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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarmlar diizeltme yollar

ONEMLI
e Herhangi bir alarm durumunda, alarmin nedeni ortadan kaldirilmalidir, yeniden ¢alismaya baslamadan 6nce
A glivenlik saglanip alarm durumu ortadan kaldirilmalidir. Aksi takdirde, hasar olusabilir.

e Eger [AL. 25 Mutlak pozisyon silindi] olusursa, daima home (baslangi¢) pozisyonu ayari tekrar yapilmalidir. Aksi
takdirde, makine istem dis1 ¢alisabilir.

e Alarm durumu olustugunda, derhal servo siiriicli Servo-off konumuna getirilmeli ve ana devrenin elektrik
beslemesi kesilmelidir.

Asagidaki alarm durumlarindan biri s6z konusu oldugunda, makineye ¢alis bilgisi hemen verilmemelidir. Béyle bir durumda servo

siirlicii ve servo motor arizalanabilir. Alarmin nedeni ortadan kaldirilmali ve yeniden ¢alistirilmadan, 30 dakika siire ile sistemin
sogumasi saglanmalidir.

e [AL. 30 Rejeneratif hata]

e [AL. 45 Ana devre aygit1 asir1 1sS:nma]

e [AL. 46 Servo motor asir1 1s1nma]

e [AL. 50 Asirt yik 1]

e [AL. 51 Asint yiik 2]

e [AL. 37 Parametre hatasi] alarm ge¢misine kaydedilmez

Bu bolimdeki agiklamalar uyarinca alarmin nedeni ortadan kaldirilmalidir. Alarmin nedenini saptamak i¢in, MR Configurator2 kullanilabilir.

1-16



SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

lAlarm No.: 10 JAd1: Diisiik voltaj
[Alarmin icerigi e Kontrol devresi gii¢ kaynaginin voltaj1 diistiktiir.
e Ana devre gii¢ kaynaginin voltaj1 diisiiktiir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [ Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
10.1 Kontrol devresi |(1) [Kontrol devresi gii¢ Kontrol devresi gii¢ Hatalidir. [Dogru olarak baglayiniz. [[A]
giic kaynaginda kaynaginin baglantisi kaynaginin baglantisini kontrol [B]
voltaj diismesi hatalidir. ediniz. [WB]
Hatal1 degildir. (2)'yi kontrol ediniz. [RJO10]
[GF]
(2) |Kontrol devresi gii¢ Kontrol devresi gii¢ kaynagimin ~ [Voltaj dngdriilen Kontrol devresi gli¢
kaynaginin voltaj1 diisliktiir. [voltaji 6ngoriilen degerden daha |degerde veya daha kaynagmnin voltajini
diistiktiir. diistiktiir. yeniden kontrol ediniz.
200 V smif: 160 V AC
400 V sinif: 280 V AC
100 V simuf: 83 V AC
24 V DC giris: 17 V DC \Voltaj ongoriilen (3)"i kontrol ediniz.
degerden daha yiiksektir.
(3) |Gli¢ kaynagmin dahili kontrol |Gii¢ verme metodunda bir sorun  [Bir sorun vardir. Giicti, servo siiriiciiniin
devresi durmadan 6nce olup olmadigini kontrol ediniz. ILED gostergesi
sisteme yeniden gii¢ sondiikten sonra veriniz.
verilmisgtir.
IBir sorun yoktur. (4)'i kontrol ediniz.
(4) [Belirlenen siireden Gii¢ kaynaginda bir sorun olup Bir sorun vardir. Giicili yeniden kontrol
daha uzun bir siire elektrik  Jolmadigini kontrol ediniz. ediniz.
kesintisi olmustur.
[Pr. PA20]" O _ "
oldugunda, siire 60 ms
olacaktir.
[Pr.PA20] " 1 _ "
oldugunda, siire
[Pr. PF25]'te ayarlanan deger
lkadar olacaktir.
[Pr. PX25]is" 0 _ " IBir sorun yoktur. (5)'i kontrol ediniz.
oldugunda ve J3 uzatma
fonksiyonu kullanildiginda
siire 60 ms olacaktir. [Pr.
PX25] " 1 __"oldugunda,
[Pr. PX28]'e ayarlanan siire
lkadar olacaktir. MR-J4-03A6
(-RJ) veya MRJ4W?2 -
0303B6'da 15 ms veya daha
uzun bir siire elektrik kesintisi
olmustur.
(5)  |Glic rejeneratif konverteri Gili¢ kaynaginda bir sorun olup [Bir sorun vardir. "[AL. 10 Diisiik voltaj]
kullanildiginda, kontrol olmadigini kontrol ediniz. Giig algilama metodunu
devresi gii¢ kaynaginin voltaji kaynaginin empedansi ¢ok segme" ayarini agagidaki
bozulmustur. lytiksek oldugunda, gii¢ [parametrelerle yeniden
ljenarasyonundaki akim lkontrol ediniz. [A]: [Pr.
nedeniyle gii¢ kaynagimin voltaji PC27]
lbozulur ve bu diisiik voltaj [B] [WB] [RJ010] [GFT:
olarak algilanabilir. [Pr. PC20]
Giicii yeniden kontrol
ediniz.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 10

JAd1: Diisiik voltaj

[Alarmin icerigi

e Kontrol devresi gii¢ kaynaginin voltaj1 diistiktiir.
e Ana devre gii¢ kaynaginin voltaji diisiiktiir.

durumu olusmustur.

6ngoriilen degerde veya daha
diisiik olup olmadigi kontrol
edilir.

200 V smif: 200 V DC

IDC

400 V smif: 380 V DC

100 V smif: 158 V DC

48 V DC ayar1: 35V DC

24 V DC ayar1: 15V DC

degerden daha diisiiktiir.

arttiriniz veya giig
kaynaginin
kapasitesini arttiriniz.

Voltaj 6ngoriilen
degerde veya daha
yiiksektir.

(7)'yi kontrol ediniz.

|Detay No. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
10.2 lAna devre gii¢ (1) |Ana devre gii¢ kaynaginda lAna devre gii¢ kaynaginin kablo |Bagli degildir. [Dogru olarak baglayiniz. [[A]
kaynaginda voltaj kablo baglantist kesilmistir. ~ [baglantilar1 kontrol edilir. Ana [B]
diismesi Siiriicii tinitede, ana devre gii¢ [devre gii¢ kaynaginin konverter [WB]
kaynaginin konverter tinite ile [iinite ile kablo baglantilari kontrol [RJO10]
kablo baglantis: kesilmistir.  |edilir. Baghdrr. (2)yi kontrol ediniz. [GF]
(2) |P3 ile P4 arasindaki IP3 ve P4 arasindaki kablo IBagli degildir. Dogru olarak baglayiniz.
kablo baglantis1 kesilmistir.  [baglantis: kontrol edilir.
Stiriicii iinitede, konverter IKonverter {initede P1 ve P2
linitesinde P1 ve P2 arasindaki jarasindaki kablo baglantist
lkablo baglantis1 kesilmistir.  [kontrol edilir. IBaglidir. (3)'ii kontrol ediniz.
(3)  [Siiriicii iinitede, konverter [Konverter iinitesinin manyetik  |Bagli degildir. Dogru olarak baglayiniz.
linitesinin manyetik lkontaktoriiniin kontrol
kontaktoriiniin kontrol lkonnektorii kontrol edilir.
konnektoriinde kablo Bir ariza yoktur. (4)'i kontrol ediniz.
baglantis1 kesilmistir.
(4)  |Siiriicii iinitede, konverter [Konverter iinite ile siiriicii tinite  |Bagh degildir. Dogru olarak baglayiniz.
linite ile siirlicii linite arasinda [arasinda bara baglantisi kontrol
bara baglantis1 kesilmistir. edilir.
Bir ariza yoktur. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Ana devre giic lAna devre gii¢ kaynaginin Voltaj ongoriilen degerde [Ana devre giig
kaynaginin voltaji voltajinin 6ngoriilen degerde veya [veya daha disiiktiir. kaynagmnin voltajini
diisiiktiir. daha diisiik olup olmadig1 kontrol ytikseltiniz.
edilir.
200 V smif: 160 V AC
400 V smif: 280 V AC
100 V smf: 83 V AC
48 V DC ayar1: 35 V DC \Voltaj ongoriilen degerde |(6)'y1 kontrol ediniz.
24 V DC ayari: 15V DC veya daha yiiksektir.
(6) |Hizlanma sirasinda alarm  |Hizlanma sirasinda bara voltajinin[Voltaj dngoriilen Hizlanma zamanini
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.:10 JAd1: Diisiik voltaj
[Alarmin icerigi e Kontrol devresi gii¢ kaynaginin voltaj1 diistiktiir.
e Ana devre gii¢ kaynaginin voltaji diisiiktiir.
|Detay No. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
10.2 Ana devre giig (7)  [Servo siiriicti arizahdir. Bara voltaj degeri kontrol edilir. | Ana devre gii¢ Servo siiriiciiyii [A]
kaynagmin kaynagmin voltajt degistiriniz. [B]
voltaj1 diisiik spesifikasyonlara [WB]
uydugu halde, bara [RJO10]
voltaji,
ongoriilen degerden
daha diistiktir.

200 V smif: 200 VDC
400 V sinif: 380 VDC
100 V smuf: 158 V DC
48 V DC ayar: 35 V DC
24 V DC ayart: 15V DC

(8) Siiriicii tinitesinde, Konverter initesi degistirilir ve | Tekrarlanmiyor. Konverter iinitesini
konverter arizalidir. sonra hata tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 11 IAd1: Anahtar ayar hatas1

e Eksen se¢cme doner anahtarinin veya yardimci eksen numarasi anahtarinin ayar1 dogru degildir.
Alarmin icerigi e Devre dig1 birakma kontrol ekseni anahtarinin ayari dogru degildir.
e Istasyon numaras1 segme ddner anahtarinin ayar1 dogru degildir.

Detay No. |Detay adi (Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
11.1 Eksen numarasi (1) | Eksen numarasi ayar1 Yardimci eksen Yardimci eksen Eksen numarasini [WB]
ayar hatas1 dogru degildir. numarasl ayar numarasl ayar dogru olarak ayarlayimz.
anahtar1 (SW2- 5/SW2-6) ve anahtarinin her ikisi de
eksen se¢gme doner anahtar ON oldugunda, eksen
(SW1) ayar1 kontrol edilir. segme doner anahtarinda

MRJ4W2 igin "F"
secilmis olmalidir.
(MR-J4W3 i¢in ise "E"
veya "F" secilir).

Yardimci eksen numa- | Servo siiriiciiyii
ras1 ayar anahtarmim her | degistiriniz.
ikisi de OFF ise

Istasyon numarasi ayar | (2) |istasyon numarasi ayar | istasyon numarast Déner anahtar ayar1 "0" | Istasyon numarasint [GF]
hatas1 degeri istasyon numarasi | anahtar (SW2/SW3) ayarlari veya "121"den daha dogru olarak ayarlayimniz.
segme anahtari ile "1" ila | kontrol edilir. biiyiik bir degere
"120" diginda bir degere ayarlanmustir.

ayarlanmustir.

Istasyon numarast Servo siiriiciiyii
anahtar ayar1 degistiriniz.

"1" ile "120" arasinda
bir degere ayarlanmustir.

11.2 Kontrol eksenini (1) | Kontrol eksenini Kontrol eksenini Ayarlar kontrol Dogru olarak [WB]

devre dis1 birakma devre dis1 birakma devre dist birakma edildiginde: ayarlayimiz.

ayari hatasi anahtarinin ayar1 dogru | anahtarinin ayar1 kontrol edilir. 1) Yalmz A-ekseni

degildir. devre disidir.

2) Yalniz B-ekseni
devre digidir.

3) A- ve B-eksenleri
devre digidir.

4) A- ve C-eksenleri
devre digidir.

5) Biitiin eksenler devre

digidr.

Yukaridaki ayarlardan | Servo siiriiciiyii
farkli bir durumdadir. degistiriniz.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 12 IAd1: Bellek hatasil (RAM)
[Alarmin icerigi o Servo siiriiciide bir par¢ca (RAM) arizalidir.
[DetayNo. [Detay adi Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
12.1 IRAM hatasi 1 (1) [Servo siiriiciide bir parga | Kontrol devresinde besleme Tekrarlaniyor. Servo siirticliyil [A]
arizalidir. kablolar1 disinda degistiriniz. [B]
diger kablolar sokiiliir [WB
ve sonra hatanin tekrarlanmas1 ~ [Tekrarlanmiyor. (2)'yi kontrol ediniz. [RJ010]
kontrol edilir. [GF]
(2) [Strticiiniin yakinindaki  [Gii¢ kaynagini giiriiltii yoniinden |Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
bir sey buna neden kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
olmaktadir.
12.2 RAM hatasi 2 [AL. 12.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
12.3 IRAM hatas1 3
12.4 IRAM hatasi 4
12.5 IRAM hatas1 5
12.6 IRAM hatasi 6
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 13 JAd1: Saat hatast
e Servo siiriiclide bir par¢a arizaldir.
Alarmin icerigi e Kontrol iinitesinden bir saat hatas: iletilmistir.
e [RJO10] [RJO10]: MR-J3-T10 devreden ¢ikmugtir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
13.1 Saat hatasi 1 (1) CC-Link IE Alarm gegmisinde Olusmus. [AL. 74] ] kontrol metodu{[RJ010]
haberlesmesi sirasinda [AL. 74 Opsiyonel kart hatas1 1] ile kontrol ediniz.
MR-J3-T10 "OFF" olmustur. | olup olmadig1 kontrol edilir.
Olusmamius. (2)'yi ile kontrol ediniz.
(2) Servo stiriiclide bir parga Kontrol devresinde besleme Tekrarlaniyor. Servo siiriiciiyil [A]
arizalidar. kablolar disinda diger kablolar degistiriniz. [B]
sokiiliir ve sonra hatanin [WB]
tekrarlanmasi kontrol edilir. Tekrarlanmiyor. (3)'ii ile kontrol ediniz.  [[RJ010]
[GF]
(3) Kontrol tinitesinden Siiriicii kontrol Olusuyor. Kontrol tinitesini [B]
saat hatasi iinitesine baglanir ve degistiriniz. [WB]
iletilmistir. alarm durumu kontrol edilir. Olusmuyor. (4)'ii ile kontrol ediniz.
(4) Bir sonraki eksendeki Bir sonraki eksendeki IArizalidir. Bir sonraki eksenin servo
servo siiriicii arizalidir. servo siiriiclinlin stiriclisiinii degistiriniz.
arizali olup olmadigi kontrol
cdilir. [Arizal degildir. (51 ile kontrol ediniz.
(5) | Aygitin yakinindaki bir sey | Gii¢ kaynag giiriiltii yoniinden [Bir sorun vardir. Bu nedene karsi gerekli  [[A]
buna neden olmaktadir. kontrol edilir. Konnektorde onlemleri aliniz. [B]
kisa devre kontrolii yapilir. [WB]
[RJO10]
[GF]
13.2 Saat hatas1 2 [AL. 13.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 14

JAdi: Kontrol islem hatasi

[Alarmin icerigi

e Islem belirlenen siirede tamamlanmuyor.
e [RJ010]: MR-J3-T10 devreden ¢ikmustir.
o [GF]: Servo siiriiciide bir parca (haberlesme IC) arizalidir.

hatanin tekrarlanmasi kontrol
edilir.

degistiriniz.

DetayNo. |Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
14.1 IKontrol islem (1) CC-Link IE Alarm gegmisinde Olusmus. [AL. 74] kontrol metodu |[RJ010]
hatasi 1 haberlesmesi sirasinda [AL. 74 Opsiyonel kart hatasi 1] ile kontrol ediniz.
MR-J3-T10 devreden olup olmadi1 kontrol edilir.
grkmistir. Olusmamis. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) Parametre ayar1 dogru Parametre ayarlar1 kontrol edilir. [Dogru degildir. Dogru olarak ayarlaymiz. [[A]
degildir. [B]
[WB]
Dogrudur. (3)'ii kontrol ediniz. [RJO10]
(3) Aygitin yakinindaki bir sey|Gii¢ kaynag giiriiltii yoniinden  |Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli [GF]
buna neden olmaktadir. kontrol edilir. Konnektorde kisa 6nlemleri aliniz.
devre kontrolii yapilir.
Bir ariza yoktur. (4)'i kontrol ediniz.
(4) Servo siiriicii arizalidir.  [Servo siiriicii degistirilir ve sonra [Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyll
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 14 JAdi: Kontrol islem hatasi
e Islem belirlenen siirede tamamlanmuyor.
[Alarmin igerigi e [RJ010]: MR-J3-T10 devreden gikmustir.
o [GF]: Servo siiriiciide bir parca (haberlesme IC) arizalidir.
|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
14.2 IKontrol islem (1) CC-Link IE Alarm ge¢misinde Olusmus. [AL. 74] kontrol metodu |[RJ010]
hatas1 2 haberlesmesi sirasinda | [AL. 74 Opsiyonel kart hatasi 1] ile kontrol ediniz.
MR-J3-T10 devreden olup olmadig1 kontrol edilir.
kmustir. - —
grimshr Olusmamis. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) IKontrol tinitesinden [Kontrol iinitesi degistirilir ve Tekrarlantyor. Servo siiriiciiyii [B]
senkron sinyal hatasi hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [WB]
iletilmisgtir. edilir.

Tekrarlanmiyor. (3)'li kontrol ediniz.

(3) Simultane olarak [Pr. PBO1] veya [Pr. IBu her eksende simultane [Bunu her eksen i¢in [WB]
birden fazla eksende  [PB02] ayarlar1 kontrol edilir. olarak yiiriitiilityor. lytiriitliniiz.
uyarlamali ayarlama  |J3 uzatma fonksiyonu ile
modu (adaptive tunning|[Pr. PBO1], [Pr. PB02],
mode) veya sarsinti Iveya [Pr.PX03] ayarlar1 kontrol - — —
bastirma kontrolii edilir IBu her eksende simultane [(4)'ii kontrol ediniz.
(vibration ' olarak yiiriitiilmiiyor.
suppression control)
ayarlama modu
ylriitilmistiir.

(4) [Parametre ayar1 dogru  [Parametre ayarlar1 kontrol edilir. |Dogru degildir. Dogru olarak ayarlaymiz. [[A]
degildir. [B]

. — [WB]
IDogrudur. (5)'1 kontrol ediniz. [RJO10]

(5) IAygitin yakinindaki bir  |Gli¢ kaynag: giiriiltli yoniinden ~ |Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli [GF]
sey buna neden kontrol edilir. Konnektorde kisa onlemleri aliniz.
olmaktadir. devre kontrolii yapilir.

IBir ariza yoktur. (6)'y1 kontrol ediniz.

(6) Servo siiriicii arizalidir.  |Servo siiriicii degistirilir ve hatanimn{Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyii

tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
14.3 IKontrol islem [AL. 14.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
hatas1 3
14.4 IKontrol islem
hatas1 4
14.5 IKontrol islem
hatas1 5
14.6 IKontrol islem
hatas1 6
14.7 IKontrol islem
hatas1 7
14.8 IKontrol islem
hatas1 8
14.9 IKontrol islem
hatas1 9
14.A IKontrol islem
hatas1 10
14.B IKontrol iglem
hatas1 11

IAlarm No.: 15

|Adu: Bellek hatasi2 (EEP-ROM)
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarmin igerigi o Servo siirticiide bir parga (EEP-ROM) arizalidir.
e [RJO10]: MR-J3-T10 devreden gikmustir.
IDetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

15.1 Gii¢ verildiginde [(1) |Gii¢ verildiginde EEP-ROM  [Kontrol iinitesinde gii¢ kaynagi  [Tekrarlaniyor. Servo siiriicliyll [A]
IEEP-ROM hatas1 hatali ¢aligmaktadir. disinda biitiin kablolar sokiiliir ve degistiriniz. [B]

sonra hatanin tekrarlanmasi - — [WB]
kontrol edilir. Tekrarlanmryor. (2)'yi kontrol ediniz. [RJO10]
[GF]
(2) |Aygitin yakinindaki bir sey  |Gli¢ kaynag: giiriiltii yoniinden  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
buna neden olmaktadir. [kontrol edilir. Konnektorde kisa Onlemleri aliniz.
devre kontrolii yapilir.
Bir ariza yoktur. (3)'ti kontrol ediniz.
(3) [Yazma tekrari 100,000'i Parametrelerin, nokta tablolarinin [Degistirilmis. Servo siirliciiyll
asmustir. (point table) veya programlarin degistiriniz.
siklikla degisip degismedigi Degistirmeden sonra
kontrol edilir. islemi parametreleri,
Inokta tablolarini ve
[programlar1 daha az
siklikla kullanilacak
sekilde degistiriniz.

15.2 Calisma sirasinda (1)  [CC-Link IE haberlesmesi |Alarm ge¢misinde [AL. 74 Olusmus. [AL. 74] kontrol metodu [[RJ010]

[EEP-ROM hatas1 sirasinda MR-J3-T10 Opsiyonel kart hatas1 1] olup ile kontrol ediniz.
devreden ¢ikmustir. olmadig1 kontrol edilir.
Olusmamus. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) [Normal ¢aligma sirasinda INormal ¢aligma sirasinda Olusuyor. Servo siirticliyll [A]
IEEP-ROM hatali lparametreler degistirildiginde degistiriniz. [B]
caligmaktadir. hatanin durumu kontrol edilir. [WB]

Olusmuyor. (3)'ti kontrol ediniz. [RI010]
[GF]
(3) |Ayarlama sonuglar1 yazilirken [Sisteme gii¢ verildikten bir saat ~ [Bir saat veya daha fazla [Servo siiriiciiyii
lyazma hatasi olmustur. sonra alarm verilip verilmedigi  [siiriiyor. degistiriniz.
kontrol edilir.
IBir saatten daha kisa (4)'i kontrol ediniz.
siiriiyor.

(4) |Aygitin yakinindaki bir sey  |Gii¢ kaynag giiriiltii yoniinden  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli

buna neden olmaktadir. kontrol edilir. Konnektorde kisa 6nlemleri aliniz.
devre kontrolii yapilir.

154 Baslangic (1) [Sisteme gii¢ verildiginde [Kontrol tinitesinde gii¢c kaynagi  [Tekrarlaniyor. Servo siiriicliyli [A]
pozisyonu bilgisi IEEP-ROM hatali disinda biitiin kablolar sokiiliir ve degistiriniz. [GF]
lokuma hatasi caligmaktadir. sonra hatanin tekrarlanmast

kontrol edilir. Tekrarlanmiyor. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) |Baslangic pozisyonu olarak  |Baslangic pozisyonunun Hatalidir. Baslangi¢ pozisyonu
birden fazla doniis verisi dogrulugu kontrol edilir. ayarini tekrar yapiniz.
kaydedilmistir ve EEP-

IROM'dan okuma hatalidur.
Hatali degildir. (3)'ii kontrol ediniz.

(3) |Aygitin yakinindaki bir sey  |Gili¢ kaynag giiriiltii yoniinden  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
buna neden olmaktadir. [kontrol edilir. Konnektorde kisa Onlemleri aliniz.

devre kontrolii yapilir.
Bir ariza yoktur. (4)'i kontrol ediniz.

(4) [Yazma tekrar1 100,000'i Parametrelerin siklikla degisip IDegistirilmistir. Servo siirticiiyii
asmistir. degismedigi kontrol edilir. degistiriniz. Siiriicii

degisiminden sonra,
prosesi parametreleri
daha az siklikla
kullanacak sekilde
ayarlaymiz.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 16 JAdi: Enkoder baslangi¢ haberlesme hatasi 1
Alarmin icerigi e Enkoder ile servo siiriicii arasindaki haberlesmede hata s6z konusudur.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
16.1 Enkoder baslangic|(1)  |Enkoder kablosu arizalidir.  [Enkoder kablosunda kablo kirig1  |Arizahdur. Kabloyu degistiriniz veya [A]
haberlesme — veya kisa devre aranir. tamir ediniz. [B]
Veri alma hatasi 1 [WB]
[RJO10]
Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz. [GF]
(2)  |Bir lineer servo motor A/B/Z- |Servo siirliciiniin (MR-J4-_-RJ)  [Servo siiriicii bu Uyumlu bir servo siiriicti [A]
fazl1 diferansiyel ¢ikish lineer [A/B/Z- fazl diferansiyel ¢ikishh  |enkoderle uyumlu kullaniniz. [B]
lenkoder ile birlikte lineer enkoder ile uyumu kontrol |degildir. [GF]
kullanildiginda, servo siiriicii |edilir.
lineer enkoder ile uyumlu Servo siiriicii bu (3)'ii kontrol ediniz.
degildir. enkoderle uyumludur.
(3) |Bir lineer servo motor A/B/Z- |Lineer enkoderin kablo IKablo baglantilar Kablo baglantilarini
fazli diferansiyel ¢ikigli lineer [baglantilari kontrol edilir. (PSEL  |hatalidir. diizeltiniz.
enkoder ile birlikte ile olan baglantis1 kontrol edilir.)
kullanildiginda, lineer enkoder
ile olan baglant: hatalidir. IKablo baglantilart (4)'i kontrol ediniz.
dogrudur.
(4) [Servo siiriicii arizalidir. Servo siiriicti degistirilir ve sonra [Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciliyii [A]
hatanin tekrarlanma kontrol edilir. degistiriniz. [B]
Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz. EEIJ%{ 0]
[GF]
(5) |Enkoder arizahdir. Servo motor veya lineer enkoder [Tekrarlanmiyor. Servo motoru degistiriniz.
degistirilir ve sonra hata
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Aygitin yakinindaki bir sey  |Gliriiltii, ortam sicakligy, sarsint1, [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. lvs. kontrol edilmelidir. Onlemleri aliniz.
16.2 Enkoder [AL. 16.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
baslangi¢
haberlesme -Veri
alma hatasi 2
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Alarm No.: 16 JAd1: Enkoder baslangi¢ haberlesme hatasi 1
[Alarmin icerigi e Enkoder ile servo siiriicii arasindaki haberlesmede hata s6z konusudur.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
16.3 [Enkoder baslangic|(1) [Kullanilmayan bir eksen | Ekseni devre dis1 birak-ma Devre dis1 eksen Devre disi eksen olarak [[WB]
haberlesme -Veri devre dig1 olarak anahtarinin ayar1 kontrol edilir. |olarak ayarlanmamis. [ayarlayiniz.
alma hatas1 3 ayarlanmamuistir. (SW2-2/ SW2-3/SW2-4).
Devre disi eksen olarak [(2)'yi kontrol ediniz.
ayarlanmis.

(2) Bir enkoder kablosu bagli [Enkoderin kablo baglantisi Bagl degildir. Dogru olarak baglayiniz. [[A]
degildir. kontrol edilir. [B]

[WB]
Baglidir. (3)'i kontrol ediniz. [RJO10]
[GF

(3) Haberlesme metodunun Parametre ayar1 kontrol edilir. |Ayar dogru degildir. Dogru olarak [GF]

lparametre ayar1 hatalidir. ayarlaymiz.

[A]: [Pr. PC22]

[B] [WB] [RJO10] [GF]: lAyar dogrudur. (4)"1 kontrol ediniz.
[Pr. PC04]

(4) [Enkoder kablosu arizahidir. [Enkoder kablosunda kablo king1 |Arizalidir. Kabloyu degistiriniz

lveya kisa devre aranir. lveya tamir ediniz.
Bir ariza yoktur. (5)'1 kontrol ediniz.

(5) Bir lineer servo motor  [Lineer enkoderin kablo IKablo baglantilar Kablo baglantilarini [A]
A/B/Z-fazli diferansiyel  |baglantilari kontrol edilir. (PSEL  |hatalidir. diizeltiniz. [B]
cikish lineer enkoder ile [ile olan baglantisi kontrol edilir.) [GF]
birlikte kullanildiginda,
lineer enkoder ile olan IKablo baglantilar (6)'y1 kontrol ediniz.
lbaglant1 hatalidir. dogrudur.

(6) Kontrol devresinin gii¢ Kontrol devresinin gii¢ kaynaginin [Kontrol devresinin gii¢  |Gli¢ kaynagimi ve ilgili [[A]
kaynaginin voltaji kararli  |voltaj1 kontrol edilir. kaynaginda anlik bir Iparcalar1 kontrol ediniz.|[B]
degildir. ariza olmustur. [WB]

[RJO10]
[GF]
Bir ariza yoktur. (7)'yi kontrol ediniz.
(7) Servo siiriicii arizalidir. Servo siirlicii degistirilir ve sonra|Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (8)'i kontrol ediniz.
(8) [Enkoder arizalidir. Servo motor degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
sonra hatanin tekrarlanmasi degistiriniz.
kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (9)'u kontrol ediniz.
(9) Aygitin yakinimdaki bir sey [Gurtlti, ortam sicakligi, Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
[buna neden olmaktadir. sarsinti, vs. kontrol edilmelidir. Onlemleri aliniz.

16.5 Enkoder [AL. 16.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.

baslangic

haberlesme -Veri

iletme hatasi 1
16.6 IEnkoder

baslangic

haberlesme -Veri

iletme hatas1 2
16.7 [Enkoder

baslangic

haberlesme -Veri

iletme hatasi 3
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Alarm No.: 16 JAd1: Enkoder baslangic haberlesme hatasi 1
Alarmin icerigi o Enkoder ile servo siiriicii arasindaki haberlesmede hata s6z konusudur.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
16.A [Enkoder baslangi¢|(1)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve sonra|Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil [A]
haberlesme - hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [B]
islem hatasi 1 edilir. - — [WB]
Tekrarlaniyor. (2)'yi kontrol ediniz. [RJO10]
[GF]
(2) |Enkoder arizahdir. Servo motor degistirilir ve sonra [Tekrarlanmiyor. Servo motoru
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) |Aygitin yakinindaki bir sey  |Giiriiltii, ortam sicakligi, Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
buna neden olmaktadr. sarsint1 vs. kontrol edilmelidir. onlemleri aliniz.
16.B Enkoder baslangi¢[[AL. 16.A] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
haberlesme -
islem hatasi 2
16.C Enkoder baslangi¢
haberlesme -
islem hatasi 3
16.D IEnkoder baslangig
haberlesme -
islem hatas1 4
16.E IEnkoder baslangig
haberlesme -
islem hatasi 5
16.F IEnkoder baslangig
haberlesme -
islem hatasi 6
Alarm No.: 17 JAd1: Kart hatas1
[Alarmin icerigi e Servo siiriictideki bir parga arizalidir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
17.1 [Kart hatas1 1 (1) kim algilama devresi Servo ON durumunda alarm  |Olusuyor. Servo siirticliyil [A]
arizalidir. olup olmadigi kontrol edilir. degistiriniz. [B]
Olusmuyor. (2)'yi kontrol ediniz. }g‘]g{ 0]
(2) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli [GF]
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.

17.3 [Kart hatas1 2 [AL. 17.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.

17.4 [Kart hatas1 3 (1)  [Servo siiriiciiyii tanima Kontrol iinitesinde gii¢ kaynag: [Tekrarlantyor. Servo siirticliyil
sinyali dogru olarak disinda biitiin kablolar sokiiliir ve| degistiriniz.
okunmuyor. sonra hatanin tekrarlanmasi

kontrol edilir. Tekrarlanmiyor. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
buna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.

17.5 Kart hatas1 4 (1) |Eksen se¢me anahtarinin  [Kontrol tinitesinde gii¢ kaynagi ([Tekrarlaniyor. Servo siiriiciiyii [B]
(SW1) ayarlanan degeri disinda biitiin kablolar sokiiliir ve degistiriniz. [WB]
dogru olarak okunmuyor. sonra hatanin tekrarlanmasi

kontrol edilir. Tekrarlanmiyor. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicaklig vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
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Alarm No.: 17

|JAdi: Kart

hatast

[Alarmin icerigi

e Servo siiriictideki bir parga arizalidir.

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
17.6 Kart hatas1 5 (1) ontrol ekseni ayar Kontrol tinitesinde gii¢ kaynag1 [Tekrarlaniyor. Servo siiriiciiyii [B]
anahtarini (SW2) disinda biitlin kablolar sokiiliir ve| degistiriniz. [WB]
ayarlanan degeri dogru [sonra hatanin tekrarlanmasi
olarak okunmuyor. kontrol edilir. Tekrarlanmiyor. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) IAygitin yakinindaki bir |Giiriiltii, ortam sicaklig vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
sey buna neden kontrol edilir. onlemleri aliniz.
olmaktadir.
17.7 IKart hatas1 7 [AL. 17.4] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
17.8 [Kart hatas1 6 (1) lAni akim bastirma Servo siirticli degistirilir ve sonra|Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii [B]
devresi arizalidir. hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [WB]
edilir.
17.9 Kart hatas1 8 (1) IAygitin yakinindaki bir |Guriiltii, ortam sicakligi, vs. IBir sorun vardir. Bu nedene karsi gerekli[[GF]
sey buna neden kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
olmaktadir.
Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) Servo siiriicii arizalidir. |Servo siiriicli degistirilir ve sonra [Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii
hatanin hatanin tekrarlanmasi degistiriniz.
kontrol edilir.
Alarm No.: 19 JAd1: Bellek hatasi3 (Flash-ROM)
Alarmin icerigi e Servo siiriictideki bir par¢a (Flash-ROM) arizalidur.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
19.1 [Flash-ROM (1) [Flash-ROM arizalidir. Kontrol iinitesinde gii¢ Tekrarlaniyor. Servo siirticiiyii [A]
hatasi 1 kaynagi disinda biitiin degistiriniz. [B]
kablolar sokiiliir ve sonra [WB]
hatanin tekrarlanma [RJO10]
kontrol edilir. [GF]
Tekrarlanmiyor. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) IAygitin yakmindaki bir sey Giiriiltii, ortam sicaklig1 |Bir sorun vardir. Bu nedene karsi
buna neden olmaktadir. vs. kontrol edilir. gerekli onlemleri
aliniz.
19.2 [Flash-ROM [AL. 19.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
hatas1 2
19.3 [Flash-ROM
hatas1 3
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Alarm No.: 1A JAd1: Servo motor kombinasyon hatasi
Alarmin icerigi e Servo siiriicli ile servo motorun kombinasyonu dogru degildir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
1A.1 Servo motor (1)  [Servo siiriicii ve servo Servo motorun ve ilgili servo [Kombinasyon dogru Bunlar1 dogru kombi-  [[A]
kombinasyon motor hatali baglanmistir.  [siliriiciniin model ad1 kontrol  |degildir. nasyonda kullaniniz. [B]
hatasi 1 edilir. [WB]
IKombinasyon dogrudur. |(2)'yi kontrol ediniz. [RJ010]
[GF]
(2) [Pr. PAD1] ayar1 bagli olan  |[Pr. PAO1]'in ayar: kontrol IKombinasyon dogru [Pr. PAO1]'i dogru [A]
servo motora uymuyor. edilir. degildir. olarak ayarlayiniz. [B]
Rotary servo motor: "0 " Lineer servo motor [WB]
Lineer servo motor: " 4 " kullanildiginda, ayrica [[GF]
Direct drive motor: "6 _" (3)'ii kontrol ediniz.
IKombinasyon dogrudur. |(4){i kontrol ediniz.
(3) |[[Pr.PA17]ve[Pr. PA18] [[Pr. PA17] ve [Pr. PA18]'in lAyarlar dogru degildir. [Bunlari, kullanilan
kullamlan servo motora ayarlar1 kontrol edilir. lineer servo motora gore]
gore ayarlanmamigtir dogru olarak
ayarlayiniz.
(4) |Bir enkoder arizalidir. Servo motor degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru [A]
sonra hatanin tekrarlanmasi degistiriniz. [B]
kontrol edilir. [WB]
[RJO10]
[GF]
1A.2 Servo motor (1) |[Pr. PAO1] ayar1 bagli olan  |[Pr. PAO1]'in ayar1 kontrol IKombinasyon dogru [Pr. PAO1]'i dogru [A]
kontrol modu Sservo motora uymuyor. edilir. degildir. olarak ayarlayiniz. [B]
kombinasyon Rotary servo motor:"__ 0 _" [WB]
hatas1 Linear servo motor: " 4 " [GF]
Direct drive motor: "__ 6 "
(2) [Tam kapali ¢evrim kontrol |Enkoderin baglantis1 hedefi [Enkoderin baglanti Dogru olarak baglayiniz.
modu segildiginde, servo  [kontrol edilir. hedefi dogru degildir.
motor tarafindaki ve
makine tarafindaki
enkoderler ters
baglanmistir.
1A4 Servo motor (1)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve sonra|Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil
kombinasyon hatanin tekrarlamasi kontrol degistiriniz.
hatas1 2 edilir.
Alarm No.: 1B IAd1: Konverter alarmi
Alarmin icerigi e Servo-ON sirasinda konverterde bir alarm durumu ortaya ¢ikmistir.
|DetayNo. Detay adi Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
1B.1 Konverter tinite  |(1) [Koruma koordinasyon Koruma koordinasyon  [Bagh degildir. Dogru olarak baglaymiz. [A]
hatasi kaBlosu dogru kablosunun baglantisi [B]
baglanmamustir. kontrol edilir.

[Baglidir.

(2)'yi kontrol ediniz.

Servo-ON sirasinda
konverterde bir alarm
durumu olmustur.

(2)

[Konverter tinitede alarm kontrol edilir ve konverter linitesi alarm listesi
luyarinca gerekli dnlemler alinir.
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Alarm No.: 1E

JAd1: Enkoder baslangi¢ haberlesme hatasi 2

[Alarmin icerigi

e Enkoder arizalidir.

degistiriniz.

|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
1E.1 Enkoder arizast  |(1) [Enkoder arizalidir. Servo motor degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru [A]
sonra hatanin tekrarlanmasi degistiriniz. [B]
kontrol edilir. [WB]
Tekrarlaniyor. (2)'yi kontrol ediniz. [RIO10]
[GF]
(2) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
Ibuna neden olmaktadir. sarsinti, vs. kontrol edilmelidir. Onlemleri aliniz.
1E.2 'Yik tarafinda (1) |Yiik tarafindaki enkoder  |Yiik tarafindaki enkoder Tekrarlanmiyor. Yiik tarafindaki [A]
lenkoder arizasi arizalidir. degistirilir ve sonra hatanin enkoderi degistiriniz.  [[B]
tekrarlanma kontrol edilir. [WB]
[GF]
Tekrarlaniyor. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) |Aygitin yakinindaki bir sey  |Giiriiltii, ortam sicakligi, IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli

Ibuna neden olmaktadir. sarsinti, vs. kontrol edilmelidir. Onlemleri aliniz.

Alarm No.: 1F JAd1: Enkoder baslangi¢ haberlesme hatasi 3

Alarmin igerigi e Baglanan enkoder servo siiriicii ile uyumlu degildir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

1F.1 Uyumsuz enkoder|(1) [Servo siiriicii ile uyumlu Servo motorun/lineer enkoderin[Servo siiriicii ile uyumlu|Uyumlu olanla [A]
olmayan bir servo motor modeli kontrol edilir. degildir. degistiriniz. [B]
veya lineer enkoder — — — [WB]
baglanmistir. Servo siiriicii ile (2)'yi kontrol ediniz. [RJO10]
uyumludur. [GF]

(2)  [Servo siiriictiniin yazilim Y azilim versiyonunun servo [Uyumlu degildir. Servo siiriicliyii, yazilim
iversiyonu servo motoru veyajmotoru/lineer enkoderi [versiyonu servo
lineer enkoderi desteleyip desteklemedigi motoru/lineer enkoderi
desteklememektedir. kontrol edilir. destekleyen bir model

ile degistiriniz.
Uyumludur. (3)"i kontrol ediniz.
(3) |Enkoder arizahidir. Servo motor veya lineer Tekrarlanmiyor. Servo motoru veya
enkoder degistirilir ve sonra lineer enkoderi
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
Tekrarlaniyor. Servo siirticliyii
degistiriniz.
1F.2 [Uyumsuz yiik (1) [Servo siiriiciiye uyumlu Yk tarafindaki enkoderin Servo siiriicii ile uyumlu|Servo siiriicii ile uyumlu|[A]
tarafi enkoderi olmayan bir yiik tarafi modeli kontrol edilir. degildir. olan bir yiik tarafi [B]
enkoderi baglanmistir. enkoderi kullaniniz. [WB]
[GF]
Servo siiriicii ile (2)'yi kontrol ediniz.
uyumludur.

(2)  [Servo siiriicliniin yazilim Servo siirliciiniin yazilim Uyumlu degildir. Servo siiriiciiyii, yazilim
versiyonu yiik tarafi versiyonunun yiik-tarafi versiyonu yiik tarafi
enkoderini desteklemiyor.  [enkoderini destekleyip enkoderini destekleyen

desteklemedigi kontrol edilir. bir model ile
degistiriniz.
[Uyumludur. (3)"i kontrol ediniz.

(3) |Yiik tarafindaki enkoder  |Yiik tarafindaki enkoder Tekrarlanmiyor. Yiik tarafindaki

arizalidir. degistirilir ve sonra hatanin enkoderi degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. Servo siiriiciiyil
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Alarm No.: 20 JAdi: Enkoder normal haberlesme hatasi 1
Alarmin icerigi e Enkoder ile servo siiriicii arasindaki haberlesme hatasi s6z konusudur.
|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
20.1 [Enkoder normal ((1) [Enkoder kablosu arizahidir.  |[Enkoder kablosunda kablo IAr1zalidir. Kabloyu tamir ediniz ~ [[A]
haberlesme — kirig1 veya kisa devre kontrol lveya degistiriniz. [B]
'Veri alma hatasi edilir. A/B/Z-fazli diferansiyel [WB]
1 cikish lineer enkoder [RJO10]
kullanildiginda, lineer - — — [GF]
enkoderin baglantisi kontrol Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
edilir.
(2) |Enkoder kablosunun Bagli olup olmadigi kontrol edilir. [Bagh degildir. Dogru olarak baglayiniz.
disindaki iletken
konnektoriin topraklama
plakasina baglanmamustir. Baglidir. (3)"i kontrol ediniz.
(3) |Haberlesme metodunun [Parametre ayar1 kontrol edilir. |Ayar dogru degildir.  |Dogru olarak
[parametre ayar1 hatalidir. ayarlayiniz.
[A]: [Pr.PC22]
B] [WB] [RJ010] [GF]: -
[[P]r.[ PC(]) AE] 11GF] lAyar dogrudur. (4)"1 kontrol ediniz.
(4)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirlicii degistirilir ve sonra|Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Enkoder arizalidir. Servo motor veya lineer Tekrarlanmiyor. Servo motoru veya
enkoder degistirilir ve sonra lineer enkoderi
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Aygitin yakinindaki bir gey  |Giiriiltii, ortam sicakligi, IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. sarsint1, vs. kontrol edilmelidir. Onlemleri aliniz.
20.2 IEnkoder normal [[AL. 20.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
haberlesme - Veri
alma hatasi 2
20.3 IEnkoder normal
haberlesme - Veri
alma hatas1 3
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[Alarm No.: 20

[Ad1: Enkoder normal haberlesme hatasi 1

[Alarmin icerigi

o Enkoder ile servo siiriicii arasindaki haberlesmede hata s6z konusudur.

|DetayNo.

Detay adi

Nedeni

[Kontrol metodu

[Kontrol sonucu

Eylem

Hedef

20.5

IEnkoder normal
haberlesme - Veri
iletme hatasi 1

(1)

IA/B/Z-fazl diferansiyel
cikishi lineer enkoder
kullanildiginda, lineer
enkoderin baglantisi
hatalidir.

darbe sinyalleri (PA, PAR, PB
ve PBR) bagl degildir veya kisa
devredir.

IEnkoder kablosundaki A/B- fazi

IBagh degildir veya kisa
devredir.

[Enkoder kablosunu tamir
ediniz.

[A]
[B]
[GF]

IBaglidir veya kisa
devre degildir.

(2)'yi kontrol ediniz.

(2)

[Enkoder kablosu arizahidir.

(3)

[Enkoder kablosunun
disindaki iletken
konnektoriin topraklama
plakasina baglanmamistir.

(4)

IA/B/Z-fazl diferansiyel
cikishi lineer enkoder
kullanildiginda, parametre
ayar1 dogru degildir.

