LECSA Siirticii Pozisyon Tablosu Methodu

1.Temel Ayarlar

1.1 Kablolama Duzeni

Control clrcuit power supply cable should | ¢ ontrol elrcult power supply

Maln circuit power supply cable should be Connect the ground. [ be provided and wired by the customer. 2avDC

P and wired by the [Applicable cable size]: AWG24 10 12 (Provided by customer)
[Applicable cable skze]: AWG24 to 12 i
@Electric actuators Driver Qopion
. U : s Setup software
; (MR Configurator™)
Maln circult power supply Protective cireult : Part no.: LEC-MR-SETUP22101
{Provided by customer) m
Singeprase 10010 120 vAc | | © ©ption b i
20010 230 VAC | | Regeneration optlon Id
Part no.: LEC-MR-RB-0J | [ v (]
v PC
JMoior cable (Provided by customer)
[ Standard cable | Roboticcable |
- N Main circuit USB cable
[ LECSM-SCO | LE-CSM-ROO | et winEiby Part no.: LEC-MR-J3USB
connector
{Accessory)
Provided by customer
PLC (Positioning unif)
Power supply for lock 2avDC

(Provided by customer)

4 Part no.: LE-CSNA
h Lock cable

I [ cable | Roboliccable |
[ LECcSBSm | LECSBRM |

Power supply for U0 signal
Wiring should be performed 24VDC
by the customer.

[Applicable cable skze]: AWG24

@Encoder cable
Standard cable FRobotic cable
LE-CSE-StO LE-CSE-ROO

1.2 Pozisyon Tablosu icin I/O Kablosu Baglantilari (PNP Source)

I/O Signal Wiring Example for Positioning Type

Power supply for IO signal

I/O connector {(Option): CN1

Connector| Terminal 24VDC
Function
pinno. | name -0 VDC (Provided by customer)

1(-) [ DICOM | Digital V'F power supply input e

2 OPC Open collector power input

13(+)| DOCOM | Digital ¥F common b +24 VDC

14 LG Control common

3 hsdgg A.utomgri:r‘hlﬂmal selection PLC (Provided by customer)

8 +EM1__| Forced stop L

6 ST1 Forward rotation start = s

7 ST2 |Reverse rofation start 5 E

25" | _DOG__| Proximity dog Input s 5

5 DI0  |Point table No. £ 2

22 ' e}

) ]

= D=0 Pl A . e

2] *ALM Failure

10 INP In position

11 RD Ready Paint Table Selection

:g ML';H Em:ﬂ:::':g‘d: ':“9"0‘* DIZ [ DI1 [ DIO | Point table method

16 LAR | (Differantial ling driver) 8 g 2 Hoﬁgﬁl&;ﬂzﬂ 1

17 LB B-phase pulse encoder Output HE Bie Point table Nﬂ- 2

18 LBR [Dil’farenlial line d'ihl'ﬁ[:l ) @ & Point table Nﬂh 3

19 L2 Z-phase pulse encoder 8 O 8] Point table Nr.]h 4

20 LZR {Differential line driver) When using the point table ® O e Point tabl Na-5

Z I ncoder No.4 to No. 7, =

21 oP [D-phaagdpmg Change the signal assignment, [ ] @ @] Point table No. &

and set it so that DI2 can be used. | @ [] [] Paint table No. 7

OoMN:@ OFF: O
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LECSA Sürücü Pozisyon Tablosu Methodu

TR0065__
Daktilo Metni

TR0065__
Daktilo Metni

TR0065__
Daktilo Metni

TR0065__
Daktilo Metni
1.Temel Ayarlar
1.1 Kablolama Düzeni
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1.2 Pozisyon Tablosu için I/O Kablosu Bağlantıları (PNP Source)
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Series LECSI |

1.3 I/0O Kablosu Renk Kodlari ve Pin Numaralari

OEtions

SSCNET II optical cable
LE-CSS -

Motor typeT

Regeneration option (LECSL] common)

