KHCFa

TASIMA VE DEPOLAMA ONLEMLER] A CAUTION

+ PLC hassas bir trindur. Tagima esnasinda Bolim 3.1'de belirtilenden daha

2.2.2 HCQX-ST1505-D2 indikatdr diizeni

2.3.2 Dijital I/0 baglanti semasi

QX-ST1505-D2
O —

buyuk darbelerden kaginin. Aksi halde PLC'de arizalara neden olabilir. Tagima
sonrasinda PLC'nin ¢alismasini kontrol ediniz PO ORUN
80=0 0O 0O
HCQX-ST1505-D2 e
nOeCs0
2 Uriin Goérinimi e O
Donanim kilavuzu | HPPP1370000TR
7505 Versiyon 13 2.1 Model adi agiklamasi W Tablo 2 HCQX-ST1505-D2 icin indikatér paneli aciklamasi
Tarih Kasim, 2021 Sembol | indikator rengi | 4 nIXEOT  anal agidama
, Vst OFF Kontrol besleme hatasi veya besleme girisi yok
HC OX - ST X XXX - D s O bessmens
OFF Baslangic durumu veya yaziim giincelleme durumu
RUN « Flash PREOP durumu
1 Onsdz e Tek Flash | _SAFEOP durumu
[ Urdin adi ]| [ Fonksiyon moduli | Besleme tipi ON op durumfo
OFF Motor aktif ediimedi
[ re [nceionoior] | [ gy ] Siep motor D | 0Gbesleme BN | Ko OV | Motor safeald
HCFA Teknoloji tarafindan tretilen HCQX-ST1505-D2 Q serisi uzak genisleme A I AC besleme R Kirmiz OFF Alarm yok
modidillerini satin alip kullandiginiz igin tesekkirler. Soriadh ON PDI hatas
. . - Kanal A Kirmiz! ON Enkoder A girig gostergesi
Bu klavuz asagidaki tabloda yazan moddiller icin bilgiler saglar: o | QX serisi ana aiﬁ 531%1 Volta) + akmX 5 e o Erkador B e ostonog
iinite ! cksen 17 g, |¥10=Maksimum Z Kirmiz! ON Enkoder C giri
Kullanicilarin dikkatine 2 | 2eksen It ] calisma voltaj: [ Kirmz! ol dijital giris aktif
Jreigincl I Kirmiz! o] dijtal giris aktif
HCFA Q serisi genisletme modiuilleri kullanicilarinin, yeterli elektrik ve otomasyon dijit Pik akimi | Kirmiz! ol dijital giris aktif
bilgisine sahip olmasi ve kablolama, kurulum, ariza teshis ve bakim islemlerini | Kirmizi O dijital girig aktif
gerceklestirmek icin bu kilavuza bagvurmasi gerekmektedir. 14 Kirmizi O dijital giris aktif
- " " Q0 Kirmiz, ON QO dijital gikis aktif
Bu kilavuz, HCFA Q serisi genisletme modullerinin kullanimi icin gerekli bilgileri %Not:  Ornegin 505 oldugunda maksimum calisma voltaji 50V ve cikis pik akimi Q1 K oN Q1 dijital kg aktif
saglamaktadir, lGtfen trinleri kullanmadan 6nce givenli ve dogru galisma igin bu 5A anlamina gelir Irmizt Jijital gikig akti
kilavuzu dikkatlice okuyunuz. BR Kirmizi ON Fren gikig aktif

1.1 Giivenlik Onlemleri

1.1.1 Gvenlik sembolleri

Bu Urtint kullanirken lutfen asagidaki glvenlik Gnlemlerine ve talimatlarina kesinlikle
uyunuz

Kullanicilar montaﬂ, kablolama, iletisim vb. bélimlerde daha &zel givenlik
yonergelerini kontrol edebilir.

Bu kilavuzda, asagidaki guivenlik yonergelerine uyulmalidir.

Yanlis kullanimin 61um, ciddi yaralanma veya énemli maddi hasar
\ée sonuglanabilecek tehlikeli durumlara neden olabilecegini
elirtir.

/N DANGER

Yanlis kullanimin orta veya hafif kisisel yaralanma veya fiziksel
AWARN\NG hasarla sonuglanacak tehlikeli kosullara neden olabilecegini
gosterir.

Yanlis kullanimin hafif yaralanmalara veya maddi hasara neden
| ACAUT‘ON |o\abi lecegini belirtir.

Yanlis kullanimin gevreye/ekipmana zarar verebilecegini veya

| NOT. veri kaybina neden olabilecegini belirtir.