(5)

Servo siiriicli arizahdir.

(6)

[Enkoder arizalidir.

(7)

IAygitin yakinindaki bir sey
buna neden olur.

[AL. 20.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.

[A]

[B]
[WB]
[RI010]
[GF]

20.6

IEnkoder normal
haberlesme - Veri
iletme hatasi 2

IA/B/Z-fazl diferansiyel
cikishi lineer enkoder
kullanildiginda, lineer
enkoderin baglantisi
hatalidir.

IEnkoder kablosundaki Z- fazi

degildir veya kisa devredir.

darbe sinyalleri (PZ/PZR)baglh

IBagh degildir veya kisa
devredir.

[Enkoder kablosunu
tamir ediniz.

[A]
[B]
[GF]

IBaglidir veya kisa
devre degildir.

(2)'yi kontrol ediniz.

(2)

[Enkoder kablosu arizahdir.

(3)

[Enkoder kablosunun
disindaki iletken
konnektoriin topraklama
plakasina baglanmamistir.

(4)

[A/B/Z-fazli diferansiyel
cikishi lineer enkoder
kullanildiginda, parametre
ayar1 dogru degildir.

(5)

Servo siirlicti arizalidir.

(6)

Bir enkoder arizalidir.

(7)

IAygitin yakinindaki bir sey
lbuna neden olur.

[AL. 20.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.

[A]

[B]
[WB]
[RJ010]
[GF]

20.7

Enkoder normal
haberlesme - Veri
iletme hatasi 3

[AL. 20.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
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[Alarm No.: 20

[Ad1: Enkoder normal haberlesme hatasi 1

[Alarmin icerigi

o Enkoder ile servo siiriicii arasindaki haberlesmede hata s6z konusudur.

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu |Eylem Hedef
20.9 Enkoder normal [[AL. 20.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
haberlesme - Veri
alma hatasi 4
20.A IEnkoder normal
lhaberlesme - Veri
alma hatas1 5
[Alarm No.: 21 [Ad1: Enkoder normal haberlesme hatas1 2
Alarmin icerigi e Enkoder bir hata sinyali algilamistir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
21.1 Enkoder veri (1) [Salinim veya diger Cevrim kazanci digtiriiliir ve  [Tekrarlanmiyor. Diisiik ¢evrim kazanci ([A]
hatasi 1 faktorler nedeniyle sonra hatanin tekrarlanmasi olan enkoder [B]
enkoderde algilanan kontrol edilir. kullaniniz. [WB]
yiiksek hiz/hizlanma orani - — [RJO10]
Tekrarlaniyor. (2)'yi kontrol ediniz. [GF]
(2) |Enkoder kablosunun Bagli olup olmadigi kontrol edilir. [Bagl degildir. Dogru olarak baglayiniz.
disindaki iletken
konnektoriin topraklama - - —
plakasina baglanmamustir. Baglidir. (3)"ii kontrol ediniz.
(3) |Bir enkoder arizalidir. Servo motor degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (4)'1 kontrol ediniz.
(4) |Aygitin yakinindaki bir sey |Gliriiltii, ortam sicakligi, Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. sarsint1 vs. kontrol edilmelidir. onlemleri aliniz.
21.2 Enkoder veri (1) |[Enkoder arizalidir. Servo motor degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru [A]
glincelleme hatasi sonra hatanin tekrarlanmasi degistiriniz. [B]
kontrol edilir. o s [WB]
Tekrarl. . 2)'yi kontrol ediniz.
ekrarlaniyor (2)'yi kontrol ediniz [RJO10]
[GF]
(2) |Enkoder kablosunun Bagli olup olmadif kontrol edilir. [Bagh degildir. Dogru olarak baglayiniz.
disindaki iletken
konnektoriin topraklama -
iplakasina baglanmamistir. IBaglidir. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) |Aygitin yakiindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi vs. IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
21.3 Enkoder veri [AL. 21.2] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
dalga sekli hatasi
21.4 [Enkoder sinyal (1) [Enkoderden bir sinyal [Enkoder kablosunun baglantis1  |Arizalidir. Baglantiy1 kontrol [A]
lyok hatas1 alinmiyor. kontrol edilir. ediniz. [B]
Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz. %g}% ]
(2) |Enkoder kablosunun Bagli olup olmadigi kontrol edilir. [Bagh degildir. Dogru olarak baglayiniz.
disindaki iletken
konnektoriin topraklama - - —
plakasina baglanmamustir. Baglidir. (3)"i kontrol ediniz.
(3) |Aygitin yakimindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi vs. IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
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Alarm No.:

21

JAdi: Enkoder normal haberlesme hatasi 2

[Alarmin icerigi

e Enkoder bir hata sinyali algilamistir.

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
21.5 Enkoder donanim [AL. 21.2] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
hatast 1
21.6 Enkoder donanim
hatast 2
21.9 Enkoder veri hatas1 2 [[AL. 21.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
[Alarm No.: 24 IAdi: Ana devre arizasi
e Servo motor gii¢ hattinda bir topraklama arizasi olmustur.
Alarmin igerigi e Servo motorda bir topraklama arizasi olmustur.
o inverter devresi kontrol iinitesinin gii¢ kaynagindaki voltaj diisiiktiir. (Yalniz MR-J4W2-0303B6 igin)
[DetayNo. [Detay adi Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
24.1 [Donanim (1) Servo siirticii arizalidir. Servo motor gii¢ kablolar1 (U, V |Olusuyor. Servo siirticliyii [A]
algilama ve W) sokiiliir ve alarmin devam degistiriniz. [B]
devresinde edip etmedigi kontrol edilir. [WB]
topraklama - — [RJO10]
arizasi Olusmuyor. (2)'yi kontrol ediniz. [GF]

(2) Servo motor gii¢ kablo- Servo motor gii¢ kablosunda  [Kisa devredir. Servo motor gii¢
sunda topraklama arizas1  [kisa devre kontrolii yapilir. kablosunu degistiriniz.
veya kisa devre vardir.

IKisa devre degildir. (3)"i kontrol ediniz.

(3) Servo motorda kisa devre [Servo motor gii¢ kablolar1 motor|Kisa devredir. Servo motoru
vardir. tarafin-dan sokiiliir ve motorun degistiriniz.

fazlarin yalitimi kontrol edilir
(U, V, Wile toprak). — —
Kisa devre degildir. (4)'i kontrol ediniz.

(4) lAna devre gii¢ kablosu ile |Gii¢ kesilir ve ana devre gii¢ Temas vardir. Baglantiy: diizeltiniz.
servo motor gii¢ kablosu kablosu ile servo motor gii¢
kisa devre olmustur. kablosu arasinda temas aranir.

Temas yoktur. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) Aygitin yakinindaki bir sey [Guriiltii, ortam sicaklig vs. IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli

Ibuna neden olmaktadir.

kontrol edilir.

Onlemleri aliniz.
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Alarm No.: 24

JAdi: Ana devre arizast

Alarmin icerigi

e Servo motor gii¢ hattinda bir topraklama arizas1 olmustur.
e Servo motorda bir topraklama arizasi olmustur.
e inverter devresi kontrol iinitesinin gii¢ kaynagidaki voltaj diisiiktiir. (Yalmiz MR-J4W2-0303B6 igin)

lbuna neden olmaktadir.

kontrol edilir.

Onlemleri aliniz.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
24.2 'Yazilim algilama [(1) [MR-J4W2-0303B6'da, Servo-ON komutu geldiginde, [Kontrol devresi gii¢ Kontrol devresi gii¢ [WB]
fonksiyonu ontrol devresi gii¢ kontrol devresi gii¢ kaynagmin |kaynaginin voltaj1 20  |kaynagimin voltaji 20 V
tarafindan aynaginin voltaji 20V'un  [voltaj1 kontrol edilir. 'V'un altindadir. Iveya daha yiiksek bir
algilanan altina diistiigiinde, Servo-ON degere ulastiginda,
topraklama arizasi omutu kesiliyor. Servo-ON komutunu
servo siiriicliye
gonderiniz.
IKontrol devresi gii¢ (2)'yi kontrol ediniz.
kaynaginin voltaji 20V
iveya daha fazladir.
(2) [Servo siiriicii arizalidir. Servo motor gii¢ kablolar1 Olusuyor. Servo siiriiciiyii [A]
(U, V ve W) sokiiliir ve alarm degistiriniz. [B]
lontrol edilir. Olusmuyor. (3)'ti kontrol ediniz. [WB]
[RJO10]
(3) [Servo motor gii¢ Servo motor gii¢c kablosunda  [Kisa devredir. Servo motor gii¢ [GF]
kablosunda bir topraklama |kisa devre kontrolii yapilir. kablosunu degistiriniz.
arizasi veya kisa devre
IKisa devre degildir. (4)'i kontrol ediniz.
(4) [Servo motorda kisa devre [Servo motor gii¢ kablolar: IKisa devredir. Servo motoru
vardir. imotor tarafindan sokiiliir ve degistiriniz.
imotorun faz-larin yalitimi
kontrol edilir (U, V, W). IKisa devre degildir. (5)'i kontrol ediniz.
(5) |Ana devre gii¢ kablosu ile  |Gii¢ kesilir ve ana devre gii¢ Temas vardir. Baglantiy: diizeltiniz.
servo motor gii¢ kablosu kablosu ile servo motor gii¢
kisa devre olmustur. kablosu arasinda temas aranir.
Temas yoktur. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Aygitin yakmindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi vs. IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
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Alarm No.: 25

IAd1: Mutlak pozisyon silinmistir.

Alarmin icerigi

e Mutlak pozisyon verileri hatalidir.
e Mutlak pozisyon algilama sistemine ilk defa gii¢ verilmistir.
e Skala 6lgme enkoderi mutlak pozisyon algilama sistemine ayarlandiktan sonra ilk defa gii¢ verilmistir.

enkoder kablosu
sokiilmiistiir.

kablosuna baglantisini
kontrol ediniz ve
baslangi¢ pozisyonuna
geri doniis iglemini
yiiriitiiniiz.

|DetayNo. [Detay adi INedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
25.1 Servomotor (1) Mutlak pozisyon algilama IMutlak pozisyon algilama Bu ilk defa oluyor. Bataryanin dogru [A]
enkoderi - sistemine ilk defa giic sistemine ilk defa gii¢ verildigi monte edildiginden [B]
IMutlak pozisyon verilmistir. kontrol edilir. lemin olunuz ve [WB]
silinmis [baslangi¢ pozisyonuna |[RJ010]
geri doniiniiz. [GF]
Bu ilk defa degil (2)'yi kontrol ediniz.
olmuyor.
(2) Bir MR- BAT6V1 SET(-A) [Kontrol devresi gii¢ kaynagi Sokiilmustiir. Bataryanin dogru
batarya veya MR-BT6V kapali durumdayken bataryanin monte edildiginden
ICASE batarya kutusu bu sekilde sokiiliip sokiilmedigi lemin olunuz ve
kullanildiginda, servo kontrol edilir. lbaglangi¢ pozisyonuna
stirticiide kontrol devresi gii¢ geri doniiniiz.
kaynag kapaliyken CN4
konnektorii sokiilmiistiir. Sokiilmemistir. (3)"ii kontrol ediniz.
Batarya baglanti noktasinda
bir MR- BAT6V1BJ batarya
kullanildiginda, servo
stirticiide CN4 ve batarya
kablosu baglant1 noktasinda
IMR-BAT6V1BJ, ikisi birden
MR- BT6VCBL0O3M
baglant1 noktas: kablosundan
sokiilmiistiir.
(3) Bir MR- BAT6V1 SET(-A) [Bu durumda giiciin kapatilip IKapatilmistir. Bataryanin dogru
batarya veya MR- BT6V kapatilmadig1 kontrol edilir. monte edildiginden
ICASE batarya kutusu lemin olunuz ve
kullanildiginda, batarya [baslangi¢ pozisyonuna
(CN4'ten sokiilmiis geri doniiniiz.
durumdayken giig
kapatilmistir.
Batarya kablo baglant1 IKapatilmamuistir. Batarya baglanti
noktasinda MR- BAT6V1BJ kablosu i¢in batarya
kullanildig1 zaman, CN4 ve IMR-BAT6V1BJ:
MR- BT6VCBL0O3M (4).MR-BAT6VISET(-
baglantis1 kesildiginde gii¢ IA)
kapatilmistir. Batarya veya MR-
BT6VCASE batarya
kutusuna (6) bakiniz.
(4) MR-BAT6V1BJ bataryasi IBu durumda enkoder Baglant1 sokiilmiistiir. | MR-BAT6V1BJ [A]
MR- BT6VCBL0O3M kablosunun sokiiliip bataryasinin CN4 ve [B]
baglant1 noktasi batarya sokiilmedigi kontrol edilir. MR- BT6VCBLO3M [RJO10]
kablosundan sokiildiigiinde, baglanti noktasi [GF]

Baglanti1 sokiilmemistir.

(5)'1 kontrol ediniz.
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MR-BT6VCBLO3M JAd1: Mutlak pozisyon silinmistir.
e Mutlak pozisyon verileri hatalidir.
Alarmin icerigi e Mutlak pozisyon algilama sistemine ilk defa gii¢ verilmistir.
e Skala 6l¢me enkoderi mutlak pozisyon algilama sistemine ayarlandiktan sonra ilk defa gii¢ verilmistir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
25.1 Servo motor (5) |MR-BT6VCBLO3M IMR-BT6VCBLO3M IBagli degildir. MR-BT6VCBLO3M [A]
enkoderi - Mutlak baglant: noktasi batarya baglant1 noktasinin batarya [baglant: noktasi [B]
[pozisyon silinmis kablosu enkoder kablosuna |kablosunun enkoder kablosuna kablosunu enkoder [RJO10]
bagli degildir. bagli olup olmadig: kontrol kablosuna baglaymiz. [[GF]
edilir.
Baglidir. (6)'y1 kontrol ediniz.

(6) |Bataryanin voltaji diigiiktiir. |Bataryanin voltaji kontrol edilir.[3 V DC'den daha Bataryay1 degistiriniz. [[A]

Batarya tilkenmistir. [Baglant1 noktas1 batarya diistiktiir. [B]
kablosu i¢in bir MR- [WB]
IBAT6V1BJ batarya [RJO10]
kullanildiginda, servo siirticii [GF]
konnektoriindeki (turuncu) 3 V DC veya daha (7)'yi kontrol ediniz.
voltaj kontrol edilir. fazladir.

(7) |Bataryaya bagli olan Enkoder kablosu olarak IKullanilmamustir. Onerilen bir kabloyu
enkoder kablosunda voltaj  [0nerilen bir kablo kullanilip kullaniniz.
biiyiik 6l¢iide diismektedir. [kullanilmadig: kontrol edilir.

IKullanilmistir. (8)'1 kontrol ediniz.

(8) |Batarya kablosu arizalidir.  [Olgii aleti ile kotii temas IAr1zalidir. Batarya kablosunu

kontrolil yapilir. degistiriniz.
Bir ariza yoktur. (9)'u kontrol ediniz.

(9)  [Enkoder kablosunun servo [Olgii aleti ile kotii temas IAr1zalidir. [Enkoder kablosunu
motor tarafindaki baglantisi [kontrolii yapilir. Servo motor tamir ediniz veya
gevsektir. tarafindaki voltaj olgiliir. degistiriniz.

Bir ariza yoktur. (10)'u kontrol ediniz.

(10) |Direct drive motor IMutlak pozisyon saklama IBagli degildir. Mutlak pozisyon [A]
kullanimi i¢in mutlak initesinin bagh olup olmadig1 saklama {initesini dogru |[B]
pozisyon saklama {initesi  [kontrol edilir. olarak baglaymiz. [WB]
bagli degildir. [GF]

Baglidir. (11)'i kontrol ediniz.
(11) |[Servo siiriicii arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii [A]
sonra hatanin tekrarlanmasi degistiriniz. [B]
kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (12)'yi kontrol ediniz. %ng{ 0]
FTIRTY, [GF
(12) [Enkoder arizalidir. Servo motor degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru [GF]
sonra hatanin tekrarlanmasi degistiriniz.
kontrol edilir.
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Alarm No.: 25

JAd1: Mutlak pozisyon silinmistir.

[Alarmin icerigi

e Mutlak pozisyon verileri hatalidir.
e Mutlak pozisyon algilama sistemine ilk defa gii¢ verilmistir.
o Skala 6l¢me enkoderi mutlak pozisyon algilama sistemine ayarlandiktan sonra ilk defa gii¢ verilmistir.

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
25.2 Skala 6lgme (1) |[Skala 6l¢me enkoderi Skala 6l¢me enkoderi mutlak  [Bu ilk defa oluyor. Bataryanin dogru [B]
enkoderi - Mutlak mutlak pozisyon algilama pozisyon algilama sistemine monte edildiginden [WB]
pozisyon silinmig sistemine ayarlandiktan sonra [ayarlandiktan sonra ilk defa m1 lemin olunuz ve [GF]
ilk defa gii¢ verilmistir. servo stirticiiye gii¢ verildigi [baslangi¢ pozisyonuna
kontrol edilir. geri doniiniiz.
Bu ilk defa degil. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) |Kontrol tinitesi gii¢ kaynag1 |[Kontrol iinitesi gii¢ kaynag: Sokiilmiistiir. Bataryanin dogru
kapaliyken batarya kapaliyken bataryanin sokiiliip monte edildiginden
sokiilmistiir/degistirilmistir. [sokiilmedigi kontrol edilir. lemin olunuz ve

lbaslangi¢ pozisyonuna
geri donlintiz.
Sokiilmemistir. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) |Batarya CN4'e bagh [Batarya CN4'e bagli degilken |Kapatilmistir. Bataryanin dogru
degilken gii¢ kapatilmistir. |[giiciin kapatilip kapatilmadig: monte edildiginden
kontrol edilir. lemin olunuz ve
lbaglangi¢ pozisyonuna
geri doniiniiz.
[Kapatilmamistir. (4)'i kontrol ediniz.

(4) |Bataryanin voltaj1 diisiiktiir. |Bataryanin voltaji kontrol edilir.[3 V DC'den daha Bataryay: degistiriniz.
Batarya tiilkenmistir. diigtiktiir.

3 V DC veya daha (5)'1 kontrol ediniz.
fazladir.

(5) |Bataryaya bagl olan [Enkoder kablosu olarak [Kullanilmamistir. Onerilen bir kablo
enkoder kablosunda voltaj  [onerilen bir kablo kullanilip kullaniniz.
biiyiik 6l¢iide diismektedir. |kullanilmadig1 kontrol edilir. Kullanilmistir., (6)'y1 kontrol ediniz.

(6) [Batarya kablosu arizalidir.  |Ol¢ii aleti ile kotii temas IArizalidir. Batarya kablosunu

kontrolil yapilir. degistiriniz.
Bir ariza yoktur. (7)'yi kontrol ediniz.

(7) |[Enkoder kablosunun skala [Olgii aleti ile kotii temas IAr1zalidir. [Enkoder kablosunu
0l¢me enkoderi tarafindaki [kontrolii yapilir. Skala 6lgme tamir ediniz veya
baglantis1 gevsektir. enkoderi tarafindaki voltaj degistiriniz.

Olelir. IBir ariza yoktur. (8)'1 kontrol ediniz.

(8) [Servo siiriicii arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil

hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (9)'u kontrol ediniz.

(9) |Skala 6lgme enkoderi Skala 6lgme enkoderi degistirilir[Tekrarlanmiyor. Skala 6l¢gme enkoderini
arizalidir. 've hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.

edilir.
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Alarm No.: 27 JAd1: Baslangigta manyetik kutup algilama hatasi

[Alarmin icerigi e Baslangi¢ta manyetik kutup algilama diizgiin bir sekilde tamamlanmamaistir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

27.1 Manyetik kutup (1) [Hareketli bir par¢a makineye [Herhangi bir par¢anin ¢arpip  |Carpmustir. Manyetik kutup [A]
algilama - carpmustir. carpmadig1 kontrol edilir. algilamanin baslangic [[B]
|An0nna1 [pozisyonunun yerini  [[WB]
sonlandirma degistiriniz. [GF]

Carpmamistir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2)  [|Servo motor gii¢ kablosunun [Servo motor gii¢ kablosunun [Hatalidir. Baglantiy: diizeltiniz.
baglantis1 hatalidir. baglantis1 kontrol edilir.
Bir hata yoktur. (3)"i kontrol ediniz.
(3) Lineer enkoderin ¢oziiniirliik [Pr. PL02]ve [Pr. PLO3] |Ayar dogru degildir. Dogru olarak
ayar1 ayarlanan degerden ayarlar1 kontrol edilir. ayarlaymiz.
farklidir. |Ayar dogrudur. (4)'1 kontrol ediniz.
(4) |Lineer enkoderin montaj yonii |Lineer enkoderin ve servo Montaj yonii dogru degildir.| Dogru monte ediniz.
dogru degildir. imotorun polariteleri kontrol Parametrenin "Enkoder
edilir. darbe sayimi polarite
se¢imi" ayari istenen
sekilde olmalidir.
[A]: [Pr. PC45]
[B][WB][GF]:
[Pr. PC27]
Montaj yonii dogrudur. (5)'i kontrol ediniz.
(5) [Manyetik kutup algilama IManyetik kutup algilama Cok kisadir. Bunu, [Pr. PL09] ayan
voltaj1 seviyesinin uyarma sirasmda hareket mesafesinin ile arttir.
seviyesi ¢cok diigiiktiir. cok kisa olup olmadig1 kontrol
edilir (bir pozisyon algilama
metodu igin).
IManyetik kutup algilama [Hareket mesafesi ¢ok [Pr. PL17] ayarim
sirasinda hareket mesafesinin - juzundur veya sarsinti c6zden gegiriniziniz.
cok uzun olup olmadig1 veya [vardir.
sarsint1 olup olmadig: kontrol
edilir (bir dakika pozisyon
algilama metodu i¢in).

27.2 Manyetik kutup (1) [Lineer servo motorun primer [Motor durmadiginda, Servo- |Motor durmadiginda, Lineer servo motoru
algilama - Zaman tarafi veya direct drive (ON'un etkin duruma gegip Servo-ON'un etkin durdurunuz ve Servo-
asimi hatasi motorun rotoru durmadiginda, [gegmedigi kontrol edilir. durumdadir. (ON'u yeniden etkin

Servo-ON etkin duruma duruma geciriniz.
geciyor. - - -
Motor durdugunda, Servo- |(2)'yi kontrol ediniz.
ON etkin
(2) |[Manyetik kutup algilama  |Limit anahtarlar1 kontrol Arizalidir. INedeni ortadan
sirasinda limit edilir. kaldiriniz. Manyetik
anahtarlarindan yalniz biri kutup algilamanin
(ON durumundadir. baslangi¢
Ipozisyonunun yerini
degistiriniz.
Bir ariza yoktur. (3)'1i kontrol ediniz.
(3) [Manyetik kutup algilama IManyetik kutup algilama Cok kisadir. Bunu [Pr. PL09] ayar1
voltajmnin seviyesi diisiiktiir  [sirasinda hareket mesafesinin ile arttiriniz.
cok kisa olup olmadig1 kontrol
edilir (bir pozisyon algilama
metodu igin).
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Alarm No.: 27 JAd1: Baslangigta manyetik kutup algilama hatasi

[Alarmin icerigi ¢ Baslangi¢cta manyetik kutup algilama diizgiin bir sekilde tamamlanmamaistir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
27.3 Manyetik kutup ((1) [Manyetik kutup algilama  |Limit anahtar1 kontrol edilir.  [Her ikisi de OFF Limit anahtarlarint ON [[A]

algilama - Limit sirasinda her iki limit durumundadir. durumuna getiriniz. [B]

anahtar1 hatasi anahtar1 da OFF Direct drive motor [WB]

durumundadir. kullanildiginda, (2)'yi [[GF]
de kontrol ediniz.
(2) [Motorun bir veya birden fazla |[[Pr. PLO8] ayar1 kontrol edilir. [[Pr. PLOS] [Pr. PLO8] ayarim1 " 1
devir yaptig1 bir sistemde ayar1" 0 ". | _" olarak ayarlaymiz.
direct drive motor
kullamldiginda, asagidaki
hareket limit sinyalleri bir
[parametre ile etkinlesmez.
[A]: LSP ve LSN
[B][WB]: FLSve RLS [GF]:
LSP ve LSN
(FLS ve RLS kontrol
linitesinden)
27.4 IManyetik kutup  [[AL. 27.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
algilama - Tahmin|
hatas1
27.5 Manyetik kutup

algilama -

IPozisyon sapma

hatas1

27.6 IManyetik kutup
algilama - Hiz
sapma hatasi
27.7 Manyetik kutup
algilama - Akim
|hata51
[Alarm No.: 28 [Adi: Lineer enkoder hatasi 2
Alarmin icerigi e Lineer enkoderin ¢aligma ortami normal degildir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu [Kontrol sonucu Eylem Hedef
28.1 ILineer enkoder (1) Lineer enkoderin ortam  |[Lineer enkoderin ortam sicaklig1 |Spesifikasyonlarin Sicaklig: diigiir. Lineer [[A]

- Ortam hatast sicakligi kontrol edilir. disindadir. enkoderin direticisi ile  |[B]
spesifikasyonlarin temasa geciniz. [WB]
disindadir. [GF]

Spesifikasyonlarin (2)'yi kontrol ediniz.
icindedir.
(2) Lineer enkoderin sinyal  [Lineer enkoderin montaj Arizalidir. Lineer enkoderin montaj
seviyési dismiistiir. kosullar1 kontrol edilir. metodunu diizeltiniz.
encoder.
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Alarm No.: 2A JAd1: Lineer enkoder hatasi1
[Alarmin icerigi e Lineer enkoderde bir hata algilanmistir. (Ayrmtilar, lineer enkoderin iireticisine baglh olarak degisir.)
|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu |[Eylem Hedef
2A.1 Lineer enkoder |(1) [Lineer enkoderin ve kafanin [Skala ve kafa pozisyonlar1 Tekrarlanmiyor. |Cihazi ayarlanan pozisyonda [[A]
hatas1 1-1 montaj kosullar: hatalidir.  [ayarlanir ve hatanin kullaniniz. [B]
tekrarlanmasi kontrol edilir. [WB]
Tekrarlaniyor.  |(2)'yi kontrol ediniz. [GF]
(2) |Enkoder kablosunun Bagli olup olmadig1 kontrol Bagli degildir.  [Dogru olarak baglayiniz.
disindaki iletken edilir.
konnektoriin topraklama - - —
plakasina baglanmamustir. Baglidir. (3)"i kontrol ediniz.
(3) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, IBir sorun vardir. [Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. sarsint1 vs. kontrol edilmelidir. Onlemleri aliniz.
Bir ariza yoktur. |(4)'i kontrol ediniz.
(4) |Lineer enkoderde bir alarm |Lineer Enkoder Kullanma [Kullanma Sorunun nasil ¢éziilecegi
durumu algilanmistir. Kilavuzundaki alarm kilavuzunda konusunda enkoder tireticisi
listesinden alarm arastirilir.  Jagiklanan alarm |ile temasa geg¢ilmelidir.
nedeni ortadan
kaldirilir.
2A.2 [Lineer enkoder [[AL. 2A.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
hatas1 1-2
2A.3 ILineer enkoder
hatas1 1-3
2A.4 Lineer enkoder
hatasi 1-4
2A.5 Lineer enkoder
hatas1 1-5
2A.6 Lineer enkoder
hatas1 1-6
2A.7 Lineer enkoder
hatas1 1-7
2A.8 Lineer enkoder
hatas1 1-8
Alarm No.: 2B [Adi: Enkoder sayag hatasi
[Alarmin icerigi e Enkoderin yarattig1 veriler hatalidir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
2B.1 IEnkoder sayag [(1) [Bir enkoder kablosu arizalidir.|Enkoder kablosunda kablo IAr1zalidir. [Kabloyu tamir ediniz ~ [[A]
hatasi 1 kirig1 veya kisa devre aranir. veya degistiriniz. [B]
[WB]
X - . [GF]
Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Enkoder kablosunun Bagli olup olmadig1 kontrol edilir.|Bagh degildir. Dogru olarak baglayiniz.
disindaki iletken
konnektoriin topraklama - - —
plakasina baglanmamustir. Baglidir. (3)"i kontrol ediniz.
(3) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. sarsint1 vs. kontrol edilmelidir. Onlemleri aliniz.
Bir ariza yoktur. (4)'i kontrol ediniz.
(4) [Bir enkoder arizalidir. Direct drive motoru Tekrarlanmiyor. Direct drive motoru
degistiriniz ve hatanin degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
2B.2 [Enkoder sayag  [[AL. 2B.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
hatas1 2
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[Alarm No.: 30 IAd1: Rejeneratif hata
[Alarmin icerigi e Dahili rejeneratif direngte veya rejeneratif opsiyonda izin verilen rejeneratif gii¢ agilmustir.
e Servo siiriiciide bir rejeneratif transistor arizalidir.
|DetayNo. Detay adi INedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu IEylem Hedef
30.1 Rejenerasyon (1) Rejeneratif direncin ayar1 |Rejeneratif direng (rejeneratif |Ayarlanan deger IDogru olarak [A]
isinma hatasi (rejeneratif opsiyon) opsiyon) ve [Pr. PA02] ayar1 hatalidir. ayarlayiniz. [B]
hatalidr. kontrol edilir. |Ayar dogrudur. (2)'yi kontrol ediniz. [WBI]
[RJO10]
(2) Rejeneratif direng IRejeneratif direncin Dogru olarak IDogru olarak baglayiniz. [[GF]
(rejeneratif opsiyon) (rejeneratif opsiyon) dogru lbaglanmamstir.
baglanmamuistir. olarak baglanip baglanmadigi
lkontrol edilir. [Dogru baglanmustir. (3)'ti kontrol ediniz.
(3) Gii¢ kaynaginin voltaji Giris gii¢ kaynaginin voltajiin [Ongériilen degerden  |Gii¢ kaynaginin
ytiksektir. Ongoriilen degerden daha daha yiiksektir. voltajini diigiiriiniiz.
yiiksek olup olmadigi kontrol
edilir.
200 V sinif: 264 V AC
400 V smif: 528 V AC
100 V smif: 132 V AC Ongoriilen degerde (4)'ti kontrol ediniz.
48 V DC ayar1: 70 V DC veya daha diisiiktiir.
24 V DC ayar1: 50 V DC
(4) Rejeneratif yiik orani IAlarm olustugunda, rejeneratif [100% veya daha IPozisyonlamanin
100%'tin tizerindedir. yiik orani kontrol edilir. fazladir. frekansini digtiriiniiz.
'Y avaslama zaman
sabitini arttir. Yiki
azaltiniz.
[Kullanilmiyorsa, bir
rejeneratif opsiyon
kullaniniz. Rejeneratif
opsiyon kapasitesini
g6zden gegiriniz.
IMR-J4-03A6(-RJ) ve
IMR-J4W2-
0303B6 servo
suriiciilerin ayar1 24V
olmasina ragmen, ana
devre gii¢ kaynagi
voltajinin 48V DC olup
olmadigini kontrol
ediniz.
30.2 Rejenerasyon (1) Servo siiriiciide bir algilama[Rejeneratif direncin JAnormal asir1 1smiyor. [Servo siiriiciiyli
sinyal hatas1 devresi arizalidir. (rejeneratif opsiyon) asirt 1sinip degistiriniz.
istnmadigi kontrol edilir.
30.3 Rejenerasyon (1) Servo siiriiciide bir algilama[Rejeneratif opsiyonu veya Alarm durumu Servo siiriiciiyi
geri besleme devresi arizahdir. dahili rejeneratif direnci sokiiliir jolusuyor. degistiriniz.
sinyali hatas1 ve gii¢ verildiginde alarm
durumu kontrol edilir. MR-J4-
03A6(-RJ)'de ve MR-J4W2-
gir()sﬁudli;ﬁ?r%;zgilﬁ;gmde alarm [Alarm durumu (2)'yi kontrol ediniz.
olusmuyor.
(2) IAygitin yakinindaki bir sey |Giiriltii, topraklama, ortam Bir sorun vardir. IBu nedene kars1 gerekli
buna neden olmaktadir. sicakligr vs. kontrol edilir. 6nlemleri aliniz.
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Alarm No.: 31

JAdi: Asirt hiz

[Alarmin icerigi

e Servo motorun hizi izin verilen anlik hizi agmigtir.
e Lineer servo motorun hizi izin verilen anhk hizi asmustir.

|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
31.1 IAnormal motor [(1) [Komut darbesinin frekansi |Komut darbesinin frekansi IKomut darbesinin Calisma diizenini [A]
hiz1 ytiksektir. kontrol edilir. frekans: yiiksektir. kontrol ediniz.
IKomut darbesinin (2)'yi kontrol ediniz.
frekansi diistiktiir.

(2)  |Eletronik dislinin ayar1 dogru |Eletronik dislinin ayar1 kontrol [Ayar degeri dogru |Ayarlar1 gdzden

degildir. edilir. degildir. geciriniz.
lAyar degeri dogrudur. |(5)'i kontrol ediniz.

(3) |Kontrol tinitesinden gelen  |Kontrol tinitesinden gelen izin verilen hizin Calisma diizenini [B]

komut asir1 hizhidir. komutun hizi izin verilen hiz ile [istiindedir. kontrol ediniz. [WB]
karsilagtirilir. izin verilen hizin (4)'1 kontrol ediniz. [RJO10]
altindadir. [GF]

(4) |Asir1 hiz alarm Mevcut hizin [Pr. PCO8 Asir1 |Servo motorun hizi, [Pr. PCO8] ayarim
seviyesinden daha biiyiikk  |[hiz alarm algilama seviyesi]  [asir1 hiz alarm algilamalgézden gegiriniz.
bir hiz komutu girilmistir. |degerinden daha yiiksek olup  [seviyesinden daha

olmadig1 kontrol edilir. ytiksektir.
Servo motorun hizi, (5)'1 kontrol ediniz.
asir1 hiz alarm algilama
seviyesinden daha
disiiktiir.

(5) |Servo motor hizlanma IHizlanma sirasindaki torkun IMaksimum torka Hizlanma/yavaslamaza |[A]
sirasinda maksimum torka  |(itme kuvveti) maksimum tork |(maksimum itme man sabitini arttir. [B]
(maksimum itme kuvveti)  [(maksimum itme kuvveti) olup [kuvveti) ulagilmistir. Veya yiiki azaltimz.  [[WB]
cikmustir. olmadig1 kontrol edilir. [RJO10]

IMaksimum torktan (6)'y1 kontrol ediniz. [GF]
(maksimum itme kuv-
iveti) daha dusuktiir.

(6) [Servo sistem kararli degil |Servo motorun salinim yapip [Salinim yapiyor. Servo kazancini

ive salinim yapiyor. lyapmadig1 kontrol edilir. ayarlayiniz
veya yiikil azaltiniz.
Salinim yapmaiyor. (7)'yi kontrol ediniz.

(7) |Hiz dalga formu ani [Hizlanma siiresi ¢ok kisa IAni yiikselme Hizlanma/yavaslama
ylikseliyor. oldugu i¢in asirt yiikiin olup zaman sabitini

olmadigini kontrol ediniz. arttiriniz.
IAni yiikselme degildir. |(8)'i kontrol ediniz.

(8) [MR-J4-03A6(-RJ) ve MR- |Bir ¢alisma sirasinda bara Bara voltaj1 diisiiyor. [24 V DC ana devre gii¢ |[A]
J4W2-0303B6'da, voltajinda diisme olup kaynaginin kapasitesini [[WB]
calisma sirasinda bara olmadig1 kontrol edilir. g6zden gegiriniz. 24 V
ivoltajindaki gecici bir IDC ana devre gii¢
diisme sonucunda gii¢ kaynaginin gerilimini
yeniden diizenlendiginde, izin verilen voltaj
hiz izin verilen anlik hiz dalgalanma sinirlari
asmistir. icinde arttiriniz.

[Ana devre gii¢
kaynagini 48 V DC
olarak degistiriniz.
Calisma diizenini
kontrol ediniz.
IBara voltaj1 diismiyor. |(9)'u kontrol ediniz.

(9) [Enkoder kablosunun CN2A, CN2Bve CN2C IDogru degildir. Kablo baglantilarini [WB]
baglandig1 yer hatalidir. baglantilar1 kontrol edilir. diizeltiniz.

IDogrudur. (10)'u kontrol ediniz.
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Alarm No.: 31

Ad1

: Asirt hiz

[Alarmin icerigi

e Servo motorun hizi izin verilen anlik hiz1 agmistir.
e Lineer servo motorun hizi izin verilen anhk hizi agmustir.

IBir sorun yoktur.

[AL. 45.1] kontrol
metodu ile kontrol ediniz.

|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
31.1 IAnormal motor [(10) [Servo motorun baglantis1  |U, V ve W baglantilar1 kontrol |Dogru degildir. Dogru olarak baglayniz.[[A]
hiz1 hatalidir. edilir. [B]
IDogrudur. (11)'i kontrol ediniz. [WB]
[RJO10]
(11) [Enkoder veya lineer enkoder [izin verilen anlik hizin altinda [izin verilen anlik hizin [Servo motoru veya [GF]
arizalidir. alarm olusup olugmadigi altinda alarm durumu [lineer enkoderi
kontrol edilir. olusuyor. degistiriniz.
[Alarm No.: 32 Adi: Asirt akim
Alarmin igerigi e Servo siiriiciiye izin verilenden daha yiiksek bir akim uygulanmistir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
32.1 [Donanim (1)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo motor gii¢ kablolar1 Olusuyor. Servo siiriiciiyil [A]
algilama (U, V ve W) sokiiliir ve alarm degistiriniz. [B]
devresinde asir1 kontrol edilir. [WB]
lakim algilaniyor Olusmuyor. (2)'yi kontrol ediniz. [RJ010]
(caligma - " - - [GF]
sirasinda) (2) [Servo motor gii¢ kablo- Servo motor gii¢ kablosunda  [Kisa devredir. Servo motor gii¢
sunda bir topraklama arizasilkisa devre kontrolii yapilir. kablosunu degistiriniz.
veya kisa devre
IKisa devre degildir. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) [Servo motor arizalidir. Servo motor gii¢ kablolar: IKisa devredir. Servo motoru
motor tarafindan sokiiliir ve degistiriniz.
motor fazlarmin yalitimi
kontrol edilir IKisa devre degildir. (4)'1i kontrol ediniz.
(U, V, W ve toprak)
(4) |Dinamik fren arizalidir. Servo-ON komutu verildiginde [Olusuyor. Servo siiriiciiyii
alarm olusup olusmadigi degistiriniz.
kontrol edilir. Olusmuyor. [WB]: (5)'i kontrol
ediniz.
[A] [B] [RJO10] [GF]:
(7)'yi kontrol ediniz.
(5) [Enkoder kablosunun CN2A, CN2B ve CN2C IDogru degildir. Kablo baglantilarini [WB]
baglandig1 yer hatalidir. baglantilar1 kontrol edilir. diizeltiniz.
IDogrudur. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Aygitin yakmindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicaklig: vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. lkontrol edilir. Onlemleri aliniz.
(7) |Aygitin yakimindaki bir sey |Giirtiltii, ortam sicakligi vs. IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli|[A]
lbuna neden olmaktadir. lkontrol edilir. Onlemleri aliniz. [B]
[RJO10]
[GF]
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Alarm No.: 32 JAdi: Asirt akim
[Alarmin igerigi e Servo siiriiciiye izin verilenden daha yiiksek bir akim uygulanmstir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
32.2 'Yazilim algilama [(1) [Servo kazanci ¢ok Titresim olup olmadig: kontrol [Titresim vardir. H1z dongiistiniin [A]
fonksiyonunda yliksektir. edilir. kazancimi diistiriiniiz  ([B]
asir1 akim ([Pr. PB09]). [WB]
algilaniyor IMR-J4-03A6(-RJ) ve [[RJO10]
(calisma MR-J4W2- [GF]
sirasinda) 0303B6 servo
siiriiciilerin ayar1 24V
olmasina ragmen, ana
devre gii¢ kaynag:
voltajinin 48V DC olup
olmadigini kontrol
ediniz.
Titresim yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo motor gii¢ kablolar1 Olusuyor. Servo siriiciiyii
sokiilir (U, V ve W) ve alarm degistiriniz.
olusup olusmadig1 kontrol - —
edilir. Olusmuyor. (3)"i kontrol ediniz.
(3) [Servo motor kablosunda Servo motor kablosunda kisa  [Kisa devredir. Servo motor gii¢
topraklama veya kisa devre |devre kontrolii yapilir. kablosunu degistiriniz.
soronu vardir.
IKisa devre degildir. (4)'1 kontrol ediniz.
(4)  [Servo motor arizalidir. Servo motor gii¢ kablolar1 IKisa devre vardir. Servo motoru
motor tarafindan sokiiliir ve degistiriniz.
motorun fazlarin yalitimi
kontrol edilir.(U, V, W ve Kisa devre yoktur. (5)'i kontrol ediniz.
toprak).
(5) |Enkoder kablosunun CN2A, CN2Bve CN2C IDogru degildir. Dogru olarak baglayiniz. [[WB]
baglandig1 yer hatalidir. baglantilar1 kontrol edilir.
IDogrudur. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Aygitin yakmindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicaklig: vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gereklif[A]
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz. [B]
[WB]
[RJO10]
[GF]
32.3 IDonanim algila- [AL. 32.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
ma devresinde
asir1 akim algila-
|myor (calisma
sirasinda)
32.4 'Yazilim algilama [[AL. 32.2] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
fonksiyonunda
asir1 akim
algilaniyor
(durma sirasinda)
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[Alarm No.: 33

IAd1: Asir voltaj

[Alarmin icerigi

e Bara voltajinin degeri 6ngoriilen degeri asmistir.

200 V sinif: 400 V DC
400 V smif: 800 V DC
100 V simnif: 400 V DC

48 V DC ayar1: 75 V DC 24 V DC ayar1: 55 V DC

sey buna neden
olmaktadir.

kontrol edilir.

Onlemleri aliniz.

|DetayNo. [Detay adn Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu IEylem Hedef
33.1 Ana devre voltaj  |(1) Rejeneratif direncin ayar1 |Rejeneratif direng Ayarlanan deger IDogru olarak [A]
hatasi (rejeneratif opsiyon) (rejeneratif opsiyon) ve hatalidir. ayarlayiniz. [B]
hatalidir. [Pr. PA02] ayar1 kontrol edilir. Ayar dogrudur, (2)'yi kontrol ediniz. g{’&;]g{ o
[GF]
(2) Rejeneratif direng IRejeneratif direncin Dogru olarak IDogru olarak baglayiniz.
(rejeneratif opsiyon) (rejeneratif opsiyon) dogru baglanmamustir.
baglanmamustir. olarak baglanip baglanmadigi - - - —
kontrol cdilir. Dogru baglanmistir. (3)'i kontrol ediniz.
(3) Dahili rejeneratif direngte |Dabhili rejeneratif direncin veya |Diren¢ normal degildir. |Dahili rejeneratif
iveya rejeneratif opsiyonda [rejeneratif opsiyonun direnci direng kullanilmigsa
tel kopmustur. Olciliir. servo suriicliyil
degistiriniz. Rejeneratif
opsiyon kullanildiginda
ise rejeneratif opsiyonu
degistiriniz.
Diren¢ normaldir. (4)'ii kontrol ediniz.
(4) Rejenerasyon kapasitesi  |Daha uzun yavaslama zaman  [Tekrarlanmiyor. IDahili rejeneratif
iyeterli degildir. sabiti ayarlanir ve hatanin direng kullanildiginda,
tekrarlanmasi kontrol edilir. bir rejeneratif opsiyon
kullaniniz.
IRejeneratif opsiyon
kullanildiginda, daha
yiiksek kapasitelisini
kullaniniz.
Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) Gii¢ kaynaginin voltaji Giris gii¢ kaynagimin voltajiin [Ongériilen degerden  |Gii¢ kaynaginin
yiiksektir. Ongoriilen degerden daha daha ytiksektir. voltajini diisiiriiniiz.
yiiksek olup olmadigi kontrol
edilir.
200 V sinif: 264 V AC
400 V sinif: 528 V AC
100 V smif: 132 V AC = —
48 V DC ayari: 75 V DC Ongoriilen degerde (6)'y1 kontrol ediniz.
24 V DC ayart: 55 V DC veya daha diistiktiir.
(6) IAygitin yakinindaki bir  |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs. Bir sorun vardir. IBu nedene kars:1 gerekli
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 34 JAdi: SSCNET alma hatas1 1
[Alarmin igerigi e SSCNET III/H haberlesmesinde bir hata olmustur. (3.5 ms araliklarla siirekli haberlesme hatasi)
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
34.1 SSCNET (1) |[SSCNET III kablosu bagli  |SSCNET III kablosunun bagli [Bagli degildir. Servo striictiniin [B]
'Veri alma hatasi degildir. olup olmadigi kontrol edilir. kontrol devresi gii¢ [WB]
kaynagi kapatilir ve
sonra SSCNET III
kablosu baglanir.
IBaglidir. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) |SSCNET III kablosunun [Kablonun temas noktalari Tekrarlanmiyor. Kablonun temas

temas noktalar kirlenmistir. [temizlenir ve hatanin noktalarinin temiz
tekrarlanmas1 kontrol edilir. kalmasini saglaymiz.
Tekrarlaniyor. (3)"i kontrol ediniz.