LEC-MR-RB-

| S | AC servo motor | Cable length Regeneration option type
Cable d inti L 0.15m 032 | Allowable regenerative power 30 W
SS?J e escrlp fon K 03m 12 | Allowable regenerative power 100 W
| S | NET I optical cable | J 0.5m * Confirm regeneration option to be used
+ LE-CSS-0] is MR-J3BUSCIM 1 im in “Model Selection”.
manufactured by Mitsubishi Electric Corporation. 3 3m LA —
— o
15| < <
6 Mounting ® <l
I/0 cable hole
Driver type 8| 8 3 5ol
A| LECSAL], LECSCL Cable length (L) [m
B LECSBO [1] 15
S LECSSL]
® ®]
a LD
Pin no. n Driver side PLC side ' (20) LC
Pin 1 . . LB
Dimensions [mm]
T {ﬁ rd Model LA | LB | LC | LD
T Q LEC-MR-RB-032| 30 | 119 | 99 | 16
U w 1500 LEC-MR-RB-12 40 169 149 2
* MR-RB-CJ manufactured by Mitsubishi Electric Corporation.
* LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (connector)/10326-52F0-008 (shell kit)
manufactured by Sumitomo 3M Limited or equivalent item.
LEC-CSNB-1: 10150-3000PE (connector)/10350-52F0-008 (shell kit)
manufactured by Sumitomo 3M Limited or equivalent item.
LEC-CSNS-1: 10120-3000PE (connector)/10320-52F0-008 (shell kit) . . .
manufactured by Sumitomo 3M Limited or equivalent item. Cable O.D. Dimensions/Pin No.
* Conductor size: AWG24 Product no. | gD | | Productno.| W | H T U |[Pinno.n
LEC-CSNA-1| 11.1 | [LEC-CSNA-1 37.2 14 14
Wiring LEC-CSNB-1| 13.8 | [LEC-CSNB-1| 39 |52.4|12.7| 18 26
LEC-CSNA-1: Pin no. 1 to 26 LEC-CSNS-1| 9.1 | [LEC-CSNS-1 33.3 14 | 21
LEC-CSNB-1: Pin no. 1 to 50
LEC-CSNS-1: Pin no. 1 to 20
Connector | Pair no. | Insulation Dot | | Connector | Pair no. | Insulation Dot | | Connector | Pair no. | Insulation Dot
pinno. | of wire | color D color pinno. | of wire | color D TR color pinno. | of wire | color D TR color
1 - Red 19 ) - - Red 35 [ ——— Red
2| |0 Black 20| 0| Pk o Black 36| 8 |V | Black
3 Light |w= Red 21 - - - Red 37 - - - Red
2| % | gay [m Black 22| MO Black 38| " |V - | Black
5 L, |- Red 23 Light | me mm Red 39 . L ] Red
5 3 | White — Black oa] 12 gray [me mmmm Black 0] 20 | P = | Black
7 - Red 25 | Red 4 [ | Rl
. P 4 | Yellow = Black g 26 13 | White p— Black g 1 21 |Orange |_ R —— =g
(%] (%]
39 |- Red 27 - Red 43 Light [m mm mm mm mm| Red
55 < < 9
20 ° Pink e Black 28] |V Black 24| %% | gray [memm e e Black
11 - Red 29 - - - Red 45 = mm wmommomm| Red
1 Pink 2 Whit
T e T Black 0] ° | . Black 6| 2 " | | Black
13 Light |mm w Red 31 - - - Red 47 == Red
7 1 24 |Yell
14 gray [msmm Black 32| 16 (O | Black 48 T T T T
15 |- Red 33 Light |me s s me Red 49 ) = mmmmommmm| Red
6] & | Wl Black 34| 7 | gray mmmwmmm | Black 50 | 2% | PN | ot o] Black
17 - Red
18 9 |Yellow p— Black

615
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TR0065__
Daktilo Metni

TR0065__
Daktilo Metni


1.4 Fren Kablosu Baglantisi

Frenli Servo Motor da ,gucin kesilmesi durumunda fren devreye girerek dikey uygulamalarda
eksenin (yukin ) dismesini engelleyecektir.Fren gugc kesildiginde otomatik olarak devreye
girecektir.Fren baglantisininharici bir gii¢c kaynagindan beslenmesi dnemlidir.

Gug kaynagi baglantisini asagida gosterilen sekilde yapiniz.B1 ve B2 fren

terminali uclarinin polaritesi yoktur.

Bi-= = ; ) Rt ;
| |
Switch ! ! Switch : '
24VDC power ; : ok 24VDC power : : ook
ocC oC
supply for e VAR : CB) : or SHDSLITN Rt VAR : (B) :
lock i : lock | :
| | | |
| | | |
| |
| |

1.5 LECSA Sdrtcu Yazilim Konfiglrasyonu

Gerekli kablolama islemlerini tamamladiktan sonra surticlye guc verinve USB
kablosunu CN3 ve bilgisayariniza baglayin.

Simdi MR Configurator yazilimi ile striict ayarlarini yapacagiz.

Yazilimi calistirdiktan sonra Project sekmesinden NEW (yeni proje )secilir.
Cikan ekranda model olarak MR-JN-A segilir.

( New Project 1

hadel

Sdrtct (USB) kablosu (CN3) ile bilgisayara baglandiginda iletisim saglandi
ise ekrana " yeni proje olusturmak igin ayarlar suricuden yuklensin mi " sorusu
cikacaktir.

\lr) Do wou wank create a project by reading the parameters From the servo amplifier?