¥lpucu: Urlinlin daha iyi ¢alismasina ve anlagiimasina yardimci olacak énemli
noktalar veya agiklamalardr.

1.1.2 Gvenlik 6nlemleri

2.1.1 Uriin Goriintimii

@® MODEL: HCQX-ST1505-D2
@ POWER: DC24~48V/0~5A
© QBUS POWER: 3.6W(Max.)
@ INPUT: NONE

© OUTPUT: 0~5A peak

BASLATMA VE BAKIM ONLEMLERI A DANGER

« PLC enerjili iken terminallerine dokunmayiniz. Aksi halde elektrik carpmasi ve
arizalar meydana gelebilir.

« Terminalleri temizlemeden veya vidalarini sikmadan 6nce besleme kaynagini
kesiniz. Aksi halde elektrik carpmasI meydana gelebilir.

« Calismakta olan programi degistirmeden, kesmeden veya RUN / STOP, FORCE

N/OFF islemi yapmadan 6nce bu kilavuzu veya ilgili manualleri okuyarak

calismanin gtivenligini saglayin. Aksi halde makina zarar gérebilir veya kazalar
meydana gelebilir.

/\ CAUTION

« PLC'yi sékmeyin veya degistirmeyin. Bunu yapmak yangina, ekipman arizalarina
veya arizalara neden olabilir. Teknik destek icin firmamiz ile kontak kurunuz.

+ Herhangi bir kablo baglantisi yapmadan ve sékmeden énce PLC'nin beslemesini
kesiniz. Aksi halde donanim arizalarina veya bozulmalara sebep olabilir.

« Asagidaki cihazlari takmadan veya gikartmadan 6nce PLC'nin beslemesini
kesiniz. Aksi halde donanim arizalarina veya bozulmalara sebep olabilir.

« -Display modiilli, gevre aygitlari, genisletme kartlari
« -Uzatma bloklari ve 6zel adaptorler
« -Pil, terminal blogu ve hafiza kaseti

BASLATMA VE BAKIM ONLEMLERI

IMHA ETME ONLEMLERI

/\ CAUTION

« Cihazinizin cevre agisindan guvenli geri doéntsimi ve imhasi igin litfen onayli
bir elektronik atik imha sirketi ile iletisime gegin.

2.2.3 HCQX-ST1505-D2 terminal agiklamasi
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Sekil 3 HCQX-ST1505-D2 terminal agiklamasi

W Tablo 3 HCQX-ST1505-D2 sol terminal agiklamasi

CPU board terminalleri
NO

W Dahili (i¢) giris devresi semasi B Dahili (i¢) cikis devresi semasi

Digital input Digital output

10~14

S/s

Sekil 4 HCQX-ST1505-D2 giris devresi semasi  Sekil 5 HCQX-ST1505-D2 gikis devresi semasi

B Harici (Dis) I/0 baglanti semasi

Terminaton CPU boara
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Sekil 6 HOQX-ST1505-D2 harici (dis) I/0 baglanti semasi

2.3.3 Enkoder baglanti semasi

W Enkoder dahili (ig) baglanti semasi

ENC_A/B/Z+ &

ENC_A/B/Z- O

Sekil 7 HCQX-ST15-5-D2 dahili (ig) devre semasi
B Enkoder harici (dig) baglanti semasi

