavyllan Min. Ve, Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
Seviye —
P09 Dijital giris tipi Seviye yukselen
kenar — 6zell
Dijital_Forwar
d_Reverse-
ileri geri giris | Dijital_Forw | Analog_Forw
P97 yapilandiriimas | ard_Revers | ard_Reverse-
I e Dijital_Forwar
d_Reverse_in
verted
Normal
Stop giris Normal durdurma —
P49 . .
fonksiyonu durdurma frenli
durdurma
9.2.5.3. Kontaktor / sont direnci ayarlamalari
Parametre Parametre adi Vars%yllan Min. Ve Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
Duisik
P76 kontaktor 80 0-100 %
gorevi
P77 Korigor 24 0-100 Volt
voltaji
$Sont direng
P80 aktivasyon 48 0-100 Volt
gerilimi
9.2.5.4. HALL sensor sinyal ¢ikigi ayarlamasi
Parametre Parametre adi Varsavyllan Min. Ve, Birim Aciklama
kodu deger maks. deger
R HALL1 -
P100 "S'QLZISGIET’T Kapali HALL2 — -
yalcias HALL3
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9.3. CAN-Bus ile Baglanti

Sdrucinun Node-ID’si  (dugum kimligi/adresi) 1 olarak ayarlanmistir. Bitrate
(Haberlesme Hizi) 250 kbit/s veya 1000kbit/s olarak ayarlanmistir.

CAN-Bus ile suUrGcuye baglandiktan sonra parametrelerin direkt adres degerine
eriserek onlari okuyabilir, izleyebilir ve degistirebilirsiniz.

9.3.1. CANopen Adres ve Parametreleri

S.NO CANopen Parametre Adi Aciklama
1 2000h-CANopen Node ID
2 2001h-Bitrate
3 CAN Adapter (PCAN-IXXAT)
4 1008h Device Name
5 1009h Hardware Version
6 100Ah Software Version
7 Current(A)
8 Speed(RPM)
9 6077h-Torque Actuel Value (%o)
10 6078h-Current Actuel Value
11 6060h-Modes of Operation
12 6061h- Modes of Operation Display
13 6040h-Controlword (Bits)
14 604 1h-Statusword (Bits)
15 2057h Digital Inputs Bits
16 2090h System Status
17 SAVE ALL to NON-VOLATILE MEMORY
18 READ ALL
19 ERROR/WARMING
20 FAULT-WARN RESET
21 2080h-Output Relay Function
22 2081h-Relay Normally Open/Close
23 2082h-Contactor Low Duty
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24 2083h-Contactor Voltage

25 2084h Shunt Resistor Activation Voltage
26 605Ah-Quick Stop Option Code

27 605Bh Shutdown Option Code

28 605Ch Disable Option Code

29 605Dh Halt Option Code

30 605Eh Fault Option Code

31 2010h-Pole Pair Count

32 2011h-Motor Feedback Sensor

33 6090h-Encoder Resolution

34 2020h-Max Motor Current

35 2021h-Peak Current Allowed Time
36 2022h-Regenerative Max Current

37 2023h-Holding Torque Current

38 2024h Motor Actual Current

39 2025h-Current Demand

40 2050h-Digital Input Type

41 2052-Stop Input Function

42 2055-Analog Torque Input

43 2056-Analog Speed Input

44 2060h-PID

45 3002h-Jamming Error Time Out

46 2030h — Upper Voltage Fault Level
a7 2031h — Lower Voltage Fault Level
48 2035h — Low Supply Voltage Warning Level
49 2032h — Motor Voltage (mV)

50 2033h — Supply Voltage (mV)

51 2034h — Active PWM Duty

52 2040h — Driver Temperature Protection Limit
53 2041h — Motor Temperature Protection Limit
54 2042h — Cooling Activation Temperature
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55 2047h — Motor Temperature Sensor (NTC=0/PTC=1)
56 2043h — Case Temperature
57 2044h — Motor Temperature
58 2045h — Board Temperature
59 2046h — Battery Temperature
60 20A0h — FWD/REV Max Speed
61 6042h — Target Velocity

62 6048h — Velocity Acceleration
63 6049h — Velocity Deceleration
64 604Ah — Velocity Quick Stop
65 6046h — Velocity Min Max Amount
66 604Ch — Dimension Factor
67 6044h — Velocity Actual Value
68 6043h — Velocity Demand

