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1.Giris

MX2 invertorlerde bir enkoder geri besleme kullakabasit pozisyonlama uygulamasi
yapilabilir. Bu uygulama i¢in sensorsiuz vektor kohit (A044:3) secilmelidir. Bu

dokimanda basit pozisyonlama uygulamasinin ozetlikinlatilacaktir.

2. MX2 Dahili Pozisyonlama Parametreleri

P0O04 parametresinden en uygun enkodetaod yapisi belirlenir. Puls+Puls igin 01,
Puls+Yo6n icin 03 secilmelidir. Puls+ytn secilecese i CO07 parametresi 85:EB
(Position direction) secilmelidir. Bu durumda 7/EB’lu terminal yalnizca yon sinyali
olarak slev gorur. Dikkat edilmesi gereken nokta puls+yégisiinde 7/EB no’lu gis
terminali hareketin yonini @&, pozisyon sayiminin yukargagl gidecgi verisidir.
Hedef pozisyon bilgisi D029 parametresinden, anpkzisyon bilgisi D030
parametresinden gozlemlenebilir.

PO03 parametresi 01 segilerek enkoder segimi yapill parametresinden 1 tur igin
enkoder puls sayisi girilir. P012 parametresi lilgagk basit pozisyonlama fonksiyonu
aktif hale getirilir. PO15(Creep speed) ile pozisgovarmaya yakin gulecek hiz
belirlenir. Bu hizin suresi P014(Creep pulse ratie)belirlenir. PO14’e bir tur puls
sayisinin (P011) yizde kagi kadar ilerlergedeailgisi girilir; drnegin, O girilir ise
pozisyona gelinginde motor aninda durur. %200 girilir ise pozisy@emeden 6nce
belirlenen hiz ile (P015 (Creep speed)) wasap 2 tur daha atarak durur.

RUN command

ON
Output freq.
If the position value specified by the position setting is small, the inverter
decelerates the motor for positioning before the speed reaches
Set speed
", / Creep speed (P015)
, | % Position
POK output signal ON

Creep pulse ratio (P014)
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C001~C007 Coklu gigi sinyal secimlerinden c¢oklu pozisyon bilgisi secigapilir
(66:CP1, 67:CP2, 68:CP3). Ogie C004:66 ; C005:67; C006:68 secilir ise 8 adet
Bu referalsms P060~P067 arag@ina
girilmelidir.Absolute pozisyonlama yapigindan negatif pozisyon derleri de

girilebilir. C001~C007 Coklu gisi sinyal segimlerinden ayrica mevcut pozisyon bilgis

pozisyon bilgisi segilebilir. pozisyon

sifirlanabilir; bunun igin ilgili parametre 47:PCL({Rulse counter clear) secilmelidir.
P0O72 ve PO73 ise Ust ve alt pozisyon limitleri thetiir. (+/-268435455 arasinda)

Code ltem Data or data range Description
FOO3 EA terminal selection o Encoder feedback
POO4 Pulse train input mode for oo Single phase pulse train
feedback ol 90 ph. difference 2-ph. pulse train 1
oe 90 ph. difference 2-ph. pulse train 2
03 Single phase pulse train + direction
PO Encoder pulses 32 to 1024
PO 12 Simple positioning selection oe Simple positioning enabled
PO ™ Creep pulse ratio 0.0 ks HOO_D Distance that will be use for the posi-
fioning sequence and the creep speed
operation. 100.0% means one motor
turn.
PO 15 Creep speed Start freq. to 10.00
Hz
PO2E Overspeed error detection level (0.0 to 150.0 %
PO lSpeled deviation error detection | 0.00 to 120.00 Hz
eve
eOTe Position range specification (for-| 0 to +268435455 Higher 4-digits displayed
ward)
FO73 Position range specification -268435455t0 0 Higher 4-digits displayed
(reverse)
POTS Positioning mode 0o With limitation
01 Mo limitation (shorter route) PODY is to
besetO0ord!
PO Encoder disconnection timeout | 0.0 to 10.0 s
POBD Position restarting range 0 to 10000 [pulses]
POg |1 Save position at power off 00: OFF
01: ON
HOSO Slip compensation P gain for V/f | 0.00 to 10.00
control with FB
HOS | Slip compensation | gain for V/f [0 to 1000 s
control with FB
di2g Position command monitor -268435455 to
d030 Current position monitor +268435455
Cioe Reset selection 03 Internal data is not cleared by reset
oo -Co07 | Multi-function input 1 selection (41 PCLR: Position deviation clear
£o2 -Lo22 | Multi-function output 11/412/AL | 22 DSE: Excessive speed deviation
LOck selection 23 POK: Position ready
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3. MX2 Puls Girkleri ve Enkoder Bglantisi