Terminal on CPU board
P v-

§ ENCA+ ENCA- <
8 ENCB+ | ENCB- <4—
A ENCZ+ | ENCZ- «|;
INO__| PE-ENC | |
IN1 IN2
IN3 IN4
® SS coMm
Q1 Q

Sekil 8 HCQX-ST15-5-D2 enkoder harici (dis) devre semasi

O 5/N:XXXXXX AcKlama Simae Simge Acklama
P/N:XXXXXX o= Enkoder beslemesi 5V cikisi V+ 0 10 V- Enkoder beslemesi GND W 23.4 Step motor baglant semasi
. 15 Enkoder A-fazi diferansiyel | £ncar 1 11 | enca. | Enkoder A-faz diferansiyel
HCFQ vroewchina [5] pozitif gir negatif giri Driver board terminal
Enkoder B-fazi diferansiyel | encgr | 2 12 | Ence. | Enkoder B-fazi diferansiyel
pozitif giri negatif giri
i i Enkoder Z-fazi diferansiyel Enkoder Z-fazi diferansiyel A+
Sekil 1 Model adi ve etiket agiklamasi Enkoder iy ENCZ+ 3 13 | encz- |Enkoder Z iy A+ A
Dsiik-hizli giris 0 10 4 4| PE-ENC | Ekranl kablo A A A
Disiik= hizli giris 1 11 5 5 12| Disiik= hizli giris 2 B+
@ . Model adi © . Cikis parametreleri Dtk izl giris 3 ] 3 6|14 [Dustk-heliqiris & B+ | B+ o
@ . Galisma voltaji ve akimi ® . Barkod, S/N &P/N Giris Ortak SS 7 7 | COM_[Cikis ortak B- B B
® . QBUS gig tuketimi @ . QR kod (model adi, seri numarasi) Genel gikis 1 1 8 8 Q0 | Genel gikis 0
® . Girig parametreleri
s D W Tablo 4 HCQX-ST1505-D2 sag terminal agiklamasi vee vee o——t DC24V
Siirlicl board termi ov v o—I-
Acklama Simge NO Simge Acklama PE PE
2.2 Parca adi agiklamasi /A /A
lirlict A-faz) pozitif gk A AR riich A-fazi pozitif ciki Sekil 9 HCQX-ST15-5-D2 step motor harici (dis) baglanti semasi
e {riicl A-fazi negatif cike A A ricii A-fazi negatif ciki
2.2.1 HCQX-ST1505-D2 gbrlinligli {riicl B-faz! pozitif ciki B+ BT ricii B-fazi pozitif ik 2.4 Uriin 8lciileri
lrlicl B-fazi neqgatif ciki B- B- rlict B-fazi neqatif ciki .4 Urdn Slculeri
/A 5 5 /A
lrlicl besleme girisi vce 3 6 vce rlict besleme girisi W Urln dlgust
ko @ riicii besleme 0V oV 7 7 oV ricii besleme 0V naser
B etallevha £ PE 8 8 PE Tazol
Montaj kancas: @ = Al
E 2.3 Baglanti Agiklamasi
Tl @ e
2.3.1Kablo secimi
1 g
ry . i
ety Madde Ozelliler R
edled Kurulum metodu Iterek iceri gecmeli
g Basma quci (kontak bagina) 10N
ﬁ% Kablo Tipi Sadece bakir kablo (altminyum kabloya izin verilmez)
. . Kablo Uzunlugu 79 i
$ekil 2 HCQX-ST1505-D2 igin arabirim diyagrami [ Tek damarh 0.08-1.50 /28-16 AWG. 52402
Kesit | Cok damarli 0.25-150/24-16 AWG
W Tablo 1 HCQX-ST1505-D2 arabirim agiklamasi [Kilf 0.25-0.75 /24-20 AWG Sekil 10 HCQX-ST1505-D2 terminal tanimlamasi  (birim: mm)

No. | Isim
(1) | Indikatérler
(2) [ Montaj kancast

(3) | Metal levha
(4) | Terminal

Fonksiyon

Moddil ve terminal durumunu gostermek icin kullanilir
Konnektéri modulin Gzerine icin kullanilir
QBUS sinyalini ve kontrol devresi akimin iletir, galigirken
degistirmeyi

Giris/Cikis sinyali kablo girisi

3 Ozellik parametreleri

4.1Kurulum aciklamasi

3.1 Elektriksel zellikler

Madde Aciklama

Izolasyon direnci ™MQ

Elektrostatik desarj Kontak 4kV, Hava +8KkV

Kontrol giict +4kV_5~100kHz
Sinyal kablosu | +2kv 5~100kHz

Ani gerilim yikselmesi DCO.5KV.

Elektromanyetik
uyumluluk
gereksinimleri

Elektriksel hizh bogalma

3.2 Ortam Ozellikleri

Madde Gzellikler

alisma sicakiid 0-55°C
Saklama sicakhgi -25~75°C
Rutubet 95% Yodusma yok
Yikseklik 2km veya alt

Atmosfer basinci
Gurdltd direnci +2kV_5~100kHz

Sintizoidal titregim 9Hz<f<100Hz, 1.0 ivme, sabit genlik

Disme 1m,_paketleme ve nakliye esnasinda 10 kere

108kPa~66kPa

3.3 Besleme ozellikleri

Madde Gzellikler
QBUS besleme DC 12V
Tipik: 100mA (enkoder oimadan)
QBUS akim tiketimi Maksimum: 300mA (enkoder ile)
Suriicu tarafi voltaj orani DC 24V~48V
Giris Voltaj Arahn DC 20V-50V
Giris pik akimi >5A
3.4 Kontrol dzellikleri
Madde Gzelliler

Kontrol Protokol CiA402 protokol

Haberlesme tarama saykili 250ps. 500ps. 1ms. 2ms. 4ms. éms. 8ms
seviyeleri 32~256 step

Enkoder besleme 4.5~5V, 200mA (Max)