(3) [SSCNET Ill kirilmis veya |SSCNET III kablosu kontrol |Ar1zalidir. SSCNET 111 kablosunu
kopmustur. edilir. degistiriniz.

Bir ariza yoktur. (4)'i kontrol ediniz.

(4) SSCNET I kablosuna IKablo kontrol edilir. Kablonun [Kullanilmistir. Temas |Bu nedene kars1 gerekli
izolebant yapismistir veya birjdiger kablolara temasi vardir. onlemleri aliniz.
makaron yerinden arastirilir.

Imustir. - —
inA—— [Kullanilmamistir. (5)'1 kontrol ediniz.
Temas yoktur.
(5)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.

(6) [Alarma neden olan eksende |Alarma neden olan eksende bir  [Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii
bir onceki veya bir sonraki  [onceki veya bir sonraki servo degistiriniz.
servo siiriicli arizalidir. stirticli degistirilir ve hatanin

ekrarlanmasi kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (7)'yi kontrol ediniz.
(7) |Kontrol tinitesi arizalidir.  |[Kontrol tnitesi degistirilir ve [Tekrarlanmiyor. [Kontrol tinitesini
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
Tekrarlaniyor. (8)'i kontrol ediniz.

(8) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicaklig: vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.

34.2 SSCNET [AL. 34.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
konnektor
baglant1 error

34.3 SSCNET
haberlesme verisi
hatas1

34.4 IDonanim hatasi
signal detection

34.5 SSCNET
'Veri alma hatasi
(giivenli gézlem
fonksiyonu)

34.6 SSCNET
haberlesme verisi
hatasi (glivenli
26zlem
fonksiyonu)
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 35

JAdi: Komut frekansi hatasi

[Alarmin icerigi

e Komut darbesinin giris darbe frekans: ¢ok yiiksektir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
35.1 IKomut frekans1 [(1) [Komut darbe frekansi ¢ok [Komut darbe frekansi kontrol |[Komut darbesi frekansi [Calisma diizenini [A]
hatas1 yliksektir. edilir. cok yiiksektir. kontrol ediniz.
IKomut darbesi frekans1 |(2)'yi kontrol ediniz.
diistiktiir.
(2) [[Pr. PA13]'te "Komut giris |Komut darbe frekansinin lAyar araliginin Filtre ayarini gbzden
darbesi filtre dizisi segme"  [filtrenin ayar araliginin iginde |disindadur. gegiriniz.
ayar1 dogru degildir. olmasi gerekir.
IAyar araligindadir. (6)'y1 kontrol ediniz.
(3) |[Manuel darbe jeneratorii ile [Manuel darbe jeneratorii ile IKomut darbesi frekansi [Manuel darbe
irilen frekans ¢ok girilen frekans kontrol edilir. cok yiiksektir. jeneratdriine girilen
yliksektir. frekansi diigiiriintiz.
IKomut darbesi frekans1 |(6)'y1 kontrol ediniz.
diistiktiir.
(4) |Kontrol tinitesinden gelen [Kontrol tinitesinden gelen izin verilen hizda veya [Calisma yapisini kontrol |[B]
komut asir1 hizhidir. komutun hizi izin verilen hiz ile [iistiindedir. ediniz. [WB]
karsilagtirilir. [RJO10]
: [GF]
[zin verilen hizin (5)'1 kontrol ediniz.
altindadir.
(5) |Kontrol tinitesi arizalidir. Kontrol tinitesi degistirilir ve  [Tekrarlanmryor. [Kontrol {initesini
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicaklig vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gereklif[A]
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. Onlemleri aliniz. [B]
[WB]
[RJO10]
[GF]
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 36 JAdi: SSCNET alma hatas1 2
[Alarmin igerigi e SSCNET III/H haberlesmesinde bir hata olmustur. (70 ms araliklarla kesintili haberlesme hatasi
|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
36.1 Stirekli (1) [SSCNET II kablosu bagli  |SSCNET III kablosunun bagli [Bagli degildir. Servo striictiniin [B]
haberlesme verisi degildir. olup olmadig1 kontrol edilir. kontrol devresi gii¢ [WB]
hatasi kaynagi kapatilir ve
sonra SSCNET III
kablosu baglanir.
Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) |SSCNET I1I kablosunun [Kablonun temas noktalari Tekrarlanmiyor. [Kablonun temas

temas noktalar1 kirlenmistir. |temizlenir ve hatanin Inoktalarinin temiz
tekrarlanmasi kontrol edilir. kalmasini saglaymniz.
Tekrarlaniyor. (3)'ii kontrol ediniz.

(3) [SSCNET III kablosu kirilmig|SSCNET III kablosu kontrol IAr1zalidir. SSCNET III kablosunu
'veya kopmustur. edilir. degistiriniz.

Bir ariza yoktur. (4)'i kontrol ediniz.

(4) |SSCNET III kablosuna [Kablo kontrol edilir. Kablonun |Kullanilmistir. Temas |Bu nedene kars1 gerekli
izolebant yapismistir veya  [diger kablolara temasi vardir. Onlemleri aliniz.
makaron yerinden arastirilir.
styriimistir. IKullanilmamustir. (5)'1 kontrol ediniz.

Temas yoktur.

(5)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil

sonra hatanin tekrarlanmasi degistiriniz.
kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.

(6) |Alarma neden olan eksende |Alarma neden olan eksende bir  [Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil
bir onceki veya bir sonraki  [onceki veya bir sonraki servo degistiriniz.
servo siiriicii arizalidur. stirticti degistirilir ve hata_n_m Tekrarlantyor. (7)'yi kontrol ediniz.

tekrarlanmasi kontrol edilir.

(7) [Kontrol iinitesi arizalidir. IKontrol tinitesi degistirilir ve [Tekrarlanmiyor. [Kontrol tinitesini

sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (8)'i kontrol ediniz.
(8) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicaklig: vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
36.2 Stirekli [AL. 36.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
haberlesme verisi
hatas1 (glivenli
e6zlem
fonksiyonu)
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 37 JAd1: Parametre hatasi

[Alarmin icerigi e  Parametre ayar1 dogru degildir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol Eylem Hedef
sonucu

37.1 IParametre ayar (1) |[Bir parametre ayar IParametre hata No. ve degeri |Ayar IAraligin i¢inde ayarlayiniz. [A]
aralig1 hatasi araliginin disinda kontrol edilir. araligimin [B]

ayarlanmgtir. disindadir. [WB]
- — [RJO10]
|Ayar (2)'yi kontrol ediniz. [GF]
araligindadir.

(2) |Bir parametre ayar1 digeri [Parametre hatas1 No. ve degeri [Ayarlanan IAyarlanan degeri diizeltiniz.
ile gelisiyor. kontrol edilir. deger dogru

degildir.

|Ayarlanan (3)'i kontrol ediniz.
deger

dogrudur.

(3) |Parametre ayar1 servo Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlan- Servo siiriiciiytl degistiriniz.
siiriicii arizas1 nedeniyle hatanin tekrarlanmasi kontrol ~ miyor.
degismistir. edilir.

37.2 [Parametre (1) |Bir parametre ayar1 digeri |Parametre hatas1 No. ve ayar  [Ayarlanan deger dogru Ayarlanan degeri [A]
kombinasyon ile gelisiyor. degeri kontrol edilir. degildir. diizeltiniz. (Ana bagimli|[B]
hatasi fonksiyonu [WB]

ayarlandiginda, (2)'yi  [RJ010]
de kontrol ediniz.) [GF]

(2) |Ana tarafta [Pr. PAO1]'de  |Parametre ayar1 kontrol edilir. [[Pr. PAO1]'de "standart [[Pr. PAO1]'i "standart [[B]
"standart kontrol modu" lkontrol modu" veya "tam [kontrol modu" veya "tam|(ana)
iveya "tam kapali gevrim kapali ¢gevrim kontrol  |kapali ¢gevrim kontrol
kontrol modu" disinda bir imodu" disinda bir modajmodu" seklinde
ayar yapilmistir. ayarlanmigtir. ayarlayiniz.

[Pr. PAO1] "standart (4)'i kontrol ediniz.
kontrol modu" veya "tam

kapali ¢gevrim kontrol

imodu" seklinde

ayarlanmistir.

(3) |Bagiml tarafta [Pr. Parametre ayar1 kontrol edilir. |[PAO1]'de "standart [Pr. PAO1]1"standart |[B]
PAO1]'de "standart kontrol kontrol modu" disinda |kontrol modu" seklinde |(bagim
modu" disinda bir ayar bir ayar yapilmstir. ayarlayiniz. 11)
lyapilmistir.

IPAO1] "standart kontrol{(4)'i kontrol ediniz.
imodu" seklinde
ayarlanmigtir.

(4) |[[Pr. PAO4]'de "Zorla Parametre ayar1 kontrol edilir. |[[Pr. PA04]'de "Zorla [Pr. PAO4]'de "Zorla [B]
durdurma yavaslatma durdurma yavaslatma  [durdurma yavaslatma [(ana)
fonksiyonu se¢imi" etkin fonksiyonu se¢imi" ayari[fonksiyonu se¢imi” (bagim
durumdadir. etkin durumdadir. ayarini kaldiriniz. 11)

37.3 INokta tablosu [(1) INokta tablosu ayar1 dogru lNokta tablolarinin ayari, ayar [Ayarlanan deger dogru |Ayarlanan degeri [A]
ayar hatasi degildir. araliginin i¢inde olmalidir. degildir. diizeltiniz. [GF]

IParametre hatas1 No. ve nokta
tablosu hatas1 No. servo
siiriiciiniin gostergesinde |Ayarlanan deger (2)'yi kontrol ediniz.
goriiniir. Nokta tablosunun dogrudur.
degeri MR Configurator2'den
lkontrol edilir.
(2) Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 39

IAd1: Program hatasi

Alarmin icerigi

e Program caligsmasi igin kullanilan bir program doru degildir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
39.1 IProgram hatas1 |(1) Gii¢ verildiginde program [Programin servo siiriiciiye |Arizalidir. [Programi yeniden [A]
hatas1 goriiliiyor. lyazilmasi sirasinda bir hata lyaziniz.
(Programda bir hata olmamalidir. (giirilti etkisi, gii¢ — - —
vardir.) kesilmesi vs) Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) Servo siiriicti arizasi Servo siirlicii degistirilir ve hatanm [Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyi
nedeniyle bir program tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
degismistir.
39.2 Harici komut |(1) Program baslatildiktan sonra [Program yazilip yazilmadig: Y azilmamistir. Programi yaziniz.
argiimani hatas| hic program yazilmamistir. [kontrol edilir.
Y azilmistir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) Bir komut argiimaninda [Komutun agiklamasinda bir hata |Hatalidir. Komut agiklamasini
spesifikasyonlarin disinda [|olup olmadig: kontrol edilir. diizeltiniz.
bir deger kullanilmaktadir.
Bir hata yoktur. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) Servo siirilicii arizasi Servo siiriicli degistirilir ve hatanin [Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyii
nedeniyle bir program tekrarlanmas1 kontrol edilir. degistiriniz.
degismistir.
39.3 IKaydedici No. (1) Bir komut i¢in kullanilan [Komutun a¢iklamasinda bir hata |Hatalidir. IKomut agiklamasini
hatasi belirli bir sayidaki genel  Jolup olmadig: kontrol edilir. diizeltiniz.
amacli kaydedici sayis1
degeri spesifikasyonlarin
disindadir. Bir hata yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) Servo siirlicii ari1zasi Servo siiriicli degistirilir ve hatanin [Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
nedeniyle bir program tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
degismistir.
39.4 [Haberlesme (1) [Kullanilan bir komut [Komutun agiklamasinda bir hata |Hatalidir. IKomut agiklamasini
saglamayan program ile haberlesme olup olmadig1 kontrol edilir. diizeltiniz.
komut hatasi saglamiyor.
Bir hata yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) Servo siirlicii arizasi Servo siirlicli degistirilir ve hatanin [Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
nedeniyle bir program tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
degismistir.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 3A

JAd1: Ani akim bastirma devresi hatasi

[Alarmin icerigi

o Ani akim bastirma devresi hatasi algillanmustir.

degistirme hatasi

bellegindeki pozisyonlama
verileri metodu (nokta
tablosu metodu/ program
metodu) ile giincel
[pozisyonlama modu (nokta
tablosu metodu/ program
metodu) farklidir.

metodu) degistirilip
degistirilmedigi kontrol edilir.

Pozisyonlama modu:
[Pr. PAOL]" X"

(nokta tablosu metodu/ program

degistirilmistir.

degistirildikten sonra,
nokta tablosu metodunu/
[program metodunu
baslatiniz.
("MR-J4- A -RJ Servo
Siiriicii Kullanma
Kilavuzu’na bakiniz
(Pozisyonlama modu)"
boliim 7.2.8 [Pr. PT34])

DetayNo. |Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
3A.1 IAni akim bastirma  |(1) Ani akim bastirma devresi  [Servo siirticti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil [A]
devresi hatast arizalidir. hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [B]
edilir. [WB]
[RJO10]
[GF]
Alarm No.: 3D JAdr: Siiriicii ile haberlesmede parametre ayar1 hatasi
Alarmin icerigi o Siiriicii ile haberlesmede kontrol parametresi ayar degeri dogru degildir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
3D.1 IBagimli tinitede  [(1)  |Ana Unitede siiriicii ile lAna tarafta [Pr. PD16] ve lAyar dogru degildir.  [Dogru olarak [B]
siirticii ile haber- haberlesme i¢in veri iletimi  [[Pr.PD17] ayarlar1 kontrol ayarlaymiz. (bagim
lesmede para- dogru ayarlanmamustir. edilir. 11)
metre kombinas-
lyon hatasi
3D.2 lAna tinitede [AL. 3D.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz. [B]
siiriicii ile haber- (ana)
lesmede para-
metre kombinas-
lyon hatas1
Alarm No.: 3E JAdi: Calisma modu hatasi
[Alarmin icerigi e Calisma modu ayar1 degismistir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
3E.1 Calisma modu  |(1) 3 uyum modunda kullanilan[Baglantinin bu sekilde Baglanti Servo siiriiciiytt MR [B]
hatas1 MR-J4 servo siirlicli diger [degistirilip degistirilmedigi degistirilmistir. Configurator2'deki [WB]
SSCNET III/H kontrol kontrol edilir. dahili uygulama yazilimi
Unitesine baglanmistir. Veya "MR- J4(W)-B mod
SSCNET III/H kontrol secimi" ile baslatiniz ve
iinitesine bagl olan bir MR- sonra siirticiiyii kontrol
J4 servo stiriicii SSCNET 111 initesine baglayniz.
kontrol {initesine
baglanmistir.
(2) |[Pr.PAO1]ayar degeri [Pr. PAO1] kontrol edilir. Degistirilmis. [Pr. PAO1]'i dogru
degismistir. olarak ayarlayiniz.
3E.6 Calisma modu  |(1) [Servo siiriiciiniin Pozisyonlama modunun IBir amag i¢in Pozisyonlama modu [A]

'Y anlislikla
degistirilmistir.

[Pozisyonlama modunu
yeniden dogru olarak

ayarlayiniz.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 42

JAd1: Servo kontrol hatas1 (lineer servo motor ve direk siiriilen motor i¢in)

[Alarmin icerigi

e Bir servo kontrol hatasi olusmustur.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
42.1 IPozisyon (1) [Lineer enkoderin ¢oziiniirliik |[Pr. PLO2] ve [Pr. PLO3] lAyar dogru degildir.  [Dogru olarak [A]
sapmasinda servo ayar1 ayarlanan degerden ayarlar1 kontrol edilir. ayarlaymiz. [B]
kontrol hatas: farklidir. |Ayar dogrudur. (2)'yi kontrol ediniz. }g}% ]
(2) |Lineer enkoderin montaj yonii |[Lineer enkoderin ve lineer servo [Montaj yonii dogru Dogru monte ediniz.
dogru degildir. motorun polariteleri kontrol degildir. [Parametrenin "Enkoder
edilir. darbe sayimi polarite
secimi" ayarl istenen
sekilde olmalidir.
[A]: [Pr. PC45]
[BI[WB][GF]:
[Pr. PC27]
IMontaj yonii dogrudur.  |(3)"i kontrol ediniz.
(3) [Servo motorun baglantisi  [Baglantilar kontrol edilir. IKablo baglantilar Dogru olarak baglayiniz.
hatalidir. hatalidir.
IKablo baglantilar: (4)'i kontrol ediniz.
dogrudur.
(4) |Baslangigta manyetik kutup [Manyetik kutup algilama Tekrarlanmiyor. Manyetik kutup
algilama yiiriitiilmemistir.  [ylriitiiliir ve hatanin algilamay yiiriitiiniiz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Pozisyon sapmast algilama |Zayiflayan darbelerin degeri  [Sapma biiyiiktiir. Calisma durumunu
seviyesini agiyor. kontrol edilir. lg6zden gegiriniz.
[Duruma gore
[Pr.PLOS] ayarini
kontrol ediniz.
42.2 Hiz sapmasinda  [(1) [Lineer enkoderin ¢oziiniirliik |[Pr. PL02]ve [Pr. PLO3] lAyar dogru degildir.  [Dogru olarak
servo kontrol ayar1 ayarlanan degerden ayarlar1 kontrol edilir. ayarlaymiz.
hatasi farklidur. IAyar dogrudur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Lineer enkoderin montaj yonii [Lineer enkoderin ve lineer servo [Montaj yonii dogru Dogru monte ediniz.
dogru degildir. imotorun polariteleri kontrol degildir. Parametrenin "Enkoder
edilir. darbe sayimi polarite
secimi" ayari istenen
sekilde olmalidir.
[A]: [Pr. PC45]
[B][WB][GF]:
[Pr.PC27]
IMontaj yoni dogrudur.  |(3)"i kontrol ediniz.
(3) |Servo motorun baglantisi Baglantilar kontrol edilir. IKablo baglantilar Dogru olarak baglayiniz.
hatalidir. hatalidir.
IKablo baglantilar (4)'1 kontrol ediniz.
dogrudur.
(4) [Baslangicta manyetik kutup |[Manyetik kutup algilama Tekrarlanmiyor. Manyetik kutup
algilama yiirtitiilmemistir.  [ytriitiiliir ve hatanin algilamay yliriitiiniiz.
tekrarlanmasi kontrol edilir
Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Hiz sapmasi algilama IHi1z komutu ile giincel hiz Sapma bliyiiktiir. Calisma durumunu
seviyesini asiyor. arasindaki sapma hesaplanir. g6zden gegiriniz.
[Duruma gore
[Pr.PLO6] ayarini
kontrol ediniz.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 42

JAd1: Servo kontrol hatas1 (lineer servo motor ve direk siiriilen motor i¢in)

[Alarmin icerigi

e Bir servo kontrol hatasi olugsmustur.

seviyesini agiyor.

arasindaki sapma hesaplanir.

lg6zden gegiriniz.
[Duruma gore
[Pr.PLO7] ayarini
kontrol ediniz.

|DetayNo. IDetay adi Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
42.3 Tork/itme (1) [Lineer enkoderin ¢6ziiniirliik |[Pr. PLO2] ve [Pr. PLO3] lAyar dogru degildir.  [Dogru olarak [A]
sapmasinda ayar1 ayarlanan degerden ayarlar1 kontrol edilir. ayarlayiniz. [B]
servo kontrol farklidir. — - — [WB]
hatast lAyar dogrudur. (2)'yi kontrol ediniz. [GF]
(2) |Lineer enkoderin montaj yonii |Lineer enkoderin ve lineer servo [Montaj yonii dogru Dogru monte ediniz.
dogru degildir. motorun polariteleri kontrol degildir. Parametrenin "Enkoder
edilir. darbe sayimi polarite
secimi" ayarl istenen
sekilde olmalidir.
[A]: [Pr. PC45]
[B][WB][GF]:
[Pr.PC27]
IMontaj yonii dogrudur.  |(3)"i kontrol ediniz.
(3) |Servo motorun baglantisi [Kablo baglantilar1 kontrol IKablo baglantilar Dogru olarak baglayiniz.
hatalidir. edilir. hatalidir.
IKablo baglantilar: (4)'i kontrol ediniz.
dogrudur.
(4) |Baslangigta manyetik kutup [Manyetik kutup algilama Tekrarlanmiyor. [Manyetik kutup
algilama yiiriitiilmemistir. yliriitiiliir ve hatanin algilamay: yiiriitiiniiz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) [Tork/itme sapmasi algilama |Giincel komut ile tork/itme Sapma biiyiiktiir. Calisma durumunu

[Alarm No.: 42

[Adi: Tam kapali ¢evrim kontrol hatas1 algilama (tam kapali ¢evrim kontrolii sirasinda)

Alarmin icerigi

e Tam kapali ¢evrim kontrol hatasi olugmustur.

montaj yonii dogru degildir.

imontaj yoni kontrol edilir.

degildir.

Parametrenin "Enkoder
darbe sayimi polarite
secimi" ayari istenen
sekilde olmalidir.

[A]: [Pr. PC45]
[B][WB][GF]:

[Pr. PC27]

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
42.8 [Pozisyon (1) |Yiik tarafindaki enkoderin [Pr. PEO4] ve [Pr. PEO5] [Ayar dogru degildir.  [Dogru olarak [A]
sapmasinda tam cOzliniirlik ayar1 ayarlanan ayarlar1 kontrol edilir. ayarlaymiz. [B]
kapali cevrim degerden farklidir. Avar dosrud )i k — [WB]
. trol ediniz.
ontrol hatast yar dogrudur (2)'yi kontrol ediniz (GF]
(2) |Yiik tarafindaki enkoderin 'Ytk tarafindaki enkoderin Montaj yonii dogru Dogru monte ediniz.

Montaj yonii dogrudur.

(3)'ii kontrol ediniz.

(3)

[Pozisyon sapmasi algilama
seviyesini as1yor.

Zayiflayan darbelerin degeri
kontrol edilir.

Sapma bliyiiktiir.

Calisma durumunu
26zden gegiriniz.
Duruma gore

[Pr. PEO7] ayarim
kontrol ediniz.
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Alarm No.: 42
[Alarmin icerigi

JAd1: Tam kapal1 ¢gevrim kontrol hatas1 algilama (tam kapal1 ¢evrim kontrolii sirasinda)

o Bir tam kapali ¢evrim kontrol hatas1 olusmustur.

sirasinda tam
kapali cevrim
lkontrol hatasi

|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
42.9 IHiz sapmasinda  [(1) [Yiik tarafindaki enkoderin [Pr. PEO4] ve [Pr. PEOS5] lAyar dogru degildir.  [Dogru olarak [A]
tam kapali cOzlniirlik ayar1 ayarlanan  [ayarlar1 kontrol edilir. ayarlaymiz. [B]
ﬁz}[z;‘;n kontrol degerden farklidir. [Ayar dogrudur. (2)'yi kontrol ediniz. %gg]
(2) |Yiik tarafindaki enkoderin 'Ytk tarafindaki enkoderin montaj |Montaj yonii dogru Dogru monte ediniz.
montaj yonii dogru degildir.  [yoni kontrol edilir. degildir. Parametrenin "Enkoder
darbe sayimi polarite
secimi" ayari istenen
sekilde olmalidir.
[A]: [Pr. PC45]
[B][WB][GF]:
[Pr. PC27]
IMontaj yonii dogrudur.  |(3)"i kontrol ediniz.
(3) |Hiz sapmasi algilama Hiz komutu ile giincel hiz Sapma bliyiiktiir. Calisma durumunu
seviyesini asiyor. arasindaki sapma hesaplanir. lg6zden gegiriniz.
[Duruma gore
[Pr. PEO6] ayarinm1
kontrol ediniz.
42.A IPozisyon sapma- [[AL. 42.8] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
sinda stop komutu

Alarm No.: 45

[Alarmin icerigi

JAd1: Ana devre aygiti agir1 1sS:nma

e Servo siiriiciiniin i¢i asir1 1sin1yor.

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
45.1 IAna devre aygit1 (1) [Ortam sicakligl 55 °C 'yi asmstir. Ortam sicaklifi kontrol edilir.  [Sicaklik 55 °C 'nin Ortam [A]
asir1 1sinma listiindedir. sicakligim [B]
hatasi 1 diistiriintiz. [WB]
[RJO10]
55 °C'nin altindadir. (2)'yi kontrol  [[GF]
ediniz.

(2) |Yakin montaj spesifikasyonlarin Y akin montaj spesifikasyonlar: [Spesifikasyonlarin Spesifikasyonla

disindadir. kontrol edilir. disindadir. rin araliginda
kullaniniz.
Spesifikasyonlarin (3)"i kontrol
icindedir. ediniz.

(3) |Asirt yiik nedeniyle siklika agilip  [Tekrarlanan asir1 yiikk durumu  [Siklikla oluyor. Calisma
"ON" kapaniyor "OFF". kontrol edilir. diizenini

kontrol ediniz.
Olmuyor. (4)'ii kontrol
ediniz.

(4) [Sogutma fani, sogutucu veya Fan, sogutucu ve havalandirma [Tekrarlanmiyor. Diizenli olarak
havalandirma bosluklari yabanc1  [bosluklari temizlenir ve sonra temizleyiniz.
maddeler ile tikanmistir. tekrarlanma kontrol edilir.

Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol
ediniz.

(5)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii

hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
45.2 lAna devre aygit1 [(1) [[AL. 45.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
asir: 1stnma
hatas1 2
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Alarm No.: 46 JAd1: Servo motorda asir1 1sinma
Alarmin icerigi e Servo motor asiri 1S11yor.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
46.1 Servo motorda  |(1) |Servo motorun ortam Servo motorun ortam sicakligr  [Sicaklik 40 °C'nin Ortam sicakligimni [A]
anormal sicaklik sicakligi 40 °C'yi agmustir.  [kontrol edilir. listiindedir. diistiriintiz. [B]
1 [WB]
- - — [RJO10]
40 °C'nin altindadur. (2)'yi kontrol ediniz. [GF]

(2) |Servo motor agir1 [Verimli yiik oran1 kontrol edilir. [Verimli yiik orani Ykl azaltiniz veya
yliklenmistir. yuksektir. calisma diizenini

kontrol ediniz.
[Verimli yiik orani (3)"i kontrol ediniz.
ktigtiktiir.

(3) [Enkoderdeki termik sensoér  |Alarm durumunda servo Servo motorun Servo motoru
arizalidir. motorun sicaklig1 kontrol sicaklig diistiktiir. degistiriniz.

edilir.
46.2 Servo motorda  |(1) |Lineer servo motorun veya [Lineer servo motorun veya direk [Sicaklik 40 °C'nin Ortam sicakligimi [A]
anormal sicaklik direk siiriilen motorun ortam [siiriilen motorun ortam sicakligr [tstiindedir. diistiriintiz. [B]
2 sicakligi 40 °C'yi agsmistir. kontrol edilir. [WB]
40 °C'nin altindadir. (2)'yi kontrol ediniz. | 'GF]

(2) |Lineer servo motor veya [Verimli yiik oran1 kontrol edilir. [Verimli yiik orani Ykl azaltiniz veya
direk siiriilen motor asir1 ytiksektir. calisma diizenini
yiik altindadir. kontrol ediniz.

Verimli yiik orani Servo motoru
ktigtiktiir. degistiriniz.
46.3 Termistor bagli |(1) [Termistdriin kablolar: bagli [Termistoriin kablolar kontrol  |Bagh degildir. Dogru olarak baglayiniz.
degil hatasi degildir. edilir.
IBaglidir. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) |[HG- JR22K1M(4) servo [Enkoder kablosunun modeli IMR-ENECBL_M-H MR- ENECBL M-H-
motorda HF-JP serisi servo [kontrol edilir. kullanilmistir. MTH olarak degistiriniz.
motorlarda kullanilan
MR ENECBL M-H enkoder IMR-ENECBL_M-H- (3)'ii kontrol ediniz.
kablosu kullanilmistir. IMTH kullanilmistir.

(3) [Termistoriin kablolar: Termistoriin kablolar kontrol ~ |Bagh degildir. Kablolar: tamir ediniz.
iletmiyor. edilir.

Baglidir. Servo motoru
degistiriniz.
46.4 Termistor devresi |(1)  [Servo siiriiciiniin termistér  [Servo siiriicii degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyii
hatas1 devresi arizalidir. hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
46.5 Servo motorda  |[AL. 46.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
anormal sicaklik
3
46.6 Servo motorda  |(1) [Servo siiriiciintin siirekli ~ [Verimli yiik orani kontrol edilir. [Verimli yiik orani Yiikii azaltiniz [A]
anormal sicaklik cikis akimini asan bir akim ytiksektir. lveya ¢alisma diizenini |[B]
4 uygulanmistir. kontrol ediniz veya [WB]
daha yiiksek kapasiteli [[RJ010]
bir motor kullanimiz.  [[GF]
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Alarm No.: 47

JAd1: Sogutma fani hatasi

[Alarmin icerigi

e Servo siiriiciiniin sogutma faninin doniis hiz1 diismiistiir.
e Fan hiz1 alarm seviyesine veya bunun altina diismiistiir.

arizalidir.

tekrarlanmasi kontrol edilir.

enkoder degistirilir ve hatanin

lineer enkoderi
degistiriniz.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
47.1 Sogutma fani (1) [Sogutma fanina yabanci Sogutma fanina yabanci Bir takim maddeler Y abanc1 maddeleri [A]
durma hatasi maddeler sikigsmistir. maddeler sikisip sitkismadigi  [sikismistir. temizleyiniz. [B]
kontrol edilir. [WB]
[RJO10]
Higbir sey (2)'yi kontrol ediniz. [GF]
sikismamustir.
(2) [Sogutma faninin ekonomik [Sogutma faninin ¢alismasi [Fan duruyor. Servo siirticiiyil
Oomrii dolmustur. kontrol edilir. degistiriniz.
47.2 Sogutma fan1 hiz |(1) |Sogutma fanina yabanci Sogutma fanina yabanci Bir takim maddeler Y abanc1 maddeleri
diismesi hatasi maddeler sikismistir. maddeler sikisip sikismadigr  [sikigmugtir. temizleyiniz.
kontrol edilir. Hicbir sey (2)'yi kontrol ediniz.
sikismamustir.
(2) [Sogutma faninin ekono-  [Sogutma faninin hizi kontrol  [Fan hizi alarm Servo siiriiciiyii
mik omrii dolmustur. edilir. seviyesinin altindadir. [degistiriniz.
[Alarm No.: 50 Adi: Asirt yuk 1
[Alarmin icerigi e Servo siiriiciiniin asirt ylikten koruma karakteristikleri agilmistir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
50.1 Calisma sirasindaj(1)  [Servo motor gii¢ kablosu  [Servo motor gii¢ kablosu IBagli degildir. Servo motor gii¢ [A]
termik asir1 yik kopmustur. kontrol edilir. kablosunu tamir ediniz ([B]
hatas1 1 lveya degistiriniz. [WB]
[RJO10
Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz. EGF] ]
(2) |Servo motorun baglantist  |U, V ve W baglantilart kontrol  [Dogru degildir. Dogru olarak baglayiniz.
hatalidir. edilir.
IDogrudur. (3)"i kontrol ediniz.
(3) |Elektromanyetik fren Caligsma sirasinda IBirakmiyor. [Elektromanyetik freni
birakmamistir. elektromanyetik frenin birakip serbest birakiniz.
(Elektromanyetik fren lbirakmadigi kontrol edilir.
aktive olmustur.) Birakiyor. (4)'1 kontrol ediniz.
(4) [Servo siiriiciiniin stirekli ~ [Verimli ylik oran1 kontrol edilir. [Verimli yiik orani Yiikii azaltiniz veya
c1kis akimini asan bir akim ytiksektir. daha yiiksek kapasiteli
uygulanmaistir. bir motor kullaniniz.
Verimli yiik orani (5)'1 kontrol ediniz.
kiiciiktiir.
(5) |Enkoder kablosunun CN2A, CN2Bve CN2C'nin IDogru degildir. Dogru olarak baglayiniz. [[WB]
baglandig1 yer hatalidir. [baglant: noktalar: kontrol edilir.
IDogrudur. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) [Servo sistem kararli degil |Servo motorun titresim yapip [Titresim yapiyor. [Kazanglar1 ayarlayimiz. [A]
ve titresim yapiyor. lyapmadig1 kontrol edilir. IMR-J4-03A6(-RJ) ve [[B]
MR-J4W2- [WB]
0303B6 servo [RJO10]
siiriiciilerin ayar1 24V [[GF]
olmasina ragmen, ana
devre gii¢ kaynag:
[voltajinin 48V DC olup
olmadigini kontrol
ediniz.
Titresim yapmiyor. [(7)'yi kontrol ediniz.
(7)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (8)'i kontrol ediniz.
(8) |Enkoder veya lineer enkoder [Servo motor veya lineer Tekrarlanmiyor. Servo motoru veya
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Alarm No.: 50 JAd1: Overload 1
[Alarmin icerigi e Servo siriictiniin asir1 yiikten koruma karakteristikleri agilmistir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu ‘Eylem Hedef
50.2 Calisma sirasinda|[AL. 50.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
termik asir1 yik
hatas1 2
50.3 Calisma sirasinda
termik asir1 yiik
hatas1 4
50.4 [Durma sirasinda (1) [Hareketli bir par¢a makineye|Herhangi bir par¢anin garpip Carpmustir. Calisma diizenini [A]
termik asir1 yik carpmustir. carpmadi@1 kontrol edilir. kontrol ediniz. [B]
hatast 1 Carpmamugtir. (2)'yi kontrol ediniz. H{Y}lg { 0]
(2) [Servo motor gii¢ kablosu  [Servo motor gii¢ kablosu IBagli degildir. Servo motor gii¢ [GF]
kopmustur. kontrol edilir. kablosunu tamir ediniz
lveya degistiriniz.
IBaglidir. (3)'i kontrol ediniz.
(3) [Servo-kilitleme sirasinda  [Titreme olup olmadigi kontrol  [Titreme vardir. Kazanglar1 ayarlayiniz.
titreme oluyor. edilir.
Titreme yoktur. (4)'i kontrol ediniz.
(4) |Elektromanyetik fren Caligsma sirasinda IBirakmiyor. [Elektromanyetik freni
birakmamustir. elektromanyetik frenin birakip serbest birakiniz.
(Elektromanyetik fren [birakmadig: kontrol edilir.
aktive olmustur.) Birakiyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) [Servo siirticiiniin stirekli ~ [Verimli yiik oran1 kontrol edilir. [Verimli yiik orani Ykl azaltiniz veya
c1kis akimini asan bir akim ytiksektir. daha yiiksek kapasiteli
uygulanmistir. bir motor kullaniniz.
Verimli yiik orani (6)'y1 kontrol ediniz.
kticiiktiir.
(6) |Enkoder kablosunun CN2A, CN2B ve CN2C'nin IDogru degildir. Dogru olarak baglayiniz. [[WB]
baglandig1 yer hatalidir. lbaglant1 noktalar1 kontrol edilir.
IDogrudur. (7)'yi kontrol ediniz.
(7) [Servo sistem kararli degil |Servo motorun titresim yapip [Titresim yapiyor. Kazanglar1 ayarlaymiz. [A]
lve titresim yapiyor. lyapmadig1 kontrol edilir. [B]
[WB]
Titresim yapmiyor.  [(8)'1 kontrol ediniz. [RIO10]
[GF]
(8) [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (9)'u kontrol ediniz.
(9) [Enkoder, servo motor veya [Servo motor veya lineer Tekrarlanmiyor. Servo motoru veya
lineer enkoder arizalidir. enkoder degistirilir ve hatanin lineer enkoderi
tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
50.5 IDurma sirasinda [[AL. 50.4] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
termik asir1 yiik
hatas1 2
50.6 IDurma sirasinda
termik asir1 yik
hatas1 4
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Alarm No.: 51

|Ad1: Asirt yiik 2

[Alarmin icerigi

e Makinenin sikismasi veya benzeri bir nedenle siirekli olarak maksimum ¢ikis akimi akmaktadir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu IEylem Hedef
51.1 Calisma sirasindal(1)  [Servo motor gii¢ kablosu Servo motor gii¢ kablosu Bagli degildir. Servo motor gii¢ [A]
termik asir1 yik kopmustur. kontrol edilir. kablosunu tamir [B]
hatas1 3 ediniz veya [WB]
degistiriniz. [RJO10]
Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz. [GF]
(2)  |Servo motorun baglantisi U, V ve W baglantilar1 kontrol |Dogru degildir. IDogru olarak
hatalidir. edilir. baglayiniz.
Dogrudur. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) |Enkoder kablosunun [Enkoder kablosunun dogru Dogru degildir. IDogru olarak
baglantist hatalidir. baglanip baglan-madig1 kontrol baglayiniz.
edilir.
Dogrudur. (4)'ti kontrol ediniz.
(4) [Tork yeterli degildir. IPik yiik orani kontrol edilir. Tork doyuma 'Yikii azaltiniz veya
lulagmustir. calisma diizenini
kontrol ediniz veya
daha yiiksek
kapasiteli bir motor
kullaniniz.
Tork doyuma (5)'i kontrol ediniz.
lulagmamustir.
(5)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyt
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Enkoder veya servo motor Servo motor degistiri-lir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
arizalidir. sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir.
51.2 IDurma sirasinda [(1)  |[Hareketli bir par¢a makineye [|Herhangi bir par¢anin garpip Carpmustir. Calisma diizenini
termik asir1 yik carpmustir. carpmadig1 kontrol edilir. kontrol ediniz.
hatast 3 Carpmamustir. (2) Bakiniz.
(2)  [Servo motor gii¢ kablosu [AL. 51.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
kopmustur.
(3) |Servo motorun baglantisi
hatalidir.
(4) [Enkoder kablosunun
baglantist hatalidir.
(5) [Tork doyuma ulagmustir.
(6) [Servo siiriicii arizalidir.
(7)  |Bir enkoder arizalidir.
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Alarm No.: 52 IAdi: Asirt hata
[Alarmin icerigi e Zayiflayan darbeler alarm seviyesini agmistir.
[DetayNo. [Detay adi Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
52.1 IAsirt (1) Servo motor gii¢ kablosu Servo motor gii¢ kablosu IBagli degildir. Servo motor gii¢ [A]
zay1flayan kopmustur. kontrol edilir. kablosunu tamir ediniz ([B]
darbe 1 [veya degistiriniz. [WB]
[RJO10]
[GF]
Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) Servo motorun baglantisi U, V ve W baglantilar1 kontrol [Dogru degildir. Dogru olarak baglayniz.
hatalidir. edilir.
IDogrudur. (3)'i kontrol ediniz.
(3) [Enkoder kablosunun Enkoder kablosunun dogru IDogru degildir. Dogru olarak baglayiniz.
baglantis1 hatalidir. baglanip baglanmadig1 kontrol
cdilir. IDogrudur. (4)'i kontrol ediniz.
(4) Tork limiti etkinlesmistir.  [Tork limitlemenin siiriip Tork limitleme devam  [Tork limit degerini
siirmedigi kontrol edilir. ediyor. arttirmiz.
Tork limitleme devam  [(5)'i kontrol ediniz.
etmiyor.
(5) Hareketli bir par¢a makineye [Herhangi bir parganin ¢arpip Carpmustir. Calisma diizenini
carpmustir. carpmadig1 kontrol edilir. kontrol ediniz.
Carpmamuistir. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) Elektromanyetik fren Calisma sirasinda IBirakmiyor. [Elektromanyetik freni
serbest birakilmamistir. elektromanyetik frenin birakip serbest birakiniz.
(Elektromanyetik fren birakmadig: kontrol edilir.
aktive olmustur.) Birakiyor. (7)'yi kontrol ediniz.
(7) Tork yeterli degildir. IPik yiik orani kontrol edilir. Tork doyuma Yiikii azaltiniz.
ulagmistir. [Veya daha yiiksek
kapasiteli bir motor
kullaniniz.
Tork doyuma (8)'1 kontrol ediniz.
ulasmamustir.
(8) Gii¢ kaynaginin voltaji [Bara voltaj degeri kontrol [Bara voltaji diistiktiir. |Gii¢ kaynaginin
diisiiyor. edilir. voltajini ve kapasitesini
kontrol ediniz.
Bara voltaj1 yiiksektir. |(9)'u kontrol ediniz.
(9) Hizlanma/yavaslama zaman [Daha uzun yavaslama zaman [Tekrarlanmiyor. Hizlanma/yavaslama
sabiti cok kisadir. sabiti ayarlanir ve hatanin zaman sabitini arttir.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (10)'u kontrol ediniz.
(10) [Pozisyon dongii kazanci ¢ok [Pozisyon dongii kazanci arttirilir [Tekrarlanmryor. Pozisyon dongii
diistiktiir. ive hatanin tekrarlanmasi kazancin arttir. ([Pr.
kontrol edilir. PB08]).
Tekrarlaniyor. (11)'i kontrol ediniz.
(11) IAsir1 hata alarm seviyesi  |Asir1 hata alarm seviyesi ayar1 [Dogru olarak Dogru olarak
dogru olarak kontrol edilir. ayarlanmamuistir. ayarlayiniz.
ayarlanmamistir. [A]: [Pr. PC24], [Pr. PC43]
[B] [WB] [RJ010] [GF]:
[Pr. PCO1], [Pr. PCO6] IDogru olarak (12)'yi kontrol ediniz.
ayarlanmistir.
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Alarm No.: 52 JAdi: Asirt hata
[Alarmin icerigi o Zayiflayan darbeler alarm seviyesini asmistir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
52.1 IAsir1 zayiflayan [(12) [Servo motorun safti harici  [Servo kilitleme durumunda Harici bir gii¢ ile Makineyi gézden [A]
darbe 1 bir giig ile glincel pozisyon oOlgiiliir. dondiriilmustiir. Harici [gegiriniz. [B]
dondiiriilmiistiir./Linear bir gii¢ ile hareket [WB]
servo motorun hareketli ettirilmistir. [RJO10]
parcasi harici bir gii¢ ile [GF]
hareket ettirilmistir. Harici bir gii¢ ile (13)'li kontrol ediniz.
hareket ettirilmemistir.
(13) |Enkoder veya servo motor [Servo motor degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
arizalidir. hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (14)'ti kontrol ediniz.
(14) [Servo siiriicti arizalidir. Servo siiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siriiciiyii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
52.3 IAsir zayiflayan [[AL. 52.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
darbe 2
52.4 0 tork limiti (1) [Tork limiti 0'dir. Tork limiti degeri kontrol edilir. [Tork limiti 0'dir. Tork limiti O oldugu [A]
sirasinda asir1 hata siirece bir komut [B]
girilemez. [WB]
[RJO10]
[GF]
52.5 IAsir1 zayiflayan [[AL. 52.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
darbe 3
Alarm No.: 54 JAd1: Salimim algilama
[Alarmin icerigi e Servo motorda bir salinim algilanmistir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
54.1 Salinim algilama |(1) |Servo sistemi kararli degil [Servo sistemin salinim yapip [Tork dalgasi titresiyor. |[Otomatik ayarlama ile [[A]
hatas1 ive salinim yapiyor. lyapmadig1 kontrol edilir. servo kazancini [B]
IMR Configurator?2 ile tork ayarlayiniz. [WB]
dalgasi kontrol edilir. Makinenin rezonans  [[RJ010]
[bastirma filtresini [GF]
ayarlayiniz.
Tork dalgas: titresmiyor. [(2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Bozulmalar nedeniyle Cihazin rezonans frekansi Cihazin rezonans [Makinenin rezonans
rezonans frekansi Olciilir ve makinenin rezonans [frekansi filtre ayar bastirma filtresinin ayar
degismistir. bastirma filtresinin ayar degeri |[degerinden farklidir.  |degerini degistiriniz.
ile karsilastirilir.
Cihazin rezonans (3)'1i kontrol ediniz.
frekans: filtre ayar
degeri ile aynidir.
(3) |Enkoder veya lineer enkoder [Servo motor veya lineer Tekrarlanmiyor. Servo motoru veya
arizalidir. enkoder degistirilir ve hatanin lineer enkoderi
tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
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Alarm No.: 56

JAd1: Zorla durdurma hatasi

[Alarmin icerigi

e Zorla durdurma ile yavaslatma sirasinda servo motor normal yavaslamiyor.