MX2 terminallerinde bulunan EA ve 7/EB terminalilpuwiris terminalleridir. MX2

invertorlerin Puls gig terminalleri ve enkoder kgganti ozellikleri gagidaki tabloda

belirtilmistir.
Pulse input types Max. Freq. EA terminal (5 to 24 VDC) EB terminal (24 VDC)
90 ph. difference 2-ph. pulse |32 kHz Phase A | Phass-A Phase-B
2 kHz Phase B | (PMF open collector or Violt- | (PNP open collector or Volt-

age output type) age output type)

Single phase pulse + direction |32 kHz Single phase pulse Direction
(PNP open collector or Volt- [ ({sink/source transistor or con-
age output type) tactor)

Single phase pulse 32 kHz Single phase pulse -

(PNP open collector or Volt-
age output type)

MX2 puls girislerinin 6zellikleri ve genel enkoder glanti sekilleri su sekildedir:

6] Single Pulse train
1 A/B channels
2 AfB channels
3 Pulse train
+ Direction

Veo

[

32kHz

32kHz

32kHz

32kHz

Encoder

/ GND

PNP open collector

type or
voltage output type encoder

Pulse srﬁnal (PNP OC or Voltage)

Mo direction detect

Phase-A (PNP OC or Voltage)

Over 2kHz, direction is last detected
Phase-A (PNP OC or Voltage)

Over 2kHz, direction is RUN command
Single phase pulse (PNP OC or Voltage)
Direction by EB input

m
=
fal
Q
o
m
L

/

PNP open collector type or

voltage output type encoder

GND %
Sink type trarsistor 7JT

Phase-B (PNP OC or Voltage)
Phase-B (PNP OC or Voltage)

Direction {PNP OC or Voltage)
ON=Forward

Japooul

PNP open collector type or

voltage output type encoder
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4. Puls+Puls (90 derece faz farklh) Banti

Puls+Puls bglantida enkoder fazlari EA ve 7/EB terminallerindAPbalantisi yapilir.
Enkoder harici beslenmeli (24VDC) ve MX2'de PLC-krminallerine (-) bglantisi

yapiimahdir.
Vee P24 Mx2
o—ter—,
A S ) EA 777
- Encoder B T 7/EB
PLC
/
/] :
/ aND 7

PNP open collector type or
voltage output type encoder

Parametre ayarlarinda hiz referansi operator paneb®Hz verilmgtir, vektdr kontrol
metodu ile 100puls 24V c¢iti bir enkoder ile puls+puls (P004:1) pozisyon kotit
secilmitir. 3.no’lu giris pozisyon sifirlama, 4~6 no’lu gjter ise dger pozisyonlarin
secimi i¢in kullantlir.

Index Description Value

ADD1 Frequency Reference Selection 1 2: Digital operataor

AD20 Multi-step Speed 1 Reference 0 50.00

AD44 Control Method 1 3: 5LV { sensorless vector control )
Coo3 Multi-function Input [3] Selection 47: PCLR (Pulse counter dear)
Coo4 Multi-function Input [4] Selection 66: CP1 (Multistage-position switch (1) )
C005 Multi-function Input [5] Selection 67: CP2 (Multistage-position switch {2) )
Co0s Multi-function Input [6] Selection 68: CP3 (Multistage-position switch (3) )
Coo7 Multi-function Input [7] Selection 255: no (Mo function)
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Rampa sureleri 1saniye seciltivi. Creep hizi, yani pozisyona yakigken yavalama hizi
0.50Hz secilmgtir. Bu miktar PO14'ten %100 secilerek 1 tam turcéncreep hizina
dismesi sglanmstir.