Enkoder giris tipi Diferansiyel Giri
Enkoder mak cevap frekans! 200kHz
Motor kontrol modu PP._PV. CSP. Homing
ijital giri 10~14, Tek uglu 24Vdc, Maksimum pulse frekansi 5kHz
_ Dijital cik Q0~QT, Open-collector, Maksimum 30V/250mA.,
jaksimurn pulse frekansi 2kHz 1.5kVrms
lotor parametreleri Motor parametreleri otomatik algilanir

3.5 Siriict 6zellikleri

Madde Ozellikler
Besleme cikis tipi Dual H-Kdprii
Akim kontrol PWM frekans 25kHz
kis akimi Stirekli maksimum pik akim 5A
Giris voltalt 20Vdc~50Vdc

Agin akim korumas, dUsUk volta) korumast, agin voltaj

Koruma korumas!, asin sicaklik korumast

3.6 Terminal ve Baglanti 6zellikleri

Madde Ozellikler
QBUS araytizii QBUS_IN, QBUS OUT
Enkoder arayliz(i V4, V-, ENA+, ENA-. ENB+, ENB-, ENZ+ ENZ-

Dijital giri 10. 1. 12 3. 14. SS
Dijital ciki Q0. Q1. COM
Siirtct gk A+ A B+ B-

Siriict gic giris VCC. OV, PE

4 Kurulum Talimatlari

4.1.1 Kontrol panosu kurulumu

Kontrol panosu igerisine triinlerin kurulumunu yaparken lutfen asagidaki notlara
dikkat ediniz

(1) Modulun kurulumunu dik yapiniz. Cihaz icin dogal hava veya fan sogutma
kullaniniz. Montaj klipslerini kullanarak modult 35mm DIN ray’ina kurunuz.

(2) Sogutma fani veya dogal hava ile sicakligi distrmek igin Griinin cevresinde
erekli boslugun birakilmasi gerekmektedir. Urtiniin ortam sicakliginin ¢ok
azla isinmasini onlemek igin, kontrol kabini igindeki sicakligi muhafaza ediniz.

(3) Yan yana kurulum igin, cihazlar arasinda yatay olarak 10 mm veya daha

fazla bir mesafe olmasi énerilir (kurulum alani sinirliysa, bosluksuz kurulum
opsiyoneldir)

Hava sy Hava cksy Hava clas: Hava class

]

Daha genis 60MM

Dikey kurulum

Daha genis 5OMM

Hava girsi Hava girisi Hava gl

ol

4.1.2 Modul montaj veya sékiilmesi

B Mod(l montaji

(1) Genisleme modiili kenar slotlarini Q serisi ana (nite slotu ile hizalayiniz
ardindan asagida gosterildigi gibi genisleme modultni hafifce bastiriniz

@ Modiili asagiya
bastir

@ Centigi hizala

W Modil sokilmesi

Modili sékmeniz gerektiginde, sol taraftaki Q serisi kontrolére bastirdiktan
sonra moduilii dikey olarak yukari dogru gekmelisiniz.(sekilde gésterilen ok
yonine dogru)

4.1.3 Ray lizerine montaji ve s6kiilmesi

B Ray montaji

(1) Genisleme modiiliiniin tst kismi DIN ray tizerine astiktan sonra alt kismi 35MM
DIN rayi ile hizalayin ve ardindan sertge bastirin, bir “klik” sesi duydugunuzda,
bu montaj klipsinin alt kisminin DIN rayina baglandlg“flm Osterir. Ardindan
modil kurulumu tamamlanmis olur. (&uru\um apilmadan 6nce montaj
klipsinin iyi durumda oldugunu dogrulayiniz aksi halde kurulum hatasi
meydana gelebilir)

@ Alt kismi sertge

Ustk
o bastirin

uzerine asin

B Ray'dan s6kilmesi

35MM DIN ray tzerine Urtinun her iki yaninda takili sabitleme parcalarini
cikartin ardindan tst klipsi 5,8 mm yukari dogru ¢ekin (yukari dogru
cektiginizde, "tik" sesini net bir sekilde duyabilirsiniz), bu sirada sékme
islemini tamamlamak igin dogrudan modulu gikartabilirsiniz (sabitleme
parcalarini gikartirken tornavida vb. aksesuarlari kullanabilirsiniz).

Montaj Klipsini @)

yukar

@ Modiilii cikartiniz

4.1.4 Konnektdriin takilmasi ve sékilmesi

W Konnektér montaji

Konektortin alti ile genisletme modulinin altini hizalayiniz. Hizaladiktan sonra,
asagidaki sekilde gosterilen yonde terminalin tst kismina bastiriniz. Bir "klik"
duydugunuzda, konektoriin montaji tamamlanmistir.