"3" ayarlanmustir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
56.2 Zorla durdurma (1) |Zorla durdurma yavaslatma |[Parametre ayar degeri arttirtlir [Tekrarlanmiyor. Yavaslatma zaman [A]
sirasinda asir1 hiz zaman sabiti kisadir. ive hatanin tekrarlanmasi sabitini ayarlayiniz. [B]
[A]:[Pr.PC51] kontrol edilir. [WB]
[B] [WB] [RJ010] [GF]: Tekrarlaniyor. (2)'yi kontrol ediniz. [RJO10]
[Pr. PC24] [GF]
(2) [Tork limiti etkinlesmistir.  [Tork limitlemenin siiriip Tork limitleme devam  [Tork limit degerini
siirmedigi kontrol edilir. ediyor. g6zden gegiriniz.
Tork limitleme devam  [(3)"li kontrol ediniz.
etmiyor.
(3) [Servo sistemi kararli degil [Servo sistemin salimim yapip [Tork dalgas: titresiyor. [Servo kazancim
ive salinim yapiyor. lyapmadig1 kontrol edilir. ayarlayiniz. Makinenin
IMR Configurator?2 ile tork rezonans bastirma
dalgasi kontrol edilir. filtresini ayarlayiniz.
Tork dalgas: titresmiyor. [(4)"l kontrol ediniz.
(4) |Enkoder veya lineer enkoder [Servo motor veya lineer Tekrarlanmiyor. Servo motoru veya
arizalidir. enkoder degistirilir ve hatanin lineer enkoderi
tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
56.3 Zorla durdurma (1) |Zorla durdurma yavaslatma |[Parametre ayar degeri arttirtlir [Tekrarlanmiyor. Yavaslatma zaman
sirasinda tahmin zaman sabiti kisadir. \ve hatanin tekrarlanmasi sabitini ayarlayiniz.
edilen mesafe [A]:[Pr.PC51] kontrol edilir.
asiliyor [B] [WB] [RJO10] [GF]: - .
[Pr. PC24] Tekrarlantyor. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) [Tork limiti etkinlesmistir.  [Tork limitlemenin siiriip Tork limitleme devam  [Tork limit degerini
stirmedigi kontrol edilir. ediyor. g6zden gegiriniz.
Tork limitleme devam  [(3)"li kontrol ediniz.
etmiyor.
(3) |Enkoder veya lineer enkoder [Servo motor veya lineer Tekrarlanmiyor. Servo motoru veya
arizalidir. enkoder degistirilir ve hatanin lineer enkoderi
tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
[Alarm No.: 61 Adi: Calisma hatasi
Alarmin icerigi e Pozisyonlama fonksiyonunun bir ¢aligmasi arizalidir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
61.1 INokta tablosu (1) [Son nokta tablosunun (255) |'1" veya "3" ayarlanip IAyarlanmistir. |Ayarlar1 gbzden [A]
ayar aralig1 hatasi alt fonksiyonuna "1" veya [ayarlanmadig1 kontrol edilir. geciriniz. [GF]
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Alarm No.: 63 JAdi: STO zamanlama hatasi

[Alarmin igerigi e Servo motor donerken STO giris sinyali kesiliyor.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

63.1 STO1 off (1) |Asagidaki hiz kosulla-rinda  |[STO1'in "OFF" (etkin) olup "OFF"tur (etkin). STOI1'i "ON" [A]
STO1 kapatilmistir "OFF"  |olmadig1 kontrol edilir. [durumuna (etkin degil) [B]
(etkin). getiriniz. [WB]
Servo motor hizi: 50 [RJO10]
devir/dak veya daha fazla [GF]

Lineer servo motor hizi: 50
mm/s veya daha fazla
Direk siiriilen motor hizi: 5
devir/dak veya daha fazla

63.2 STO2 off (1) |Asagidaki hiz kosullarinda  |STO2'nin "OFF" (etkin) olup "OFF"tur (etkin). STO2'yi "ON"
STO2 kapatilmigtir "OFF"  |olmadig: kontrol edilir. durumuna (etkin degil)
(etkin). cetiriniz.

Servo motor hizi: 50
devir/dak veya daha fazla
Lineer servo motor hizi: 50
mm/s veya daha fazla
Direk siiriilen motor hizi: 5
devir/dak veya daha fazla

63.5 IFonksiyonel (1) |Asagidaki hiz kosullarinda  |[Fonksiyonel giivenlik iinitesinde ['OFF"tur (etkin). STO'yu "ON" [A]
giivenlik fonksiyonel giivenlik STO'nun "OFF" (etkin) olup [durumuna (etkin degil) [B]
initesinde STO initesinde STO kapatilmistir jolmadig1 kontrol edilir. getiriniz.

"OFF" (etkin).

Servo motor hizi: 50
devir/dak veya daha fazla
Lineer servo motor hizi: 50
mm/s veya daha fazla
Direk siiriilen motor hizi: 5
devir/dak veya daha fazla

Alarm No.: 64 IAd1: Fonksiyonel giivenlik tinitesinde ayar hatas1
Alarmin icerigi e Servo siiriiciide veya fonksiyonel giivenlik {initesinde bir ayar hatalidir.
|DetayNo. [Detay ada (Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu IEylem Hedef
64.1 STO giris hatasi (1) [Bir fonksiyonel giivenlik (CN8'de konnektor bagli olup  [Baghdir. Servo stiriicii ~ [[A]
initesi kullanildiginda, olmadig1 kontrol edilir. lkontrol [B]
servo siiriiciide CN8'e bir devresinin gii¢
konnektor baglanir. kaynagini
kapatiniz ve
sonra CN8'deki
konnektorii
sokiiniiz.
64.2 Uyum modu ayar hatast [(1) |Birfonksiyonel giivenlik  [Parametre ayari kontrol edilir. [J3 uyum modu U3 uyum modu
initesi kullanildiginda, ayarlanmistir. fonksiyonel
)3 uyum modu giivenlik {initesi
ayarlanmistir. tarafindan
desteklenmez.
IDogru olarak
ayarlayiniz.
64.3 Calisma modu ayar hatasi(1) [Tam kapali ¢evrim kontrol |Parametre ayarimin dogru olup [Ayar dogru degildir.  [Dogru olarak
modunda, lineer servo olmadig1 kontrol edilir. ayarlayniz.
motor kontrol modunda
veya direk siiriilen motor
kontrol modunda hiz
g6zlem fonksiyonu
etkinlestirilmistir.
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Alarm No.: 65 IAd1: Fonksiyonel giivenlik tinitesi baglanti hatas1
[Alarmin icerigi ¢ Bir fonksiyonel giivenlik {initesi ile servo siiriicii arasinda haberlesme veya sinyal hatalidir.
[DetayNo. [Detay adi Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu |[Eylem Hedef
65.1 Fonksiyonel giivenlik (1) [Fonksiyonel giivenlik iinitesi|Fonksiyonel giivenlik tinitesinin [Bagli degildir. Servo siirticli kontrol [[A]
linitesi haberlesme hatasi "OFF" durumuna ge¢mistir. jmontaji kontrol edilir. devresinin gii¢ [B]
1 kaynagini kapatiniz ve

sonra fonksiyonel
giivenlik tinitesini
baglaymiz.

Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) [Fonksiyonel giivenlik iinitesi|Fonksiyonel giivenlik tinitesini [Tekrarlanmiyor. |Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve sonra hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.

Tekrarlaniyor. (3)"ti kontrol ediniz.
(3) [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. [Servo striictiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (4)'i kontrol ediniz.
(4) [Aygitin yakiindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs. Bir sorun vardir. [Bu nedene kars1
buna neden olmaktadir. kontrol edilir. gerekli 6nlemleri
aliniz.

65.2 Fonksiyonel giivenlik [AL. 65.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
linitesi haberlesme hatasi
2

65.3 Fonksiyonel giivenlik
haberlesme hatasi 3

65.4 Fonksiyonel giivenlik
linitesi haberlesme hatas1
4

65.5 Fonksiyonel giivenlik
linitesi haberlesme hatas1
S

65.6 Fonksiyonel giivenlik
linitesi haberlesme hatas1
6

65.7 Fonksiyonel giivenlik
linitesi haberlesme hatas1
"

65.8 Fonk. giivenlik {initesi
kapatma sinyali hatas1 1

65.9 Fonk. giivenlik {initesi
kapatma sinyali hatas1 2
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Alarm No.: 66 JAd1: Enkoder baslangi¢ haberlesme hatasi (giivenlik gdzlem fonksiyonu)
[Alarmin icerigi e Baglanan enkoder servo siiriicii ile uyumlu degildir.
o Enkoder ile servo siiriicli arasindaki haberlesmede bir hata olmustur.
|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
66.1 Enkoder baglangig|(1)  [Bir enkoder kablosu arizalidir.[Enkoder kablosunda kablo kirigi veya |Arizalidir. [Kabloyu [A]
haberlesmesi- kisa devre aranir. degistiriniz [B]
[Veri alma hatasi1 veya tamir
(giivenlik gozlem ediniz.
fonksiyonu) Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol
ediniz.
(2)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve hatanin Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
tekrarlanmas1 kontrol edilir. degistiriniz.
Tekrarlaniyor. (3)"i kontrol
ediniz.
(3) [Bir enkoder arizalidir. Servo motor degistirilir ve hatanin Tekrarlanmiyor. Servo motoru
tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
Tekrarlaniyor. (4)'1 kontrol
ediniz.
(4) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, sarsinti vs. Bir sorun vardir. Bu nedene
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilmelidir. kars1 gerekli
onlemleri
aliniz.
66.2 [Enkoder baslangi¢ [[AL. 66.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
haberlesmesi
- Veri alma
hatas1 2
(giivenlik gozlem
fonksiyonu)
66.3 Enkoder baglangig
haberlesmesi
- Veri alma
hatas1 3
(glivenlik gozlem
fonksiyonu)
66.7 IEnkoder baslangig¢
haberlesmesi
- Veri iletme
hatas1 1
(glivenlik gozlem
fonksiyonu)
66.9 [Enkoder baslangi¢|(1) [Fonksiyonel giivenligi olan [Fonksiyonel giivenligi olan bir servo Servo motorda Fonksiyonel [A]
haberlesmesi bir servo motor motorun bagli olup olmadig: kontrol fonksiyonel giivenlik  [giivenligi olan |[B]
- Islem hatas: 1 baglanmamistir. edilir. yoktur. bir servo motor
(gilivenlik gozlem baglayiniz.
fonksiyonu) -
Servo motorda (2)'yi kontrol
fonksiyonel giivenlik  [ediniz.
vardir.
(2) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi [Fonksiyonel giivenlik {initesi Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel
arizalidir. degistirilir ve hatanin tekrarlanmasi etivenlik
kontrol edilir. [initesini
degistiriniz.
Tekrarlaniyor. (3)'i kontrol
ediniz.
(3) [Servo siiriicii arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve hatanin Tekrarlanmiyor. Servo siirticiiyii
tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
Tekrarlaniyor. (4)'1 kontrol
ediniz.
(4) |Bir enkoder arizalidir. Servo motor degistirilir ve hatanin Tekrarlanmriyor. Servo motoru
tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol
ediniz.
(5) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs. kontrol  [Bir sorun vardir. Bu nedene
buna neden olmaktadir. edilir. kars1 gerekli
onlemleri
aliniz.
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[Alarm No.: 67 Ad1: Enkoder normal haberlesme hatasi 1 (giivenlik gozlem fonksiyonu)
[Alarmin icerigi o Enkoder ile servo siiriicli arasindaki haberlesmede bir hata olmustur.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [ Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
67.1 IEnkoder normal [(1) [Bir enkoder kablosu [Enkoder kablosunda kablo IAr1zalidir. [Kabloyu tamir [A]
haberlesme - Veri arizalidir. kirig1 veya kisa devre aranir. ediniz veya [B]
alma hatasi 1 degistiriniz.
(glivenlik
gézlem Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
fonksiyonu) (2)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (3)"i kontrol ediniz.
(3) [Bir enkoder arizalidir. Servo motor degistiri-lir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
sonra tekrarlan-ma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (4)'i kontrol ediniz.
(4) |Aygitin yakinindaki birsey |Giiriiltii, ortam sicakligi, Bir sorun vardir. Bu nedene karsi
buna neden olmaktadir. sarsinti, vs. kontrol edilmelidir. gerekli onlemleri
aliniz.
67.2 [Enkoder normal [[AL. 67.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
haberlesme -
Veri alma hatas1 2
(glivenlik gozlem
fonksiyonu)
67.3 IEnkoder normal
haberlesme -
IVeri alma hatas1 3
(giivenlik gozlem
fonksiyonu)
67.4 Enkoder normal
haberlesme -
Veri alma hatasi 4
(giivenlik gozlem
fonksiyonu)
67.7 IEnkoder normal
haberlesme -
Veri iletme hatas1
1
(giivenlik gozlem
fonksiyonu)
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|Alarm No.: 68

JAdi: STO tanilama hatasi

Alarmin igerigi

e STO giris sinyalinde bir hata algiland1.

|IDetayNo. [Detay adi INedeni IKontrol metodu IKontrol sonucu Eylem Hedef
68.1 [Uyumsuz STO [(1) [STO1 ve STO2 girisleri (CN8 konnektoriinde STO1 ve |Dogru baglanmamistir. [Kablo baglantilarin [A]
sinyali hatasi dogru degildir. STO2 baglantilart kontrol edilir. diizeltiniz. [B]
IDogru baglanmustir. (2)'yi kontrol ediniz. %g}% ]
(2) [STO!1'in ve STO2'nin giris |[STO1'in ve STO2'min on/off [STO1'in ve STO2'nin [STO1'i ve STO2'yi
durumlarn farkhidir. durumlar kontrol edilir. on/off durumlar: giris durumlar1 ayni
farklidir. olacak sekilde
ayarlayiniz.
STO1'in ve STO2'min |(3)'ii kontrol ediniz.
on/off durumlari
aynidir.
(3) |[Pr. PF18 STO tanilama [Parametrede daha uzun zaman [Tekrarlanmryor. [Parametre ayarini
hata algilama zamani] ayarlanir ve hatanin lg6zden gegiriniz.
J3 uzatn}a fonksiyonu tekrarlanmasi kontrol edilir. Tekrarlantyor. (4)ii kontrol ediniz.
kullanildiginda, [Pr.PX43])
ayar1 dogru degildir.
(4) |STO devresi arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giliriiltii, ortam sicakligi, vs.  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
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Alarm No.: 69

IAd1: Komut hatasi

[Alarmin icerigi

e Yazilim limiti aktive edildiginde, komut pozisyonu 32 biti (-2147483648 ila 2147483647) asmaktadur.
e Yazilim limiti aktive edildiginde, yazilim limitinde ayarlanan deger ile komut pozisyonu arasi 30 biti
(-536870912 to 536870911) asmaktadir.

e LSP (ileri Doniis Yonii Strok Limiti) veya LSN (Geri Déniis Yénii Strok Limiti) algilandig1 siradaki algilanan

pozisyon ile komut pozisyonu arasi 30 biti (-536870912 ila 536870911) gecmektedir.
e FLS (Ust strok limiti) veya RLS (Alt strok limiti) algilandig1 sirada algilanan pozisyon ile komut pozisyonu
aras1 30 biti (-536870912 ila 536870911) gegmektedir.

[Asirt komut hatasi

pozisyon ile komut
[pozisyonu aras1 30 biti
asmistir.

ayarlanmistir.

kontrol ediniz.

|DetayNo. Detay ad1 (Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu IEylem Hedef
69.1 ileri doniis yonii |(1)  [Yazilim limiti aktive IKomut pozisyonunun dogru olup [Komut pozisyonu 32 bit |[Komut [GF]
yazilim limiti edildiginde, komut olmadig1 kontrol edilir. veya daha fazlasina [pozisyonunu
algilama — [pozisyonu 32 biti ayarlanmistir. dogru olarak
|Asir1 komut hatasi asmaktadir. ayarlayiniz.
Komut pozisyonu dogru [(2)"yi kontrol
ayarlanmugtir. ediniz.

(2) [Yazilim limiti aktive 'Y azilim limitinin parametre Komut pozisyonunun  [[Pr. PT15]'ten
edildiginde belirlenen deger [ayarlarmin ([Pr. PT15]ile [Pr. [i¢inde ayarlanmistir. [Pr. PT18]'e
ile komut pozisyonu arasi 30 [PT18]) komut pozisyonuna gore kadar dogru
biti agmistir. dogrulugu kontrol edilir. olarak

ayarlayiniz.
Dogru ayarlanmustir. (3)'i kontrol
ediniz.

(3) [Kontrol iinitesi arnizalidir. IKontrol iinitesi degistirilir ve  |Tekrarlanmiyor. IKontrol
hatanin tekrarlanmasi kontrol initesini
edilir. degistiriniz.

Tekrarlaniyor. (4)"t kontrol
ediniz.

(4) [Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi vs. Bir sorun vardir. IBu nedene
buna neden olmaktadir. kontrol edilir. kars1 gerekli

Onlemleri
aliniz.
69.2 Geri doniis yonii |[AL. 69.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
yazilim limiti
algilama —
Asirt komut hatasi
69.3 ileri doniis strok [(1) [LSP(ileri déniis strok sonu)|Komut pozisyonu kontrol [Komut pozisyonu 30 bit [Calisma
sonu algilama - algilandiginda algilanan edilir. [veya daha fazlasina diizenini

Dogru ayarlanmustir.

(2)'yi kontrol
ediniz.

(2) |ileri doniis yonii limit ILimit anahtarinin baglantisi Bagli degildir. IDogru olarak
lanahtar1 LSP'ye (ileri déniis [kontrol edilir. baglayiniz.
strok sonu) bagl degildir. Baglidir. (3)'ii kontrol

ediniz.

(3) [Kontrol iinitesi arizalidir. IKontrol iinitesi degistirilir ve  |Tekrarlanmiyor. [Kontrol
hatanin tekrarlanmasi kontrol linitesini
edilir. degistiriniz.

Tekrarlaniyor. (4)'ii kontrol
ediniz.

(4) [Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi vs. Bir sorun vardir. IBu nedene
buna neden olmaktadir. kontrol edilir. kars1 gerekli

Onlemleri
aliniz.
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Alarm No.: 69 JAd1: Komut hatas1
e Yazilim limiti aktive edildiginde, komut pozisyonu 32 biti (-2147483648 ila 2147483647) asmaktadur.
e Yazilim limiti aktive edildiginde, yazilim limitinde ayarlanan deger ile komut pozisyonu arasi 30 biti (-536870912
ila 536870911) agsmaktadir.
L o LSP (ileri Déniis Yénii Strok Limiti) veya LSN (Geri Déniis Yonii Strok Limiti) algilandigr siradaki algilanan pozisyon ile
Alarmin icerigi komut pozisyonu aras1 30 biti (-536870912 ila 536870911) ge¢mektedir.
e FLS (Ust strok limiti) veya RLS (Alt strok limiti) algilandig1 sirada algilanan pozisyon ile komut pozisyonu aras1 30
biti (-536870912 ila 536870911) gegmektedir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
69.4 Geri doniis yonii |(1) [LSN (Geri doniis yonii strok [Komut pozisyonu kontrol IKomut pozisyonu 30 bit |Calisma diizenini [GF]
strok sonu sonu) algilandiginda edilir. iveya daha fazlaina kontrol ediniz.
algilama — algilanan pozisyon ile ayarlanmistir.
IAsir1 komut komut pozisyonu aras1 30 - - =
hatasi biti agmugtar. IDogru ayarlanmistir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2)  |Geri doniis yonii limit [Limit anahtarinin baglantisi Bagli degildir. Dogru olarak baglayiniz.
anahtar1 LSN (Geri doniis  |kontrol edilir.
yonii strok sonu) bagh
degildir. Baglidir. (3)"i kontrol ediniz.
(3) |Kontrol tinitesi arizalidir. IKontrol iinitesi degistirilir ve [Tekrarlanmryor. [Kontrol {initesini
sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (4)'i kontrol ediniz.
(4) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicaklig: vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
69.5 Ust strok limiti  |(1)  [FLS(Uststroklimiti) IKomut pozisyonu kontrol IKomut pozisyonu 30 bit [Calisma diizenini
algilama — algilandiginda algilanan edilir. veya daha fazlasina kontrol ediniz.
IAsirt komut pozisyon ile komut ayarlanmigtir.
hatast pozisyonu arasi 30 biti IDogru ayarlanmistir. (2)'yi kontrol ediniz.
asmistir.
(2)  |Ust strok limit anahtar1 bagli [Limit anahtarinin baglantisi Hatalidir. Bu nedene kars1 gerekli
degildir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
'Veya anahtar pozisyonunun
Veya anahtarin pozisyonu  |hatali olup olmadigi arastirilir. Bir hata yoktur. (3)'ii kontrol ediniz.
hatalidir.
(3) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi vs. IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
Bir ariza yoktur. (4)'ii kontrol ediniz.
(4) [Kontrol iinitesi arizalidir. IKontrol tinitesi degistirilir ve [Tekrarlanmiyor. [Kontrol tinitesini
sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir.
69.6 A1t strok limiti  [(1) |[RLS(Altstrok limiti) IKomut pozisyonu kontrol IKomut pozisyonu 30 bit [Calisma diizenini
algilama - algilandiginda algilanan edilir. veya daha fazlasina kontrol ediniz.
IAsirt komut pozisyon ile komut ayarlanmigtir.
hatas1 [pozisyonu aras1 30 biti = - -
asmustir. IDogru ayarlanmustir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Alt strok limit anahtar1 bagh |Limit anahtarmin baglantisi [Hatalidir. Bu nedene kars1 gerekli
degildir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
Veya anahtarin pozisyonunun
Veya anahtarin pozisyonu  |hatali olup olmadig1 arastirilir. . . -
IBir hata yoktur. (3)"i kontrol ediniz.
hatalidir.
(3) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi vs. IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
IBir sorun yoktur. (4)'1 kontrol ediniz.
(4) [Kontrol iinitesi arnizalidir. IKontrol tinitesi degistirilir ve [Tekrarlanmiyor. [Kontrol iinitesini
sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir.
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Alarm No.: 70 Ad: Yiik tarafi enkoder baslangi¢c haberlesme hatasi 1

Alarmin igerigi o Yiik tarafindaki enkoder ile servo siiriicii arasinda bir haberlesme hatasi olmustur.

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

70.1 'Ytk taraf (1) |Yiik tarafindaki enkoder 'Ytk tarafindaki enkoderde IAr1zalidir. Kabloyu degistiriniz ~ [[A]
enkoder baslangi¢ kablosu arizalidir. kablo kirig1 veya kisa devre lveya tamir ediniz. [B]
haberlesme - kontrolii yapilir. [WB]
Veri alma hatas1 1 [GF]

Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) |A/B/Z-fazh diferansiyel Servo siiriicliniin (MR-J4-_-RJ) [Servo siiriicii bununla  [Bununla uyumlu bir [A]
cikisli lineer enkoder diferansiyel ¢ikish lineer uyumlu degildir. servo siirticti kullaniniz. |[B]
kullanildiginda, servo siiriicii [enkoder ile uyumu kontrol [GF]
lineer enkoder ile uyumlu edilir. Servo siiriicii bununla  |(3)"i kontrol ediniz.
degildir. uyumludur.

(3) |A/B/Z-fazl diferansiyel Lineer enkoderin kablo IKablo baglantilar Kablo baglantilarini
cikisli lineer enkoder baglantilar1 kontrol edilir. hatalidir. diizeltiniz.
kullanildiginda, lineer (PSEL'e bagli olup olmadig1
enkoder baglantisi hatalidir. [kontrol edilir.) [Kablo baglantilart (4)'ii kontrol ediniz.

dogrudur.

(4)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siriiciiyii [A]

hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [B]
edilir. Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz. [WB]
[GF]

(5) |Yiik tarafindaki enkoder 'Ytk tarafindaki enkoder Tekrarlanmiyor. Yiik tarafindaki

arizalidir. degistirilir ve hatanin enkoderi degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.

(6) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. sarsinti, vs. kontrol edilmelidir. Onlemleri aliniz.

70.2 'Yk tarafi [AL. 70.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
enkoder baglan-
g1 haberlesme -
Veri alma hatas1 2
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Alarm No.: 70

JAdi: Yiik tarafi enkoder baslangi¢ haberlesme hatasi 1

Alarmin icerigi

o Yiik tarafindaki enkoder ile servo siiriicti arasinda bir haberlesme hatasi olmustur.

'Veri alma hatast
3

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
70.3 'Ytk taraf (1) |Kullanmilmayan bir eksen Devre dis1 birakma anahtarmin  [Devre dis1 eksen ola- |Devre dis1 eksen olarak [WB]
enkoder baglangig devre disi (etkin degil) (SW2- 2/SW2-3/SW2-4) ayart  [rak ayarlanmamustir. Jayarlaymiz.
haberlesme - olarak ayarlanmamustir. kontrol edilir.

lbuna neden olmaktadir.

sarsint1 vs. kontrol edilmelidir.

Onlemleri aliniz.

Devre dist eksen (2)'yi kontrol ediniz.
olarak ayarlanmigtir.

(2) |Yiik tarafindaki enkoder Yk tarafindaki enkoder IBagli degildir. Dogru olarak baglayiniz. [[A]
kablosunda baglant: sorunu [kablosunun baglantisi kontrol [B]
ivardir. edilir. [WB]

Baglidir. (3)"1 kontrol ediniz. [GF]

(3) [Yiik tarafindaki enkoder Yk tarafindaki enkoderde kablo|Arizalidir. Kabloyu degistiriniz
kablosu arizalidir. kirig1 veya kisa devre kontrolii [veya tamir ediniz.

yapilir.
Bir ariza yoktur. (4)'1 kontrol ediniz.

(4) |Gli¢ voltaji1 kararli degildir. |Gii¢ kapasitesi ve voltaj kontrol[Arizalidir. Giicti ve ilgili parca-lari
(Harici gii¢ kaynag girisi  [edilir. lg6zden gegiriniz.
olan yiik tarafindaki
enkoder igin) Bir ariza yoktur. (5)'i kontrol ediniz.

(5) [Haberlesme metodunun [Parametre ayar1 kontrol edilir. |Ayar dogru degildir.  [Dogru olarak [A]
[parametre ayart hatalidir. ayarlaymiz. [B]
[A]: [Pr.PC44] [GF]
[B] [GF]: [Pr. PC26] lAyar dogrudur. (6)'y1 kontrol ediniz.

(6) |A/B/Z-fazli diferansiyel Lineer enkoderin kablo IKablo baglantilar Kablo baglantilarini
cikisli lineer enkoder [baglantilar1 kontrol edilir. hatalidir. diizeltiniz.
kullanildiginda, lineer (PSEL'e baglt olup olmadig1
enkoder baglantisi hatalidir. [kontrol edilir.) IKablo baglantilar1 (7)'yi kontrol ediniz.

dogrudur.

(7) |Dort iletkenli tip lineer Servo siiriciiniin (MR-J4-_-RJ) |[Uyumlu degildir. Bununla uyumlu bir
enkoder kullanildiginda, dort iletkenli tip lineer enkoder servo siirticii kullaniniz.
servo siirticii dort iletkenli  [ile uyumu kontrol edilir.
tip lineer enkoder ile
uyumlu degildir. [Uyumludur. (8)'1 kontrol ediniz.

(8) [Servo siiriicii ar1zalidir. Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil [A]
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [B]
edilir. [WB]

\ — [GF]
Tekrarlaniyor. (9)'u kontrol ediniz.

(9) [Yiik tarafindaki enkoder Yiik-tarafindaki enkoder Tekrarlanmiyor. Yk tarafindaki

arizalidir. degistirilir ve hata enkoderi degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (10)'u kontrol ediniz.

(10) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
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Alarm No.: 70 JAdi: Yiik tarafi enkoder baslangi¢ haberlesme hatasi 1

[Alarmin icerigi o Yiik tarafindaki enkoder ile servo siiriicli arasinda bir haberlesme hatasi olmustur.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

70.5 'Yk tarafi (1) |A/B/Z-fazli diferansiyel Enkoder kablosunda A/B- faz  [A¢ik devre veya kisa [Enkoder kablosunu [A]
enkoder baglangig cikisli lineer enkoder darbe sinyalleri (PA, PAR, PB  [devredir. tamir ediniz. [B]
haberlesme - Veri |kullanildiginda, lineer Ive PBR) i¢in agik devre veya [GF]
iletme hatasi 1 enkoder baglantisi hatalidir. [kisa devre kontrolii yapilir.

IAcik devre veya kisa  |(2)'yi kontrol ediniz.
devredir.
(2) |Yiik tarafindaki enkoder [AL. 70.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz. [A]
kablosu arizalhidir. [B]
(3)  [Servo siiriicii arizalidir. Egg ]
(4) [Yiik tarafindaki enkoder
arizalidir.
(5) |Aygitin yakinindaki bir sey
lbuna neden olur.

70.6 'Ytk tarafi (1) |A/B/Z-fazh diferansiyel Enkoder kablosunda Z-fazi IAcik devre veya kisa  [Enkoder kablosunu [A]
enkoder baslangi¢ cikish lineer enkoder darbe sinyali (PZ/PZR)i¢in devredir. tamir ediniz. [B]
haberlesme - Veri kullanildiginda, lineer acik devre veya kisa devre [GF]
iletme hatas1 2 enkoder baglantisi hatalidir. |kontrolii yapilir. [Acik devre veya kisa |(2)'yi kontrol ediniz.

devredir.

(2) |Yiik tarafindaki enkoder [AL. 70.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz. [A]

|kablosu arizahidir. [B]
(3) [Servo siiriicii arizalidir. [WB]

[GF]

(4) [Yiik tarafindaki enkoder

arizalidir.
(5) |Aygitin yakinindaki bir sey

lbuna neden olur.

70.7 'Ytk tarafi [AL. 70.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
enkoder baslangig
haberlesme —

'Veri iletme hatasi
3

70.A 'Yk tarafi (1) [Servo siiriicti arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyt [A]
enkoder baslangi¢ hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [B]
haberlesme - edilir. — — [WB]
islem hatast 1 Tekrarlaniyor. (2)'yi kontrol ediniz. [GF]

(2) |Yiik tarafindaki enkoder 'Ytk tarafindaki enkoder Tekrarlanmiyor. 'Yk tarafindaki
arizalidir. degistirilir ve hatanin enkoderi degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir. —
Tekrarlaniyor. (3)"i kontrol ediniz.
(3) |Aygitin yakinindaki bir sey|Giiriiltii, ortam sicaklig1, sarsintiBir sorun vardir. IBu nedene kars1 gerekli
buna neden olmaktadir. vs. kontrol edilmelidir. 6nlemleri aliniz.
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[Alarm No.: 70 IAd1: Yiik tarafi enkoder baglangic haberlesme hatasi 1
Alarmin igerigi e Yiik tarafindaki enkoder ile servo siiriicli arasinda bir haberlesme hatasi olmustur.
DetayNo. [Detay adi [Nedeni |Kontrol metodu |Kontrol sonucu |Eylem |Hedef
70.B Yk tarafi [AL. 70.A] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
enkoder baslangig
haberlesme -
islem hatas1 2
70.C Yiik tarafi
enkoder baslangig
haberlesme -
islem hatas1 3
70.D Yiik tarafi
enkoder baslangig
haberlesme -
islem hatas1 4
70.E Yiik tarafi
enkoder baslangi¢
haberlesme -
islem hatas1 5
70.F Yiik tarafi
enkoder baslangig
haberlesme -
islem hatas1 6
Alarm No.: 71 JAdi: Yiik tarafi enkoder baglangic haberlesme hatasi 1
[Alarmin icerigi o Yiik tarafindaki enkoder ile servo siiriicli arasinda bir haberlesme hatasi olmustur.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
71.1 'Ytk tarafi (1) |Yiik tarafindaki enkoder Yiik tarafindaki enkoderde IAr1zalidir. Kabloyu tamir ediniz ~ [[A]
enkoder normal kablosu arizalidir. kablo kirig1 veya kisa devre veya degistiriniz. [B]
haberlesme kontrolii yapilir. [WB]
- Veri alma : o — [GF]
hatas 1 Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Enkoder kablosunun Bagli olup olmadigi kontrol edilir.Bagh degildir. Dogru olarak baglayiniz.
disindaki iletken
konnektoriin topraklama Baglidir. (3)'ti kontrol ediniz.
plakasina baglanmamistir.
(3) |Haberlesme metodunun [Parametre ayar1 kontrol edilir. |Ayar dogru degildir.  |[Dogru olarak [A]
parametre ayar1 hatalidir. ayarlaymiz. [B]
[A]: [Pr. PC44] [GF]
[B] [GF]: [Pr. PC26] lAyar dogrudur. (4)'ti kontrol ediniz.
(4) |Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil [A]
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [B]
edilir. [WB]
Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz. [GF]
(5) |Yiik tarafindaki enkoder Yk tarafindaki enkoder Tekrarlanmiyor. Yiik tarafindaki
arizalidir. degistirilir ve hatanin enkoderi degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giirilti, ortam sicaklig, IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
buna neden olmaktadir. sarsint1, vs. kontrol Onlemleri aliniz.
edilmelidir.
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Alarm No.: 71

JAdi: Yiik-tarafi enkoder normal haberlesme hatasi 1

[Alarmin icerigi

o Yiik tarafindaki enkoder ile servo siiriicii arasinda bir haberlesme hatast olmustur.

|DetayNo.

IDetay adi

[Nedeni

Kontrol metodu

Kontrol sonucu

‘Eylem

Hedef

71.2

'Yk tarafi
enkoder normal
haberlesme -
'Veri alma hatasi
2

[AL. 71.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.

71.3

'Yk tarafi
enkoder normal
haberlesme-
'Veri alma hatasi
3

71.5

'Yk tarafi
enkoder normal
haberlesme -

'Veri iletme hatasi
1

71.6

'Yk tarafi
enkoder normal
haberlesme -

'Veri iletme hatasi
2

71.7

'Yk tarafi
enkoder normal
haberlesme -

'Veri iletme hatasi
3

71.9

'Yiik-tarafi
enkoder normal
haberlesme -
'Veri alma hatasi
4

71.A

Y iik-tarafi
enkoder normal
haberlesme -
'Veri alma hatasi
5

[Alarm No.: 72

Adi: Yiik-tarafi enkoder normal haberlesme hatasi 2

[Alarmin icerigi

o Yiik-tarafindaki enkoderde bir hata sinyali algilanmistir.

|DetayNo.

IDetay ad1

[Nedeni

Kontrol metodu

[Kontrol sonucu

Eylem

Hedef

72.1

'Yk tarafi
enkoder veri
hatasi 1

(D)

[Enkoderde salinim veya
diger etkenler nedeniyle
yliiksek hiz/hizlanma orani
algilanmistir.

Cevrim kazanci diisiiriliir ve
hatanin tekrarlanmasi kontrol
edilir.

Tekrarlanmiyor.

[Enkoderi, diigiik
cevrim kazanci ile
kullaniniz.

[A]
[B]
[WB]
[GF]

Tekrarlaniyor.

(2)'yi kontrol ediniz.

(2)

'Yiik tarafindaki enkoder
arizalidir.

Yiik tarafindaki enkoder
degistirilir ve hatanin
tekrarlanmasi kontrol edilir.

Tekrarlanmiyor.

Yiik tarafindaki
enkoderi degistiriniz.

Tekrarlaniyor.

(3)'ii kontrol ediniz.

(3)

|Aygitin yakinindaki bir sey
buna neden olmaktadir.

Giiriiltl, ortam sicakligy,
sarsint1 vs. kontrol edilmelidir.

Bir sorun vardir.

Bu nedene kars1 gerekli
Onlemleri aliniz.
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Alarm No.: 72

JAdi: Yiik tarafi enkoder normal haberlesme hatas1 2

[Alarmin icerigi

o Yiik tarafindaki enkoderde bir hata sinyali algilanmistir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
72.2 'Yk tarafi (1) [Yiik tarafindaki enkoder 'Yiik tarafindaki enkoder Tekrarlanmiyor. Yk tarafindaki [A]
enkoder veri arizalidir. degistirilir ve hatanin enkoderi degistiriniz.  [[B]
glincelleme tekrarlanmasi kontrol edilir. [WB]
hatas Tekrarlaniyor. (2)'yi kontrol ediniz. [GF]
(2) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
buna neden olmaktadir. ivs.kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
72.3 'Ytk tarafi enko- [AL. 72.2] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
der veri dalga
sekli hatasi
72.4 'Yk tarafi (1)  [Yiik tarafindaki enkoderde [Yiik tarafindaki enkoder IArizalidir. IBaglantiy1 kontrol [A]
enkoder veri sinyal girisi yoktur. kablosunun baglantisi kontrol ediniz. [B]
sinyal yok ledilir. [WB]
hatast Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz. [GF]
(2) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicaklig vs. Bir sorun vardir. IBu nedene kars:1 gerekli
buna neden olmaktadir. kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
72.5 'Ytk tarafl [AL. 72.2] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
enkoder veri
donanim hatasi
72.6 'Yk tarafi
enkoder veri
donanim hatasi
72.9 'Ytk tarafl [AL. 72.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
enkoder veri
hatas1 2

Alarm No.: 74

JAd1: Opsiyon kart hatasi 1

[Alarmin icerigi

o MR-J3-T10 devreden ¢ikmustir.
e MR-J3-T10 diizgiin taninmamaktadir.

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
74.1 Opsiyon kart (1) |CC-Link IE haberlesmesi IMR-J3-T10'un dogru monte IDogru monte Dogru monte ediniz. [RJO10]
hatas1 1 sirasinda MR-J3-T10 edilip edilmedigi kontrol edilir. [edilmemistir.
devreden gikmustrr. IDogru monte edilmistir. |(2)'yi kontrol ediniz.
(2) |[MR-J3-T10 arizahdir. IMR-J3-T10 degistirilir ve Tekrarlanmiyor. MR-J3-T10'u
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (3)"i kontrol ediniz.
(3)  |Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
74.2 Opsiyon kart [AL. 74.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
hatas1 2
74.3 Opsiyon kart
hatas1 3
74.4 Opsiyon kart
hatas1 4
74.5 Opsiyon kart
hatas1 5
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Alarm No.: 75

JAd1: Opsiyon kart hatas1 2

[Alarmin icerigi

e MR-J3-T10 devreden ¢ikmistir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
75.3 Opsiyon kart (1) |[MR-J3-T10 devreden IMR-J3-T10'un dogru monte IDogru monte Dogru monte ediniz. [RJO10]
baglanti hatasi cikmistir. edilip edilmedigi kontrol edilir. [edilmemistir.
IDogru monte edilmistir. |(2)'yi kontrol ediniz.
(2) [MR-J3-T10 arizahdir. IMR-J3-T10 degistirilir ve Tekrarlanmiyor. IMR-J3-T10"n
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (3)'ii kontrol ediniz.
(3)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
75.4 Opsiyon kart (1) [MR-J3-T10dogru IMR-J3-T10'un dogru monte IDogru monte Dogru monte ediniz.
bagli degil baglanmamistir. edilip edilmedigi kontrol edilir. [edilmemistir.
IDogru monte edilmistir. |(2)'yi kontrol ediniz.
(2) [MR-J3-T10 arizahdir. IMR-J3-T10 degistirilir ve Tekrarlanmiyor. IMR-J3-T10"n
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (3)"i kontrol ediniz.
(3)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
[Alarm No.: 79 IAd1: Fonksiyonel giivenlik iinitesi tanilama hatasi
Alarmin icerigi o Fonksiyonel giivenlik iinitesi tanilamasi basarisiz oldu.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
79.1 IFonksiyonel (1) Fonksiyonel giivenlik [Fonksiyonel giivenlik iinitesinin |Arizalidir. Dogru monte ediniz. [A]
giivenlik tinitesi Uinitesinin gii¢ kaynagi imontaj1 kontrol edilir. [B]
besleme voltaji arizalidir. Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
hatast (2) Fonksiyonel giivenlik tinitesi [Fonksiyonel giivenlik tinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmas: kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (3)'1i kontrol ediniz.
(3) Servo siirticii arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (4)'i kontrol ediniz.
(4) I Aygitin yakinindaki bir sey |Gii¢ kaynag: giiriiltii yoniinden |Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. lkontrol edilir. onlemleri aliniz.
79.2 IFonksiyonel (1) Fonksiyonel giivenlik iinitesi [Fonksiyonel giivenlik iinitesi [Tekrarlanmryor. Fonksiyonel giivenlik
giivenlik arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
Entitesinin i¢indel tekrarlanmasi kontrol edilir. Tekrarlantyor. (2)'yi kontrol ediniz.
ata
(2) Aygitin yakiindaki birsey |Gii¢ kaynag: giiriiltii yoniinden |Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
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Alarm No.: 79 JAd1: Fonksiyonel giivenlik {initesi tanilama hatas1
[Alarmin icerigi e Fonksiyonel giivenlik tinitesi tanilamasi basarisiz oldu.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
79.3 IFonksiyonel (1) |Ortam sicakligi 55 °C'yi Ortam sicakligi kontrol edilir. |55 °C'nin tizerindedir. Ortam sicakligini [A]
giivenlik asmustir. diistiriintiz. [B]
anitesinde 55 °C'nin altindadir. (2)'yi kontrol ediniz.
lanormal sicaklik - — -
(2) |Ortam sicakligi 0 °C'nin Ortam sicaklifi kontrol edilir. |0 °C'nin altindadr. Ortam sicakligini
altindadir. arttiriniz.
0 °C veya daha fazladir.  |(3)"li kontrol ediniz.
(3) |Yakin montaj 'Y akin montaj spesifikasyonlar1 |Spesifikasyonlarin [Dogru olarak monte
spesifikasyonlarin digindadir. [kontrol edilir. disindadir. ediniz.
Spesifikasyonlarin (4)'1 kontrol ediniz.
icindedir.
(4) |Havalandirma boslugu [Havalandirma boslugu Tekrarlanmiyor. Diizenli temizleyiniz.
tikanmistir. temizlenir ve tekrar- lanma — —
kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |[Fonksiyonel giivenlik tinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Aygitin yakinindaki bir sey |Gii¢ kaynag1 giiriiltii yoniinden [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
buna neden olmaktadir. lkontrol edilir. onlemleri aliniz.
79.4 Servo siiriicii (1) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |Fonksiyonel giivenlik {initesinin [Arizalidir. Dogru monte ediniz.
hatas1 devreden ¢ikmustir. kurulumu kontrol edilir. - - —
Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi [Fonksiyonel giivenlik iinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmas: kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (3)'1i kontrol ediniz.
(3)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (4)'1 kontrol ediniz.
(4) |Aygitin yakinindaki birsey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs.  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
79.5 Giris aygit1 hatas1 |(1) |Giris aygitina dogru sinyal  [Giris aygitinin kablo baglantis1 |Arizalidir. Baglantiy1 kontrol
gelmiyor. kontrol edilir. ediniz.
Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Giris aygit1 ayar parametresi|Parametre ayari kontrol edilir.  [Dogru olarak Parametreleri gézden
dogru ayarlanmamistir. ayarlanmamuistir. geciriniz.
IDogru ayarlanmustir. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) [Test darbesi zamani dogru |[Pr. PSD26 Giris aygiti - Test [Test darbesinin genis- [Daha uzun bir deger
ayarlanmamigtir. darbesi "OFF" zamani] ayar1  [ligi ayarlanan deger- |ayarlayiniz.
kontrol edilir. den daha uzundur.
Test darbesinin genis- [(4)'l kontrol ediniz.
ligi ayarlanan deger-
den daha kisadir.
(4) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |Fonksiyonel giivenlik tinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
ar1zalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Aygitin yakinindaki birsey |Giiriiltii, ortam sicaklig: vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
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Alarm No.: 79

JAd1: Fonksiyonel giivenlik {initesi tanilama hatas1

[Alarmin icerigi

e Fonksiyonel giivenlik tinitesi tanilamasi basarisiz oldu.

lbuna neden olmaktadir.

kontrol edilir.