69 606Dh — Velocity Window

70 606Eh — Velocity Window Time
71 607Eh — Polarity

72 6083h — Profile Acceleration
73 6084h — Profile Deceleration
74 6085h — Quick Stop Deceleration
75 6086h — Motion Profile Type
76 60FFh — Target Velocity

77 607Fh — Max Profile Velocity
78 6080h — Max Motor Speed

79 606Fh — Velocity Threshold
80 6070h — Velocity Threshold Time
81 60C5h — Max Acceleration

82 60C6h — Max Deceleration

83 60F8h — Max Slippage

84 2070h — Max Slippage Time Out
85 606Bh — Velocity Demand Value
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86 606Ch — Velocity Actual Value

87 6071h — Target Torque

88 6072h — Max Torque

89 6073h — Max Current

90 6075h — Motor Rated Current

91 6076h — Motor Rated Torque

92 6078h — Torque Slope

93 6074h — Torque Demand

94 6077h — Torque Actual Value

95 1016h — Consumer Heartbeat Timeout (ms)
96 1017h — Producer Heartbeat Time (ms)
97 1029h — Error Behavior

98 Master Producer Heartbeat Time (ms)
99 Network Management (NMT)

100 1001h — Error Register Bits

101 1003h — Pre-defined Error Field
102 603Fh — Error Code

103 4000h-Current Phase Offset Save
104 4001h-Current Phase A Offset
105 4002h-Current Phase B Offset
106 4003h-Current Phase C Offset
107 2C00h-ADC Value (Subindex:04)
108 2C00h- Pot Min Analog

109 2C00h-Pot Max Analog

110 2C00h-Pot Center Analog
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9.3.2. CANopen Uzerinden Yazma ve Okuma

PCAN (PEAK), IXXAT ve DELOCAN vb. USB-CAN adaptdrleri/donugtaruculeri ile
CANopen protokolii lzerinden siriicii parametrelerini degistirmek (zere 6rnek formatlar
asagida gosterilmistir.

C”'ASN LDelFlgt/h Data (hex) Comment

000h 2 0100 NMT Operational (Tum Node'lar igin)

000h 2 0101 NMT Operational (Node ID:1 igin)

000h 2 02 00 NMT Stopped (Tim Node'lar igin)

000h 2 0201 NMT Stopped (Node ID:1 igin)

000h 2 80 00 NMT Pre-Operational Mode (Tum Node'lar igin)
000h 2 80 01 NMT Pre-Operational Mode (Node ID:1 i¢in)
000h 2 81 00 NMT Reset / Surtct Reset (Tum Node'lar icin)
000h 2 8101 NMT Reset / Surtict Reset (Node ID:1 igin)
000h 2 8102 NMT Reset / Surtcu Reset (Node ID:2 igin)
000h 2 82 00 NMT Reset Comnunication (Tum Node'lar igin)
000h 2 8201 NMT Reset Comnunication (Node ID:1 i¢in)
701h 1 0 Boot Up (Node ID:1 igin)(

701h 1 4 Stopped (Node ID:1 igin)

701h 1 5 Operational (Node ID:1 igin)

701h 1 7F Pre-Operational (Node ID:1 igin)

202h 1 05 i(();ipr>]e)3rational / Sahte Heartbeat Uretme (Node ID:2
70Ah 1 05 Master (PC) Producer Heartbeat (Node 1D:10)
601h 8 23101001 73617665 |SAVE ALL to NON VOLATILE MEMEORY
601h 8 2B 40 60 00 80 00 00 00 |Fault-Warn Reset 1.asama

601h 8 2B 40 60 00 00 00 00 00 | Fault-Warn Reset 2.asama
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CAN