T

Acilan pencereden "evet" i secerek devam edelim.
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1.4 Fren Kablosu Bağlantısı

TR0065__
Daktilo Metni
Frenli Servo Motor da ,gücün kesilmesi durumunda fren devreye girerek dikey uygulamalarda 
eksenin (yükün ) düşmesini engelleyecektir.Fren güç kesildiğinde otomatik olarak devreye girecektir.Fren bağlantısınınharici bir güç kaynağından beslenmesi önemlidir.
Güç kaynağı bağlantısını aşağıda gösterilen şekilde yapınız.B1 ve B2 fren 
terminali uçlarının polaritesi yoktur.
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1.5 LECSA Sürücü Yazılım Konfigürasyonu

TR0065__
Daktilo Metni

TR0065__
Daktilo Metni
Gerekli kablolama işlemlerini tamamladıktan sonra sürücüye güç verinve USB kablosunu CN3 ve bilgisayarınıza bağlayın.
Şimdi MR Configurator yazılımı ile sürücü ayarlarını yapacağız.
Yazılımı çalıştırdıktan sonra Project sekmesinden NEW (yeni proje )seçilir.
Çıkan ekranda model olarak MR-JN-A seçilir.
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Sürücü (USB) kablosu (CN3 ) ile bilgisayara bağlandığında  iletişim sağlandı 
ise ekrana " yeni proje oluşturmak için ayarlar sürücüden yüklensin mi " sorusu 
çıkacaktır.  
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Açılan pencereden "evet" i seçerek devam edelim.
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1.6 Hazir parametre ayarlarinin strtctye yuklenmesi

SMC elektrikli is elemanlarinin MR Configurator programi i¢in hazirlanmis
hazir parametre (*.prm2) dosyalari mevcuttur.Bu dosyalari
http://www.smcworld.com/ web sitesi Uzerinden indirebilirsiniz.

Detayli bilgi icin teknikdestek@smcpnomatik.com.tr adresinden ,teknik destek
muhendislerimize ulasabilirsiniz.

Urlin icin hazirlanmis parametre dosyasini indirdikten sonra ,MR Configurator
yaziliminin sol tarafinda bulunan "Project" sekmesi altinda bulunan
"Parameters" bolimune cift tiklayarak acalim.(1)

Acilan pencerenin sol tst kenarinda bulunan "Open" (2) ikonuna tiklayarak
bilgisyarimizda bulunan parametre dosyasini secelim.

Dosyay! kaydettiginiz klasori segerek ,eksenin modeline uygun olan *.prmz2
dosyasini secelim (3).

Project View File Parameter Setting(?Z) Parameter Safety  Positioning-data Maonitor  Diagnosis  Test Mode  Adjustm

OEAlS @ ;5| E gl § 5o is

Project X Parameter Setting X l
=7 Mew project (i
: ﬁ System Setting
i f“ Unit Conwversion
0 " vt
i
1] Point Table 2
& @ Program r ;
Lockin: | & LEYG3 [*ﬂ
e g 0= Mame = Date
! R >3 [Eerccntrm ]
T i s LEYOSA(LECSA) _E.prm2 15-A
Servo Assistant o x i Cmﬂ Recent P R L J.E.or o
. _ . . -Pos [ JLEYGaE AJ_E.prm 16-Ap
| Assistant List l_'v:l i TheEpe - |_|LEY&3C(LECSA)_E.prm2 15-4p
— ) i i Tor | |LEY&3DA(LECSA)_E.prm2 18-Ap
i Sy P o o Spe Desktop | |LEY&3DB{LECSA)_E.prm2 16-Ap
| [E&-Ser =42 | |LEY&3DC(LECSA)_E.prm2 16-Ap
A A s |
e ; 0 LEYG3LILECSA) E.prm2 20-,
stept [ =rVO | Servo R =1 s e ™
¥ Amp | Motor B A Libraries
L [ s 3 .
step? g, , :
S L Ay
stepd Machins : EI Posj P
Step 1: Amplifier Setting B o Computer
[ n i - 1 : : : -
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SMC elektrikli iş elemanlarının MR Configurator programı için hazırlanmış
hazır parametre (*.prm2) dosyaları mevcuttur.Bu dosyaları 
http://www.smcworld.com/  web sitesi üzerinden indirebilirsiniz.
Detaylı bilgi için teknikdestek@smcpnomatik.com.tr adresinden ,teknik destek mühendislerimize ulaşabilirsiniz.
Ürün için hazırlanmış parametre dosyasını indirdikten sonra ,MR Configurator yazılımının sol tarafında bulunan "Project" sekmesi altında bulunan 
"Parameters" bölümüne çift tıklayarak açalım.(1)
Açılan pencerenin sol üst kenarında bulunan "Open" (2) ikonuna tıklayarak
bilgisyarımızda bulunan parametre dosyasını seçelim.
Dosyayı kaydettiğiniz klasörü seçerek ,eksenin modeline uygun olan *.prm2
dosyasını seçelim (3).
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2.1 Pozisyon Tablosu Methodu

"Parameter setting"” menusinden "Basic" boliumuni acalim.