Onlemleri aliniz.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
79.6 Cikis aygiti (1) |Cikis aygitindan dogru Cikis aygitinin kablo baglantist |Arizalidir. Kablo baglantilarini [A]
hatasi sinyal ¢ikmiyor. kontrol edilir. Veya ¢ikisa bagl veya yiikii gozden [B]
olan yiikiin spesifikasyonlara geciriniz.
uyup uymadigt kontrol edilir. IBir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) [Test darbesi zamani dogru |[Pr. PSD30 Cikis aygit1 - Test [Test darbesinin genis- [Daha uzun bir deger
ayarlanmamigtir. darbesi "OFF" zamani] ayar1  [ligi ayarlanan deger- |ayarlayiniz.
lkontrol edilir. den daha uzundur.
Test darbesinin genis- [(3)"l kontrol ediniz.
ligi ayarlanan deger-
den daha kisadir.
(3) |Cikis devresi asirt akim IAkimin éngoriilen degerde olup [Ongoriilen degerde Cikis akimini azaltiniz.
cekmektedir. olmadig1 kontrol edilir. degildir.
Ongoriilen degerdedir.  |(4)"i kontrol ediniz.
(4) |Fonksiyonel giivenlik tinitesi |Fonksiyonel giivenlik iinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin linitesini degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs.  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
79.7 [Uyumsuz giris  [(1) |DI_A ve DI_B giris Giris aygitinin kablo baglantilari|Arizalidir. Baglantiy1 kontrol
sinyali hatas1 sinyallerinin uyusmazhig1 [kontrol edilir. ediniz.
sabit bir siire boyunca
devam etti. ([Pr. PSD18] - Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
[Pr. PSD23)).
(2)  |Giris uyumsuzluk zamani [Pr. PSD18 izin verilen [Uyumsuzluk zamani1  |Daha uzun bir deger
dogru ayarlanmamustir. uyumsuzluk zamani1 DI1] ila  |ayarlanan degerden ayarlayiniz.
[Pr. PSD23 daha uzundur.
[zin verilen uyumsuz- luk ... |[Uyumsuzluk zamani (3)'ii kontrol ediniz.
zaman1 DI16] ayar1 kontrol edilir. <
ayarlanan degerden
daha kisadir
(3) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |Fonksiyonel giivenlik iinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (4)'i kontrol ediniz.
(4) |Aygitin yakinindaki birsey |Giiriiltii, ortam sicakligi vs. IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli

1- 78




SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 79

JAd1: Fonksiyonel giivenlik {initesi tanilama hatas1

[Alarmin icerigi

e Fonksiyonel giivenlik {initesi

tanilamasi basarisiz oldu.

IPSA18] ila [Pr. PSA21], [Pr.
IPSCO03],

[Pr. PSDO1] ila [Pr. PSDI17],
[Pr. PSD26]

Servo siirlicii: [Pr. PA14]

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
79.8 IPozisyon (1) |Pozisyon geribesleme [Pr. PSA22]ayar1 kontrol IDogru olarak Parametreleri gozden [[A]
geribesleme verileri, pozisyon geri- edilir. layarlanmamistir. geciriniz. [B]
sabitleme hatasi besleme sabitleme hatasi
algilama zamani = P —
= IDogru olarak (2)'yi kontrol ediniz.
[Pf : PS.A22] iginde ayarlanmistir.
degismiyor.
(2) |Pozisyon geribesleme Servo motor dondiiriilerek IPozisyon geribesleme [Servo motoru, pozis-yon
verileri degismiyor. geribesleme verileri kontrol verileri degisiyor. geribesleme sabit-leme
edilir. hatas1 algilama zamani
[Pr. PSA22] i¢inde
dondiiren bir galisma
yapiniz.
IPozisyon geribesleme |(3)' kontrol ediniz.
verileri degismiyor.
(3) [Servo motor arizalidir. Servo motor degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (4)'i kontrol ediniz.
(4) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |[Fonksiyonel giivenlik tinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
[Alarm No.: 7A Adi: Parametre ayar1 hatasi (giivenlik gézlem fonksiyonu)
Alarmin icerigi o Fonksiyonel giivenlik {initesinde bir parametre hatalidir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
7A.1 [Parametre (1) |Fonksiyonel giivenlik [Parametre kontrol edilir. Tekrarlanmiyor. Parametreleri dogru [A]
onaylama hatasi Uinitesinde bir parametre olarak ayarlayiniz. [B]
(fiﬁl\;:inl:}; E)O zlem dogru degildir. Tekrarlaniyor. (2)'yi kontrol ediniz.
Y (2) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |[Fonksiyonel giivenlik tinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmas1 kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (3)'1i kontrol ediniz.
(3) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giirtiltii, ortam sicakligi vs. IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
7TA.2 IParametre ayar1 (1) |Fonksiyonel giivenlik [Pr. PSAO1]'in ayar1 kontrol  |Etkin degildir. Parametre iceriklerini
aralik hatasi linitesinin baslangig ayarlar1  |edilir. kontrol ederek ayar1
(giivenlik gozlem tamamlanmamistir. etkin duruma getiriniz.
fonksiyonu)
Etkindir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Fonk. giivenlik iinitesinde bir|Parametrelerin ayar degerleri [Ayar araliginin Araligin i¢inde
parametre aralik disinda kontrol edilir. disindadir. ayarlayimiz.
ayarlanmugtir.
7A.3 [Parametre (1) |Fonksiyonel giivenlik IFonksiyonel giivenlik tinitesinin [Dogru olarak Parametreleri dogru
kombinasyon initesinin veya servo veya servo siirlicliniin parametrefayarlanmamaigtir. olarak ayarlayiniz.
hatasi (glivenlik stirliciiniin bir parametresi  [ayarlar1 kontrol edilir.
26zlem dogru degildir. IFonksiyonel giivenlik tinitesi:
fonksiyonu) [Pr. PSA02], [Pr.
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Alarm No.: 7A JAd1: Parametre ayari hatasi (giivenlik gozlem fonksiyonu)
[Alarmin icerigi e Fonksiyonel giivenlik {initesinde bir parametre hatalidir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
7A.4 IFonksiyonel (1) |Fonksiyonel giivenlik {initesi |[Servo siiriicii ile kombinasyonu [Farkli bir servo siiriicii | F onksiyonel giivenlik  [[A]
giivenlik tinitesi ile servo stirticiniin saglayan baglanti kontrol edilir. [baglanmistir. unitesi ile kombine [B]
kombinasyon kombinasyonu dogru edilen ve giivenlik
hatas1 (giivenlik degildir. gbzlem fonksiyonu
gozlem ayarlanan veya baglangig
fonksiyonu) ayarlarinda kullanilan
servo siiriiciiyii
kullaniniz.
[Alarm No.: 7B [Adi: Enkoder tanilama hatasi (giivenlik gozlem fonksiyonu)
[Alarmin icerigi e Enkoderde bir hata olmustur.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu [Eylem Hedef
7B.1 [Enkoder tanilama((1)  [Bir enkoder kablosu [Enkoder kablosunda kablo |Ar1zalidir. Kabloyu tamir |[A]
hatas1 1 arizalidir. kirig1 veya kisa devre aranir. ediniz veya [B]
(giivenlik gozlem degistiriniz.
fonksiyonu) IBir ariza yoktur. (2)'yi kontrol
(2)  [Bir enkoder arizalidir. Servo motor degistiri-lir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
sonra tekrarlan-ma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (3)"i kontrol
(3) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi [Fonksiyonel giivenlik tinitesi  [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel
arizalidir. degistirilir ve hatanin etivenlik
tekrarlanmasi kontrol edilir. [initesini
degistiriniz.
Tekrarlaniyor. (4)'ti kontrol
ediniz.
(4)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol
ediniz.
(5) |Aygitin yakinindaki birsey |Giiriiltii, ortam sicakligi, [Bir sorun vardir. Bu nedene
lbuna neden olmaktadir. sarsint1 vs. kontrol edilmelidir. kars1 gerekli
onlemleri
aliniz.
7B.2 [Enkoder tanilama|(1) [[AL. 7B.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
hatas1 2
(giivenlik gozlem
fonksiyonu)
7B.3 [Enkoder tanilama|(1)
hatas1 3
(glivenlik gozlem
fonksiyonu)
7B.4 [Enkoder tanilama|(1) |[Enkoderin ortam sicakligi  |[Enkoderin ortam sicakligi 40 °C'nin tizerindedir. Ortam
hatas1 4 (glivenlik 40 °C'yi agmustir. kontrol edilir. sicakligim [B]
gozlem 40 °C'nin altindadhr. (2)'yi kontrol
fonksiyonu) - -
(2) |Enkoderin ortam sicakligi 0 [Enkoderin ortam sicakligi 0 °C veya daha diistiktiir. Ortam
°C'nin altindadir. kontrol edilir. sicakligim
0 °C veya daha fazladir. (3)"i kontrol
(3) |Servo motor asir1 Verimli yiik oran1 kontrol edilir. [Verimli yiik oran1 yiiksektir. Yiikii azaltiniz
yliklenmistir. veya ¢alisma
diizenini
lg6zden
geciriniz.
'Verimli yiik orani diigtiktiir. (4)'ii kontrol
ediniz.
(4) |Enkoderdeki termik sensoér  [Servo motor degistiri-lir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
arizalidir. sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (5)'i kontrol
(5) |Fonksiyonel giivenlik Fonksiyonel giivenlik iinitesi  [Tekrarlanmryor. Fonksiyonel
Unitesi arizalidir. degistirilir ve hatanin etivenlik
tekrarlanmasi kontrol edilir. linitesini
degistiriniz.
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Alarm No.: 7C

JAd1: Fonksiyonel giivenlik {initesi haberlesme tanilama hatas: (giivenlik gézlem fonksiyonu)

[Alarmin icerigi

e Fonksiyonel giivenlik {initesinde SSCNET III/H haberlesme hatas1

lbuna neden olmaktadir.

lkontrol edilir.

Onlemleri aliniz.

|DetayNo. Detay adi  [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
7C.1 Fonksiyonel |(1) [Haberlesme dongiisii uyumlu [Servo sistem kontrol iinitesinde [Haberlesme dongiisit [Dogru olarak [A]
etivenlik degildir. ve fonksiyonel giivenlik ayar1 dogru degildir. ayarlaymiz. [B]
[initesi linitesinde haberlesme dongiisii
gglr)lerﬁlzisime zz'ﬁrilr ([Pr. PSCO1]) kontrol Haberlesme dongiisii ~ |(2)'yi kontrol ediniz.
hatag51 ’ ayart dogrudur.
(giivenlik
26zlem (2) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |[Fonksiyonel giivenlik tinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
fonksiyonu) arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs.  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
buna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
7C.2 Fonksiyonel [(1) [Servo sistemin kontrol Servo sistemin kontrol tinitesi  [Hatalidur. Dogru olarak
etivenlik Unitesi tarafinda bir hata tarafinin ayarlar1 kontrol edilir. ayarlaymiz.
linitesi olmustur.
habgrle;sme IBir hata yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
verileri
hatasi ) (2) |SSCNET III kablosu bagli  |SSCNET III kablo baglantis1  [Bagli degildir. Servo striictiniin
(giivenlik degildir. kontrol edilir. kontrol devresinin gii¢
g6zlem kaynagini kapat ve
fonksiyonu) sonra SSCNET III
kablosunu baglaymiz.
Baglidir. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) [SSCNET III kablosunun IKablonun temas noktalari Tekrarlanmiyor. Kablo uglarinin temiz
temas noktalari kirlenmistir. [temizlenir ve hatanin kalmasini saglayimiz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (4)'1 kontrol ediniz.
(4) [SSCNET III kablosu kirilmig|SSCNET III kablosu kontrol IAr1zalidir. SSCNET III kablosunu
iveya kopmustur. edilir. degistiriniz.
Bir ariza yoktur. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |SSCNET III kablosuna [Kablo kontrol edilir. Kablonun |Kullanilmistir. Temas |Bu nedene kars1 gerekli
izolebant yapismistir. Veya [diger kablolara temasi vardir. onlemleri aliniz.
bir makaron yerinden arastirilir.
styriimistir. [Kullanilmamaistir. (6)'y1 kontrol ediniz.
Temas yoktur.
(6)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (7)'yi kontrol ediniz.
(7) |Alarma neden olan eksende |Alarma neden olan eksende bir  [Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii
bir onceki veya bir sonraki  [onceki veya bir sonraki servo degistiriniz.
servo stirlicli arizalidir. stirticti degistirilir ve hatanin
ekrarlanmas kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (8)'1 kontrol ediniz.
(8) [Kontrol iinitesi arizalidir. IKontrol tinitesi degis-tirilir ve [Tekrarlanmiyor. [Kontrol tinitesini
sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (9)'u kontrol ediniz.
(9) |Aygitin yakinindaki birsey |Giiriiltii, ortam sicaklig: vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 7D JAd1: Giivenlik gézlem hatasi
[Alarmin igerigi ¢ Giivenlik gozlem fonksiyonu bir hata algilamistir.
|DetayNo. Detay adi  [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
7D.1 [Durma (1) [SOS fonksiyonunun Giincel servo motor Servo motorun hareket |Alarm seviyesini gézden|[A]
26zlem aktivasyonu sirasinda, pozisyonunun [Pr. PSA05] ile  jmiktar1 [Pr. PSA05] ile |geciriniz. [B]
hatas1 servo motorun pozisyonu [ayarlanan degerden daha yiiksek [ayarlanan degerden daha
parametre ile ayarlanmis olanjolup olmadig arastirilir. biiytiktiir.
SOS degerinden daha fazla
degismistir. - —
Servo motorun hareket |(2)'yi kontrol ediniz.
imiktar1 alarm algilama
seviyesinden daha
ktictiktiir.

(2) [SOS fonksiyonunun Giincel servo motor hizinin Servo motorun hizi [Parametre ayarini
aktivasyonu sirasinda, [Pr.PSA04] ile ayarlanan [Pr. PSA04] ile c6zden gegiriniz.
servo motorun hizi degerden daha yiiksek olup ayarlanan degerden daha
parametre ile ayarlanan SOS |olmadig1 arastirilir. ytiksektir.
deg@rm.d en daha fazla Servo motorun hizi (3)"1 kontrol ediniz.
degismistir ve bu durum Pr. PSAI51il
belirlenen siireden daha [Pr. ]3 N

. ayarlanan degerden daha
luzun stirmiistiir ([Pr.PSA15] " K
ile belirlenir). yiiksektir ve
[Pr.PSA04] ile
ayarlanana esit veya
daha dustktiir.

(3) [SOS fonksiyonunun IKontol {initesi komutunun [Pr. [Kontol {initesi komutu |Calisma diizenini
aktivasyonu sirasinda, hiz [PSAO04] ile ayarlanan duraklama |[[Pr. PSA04] ile kontrol ediniz.
komutu parametre ile hizinin {istiinde olup olmadig1 jayarlanan degerin
ayarlanan SOS degerinden  |kontrol edilir. istiindedir.
daha fazla _deglsmlsflr ve bu IKontol {initesi komutu  |(4)"ii kontrol ediniz.
durum belirlenen siireden .

R [Pr. PSA15] ile
daha uzun strmiistiir ayarlanan degerden daha
([Pr. PSA15] ile belirlenir). [ iiksektir ve [Pr.
IPSA04] ile ayarlanana
esit veya daha
dusiiktiir.

(4) |Bir enkoder arizalidir. Servo motor degistiri-lir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru

sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.

(5) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |[Fonksiyonel giivenlik tinitesi [Tekrarlanmiyor. [Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.

tekrarlanmas: kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.

(6)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru

hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (7)'yi kontrol ediniz.

(7) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli

lbuna neden olmaktadir. sarsint1 vs. kontrol edilmelidir. Onlemleri aliniz.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 7D

JAd1: Giivenlik gézlem hatasi

[Alarmin icerigi

e Giivenlik gozlem fonksiyonu bir hata algilamistir.

|DetayNo. Detay adi  [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
7D.2 Hiz gozlem |(1) |[Komut darbesinin frekansi [Komut darbesinin frekansi IKomut darbesinin Calisma diizenini [A]
hatasi yliksektir. kontrol edilir. frekansi yiiksektir. kontrol ediniz. [B]
IKomut darbesinin (2)'yi kontrol ediniz.
frekansi diistiktiir.
(2)  |Eletronik dislinin ayar1 dogru |Eletronik diglinin ayar1 kontrol [Ayar degeri dogru [Ayarlar1 gézden
degildir. edilir. degildir. geciriniz.
IAyar degeri dogrudur. |(3)"i kontrol ediniz.
(3) |Kontrol tinitesinden gelen  |[Kontrol tinitesinden izin verilen hizin Calisma diizenini
komut asir1 hizhidir. gelen komutun SLS hizi ([Pr. [istiindedir. kontrol ediniz.
PSA11]ila [Pr. PSA14]) veya L
daha fazla ise kontrol ediniz. [zin verilen hizin (4)'i kontrol ediniz.
altindadir.
(4) [SLS hizindan ([Pr. PSA11] |Giincel servo motor hizinin Servo motorun hizi, SLS hiz degerinin
ila [Pr. PSA14])daha ayarlanan SLS hiz1 degerinden [SLS hizindan daha ayarii gézden
iyiiksek bir hiz girilmistir.  |daha yiiksek olup olmadig: ytiksektir. geciriniz.
kontrol edilir. Servo motorun hizi, (5)'1 kontrol ediniz.
SLS hizindan daha
dusiiktiir.
(5) [Servo sistem kararli degil |Servo motorun salinim yapip [Salinim yapiyor. Servo kazancini
ve salinim yapiyor. lyapmadig1 kontrol edilir. ayarlayiniz.
Veya yiikii azaltiniz.
Salinim yapmaiyor. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Hiz dalgaformu asir1 Hizlanma siiresi sabiti ¢ok kisa [Asir1 saliniml Hizlanma/yavaglama
salinimli oldugu i¢in asir1 yiik olup zaman sabitini
olmadig1 kontrol edilir. arttiriniz.
IAsir1 salinim (7)'yi kontrol ediniz.
lyapmiyor.
(7) |Enkoder kablosunun [Enkoder kablosunun baglandigi |Dogru degildir. Kablo baglantilarini
baglandig1 yer hatalidir. yer kontrol edilir. diizeltiniz.
IDogrudur. (8)'i kontrol ediniz.
(8) |Enkoder veya lineer enkoder [Servo motor degistiri-lir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
ar1zalidir. sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (9)'u kontrol ediniz.
(9) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |[Fonksiyonel giivenlik tinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (10)'u kontrol ediniz.
(10) [Servo siiriicti arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (11)'i kontrol ediniz.
(11) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs.  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
[Alarm No.: 82 [Ad1: Ana-bagimli ¢alisma hatasi 1
[Alarmin icerigi o Siiriicii haberlesme hatasi algilanmistir.
|DetayNo. Detay ad1  [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
82.1 |JAna-bagimli [[AL. 34.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz. [B]
calisma (bagim
hatas1 1 11)
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 84

JAd1: Ag modiilii baslatma hatas1

Alarmin icerigi

e Ag modiilii bagh degildir.

e Ag modiliiniin baglatilmasi sirasinda bir hata olmustur.

sey buna neden
olmaktadir.

kontrol edilir. Manualin
11.14 Giiriilti azaltma
teknikleri kontrol ediniz.

Onlemleri aliniz.

Bir ariza yoktur.

(3)'ii kontrol ediniz.

(3) IAg modiilii arizalidir. A g modiilii degistirilir ve Tekrarlanmiyor. IAg modiiliinii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
Tekrarlaniyor. (4)'i kontrol ediniz.
(4) Servo siirticii arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil

hatanin tekrarlanmasi kontrol
edilir.

degistiriniz.

|DetayNo. [Detay adn [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
84.1 IAg modiilii (1) Ag modiili baglh A g modiiliiniin dogru baglanip [Dogru olarak Dogru olarak baglayiniz. [[Diger]
algilanmayan degildir. baglanmadig: kontrol edilir.  [baglanmamistir.
hata
IDogru baglanmistir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Aygitin yakinindaki bir |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs.  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

[Alarm No.: 84 JAd1: Ag modiilii baslatma hatas1
Alarmin icerigi e Ag modiili bagh degildir.
e Ag modiiliiniin baslatilmasi sirasinda bir hata olmustur.
|DetayNo. Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
84.2 Ag modiilii (1) Ag modiili baglh A g modiiliiniin dogru baglanip [Dogru olarak Dogru olarak baglayiniz. [[Diger]
baslatma hatas1 degildir. baglanmadig: kontrol edilir.  [baglanmamistir.
1 IDogru baglanmaistir. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) Servo siirticii ile uyumlu  |Ag modiiliiniin servo siiriicti ile |Uyumlu degildir. Servo siirticii ile uyumlu
olmayan bir ag modiilii  [uyumlu olup olmadig: kontrol bir ag modiili ile
baglanmistir. edilir. degistiriniz.

[Uyumludur. (3)'ii kontrol ediniz.

(3) Ag kablosu bagl degildir. [Ag kablosunun baglantisi IBagli degildir. Dogru olarak baglayiniz.

kontrol edilir. Baglidir. (4)'ii kontrol ediniz.

(4) IAg kablosu hatali A§ kablosunun dogru baglanip [Kablo baglantilar Kablo baglantilarini
baglanmistir. baglanmadigi kontrol edilir. hatalidir. diizelt.

IKablo baglantilar1 (5)'1 kontrol ediniz.
dogrudur.

(5) [Ag kablosu acik devredir. [Kablonun arizali olup olmadig1 [Arizalidir. A g kablosunu

kontrol edilir. degistiriniz.
Bir ariza yoktur. (6)'y1 kontrol ediniz.

(6) Aygitin yakimindaki bir [Giriiltii, ortam sicakligi vs. IBir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
sey buna neden kontrol edilir. 11.14 Giiriilti onlemleri aliniz.
olmaktadir. azaltma tekniklerini kontrol

ediniz. Bir ariza yoktur. (7)'yi kontrol ediniz.

(7) IAg modiilii arizalidir. A g modiilii degistirilir ve Tekrarlanmiyor. IAg modiiliinii

hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (8)'1 kontrol ediniz.
(8) Servo siirticii arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
84.3 Ag modiilii [AL. 84.2] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
baglatma hatasi
2
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

[Alarm No.: 85 JAd1: Ag modiilii hatas1
Alarmin icerigi e Ag modiilii bagh degildir.
e Ag modiliinde bir hata olmustur. (1.7. boliime bakiniz)
|DetayNo. [Detay adn [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
85.1 IAg modiilii (1) |Ag modiilii bagh degildir. |Ag modiiliiniin dogru baglanip [Dogru olarak Dogru olarak baglayiniz. [[Diger]
hatas1 1 lbaglanmadig: kontrol edilir. baglanmamistir.
IDogru baglanmaistir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Ag kablosu bagh degildir.  |Ag kablosunun baglantisi kontrol[Bagli degildir. Dogru olarak baglayiniz.
edilir.
Baglidir. (3)'i kontrol ediniz.
(3) |Ag kablosu hatali JAg kablosunun dogru baglanip [Kablo baglantilar Kablo baglantilarini
baglanmistir. lbaglanmadig1 kontrol edilir. hatalidir. diizeltiniz.
IKablo baglantilar: (4)"1 kontrol ediniz.
dogrudur.
(4) |Ag kablosu agik devredir.  |[Kablonun arizali olup olmadig1 [Arizalidir. JAg kablosunu
kontrol edilir. degistiriniz.
Bir ariza yoktur. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Kontrol {initesinin ayar1 Kontrol iinitesinin ayar1 kontrol  [Dogru degildir. |Ayarlar1 gdozden
hatalidir. edilir. geciriniz.
IDogrudur. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. 11.14 Giiriiltii onlemleri aliniz.
azaltma tekniklerini kontrol
cdiniz. Bir ariza yoktur. (7)'yi kontrol ediniz.
(7) |Ag modiilii arizalidir. A g modiiltu degistirilir ve Tekrarlanmiyor. A g modiilinii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (8)'i kontrol ediniz.
(8) [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (9)'u kontrol ediniz.
(9) [Kontrol iinitesi arizalidir. [Kontrol tinitesi degistirilir ve  [Tekrarlanmiyor. [Kontrol tinitesini
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
85.2 IA g modiilii hatasi [AL. 85.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
2
85.3 IA g modiilii
hatas1 3
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

[Alarm No.: 86 JAd1: Ag haberlesme hatas1
Alarmin igerigi e Ag modiiliinde bir hata olmustur.
o Ag haberlesmesinde bir hata olmustur.

|DetayNo. [Detay adn [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
86.1 AS (1) |Ag modiilii bagl degildir.  [Ag modiiliiniin dogru baglanip [Dogru olarak Dogru olarak baglayiniz. [[Diger]

haberlesme hatasi baglanmadig: kontrol edilir.  [baglanmamuistir.

1 IDogru baglanmistir. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) |Ag kablosu bagh degildir.  [Ag§ kablosunun baglantis1 Bagli degildir. Servo siirticliniin
kontrol edilir. kontrol devresinin gii¢

kaynagini kapatiniz ve
sonra ag kablosunu

dogru olarak baglaymiz.
Baglidir. (3)"i kontrol ediniz.
(3) |Ag kablosu hatali Ag kablosunun dogru baglanip [Kablo baglantilart Kablo baglantilarini
baglanmistir. baglanmadigi kontrol edilir. hatalidir. diizeltiniz.
IKablo baglantilar1 (4)'i kontrol ediniz.
dogrudur.
(4) |Ag kablosu agik devredir.  [Kablonun arizali olup olmadig1 [Arizalidir. A g kablosunu
kontrol edilir. degistiriniz.
Bir ariza yoktur. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) [Yanlis bir islem sonucunda [Ag tiiriine gore baglantisinin IBaglanti kesiliyor. islemi tekrar gdzden
ag baglantis1 kesilmistir. kesilip kesilmedigini kontrol geciriniz.
edilir. IBaglant1 kesilmiyor.  |(6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Kontrol tinitesinden veri K ontrol tinitesinden veri K esilmistir. K ontrol iinitesi
iletimi belirli bir siire icin  |iletiminin kesilip kesilmedigi haberlesme ayarini
kesilmistir. kontrol edilir. g6zden gegiriniz.
IKesilmemistir. (7)'yi kontrol ediniz.
(7) |Kontrol initesinin ayar1 K ontrol iinitesinin ayar1 kontrol [Hatalidur. |Ayarlar1 gbzden
hatalidir. edilir. geciriniz.
IDogrudur. (8)'1 kontrol ediniz.
(8) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs.  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. 11.14 Giiriilti onlemleri aliniz.
azaltma tekniklerini kontrol
ediniz. Bir ariza yoktur. (9)'u kontrol ediniz.
(9) |Ag modiili anizalidir. A g modiilii degistirilir ve Tekrarlanmiyor. A g modiilinii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (10)'u kontrol ediniz.
(10) [Servo siiriicii ar1zalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (11)'i kontrol ediniz.
(11) [Kontrol iinitesi arizalidir. [Kontrol tinitesi degistirilir ve  [Tekrarlanmiyor. [Kontrol tinitesini
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
86.2 AS [AL. 86.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
haberlesme hatasi
2
86.3 Ag
haberlesme hatasi
3
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Alarm No.: 8A

JAdi: USB haberlesme zaman asimi hatasi/seri haberlesme zaman agimi hatasi/Modbus-RTU haberlesme zaman asimi hatasi

[Alarmin icerigi

stire durmustur.

e USB haberlesmesinde, seri haberlesmede (Mitsubishi genel-amaglt AC servo protokolii) veya Modbus-RTU
haberlesmesinde bir hata olmustur.

e Servo siriicii ile kisisel bilgisayar/kontrol {initesi arasindaki haberlesme belirlenen deger kadar veya daha uzun bir

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
BA.1 [USB haberlesme [(1) [Haberlesme komutlari Kisisel bilgisayardan, vs. [letilmemistir. Bir komut iletiniz. [A]
zaman asimi iletilmiyor. komut iletilip iletilmedigi [B]
hatasi/seri kontrol edilir. il ars o - [WB]
[letilmistir. 2)'yi kontrol ediniz.
haberlesme etilmigtir (2)'yi kontrol ediniz [RJO10]
o [GF
}ZIZI;:II astmi (2) |Haberlesme kablosu agik  |Haberlesme kablosu degistirilir[Tekrarlanmiyor. Haberlesme kablosunu [GF]
devredir. ive hatanin tekrarlanmasi degistiriniz.
kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (3)'ii kontrol ediniz.
(3)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
8A.2 IModbus-RTU (1) [Haberlesme komutlar: Kontrol iinitesinden, vs. komut [{letilmemistir. Bir komut iletiniz. [A]
haberlesme iletilmiyor. iletilip iletilmedigi kontrol
}ZIZI;:II agimi edilir. [letilmistir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Haberlesme kablosu bagli |[Haberlesme kablosu degistirilir[Tekrarlanmiyor. Haberlesme kablosunu
degildir. \ve hatanin tekrarlanmasi degistiriniz.
kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (3)'ii kontrol ediniz.
(3)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
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SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: 8D JAd1: CC-Link IE haberlesme hatas1
[Alarmin icerigi o MR-J3-T10 devreden ¢ikmustir.
e CC-Link IE haberlesmesinde bir hata olmustur.
|DetayNo. [Detay ada [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
8D.1 CC-Link IE (1) |CC-Link IE haberlesmesi Alarm ge¢misinde [AL. 74 Olusmus. [AL. 74] kontrol metodu |[RJO10]
haberlesme hatasi sirasimnda MR-J3-T10 Opsiyonel kart hatas1 1] olup ile kontrol ediniz.
1 devreden ¢ikmustir. olmadig1 kontrol edilir.
Olusmamis. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Ethernet kablosu bagh [Ethernet kablosunun baglantis1 [Bagl degildir. Servo siirticliniin [RJO10]
degildir. kontrol edilir. kontrol devresinin gii¢ [[GF]
kaynagini kapatiniz ve
sonra Ethernet
kablosunu baglaymiz.
Baglidir. (3)"ii kontrol ediniz.
(3) |Yanls bir islem sonucunda  [Dogru prosediir uygulandiginda [Yanls prosediir Haberlesmeyi kesmek
CC-Link IE haberlesmesi  |haberlesmenin kesilip uygulandiginda icin dogru prosediirii
kesilmistir. kesilmedigi kontrol edilir. haberlesme kesilmistir. [uygulaymiz.
IDogru prosediir (4)'1 kontrol ediniz.
uygulandiginda
haberlesme kesilmistir
(4) |Ethernet kablosu hatali Ethernet kablosunun dogru IKablo baglantilar Kablo baglantilarini
baglanmistir. baglanip baglanmadig: kontrol |hatalidir. diizeltiniz.
edilir. Kablo baglantilari (5)'i kontrol ediniz.
dogrudur.
(5) |Ethernet kablosu agik [Ethernet kablosunun arizali olup{Arizalidir. [Ethernet kablosunu
devredir. olmadig: kontrol edilir. degistiriniz.
Bir ariza yoktur. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |CC-Link IE haberlesmesinde|Giiriiltii, ortam sicakligi, vs.  [Arizalidir. Bu nedene kars1 gerekli
iletim durumu normal kontrol edilir. Onlemleri aliniz.
degildir.
Bir ariza yoktur. (7)'yi kontrol ediniz.
(7) [MR-J3-T10 arizahdur. IMR-J3- T10 degisti-rilir ve Tekrarlanmiyor. MR- J3-T10'u
hatanin tekrar-lanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (8)'i kontrol ediniz.
(8) [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil [RJO10]
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (9)'u kontrol ediniz.
(9) |Ana istasyon arizahdir. Ana istasyonun arizali olup IAr1zalidir. lAna istasyonu [RJO10]
olmadig: kontrol edilir. degistiriniz. [GF]
8D.2 CC-Link IE [AL. 8D.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
haberlesme hatasi
2
8D.3 lAna istasyon (1) |Ana istasyon ile istasyon [[Pr. Po02] ayari kontrol edilir. [Ayar degeri hatalidir. [Dogru olarak [RJO10]
ayar hatasi 1 INo. 1 ila 120 disinda bir ayarlayimiz.
degere ayarlanmustir. |Ayar degeri dogrudur. |(2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Ana istasyon ile ag [Pr. Po03] ayar1 kontrol edilir. |Ayar degeri hatalidir.  [Dogru olarak
numarasi 1 ila 239 disinda ayarlayimiz.
bir degere ayarlanmistir. IAyar degeri dogrudur. ((3)'{i kontrol ediniz.
(3) [MR-J3-T10 arizalidir. IMR-J3- T10 degistirilir ve Tekrarlanmiyor. MR- J3-T10'n
sonra tekrar-lanma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (4)'ii kontrol ediniz.
(4)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Ana istasyon arizalidir. Ana istasyonun arizali olup IArizalidir. [Ana istasyonu
olmadig1 kontrol edilir. degistiriniz.
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Alarm No.: 8D JAd1: CC-Link IE haberlesme hatas1

[Alarmin icerigi o MR-J3-T10 devreden ¢gikmistir.
o CC-Link IE haberlesmesinde bir hata olmustur.

|DetayNo. [Detay adn [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
8D.5 lAna istasyon (1) |Ana istasyonda bir yedek [Yedek istasyon secilip Secilmistir. [Yedek istasyonu iptal [[RJ010]
ayar hatasi 2 istasyon se¢ilmistir ve secilmedigi kontrol edilir. ediniz.
dongiisel haberlesme
kesilmistir.
8D.6 CC-Link IE [AL. 8D.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
lhaberlesme hatast
3
8D.7 CC-Link IE (1) |CC-Link IE haberlesmesinde|Giiriiltii, ortam sicaklig vs. IArizalidir. Bu nedene kars1 gerekli[RJ010]
haberlesme hatasi iletim durumu normal kontrol edilir. Onlemleri aliniz. [GF]
4 degildir. - - —
Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) [MR-J3-T10 arizahdir. MR-J3- T10 degisti-rilir ve Tekrarlanmiyor. IMR- J3-T10'u [RJO10]
sonra tekrar-lanma kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (3)"ti kontrol ediniz.

(3) |Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyii [RJO10]
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [GF]
edilir. Tekrarlaniyor. (4)"t kontrol ediniz.

(4) |Ana istasyon arizalidir. lAna istasyonun arizali olup |Arizalidir. lAna istasyonu
olmadig1 kontrol edilir. degistiriniz.

8D.8 CC-Link IE [AL. 8D.7] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
haberlesme hatasi
5

8D.9 Senkronizasyon |[[AL. 8D.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
hatasi 1

8D.A Senkronizasyon
hatas1 2

[Alarm No.: 8E

[Adi: USB haberlesme hatasi/seri haberlesme hatasi/Modbus-RTU haberlesme hatasi

[Alarmin icerigi

haberlesmesinde bir hata olmustur.

e Servo siiriicii ile kisisel bilgisayar/kontrol iinitesi arasinda bir haberlesme hatasi olmustur.
e USB haberlesmesinde, seri haberlesmede (Mitsubishi Electric genel-amag¢hi AC servo protokolii), veya Modbus- RTU

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
SE.1 \USB (1) [Kisisel bilgisayarin, vs. IKisisel bilgisayarin, vs. ayar1  |Dogru degildir. Ayarlar1 gézden [A]
haberlesme alma ayar1 hatalidir. kontrol edilir. geciriniz. [B]
hatasi/seri = - — [WB]
haberlesme alma IDogrudur. (2)'yi kontrol ediniz. [RI010]
hatast (2) [Haberlesme kablosu agik  |Haberlesme kablosu degistirilir(Tekrarlanmiyor. Haberlesme kablosunu [[GF]
devredir. 've hatanin tekrarlanmasi degistiriniz.
kontrol edilir. —
Tekrarlaniyor. (3)"i kontrol ediniz.
(3)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
SE.2 \USB (1) |Kisisel bilgisayarin, vs. ayari|Kisisel bilgisayarin, vs. ayar1  [Dogru degildir. |Ayarlar1 gbzden
haberlesme hatalidir. lkontrol edilir. geciriniz.
toplam hatasi
seri haberlesme
toplam hatasi
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Alarm No.: 8E IAdi: USB haberlesme hatasi/seri haberlesme hatasi/Modbus-RTU haberlesme hatasi
e Servo siiriicii ile kisisel bilgisayar/kontrol {initesi arasinda bir haberlesme hatasi olmustur
Alarmun icerigi e USB haberlesmesinde, seri haberlesmede (Mitsubishi genel-amagli AC servo protokolii) veya Modbus-RTU
haberlesmesinde bir hata olmustur.
|[DetayNo. [Detay adi Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

SE.3 USB (1) letilen karakter iletme sirasindaki karakter letilen karakter iletilen veriyi [A]
haberlesme spesifikasyonlarin kodu kontrol edilir. spesifikasyonlarin diizeltiniz. [B]
karakter hatas1 disindadir. disindadir. [WB]

seri haberlesme iletilen karakter (2)'yi kontrol ediniz. [RIO10]
karakter hatasi .
spesifikasyonlarin
icindedir.
(2) Haberlesme protokolii [letilen verilerin haberlesme Uygun degildir. iletilen verileri
hatalidir. protokoliinii destekleyip haberlesme protokoliine
desteklemedigi kontrol edilir. c6re modifiye ediniz.
[Uygundur. (3)"1 kontrol ediniz.
(3) Kisisel bilgisayarin vs. ayar1 [Kisisel bilgisayarin vs. ayart1  |Dogru degildir. Ayarlar1 gézden
hatalidir. kontrol edilir. geciriniz.

SE.4 USB (1) iletilen komut [letme sirasindaki komut [letilen komut iletilen veriyi [A]
haberlesme spesifikasyonlarin kontrol edilir. spesifikasyonlarin diizeltiniz. [B]
komut hatasi disindadir. disindadr. [WB]

seri haberlesme [letilen komut (2)'yi kontrol ediniz. [R1010]
komut hatasi -
spesifikasyonlarin
icindedir.
(2) Haberlesme protokolii [letilen verilerin haberlesme [Uygun degildir. iletilen verileri
hatalidir. protokoliinii destekleyip haberlesme protokoliine
desteklemedigi kontrol edilir. c6re modifiye ediniz.
[Uygundur. (3)"1 kontrol ediniz.
(3) Kisisel bilgisayarin, vs. ayarifKisisel bilgisayarin vs. ayar1 IDogru degildir. |Ayarlar1 gozden
hatalidir. kontrol edilir. geciriniz.

SE.5 USB (1) [letilen veri sayist [letme sirasindaki veri sayis1  [[letilen veri sayis [letilen veriyi [A]
haberlesme veri spesifikasyonlarin kontrol edilir. spesifikasyonlarin diizeltiniz. [B]
say1s1 hatas1 disindadir. disindadir. [WB]

ser haberlesme iletilen veri sayis1 (2)'yi kontrol ediniz. [RJO10]
veri say1st .
hatas: spesifikasyonlarin
igindedir.
(2) Haberlesme protokolii [letilen verilerin haberlesme [Uygun degildir. iletilen verileri
hatalidir. protokoliinii destekleyip haberlesme protokoliine
desteklemedigi kontrol edilir. c6re modifiye ediniz.
[Uygundur. (3)"1 kontrol ediniz.
(3) Kisisel bilgisayarin, vs. ayari|Kisisel bilgisayarin, vs. ayar1  |Dogru degildir. Ayarlar1 gézden
hatalidir. ontrol edilir. geciriniz.
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Alarm No.: SE

JAdi: USB haberlesme hatasi/seri haberlesme hatasi/Modbus-RTU haberlesme hatasi

Alarmin icerigi

e Servo siiriicii ile kisisel bilgisayar/kontrol {initesi arasinda bir haberlesme hatasi olmustur.
e USB haberlesmesinde, seri haberlesmede (Mitsubishi genel-amagli AC servo protokolil) veya Modbus-RTU
haberlesmesinde bir hata olmustur.

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
8E.6 IModbus-RTU (1) |Kontrol tinitesinin, servo Kontrol iinitesinin, servo Dogru degildir. [Ayarlar1 gézden [A]
haberlesme alma stirtictiniin, vs. ayar1 stirtictiniin, vs. ayarlari eeciriniz.
hatas1 hatalidir. (haberlesme protokolii se¢imi,
veri iletisir'n‘hlzl, denklik, gibi) Dogrudur. (2)'yi kontrol ediniz.
kontrol edilir.
(2) |Haberlesme kablosu agik |[Haberlesme kablosu degistirilir [Tekrarlanmiyor. Haberlesme kablosunu
devredir. Ive hatanin tekrarlanmasi degistiriniz.
kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (3)'ii kontrol ediniz.
(3)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyil
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
SE.7 IModbus-RTU (1) [Haberlesme protokolii iletilen verilerin haberlesme Uygun degildir. iletilen verileri
haberlesme mesaj hatalidir. Iprotokoliine uygun olup haberlesme protokoliine
cergevesi hatasi olmadig1 kontrol edilir. o6re modifiye ediniz.
[Uygundur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Kontrol {initesinin, servo Kontrol iinitesinin, servo IDogru degildir. |Ayarlar1 gbzden
stirticiiniin, vs. ayar1 stirlictiniin, vs. ayarlari eeciriniz.
hatalidir. (haberlesme protokolii se¢imi,
[veri iletisim hizi, denklik, gibi)
kontrol edilir.
SE.8 IModbus-RTU [AL. 8E.7] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
haberlesme CRC
hatas1
[Alarm No.: 88888 [Adi: Giivenlik denetgisi
[Alarmin icerigi e [RJO10]: MR-J3-T10 devreden ¢ikmustir.
e CPU veya benzeri bir parga arizalidir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [ Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
88._/ Giivenlik (1) |CC-Link IE haberlesmesi |Alarm ge¢misinde [AL. 74 Olusmus. [AL. 74] kontrol metodu |[RJ010]
8888. denetgisi sirasimnda MR-J3-T10 Opsiyonel kart hatas1 1] olup ile kontrol ediniz.
devreden ¢ikmustir. olmadig1 kontrol edilir.
Olusmamis. (2)'yi kontrol ediniz.
(2)  [Servo siiriiciide bir parca Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyii [A]
arizalidir. hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [B]
edilir. [WB]
[RJO10]
[GF]
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Uyarilar diizeltme yollar

baslangi¢ pozisyonu ayar1 tekrar yapilmalidir.
Aksi takdirde makine istem dis1 ¢aligabilir.

Eger [AL. E3 Mutlak pozisyon sayag¢ uyarisi] olusursa, daima uyarinin nedeni ortadan kaldirilmali ve
A DIKKAT

ONEMLI |

[Asagidaki alarm durumlarindan biri s6z konusu oldugunda, makine hemen yeniden ¢alistirilmamalidir.
Boyle bir durumda servo siiriicii ve servo motor arizalanabilir. Alarmin nedeni ortadan kaldirilmali ve
yeniden calistirilmadan, 30 dakika siire ile sistemin sogumast saglanmalidir.