DLC/

ID |Length Data (hex) Comment
601h 8 2F 60 60 00 03 00 00 00 | Profile Velocity Mode Secimi
601h 8 2F 60 60 00 02 00 00 00 | Velocity Mode Secimi
601h 8 40 FF 60 00 00 00 00 00 | Profile Velocity Mode Hiz Okuma
601h 8 23 FF 60 00 E8 03 00 00 | ProfileVelocity 1000 rpm Hiz Yazma (Forward)
601h 8 23 FF 60 00 18 FC FF FF | ProfileVelocity -1000 rpm Hiz Yazma (Reverse)
601h 8 40 42 60 00 00 00 00 00 | Velocity Mode Hiz Okuma
601h 8 2B 42 60 00 E8 03 00 00 | Velocity 1000 rpm Hiz Yazma (Forward)
601h 8 2B 42 60 00 18 FC FF FF | Velocity -1000 rpm Hiz Yazma (Reverse)
601h 8 2B 40 60 00 00 00 00 00 | Stop / Motor Durdurma / Drive disable
601h 8 2B 40 60 00 06 00 00 00 |Shutdown (Hazirda Bekleme)
601h 8 2B 40 60 00 07 00 00 00 | Switch On (Surmeye Hazir Olma)
601h 8 2B 40 60 00 OF 00 00 00 |Enable Operational (Strme Aktif)
601h 8 2F 60 60 00 FD 00 00 00 | Profile Velocity Mode Segimi
601h 8 4012 20 00 00 00 00 00 |2012h-Feedback Sensor Logic Okuma
601h 8 2E 12 20 00 00 00 00 00 E(o)jlilf)h_FGEdbaCk Sensor Logic Yazma (Normal
601h 8 2F 122000 01 00 00 00 |2012h-Feedback Sensor Logic Yazma (Ters Lojik)
601h 8 40 00 30 00 00 00 00 00 |3000h-Fren Bitimi Okuma
601h 8 2F 00 30 00 00 00 00 00 | 3000h-Hiz Referans Rampasi Sonu Yazma
601h 8 2F 00 30 00 01 00 00 00 |3000h-Hiz Sifir Olana Kadar Yazma
601h 8 40 33 20 00 00 00 00 00 |2033h Supply Voltage Okuma
601h 8 40 56 20 00 00 00 00 00 |2056h Analog Speed Input Okuma
601h 8 40 00 2C 04 00 00 00 00 |2CO00-Pot ADCvalue Okuma
601h 8 40 14 20 00 00 00 00 00 | Motor Ld Okuma
601h 8 2B 14 20 00 B1 00 00 00 |Motor Ld Yazma (177 yazmak igin)
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DLC/

ID |Length Data (hex) Comment
601h 8 40 15 20 00 00 00 00 00 |Motor Lg Okuma
601h 8 2B 152000 B1 00 00 00 | Motor Lg Yazma (177 yazmak icin)
601h 8 2B 15200088 01 00 00 |Motor Lg Yazma (392 yazmak igin)
601h 8 40 13 20 00 00 00 00 00 | Motor Manyetik Akisi Okuma
601h 8 2B 1320 00 23 00 00 00 | Motor Manyetik Akisi Yazma (35 yazmak igin)
601h 8 40 08 10 00 00 00 00 00 |1008h Device Name Veri Okuma
601h 8 60 00 00 00 00 00 00 00 |1008h Device Name Veri Okuma 1. segment
601h 8 70 00 00 00 00 00 00 00 |1008h Device Name Veri Okuma 2. segment
601h 8 2300180181010000 |TPDO1(181H) Acma
601h 8 2301180181020000 |TPDO2(281H) Acma
601h 8 2302180181 030000 |TPDO3(381H) Acma
601h 8 230318018104 0000 |TPDO4(481H) Acma
601h 8 230018018101 0080 |TPDO1(181H) Kapatma
601h 8 2301 180181020080 |TPDO2(281H) Kapatma
601h 8 2302180181 03 0080 | TPDO3(381H) Kapatma
601h 8 230318018104 0080 |TPDO4(481H) Kapatma
601h 8 2B 41 20 00 14 00 00 00 |Motor Sicakhgi Limiti 20 Yazma
601h 8 2B 41 20 00 37 00 00 00 |Motor Sicakhgi Limiti 85 Yazma
601h 8 23302000 70110100 |Upper Voltage Limiti 70000 Yazma
601h 8 233020008051 0100 |Upper Voltage Limiti 86400 Yazma
601h 8 40 01 10 00 00 00 00 00 |1001h_Error Register
601h 8 40 3F 60 00 00 00 00 00 |603Fh_Error Code
601h 8 40 03 10 00 00 00 00 00 |1003h_Pre-defined Error Field Hata Adedi
601h 8 40 03 10 01 00 00 00 00 |1003h_Pre-defined Error Field Error 1
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C”ASN LDelFlgt/h Data (hex) Comment