Common - Basic ' Selected tems Wiite: ] [ Single Axis Wite ] Update Project

Control mode*STY) Encoder output pulze*EMRS, *ERNR, *ERRZ)
Control mode selection Encoder output pulse phase
Position control moce | Advance &-phaze 90° by COWY | [ Phaze Setting ]

Mumber of encodet output pulse

Fotation directiont*PoL 4000 | pulse Encoder output pulse

Raotation direction selection
O e, during fwed, pls, input, O dir. during rev. pls. input

Parameter Setting =

E@.ﬁ.xisl . 4=|| Read

Torgue limit(TLP, TLM, TL2)

Forveard torgue limit 100 | % (0-100)
= {ERi Function display Reverse torgue limit 100 | % (0-100)
E' Cf‘”‘% Internal torgue limit 2 100 | % (0-100)
Extension Zero speed( I5F)
i Tough drive

et speed vimin (0-10000)

‘o Dtive recorder

"Control mode" sekmesinde "Positioning mode (point table method)" secelim.

Contral mode*STY) Cortral mode*STY)
Control mocde selection Cortrol mode selection

‘Pns'rtion contral made ‘ F'n:n:s:'rtiu:uning made (point table methad)

2.2 DOnis yonuni ayarlama

Asagidaki tabloya gore her akttator icin uygun dénts yonunu ayarlamaniz gerekir.
"Rotation direction selection” sekmesinden aktuatoériinizin modeline gore dontus yoninu

secmelisiniz.

C dir . during fwwd. pls. input, COW dir. during rev. pls. input | v ‘
| i ciir. during fwed. pls. input, COW dir. during rev. pls. input

CW dlir. during fuvd. pls. input, COW dir. during rev. pls. input | v

COW dir. during fwvd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input | M

COW dirdluring fuvel. pls. inpLt, CW dir. during rev. pls. input ||
CCW dir. during fwwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input |v

Y | S clir. during Twed. pls. input, COW dir. during rev. pls. input |

Rotation direction(*POL)
Rotation direction selection
COW dir. uring fwl.pls. input, CW dir. during rev. pls. input [+
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2.1 Pozisyon Tablosu Methodu
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"Parameter setting" menusünden "Basic" bölümünü açalım.
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"Control mode" sekmesinde "Positioning mode (point table method)" seçelim. 
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2.2 Dönüş yönünü ayarlama
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Aşağıdaki tabloya göre her aktüatör için uygun dönüş yönünü ayarlamanız gerekir.
"Rotation direction selection" sekmesinden aktuatörünüzün modeline göre dönüş yönünü
seçmelisiniz.
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2.3 Parametrelerin Suriciuye Kaydedilmesi

Temel parametreleri degistirdikten sonra siriictiye kaydedilmesi gerekir.

Sag ustte bulunan "single axis write" butonuna basarak ayarlari surticiye kaydedin.

Common - Basic [ Selected tems Write L -' Viite | Updste Project ]

| iccessing ﬁmpiiﬁer

Access to amplifier.
Pleaze ywwait for & moment.

Axis!: PB Group verification 70%
T T T O O |

lei31: P& Group verification is completed.
Axis1: PE Group writing is completed,
Axis1: PD Group writing is completed.
Axis1: PC Group writing is completed.
| Axiz1: PB Group writing is completed.
|Axi31: PA Group writing is completed.

Onemli:Ayarlar yiiklendikten sonra ,siiriiciiniin yeniden baglatilmasi gerekir.

Stiriiciiniin giiclinii kesin sonra yeniden baglatin.

MELSOET Series MR Configurator?

-
1 } wriking is finished. Please switch the power supply of the amplifier off and on again.

Acepkar

2.4 Elektronik Digli Oran Ayari

Soldaki mentden "position control” U secin.Sagdaki menide "Electronic Gear"
butonuna tiklayin.Agilan "electronic gear" penceresinde sag taraftaki "electronic gear

numerator " kismina 10 degerini girin.
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2.3 Parametrelerin Sürücüye Kaydedilmesi
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Temel parametreleri değiştirdikten sonra sürücüye kaydedilmesi gerekir.
Sağ üstte bulunan "single axis write" butonuna basarak ayarları sürücüye kaydedin.
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Önemli:Ayarlar yüklendikten sonra ,sürücünün yeniden başlatılması gerekir.
Sürücünün gücünü kesin sonra yeniden başlatın.
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2.4 Elektronik Dişli Oran Ayarı

TR0065__
Daktilo Metni

TR0065__
Daktilo Metni
Soldaki menüden "position control" ü seçin.Sağdaki menüde "Electronic Gear" 
butonuna tıklayın.Açılan "electronic gear" penceresinde sağ taraftaki "electronic gear
numerator " kısmına 10 değerini girin.
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T - v ) v ] e

In-position range( NP, *COP3)

In-position rang d. pulse unit)

Electronic gear(*FBP, ChiX, CDV)

Mumber of cmd. input pulses |

]|
| 100 (2] 0-65535)