[AL. 91 Servo siiriicili asir1 1sinma uyarisi]

[AL. EO Asiri rejenerasyon uyarist |

[AL.E1 Asin1 yiik uyarisi 1]

[AL. E2 Servo motor asir1 istnma uyarist | [AL.EC Asir1 yiik uyarisi 2]

Uyarilar ([AL. FO Tough drive uyarisi] disinda) alarm gegmisine kaydedilmez.
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Eger [AL.E6],[AL. E7],[AL. E9], [AL. EA], veya [AL. EB] olusursa, siiriicli servo-off durumuna geger. Eger herhangi baska bir uyari durumu
meydana gelirse, ¢alismaya devam edilebilir, fakat alarm durumu olusabilir veya diizgiin bir ¢alisma yapilamaz.
Bu boliimdeki bilgilerden yaralanilarak uyarinin nedeni ortadan kaldirilmalidir. Uyarmin nedenini saptamak i¢in MR Configurator2 kullanilir.

Alarm No.: 90

JAd1: Baslangi¢ pozisyonuna geri doniis tamamlanmadi uyaris1

Alarmin icerigi

e Posizyonlama fonksiyonu ile baslangi¢ pozisyonuna geri doniis normal olarak tamamlanmadi.

geri doniisii tamamlama)
kapaniyor "OFF".

kapanabildigi kosullar
kontrol ediniz. ("MR-
J4-_A_-RJ Servo
Strticii Kullanma
Kilavuzunu kontrol
ediniz. (Pozisyonlama
Modu béliim 2.3)")

|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
90.1 IBaslangic (1) [Bir otomatik ¢alisma Baslangic pozisyonuna geri IBaslangi¢ pozisyonuna [Baslangi¢ pozisyonuna |[[A]
[pozisyonuna geri ytiriitiildiigiinde doniistin ylriitilip ylititilmedigijgeri doniis geri doniisii ylirtitlintiz.  [GF]
doniis baslangi¢ pozisyonuna geri [kontrol edilir (asagidaki aygitlar [yiiriitilmemistir.
tamamlanmadi doniis tamamlanmamistir.  [OFF degildir).
[A]: ZP (Baslangi¢ pozisyonuna - — —
locri doniisii tamamlama) Bas‘lar}glug pozisyonuna [(2)'yi kontrol ediniz.
[GF]: ZP2 (Baslangig geri doniis
[pozisyonuna geri doniisii yritilmistir.
tamamlama 2)
(2) |[AL. 25 Mutlak pozisyon |Alarm ge¢misinde [AL.25 [AL. 25 Mutlak Batarya voltajini ve
silindi] alarmindan sonra, [Mutlak pozisyon silindi] alarmi [pozisyon silindi] alarm1 [batarya kablosunu
baslangi¢ pozisyonu ayar1  [kontrol edilir. vardir. kontrol ediniz.
lyapilmadan bir |Ari1za giderildikten
[pozisyonlama ¢aligmasi sonra baglangig
yiritilmistir. [pozisyonu prosediiriinii
iriitliniiz.
[AL. 25 Mutlak (3)"i kontrol ediniz.
pozisyon silindi] alarmi
yoktur.
(3) |Indeks methodunda [AL. E3 [[AL. 90.1]'in pozisyonlama [AL. 90.1] pozisyon- [AL. E3]iin nedenini
Mutlak pozisyon sayag calismasinin baglamasi ile ayn1  [lama ¢aligmasinin oradan kaldiriniz ve
luyarisi] alarm ile ayni anda Janda olusup olusmadigi kontrol [baslamasi ile ayni anda [baslangi¢ pozisyonuna
olusmustur. edilir. olusmuyor fakat geri doniisii yiirtitiiniiz.
pozisyonlama c¢alismasi |(JAL. E3] kontrol metodu
sirasinda ortaya ¢ikiyor. file kontrol ediniz.)
[AL. 90.1] pozisyon- (4)'i kontrol ediniz.
lama ¢alismasimin
baslamasi ile ayn1 anda
olusuyor.
(4) [Baslangi¢ pozisyonuna geri |ZP'nin (Baslangi¢ pozisyonuna [ZP (Baslangi¢ [ZP'nin (Baslangi¢ [A]
doniis yiritiildiikten sonra  [geri doniigii tamamlama) kapanipjpozisyonuna geri doniisii [pozisyonuna geri doniisij|
ZP (Baslangi¢ pozisyonuna [kapanmadig1 kontrol edilir. tamamlama ) kapaniyor. [tfamamlama)
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Alarm No.: 90 JAd1: Baslangi¢ pozisyonuna geri doniis tamamlanmadi uyaris1
[Alarmin icerigi e Posizyonlama fonksiyonu ile baslangi¢ pozisyonuna geri doniis normal olarak tamamlanmadi.
|DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
90.1 IBaslangic (5) |Bir yazilim strok limiti/strok|G/C modunda, [Pr. PD12]'de " |[G/C modunda [AL.98 [Makineyi limit [GF]
[pozisyonuna geri limiti algilandi. | 1" ayarlandiginda [AL.99 |Yazilim strok limiti araliginin igine
doniis Strok limiti uyarisi] alarmi uyarisi] veya [AL.99 |getiriniz ve sonra
tamamlanmadi olusup olugmadig kontrol edilir [Strok limiti uyarisi] lbaslangi¢ pozisyonuna
veya [Pr. PD12]'de" 1" olusuyor. geri doniigi ylritiiniiz.
ayarlandiginda [AL. 98 Baslangic pozisyonu
|Ya2111m strok limiti uyarisi] sabitlendiginde,
alarmi olusup olugmadigi "servo-on"u tekrar
lkontrol edilir. etkinlestiriniz.
[AL. 98 Yazilhim strok  |(6)'y1 kontrol ediniz.
limiti uyarisi] veya
[AL 99 Strok limiti
uyarisi] olusmuyor.
'Veya hareket modu
ayarlaniyor.
(6) [Baslangi¢ pozisyonuna geri |ZP2'min (Baslangic pozisyonuna [ZP2 (Baslangi¢ [ZP2'nin (Baslangic
doniis yuritiildiikten sonra  [geri doniisii tamamlama 2) [pozisyonuna geri doniisii [pozisyonuna geri doniisii
ZP2 (Baslangic pozisyonuna [kapanip kapanmadigi kontrol  [tamamlama 2) tamamlama 2) kapandig:
geri doniisii tamamlama 2)  [edilir. kapantyor. kosullar1 kontrol ediniz.
kapaniyor "OFF". (Bak, "MR-J4-GF_ (-RJ)
Servo Siiriicii Kullanma
Kilavuzu (G/C Modu)
bolim 2.1.2".)
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Alarm No.: 90

JAd1: Baslangi¢ pozisyonuna geri doniis tamamlanmadi uyarisi

Alarmin icerigi

e Posizyonlama fonksiyonu ile

baslangi¢ pozisyonuna geri donii

normal olarak tamamlanmadi.

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni [ Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
90.2 Baslangic (1) |Baslangi¢ pozisyonuna geri |Baslangi¢ pozisyonuna geri IMotor stiritklenme Dog pozisyonunu [A]
[pozisyonuna geri doniis hizi siiriklenme doniis hizinin siiriiklenme hizina [hizina ulagsmadan 6nce |gézden gegiriniz. Veya |[GF]
doniis anormal hizina kadar yavaglamiyor. [ulasmasindan dnce proximity proximity dog sensérii [baslangi¢ pozisyonuna
sonlandirma dog sensoriiniin OFF konumundal0 konumuna gelmistir. |geri doniis hizi,
olup olmadig: kontrol edilir. siiriklenme hizi ve
[proximity dog’tan
sonra hareket mesafesi
[parametre degerlerini
lg6zden gegiriniz.
(2) |Baslangi¢ noktasina doniis |Baslangic noktasina doniis hizi [Yavaglama Stroke limiti ile bas-
hiz1 / siiriklenme hizindan § siiriiklenme hizindan tamamlanmadan "ON" [langi¢ pozisyonu ara-
baslagi¢ noktasina [baslangi¢ noktasina olan durumuna sindaki poziyon iligki-
yavaslama, indeksleyici yavaslamadan Once baslangi¢ |gecmemistir. sini gbzden gegiriniz.
yonteminde basarisiz oldu. [pozisyon sinyalinin ON Veya baglangic pozis-
konumunda olup olmadigini [yonuna geri doniis hizi,
kontrol ediniz. stirliklenme hizi,
yavaslama zaman sabiti
lve baslan-gi¢
[pozisyonu kayma
mesafesi parametre
degerlerini gbzden
geciriniz.
90.5 7-faz1 gegmedi [(1) [Z-faz1 sinyali normal Servo motorun/lineer servo 7-faz1 sinyali |Z-faz1 sinyalini ve [A]
algilanmamustir. motorun Z-fazi sinyali normal |algilanmamistir. baglantilar1 gdzden [GF]
algilanmigsa, kontrol ediniz. geciriniz.
7 -faz1 sinyali (2)'yi kontrol ediniz.
algilanmistir.
(2) [Servo motor Z-fazina Baslangic pozisyonu prosediirii |Z-faz1 "ON" durumuna |Baslangi¢ pozisyonu
gcecmeden baslangig baslatildiktan sonra proximity [ge¢cmemistir. ayarlarinizi ve proximity
[pozisyonuna geri doniis dog sinyali OFF konumuna dog ayarlarimizi tekrar
ylritilmistir. gecesiye kadar Z-fazi sinyalinin| c6zden gegiriniz.
cecip gegmedigini kontrol
ediniz.
Alarm No.: 91 JAdi: Servo siiriicii asir1 1s1nma uyarisi
[Alarmin icerigi o Servo siiriicliniin igindeki sicaklik uyar1 seviyesine ulagsmistir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
01.1 lAna devre aygiti  [(1)  [Servo siiriiciiniin ortam Ortam sicaklig1 kontrol edilir.  [Sicaklik 55°C'nin Ortam sicakligini [A]
asirt 1Istnma sicakligi 55 °C'yi agmistir. iistiindedir. diistirtiniiz. [B]
uyarisi [WB]
[RJO10]
[GF]
55 °C'nin altindadir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Yakin montaj 'Y akin montaj spesifikasyonlar1 |Spesifikasyonlarin Spesifikasyonlarin
spesifikasyonlarin digindadir. [kontrol edilir. disindadir. araliginda kullaniniz.
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Alarm No.: 92

|JAd1: Batarya kablosu bagl degil uyarisi

[Alarmin icerigi

e Mutlak pozisyon algilama sisteminin batarya voltaj1 diismiistiir.

iletim talebi

birakiniz. Daima
baslangi¢ pozisyonu
ayarini tekrarlayiniz.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
92.1 Enkoderde (1) |Bir MR- BAT6V1 SET(-A) |Bataryanin dogru baglanip IBagli degildir. Dogru olarak baglayiniz. [[A]
batarya kablosu batarya veya MR- lbaglanmadig1 kontrol edilir. [B]
bagl degil uyarisi BT6VCASE batarya kutusu [WB]
kullanildiginda, batarya [RJO10]
(CN4'e baglanmamustir. [GF]
Batarya kablosu baglanti
noktasinda MR- BAT6V1BJ
bataryasi kullanildiginda,
(CN4 ve MR- T6VCBL03M
b.z.l g.l.aml.. n(zkta51 kablosundan Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz.
sokiilmiistiir.
(2) |Batarya kablosu agik Batarya kablosunun arizali olup |Arizalidir. Kabloyu degistiriniz
devredir. olmadig1 kontrol edilir. [veya tamir ediniz.
Bir ariza yoktur. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) |Bataryanin voltaji diigiiktiir. [Bataryanin voltaji kontrol edilir. [3.1 V DC'nin altindadir. [Bataryay1 degistiriniz.
Batarya tiikenmistir. Baglant1 noktas1 batarya
kablosu i¢in bir MR-
BAT6V1BJ batarya
kullanildiginda, servo siiriicii 3.1 V DC veya daha (4)'ii kontrol ediniz.
konnektoriindeki (turuncu) voltaj fazladir.
kontrol edilir.
(4) |Bir enkoder kablosu bagli  |[Enkoder kablosunun bagli olup [Bagli degildir. Kabloyu degistiriniz
degildir. olmadig1 kontrol edilir. [veya tamir ediniz.
92.3 [Batarya (1) |Bataryanin voltaj1 diisiiktiir. |Bataryanin voltaji1 kontrol 3 V DC'den daha Bataryay: degistiriniz.
zayiflamasi Batarya tiikenmistir. edilir. diistiktiir.
3 V DC veya daha (2)'yi kontrol ediniz.
fazladir.
(2) |Batarya hasar gormiistiir.  |Batarya degistirilir ve hatanin [Tekrarlanmiyor. Bataryay: degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Alarm No.: 93 |Ad1: ABS veri iletme uyarisi
Alarmin icerigi o ABS verileri iletilmiyor.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
93.1 Manyetik kutup [(1) ['Servo-on" sirasinda Z-faz1 [Bir tur doniiste pozisyonun "0" |'0"dir. (Z- fazi Z-fazin1 aginiz ve [A]
algilama sirasinda acilmamistir (ON). olup olmadig: kontrol edilir. acilmamistir.) manyetik kutup
IABS verileri algilamay1 devre dis1

"0" disinda baska bir
degerdedir. (Z-fazi
acilmistir "ON".)

(2)'yi kontrol ediniz.

(2)

Manyetik kutup algilama
yliriitilmistiir.

IManyetik kutup algilama
sirasinda ABS verileri iletimi
kontrol edilir.

IABS verileri
iletilmistir.

Manyetik kutup
algilamasini devre dis1
birakiniz. Bundan
sonra, SON (Servo-
on)"u ¢alistiriniz ve
ABS verilerini iletiniz.
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Alarm No.: 95 JAd1: STO uyarisi
e Servo motor donerken STO giris sinyali kesiliyor.
Alarmin icerigi ¢ Giris aygitlarinda tanilama yiiriitilmemistir.
e Test modunda giivenlik gézlem fonksiyonu etkindir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
95.1 STOL1 off (1) |STOL1 dogru girilmiyor. (CN8 konnektoriinde STO1'in Dogru Kablo baglantilarini [A]
algilama baglantis1 kontrol edilir. lbaglanmamstir. diizeltiniz. (STO [B]
fonksiyonu [WB]
kullanilmadigi zaman, ([RJ010]
servo siiriicii ile birlikte [[GF]
[verilen kisa devre
konnekto-riinii CN8'e
takiniz.)
Dogru baglanmustir.  [(2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Asagidaki hiz kosulla-rinda  |[STO1'in "OFF" (etkin) olup "OFF"tur (etkin). STOI1'i "ON"
STO1 kapatilmistir "OFF"  |olmadig1 kontrol edilir. durumuna (etkin degil)
(etkin). getiriniz.
Servo motor hizi: 50
devir/dak veya daha fazla
Lineer servo motor hizi: 50
mm/s veya daha fazla
Direct drive motor hizi: 5
devir/dak veya daha fazla
05.2 STO?2 off (1) |STO2 dogru girilmiyor. (CN8 konnektoriinde STO2'nin Dogru Kablo baglantilarini
algilama baglantist kontrol edilir. baglanmamustir. diizeltiniz. (STO
fonksiyonu
kullanilmadig1 zaman,
servo siiriicil ile birlikte
verilen kisa devre
konnekto-riinii CN8'e
takiniz.)
Dogru baglanmistir.  [(2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Asagidaki hiz kosulla-rinda  |STO2'nin "OFF" (etkin) olup "OFF"tur (etkin). STO2'yi "ON"
STO2 kapatilmistir "OFF"  |olmadig1 kontrol edilir. durumuna (etkin degil)
(etkin). getiriniz.
Servo motor hizi: 50
devir/dak veya daha fazla
Lineer servo motor hizi: 50
mm/s veya daha fazla
Direct drive motor hizi: 5
devir/dak veya daha fazla
95.3 STO uyar 1 (1) |"Giris aygiti- Sabitleme- "Giris aygiti- Sabitleme- Y tirtitilmemistir. Yiiriitiintiz. [B]
(giivenlik gozlem baslatmada tanilama baslatmada tanilama yiirtitmesi
fonksiyonu) yiriitmesi se¢imi" secimi" fonksiyonu kontrol
yiiriitiilmemistir. edilir. Y tiriitiilmiistiir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |"Giris aygiti- Sabitleme- [Pr.PSD27]nin ve [Pr. Dogru olarak Parametreleri gdzden
baglatmada tanilama IPSD28]'in dogru olarak ayarlanip [ayarlanmamustir. geciriniz.
lyiirtitmesi se¢imi" para- ayarlanmadigi kontrol edilir. — — —
metreler kullanilarak dogru Dogru olarak (3)"1 kontrol ediniz.
olarak ayarlanir. ayarlanmugtir.
(3) |Kablo baglantilari hatalidir. |Kablo baglantilar1 kontrol edilir.  [Hatalidur. Baglantiy1 kontrol
ediniz.
Bir hata yoktur. (4)'i kontrol ediniz.
(4) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |Fonksiyonel giivenlik {initesi Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmas: kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicaklig: vs. Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.
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Alarm No.: 95 JAd1: STO uyarisi
e Servo motor donerken STO giris sinyali kesiliyor.
Alarmin icerigi e Giris aygitlarinda tanilama yiiriitilmemistir.
e Test modunda giivenlik gozlem fonksiyonu etkindir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

95.4 STO uyar1 2 (1) [Test galismasi modu dogru [Servo stiriictiniin ve |Ayarlanmamustir. Dogru olarak [B]
(giivenlik gozlem olarak ayarlanmamustir. fonksiyonel giivenlik ayarlayimiz.
fonksiyonu) initesinin Test ¢alig-mas1

moduna ayarlanip IAyarlanmistir. (2)'yi kontrol ediniz.
ayarlanmadig1 kontrol edilir.

(2) [SSCNET II/H IBoliim 1.6'daki "Gostergede Tekrarlanmiyor. Bu nedene kars1 gerekli
haberlesmesinde bir hata "Ab" goriiniiyor." agiklamasi onlemleri aliniz.
olmustur. kontrol edilir.

Tekrarlaniyor. (3)"i kontrol ediniz.

(3) |[Pr. PSA02 [Pr. PSA02] Dogru olarak Tekrarlanmiyor. Parametreleri
Fonksiyonel giivenlik iinitesi [ayarlaymiz ve hatanin leri gdzden gegiriniz.
ayari]'nda "Giris modu tekrarlanmasi kontrol edilir.
segme" dogru Tekrarlaniyor. (4)'i kontrol ediniz.
ayarlanmamustir.

(4)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil

hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir. Tekrarlaniyor. (5)'1 kontrol ediniz.

(5) |Fonksiyonel giivenlik tinitesi |Fonksiyonel giivenlik iinitesi [Tekrarlanmiyor. Fonksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.

tekrarlanmas: kontrol edilir. Tekrarlaniyor. (6)'y1 kontrol ediniz.

(6) |Aygitin yakinindaki bir sey |Giliriiltii, ortam sicakligi, vs.  [Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gerekli
lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz.

95.5 STO uyar1 3 (1) |Asagidaki hiz kosulla-rinda |Fonksiyonel giivenlik [Kapatilmistir (etkin).  [Fonksiyonel giivenlik
(giivenlik gozlem fonksiyonel giivenlik initesindeki STO initesindeki STO
fonksiyonu) initesindeki STO komutunun/SS1 komutunun komutunu/SS1

komutu/SS1 komutu kapatilip kapatilmadig: kontrol komutunu a¢iniz "ON"
kapatilmistir (etkin). edilir. (etkin degil).

Servo motor hizi: 50

devir/dak veya daha fazla

Lineer servo motor hizi: 50

mm/s veya daha fazla

Direct drive motor hizi: 5

devir/dak veya daha fazla
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Alarm No.: 96

JAd1: Baslangi¢ pozisyonu ayar uyarisi

[Alarmin icerigi

¢ Baslangi¢ pozisyonu ayar1 yapilamadi.

sonra servo siirliciiye
yeniden gii¢ verilmemistir.

([Pr. PT28]) degistirildikten

([Pr. PT28]) degistirildikten
sonra servo siiriiciiye yeniden
giic verilip verilmedigi kontrol
edilir.

iverilmemistir.

iic veriniz.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

96.1 IBaslangic (1) |Baslangi¢ pozisyonlama IBaslangi¢ pozisyonlama "Pozisyonda" araliginda |Zayiflayan darbeleri  |[A]
pozisyonlamada sirasinda, INP (pozisyonda) [sirasinda zayiflayan darbeler veya daha fazladir. "Pozisyonda" arali-gina |[B]
"pozisyonda" belirlenen siire icinde "ON"  [kontrol edilir. sokmak i¢in kazanglar1 [[WB]
uyarisi durumuna gegmiyor. ayarlayiniz. Sorunun  [RJ010]

nedenini ortadan [GF]
kaldiriniz ve baslangig
[pozisyon prosediiriinii
yUritiiniiz.

96.2 Baslangic (1) |Baslangi¢ pozisyonlama Baslangi¢ pozisyonla-ma Bir komut girilmistir.  [Baslangi¢ pozisyon-
[pozisyonlama sirasinda bir komut sirasinda bir komut girilip lamadan sonra
sirasinda komut girilmistir. girilmedigi kontrol edilir. ayarlaymiz.

SISt uyarst Bir komut girilmemistir. |(2)'yi kontrol ediniz.

(2) [Stiriiklenme hiz1 yiiksektir. [Siiriklenme hizi diistiriilir ve [Tekrarlanmiyor. Siiriiklenme hizini
hatanin tekrarlanmasi kontrol diisiiriiniiz ve baslangig
edilir. [pozisyon prosediiriinii

ytirtitiiniiz.

96.3 IBaslangic (1) [Servo off sirasinda baslangi¢ [Baslangi¢ pozisyonlama Servo off durumundadir. [Servo-on yapiniz [A]
[pozisyonlama [pozisyonlama yiiriitiilmiistiir. [sirasinda Servo off durumu olup ve baslangi¢ pozisyon
sirasinda Servo olmadig1 kontrol edilir. Iprosediiriinii yiiriitiiniiz.
off uyarisi

96.4 Manyetik kutup  [(1) [Servo-on'dan sonra Z-faz1  |[Z-fazinin "ON" durumuna Z-faz1 "ON" durumuna [Direk siiriilen motoru [[A]
algilama sirasin- "ON" durumuna getirilip getirilmedigi kontrol [getirilmemistir. [Z-faz1 "ON" durumu- |[[GF]
da baglangig getirilmemistir. edilir. na gelinceye kadar
[pozisyonlama yliriitiiniiz ve baslangic
uyarist Ipozisyon prosediiriinii

ytirtitiiniiz.

Alarm No.: 97 JAd1: Pozisyonlama spesifikasyon uyarisi

[Alarmin icerigi e Bir pozisyonlamanin pozisyonlama fonksiyonu i¢in uygun olmadigmin belirlenmesi.

|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

97.1 IProgram (1) |Pozisyonlama fonksiyonu IProgram degistirildik-ten sonra [Servo siiriiciiye yeniden [Servo siiriiciiye yeniden [[A]
calismas: etkin kullanildiginda, program servo siiriiciiye yeniden gii¢ giic verilmemistir. oiic veriniz.
degil uyarisi calismasi etkin degilken bir |verilip verilmedigi kontrol

[program baslatilmistir. edilir.

97.2 IBir sonraki (1) |Bir sonraki istasyon pozisyonulRotasyon basma diigen istasyon [Rotasyon basina diisen [Parametre ayarini veya [[A]
istasyon pozisyonu olarak sinyal girisine anormal [sayis1 ([Pr. PT28]) veya bir istasyon sayisi ([Pr. bir sonraki istasyon
uyarist bir deger tanimlanmistir ve  [sonraki istasyon konumuna daha [PT28]) veya daha fazla [pozisyonu giris sinyalini

otomatik caligma fazla degerin belirlenmedigini  [deger belirtilmemistir.  [g6zden gegiriniz.
baslatilmistir. kontrol ediniz.
(2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Her doniis igin istasyon sayisi [Her doniis i¢in istasyon sayist  [Yeniden gii¢ Servo siiriiciiye yeniden
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Alarm No.: 98

JAd1: Yazilim limiti uyarisi

[Alarmin icerigi

e Pozisyonlama fonksiyonunda, parametre ile ayarlanan bir yazilim limitine ulasilmistir.

limiti agilmistir.

durumu kontrol edilir.

kontrol ediniz.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
98.1 ileri doniis (1) |Giincel ¢aligma araligina bir |Calisma araliginda ([Pr. PT15] [Ayar ¢alisma araliginin [[Pr. PT15] ila [Pr. [A]
lyoniinde yazilim yazilim limiti ayarlanmustir. [ila [Pr. PT18]) ayarlarin dogru |disindadir. PT18]'i dogru [GF]
strok limitine olup olmadig1 kontrol edilir. ayarlayimiz.
ulagildi. lAyar ¢aligma araliginin |[(2)'yi kontrol ediniz.
icindedir.
(2) [Yazilim limitini asan INokta verilerinin hedef |Ayar ¢aligma araligimin [Nokta tablosunu dogru
[pozisyon verileri nokta [pozisyonunun ¢aligma araliginaldisindadir. olarak ayarlayiniz.
tablosu yiiriitiilmiistiir. luygunlugu kontrol edilir.
IAyar caligma araliginin |(3)'i kontrol ediniz.
icindedir.
(3) [JOG ¢alismasinda veya JOG calismasinin veya manuel [Calisma araliginin Yazilim limiti iginde
manuel darbe jeneratorii  |darbe jeneratorii galismasinin  [disina tagmistir. calisiniz. Gerektiginde,
calismasinda bir yazilim  [¢aligma araligina uygun olarak JOG hiz1 ve manuel
limitine ulasilmistir. [ytiritiiliip ytriitiilmedigi darbenin ¢arpimi gibi
kontrol edilir. [parametreleri uygun bir
sekilde ayarlaymiz.
98.2 Geri doniis [AL. 98.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
yoniinde yazilim
strok limitine
ulasildi
[Alarm No.: 99 Adi: Strok limiti uyarisi
Alarmin icerigi e Strok limiti sinyali yoktur.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
99.1 [leri doniis (1) [{leri doniis yoniindeki strok [Limit anahtarmn baglantist Bagli degildir. Dogru olarak baglaymniz. [[A]
lyoniinde strok limit anahtar1 LSP'ye kontrol edilir. [GF]
sonu off baglanmistir. - - —
Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2)  |Siirme sirasinda ileri doniis [ileri déniis yoniindeki strok IKapatilmistir "OFF". Calisma diizenini
yoniinde strok sonu limit anahtarinin durumu kontrol kontrol ediniz.
asilmistir. edilir.
99.2 [leri doniis (1) |Geri doniis yoniindeki strok |Limit anahtarmin baglantisi IBagli degildir. Dogru olarak baglayiniz.
lyoniinde strok limit anahtar1 LSP'ye kontrol edilir.
sonu off baglanmistir. Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Siirme sirasinda geri doniis  |Geri doniis yontindeki strok IKapatilmigtir "OFF". Calisma diizenini
lyoniinde strok sonu limit anahtarmin durumu kontrol kontrol ediniz.
asilmistir. edilir.
99.4 Ust strok limiti offl(1)  [Ust strok limit anahtar [Limit anahtarinin baglantisi Bagli degildir. Dogru olarak baglaymiz. [GF]
kontrol tinitesinde FLS'ye  |kontrol edilir.
bagli degildir.
Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2)  [Siirme sirasinda iist strok Ust strok limit anahtarinin IKapatilmigtir "OFF". Calisma diizenini
limiti agilmistir. durumu kontrol edilir. kontrol ediniz.
99.5 ALt strok limiti off (1) [Alt strok limit anahtar: [Limit anahtarinin baglantisi Bagli degildir. Dogru olarak baglayiniz.
kontrol linitesinde RLS'ye  |kontrol edilir.
bagli degildir.
IBaglidir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2)  [Siirme sirasinda alt strok IAlt strok limit anahtarmin IKapatilmigtir "OFF". Calisma diizenini
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Alarm No.: 9A

JAd1: Opsiyonel iinite giris verisi hatas1 uyarisi

[Alarmin icerigi

e MR-DO01 uzatma GC bagh oldugunda, BCD giris verisi ayar1 dogru degildir.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
OA.1 Opsiyonel tinite  |(1) [MR-DO1uzatma GC tnitesifMR-D01'in dogru baglanip IBagli degildir. Dogru olarak baglayiniz. [[A]
giris verisi isaret bagl degildir. baglanmadigi kontrol edilir.
hatast Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |+ ve - isaretlerinin her ikisi [Opsiyonel {inite giris verisinin [Her ikisi de ON veya [isaretlerden sadece
de ON veya OFF isareti kontrol edilir. OFF durumundadir. birini aktif ediniz.
[durumundadir.
'Yalniz biri ON (3)"i kontrol ediniz.
durumundadir.
(3) |- isareti deger artis1 komutu |Opsiyonel {inite giris verisinin |- isareti ayarlanmistir. [+ olarak ayarlaymiz.
olarak ayarlanmistir. isareti kontrol edilir. - - —
+ isareti ayarlanmistir. |(4)'i kontrol ediniz.
(4) |[MR-DO1 uzatma GC IMR-DO1 degistirilir ve hatanin|Tekrarlanmryor. MR- DO1'i degistiriniz.
tinitesi arizalidir. tekrarlanmasi kontrol edilir.
OA.2 Opsiyonel tinite |(1) [Bir haneye "0" ila "9" disinda| BCD giris verileri kontrol IAraligin disinda bir "0" ila"9" arasinda bir
IBCD giris verisi bir karakter yazilmistir. edilir. deger ayarlanmigtir. deger ayarlayiniz.
hatas1
[Alarm No.: 9B [Adi: Asirt hata uyarisi
Alarmin icerigi e Zayiflayan darbeler uyar1 seviyesini agmustir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
9B.1 IAsir1 zayiflayan [(1)  [Servo motorun gii¢ kablosu [Servo motorun gii¢ kablosu IBagli degildir. Servo motor gii¢ [A]
darbe 1 uyarisi bagl degildir. kontrol edilir. kablosunu tamir ediniz ([B]
veya degistiriniz. [WB]
[GF]
IBaglidir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Servo motorun baglantisi U, V ve W baglantilar1 kontrol |[Dogru degildir. Dogru olarak baglayniz.
hatalidur. edilir.
IDogrudur. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) |Enkoder kablosunun Enkoder kablosunun dogru IDogru degildir. Dogru olarak baglayiniz.
baglantist hatalidir. baglanip baglan-madigi kontrol
cdilir. IDogrudur. (4)'1 kontrol ediniz.
(4) [Tork limiti etkin Tork limitlemenin aktive olup [Tork limitleme aktive  [Tork limiti degerini
durumdadir. olmadig1 kontrol edilir. olmustur. arttiriniz.
Tork limitleme aktive  [(5)'i kontrol ediniz.
olmamustir.
(5) [Hareketli bir par¢a makineye |Carpip ¢arpmadif kontrol edilir. (Carpmustir. Caligsma diizenini
carpmistir. kontrol ediniz.
Carpmamustir. (6)'y1 kontrol ediniz.
(6) [Tork yeterli degildir. Pik yiik orani kontrol edilir.  [Tork doyuma Ykl azaltiniz veya
ulasmistir. calisma diizenini
kontrol ediniz. Daha
yliksek kapasiteli bir
motor kullaniniz.
Tork doyuma (7)'yi kontrol ediniz.
ulasmamustir.
(7)  |Gili¢ kaynagimin voltaji [Bara voltaj degeri kontrol [Bara voltaji1 diistiktiir. |Gii¢ kaynaginin
diisiiyor. edilir. voltajini ve kapasitesini
kontrol ediniz.
[Bara voltaj1 yliksektir. |(8)'i kontrol ediniz.
(8) |Hizlanma/yavaslama zaman [Daha uzun yavaslama zaman [Tekrarlanmiyor. Hizlanma/yavaslama
sabiti cok kisadir. sabiti ayarlanir ve hatanin zaman sabitini arttirmiz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
Tekrarlaniyor. (9)'u kontrol ediniz.
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Alarm No.: 9B

Ad1

: Asirt hata uyarisi

[Alarmin icerigi

e Zayiflayan darbeler uyar1 seviyesini agsmistir.

nmumaralari uyarisi

taraftakinden farklidir.

lkontrol edilir.

lg6zden gegiriniz.

[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
9B.1 IAsir1 zayiflayan ((9)  |Pozisyon dongii kazanci ¢ok |Pozisyon dongii kazanci arttirilir[Tekrarlanmiyor. Pozisyon dongii [A]
darbe 1 uyarisi diistiktiir. ve hatanin tekrarlanmasi kazancini arttiriniz. ([Pr. |[B]
kontrol edilir. PB08]). [WB]
[GF]
Tekrarlaniyor. (10)'u kontrol ediniz.
(10) [Servo motorun safti harici |Servo-kilitleme durumunda Harici bir gii¢ ile Makineyi gézden
bir gii¢ ile glincel pozisyon oOlgiiliir. dondiiriilmiistiir./ Haricifgeciriniz.
dondiiriilmiistiir./Lineer bir giic ile hareket
servo motorun hareketli ettirilmigtir.
parcasi harici bir giic ile TN " -
hareket ettirilmistir. Hflrlc'} l.).lr glic .11§ (11)'i kontrol ediniz.
dondiiriilmemistir./
Harici bir gii¢ ile hare-
ket ettirilmemistir.

(11) [Bir enkoder arizalidir. Servo motor degistiri-lir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir.

9B.3 IAsir1 zayiflayan [[AL. 9B.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
darbe 2 uyarisi
9B.4 0 tork limiti (1) [Tok limiti 0 olmustur. Tork limit degeri kontrol edilir.[Tok limiti O olmustur. [Tok limit degeri 0 [A]
sirasinda asir1 hata oldugu siirece komut  [[B]
uyarist girisi yapilmaz. [WB]
[GF]
[Alarm No.: 9C [Adi: Konverter uyarisi
Alarmin igerigi e Servo-on sirasmda konverter {initede uyari gerektiren bir durum olmustur.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
0C.1 IKonverteriinite (1) [Servo-on sirasinda doniis-  [Konverter iinite uyarisi kontrol edilir ve konverter iinite uyari listesinden [A]
uyarist tiirticii tinitede uyar1 gerek-  [yararlamlarak gerekli 6nlem almur. [B]
tiren bir durum olmustur.
Alarm No.: 9D Ad1: CC-Link-IE uyar 1
Alarmin icerigi e Giig verildikten sonra istasyon No. anahtarinin ayar1 degismistir.
e istasyon No. ayar1 ana istasyonun ayarmdan farklidir.
|DetayNo. [Detay adn [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
9D.1 istasyon (1) |Gli¢ verildikten sonra lAnahtar ayarmin degistirilip IDegistirilmistir. Yeniden ayarlayimiz.  [[RJ010]
numarasi istasyon No. anahtarinin degistirilmedigi kontrol edilir. Gii¢ verildikten sonra
anahtarinin ayar1 ayar1 degismistir. istasyon No.
degisti uyarisi anahtarinin ayari
degistirilmez.
IDegistirilmemistir. (2)'yi kontrol ediniz.

(2)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo siiriicli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyii [RJO10]
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz. [GF]
edilir.

9D.2 lAna istasyon (1) |Ana istasyon tarafindaki lAna istasyonun ayarlari kontrol [Ayar dogru degildir.  [Ana istasyonun [RJO10]
ayariuyarisi istasyon tipi veya dongii edilir. ayarlarini yeniden [GF]

noktalar: ayarlar1 hatalidir. lg6zden gegiriniz.

9D.3 istasyon (1) |Bir baska istasyona da ayn1 |Agdaki aygitlarda istasyon Cakisma vardir. istasyon numarasi
mumaralarinda numara verilmistir. numaralart kontrol edilir. ayarlarini yeniden
cakisma uyarisi lg6zden gegiriniz.

9D.4 Uyumsuz (1) |Ana tarafta kontrol edilen  [Ana ve bagiml taraftaki Uyumsuzdur. istasyon numarasi
istasyon istasyon No. bagiml istasyon numaralarinin uyumu ayarlarini yeniden
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[Alarm No.: 9E JAd1: CC-Link IE uyar1 2
Alarmin igerigi e CC-Link IE haberlesmesinde veri alma durumu anormaldir.
|DetayNo. [Detay adn [Nedeni [Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
OE.1 CC-Link IE uyarisi(1) |CC-Link IE Giiriiltii, ortam sicaklig1 vs. IAr1zalidir. Bu nedene kars1 gerekli[RJ010]
haberlesmesinde iletim kontrol edilir. Onlemleri aliniz. [GF]
durumu normal degildir.
Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Ethernet kablosu bagh [Ethernet kablosunun baglantis1 |[Bagli degildir. Servo siirticliniin
degildir. kontrol edilir. kontrol devresinin gii¢
kaynagini kapatiniz ve
sonra Ethernet
kablosunu baglaymiz.
Baglidir. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) |Ethernet kablosu hatali Ethernet kablosunun arizali olup |Baglantilar hatalidir. Baglantilar diizeltiniz.
baglanmistir. olmadig1 kontrol edilir.
IBaglantilar dogrudur.  |(4)"i kontrol ediniz.
(4) |Ethernet kablosu agik [Ethernet kablosunun arizali olup|Arizalidir. [Ethernet kablosunu
devredir. olmadig1 kontrol edilir. degistiriniz.
Bir ariza yoktur. (5)'1 kontrol ediniz.
(5) |Ana istasyon ile haberlesme |[Pr. Po02] ve [Pr. Po03] IAyar degeri hatalidir.  [Haberlesme ayarlarini1 [[RJ010]
normal degildir. ayarlar1 kontrol edilir. 26zden gegiriniz.
IAyar degeri dogrudur. |(6)'y1 kontrol ediniz.
(6) |Ana istasyon arizalidir. Ana istasyon kontrol edilir. IAr1zalidir. [Ana istasyonu [RJO10]
degistiriniz. [GF]
Alarm No.: 9F JAd1: Batarya uyarisi
[Alarmin icerigi e Mutlak pozisyon algilama sisteminin batarya voltaj1 diismiistiir.
|[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
OF.1 Zay1f batarya (1) |Batarya CN4'e bagh Bataryanin baglantisi kontrol  |Bagh degildir. Dogru olarak baglayiniz. [[A]
degildir. edilir. [B]
[WB]
Baglidir. (2)'yi kontrol ediniz. [RJO10]
(2) |Bataryanin voltaj1 diisiiktiir. [Bataryanin voltaji kontrol 4.9 V DC'den daha Bataryay: degistiriniz. [GF]
Batarya tiilkenmistir. edilir. Batarya baglant1 dustiktir.
noktasinda MR- BAT6V1BJ
kullanildiginda servo siiriicii
konnektoriindeki (turuncu)
voltaj kontrol edilir.
OF.2 Batarya zayiflama (1)  [Mutlak pozisyonu saklama [Mutlak pozisyonu saklama IBagli degildir. Dogru olarak baglayiniz. [[A]
uyarisi Uinitesi bagh degildir. initesinin baglantis1 kontrol [B]
edilir. [WB]
[GF]
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Alarm No.: EO

JAd1: Asir rejenerasyon uyarisi

[Alarmin icerigi

olasilig1 vardir.

e Rejeneratif giiciin, dahili rejeneratif direncin veya rejeneratif opsiyonun izin verilen rejeneratif giiciinii agsma

|DetayNo. Detay ad1 [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|E0.1 Asirt (1) |Rejeneratif gii¢, dahili 'Verimli gli¢ oran1 kontrol edilir. |85% veya daha fazladir. [Pozisyonlama [A]
rejenerasyon rejeneratif direncin veya frekansini digiiriiniiz. |[B]
luyarisi rejeneratif opsiyonun izin Y avaslatma zaman [WB]
verilen rejeneratif giicliniin sabitini arttiriniz. [RJO10]
85%'ini agmustir. Yiikii azaltiniz. [GF]
Kullanilmiyorsa, bir
rejeneratif opsiyon
kullaniniz.
Alarm No.: E1 JAd1: Asin ytik uyaris: 1
[Alarmin icerigi o [AL.50 Asirt yiik 1] alarm1 veya [AL.51 Asirt yiik 2] alarmu olusabilir.
DetayNo. |Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|E1.1 Calisma sirasindal(1) | Yik[AL. 50.1 Calisma [AL. 50.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz. [A]
termik asir1 yiik sirasinda termik agir yiik [B]
uyarist 1 luyarisi 1] alarm seviyesinin [WB]
85% tistiindedir. [RJO10]
[GF]
IE1.2 Calisma sirasindal(1)  [Yiik, [AL. 50.2 Calisma [AL. 50.2] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
termik asir1 yik sirasinda termik agir1 yiik
uyaris1 2 uyaris12] alarm seviyesinin
85% dlstiindedir.
IE1.3 Calisma sirasindaf(1)  [Yiik,[AL. 51.1 Calisma [AL. 51.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
termik asir1 yiik sirasinda termik asir1 yiik
uyarisi 3 uyaris13] alarm seviyesinin
85% iistiindedir.
IE1.4 Calisma sirasindaf(1)  [Yiik,[AL. 50.3 Calisma [AL. 50.3] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
termik asir1 yiik sirasinda termik asir yiik
uyarisi 4 uyaris14] alarm seviyesinin
85% iistiindedir.
IE1.5 IDurma sirasinda (1) [Yik, [AL. 50.4 Durma [AL. 50.4] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
termik asir1 yik sirasinda termik agir1 yiik
hatasi 1 hatas1 1] alarm seviyesinin
85% {iistiindedir.
IEL.6 IDurma sirasinda (1) [Yik, [AL. 50.5 Durma [AL. 50.5] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
termik asir1 yiik sirasinda termik asir yiik
hatas1 2 hatas1 2] alarm seviyesinin
85% dlstiindedir.
IE1.7 Durma sirasinda |(1) [Yiik,[AL. 51.2 Durma [AL. 51.2] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
termik asir1 yiik sirasinda termik asir1 yiik
hatas1 3 hatas1 3] alarm seviyesinin
85% iistiindedir.
IE1.8 Durma sirasinda |(1) [Yiik,[AL. 50.6 Durma [AL. 50.6] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
termik asir1 yiik sirasinda termik asir yiik
hatas1 4 hatas1 4] alarm seviyesinin
85% iistiindedir.
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Alarm No.: E2

IAd1: Servo motor asir1 1S1nma uyarist

[Alarmin icerigi

e [AL. 46.2 Servo motorda anormal sicaklik 2] durumu ortaya ¢ikabilir.

|DetayN0. Detay adi INedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu IEylem Hedef
lE2.1 Servo motor (1) [Lineer servo motorun veya [[AL. 46.2] kontrol metodu ile kontrol ediniz. [A]
sicaklik uyarisi direk siiriilen motorun [B]
sicakligi [AL. [WB]
46.2 Servo motorda anormal [GF]
sicaklik 2] alarm seviyesinin
85%'ine ulagmistir.
Alarm No.: E3 JAd1: Mutlak pozisyon sayag uyarisi
e Mutlak pozisyon enkoderinin ¢ok-turlu saya¢ degeri maksimum aralig1 agmistir.
[Alarmin igerigi e Mutlak pozisyon enkoder darbeleri hatalidir.
o Mutlak pozisyon enkoderinin ¢ok-turlu saya¢ degerini EEP-ROM'a yazmak i¢in giincelleme dongiisii kisadir.
[DetayNo. [Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|E3.1 Cok-turlu sayag |(1) [Mutlak pozisyon sisteminde [Cok-turlu saya¢ degeri kontrol [32768 tur veya daha Calisma araligim [A]
asir1 hareket baslangi¢ pozisyonundan edilir. fazladir. g6zden gegiriniz. [GF]
mesafesi uyarisi itibaren hareket mesafesi Baslangi¢ pozisyonuna
32768 tur veya daha fazladir. geri doniisii tekrar
lytiritiintiz. Giig
dongiisii tamam-
landiktan sonra,
baslangi¢ pozisyo-nuna
geri donisgu tekrar
lytirtitiiniiz.
|IE3.2 IMutlak pozisyon [(1) [Aygitin yakinindaki bir sey |Giiriiltii, ortam sicakligi, vs.  |Bir sorun vardir. Bu nedene kars1 gereklif[A]
sayag uyarisi lbuna neden olmaktadir. kontrol edilir. onlemleri aliniz. Giig [[B]
dongiisii [WB]
tamamlandiktan sonra [[RJO10]
baslangi¢ pozisyonuna [[GF]
geri doniisii tekrar
ytirtitiiniiz.
Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) [Bir enkoder arizalidir. Servo motor degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo motoru
sonra tekrarlanma kontrol degistiriniz.
edilir.
|IE3.4 Mut.lak (1) [Pozisyonlama modunda Calismanin asagidaki Calisma bu kosullar Komut hizini kosullara [[A]
[pozisyon sayaci nokta tablosu metodu ile ve disinda luygun olarak [GF]
, . kosullarda yapilip s
EEP-ROM'a program metodu veya indeks - . gergeklestirilmigtir. ayarlayiniz.
lyazma frekansi metodu ile derece yapll.mad1g1 kontrc?l edilir. Makine tarafindaki
uyarist ayarlanarak, servo siiriiciide Mal'm'le te?raflndakl dislinin dis sayisini
kisa siirede ayn1 yonde diglinin dis sayist: kosullara uygun olarak
dondiiriilerek 10 dakika ([Pr.PA06] CMX) ve ayarlayiniz. Giig
icinde iki veya daha fazla kez| Servo motor hiz1 (N). dongiisii
baslangi¢ pozisyonu * CMX < 2000 oldugunda tamamlandiktan sonra
yenilenmistir (EEP- ROM'a N < 3076.7 tur/dak lbaslangi¢ pozisyonuna
lyazma). * CMX>2000, geri doniisii tekrar
N < 3276.7-(CMXx 0.1) ytirtitiiniiz.
tur/dak
*(CMX/CDV) en diisiik
kosullara azaltildiginda,
CMX <15900
E3.5 IEnkoder mutlak [[AL. E3.2] kontrol metodu ile kontrol ediniz.