601h 8 40 03 1002 00 00 00 00 |1003h_Pre-defined Error Field Error 2
601h 8 40 03 10 03 00 00 00 00 |1003h_Pre-defined Error Field Error 3
601h 8 40 03 10 04 00 00 00 00 |1003h_Pre-defined Error Field Error 4
601h 8 40 03 10 0500 00 00 00 |1003h_Pre-defined Error Field Error 5
601h 8 2F 03 10 00 00 00 00 00 |1003h_Pre-defined Error Field Temizleme
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10. REJENERATIF FRENLEME
10.1. Rejeneratif Frenleme Tanimi

Rejeneratif frenleme, elektrik motorlarinin kinetik enerjisini elektrik enerjisine
donusturerek bir batarya veya bagka bir enerji depolama sistemine geri besleyen yontemdir.
Bu sayede, Ozellikle elektrikli araglar ve endustriyel uygulamalarda enerji verimliligini arttirir ve
sistemin genel performansini iyilestirir.

TP300 surlculerimizde de rejeneratif frenleme yontemi kullaniimaktadir.
10.2. Rejeneratif Frenleme Calisma Prensibi

Normal ¢alismada motor, elektrik enerjisini mekanik enerjiye dénustirir. Bu durumda
motor yéni ve tork yénu aynidir yani her ikisi de pozitif veya negatiftir. Rejeneratif frenlemede
ise motor yonu ve tork yonu birbirine zittir. Bu sayede motor bir jenerator gibi davranarak
mekanik enerjiyi elektrik enerjisine gevirir.

Uretilen elektrik enerjisi, bataryaya veya baska bir enerji depolama sistemine geri
depolanir. Bu sayede hem enerji kaybi azalir hem batarya sarj edilir hem de motor lzerinde
tam kontrol saglanmis olur

TP300’de rejeneratif freni kullanmak igin su ayarlar ve uygulamalar yapilir:

1. NES Drive Studio programindan rejeneratif modda iken uygulanacak akim
belirlenir. (bkz. 9.2.1.3. Akim koruma degerleri ayarlama)

2. Motor bir yonde donerken tersi yonunde durdurma veya yavaslama islemi
yapilarak rejeneratif frenleme yapilir. Bu sekilde hem motor yavaslar (veya durur) hem de
batarya sarj olur.

3. Rejeneratif frenleme tamamlandiktan sonra galisma komutu devam ediyorsa,
motor frenlenen yonun ters yoninde donmeye baslar ve bu dénus rejeneratif bir sekilde degil
normal bir donus olarak devam eder.
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11. SURUCU TEST PROSEDURU

Test prosedurl kullanicilarin genel bilgisine sunulmustur. Teknik olarak destege ihtiyag
duydugunuzda NES Yazilim ile iletisime geciniz.

1. Surdctinin mosfet kontroliint yapiniz. Bu islemi surtct Gzerinde B+ ve B- uclari
arasindaki gerilim farki OV oldugunda gerceklestiriniz. Eger B+ ve B- uglari arasinda gerilim
varsa bir direng ile mevcut gerilimi OV oluncaya kadar bosaltiniz. Direnci B+ ve B- uglarinin
arasina yerlestiriniz. (Direng degeri disik akim ¢ekmesi amaciyla 1000 ohm ve Uzerinde
secilebilir. Diren¢g degeri arttikca R.C zaman sabiti artacadi icin kondansatoérlerin daha gec
desarj olacagi unutulmamalidir.) Multimetreyi diyot kademesine aliniz. Multimetrenin “+” ucu
B- (GND); “-” ucu sirasiyla U, V, W uglarina dokundurulur. Sonrasinda multimetrenin “-” ucu
B+ (V++); “+” ucu sirasiyla U, V, W uglarina dokundurulur. Olgiim sonuglarinin ayni
oldugundan emin olunuz.