@ Konnektorin altini
modiiliin altina
iceriye dogru hizalayiniz
bastir

B Konnektor sokiilmesi

(1) Konnektorii genisletme modulinden ayirmak icin konektorin st yayini isaret
veya orta parmagdinizla bastiriniz alt kismina bastirmak igin bas parmaginizi
kullaniniz. Alt taraftan bastirirken tst kismini disari dogru (;ekerei konnektora
modilden cikartiniz

Konnektoriin
Ustindeki
yaya basiniz

Yukan gekerek
konnektérii ayinmiz

(2) Konnektérii genisleme modiili Gzerinden 45° den daha fazla ayirdiktan sonra
son olarak konnektért asagida ok ile gosterildigi gibi yukari yone dogru

cikartarak sokme islemini tamamlayiniz.

4.1.5 Kablo baglantisi ve sokilmesi

B Kablo baglantisi

(1) Asagida gosterildigi gibi dnce kicik delige ince uglu kiclk bir tornavida
sokunuz ve iceriye dogru 10N'luk bir kuvvet uygulayiniz ardindan kabloyu
ise agilan diger genis dehEe sokunuz. Kablo yerlestirildikten sonra kigtk
tornavidayi disari gekerek gikartiniz.

iceriye dogru 10N /
glic uygulayiniz

(2) Kablo baglantisi tamamlandiktan sonra, kabloyu hafifge gekerek gikmadigina
emin olduktan sonra kablo baglantisini tamamlayiniz.

B Kabloyu biiyiik
deligin igine
sokunuz

Kabloyu
hafifce
cekiniz

B Kablo sokilmesi

Asagida gosterildigi gibi 6nce kiclk delige ince uglu kiiglik bir tornavida
sokunuz ve igeriye dog?(ru TON'luk bir kuvvet uygulayiniz ardindan kabloyu
cikartiniz. Son olarak kabloyu cikardiktan sonra kiglk tornavidayr disari
cekerek gikartiniz.