In-position range unit selection Electronic gesr numerstor | [Electronic Gear |
!Ll:ammand unit E Electronic gear denominator |
s : Y L
= iEg Function display
= Comman Position command accel idecel. time constant(*BOP1, PST) Command pulse input stetus(*FLSS)
Basic |Curlml of position command accelidecel time constant Pulse train logic
- Extension Naducle ol l] Pasttive logic |
- Tough drive Position command accel fdecel.time constant Command pulse input status

- Drive recorder | 3| ms(0-20000)

-~ Component parts
Pasition conkral *mr EXCEs shee ARERTL)
ST ror excessive alarm level setting
Speed control

30 | 1-99.9
Torque contral | 20 Jmie )

Fwd.rotRev.rt.pls.trein |
Puls# train input fiter
1 Mpps or less EJ
Command pulse input status |

“Electronic Gear i.it:ﬂing,

SELUNG Selection NUTEEr Of COMTENG N pUIZEs per reyoulion
() Mo 01 e, nput pulses per revaution (FER) = Ingpul saue

(i Mo, of emd, mpt pulses per revoition (3FEP) = Motor encoder resnbion

Encoder pulze Wotor encoder resobition Elecironic gesr numersior

[
Electronic gear cleneninaton

131072 | (1-21 47483647 E535)

4

Cammand pudss Mo, of cmd. input pulses per revolution (‘FEF'_'

1 100 pulzefrey (1 00-500) =

| eroms3s)

Ma. of cimd. pUSSE per revolton | 10000 | puglseires

Upper speed limt | G000 | rimin

* Plemse uzes the speed vwhich below the wpper speed limil when operating thes motor.
O, the maximum input regquency will excesd 1 Mops and the motor will not cperste nonmsly.

= | [ cemca |

Degisiklikleri yaptiktan sonra "Single Axis Write" butonuna basarak

ayarlar siiriicliye kaydedelim.

Common - Basic

ingle Axis Write

Update Project |
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Değişiklikleri yaptıktan sonra "Single Axis Write" butonuna basarak 
ayarları sürücüye kaydedelim.
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2.5 Yazilim Uzerinden Strok Limitlerinin Tanimlanmasi

Aktlatorin eksen sonlarina carparak trtine zarar vermesini engellemek icin ,
strogun yazilim tzerinden sinirlanmasinda fayda vardir.
Nominal strok Uzerinden bir kagc mm bosluk birakmak yeterli olacaktir.

"Positioning mode" mendstnden "basic " sekmesini acin.

Positioning mode - Basic | Selected fiems Wite | | Single Axis Write | | Update Project

Point taklefrogram edit(*E0F1 ) Software mitC*LMPL, *LMPH, *LMNL, *LiiNH)
Point tablefrogram ecit Software limi+
Enable b4 o 10°SThpm (-3999939-935399)
Software limit-

Rough match output range(CRF)
0 | 10°SThpm (-399999-999399)

Rough match output range
0 | 10*5TMpm (0-65535) Pos. range output scdr (*LPPL, *LPPH, *LNPL, "LNPH)
Pujs mode Backlash compensation(*BKC) Position range output address+
Foint kable Backlash compensation 0 | 104SThpm (-399393-999359)
Program 0| pulse (0-32000) Position range output address.

Manual operation

Home position return
g

0 | 10°STMym (-399399.939999)

"software limit +" ve "software limit -" kisimlarini akttiatortin strok degerlerine
gOre doldurun.

Girilen degerler 2 li decimal olmalidir.Ornegin 300 mm stroklu bir Grin igin
302 mm ve -3 mm alt ve Ust limit kullanilabilir.302 mm icin (302.00)

30200 seklinde girilmelidir.Degerler 30200 ve -300 seklinde girilmelidir.

Software IMitCLMPL, *LMPH. *LMRIL, *LNH)
Software imit+
30200 | 4 s Thpm (-399399-399939)

Software limit-

-300 10 TMpm (-999999-399999)
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2.5 Yazılım Üzerinden Strok Limitlerinin Tanımlanması
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Aktüatörün eksen sonlarına çarparak ürüne zarar vermesini engellemek için ,
stroğun yazılım üzerinden sınırlanmasında fayda vardır. 
Nominal strok üzerinden bir kaç mm boşluk bırakmak yeterli olacaktır.
"Positioning mode"  menüsünden "basic " sekmesini açın.
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"software limit +" ve "software limit -" kısımlarını aktüatörün strok değerlerine 
göre doldurun.
Girilen değerler 2 li decimal olmalıdır.Örneğin 300 mm stroklu bir ürün için 
302 mm ve -3 mm alt ve üst limit kullanılabilir.302 mm için (302.00) 
30200 şeklinde  girilmelidir.Değerler 30200 ve -300 şeklinde girilmelidir. 
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Degisiklikleri yaptiktan sonra "Single Axis Write" butonuna basarak

ayarlari siirticitye kaydedelim.