2. Sdrtcundn akd/guc kaynagi ve motor baglanti kablolarini enerji altinda olmadan
baglayiniz. Aku/gug kaynagdi ucunu bagladiktan sonra iki kez kontrol ediniz. Akl/gug
kaynaginin “+” ucu surdcunun B+ ucuna “-” ucu B- ucuna baglanmahdir. Cinku surtcunun ters
badlantiya karsi korumasi mevcut olmadigindan girisindeki diyot ve PTC zarar gorebilir.
Motorun U-V-W uglarini strictnin U-V-W uclarina baglayiniz.

3. Surdcu Modbus haberlesmesinde ise RS-232 veya RS-485 baglantisi yapiniz. Eger
Can-Open haberlesmesinde ise Peak, Ixxat veya DELOCAN baglantisini yapiniz.

4. Surtcunun 35 pin kablolarini datasheet bilgisine gére baglayiniz.

5. Nes-Drive Stduio programini aginiz. Surlcu Sec¢imi butonuna tiklayarak Modbus 1D
degerini kontrol ediniz. Genellikle 1 dederindedir. Comport Tara butonuna basiniz. Serial port
seciniz bdlmesinde ilgili port COMx dederi gelecektir. Comport A¢ butonuna basarak surtcu
baglantisini tamamlayiniz. Bu durumda Nes-Drive Stduio programi TANILAMA kismindaki 5-
Driver Okey 1s13inin yesil renkte olmasi gerekir. Eger degilse Errors boéliumundeki hatalari
gideriniz.

6. Glg kaynagi olarak LiFePO4 Aku kullaniyorsaniz bu akindn normal hicre voltaji 3,2
V'tur. Maksimum aki voltaji 3,6 V, minimum aki voltaji 2,75 V'tur. Ornegin 12,8 V'luk bir
akunun icinde 4 hicre vardir. Bu durumda maksimum aku voltaji 14,4 V, minimum aku voltaji
11 V olmalidir. Bu durum i¢in Dijital sekmesindeki P05 Maksimum aku voltaji degerini 14,4
olarak kaydetmeniz, PO6 minimum aku voltaji degerini 11V olarak kaydetmeniz gerekir.

7. 35 Pin kablonun 3 numarali pinindeki hiz giris kablosuna potansiyometrenin sinyal
ucunu baglayiniz. Potansiyometreyi saat yonunun tersine ¢evirerek minimum degerini P68 Pot
Min Analog parametresine, saat yoninde cevirerek maksimum degeri P70 Pot Max Analog
parametresine kaydediniz. Kaydederken minimum degdere +10 eklemeniz, maksimum
degerden de 10 ¢ikarmaniz gurdltilerden kaynakl problemleri ortadan kaldirmak igin énerilir.
P101 Pot Center Analog parametresine de P68 ve P70 parametlerinin aritmetik ortalamasini
hesaplayarak yaziniz ve kaydediniz.

8. Tum Parametreler sekmesine tiklayiniz. BLDC motorlar igin P200 Motor manyetik
akisi, P201 Motor Ld ve P202Motor Lg parameterini kullanmiyoruz. Bunun i¢in P201 Motor Ld
ve P202Motor Lq parametre de@erlerini birbirine esitleyiniz.

9. Hall Sensor Testi

9.1. Motor sekmesine giderek P51 Motor Geri Besleme parametresini Hall
Sensor olarak seginiz ve kaydediniz. P58 Feedback Sensoér Lojik parametresini “Normal’
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olarak seciniz ve kaydediniz. P35 Motor Kutup Cifti degerine “motorun kutup sayisi/2” degerini
giriniz. Ardindan Tanilama sekmesine geliniz ve motoru elle déndurerek “Hall Parameters”
bolimundeki P105 HallState degerinin degistigini gézlemleyiniz. 0 veya 7 degerini gbrmeniz
durumunda ya hall sensor takili degildir veya hall sensdrde ariza durumu mevcuttur.

9.2. Nes-Drive Stduio programinda Dijital sekmesine tiklayarak P07 Akim
Koruma limiti degerini 10 A olarak yaziniz ve kaydediniz. Ayrica motor milinin zor donmesi
durumunda P07 Akim Koruma limiti degerini kademe kademe 10 A degerinde arttirmaya (10A,
20A, 30A...) devam ediniz.