Iceriye dogru 10N B Kabloyu gikartiniz

giic uygulayiniz



Ek: Nesne kiitiiphanesi listesi Nesne kiitiiphanesi | Alt-index | isim zellik | Tip Aralik Varsayllan | Birim Agiklama
/80 ;EWM zmgza fCLK (reset default value)
. ,, %01
Nesne kiltiiphanesi | Alt-index | isim Ozellik | Tip Aralik Varsaylan | Birim Agiklama G2 0 PWM frequency AR UER | @ ¥ %10:
20 thwsarats feck
0x1000 0o Deviceityoe R DN [0=327¢7 0912 = 402 0x2021 00 Custom PWM amplitude RW_ |USINT | 0~255 0 - User-defined, velocity-dependent gradient for adjusting PWM amplitude
0x1001 0 Error Register R USINT_ | 0259 0 - 02022 00 Custom PWM Amplitude Offset__| RAW__| USINT | 0~255 30 = User-defined PWM Amplitude Offset (0 - 255)
0x1008 00 Device name R STRING | 032767, - HCQX_ST1505-D2
CoolStep will be enabled when the actual speed (0x200C value) exceeds
0x1009 00 Hardware Version R STRING | 0~32767 - - 0x2025 00 Intelligent current speed threshold | R/W DINT 0-2/20-1 ,, sg\‘suzpeed Page51 is not enabled when the actual speed is lower than this
0100 00 Software Version R SIRINGHI0aS2/67) = - Note: Adjust this value according to the value of 0x200C when using
1600 00 Number of sub-indexes RAW | USINT | v0-32767 3 - Group 1 Number of default mapped objects P T——— When the actual speed (value of 0x2000) exceeds this speed, trn off the
01-12__| RXPDO Mapped Object Group 1| RAW | UDINT | 0-OXFFFFFFFF__| Omitted - Group 1 Default RXPDO mapping object 0x2026 00 e e e RW  |DINT | 0-2°20-1 - silent chopper mode and switch to the periodic chopper mode
e 00 Number of sub-indexes RW  |USINT | 0~32767 6 B Group 2 Number of default mapped objects hoteteistithisalielaceadngiiothielVallela i xs0@wenlising
01-12__| RXPDO mapped objectgroup2 | RAW__| UDINT _| O-OXFFFFFFFF___| Omitted = Group 2 default RXPDO mapped objects SR s THsH
0x1602 %0 Number of sub-indexes AW LUSINT_|0~52767 > - Group 3 Number of defeult mapped objects 0x2027 00 THIGH RW |DINT | 0~(2%20) - 0 FPiahchor e, the chopper willswitch to chm = 1. TFD =
01-12__| RXPDO mapped objectgroup2 |R/W | UDINT | 0-OxFFFFFFFF | Omitted S Group 3 Default RXPDO Mapped Objects - 0 {coustant off time for Sl decay only) It vhights s set, the motor runs in
00 Number of sub-indexes RIW USINT | 0~32767 7 - Group 4 Number of default mapped objects full-step mode and the blocking detection switches
0x1603 switch to DcStep stall detection
01-12__| RXPDO mapped object group 3| RW__| UDINT _| 0~OxFFFFFFFF___| Omitted - Group 4 default RXPDO mapped objects
Duration of o decay phase
A0 00 Number of sub-indexes RW__|USNT | 0-32767 7 - Group 1 Number of default mapped objects NCLK= 24
8 01-12 | TXPDO mapped objectgroup 1| RAW__ | UDINT | 0~OxFFFFFFFF__ | Omitted = Group 1 default TXPDO mapped objects 0x2028 00 Chopper off time TOFF RW [ USINT | 0~15 5 - oo P”Ve @“}P“‘ 0" all bridge arms off
o101 00 Number of sub-indexes RAW_ | USNT | 0~32767 0 - Group 2 Number of default mapped objects 2000 N2
01-12__| TXPDO mapped objectgroup2 | R/W__| UDINT | 0~OxFFFFFFFF___| Omitted B Group 1 default TXPDO mapped objects 0x2029 00 Hysteresis start value HSTRT, RW__|USNT |07 4 B
00 Number of sub-indexes R USINT__| 0-32767 4 B NA 0x2030 00 Hysteresis end value HEND RW__|USNT | 0-15 1 =
01 Mailbox output type R USINT__| 0-32767 i B NA 0x2031 00 Extinction time TBL RW__|USNT |03 2 - Extinction time
0x1C00 02 Mailbox output type R USINT_| 0-32767 2 - NA 0x2039 0 Encoder position R DINT | -2'31-+2/31)1_| 0 - Actual encoder position, with symbol
03 Process data output type R USINT__| 0~32767 3 - N/A 02040 0 Encoder accumulation constants | RAW | UINT | 0~65535 0 - -
04 Process data input type R USINT | 0-32767 4 - N/A _
TSR e et o TonT o267 50 . VA 0x2041 00 Overpressure threshold R JUNT | 0-65535 5000 - Input voltage maximum, exceeding will alarm, 5000=50V
0x1C13 0-02 | TXPDO distribution RW__|UNT | 0-32767 1A00 - N/A iz orive Global Alarm R - N i
0x1C32 0-0A RXPDO management parameters | R UNT | 0~32767 Omitted B NA 020 0o rive Global Alarm Register Us 0255 0 - B e e e ative i larm
0x1C33 0-0A TXPDO management parameters | R UNT | 0-32767 Omitted - N/A - is register can be viewed when the drive Is In ala