Foo2 Acceleration Time Setting 1 1.00

FO03 Deceleration Time Setting 1 1.00

HO33 Maotor 1 Parameter Io (Auto-tuning Data) 1.13

H233 Motor 2 Parameter Io (Auto-tuning Data) 1.13

POO3 Pulse Train Input Terminal [EA] Selection 1: Encoder Feedbadk

POD4 Feedback Pulse Train Input Type Selection 1: 2-phase pulse [302 difference] 1([EA] and [EE])
PO11 Murnber of Encoder Pulses 100

PO12 Simple Position Control Selection 2: Simple Positioning Activated

PO14 Creep Speed Moving Amount 100.0

PO15 Creep Speed Setting 0.50

Yapilan uygulamadaki 8 adet pozisyamlardir:

PO&D Multi-step Position Command 0 500
PO&1 Multi-step Position Command 1 200
PO&2 Multi-step Position Command 2 1000
PO&3 Multi-step Position Command 3 -100
PO&4 Multi-step Position Command 4 -500
POGS Multi-step Position Command 5 -750
POGA Multi-step Position Command & 10
POST Multi-step Position Command 7 400
POG2 Position data at power off -79972

8 pozisyonun gigler sirasiyla aktif edilginde elde edilen pozisyon grafiklersagida
gosterilmitir.
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4. Puls+Yo6n Bglanti

Puls+Y6n bglantida enkoder fazi EA ve yon @antisi 7/EB terminallerine PNP
baglantisi yapilir. Enkoder harici beslenmeli (24VD@& MX2'de PLC-L terminallerine
(-) baglantisi yapilmalidir. 7/EB no’lu giiterminali hareketin yonuni gg pozisyon

sayiminin yukarigg! gidecei verisidir; bu ylzden bu ggin hareketin yonunu
degistirecesi dusinilmemelidir.

Vce P2 MXx2
—1 c>—?<—| —
I—l 777
out _mr | EA ’
m
3
o Dir. .~ |7/EB__
@ r  —
‘-
—|: 1 PLC

/ L
&
/ GND i

PNP open collector type or
voltage output type encoder

Parametre ayarlarinda hiz referansi operator paneb®Hz verilmgtir, vektdr kontrol
metodu ile 100puls 24V c¢gh bir enkoder ile puls+ytn (P004:3) pozisyon Kkoiiir
secilmitir. 3.no’'lu giris pozisyon sifirlama, 4~6 no’lu gjter ise dger pozisyonlarin
secimi icin kullanilir. 7/EB no’lu gisi ile pozisyon yukarikag saydirilir. Orngin hedef
pozisyon mevcut pozisyondan geride ise 7/EBsigaktif edilmelidir, aksi takdirde ileri
ybnde pozisyon tamamlanmaya ggilr ve toplam pozisyon ara@ ¢ok fazla ise uzun sure
beklenilir.

Index Description Value

ADD1 Frequency Reference Selection 1 2: Digital operator

ADZ20 Multi-step Speed 1 Reference 0 50.00

AD44 Control Method 1 3: 5LV ( sensorless vector contral )
C003 Multi-function Input [3] Selection 47: PCLR (Pulse counter dear)
Coo4 Multi-function Input [4] Selection 66: CP1 (Multistage-position switch (1) )
Coos Multi-function Input [5] Selection &67: CP2 (Multistage-position switch (2) )
C00a Multi-function Input [6] Selection 63: CP3 (Multistage-position switch (3) )
Coo7 Multi-function Input [7] Selection 85: EB (Rotation direction (C007 only) )
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Rampa sureleri 1saniye seciltivi. Creep hizi, yani pozisyona yakigken yavalama hizi
0.50Hz secilmgtir. Bu miktar PO14'ten %100 secilerek 1 tam turcéncreep hizina
dismesi sglanmstir.

FOo2 Acceleration Time Setting 1 1.00

FOO3 Deceleration Time Setting 1 1.00

HO33 Motaor 1 Parameter Io (Auto-tuning Data) 1.13

H233 Motor 2 Parameter Io {(Auto-tuning Data) 1.13

POO3 Pulse Train Input Terminal [EA] Selection 1: Encoder Feedback

POO4 Feedbadk Pulse Train Input Type Selection 3: Single-phase pulse [EA] and direction signal [EE]
PO11 Mumber of Encoder Pulses 100

PO12 Simple Position Control Selection 2: Simple Positioning Activated

PO14 Creep Speed Moving Amount 100.0

PO15 Creep Speed Setting 0.50

Yapilan uygulamadaki 8 adet pozisyamlardir:

POE0 Multi-step Position Command 0 500
PO&1 Multi-step Position Command 1 200
PO&2 Multi-step Position Command 2 1000
PO&3 Multi-step Position Command 3 -100
PO&4 Multi-step Position Command 4 -500
POGS Multi-step Position Command 5 -750
POGA Multi-step Position Command & 10
POST Multi-step Position Command 7 400
POG2 Position data at power off -79972

8 pozisyonun gigler sirasiyla aktif edilginde elde edilen pozisyon grafiklersagida
gosterilmitir.