9.3. Nes-Drive Stduio programinda Diger Ayarlar butonuna tiklayiniz ve
Sensord Tani bélmesindeki “Basla” butonuna tiklayarak tanilama islemini gergeklestiriniz. Bu
islemde motor U-V-W uclar ile sdrici U-V-W uglari dogru baglanmissa Sensoéri Tani
bélmesinde 1-UVW yazisi gikacaktir. Degeri aktar butonuna tiklayiniz ve ardindan kaydediniz.
Baglantida 4-VWU gibi bir baglanti yapisina sahip oldugunu gdésteriyorsa bunun anlami
motorun V ucunu sdrlcindn U ucuna bagladidinizi, W ucunu suricinin V ucuna
bagladiginizi, motorun U ucunu sdriciniun W ucuna bagladidinizi gostermektedir. Bu
durumda motor uglarinin ne oldugunu artik biliyoruz. Tek yapmamiz gereken motorun U ucunu
surictnin U ucuna motorun V ucunu surtcunidn V ucuna motorun W ucunu sutrdcanin W
ucuna baglamaktir. Baglantiyr yaptiginizda suriciniin 1-UVW olarak gelecektir. Gelmemesi
durumunda, mevcut hall sensdrlerinin lojik durumunun normal veya ters olmasi durumu da
mevcuttur. Bu durumda Motor sekmesine giderek P58 Feedback Sensor Lojik
parametresinden “Normal” veya “Ters” degisikligi yapmaniz gerekir. Bu degisikleri yaptiktan
sonra tekrar tanilama islemini yapiniz ve 1-UVW oldugundan emin olunuz. Kritik nokta 1-UVW
gelse bile P58 Feedback Sensor Lojik parametresi dogru degdilse motor fazla akim ¢ekecektir.
Bu durumda motordan asiri guraltt veya manyetik ses duyuyorsaniz. Normal durumunda 1-
UVW ile Ters durumunda 1-UVW akimlarini karsilastiriniz. Akimin az cekildigi baglanti dogru
baglantidir. Ayrica yanlis sensor lojik durumu segcildiginde 1-UVW gelse bile motor ileri veya
geri yonlerinden birinde diizglin ¢alismayacaktir. Tim durumlar yapildigi halde yine de diizgin
calismiyorsa motor hall sensérlerinin yerlestiriimesinde veya motor faz sargilarinin sariminda
bir problem olabilir.

9.4. Hall sensor baglantisini iptal ediniz ve surlcunin sensor hatasina
dustugunu goézlemleyiz.

10. Nes-Drive Stduio programinda Gelismis sekmesine tiklayiniz. Motora ileri veya geri
ydnde kisa sureli bir hareket vermeye ¢alisiniz. (Yaklasik olarak 1-2 saniye) Ardindan Gelismis
sekmesindeki P93 Akim Faz Ofseti Kayit parametresine 1 degerini yaziniz ve kaydediniz. P94
A Fazi Akim Ofseti parametresinde Oku butonuna basiniz, P95 B Fazi Akim Ofseti
parametresinde Oku butonuna basiniz, P96 C Fazi Akim Ofseti parametresinde Oku butonuna
basiniz. P94 A Fazi Akim Ofseti ve P95 B Fazi Akim Ofseti degerlerine -40 ve P96 C Fazi
Akim Ofseti degerine +40 ekleyerek kaydediniz. Son olarak surlclylu resetleyiniz. Bu
durumda U-V-W fazlarinin akim ofsetleri ayarlanmis olacaktir.

” i [T

11. Analog sekmesine tiklayarak “Kart Sicakligi”, “Mosfet Sicakhgi”, “Batarya Sicakhgdi”
ve “Motor Sicakligi” degerlerini kontrol ediniz.

12. Motoru ileri ve geri ydnde maksimum hizlarinda galistiriniz. ileri ve geri yondeki
maksimum hizlarin birbirine egit veya yakin oldugunu kontrol ediniz.

13. Motor fazlardan ¢ekilen akimi délgclinuz yaklasik olarak ayni akim degerini gekmesi
gerekir. Motor fazlarina digsen gerilimi kontrol ediniz yaklasik olarak ayni gerilim degerinin
dustagunu kontrol ediniz. Bu durumunda test ederken 1000 rpm gibi sabit bir degerde dlgum
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yaparak diger surlcu testlerinde aldidiniz sonuglar ile karsilastirma yapabilirsiniz. Ayrica
Analog sekmesindeki akim voltaj degerleri ile dlgim sonucu aldiginiz akim ve gerilim
degerlerinin yaklasik olarak ayni olup olmadigini kontrol ediniz.