S T S e RO iR 0x2043 00 Drive error status register R DINT__| 0231 - - This register can be viewed when the drive is in alarm
0x2001 00 Motor full step pulse number RW - [UINT 1 0~51200 200 - ults to 200, as most motors are 18" 0x2057 00 Clear current alarm RW__[USINT [0~ 0 - 0: Do not clear 1: Clear the current alarm
0-256 0x00:Invalid
1558 0x17-Probe 1
2-64 8x12 Probe 2
3-32 » x16:Home input
Default 0:256 subdivision. If the full step of the motor is 200, it takes 01 Enter 1 Select RIW UINT 0~255 0x17 =
02002 0o Fine fraction RAW.JUNT ) 0-8 i - 200%256=51200 pulses to rotate one revolution after subdivision §§8% Efg“a‘ﬁie"h",‘n‘“
ot P14 Emergency siop
o4 0x2152 e
8-Whole step 02 Enter 2 Select RW_ JUNT  [0~255 0x18 —
0 Full range. . - =
0x2003 Current global scaling RW  |UNT | 32-255 0 - 1,31 ; invalid 03 Enterecelerd Y [T @755 4[]
327255 32 / 256..255 / 256 of the maximum current 04 Enter 4 Select RW_|UNT__ | 0-255 0:01 - -
Motor current ratio at standstill (0=1/32..31=32/32) 05 Enter 5 Select RW__|UNT__|0-255 002 - =
Example: When the global current = full range, the maximum drive current 01 Input 1 Filter time RW _ |UINT | 50—60000 50 ms Set the input port filter time,
0x2004 00 Holding current RW |UNT  |0-31 0 - e
Then the current =46 +7/32 N 0 Input 2 Filter time RW__|UNT | 50—60000 50 ms Set the Input port flter time
ote: The maximum drive current s determined by the hardware and is 0x2153 03 Input 3 Filter time RW__|UINT__ | 50—60000 50 ms Set the input port filter time
. - Motor ruming current ratio (0=1/32..31=32/32) 04 Input 4 Filter time RW_[UINT | 5060000 50 ms Set the input port filter time,
02005 0o Run current RWJUNT o8t 100 Conversion method is the same as holding current 05 Input 5 Filter time RW _ |UNT | 50—60000 50 ms Set the input port filter time
Delay time between when the I i
0x2006 00 ;r[\:;évém ps and when the current | W | UNT | 2-255 10 M81CLK | The delay time 5erévgeceu"”vev:(e” the motor comes to rest and when the 0x2154 00 Input 10 polarity configuration | RAW | UINT | 0—65535 0 - go’g‘;"t’y“ioynggf”mlo”gr'r":sgocn‘gieg input 1, and soon
- 02155 00 Input 10 Physical Status R UNT_ | 0-255 0 - Level state, bitd corresponds to input 1, and so on
ghe m_erber ofddock cycles after the g\glor stops ahnd the cu{'remﬁtans to e
nvali
N of s e ety . rop. This avoids motor jumps caused by current changes when the motor O
0x2007 00 RW  [UNT  |0~15 2 2MB1CLK | is not realy stopped. (Duration arm output
x when the mator stops fSpotiealytophedl DUt o) 0 Output port 1 Function selection | RW | USINT | 0~255 1 - 4 In place output
1..15: decaying current every 218 clock multiples 00156 8Hold output
0~ the irection of peration emains unchange; 1 - th diection of E3CUSLOMIGUTPUY
0x2008 00 Motor running direction RAW UINT 0~1 0 - operation is reversed 02 Output port 2 Function selection | R/W USINT | 0~255 4 -- --
0x2009 00 Driver chip version number R UNT | 0-255 0 = Driver internal driver chip version number 0x30 03 Output port 3 Function selection [RW [ USINT [ 0~255 8 = =
00:150°C Output port output polarity . — Polarity control, bit0/bit corresponds to output
0x200A 00 Over-temperature alarm level | RAW | UINT | 0-2 01:143° O21se 00 configuration RW _JUNT 0299 0 172
02:136° C (not recommended when VSA > 24V) e o A ., o o ot o . OMotor not locked:
0x2008 00 Motor reference speed R UINT | 0~65535 0 ops Motor rotating speed X CEERCIEDIEECIES - 1:Motor locked;
0x200C 00 Actual measurement time between| o OINT | 0-(220) - n units of 1/ fCLK and 256 microsteps 0x2203 00 Bus voltage value R USINT - v Current driver supply voltage, expanded 100 times
x two stepper input signals TSTEP - - Note: Valid in PP/PV mode ESC mo 0
0x2210 00 P R USINT | 0~255 0 - For debugging
— _ Acceleration between start-up speed and V1 regis
0x2010 00 A1 RW  |UNT | 0-(2M6)-1
Note: Valid in PP/PY mode 0x2211 00 EsC PO’” receive error count | p USINT | 0~255 0 - For debugging
First acceleration/deceleration phase threshold speed register
02011 00 Vi RW |DNT | 0~22201 - 0-A1'and D1 are invali, only acceleration and deceleration speeds are o o ESC pon Zrecsmeeror oot | ot Toom . - e ——
Note: Valid in PP/PV mode ESgC 5 ;
. _ Acceleration between stop speed and and V1 0x2213 00 Por 3 receive error coun R USINT | 0~255 0 - For debugging