Common - Basic

—_—

Zelected ftems Wiite ]

B Update Project

2.6 Aktiiator Coziinirliigiiniin Tanimlanmasi

| Positioning mode
Basic

Point kable
Program Feed length multiplication (ST

onualporation. Sty | NN ] e

Horme position return

Feed function selection(*F T4

"Point table" sekmesinde bulunan "Feed function selection" se¢ceneginden ,
surtct adim ¢ozundrliguna ayarlayabiliriz.(STM) degeri 10 yapildiginda ,

"point table " girilen pozisyon degerleri 0.01 mm aralikla degistirilebilir.

2.7 Dijital Girig ve Cikislarin Tanimlanmasi

Sol tarafta bulunan meniden "Digital I/0" sekmesini secerek ,dijital giriglerin (DIO ,
DI1 ve DI2 ) tanimlanmasi gereklidir . Pozisyon tablosu mod sec¢imi (otomatik ve

manuel jog modu arasinda gecis yapan) MDO 1 "Auto on assignment" butonundan

surekli aktif olacak sekilde ayarlayacagiz.

Selected tems Wirite: | I Single Axis Write | [ Undate Project

Clear =election*DOP3)
1D zignal device sel. Imput signal suto ON sel. ey seEitn
Eliminate droop pulse during pover O [v]
[ Device Setting ] [Auto QR As=zigrment ]
Stopping method(*00OP )
nipLt fiter; =0 . X
The stopping method when LSPLSM is OFF
It fitter 3,555 [v] [ Sudden stop [V]
= Reset (RES) dedicated fiter selection
rogram Disabled [vl Selection of base circuit status(*DOP1 )
Manual DI:IEr'EItil:II'I Selection of base circult status at reset ON
Clear [ZR) dedicated fitter selection
Home I:IIZISitil:II'I return Base circuit switched off [v]

Dizahled [Vl
zain changing ALM output*DOPS)

W Select the output device when warning occurs
[@j Llst dlspla*:.-' AL signal not changed &t warning occurrence [v]
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Değişiklikleri yaptıktan sonra "Single Axis Write" butonuna basarak 
ayarları sürücüye kaydedelim.
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2.6 Aktüatör Çözünürlüğünün Tanımlanması
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"Point table"  sekmesinde bulunan "Feed function selection" seçeneğinden ,
sürücü adım çözünürlüğünü ayarlayabiliriz.(STM) değeri 10 yapıldığında ,
"point table " girilen pozisyon değerleri 0.01 mm aralıkla değiştirilebilir.
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2.7 Dijital Giriş ve Çıkışların Tanımlanması
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Sol tarafta bulunan menüden "Digital I/O" sekmesini seçerek ,dijital girişlerin (DI0 ,
DI1 ve DI2 ) tanımlanması gereklidir . Pozisyon tablosu mod seçimi (otomatik ve 
manuel jog modu arasında geçiş yapan) MD0 ı "Auto on assignment" butonundan sürekli aktif olacak şekilde ayarlayacağız.


"Input signal Auto ON" butonuna tiklayin Input signal auto Ok sl

| Auta OM Assignment

Auto ON assignment

son Oon @ oFF MDO segenegini ON konumuna
PC oM (%) OFF .

EM1 oN {®) OFF getirin.

LsP oM (%) OFF

LSN oN (%) OFF

MDO ) oM ) OFF

DIO oN {®) OFF

DI1 oM (%) OFF

DI2 oN {*) OFF

i Ok ” Cancel ]

Pozisyon tablosuna kaydedilen pozisyonlarin dijital girisler ile ¢agrilabilmesi i¢in
DI0,DI1 ve DI2 girislerine ihtiyacimiz vardir.Bu girisler siiriiciide 6nceden tanimli

degildir.
egtidir 10D zignal device sel.

Girisleri tanimlayabilmek i¢in ;I/O signal device sel.
Device Setting ]

butonuna tiklayalim.

(DEnce Seting X
Input signal Output signal
Pin number T Fun.ction PFin number | ol
e Pn_siﬁnn Speed _ To!'que Pnsiﬁ-;:-ning | Pasn_::on . Speed Torq__ue _ Pcsiﬁoning
CN1-3 RES RES RES 50N CN1-9 ALM ALM ALM ALM
CN1-4 S0N S0OMN SON DIO CM1-10 INP SA Always OFF INP
CN1-5 CR SP1 5P1 DIl CM1-11 RD RD RD RD
CN1-G LSP 5Tl R52 DI2 CM1-12 MER. MER. MER. MER.
CN1-7 LSM 5T2 R51 5T1
CN1-8 EM1 EM1 EM1 EM1
CM1-23/22 PR/PG LSP/- Space/- LSP/-
CM1-25/24 MNP MG Space/- Space/- P11/-
I— There is dup.
I CK l [ Cancel
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"Input signal Auto ON" butonuna tıklayın
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MD0 seçeneğini ON konumuna 
getirin.
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Pozisyon tablosuna kaydedilen pozisyonların dijital girişler ile çağrılabilmesi için 
DI0,DI1 ve DI2 girişlerine ihtiyacımız vardır.Bu girişler sürücüde önceden tanımlı 
değildir.
Girişleri tanımlayabilmek için ;I/O signal device sel.
butonuna tıklayalım.