14. Motor rpm degerini kontrol ediniz. Hassasiyetin 1 rpm oldugundan emin olunuz.
Ornegin 1000 rpm degerinde motorun hizi 996 rpm veya 1002 rpm arasinda degisiyorsa bu
suricu yazihmda Hz durumunda oldugunu bunun RPM durumuna getirilerek 999-1001 rpm
arasina alinmasi gerekir.

L]

15. Girisler/Cikiglar sekmesindeki P09 Dijital Giris Tipini “Seviye”, “Yikselen Kenar” ve
“Ozel-1” segerek motorun bu U¢ segili durum igin diizgiin ¢alistigini kontrol ediniz.

16. P07 Akim Koruma Limitini 10A, 25A, 50A...(25A degerinde kademeli olarak anma
akimina kadar arttiriniz.) Bu islem sirasinda osiloskop ekranindan yikin (motor, direng, yag
pompasi vb.) ¢cektigi akimlari gézlemleyiniz ve ¢ekilen akimlarin yaklasik olarak esit, sinls
sinyaline benzer ve pik yapmadan devam ettigini hem motor olarak calistiginda hem de
rejeneratif frenleme yaptiginda gézlemlemeniz gerekir.

17. Digital sekmesinde P03 Hizlanma ve P04 Yavaslama suresini 0.25 olarak
kaydediniz, P52 Calisma modunu Tork olarak degistirip kaydediniz, sirticlyl anma akiminda
2 dakika boyunca test ediniz ve mofset sicakligi, kart sicakligi ve motor sicakligi degerlerini
takip ediniz. Motor sicaklik sensdrinin dogru olarak secildigini kontrol ediniz. Nes
programinda gorilen mosfet sicaklik degeri mosfetin paket sicakhgindan yaklasik 30°C daha
azdir. Ornegin programda 70°C mosfet sicakligi gosterildiginde mosfetin paket sicakhigi 100°C
civarindadir.

18. Nes programi uzerinden surdcu kontrolu icin R12 Enable aktif edilir ve test
prosedurtindeki islemler test edilir.

19. Enkoder Testi

19.1. Motor sekmesine giderek P51 Motor Geri Besleme parametresini Enkoder
olarak seciniz ve kaydediniz. P58 Feedback Sensoér Lojik parametresini “Normal” olarak
seciniz ve kaydediniz. Enkoder PPR (Devir Basina Darbeler) degerini P79 Encoder
Gozunurliglu parametresine kaydediniz. P35 Motor Kutup Cifti degerine “motorun kutup
sayisi/2” deg@erini giriniz. Ardindan Tanilama sekmesine geliniz ve motoru elle déndurerek
“‘Encoder” bolumindeki P111 Enkoder Tek Sayici parametresindeki degerin degistigini
g6zlemleyiniz. Ornegin 2000 ppr bir enkoder igin 1 turda 2000*4=8000 degerine kadar bir
degeri ekranda gdzlemlemelisiniz.

19.2. Nes-Drive Stduio programinda Dijital sekmesine tiklayarak P07 Akim
Koruma limiti degerini 10 A olarak yaziniz ve kaydediniz. Ayrica motor milinin zor donmesi
durumunda P07 Akim Koruma limiti dederini kademe kademe 10 A deg@erinde arttirmaya (10A,
20A, 30A...) devam ediniz.

19.3. P07 Akim Koruma limiti degerini 10 A’de iken ileri veya geri tusuna
basarak enkoder tanima islemini baslatiniz. Enkoder tanima islemi 2 asamali bir islemdir. Bu
yUzden ekranda 2 defa motorun akiminin 10 A civarina ¢iktigini ve motor milinin 2 defa
dondigini gdzlemlemeniz gerekir. Enkoder tanimlama islemi basarili bir sekilde
tamamlandiginda motor dénmeye baslayacaktir. Ayrica sirticl resetlendiginde tekrar enkoder
tanimlama iglemi yapilacagini unutmayiniz.