[pozisyon sayaci
uyarisi

1- 105




SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Alarm No.: E4

JAd1: Parametre uyarisi

[Alarmin icerigi

e Parametre yazma sirasinda ayar araligi disinda yazma denemistir.

|DetayN0. IDetay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

|E4.1 Parametre ayar |(1) [Servo sistem kontrol Servo sistem kontrol iinitesinde [Ayar araliginin Araligin i¢inde [B]
aralig1 hatasi tinitesinde bir parametre parametre ayar degeri kontrol |disindadir. ayarlaymiz. [WB]
uyarist ayar aralig1 disinda edilir. [RJO10]

elirlenmistir.

[Alarm No.: ES

Adi: ABS zaman asimi uyarisi

Alarmin icerigi

"OFF" durumuna ge¢mistir.

e Mutlak pozisyon silinen veri iletimi sirasinda programlanabilen kontrol tinitesinin tepki siiresi 5 s'nin tizerindedir.
Mutlak pozisyon silinen veri iletimi sirasinda ABSM (ABS iletme modu) "OFF" durumuna ge¢mistir.
e Mutlak pozisyon silinen veri iletimi sirasinda SON (Servo-on), RES (Reset), veya EM2/EM1 (Zorla durudurma)

DetayNo. [Detay ada [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|E5.1 IABS veri iletimi [(1) |G/C sinyallerinin baglantis1  |G/C sinyal kablosunda kopukluk |Arizalidir. G/C sinyal kablosunu [A]
sirasinda zaman hatalidir. veya kotil temas aranir. tamir ediniz veya
asimi degistiriniz.
IBir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2)  [Sira programi hatalidir. Sira programi kontrol edilir.  [Sira programi hatalidir. [Sira programini
modifiye ediniz.
|E5.2 IABS veri iletimi [[AL. E5.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
sirasinda ABSM
off
|ES.3 IABS veri iletimi
sirasinda SON off
[Alarm No.: E6 [Adi: Servo zorla durdurma uyarisi
Alarmin igerigi e EM2/EM1 (Zorla durdurma) kapatilmistir. SS1 komutu girilmistir.
DetayNo. [Detay ada [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|E6.1 Zorla durdurma (1) |[EM2/EMI (Zorla IEM2/EM1'in durumu kontrol |Kapalidir (OFF). Giivenlikten emin [A]
uyarisi durdurma) kapatilmistir. edilir. olunuz ve EM2/EM1'i [[B]
aciniz (Zorla [WB]
durdurma). [RJO10]
- — [GF]
IAciktir (ON). (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |[Harici bir 24 V DC gii¢ Harici bir 24 V DC gii¢ Giris yapilmamistir. 24 V DC gii¢
kaynagindan giris kaynagindan giris kontrol edilir. kaynagindan giris
lyapilmamustir. lyapiniz.
Giris yapilmistir. (3)'ii kontrol ediniz.
(3)  [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siiriiciiyli
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
|E6.2 SS1 zorla (1) [SS1 komutu kapalidir (OFF)|SS1 komutunun kapali olup SS1 komutu kapalidir |SS1 girisini agmiz [B]
durdurma uyarisi (etkin). olmadig1 kontrol edilir (etkin). |[(OFF) (etkin). (etkin degil).
1
iivenlik gozl - - - - — —
(fiﬁl\;;n :)m%)o ziem (2)  |F onksiyonel giivenlik IF onksiyonel giivenlik {initesine |Giris yapilmamustir. 24 V DC gii¢
4 iinitesine harici bir 24 V DC |harici bir 24 V DC gii¢ kaynagindan giris
giic kaynagindan giris kaynagin-dan giris kontrol edilir. lyapiniz.
yapilmamustir. — —
Giris yapilmistir. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) |Fonksiyonel giivenlik iinitesi |[Fonksiyonel giivenlik iinitesi [Tekrarlanmiyor. F onksiyonel giivenlik
arizalidir. degistirilir ve hatanin initesini degistiriniz.
tekrarlanmasi kontrol edilir.
E6.3 SS1 zorla (1) [SSCNET 1II/H IBoliim 1.6'daki "Gostergede Tekrarlanmiyor. Bu nedene kars1 gerekli
durdurma uyarisi haberlesmesinde bir hata "Ab" goriiniiyor." Agiklamasi onlemleri aliniz.
2 olmustur. lkontrol edilir.
(glivenlik gozlem
fonksiyonu)
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Alarm No.: E7

JAd1: Kontrol {initesi zorla durdurma uyarisi

[Alarmin icerigi

e Servo sistem kontrol {initesinde zorla durdurma sinyali etkin durumdadir.

|DetayN0. IDetay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
IE7.1 IKontrol tinitesi (1)  [Servo sistem kontrol Servo sistem kontrol tinitesinde [Zorla durdurma. Giivenlikten emin [B]
zorla durdurma initesinde zorla durdurma [zorla durdurma durumu kontrol olunuz ve kontrol [WB]
uyarisi sinyali girilmistir. edilir. initesinin zorla [RJO10]
[durdurma sinyalini
iptal ediniz.
(2) Servo sist. kontrol iinite- [Kontrol {initesinde zorla Zorla durdurma. Giivenlikten emin [A]
sinde Modbus-RTU haber- |[durdurma durumu kontrol olunuz ve kontrol
lesmesi ile zorla durdurma [edilir. linitesinin zorla
sinyali girilmistir. [durdurma sinyalini
iptal ediniz.
[Alarm No.: E8 [Adi: Sogutma faninin hizi diistii uyarisi
Alarmin icerigi e Sogutma faninin hizi uyari seviyesine veya bunun altina diigmiistiir.
DetayNo. |Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|ES.1 Sogutma fanmin |(1) |Sogutma fanina yabanci Sogutma fanina yabanci Bir takim maddeler Y abanc1 maddeleri [A]
hiz1 distii uyarisi maddeler sikigsmistir. imaddeler sikisip sikismadigr  [sikismuistir. temizleyiniz. [B]
lkontrol edilir. [WB]
Hicbir sey (2)'yi kontrol ediniz. [RJO10]
sikismamustir. [GF]
(2) [Sogutma faninin ekono-mik|Servo siiriictiniin devrede oldugulBu siire sogutma faninin|Servo siirticliyli
Omrii dolmustur. toplam siire kontrol edilir. Omriinden daha degistiriniz.
uzundur.
|E8.2 Sog. fani stop [AL. E8.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
Alarm No.: E9 JAd1: Ana devre kapali "OFF" uyaris1
[Alarmin icerigi o Ana devre gii¢ kaynagi kapaliyken servo-on komutu girilmistir.
e Servo motorun 50 devir/dakikanin altinda siiriilmesi sirasinda bara voltaji diismektedir.
DetayNo. |Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|E9.1 lAna devre gii¢ (1) |Ana devre gii¢c kaynagi lAna devre gii¢ kaynagi kontrol  |Kapalidir. [Ana devrenin giictinii [A]
kaynagi kapaliyken kapalidir "OFF". edilir. aciniz. [B]
servo-on sinyali Stiriicii tinitede, konverter [Konverter iinitenin gii¢ [WB]
initenin gli¢ kaynagi kaynagi kontrol edilir. T — [RJO10]
kapalidir "OFF". IAgiktir. (2)'yi kontrol ediniz. [GF]
(2) |P3 ile P4 arasindaki IP3 ve P4 arasindaki Bagli degildir. Dogru olarak baglayiniz.
kablo baglantisi kesilmistir.  [kablo baglantis1 kontrol edilir.
Stiriicii tinitede, konverter IKonverter {initede P1 ve P2
ﬁnitesindﬁ P1 ve P2'ara.sn'1daki are'ls.mdaki kablo baglantisi kontrolB aghdr. (3)'ii kontrol ediniz.
kablo baglantisi kesilmistir.  [edilir.
(3) |Ana devre gii¢c kaynaginda |Ana devre gii¢ kayna-ginin Bagli degildir. Dogru olarak baglayiniz.
kablo baglantis1 kesilmistir. [kablo baglan-tilar1 kontrol
Stiriicii Uinitede, ana devre [edilir. Ana devre gii¢
glic kaynaginin konverter |kaynaginin konverter iinite ile
unlt'e 1l‘e kablo baglantis1 kal.al.o baglantilar1 kontrol Bir ariza yoktur. (2)ii kontrol ediniz.
kesilmistir. edilir.
(4)  [Siiriicii iinitede, dOniis- tiiriicii [Konverter tinite manyetik Bagli degildir. Dogru olarak baglayiniz.
inite manyetik kontaktoriiniin [kontaktoriiniin kontrol
lkontrol konnektoriinde kablo  [konnektorii kontrol edilir.
baglantisi kesilmistir. Bir ariza yoktur. (5)'i kontrol ediniz.
(5)  [Siirticii tinitede, doniis- tiiriicii [Konverter iinite ile siiriicii inite  [Bagl degildir. Dogru olarak baglayiniz.
tinite ile siirlicii linite arasinda [arasinda bara baglantisi kontrol
bara baglantist kesilmistir. edilir. Bir ariza yoktur. (6)'y1 kontrol ediniz.
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Alarm No.: E9 JAdi: Ana devre kapali "OFF" uyarisi
[Alarmin icerigi e Ana devre gii¢ kaynag: kap”aliyken servo-on komutu girilmistir.
e Servo motorun 50 devir/dakikanin altinda siiriilmesi sirasinda bara voltaji diismektedir.
|DetayN0. IDetay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|E9.1 lAna devre giig (6) |[Pr. PAO2 Manyetik [Pr. PAO2] ayar1 ve baglanti IAyar veya baglanti [Pr. PAO2] ayarim [A]
g y y g y ya bag y
kaynag1 kapaliyken ontaktor siirticli ¢ikist lyapist kontrol edilir. hatalidir. g6zden gegiriniz. [B]
servo-on sinyali secme] ayar degeri baglant1 . — [WB]
yapistyla ¢elismektedir. /Ayar ve baglanti (7)'yi kontrol ediniz. [RJ010]
dogrudur. [GF]
(7) [MR-J4-03A6(-RJ) veya MR- |Parametre ayar1 kontrol edilir. [Ayar dogru degildir.  [Dogru olarak
J4W2-0303B6 servo IMR-J4-03A6(-RJ): [Pr. PC27] ayarlaymiz.
stirticiide, 24 V DC giris IMR-J4W2-0303B6: [Pr. PCO5]
kullanildig halde 24 V DC - - —
oiris secilmemistir. lAyar dogrudur. (8)'1 kontrol ediniz.
(8) |Bara voltaj1 diistiktiir. [Bara voltajinin dngoriilen IVoltaj ongoriilen Baglantiy1 kontrol
degerden daha diisiik olup degerden daha ediniz. Giig¢ kaynaginin
olmadig1 kontrol edilir. 200 V  [diisiiktiir. kapasitesini kontrol
sinif: 215 V DC ediniz.
400 V smif: 430 V DC PP—— —
100 V siif: 215 V DC 'Voltaj 6ngoriilen (9)'u kontrol ediniz.
48 V DC ayar1: 38 V DC d?gere ?Sit veya daha
24 V DC ayart: 18 V DC yiksektir.
(9) [Servo siiriicii arizalidir. Servo stiriicti degistirilir ve Tekrarlanmiyor. (10) Servo siiriicliyii
hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
(10) |[Siiriicti tinitede, konverter  |[Konverter {inite degistirilir ve  [Tekrarlanmiyor. Konverter {initeyi
inite arizalidir. hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
edilir.
|E9.2 Diisiik hizla (1) |Servo motorun 50 [Bara voltaj1 kontrol edilir. Ongoriilen degerden Gii¢ kaynaginin
calisma sirasinda devir/dakinanin altinda daha digtiktiir. kapasitesini gozden
bara voltaji siiriilmesi durumunda bara 200 V sinif: 200 V DC [gegiriniz. Hizlanma
disiiyor voltaji digmektedir. 400 V smuf: 430 V DC [zaman sabitini arttir.
100 V smf: 200 V DC
48 V DC ayart: 35 VDC
24 V DC ayar1: 15 V DC|
|E9.3 lAna devre [AL. E9.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz. [A]
kapaliyken Ready- [B]
on (Calismaya [WB]
hazir) sinyali [RJO10]
[GF]
|E9.4 IKonverter tinite  [(1) [Servo-on komutu sirasinda  [Konverter iiniteyi zorla Etkindir. [Konverter {inite zorla  [[A]
zorla durdurma konverter tinite zorla durdurmanin etkin olup durdurmay1 devre dis1 [[B]
durdurulmustur. olmadig1 kontrol edilir. birakiniz.
[Etkin degildir. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Koruma koordinasyon IKoruma koordinasyon kablosu |Bagh degildir. [Koruma koordinasyon
kablosu dogru kontrol edilir. kablosunu dogru olarak
baglanmamistir. baglayniz.
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Alarm No.: EA

IAdi: ABS servo-on uyarisi

[Alarmin icerigi

o ABSM (ABS iletme modu) acildiktan 1 saniye sonra servo-on etkinlesmiyor.

|DetayN0. IDetay adi Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
[EA.1 IABS servo-on [(1) G/C sinyallerinin baglantis1  |G/C sinyal kablosunda kopukluk |Arizalidir. G/C sinyal kablosunu [A]
uyarist hatalidir. veya kotii temas aranir. tamir ediniz veya
degistiriniz.
Bir ariza yoktur. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) Sira programi hatalidir. Sira programi kontrol edilir.  [Sira programi hatalidir.[Sira programi modifiye
ediniz.
[Alarm No.: EB [Adi: Diger eksen hatasi uyarisi
e Diger eksende, [AL. 24 Ana devre arizasi] veya [AL. 32 Asir1 akim] alarmu gibi, biitiin eksenleri durduran bir alarm
[Alarmin icerigi olusmustur.
o [Pr. PF02]'de, "Diger eksen hata uyarist hedef alarm se¢gme" listesinden "Biitiin alarmlar" seg¢ilmistir.

siirekli tekrarlaniyor.

DetayNo. |Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|EB.1 Diger eksen (1) |Diger eksende [AL. 24] IDiger eksende Olusmus. Diger eksende [WB]
hatas1 uyarisi alarmi olusmustur. [AL. 24] alarmu kontrol edilir. [AL. 24]'lin nedenini
ortadan kaldiriniz.
Olusmamis. (2)'yi kontrol ediniz.
(2) |Diger eksende [AL. 32] Diger eksende [AL. 32] alarm1  |[Olusmus. Diger eksende
alarmi olusmustur. lkontrol edilir. [AL. 32]'nin nedenini
ortadan kaldiriniz.
Olusmamis. (3)'ii kontrol ediniz.
(3) [Pr. PF02]'de, "Diger eksen |[Pr. PFO2]'nin ayar1 kontrol "Biitiin alarmlar" Diger eksende olusan
hata uyarisi hedef alarm edilir. se¢ilmistir. alarmin nedenini
segme" listesinden "Biitiin ortadan kaldiriniz.
alarmlar" se¢ilmistir.
Alarm No.: EC JAd1: Asirt ytik uyaris: 2
[Alarmin icerigi e Servo motorun u, v ve w fazlarindan herhangi birinde yogunlugu asan akimin gectigi operasyon tekrarlandi.
DetayNo. |Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
EC.1 IAsirt yiik uyaris1 (1)  [Yiik ¢ok biiyiiktiir veya |Verimli yiik orani kontrol edilir. [Verimli yiik orani Yiikii azaltiniz. [A]

2 kapasite yetersizdir. yuksektir. Daha yiiksek [B]
kapasitede bir servo [WB]
motor kullaniniz. [RJO10]

[GF]
Alarm No.: ED JAdi: Cikis Watt1 asir1 uyarisi
Alarmin icerigi e Cikis vatinin (hiz x tork) servo motorun nominal ¢ikis degerini agmas1 durumu siirekli tekrarlaniyor.
DetayNo. |Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
ED.1 Cikis Watt1 asirn |(1)  [Cikis Watt’inin (hiz x tork  [Servo motorun hizi ve torku  |Cikis Watt1 nominal Servo motor hizini [A]
uyarist veya itme) servo motorun |kontrol edilir veya motorun degerin 120%'sidir. azaltiniz. [B]
mominal ¢ikis degerini hiz1 ve itmesi kontrol edilir. Yiikii azaltiniz. [WB]
(siirekli itme) [RJO10]
120% asmasi durumu [GF]
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Alarm No.: F0

JAd1: Tough drive uyarist

[Alarmin icerigi

e Tough drive fonksiyonu aktif olmustur.

|DetayN0. IDetay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu ‘Eylem Hedef
JFo.1 IAnlik gii¢ arizas1 (1)  [Kontrol tinitesi giig [AL. 10.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz. [A]
tough drive kaynagmin voltaji [B]
uyarisi diismiistiir. [WB]
[RJO10]
- — - - P [GF
|F0.3 Sarsint1 tough (1) [Makinedeki rezonans Siklikla degisip degismedigi Siklikla degismektedir. |Makinenin rezonans (GF]
drive uyarisi Inedeniyle rezonans lkontrol edilir. [bastirma filtresini
bastirma filtresinin ayari ayarlayiniz. Makinenin
degismistir. mekanik durumunu
(civatalarda gevseme,
Ivs.) kontrol ediniz.
[Alarm No.: F2 Adr: Siiriicti kaydedicisi - Yanlis yazma uyarisi
Alarmin igerigi o Siiriicli kaydedicisi tarafindan 6l¢iilen bir dalga sekli kaydedilmemistir.
DetayNo. |Detay adi [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|F2.1 Stirticli (1) |Flash-ROM arizalhidur. IKontrol iinitesinde gii¢ kaynag:1 |Tekrarlantyor. Servo siirticliyil [A]
kaydedicisi - disinda biitiin kablolar sokiiliir degistiriniz. [B]
IAlanayazma ive hatanin tekrarlanmasi kontrol [WB]
zaman asimi edilir. [RJO10]
uyarist [GF]
F2.2 Stirticli (1) |Siiriicti kaydedicisine veriler [MR Configurator2'de alarm iptal edilmemistir. Servo siirticliyii
kaydedicisi - yazilmamistir. geemisi silindi-ginde bu degistiriniz.
\Veriler hatali alaramin durumu kontrol edilir.
lyazildi uyarisi
Alarm No.: F3 lAd1: Salinim algilama uyarisi
Alarmin igerigi e [AL. 54 Salinim algilama] alarm durumu olusabilir.
DetayNo. Detay adi  |[Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
|F3.1 Salinim [AL. 54.1] kontrol metodu ile kontrol ediniz.
algilama
luyarist
Alarm No.: F4 JAd1: Pozisyon uyarisi
Alarmin igerigi e Hedef position veya hizlanma/yavaglama zaman sabiti ayar aralig1 disgindadur.
DetayNo. IDetay [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
ad1
|F4.4 Hedef |(1) Hedef pozisyon ayar araligi [Hedef pozisyon ayar degeri IAyar araliginin Hedef pozisyonu dogru [[Others
[pozisyon disinda ayarlanmistir. kontrol edilir. disindadir. olarak ayarlaymmiz ve ]
ayar luyariy1 kaldiriniz
araligi (C_ORST'yi "ON"
hatas1 durumuna getiriniz.).
uyarist
|F4.6 IHizlanma|(1) Hizlanma zaman sabiti IHizlanma zaman sabiti ([Pr. |Ayar araliginin Hizlanma zaman [GF]
zaman ayar araligi disinda IPT49])ayar degeri kontrol disindadir. sabitini dogru olarak
sabiti ayarlanmustir. edilir. ayarlaymiz ve uyariy1
ayar kaldirimiz (ORST'yi
araligi "ON" durumuna
hatasi getiriniz.).
|F4.7 'Yavagla |(1) Yavaslama zaman sabiti  [Yavaslama zaman sabiti ([Pr. |Ayar araliginin Yavaslama zamanini
ma ayar araligi disinda IPT50])ayar degeri kontrol disindadir. dogru olarak ayarlaymiz
zaman ayarlanmistir. edilir. lve uyariy1 kaldiriniz
sabiti (ORST'yi "ON"
ayar durumuna getiriniz.).
aralig1
hatas1
uyast
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[Alarm No.: F5

IAdi1: Basit kam fonksiyonu - Kam verileri hatal1 yaziliyor uyarisi

Alarmin icerigi

e MR Configurator2 tarafindan yazilmis kam verileri Flash-ROM'a yazilmamustir.

|DetayNo.

IDetay adi

INedeni

IKontrol metodu

Kontrol sonucu

Eylem

Hedef

F5.1

Kam verileri —
lAlana yazmada zaman
asim1 uyarisi

(1) [Flash-ROM arizalidir.

Kontrol tinitesinde gii¢ kaynagi
disinda biitiin kablolar sokiiliir ve
hatanin tekrarlanmasi kontrol
ledilir.

Tekrarlaniyor.

Servo siirticliyli
degistiriniz.

F5.2

IKam verileri —
Hatal1 yaziliyor
uyarist

(1

Kam verileri yazilmiyor.

'Yeniden gii¢ verildikten sonra,
yazdirma islemi yapilir ve
hatanin tekrarlanmasi kontrol
ledilir.

IKam verileri fabrika degerine
alindiginda, yazdirma islemi
lyapilip ve hatanin tekrarlanmasi
kontrol edilir. ( "MR-J4- A -
IRJ Servo Siiriicii Kullanma
Kilavuzu (Pozisyonlama Modu),
bolim 7.2.9 [Pr. PT34]"
lbakiniz)

Tekrarlaniyor.

Servo siirticiiyil
degistiriniz.

F5.3

IKam verileri toplam
hata

[Kam verilerinin
gecici olarak
lyazilmasindan sonra
kontrol komutu "ON"
oldugunda

(1) |[Kam verileri yazildiktan
sonra gii¢ verildiginde,
kam verilerinin toplami
luyusmuyor (Kam
iverilerinde hata olmustur.)

IKam verilerinin yazilmasi
sirasinda bir hata (giirtiltii
etkisi, elektrik kesilmesi, gibi)
olup olmadig1 kontrol edilir.

Arizalidir.

IKam verilerini tekrar
lyaziniz ve yeniden giig
veriniz.

Bir ariza yoktur.

(2)'yi kontrol ediniz.

(2) |Kam verilerinin gegici
olarak yazilmasindan
sonra kontrol komutu
"ON" oldugunda, kam
\verilerinin toplami
uyusmuyor (Kam
verilerinde hata olmustur.)

IKam verilerinin gegici olarak
lyazilmasi sirasinda bir hata
(gtirtiltii etkisi, gibi..) olup
lolmadig1 kontrol edilir.

Arizalidir.

IKam verilerinin gegi-
ci olarak yazilmasin-
dan sonra, kam
kontrol komutunu
"ON" durumuna
getiriniz.

Bir ariza yoktur.

(3)'i kontrol ediniz.

(3) [Flash-ROM arizalidir.

Servo siirticli degistirilir ve
hatanin tekrarlanmasi kontrol
ledilir.

Tekrarlanmiyor.

Servo siriiciiyii
degistiriniz.
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[Alarm No.: F6 JAd1: Basit kam fonksiyonu - Kam kontrol uyarisi
[Alarmin icerigi e Kam kontroliin baslamasi sirasinda kam ekseninin yenilenmesinde bir hata vardir.
e Kam kontrol normal degildir.

|DetayNo. [Detay adn [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef

F6.1 IKam ekseninin [(1) [Kam kontroliin Besleme giincel degerinin, kamin|Besleme giincel degeri  |Besleme giincel [A]
bir dongii giincel baslamasindaki besleme  [tekrarlanan hareket diizeninde  [strokun digindadir. degerini, kamin
degerinin glincel degerine tekabiil strok i¢inde olup olmadig: tekrarlanan hareket
lyenilenmesi eden kam ekseninin bir kontrol edilir. diizeninde strokun igine
hatasi dongii glincel degeri tasiyimniz. Veya kamin

iyenilenemiyor (Bu, kamm standart pozisyonunu

tekrarlanan hareket kamin tekrarlanan

diizeninde olusur.). hareket diizeninde
strokun icine
ayarlaymiz.

F6.2 IKam ekseni (1) |Yenilenen kam ekseni Yenilenen kam ekseni besleme [Komut pozisyonu fark: [Yenilenecek kam
besleme giincel besleme giincel degeri ile |giincel degeri ile kam kontroliin{(komut birimi) ckseni besleme giincel
degerinin kam kontroliin lbaglamasindaki komut ""pozisyonda degerini hesaplayiniz,
lyenilenmesi baslamasindaki komut [pozisyonu arasindaki farkin araligi"nda degildir. komut pozisyonunu
hatasi pozisyonu arasindaki fark |(komut birimi) "pozisyonda lburaya tasiyip kam

(komut birimi) "pozisyondalaraligi"nda olup olmadig1 kontroliinii baglatiniz.

araligi"ndan daha biiyiiktiir.[kontrol edilir. (hesaplama metodu i¢in:
"MR-J4-_A_-RJ Servo
Siirticii Kullanma
Kilavuzu
(Pozisyonlama Modu),
bolim 12.1.3.) bakiniz.
Veya, ayar degeri 0 gibi
cok kiigiik bir degerse,
"pozisyonda aralig1"
icin daha biiytik bir
deger ayarlayiniz.

F6.3 IKam (1) |Kam verileri hig [Kam verileri kontrol edilir. 'Y azilmamuistir. [Kam verilerini yaziniz.
kaydedilmeyen yazilmiyor.
hata

'Yazilmigtir. (2)'yi kontrol ediniz.

(2) |Belirli bir kam numarasinin|Belirlenen kam numa-rasimin  [Yazilmamistir. Belirlenen kam

iverileri yazilmiyor. lverilerinin yazilip yazilmadigi Inumarasinin verilerini
kontrol edilir. lyazinmiz.
'Yazilmigtir. (3)'ii kontrol ediniz.

(3) [Servo siiriicii arizas1 Servo siirticli degistirilir ve Tekrarlanmiyor. Servo siirticliyil
nedeniyle kam verileri hatanin tekrarlanmasi kontrol degistiriniz.
degismistir. edilir.

F6.4 IKam kontrol (1) |Kamkontrol verileri ayar |Kamkontrol verilerinin ayar1 [Ayar dogru degildir.  [Dogru olarak
verileri ayar aralig1 disinda bir deger kontrol edilir. ayarlaymiz.
aralig1 hatasi ayarlanmistir.

F6.5 IKam No. harici [(1) |Kam No. i¢in ayar araligt [Kam No. ayar1 kontrol edilir.  [Ayar dogru degildir.  [Dogru olarak
hata disinda bir deger ayarlayimiz.

ayarlanmugtir.
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[Alarm No.: F6 JAd1: Basit kam fonksiyonu - Kam kontrol uyarisi
[Alarmin icerigi e Kam kontroliin baslamasi sirasinda kam ekseninin yenilenmesinde bir hata vardir.
e Kam kontrol normal degildir.
|DetayNo. Detay adi  [Nedeni Kontrol metodu Kontrol sonucu Eylem Hedef
F6.6 Kam kontrol (1) |Kam verileri yazildiktan [Kam verileri yazildiktan sonra,  [Yeniden gii¢ Yeniden gii¢ veriniz.  [[A]
aktif degil sonra, yeniden gii¢ verilmeden [yeniden gii¢ verilip verilmedigi [verilmemistir.

lkam kontrol komutu "ON" kontrol edilir.

durumuna getirilmistir. 'Yeniden gii¢ verimistir. |(2)'yi kontrol ediniz.

(2) [Kam kontrol komutu "ON"  [Servo-on sirasinda kam kontrol |Servo-on sirasinda kam [Servo-on sirasinda kam
durumuna getirildikten sonra, [komutunun "ON" durumuna kontrol komutu "ON" |kontrol komutunu "ON"
servo-on "ON" durumuna getirilip getirilmedigi kontrol durumuna durumuna getiriniz.
getirilmistir. edilir. getirilmemistir.

Servo-on sirasinda kam |(3)"i kontrol ediniz.
lkontrol komutu "ON"
durumuna getirilmistir.

(3) [Servo motor siiriiliirken ve [Hareket tamamlama "ON" IHareket tamamlama Harcket tamamlama
servo motor dururken kam  [durumundayken, kam kontrol "ON" durumundayken |"ON" durumunda iken,
kontrol komutu "ON" komutunun "ON" durumuna lkam kontrol komutu kam kontrol komutunu
durumuna getirilmistir. getirilip getirilmedigi kontrol ~ ['ON" durumuna "ON" durumuna

edilir. getirilmemistir. getiriniz.
IHareket tamamlama (4)'i kontrol ediniz.
"ON" durumundayken
lkam kontrol komutu
"ON" durumuna
oetirilmigtir.

(4) |Baslangi¢ pozisyonuna geri |[Baslangic pozisyonuna geri Baslangi¢ pozisyonuna [Baslangi¢ pozisyonuna
doniis tamamlanmamisken  [doniisii tamamlamanin "ON" geri doniisii tamamlama [geri doniisii saglayniz
kam kontrol komutu "ON"  |durumunda olup olmadigi kontrol |"OFF" durumundadir.  [ve kam kontrol
durumuna getirilmistir. edilir. komutunu "ON"

durumuna getiriniz.
IBaslangi¢ pozisyonuna |(5)'i kontrol ediniz.
geri doniigii tamamlama
"ON" durumundadir.

(5) |Kam kontrol sirasinda sevo- [Servo-off olup olmadigi kontrol  [Servo-off. Servo-on olduktan

off olmustur. edilir. sonra, kam kontrol
komutunu tekrar "ON"
durumuna getiriniz.
Servo-on. (6)'y1 kontrol ediniz.

(6) |Kam kontrol sirasinda [Baslangi¢ pozisyonuna geri Baslangi¢ pozisyonuna [Baslangi¢ pozisyonuna
baslagic pozisyonu doniisii tamamlamanin "OFF"  [geri doniisii tamamlama [geri doniis tamamlan-
silinmistir. olup olmadig1 kontrol edilir. "OFF" durumundadir.  |diktan sonra, kam kon-

trol komutunu tekrar
"ON" durumuna getiriniz.
IBaslangi¢ pozisyonuna |(7)'yi kontrol ediniz.
geri doniisii tamamlama
"ON" durumundadir.
(7) |[Kam kontrol sirasinda Y azilim limitine ulasilip 'Yazilim limitine Yazilim limitinden geri
yazilim limitinde durmustur. fulasilmadig: kontrol edilir. ulasiimistir. cektikten sonra, kam
kontrol komutunu tekrar
"ON" durumuna getiriniz.
'Yazilim limitine (8)'1 kontrol ediniz.
ulagilmamastir.

(8) |Kam kontrol sirasinda strok [Strok limitine ulasilip Strok limitine Strok limitinden geri

limitinde durmustur. ulasilmadig1 kontrol edilir. ulasilmistir. cektikten sonra, kam
kontrol komutunu tekrar
"ON" durumuna getiriniz.
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Alarm/uyar tetiklemeyen sorunlar

ONEMLI |

Servo siiriicii, servo motor veya enkoder arizalandiginda, asagidaki durumlar ortaya ¢ikabilir.

Asagidaki 6rnekte alarm veya uyari tetiklemeyen olas1 nedenler gosterilmistir. Bu boliimden yararlanarak karsilastiginiz nedenleri ortadan

kaldirabilirsiniz.
Aciklama Olas1 nedeni [Kontrol sonucu Eylem Hedef
Gostergede goriinen: "AA" Servo sistem kontrol iinitesinin giicli  [Servo sistem kontrol {initesinin giiclinii[Servo sistem kontrol ([B]
kapatilmistir. kontrol ediniz. initesine gii¢ veriniz. [[WB]
Bir SSCNET III kablosu bagli degildir. |ilgili eksende izleyen eksenlerde "AA" |ilgili eksenin SSCNET
goriiniiyorsa kontrol ediniz. [1I kablosunu
degistiriniz.
(CNIA, CNIB) konnektorlerini kontrol  |Dogru olarak baglayimiz.
ediniz.
Bir onceki eksende servo siiriicii kontrol [flgili eksende izleyen eksenlerde "AA"  [Servo siiriiciiniin giig
devresinin giicii kesilmistir. goriiniiyorsa kontrol ediniz. lbeslemesini kontrol
ediniz.
Servo sistem kontrol {initesinin Servo sistem kontrol {initesinin Stiriiclisiiz caligma
siirliclisiiz ¢alisma fonksiyonu etkindir. [siiriiciisiiz ¢alisma fonksiyonu etkinse [fonksiyonunu devre dis1
kontrol ediniz. birakiniz.
IBir Ethernet kablosu bagli degildir. [lgili eksende izleyen eksenlerde "AA"  [ilgili eksenin Ethernet |[[RJ010]
goriiniiyorsa kontrol ediniz. kablosunu degistiriniz. [[GF]
(CN10A/CN10B veyaCN1A/CN1B) Dogru olarak baglayiniz.
konnektorlerini kontrol ediniz.
[Agiklama Olas1 nedeni Kontrol sonucu Eylem Hedef
Gostergede goriinen: "Ab" Servo siiriicii ile uyumlu olmayan bir [Baglanan kontrol iinitesi servo siiriicii ile [Uyumlu bir kontrol [B]
kontrol tinitesi baglanmistir. uyumlu degilse, kontrol ediniz. initesi baglayiniz. [WB]

[Eksen etkin degildir.

[Kontrol eksenini etksiz kilma anahtar1
ON durumundaysa, kontrol ediniz.
[B]: SW2-2

[WB]: SW2-2 to 2-4

[Kontrol eksenini etksiz
kilma anahtar1 OFF
durumuna getiriniz.

IEksen No. Ayari hatalidir.

[Ayn1 eksen numarasina baska bir servo
stiriictiniin atanip atanmadigini kontrol
ediniz.

Dogru olarak
ayarlayiniz.

IEksen No. servo sistem kontrol
initesinde ayarlanan eksen numarasina
uymuyor.

[Ayar1 ve servo sistem kontrol
initesinde ayarlanan eksen numarasini
kontrol ediniz.

Dogru olarak
ayarlaymiz.

Basit hareket modiiliinde servo serisi
hakkindaki bilgiler ayarlanmamaistir.

Basit hareket modiiliinde Servo
serisinde (Pr.100) ayarlanan degeri
kontrol ediniz.

Dogru olarak
ayarlaymiz.

[Haberlesme dongiisii uyumsuz.

Servo sistemin kontrol {initesi tarafinda
haberlesme dongiisiinii kontrol ediniz.
[Kullanilan eksen,

8 eksen veya daha az ise:

0.222 ms

16 veya daha az ise:

0.444 ms

32 veya daha az ise:

0.888 ms

Dogru olarak
ayarlayiniz.
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Aciklama Olas1 nedeni K ontrol sonucu Eylem Hedef
Gostergede goriinen: "Ab" 0.222 ms haberlesme dongiisiinde Servo sistemin kontrol {initesi tarafinda [Bunlar1 0.444 ms veya [[WB]
yazilim versiyonu A2 veya daha eski |haberlesme dongiisii 0.222 ms ise daha fazla haberlesme
olan MR-J4W3-_B ile baglant: kontrol ediniz. dongiisii ile kullanimiz.
denemistir.
Tam kapali ¢gevrim sisteminde MR- Tam kapali ¢gevrim sisteminde MR-J4W3- B, tam
J4W3- B kullanilmasi1 denenmistir. kullanilmast denenmisse kontrol ediniz. [|kapali ¢evrim kontrol
sistemini desteklemez.
IMR-J4- B_ veya MR-
J4W2-_B kullanmiz.
Bir SSCNET III kablosu bagli degildir. |{lgili eksende izleyen eksenlerde "Ab"  |ilgili eksenin SSCNET |[B]
goriiniiyorsa kontrol ediniz. [1I kablosunu [WB]
degistiriniz.
(CNIA, CNIB) konnektorlerini kontrol  |Dogru olarak baglayimiz.
ediniz.
Bir 6nceki eksende servo siiriicii [lgili eksende ve izleyen eksenlerde "Ab" Servo siiriiciiniin gii¢
kontrol devresinin giicii kesilmistir. goriiniiyorsa kontrol ediniz. lbeslemesini kontrol
ediniz.
Servo sistem kontrol {initesinin Servo sistem kontrol {initesinin Stiriiclisiiz caligma
siirliclisiiz ¢alisma fonksiyonu stirliciisiiz ¢galisma fonksiyonu etkinse [fonksiyonunu devre dis1
etkindir. kontrol ediniz. birakiniz.
Servo siiriicli arizalidir. [lgili eksende ve izleyen eksenlerde "Ab" [ilgili eksenin servo
goriiniiyorsa kontrol ediniz. siiriiciisiinii degistiriniz.|
Bir Ethernet kablosu bagli degildir. [lgili eksende ve izleyen eksenlerde "Ab" [llgili eksenin Ethernet [[RJ010]
goriiniiyorsa kontrol ediniz. kablosunu degistiriniz. |[[GF]
[Ana istasyon "OFF" durumundayken |Ana istasyonun giiciinii kontrol ediniz. |Ana istasyona gii¢
servo siiriiciiye gii¢ verilmistir. veriniz "ON".
Haberlesme dongiisii uyumsuz. [Ana istasyon tarafinda haberlesme Dogru olarak [RJO10]
dongiisiinii kontrol ediniz. Kullanilan |ayarlayniz.
eksen,
8 veya daha azise: 0.888 ms
16 veya daha azise: 1.777 ms
Kontrol tinitesinin kullanma [Kontrol iinitesinin [GF]
kilavuzundan yaralanarak haber-lesme  |kullanma kilavuzunu
dongiisiini kontrol ediniz. kontrol ediniz.
IMR-J3-T10 arizahdir. IMR-J3-T10 degistirilir ve hatanin IMR-J3-T10"n [RJ010]
tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz.
Servo siiriicli arizalidir. Servo siirticli degistirilir ve hatanin Servo siirticliyil [RJO10]
tekrarlanmasi kontrol edilir. degistiriniz. [GF]

[Ana istasyon arizalidir.

[Ana istasyon degistirilir ve hatanin
tekrarlanmasi kontrol edilir.

lJAna istasyonu
degistiriniz.
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stirmektedir.

[PT34]=5001) parametresine ayarlanir
ve yeniden gii¢ verilir.

servo siirticliniin
calismaya basla-masi
icin 20 s gerekir. Liitfen
ekran degisinceye kadar
bekleyiniz.

[Agiklama Olas1 nedeni [Kontrol sonucu Eylem [Hedef
Gostergede goriinen: "b##" (Not) Test¢alismas: modu etkindir. Test caligsmasi ayar anahtar: "ON Test calismasi ayar [B]
durumundadir. anahtarin1 "OFF" [WB]
durumuna getiriniz. [RJO10]
(GF]
Sistem ready-off (hazir-kapalr) Servo sistem kontrol iinitesinde servo Servo-on sinyallerini
durumundadir. hazir durumu "OFF" ise, kontrol ediniz. [biitiin eksenler i¢in
"ON" durumuna
getiriniz.
Gostergede goriinen: "dEF" IBaslatma nokta tablosu/programi Baslatma nokta tablosu/ program1 ([Pr. [Baslatma siirecinde [A]

baglanmigstir.

baglanmissa, kontrol ediniz.

kaynagi kablosunu
dogru olarak
baglayniz.

Gostergede goriinen: "off" Uretici ayar1 i¢in ¢alisma modu Biitiin kontrol ekseni ayar anahtarlari Kontrol ekseni ayar [B]
etkindir. (SW2) "ON" durumundaysa kontrol anahtarlarmi (SW2) [WB]
ediniz. dogru olarak ayarlaymniz.[[RJ010]
[GF]
Gosterge kapanmistir "OFF". [Harici G/C terminali kisa devredir. [Asagidaki konnektorler ¢ikarildiginda |G/C sinyallerinin kablo [[A]
gosterge "ON" durumundaysa, sokiilen |baglantilarini gézden  |[B]
kablolarda kisa devre kontrolil yapimiz.  [gegiriniz. [WB]
[A]: CN1,CN2,CN3 [RJO10]
[B] [WB] [RJ010] [GF]: CN2, CN3 [GF]
IKontrol devresine gii¢ beslemesi Servo siirticliniin kontrol devresinin gii¢ [Kontrol devresinin
saglanmiyor. kaynagi "OFF durumundaysa, kontrol  [giiclinii agimiz "ON".
ediniz.
IKontrol devresi gii¢ kaynaginin voltaji  [Kontrol devresi gii¢ kaynaginin voltaji |Kontrol devresi gii¢
dustiktiir. dusiikse, kontrol ediniz. kaynaginin voltajimi
arttir.
Servo motor ¢aligmiyor. Servo motorun baglantisi hatalidir. U, V ve W baglantilar1 kontrol edilir. Dogru olarak baglaymiz. [[A]
[B]
Servo motor gii¢ kaynaginin kablosu [Enkoder kablosu ve servo motor gii¢  [Enkoder kablosunu ve lg]g{ 0
baska bir eksenin servo siiriiciisiine kaynagi kablosu ayni servo siiriiciiye  [servo motor giig { GF] 1

Bir alarm veya uyar1 olugmaktadir.

Bir alarm veya uyari varsa, kontrol ediniz.

Alarmin/uyarmin
icerigini kontrol ediniz
lve nedenini ortadan
kaldiriniz.

Sistem test galismast modundadir.

[A]: Sag-alt nokta yanip soniiyorsa kontrol
ediniz.

[B] [WB] [RJ010] [GF]: Test ¢alismas1
ayar anahtar1 "ON" (yukari) ise, kontrol
ediniz.

Test galismast modunu
iptal ediniz.

IMotorsuz ¢alisma etkin durumdadir.

[A]: [Pr. PC60] ayarimi kontrol ediniz.
[B] [WB] [RJO10] [GF]: [Pr. PCO5]
ayarin1 kontrol ediniz.

Motorsuz ¢aligmay1
iptal ediniz.

Biiyiik yiik nedeniyle tork yetersizdir.

Yiik maksimum tork veya tork limit
degerini astiginda, durum gostergesini
(yalniz [A]) veya MR Configurator2'yi
kullana-rak, anlik torku kontrol ediniz.

Yiikii azaltiniz veya
daha yiiksek kapasitede
bir motor kullaniniz.

istem dis1 olarak tork limiti etkin duruma
gegmistir.

Tork limiti etkin durumdaysa, kontrol
ediniz.

Tork limitini iptal
ediniz.