TR0065__
Daktilo Metni

TR0065__
Daktilo Metni

TR0065__
Daktilo Metni


Acilan pencerede "positioning” sutununda bulunan girisleri ;kullanacagimiz girisler
SON ,DI0,DI1 ,DI12,ST1 ve EM1 olmak {izere ayarlayalim .Listede bulunan bir girisin
tizerine tikladiginizda orada kullanilabilecek girislerden olusan bir liste agilacaktur.

Bu listeden uygun giris secilerek CN3 den CN8 e kadar olan pinlere atanabilir.

Not:Ayn giris birden fazla pine atandiginda yazilim da bir uyari belirecek ve tekrarlayan

girisler kirmizi olacaktir.Bu durumda farkli bir giris atayarak ,cakismayi kaldirmamiz

gerekir.

2.8 Giris Sinyallerinin Gosterimi

Girig sinyallerini ayarladiktan sonra ,anlik olarak gézlemlemek mimkuanddir.

Program mendstinden "Monitor -->I/O Monitor " secildiginde ;

[ d:on [ ]:0FF
MR.-IM-A
Input sig. Output sig.

Position Speed Torque Positioning Position Speed Torgue Positioning
Space Space RES MO0 3 ALM ALM ALM ALM

SON S0ON S0N S0M = INP SA Always OFF INP

CR 5P1 SP1 DI 5 RD RD RD RD

L5P 6 R52 L 5 G MER. MEBER. MEBER. MER.
Space T2 R51 DIi 7

EM1 EM1 EM1 EM1 3
PR/PG Space/- Space/- DIi/-
MP MG Spacej- Space)- DOG)-

Acilan ekrandan giris ve cikislari anlik olarak takip edebilirsiniz.

Aktif olan girigler (sinyal gbnderdiginiz uclar) sari renk alacaktir .Bu ekrandan

kablolamayi ve gonderdiginiz sinyalleri kontrol edebilirsiniz.
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Açılan pencerede "positioning" sutununda bulunan girişleri ;kullanacağımız girişler 
SON ,DI0 ,DI1 ,DI2 ,ST1 ve EM1 olmak üzere ayarlayalım .Listede bulunan bir girişin 
üzerine tıkladığınızda orada kullanılabilecek girişlerden oluşan bir liste açılacaktır.
Bu listeden uygun giriş seçilerek CN3 den CN8 e kadar olan pinlere atanabilir.
Not:Aynı giriş birden fazla pine atandığında yazılım da bir uyarı belirecek ve tekrarlayan 
girişler kırmızı olacaktır.Bu durumda farklı bir giriş atayarak ,çakışmayı kaldırmamız 
gerekir.
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2.8 Giriş Sinyallerinin Gösterimi
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Giriş sinyallerini ayarladıktan  sonra ,anlık olarak gözlemlemek mümkündür.
Program menüsünden "Monitor -->I/O Monitor " seçildiğinde ;
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Açılan ekrandan giriş ve çıkışları anlık olarak takip edebilirsiniz.
Aktif olan girişler (sinyal gönderdiğiniz uçlar) sarı renk alacaktır .Bu ekrandan
kablolamayı ve gönderdiğiniz sinyalleri kontrol edebilirsiniz.
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3.Pozisyon Tablosu Uygulama Ornegi

Ma.

=~ m th =L k=

Target position
-9999 95-9935 95

[ylul

0,00
0,00
0,00
0,00
0,00
0,00

Speed

rimir

Accel. Time const. | Decel. Time const. Dl titne
0-B5535 0-20000 0-20000 0-20000

MmE ms ms

o o o o o o o
o o o o o o O
o o o o o o O

o o o o o o o

ALpe. func. hfE. 1 hfr. 2
0-3 0-100 0,00-9993 93

0,00
0,00
0,00
0,00
0,00
0,00
0,00

o o o o o o o
o o o o o o O

Sol tarafta bulunan sekmelerden "Point table" a tikladiginizda ,pozisyon kayit tablosu acilir.

Bu tabloda ;eksenin her bir pozisyon i¢in hiz,konum ,hizlanma ,yavaslama vs. verilerini

ayarlayabilirsiniz .Tabloda 7 konum vardir. DIO ,DI1 ve DI2 girislerini kullanarak ekseni bu

konumlara gonderebiliriz.

Ornegin 1. pozisyona gitmek icin DIO girisini aktif ederek (DI0=1 DI1=0 DI2=0) ardindan

ST1 sinyali gondermeliyiz.