19.4. Enkoder ppr degeri bilinmiyorsa yuksek bir ppr degeri girilir ve tanilama
icin ileri veya geri tusuna basilir. Tanilama sekmesinde P116 Enkoder Detected Kutup Cifti ve
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P130 Encoder Hizalama farki degerleri gézlemlenir. Bu de@erlerin ¢arpimi yaklasik ppr
degerini bize verecektir.

19.5. Sdrucundn enkoder hatasina dasurilerek gdzlemlenmesi gerekir. Bu
asamada Mode-In girisi aktifse enkoder hatasina dismeyecegi unutulmamalidir. Enkoder
yazihminda %20’lik bir tolerans vardir. Bundan dolayi girilen ppr degeri, P58 Feedback Sensor
Lojik parametresinde dogru lojik secim yapilmigsa ve enkoder ppr degerinin £%20’si diginda
ise Encoder Alignment Error hatasi verecek, bu aralik i¢cinde ise Encoder Alignment Error
hatas! vermeyecektir. Girilen ppr degeri, P58 Feedback Sensdr Lojik parametresinde yanlis
lojik segim yapilmigsa ve enkoder ppr degerinin £%20’si disinda ise hem Encoder Alignment
Error hatasi hem de Encoder Alignment Direction Error hatasi verecek, bu aralik iginde ise
sadece Encoder Alignment hatasi verecektir. Ornegin 2000 ppr bir motor igin lojik segimi dogru
ise 1600-2400 ppr araliginin disinda Encoder Alignment Error hatasi verecek, bu aralik icinde
ise Encoder Alignment Error hatasi vermeyecektir. Ancak lojik secimi yanhs yapilmissa 1600-
2400 ppr araliginin disinda hem Encoder Alignment Error hatasi hem de Encoder Alignment
Direction Error hatasi verecek, bu aralik icinde ise sadece Encoder Alignment hatasi
verecektir. Lojik segimi dogru veya yanhs yapilmigssa kavramini agarsak ornedin enkoder
lojiginin “Normal” oldugu durumda lojik secimi dogru yapmigsa “Normal” secilmis yanlis
secilmigse “Ters” segilmistir demektir. Ayni sekilde lojigi “Ters” oldugu durumda lojik segimi
dogru yapmissa “Ters” secilmis yanlis secilmisse “Normal” secilmistir ifadesi kastedilmektedir.

20. Enkoder Testi tamamlandiktan sonra 10-18. Maddelerde anlatilan testler burada
da ayni sekilde gerceklestirilir.

21. Bu testlerden sonra motor O rpm konumunda iken hizlandirma iglemleri ve motor
herhangi bir hizda dénerken yeniden hizlandirma iglemleri uygulanir ve test tamamlanir. Daha
yalin bir ifadeyle 6rnegin motor dururken ileri yonde hizlandirilir 500 rpm degerine geldiginde
ileri butonu pasif hale getirilir. Bu durumda motor durmaya baslar. 450 rpm degerine geldiginde
tekrar ileri butonu aktif edilir ve srticinin tepkisi osiloskop tzerinden ve test sistemi tizerinden
go6zlemlenir. Gdzlem sonucu olarak motorun gektigi akimda bir anormallik olmamasi ve asiri
gurultu olusturmamasi gerekir.

22. Fault Out c¢ikisini 5V réle test ediniz. (5V Uzerindeki rélelerde gerilim farki dizgin
dagilmadigi icin réle duzgun galigmayacaktir.) Fault Out ¢ikisinda suricu hatada ise role
cekecek ve NO kontadi NC haline donusecek, surtcu hatasi giderildiginde ise réle ¢ekmeyi
birakacak ve NO kontagi acik kontak olarak kalmaya devam edecektir.

23. Safety Out (Tulpar 300) réle kontagi olarak kullaniimaktadir. Sirtctde réle durumu
hata c¢ikisi olarak secilmigse suricu hataya gectiginde role kontaklari kapanacak ve gikigina
GND verecektir. Hata giderildiginde ise bu port agik devre olarak gorev yapacak ve Uzerinden
akim gecirmeyecektir.

24. Fault In girisine GND uygulandiginda surlcU otomatik olarak hataya gegecektir.
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