02012 00 D1 RW [UNT | 0~246)-1 g anooty e eleton ;gc - .
= 0x2214 00 port 4 receive error coun R USINT | 0~255 0 - For debuggin
0x2013 00 Motor starting speed RW |DINT  [0..(2M8)-1 0 B node register oo
The fitering ime constant of the samping op-amp. f motor choping 0x2215 00 Foghot B recene ertorcount | g USINT | 0~255 0 - For debugging
noise is generated due to cross-coupling of the two coils, increase the T
setting port 6 receive error count . .
0x2016 00 FILT_ISENSE RW  |USINT | 0~-3 0 - 00: Low - 100ns 0x2216 00 register R USINTN 10522 0 Fordebugging
DISe000s 0x2217 00 ESC port 0 lost link count register | R USINT | 0-255 0 = For debugging
11 High - 400ns 0x2218 00 ESC port 1 lost link count register_| R USINT__| 0~255 0 — For debugging
The minmum seting according to the switehing fime i safe and avoids a 0x2219 00 ESC watchdog count register R USINT_| 0~255 0 - For debugging
rect pass of the bridge arm. Keep a margin of approx. 3
0x2017 00 Dead-zone time RAW  |USINT | 0~24 0 - 0O=minimum (100ns) ... 16 (200ns) ... 24=maximum (375ns), no( recommen- 0x221A 00 ESC register F28 F31-1 R USINT | 0~255 0 - For debugging
ded 0x2218 00 ESC register F28_F31-1 R USINT_| 0~255 0 For debugging
Settings larger than 24
e 0x221C 00 ESC register F28_F31-1 R USINT__| 0~255 0 = For debugging
0x2018 00 Enable PWM mode RAW USINT | 0~1 1 - Note: Switching in stationary state 0x221D 00 ESC register F28_F31-1 R USINT | 0~255 0 - For debugging
02019 00 Enables automatic current regula- | gy | usiNT | 0-1 1 - Automatic current regulation is recommended 0x4003 00 Release delay tme of holding | oy | UNT | 0-3000 50 ms Enable to release holding signal time
Nesne kiitiiphanesi | Alt-index | isim Ozellik | Tip Aralik Varsayllan | Birim Agklama
0x4004 00 Locking time delay of holding RW  [UNT | 0~3000 50 ms Time from non-enabling to holding brake lock
B10°0 pot arived
05000 00 Target arrival status R USINT | 0~255 - - B0=1" Arrived
g o Bit1=0: no b\cckmg occurred
Bit1=1" blocking occurred
0x5001 01-06__| Firmware compilation date time | R UNT__ | 0-32767 - - -
0x6040 00 Control word R |UNT__ | 0-65535 0 -
0x6041 00 Control word R UINT | 0-65535 0 =
0x605A 00 Quick Stop Code RAW__|INT 0-65535 6 — —
0x6060 00 Operation Mode RAW | USINT | 0-255 8 = 1—pp.3—pv,6—Home8--CSP
0x6061 00 Operation mode display R USINT__| 0~255 8 = =
0x6062 00 Command Position R DINT ;f;?aw{)q 0 3 Pindicates pulse unit
0x6064 00 Actual Position R onT | 235 0 P -
0x606A 00 Encoder selection RW | INT 10 Bl = ~1:No encoder, 0:Use encoder
06068 00 Command speed R DINT | 0~(2°23)-512 0 P/S —
0x606C 00 Actual speed R DINT__ | +-(2:23)1 0 P/ -
0x607C 00 Origin Offset RW |DINT |23 0 P Home mode Origin offset
0x607D 01 Soft imitin negative direction  [RW  [DINT | 2315 0 P -
0x607D 02 Soft limit in positive direction RW [DINT | 230 0 P -
0x607A 00 Target position R INL S e 0 P pp mode target position
0x60FF 00 Target speed R DINT | 0~(2°23)512 0 P/S pv mode maximum speed
0x6081 00 Trapezoidal speed RW  |UDINT |0~(2'23)-512 5120 PIS pp mode maximum speed
0x6082 00 Start/Stop Speed RV |UDINT | 0~(2"18)1 0 P/S pp mode jumping speed
06083 00 Acceleration RV |UDINT | 0~(2"16)-1 4096 P/52 pp._pv mode acceleration
0x6084 00 Deceleration R |UDINT | 0~(2"6)1 4096 PIS"2 pp. pv mode deceleration
0x608F 00 Encoder resolution R | UDINT | 200~20000 4000 - 1000 line encoder, 4 frequency
06098 00 Origin Method RW__JUNT__|1~100 19 % Home mode origin method
6009 01 Homing speed 1 RAW_ |UDINT | 0~(2'23)-512 50000 PiS Home mode to find limit switch speed
02 Homing speed 2 RW__|UDINT | 0-(2'23)-512 25000 P/S Home mode to find the origin signal speed
0x609A 00 Return to zero plus or minus speed| RW__ | UINT__| 0-(216)-1 25000 P52 Home mode plus or minus speed
060D 00 Input IO state R UDINT | 0-4294967296 | 0 = Input IO function logic state
0x60FE 01 Physical output on RAW | UDINT | 0-4294967296 | 0 = Master output signal control word
0X60FE 02 Physical Output Enabled RW__|UDINT | 0-4294967296 | 0 = Master output signal control word
016502 00 Support operation mode R UDINT | 0~4294967296 | 165 - Control modes supported by the drive
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