DI2 [ DI [ DIO Point table method

0 0 | 0 | Home position return mode
0 0 1 Foint table No. 1

0 1 0 Foint table No. 2

0 1 1 Point table No. 3

1 0 0 Point table No. 4

1 0 1 Point table No. 5

1 1 0 Point table No. 6

1 1 1 Point table No. 7

Dijital girislere pozisyon bilgisi ikili
sistemde (binary) gonderilmelidir.
0. pozisyon (D0=D1=D2=0) sinyali
ekseni "Home position" baslangi¢

konumuna alacaktir.

Uyart:ST1 pozisyona git komutu ,DI0 ,DI1 ve DI2 konumlar: gonderildikten 10 ms sonra

yollanmalidir.
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3.Pozisyon Tablosu Uygulama Örneği
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Sol tarafta bulunan sekmelerden "Point table" a tıkladığınızda ,pozisyon kayıt tablosu açılır.
Bu tabloda ;eksenin her bir pozisyon için hız,konum ,hızlanma ,yavaşlama vs. verilerini
ayarlayabilirsiniz .Tabloda 7 konum vardır. DI0 ,DI1 ve DI2 girişlerini kullanarak ekseni bu 
konumlara gönderebiliriz.
Örneğin 1. pozisyona gitmek için DI0 girişini aktif ederek (DI0=1 DI1=0 DI2=0) ardından 
ST1 sinyali göndermeliyiz.
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Dijital girişlere pozisyon bilgisi ikili
sistemde (binary) gönderilmelidir.
0. pozisyon (D0=D1=D2=0) sinyali
ekseni "Home position" başlangıç konumuna alacaktır.
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Uyarı:ST1 pozisyona git komutu ,DI0 ,DI1 ve DI2 konumları gönderildikten 10 ms  sonra yollanmalıdır.
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Sinyal Zamanlamalari

Home Position

DIO, D, DI2 OFF |
|
|
|

ST1 ON &ms or more ! _6ms or more
OFF =

Home pos. returnfJOG operstion accel fdecel. time const.

Home position return position dstal*ZPS)
Position data

100 | ins (0-20000) Home position return speed

Forward 86 | rhmin =
Servo motor  rotation T : - 10°STMpm
speed Or/min L
11 3ms or less I |
|
Stopper time

|
200 | ms (0-1000) |

ON
Limiting t TLC
imiting torque ( ) OEF
Rough match (CPO)
FF

Home position return  OMN

. ON 1
In-position (INP :
position (INF) OFF — I
ON 1
Rough match {CPO) OFF —! . i
) ON
Travel completion OFF _!J—‘

completion (ZP) OEE
ON
5 SON
]: ervo-on ( ) OFF ! 1)
OoN | r
Forward rotation start ' § 1, 6ms or more
(ST1) OFF — ¥
1 (]
I I
Point table No. : i 1
| : 3ms or less Paint table
i e No3
F"“"_am | | Point table \
rotauonT ! ! Mo.1 / \
Servo motor armin f \
speed Revers : n b Point table " I
rotation i i b No2 n i
1 [N 1 I
i .
I
|

(MEND) i !
Point table No. output . | 1
(PTO to PT2) ON ! !
Ready (RD) 1 |
on | i
Trouble (ALM 1
( ) OFF —'J
ON
Forward rotation
stroke end (LSP) OFF
Reverse rotation ON
stroke end (LSN) OFF
ON

Forced stop (EM1)
OFF
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Sinyal Zamanlamaları 
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Home Position
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Pozisyon Tablosu
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PNP open collector special arrangements (see indications in blue font):

- Disconnect OPC.

- Connect PP and NP to the power supply 0 VDC.
- Add current limiting resistors at PG and NG.
- Connect the pulse signal to PG and NG

via the current limiting resistors.

Pulse controller

Default signals
(can be reassigned)

LECSA driver

CW/CCW pulses

LI LI
I E—

Pulse and Direction

B

24 VDC

1
f

3/4W
1.2 kQ

Q

3/4W

1.2 kQ

Q

Pos | Speed |Torque| CP/CL | ~N1
AN
SON | SON | SON | soN | 4 |_ 5.6 kQ
RES | RES | RES | mpo | 3 5.6 kQ v —4
11
EM1 | EM1 | EM1 | EM1 | 8 5.6 kQ “ “ —4
ISP | sTa | Rs2 | sT1 | 6 5.6 kQ “ “ —4
11
LISN | st2 | Rs1 | st2 | 7 5.6 kQ 4o
AN
CR sp1 | sp1 | bio | s 5.6 kQ e
ORC | < || BRG] 2
1
DOCOM 13
S 7 | SN, P Zﬂ
PP | = | < | b | 23 100 Q 1.2 kQ
PG | | | | 22
<o NN
NP | =< | < | poG | 25 100 Q 1.2 kQ
NG | < | < | | 24
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