Not. ## eksen numarasini gosterir.
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Aciklama Olas1 nedeni K ontrol sonucu Eylem Hedef
Servo motor ¢aligmiyor. Tork limiti ayar1 dogru degildir. Tork limiti "0" ise, kontrol ediniz. Dogru olarak [A]
[A]: [Pr. PA11] ve [Pr. ayarlaymiz. [B]
[PA12], veya analog giris [WB]
[B] [WB] [RJ010]: Kontrol iinitesi [RJO10]
tarafindaki ayar [GF]
[GF]: [Pr. PA11], [Pr. PA12],
veya kontrol iinitesi tarafindaki ayar
IMakine motora temas ediyor. [Makine temas ediyorsa, makineyi kontrol [Temas1 ortadan kaldir.
ediniz.
Elektromanyetik freni olan bir motorda,|Elektromanyetik frenin gii¢ kaynagini1 |Elektromanyetik frenin
fren birakmiyor. kontrol ediniz. glic kaynagini "ON"
[durumuna getiriniz.
ILSP ({leri doniis yoniistrok sonu) ve  [[AL. 99] alarmu olusuyorsa, kontrol ediniz. [LSP'yi ve LSN'yi "ON" [A]
LSN (Geri doniis yonii strok sonu) durumuna getiriniz. [GF]
"ON" durumunda degildir.
SON (Servo-on) "ON" durumunda SON (Servo-on) durumunu kontrol SON (Servo-on)'u "ON"
degildir. ediniz. durumuna getiriniz.
RES (Reset) "ON" durumundadir. RES (Reset) durumunu kontrol ediniz. [RES (Reset)'i "OFF" [A]

durumuna getiriniz.

IKontrol modunun ayar1 hatalidir.

[Pr. PAO1] ayarin1 kontrol ediniz.

[Dogru olarak
ayarlayiniz.

IPozisyon kontrol modunda komut darbesi
girilmiyor.

[Kontrol tinitesi tarafindan darbe dizisi
cikiyorsa, kontrol ediniz.

Kontrol {initesi
tarafindaki ayar1 gézden
geciriniz.

IPozisyon kontrol modunda komut darbe
dizisi sinyalinin baglantis1 dogru degildir.

Durum gostergesini veya MR
Configurator2'yi kullanarak kiimiilatif
komut darbelerini kontrol ediniz. Darbe
dizisi komutunu giriniz ve gostergedeki
degisimi kontrol ediniz.

Baglantiy1 kontrol
ediniz. Sinyal agik
kollektor tipinde
kullanildiginda, OPC'ye
24 V DC baglaymniz.

IPozisyon kontrol modunda komut darbesi
giris seklinin ayar1 dogru degildir.

[Kontrol iiniteinden darbe dizisinini
cikis sekli ile [Pr. PA13] ayarinin
uyumunu kontrol ediniz.

[Pr. PA13]in ayarini
c6zden gegiriniz.

IHiz kontrol modunda veya pozisyonlama
modunda ST1 ({leri yonde doniisii
baslatma) ve ST2 (Geri yonde doniisii
baslatma), her ikisi de "ON" veya "OFF"
durumundadir.

ST1'in (ileri yonde doniisii baslatma) ve
ST2'min (Geri yonde doniisii baslatma)
durumunu kontrol ediniz.

ST1'i (ileri yonde
doniisti baglatma) veya
ST2'yi (Geri yonde
doniisti baglatma) "ON"
durumuna getiriniz.

Tork kontrol modunda RS1 (ileri yénde
dontisi segme) ve RS2 (Geri yonde
doniisii segme), her ikisi de "ON" veya
"OFF" durumundadir.

RS1'in (ileri yonde déniisii segme) ve
[RS2'nin (Geri yonde doniisii segme)
durumunu kontrol ediniz.

RS1'i (ileri yonde
doniisti segme) veya
RS2'yi (Geri yonde
dontisti segme) "ON"
durumuna getiriniz.

iH1z kontrol modunda veya tork kontrol
modunda se¢ilen deger diistiktiir.

SP1'i (Hiz se¢me 1),

SP2'yi (Hiz se¢me 2)

SP3'li (Hiz segme 3) kontrol ediniz ve
sonra secilen dahili hizin dogru olup
olmadigini kontrol ediniz.

SP1 (Hiz se¢me 1),
SP2 (Hiz se¢me 2),
SP3 (Hiz se¢me 3)
secimlerini, ve dahili
hiz ayarini gozden
geciriniz.

[Pozisyonlama modunda (nokta tablosu
metodu) BCD giris ile se¢ilen deger
diistiktiir.

SPD1'i (Hiz se¢mel), SPD2'yi (Hiz
se¢me?2), SPD3"i (Hiz segme3) ve
SPD4"i (Hiz segme4) kontrol ediniz,
ve sonra se¢ilen dahili hizin dogru olup
olmadigini kontrol ediniz.

Baglantiy1 kontrol
ediniz. SPD1 (Hiz
segcme 1), SPD2 (Hiz
se¢me 2), SPD3 (Hiz
se¢me 3), SPD4 (Hiz
secme 4), segimlerini,
lve dahili hiz ayarin1
lg6zden gegiriniz.

IBir analog sinyal dogru girilmemistir.

Durum gostergesini veya MR
Configurator2'yi kullanarak analog hiz
komutunun ve analog tork komutunun
degerlerini kontrol ediniz.

[Analog sinyalleri dogru
olarak giriniz.
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[Agiklama Olas1 nedeni [Kontrol sonucu Eylem [Hedef
Servo motor ¢aligmiyor. IMutlak pozisyon algilama sistemi ABSM "ON" durumundaysa, kontrol JABSM'yi kapatiniz [A]
kullanildiginda, ABS iletme modu ediniz. "OFF".

secilmistir.

Elektronik dislinin ayarlart hatalidir. Elektronik dislinin ayar degerini kontrol |Elektronik disli igin [A]
ediniz. luygun bir deger [GF]

ayarlayiniz.

INokta tablolarinin ayar1 hatalidir. INokta tablosu ayarini kontrol ediniz.  [Nokta tablosu ayarini

26zden gegiriniz.

INokta tablosu No. se¢gme ayar1 dogru INokta tablosu No. se¢me ayarini INokta tablosu No. [GF]

degildir. (RWwn6) kontrol ediniz. segme ayarini gozden

gegiriniz.

[Kablo baglantilar1 veya komut darbesi |[MR-HDPO1 manuel darbe jeneratorii |[Kablo baglantilarini ve |[A]

cogaltma ayar1 dogru degildir. kullanildiginda, kablo baglantilarini ve [komut darbesi ¢ogaltma
komut darbesi ¢ogaltma ayarmni (TPO, [ayarmni gézden geciriniz.
TP1 atamalar1 ve [Pr. PT03] ayar1)
kontrol ediniz.

IMR-HDPO1 manuel darbe jeneratoriine MR-HDPO1l'de +5 Vila 12Vve 0V [MR-HDPOl'de +5 V

glic beslenmiyor. arasina gii¢ kaynagi baglanmamustir. ila 12 V ve 0 V arasina
bir gii¢c kaynag1
baglaymiz.

OPC'ye (agik-kollektor sink (PNP) Servo siiriictiniin CN1 konnektoriinde [DICOM ve OPC

arayiizli gii¢ girisi) gii¢ beslenmiyor. IDICOM ve OPC arasina arasina baglayiniz.
baglanmamustir.

[Eksen etkin degildir. [Ekseni devre dis1 birakma kon-trol [Ekseni devre dis1 [B]
anahtar1 "ON" durumun-daysa, kontrol |birakma kontrol [WB]
ediniz. [B]: SW2-2 anahtarin1 "OFF"

[WB]: SW2-2ila4 durumuna getiriniz.

Servo sistemin kontrol iinitesi tarafinda [Servo sistemin kontrol iinitesi tarafinda [Servo sistemin kontrol

bir hata olmustur. bir hata olmussa kontrol ediniz. initesindeki hatay1
ortadan kaldiriniz.

Servo sistemin kontrol iinitesi tarafinda  [Servo sistemin kontrol iinitesi tarafinda [Servo sistemin kontrol

parametre ayar1 hatalidir. parametre ayarlarimi kontrol ediniz. [initesi tarafinda

[parametre ayarlarini
26zden gegiriniz.

[Pozisyon komutu dogru girilmemistir. ~ [MR Configurator2'yi kullanarak Servo sistemin kontrol
kiimiilatif komut darbelerini ve komutun [iinitesinin ve servo
girilmesi sirasinda niimerik degerlerin  [programin ayarlarmi
degisip degismedigini kontrol ediniz. lg6zden gegiriniz.

[Enkoder kablosunun baglandig: yer CN2A,CN2B ve CN2C'nin baglant1  |Enkoder kablolarini [WB]

hatalidir. hedeflerinin CNP3A, CNP3Bve dogru olarak
CNP3C ile ayn1 olup olmadigini baglayiniz.
kontrol ediniz.

Servo motorun veya lineer servo Hiz komutunun, hiz limitinin veya Hiz komutunun, hiz limitinin veya Hi1z komutunun, hiz [A]

motorun hizi artmiyor. Veya hiz ¢ok  [elektronik dislinin ayarlar1 hatalidir. elektronik diglinin ayarlarini kontrol  [limitinin veya [B]

fazla artiyor. ediniz. elektronik diglinin [WB]
ayarlarini gdzden [RJO10]
geciriniz. [GF]

Servo motorun baglantisi hatalidir.

U, V ve W baglantilar1 kontrol edilir.

Dogru olarak baglayiniz.

lAna devre gii¢ kaynaginin voltaji
diismiistiir.

[Ana devre gii¢ kaynaginin voltaji
diismiigse voltaji kontrol ediniz.

lAna devre gii¢
kaynaginin voltajini
arttiriniz.

Elektromanyetik freni olan bir motorda
fren birakmiyor.

Elektromanyetik frenin gii¢ kaynagini
kontrol ediniz.

Elektromanyetik frenin
glic kaynagini "ON"
durumuna getiriniz.
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dogru degildir.

ayarin gergek oranina gore uygun olup
olmadigini kontrol ediniz.

Manuel ayar i¢in yiikii
motor atalet oranina
dogru olarak ayarlayiniz.

Aciklama Olas1 nedeni K ontrol sonucu Eylem Hedef
Servo motorun veya lineer servo IHiz kontrol modunda veya tork kontrol [SP1'i (Hiz segmel), SP2'yi (Hiz SP1 (Hiz se¢mel), [A]
motorun hiz1 artmiyor. Veya hiz cok  jmodunda secme2), ve SP3'i (Hiz segme3) SP2 (Hiz se¢me?2),
fazla artiyor. SP1 (Hiz se¢gmel), SP2 (Hiz segme2), |kontrol ediniz, ve sonra se¢ilen dahili [SP3 (Hiz se¢gme3)
iveya SP3 (Hiz segme3) degerleri hatali [hi1zin dogru olup olmadigimi kontrol se¢imlerini, ve dahili
secilmistir. ediniz. hiz ayarini gozden
geciriniz.
IHiz kontrol modunda veya tork kontrol [Durum gostergesini veya MR lJAnalog sinyalleri dogru
modunda bir analog sinyal dogru Configurator2'yi kullanarak analog hiz |olarak giriniz.
girilmemistir. komutunun ve analog tork komutunun
degerlerini kontrol ediniz.
[Pozisyonlama modunda (nokta tablosu  [SPD1'i (Hiz segmel), Baglantiy1 kontrol
metodu) BCD giris ile se¢ilen SPD2'yi (Hiz se¢gme?2), ediniz.
SPD1 (Hiz se¢me 1), SPD2 (Hiz segme [SPD3'ii (Hiz se¢me3) ve SPD1 (Hiz se¢me 1),
2), SPD3 (Hiz se¢me 3) veya SPD4 SPD4'i (Hiz segme4) kontrol ediniz, [SPD2 (Hiz se¢me 2),
(Hiz secme 4) degerleri hatali ve sonra segilen dahili hizin dogru olup [SPD3 (Hiz se¢me 3),
secilmigtir. olmadigini kontrol ediniz. SPD4 (Hiz se¢me 4),
secimlerini, ve dahili
hi1z ayarini gozden
geciriniz.
[Pozisyonlama modunda (nokta tablosu  [Durum gostergesini veya MR [VC (Analog asim)
imetodu ve program metodu) bir analog  [Configurator2'yi kullanarak VC (Analog |degerini ayarlaymiz ve
sinyal dogru girilmemistir. asim) degerini kontrol ediniz. analog sinyali dogru
olarak giriniz.
IPozisyonlama modunda (endeksleyici OVO0'1 (Dijital asim se¢imi 1), OV1'i Baglantiy1 kontrol
imetot) OVO0 (Dijital agim se¢imi  [(Digital asim se¢imi 2), OV2'yi (Djjital [ediniz.
1), OV1 (Digital asim se¢imi 2), OV2 |asim se¢imi 3), ve OV3'i (Dijital asim  JOVO (Dijital asim
(Dijital asim se¢imi 3), veya OV3 (Dijital [secimi 4) kontrol ediniz ve sonra segilen [se¢imi 1), OV1 (Digital
lasim se¢imi 4) dogru degildir. lasim seviyesinin ([%]) dogru olup asim se¢imi 2), OV2
olmadigini kontrol ediniz. (Dijital asim se¢imi 3),
lve OV3 (Dijital asim
secimi 4) ayarlarini
c6zden gegiriniz.
Diisiik frekanslarda servo motor sarsint1  [Otomatik ayarlamada tahmin edilen Servo motor giivenli bir sekilde Yiikii motor atalet [A]
yapiyor. lyiikten motora eylemsizlik orani degeri | siiriilebiliyorsa, otoma-tik ayarlamay1 oranina sifirlamak i¢in  [[B]
dogru degildir. tamamlamak i¢in hizlandirma ve otomatik ayarlama ve  [[WB]
'Yiikten motora eylemsizlik oran1 manuel | yavaslatmay1 birkag kere tekrarlayiniz. tek dokunusla [RJO10]
olarak ayarlandiginda, ayarlanan deger | Motor atalet oraninin yiikiiniin, manueljayarlamay1 yiriitiniz. |[GF]

IKontrol iinitesinden gelen komut
kararli degildir.

[Kontrol iinitesinden gelen komutu
kontrol ediniz.

[Kontrol iinitesinden
gelen komutu gézden
geciriniz.

Komutun iletildigi
kabloyu kopukluk vs.
acisindan kontrol
ediniz.

IMotor durdugunda, hizlanma/
lyavaslama sirasinda tork veya itme
artarak servo motor limitini agiyor.

Tork/itme maksimum tork/itme
degerini asiyorsa hizlanma/yavaglama
sirasinda verimli yiik oranini kontrol
ediniz.

[Hizlanma/yavaglama
siiresini arttirarak ve
ylikii azaltarak verimli
lyiik oranini diisiiriiniiz.

Servo kazanci diisiiktiir. Veya otomatik
ayarlamanin tepkisi diigiiktiir.

Otomatik ayarlamanin tepkisi  ([Pr.
[PA09]) arttirilarak sorun ¢oziilityorsa,
kontrol ediniz.

Kazanglar1 ayarlayiniz.
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siiriilebiliyorsa, sorun tek-dokunusla ayar|
veya uyarlamah ayar yolu ile ¢oziilityorsaa,
kontrol ediniz.

[bastirma filtresini
ayarlayiniz.

Aciklama Olas1 nedeni K ontrol sonucu Eylem Hedef
Servo motordan alisilmadik sesler Servo kazanci diisiiktiir veya otomatik  [Otomatik ayarlamanin tepkisi Kazanglar1 ayarlayimiz. [A]
geliyor. ayarlamanin tepkisi diigiiktiir. ([Pr. PA09]) arttirtlarak sorun [B]
coziiliiyorsa, kontrol ediniz. [WB]
[RJO10]
'Y ataklarin 6mrii dolmustur. Servo motor giivenli bir sekilde Giiriiltii, yataklarin [GF]
suiriilebiliyorsa, yiikii gikarniz ve servo  [omriiniin doldugu
motoru bosta calistirarak sesi kontrol ediniz.  fanlamina gelir.
Servo motor makineden ayirilabiliyorsa,[Servo motoru
freni bosaltmak i¢in servo motor giic  |degistiriniz. Ses
kablosunui sokiinliz ve motoru elle motordan gelmiyorsa,
dondiiriirken sesi kontrol ediniz. makine bakima
alinmalidir.
Elektromanyetik freni olan bir servo Elektromanyetik frenin gii¢ kaynagin1 |Elektromanyetik frenin
motorda, fren birakmiyor. kontrol ediniz. giic kaynagini "ON"
[durumuna getiriniz.
[Elektromanyetik freni olan bir servo Frenin birakma zamanlamasini kontrol [Frenin birakma
motorda, frenin birakma zamanlamasi |ediniz. zamanlama-sin1 gézden
dogru degildir. geciriniz. Elektro-
manyetik frenlerde
lbirakma gecikmesi
siiresi oldugu
lunutulmamalidir.

Servo motor sarsiliyor. Servo kazanci ¢ok yiiksektir. Otomatik ayarlamanin tepkisi Kazanglar1 ayarlaymiz. [A]
'Veya otomatik ayarlamanin tepkisi cok  |([Pr. PA09]) azaltilarak sorun [B]
yuksektir. coziiliiyorsa, kontrol ediniz. [WB]
IMakine sarsiliyor (rezonansa geliyor). [Servo motor giivenli bir sekilde [Makinenin rezonans tgﬁlo]

'Ytk sarsiliyor.

Servo motor giivenli bir sekilde
suriilebiliyorsa, sorun gelismis sarsinti
bastirma kontrolii 1I ile ¢oziilityorsa,
kontrol ediniz.

Gelismis sarsinti
lbastirma kontrolii 11
fonksiyonunu
lytiriitiintiz.

IBir enkoder kablosuna karisan giiriiltii
nedeniyle geribesleme darbeleri hatali
sayiliyor.

[Durum gostergesini (yalmz[A]) veya MR
Configurator2'yi kullanarak kiimiilatif
geribesle-me darbelerinin niimerik deger-
lerinin atlanip atlanmadigini kontrol
ediniz.

[Enkoder kablosu gii¢
kablolarindan, vs.
luzaga yerlestirilerek
sistemin giiriiltii
kapmasi engellenebilir.

IMakine ile servo motorun mekanik
baglantisinda bosluk vardir (disliler,
kaplin, gibi..)

[Makinedeki bosluk kontrol edilir.

[Kaplindeki ve
makinedeki boslugu
aliniz.

Servo motor montaj pargasi saglam
baglanmamistir.

Servo motor montaj pargasini kontrol
ediniz.

Montaj parcasini daha
kalin tahta kullanarak
[veya kirislerle
giiclendiriniz.

Servo motorun baglantisi hatalidir.

U, V ve W baglantilar1 kontrol edilir.

Dogru olarak baglayiniz.

IMakinenin balans ayar1 bozuktur.

Sarsint1 hiza bagli olarak degisiyorsa
makineyi kontrol ediniz.

[Makinenin balans
ayarini yapiniz.

Cekirdekteki aralik nedeniyle
eksantriklik fazladir.

[Makinenin ve servo motorun montaj
hassasiyetini kontrol ediniz.

[Hassasiyeti gézden
geciriniz.

(Makine ve motor tam
hizali olmalidir.)

Servo motorun saftina binen yiik fazladir.

Servo motorun saftina binen yiikii kontrol
ediniz.

Yiikii, servo motorun
0zelliklerine gore
ayarlayniz.

Saftta izin verilen yiik
icin: "Servo Motor
[Kullanma kilavuzu
(Cilt 3) kontrol ediniz".

[Harici bir sarsint1 servo motoru etkiliyor.

Disaridan gelen sarsintiy1 kontrol
ediniz.

Harici sarsinti
kaynaklarindan
gelebilecek sarsintilart
engelleyiniz.
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Servo motorun baglantisi hatalidir.

U, V ve W baglantilar1 kontrol edilir.

Dogru olarak baglayiniz.

Aciklama Olas1 nedeni K ontrol sonucu Eylem Hedef
IDontis hassasiyeti diistiktiir. (Hiz Servo kazanci diisiiktiir. Veya otomatik |Otomatik ayarlamanin tepkisi Kazanglar1 ayarlayimiz. [A]
kararli degil.) ayarlamanin tepkisi duigiiktiir. ([Pr. PA09]) arttirilarak sorunun ¢oziiliip [B]
coziilmedigini kontrol ediniz. [WB]
[RJO10]
Biiyiik yiik nedeniyle tork yetersizdir. [Durum gostergesini (yalmz [A]) veya  [Yiikii azaltimiz veya [GF]
IMR Configurator2'yi kullanarak, yiik daha yiiksek kapasitede
maksimum tork veya tork limit degerini [bir motor kullaniniz.
astiginda anlik torku kontrol ediniz.
[stem dis1 olarak tork limiti etkin duruma [TLC (Limitleme torku) "ON" Tork limitini iptal
gegmistir. durumundaysa durum gostergesini veya [ediniz.
IMR Configurator2'yi kullanarak kontrol
ediniz.
Tork limiti ayar1 dogru degildir. Tork limiti ¢ok diisiikse, kontrol ediniz. Dogru olarak
[A]: [Pr. PA11] ve [Pr. ayarlaymiz.
[PA12], veya analog giris
[B] [WB] [RJ010]: Kontrol iinitesi
tarafindaki ayar
[GF]: [Pr. PA11], [Pr. PA12],
veya kontrol iinitesi tarafindaki ayar
Elektromanyetik freni olan bir servo  |Elektromanyetik frenin gii¢ kaynagini1 |Elektromanyetik frenin
motorda, fren birakmiyor. kontrol ediniz. glic kaynagini "ON"
durumuna getiriniz.
Kontrol {initesinden gelen komut [Komut frekansindaki dalgalanmalar: Kontrol tinitesinden
kararli degildir. MR Configurator2 ile kontrol ediniz. gelen komutu gézden
geciriniz.
[Komutun iletildigi
kabloyu kopukluk vs.
acisindan kontrol
ediniz.
[Makine dururken diizensiz bir sekilde [Servo kazanc diigiiktiir. Veya otomatik [Otomatik ayarlamanin tepkisi  ([Pr. Kazanglar1 ayarlaymiz. [A]
|sarsiliyor. ayarlamanin tepkisi diigiiktiir. PA09]) arttirilarak sorunun ¢oziiliip [B]
coziilmedigini kontrol ediniz. [WB]
[RJO10]
[GF]
Servo siiriiciiye gii¢ verildikten hemen  |Gii¢ "ON" durumunda SON (Servo-on) [SON (Servo-on) ve RD (Hazir) "ON" |SON (Servo-on)’u [A]
|sonra servo motor ¢alismaya basliyor. |"ON" durumundadir. durumundaysa, anlik durum gostergesini |gézden gegiriniz.
Servo-on'dan hemen sonra servo motor veya MR Configurator2'yi kullanarak
calismaya basliyor. kontrol ediniz.
Baslangicta bir analog sinyal girilmistir. [Anlik durum gdstergesini veya MR lAnalog sinyallerin giris
Configurator2'yi kullanarak, analog hiz |zamanlamasii gézden
komutunun ve analog tork komutunun  [gegiriniz.
durumunu kontrol ediniz.
IBir analog sinyalin sifir noktasi [Analog sinyal girisi 0 V iken servo [VC otomatik kaymay1
kaymistir. motorun siiriiliip siiriilmedigini kontrol |yiiriitiiniiz veya analog
ediniz. sinyal kaymasini [Pr.
PC37] veya [Pr. PC38]
ile ayarlaymiz.
[Elektromanyetik freni olan bir servo  [Frenin birakma zamanlamasini kontrol |Frenin birakma [A]
motorda, frenin birakma zamanlamas: [ediniz. zamanlamasini [B]
dogru degildir. lg6zden gegiriniz [WB]
[RJO10]
[GF]
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Aciklama Olas1 nedeni K ontrol sonucu Eylem Hedef
[Baslangic pozisyonuna geri doniiste  |Dog tipi baslangi¢ pozisyo-nuna geri Sabit miktarda sapma (bir doniiste) Dog pozisyonunu [A]
baslangic pozisyonunda sapma oluyor. [doniiste, dog sinyalinin "OFF" oldugu oluyorsa, kontrol ediniz. ayarlayimiz. [B]
nokta ile Z-faz1 darbesinin algilandig: [WB]
mokta (CR giris pozisyonu) ¢ok yakindir. [RJO10]
[GF]
"Pozisyonda" aralig1 ¢ok biiyiiktiir. [Pr. PA10]'da "Pozisyonda" araligini [Daha dar "Pozisyonda"
kontrol ediniz. aralig1 ayarlaymiz.
IProximity anahtar1 hatalidir veya montaj1 [Proximity dog sinyalinin sinyalinin dogru|Proximity dog anahtarini
tam olarak tamamlanmamuistir. girildigini kontrol ediniz. tamir ediniz veya
degistiriniz. Proximity
dog montesinin ayarin
kontrol ediniz.
IKontrol iinitesi tarafindaki program [Kontrol iinitesi tarafindaki programi Kontrol iinitesi
dogru degildir. baslangic pozisyonu adresi veya sira  [tarafindaki programlari
[programlar gibi programlar acisindan [gdzden gegiriniz.
kontrol ediniz.
Baslangi¢ pozisyonuna geri dondiikten [Pozisyon komutu ile giincel makine "Kiimilatif geribesleme darbe-leri x her|Pozisyon komutunu ve [[A]
sonra ¢alisma sirasinda pozisyonda pozisyonu farklidir. darbedeki hareket mesafesi" ¢arpiminin [elektronik disli ayarini |[B]
sapma oluyor. giincel makine pozisyonuna uyumunu  |gdzden gegiriniz. [WB]
kontrol ediniz. "Kiimiilatif geribesleme [RJO10]
darbeleri x g¢ogaltilmis besleme [GF]
uzunlugu" giincel makine pozisyonuna
uyuyorsa, kontrol ediniz.
Bir alarm veya uyar1 olugmaktadir. Bir alarm veya uyari varsa, kontrol ediniz.|Alarmin/uyariin
icerigini kontrol ediniz
ve nedenini ortadan
kaldiriniz.
Servo kazanci diigiiktiir veya otomatik  [Otomatik ayarlamanin tepkisi Kazanglar1 ayarlayiniz.
ayarlamanin tepkisi diisiiktiir. ([Pr. PAQ9]) arttirilarak sorun
cOziilityorsa, kontrol ediniz.
Sanzimanli servo motorda rediiksiyon [Asagidaki ayarlari kontrol ediniz. [A]: [Rediiksiyon orani
orani dogru hesaplanmamustir. [Her doniiste komut giris darbesi sayis1  [hesaplamasini gdzden
([Pr. PAOS]) veya elektronik disli ([Pr. |ge¢iriniz.
[PA06] ve [Pr. PAO7])
[B] [WB] [RJO10]:
[Her doniiste giris darbesi sayisi, hareket
mesafesi (ayar kontrol tinitesi tarafinda)
[GF]: Elektronik disli ([Pr. PA06], [Pr.
PAO7])
"Pozisyonda" aralig1 ¢ok biiyiiktiir. [Pr. PA10]'da "Pozisyonda" araligini [Daha dar "Pozisyonda"
kontrol ediniz. aralig1 ayarlayiniz.
IKomut darbeleri giiriiltii nedeniyle [Kontrol iinitesindeki komut degeri ile [Komut kablosunda [A]

hatali sayiliyor.

kiimiilatif komut darbeleri sayisinin
uyumunu kontrol ediniz.

giiriiltiiye kars1 gerekli
Onlemleri aliniz.
[Komut kablosunun
ckranlama
Iprosediiriinii gézden
geciriniz.

IKomut kablosu gevsek veya kopuktur.

[Kontrol iinitesindeki komut degeri ile
kiimiilatif komut darbeleri sayisinin
luyumunu kontrol ediniz.

[Komut kablosunui
tamir ediniz.
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Aciklama Olas1 nedeni K ontrol sonucu Eylem Hedef
[Baslangic pozisyonuna geri dondiikten |[Komut darbe dizisinin frekansi cok [Darbe dizisinin komut frekansi Darbe dizisinin komut [[A]
|sonra ¢alisma sirasinda pozisyonda ytksektir. spesifikasyon araliginda olmalidir. frekansini gbzden
sapma oluyor. Acik kollektorlii tip i¢in 500 kdarbe/s  [geciriniz.
veya daha azdir. Diferansiyel hat siiriicii [[Pr. PA13]'da "Komut
tipi i¢in 4 M darbe/s veya daha azdir. giris darbe dizisi filtre
secimi" meniisiinden
darbe dizisinin komut
frekansina gore bir
filtre se¢iniz.
IKomut kablosu ¢ok uzundur. Komut frekansindaki dalgalanmay1 bir |Kablo boyunu kisaltiniz.
osiloskop ile kontrol ediniz. [Kablo boyu
difreransiyel hat siiriicii
cikisi igin 10 m veya
daha kisa ve agik
kollektorlii ¢ikis igin 2
m veya daha kisa
olmalidir.
Calisma sirasinda SON (Servo-on) Calisma sirasinda SON (Servo-on) Baglantilar1 gozden
"OFF" durumuna ge¢mistir. "OFF" durumundaysa, durum geciriniz. Calisma
gostergesini veya MR Configurator2'yi [sirasinda SON (Servo-
kullanarak, kontrol ediniz. on) "OFF" durumuna
lgcecmemelidir.
Calisma sirasinda CR (Sil) veya RES  |Calisma sirasinda CR (Sil) veya RES Baglantilar1 gézden
(Reset) "ON" durumuna geg¢mistir. (Reset) "ON" durumundaysa, durum gecgiriniz.  Calisma
goster-gesini veya MR Configurator2'yi [sirasinda CR (Sil) veya
kullanarak kontrol ediniz. RES (Reset) "ON"
[durumuna
lgcecmemelidir.
INokta tablosu ayar1 ve baslatma Bir baslangi¢ zamanlamas1 3 ms veya [Nokta tablosu ayarim
zamanlamasi dogru degildir. daha fazla olana kadar, nokta tablo ayar |gdzden gegiriniz.
degeri ve nokta tablosu No Baslatma
zamanlamalarinin degistirilmesinden zamanlamasini gdzden
sonra bir zaman dilimi olup olmadigin1  |gegiriniz.
kontrol ediniz.
IMR- DO1 uzatmasi GC initesine iletilen [Nokta tablosu No. se¢im 1'den nokta  [MR-DO01 uzatma GC
bir giris sinyali dogru degildir. tablosu No. se¢im 8'e kadar se¢imi ve [iinitesinde giris
baglantilar1 kontrol ediniz. anahtarini ve
lbaglantilar: kontrol
ediniz.
IProgram, baglatma zamanlamast, vs. [Baslangi¢c zamanina kadar BCD giris  [Kontrol iinitesindeki
dogru degildir. [programindaki zamanlama ve nokta [programlari gézden
tablosu numaralarindan sonra bir geciriniz.
zaman dilimi olup olmadigmi kontrol
ediniz.
3 ms veya daha fazla vb.
IMR-DS60 dijital anahtarinin ayar1 [Pr. Po10] ayarmi kontrol ediniz. [Pr. Po10] ayarim
hatalidir. lg6zden gegiriniz.
IMR-DS60 dijital anahtar1 ile MR-DO1 ~ [MR-DS60 digjital anahtar1 ile MR-D01 |[MR-DS60 digjital
uzatmas1 GC arasindaki baglanti uzatma GC {linitesi arasindaki baglantiyr [anahtar1 ile MR-DO1
hatalidir. kontrol ediniz. luzatma GC tnitesi
arasindaki baglantiy1
cizdon cocivinis
IMR-HDPO1 manuel darbe jeneratdérii ~ |[MR- HDPO1 manuel darbe Baglantiy1 kontrol
baglantis1 veya "manuel darbe jeneratoriinden gelen giris degeri ile ediniz.
jeneratorii gogaltma" ([Pr. PT03], TPO  [komut pozisyonu uymuyor. Cogaltma ayarii
(manuel darbe jeneratorii cogaltma 1), [Dogru olarak
TP1 (manuel darbe jeneratorii cogaltma ayarlayiniz.
2)) ayarlar1 dogru degildir.
IBir mekanik kayma olmustur. Veya [Makine pargalarinda kayma veya Makine pargalarini [A]
makine parcalarindaki bosluk biiyiiktiir.  [bosluk varsa, kontrol ediniz. ayarlayiniz. [B]
[WB]
[RJO10]
[GF]
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seciminde bir baska model
ayarlanmistir.

ayarlanmadigini kontrol ediniz.

olarak ayarlayiniz.

[Agiklama Olas1 nedeni [Kontrol sonucu Eylem [Hedef
[Mutlak pozisyon algilama sisteminde [Servo siiriiciiniin giiciiniin kapatilmas: Motor harici bir gii¢ tarafindan izin verilen [Hizlanma zamanini [A]
giliciin yenilenmesinde yenilenen sirasinda olusan gii¢ arizast nedeniyle motorjmaksimum hiza (6000 devir/dak) luzatiniz. [B]
[pozisyon sapma yapryor. harici bir gii¢ tarafindan izin verilen cikartilmigsa, kontrol ediniz. [WB]
maksimum hiz1 (6000 devir/dak) asan bir [RJO10]
hizla dondiiriilmistiir. (Not: hizlanma [GF]
zamani 0.2 s veya daha azdir.)
IMotor harici bir gii¢ tarafindan 3000 Motor harici bir gii¢ tarafindan 3000 Gili¢c verme
devir/dak hiz1 asacak sekilde dondiiriiliirken|devir/dak hiz1 agacak sekilde zamanlamasini gozden
servo siiriiciiniin giicli "ON" durumuna dondiirtiliirken servo siiriiciiniin giici "ON" |geciriniz.
lgetirilmisgtir. durumuna getirilmisse, kontrol ediniz.
IKontrol iinitesine iletilen veriler MR Configurator2 ile ABS verilerini Kontrol iinitesinin [A]
hatalidir. kontrol ediniz. [programlarin1 gézden
geciriniz.
Asirt salimmm/hedefi tutturamama Servo kazanci ¢ok diisiik veya ¢ok Asirt salimmm/hedefi tutturamama Otomatik ayarlamanin  [[A]
olusuyor. ytiksektir. olusursa, MR Configurator2'yi tepkisini ayarlayiniz ve ([B]
Otomatik ayarlamanin tepkisi diisiik veya [kullanarak bir grafik ile hizin dalga kazang ayarini tekrar [WB]
cok yiiksektir. seklini kontrol ediniz. ytiriitiiniiz. [RJO10]
[GF]
[Pr. PBO6 Yiik-motor atalet orani/yiik-  [[Pr. PB06 Yiik-motor atalet orani/yiik-  |Dogru olarak
motor kiitle orani] dogru degildir. motor kiitle orani] ayar degeri ile giincel jayarlaymiz.
yiik atalet momenti veya yiik kiitlesi
arasindaki uyumu kontrol ediniz.
Cok biiyiik yiik nedeniyle kapasite veya [Maksimum tork (maksimum itme) tork [Hizlanma/yavaslama
imaksimum tork (itme) yetmiyor. limit degerini (itme limit degerini) asarsa,jzamanini arttirarak ve
durum gostergesini kullanarak anlik torkulyiikii azaltarak verimli
kontrol ediniz. ylik oranini disiiriiniiz.
Tork limit ayar1 dogru degildir. [Maksimum tork (maksimum itme) tork [Tok limit ayarin1 gézden
limit degerini (itme limit degerini) asarsa,|geciriniz.
durum gostergesini kullanarak anlik torku
kontrol ediniz.
IMakine parcalarinda biiyiik bosluk [Makine parcalarinda bosluk varsa, [Kaplin ve makine
ivardir. kontrol ediniz. Iparcalarindaki boslugu
aliniz.
IMR Configurator2 kullanilirken servo  |Haberlesme ayar1 dogru degildir. Haberlesme ayarinda veri iletim hiz1 ve [Haberlesme ayarini [A]
|siiriicii ile haberlesme hatas1 portlar gibi 6zellikleri kontrol ediniz.  [dogru olarak [B]
(Ayrintilar i¢in: MR Configurator2, ayarlayiniz. [WB]
Yardim boliimiine bakiniz.) Bir model basl P = - [RJO10]
glanmistir, model Model se¢iminin dogru ayarlanip Mod sec¢imini dogru (GF]

Siirlicli dogru ayarlanmamustir.

"MITSUBISHI MELSERVOUSB
Controller" goriilityorsa USB (Universal
Seri Bara) kontrol tinitesinin altin1 kisisel
bilgisayarin aygit yoneticisi ile kontrol
ediniz.

Bilinmeyen bir aygiti
veya diger aygitlari
iptal edip, servo
siirliciiye yeniden gii¢
veriniz ve Found New
Hardware Wizard
uyarinca resetleyiniz.

IBunlar ¢evrim-disidir.

Cevrim disiysa, kontrol ediniz.

Cevrim-igi olarak
ayarlayiniz.

IBir haberlesme kablosu arizalidir.

[Haberlesme kablosu arizaliysa kontrol
ediniz.

[Haberlesme kablosunu
degistiriniz.
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Aciklama Olas1 nedeni K ontrol sonucu Eylem Hedef
[Elektromanyetik freni olan bir servo Elektromanyetik freninin ekonomik [Servo motoru ve biitiin kablolarim Servo motoru [A]
motorda, fren bozulmustur. Omri dolmustur. Elektromanyetik makineden sokiiniiz ve servo motorun [degistiriniz. [B]
freninin émrii i¢in: "Servo Motor saft1 elle dondiiriilebiliyorsa, kontrol [WB]
[Kullanma Kilavuzu (Cilt 3) "na ediniz. [RJO10]
bakiniz. (Elle dondiiriilebiliyorsa, fren arizalidir.) [GF]
Servo motorun durma mesafesi uzamistir.[Yiik arttirilmistir ve izin verilen yiik- [Yiik arttirilmigsa, kontrol ediniz. Ykl azaltiniz.
motor atalet oran1 agilmistir.
[Harici bir r6le arizalidir. Veya MBR  |Harici bir réleyi ve MBR'nin Harici roleyi
(Elektromanyetik fren kilitleme) (Elektromanyetik fren kilitleme) kablo  |degistiriniz.
baglantilart dogru degildir. baglantilarini kontrol ediniz. [Veya baglantilar
c6zden gegiriniz.
Elektromanyetik freninin ekonomik [Servo motoru ve biitiin kablolarim Servo motoru
Omri dolmustur. Elektromanyetik makineden sokiiniiz ve servo motorun [degistiriniz.
freninin 6mrii i¢in: "Servo Motor saft1 elle dondiiriilebiliyorsa, kontrol
[Kullanma Kilavuzu (Cilt 3)’na ediniz.
bakiniz". (Elle dondiiriilebiliyorsa, fren arizalidir.)
[Program ¢alismasi devam etmiyor. [Pozisyonlama ¢alismasinin komut hiz1 [Servo motorun hizini tanimlamak i¢in O|Programi gézden [A]
dustiktir. gibi anormal bir deger girilmistir. geciriniz.
Program harici bir sinyal beklercesine|SYNC komutu ile ayarlanan bir [Programi veya
duruyor. program giris numarasi giincel giris kullanilan sinyali
sinyaline uymuyor. 26zden gegiriniz.
[Nokta tablosu yiiriitiildiigii halde ¢calisma [Ayni pozisyona tekrar pozisyonlama |[Nokta tablosunda ayni numaraya sahip [Nokta tablosu ayarim1 |[A]
baslamiyor. yapilmistir. olan birgok ¢alisma c¢aligmaya baslar. [veya ¢alisma [GF]
Iprosediirlerini gézden
geciriniz.
Otomatik stirekli calisma ile ayni [Nokta tablosu ayarim
noktaya pozisyonlama sonsuz lveya calisma
tekrarlanir. Nokta tablosu ¢aligmasinin [prosediirlerini gézden
alt fonksiyonlarinda "8, 9, 10, 11" geciriniz.
secilmistir.
Elektromanyetik fren iptal edilemiyor.  |[Kablo baglantilart hatalidir. SBC cikis sinyalini kontrol ediniz. Cikis sinyallerini [B]

lg6zden gegiriniz.

Cikis aygitindan dogru bir sinyal
cikmiyor.

Cikis aygitinin kablo baglantilarmi
kontrol ediniz veya ¢ikis aygitinin yiikii
spesifikas-yonlarin iizerindeyse, kontrol
ediniz.

Kablo baglantilarini
veya ylikii gézden
geciriniz.

[Fonksiyonel giivenlik tinitesi arizalidir.

[Fonksiyonel giivenlik tinitesi
degistirilir ve hatanin tekrarlanmasi
kontrol edilir.

Fonksiyonel giivenlik
initesini degistiriniz.

SBC ¢ikisi kullanilirken diisey eksen diiger.,

Servo-on sirasinda STO fonksiyonu
kullanilmaktadir.

SS1 fonksiyonu etkinse, kontrol ediniz.

SS1 fonksiyonunu
etkin duruma getiriniz.

Cikis aygitindan dogru bir sinyal
cikmuyor.

Cikis aygitinin kablo baglantilarmi
kontrol ediniz. Veya ¢ikis aygitinin yiki
spesifikasyonlarin iizerindeyse kontrol
ediniz

Kablo baglantilarni
veya yiikii gozden
geciriniz.

[Fonksiyonel giivenlik tinitesi arizalidir.

[Fonksiyonel giivenlik tinitesi
degistirilir ve hatanin tekrarlanmasi
kontrol edilir.

Fonksiyonel giivenlik
[initesini degistiriniz.

Elektromanyetik frenin sirali
cikisinin bekleme zamani ayari
hatalidir.

[Pr. PCO2 Elektromanyetik frenin sirali
cikisi] ve [Pr. PSA03 SS1yavaslama
zamanini izleme] dogru ayarlanmissa,
kontrol ediniz.

Dogru olarak
ayarlayiniz.

1-

125




SERVO SURUCU HATA KODU ACIKLAMALARI

Aciklama Olas1 nedeni K ontrol sonucu Eylem Hedef
[Modbus-RTU [Servo siiriici Modbus-RTU haberlesme protokoliine [Pr. PC71]'de "haberlesme protokolii Modbus-RTU [A]
haberlesmesi |ayarlanmamustir. secimi" dogru ayarlanmigsa, kontrol protokoliinii se¢iniz.
kurulmamaistir| ediniz.
Haberlesme ayar1 hatalidir. [Pr. PC70 Modbus- RTU haberlesme Pr. PC70 Modbus-
istasyonu numarasi ayari]’n1 kontrol RTU haberlesme
ediniz. istasyonu numarasi

ayar1] ve kontrol
linitesinde sorgulama
mesajinda tanimlanan
istasyon No. arasindaki
luyumu kontrol ediniz.

[Pr. PC71]'de "Modbus-RTU haberlesme['Modbus-RTU

veri iletim hiz1 se¢imi" dogru haberlesme veri iletim
ayarlanmigsa, kontrol ediniz. hiz1 secimi" ve kontrol
initesinin haberlesme
lveri iletim hiz1 ayari
arasindaki uyumu
kontrol ediniz.

[Pr. PF45]'de "Modbus-RTU haberlesme ["Modbus-RTU

denklik se¢imi" dogru ayarlanmissa, haberlesme denklik
kontrol ediniz. secimi" ve kontrol
initesinin denklik ayar1
arasindaki uyumu
kontrol ediniz.

Servo siirticii Modbus-RTU haberlesme ile uyumlu degildir. [IMR-J4- A -RJ 100 W veya MR-J4- A -RJ 100 W
baska servo siiriicii i¢in;  iiretim tarihi [veya

Ocak 2015 veya sonrasi olan bir servo |baska servo siiriicii
stiriisii kullanilmalidir. licin;  liretim tarihi
IMR-J4-_A_servo siiriicli veya MR-J4- |Ocak 2015 veya sonrasi
03A6(-RJ) servo siiriicii kullaniliyorsa, |olan bir servo siiriisi
kontrol ediniz. kullanilmalidir.
(MR-J4-_A_servo
siiriicli veya MR-J4-
03A6(-RJ) servo siiriicii

Modbus-RTU
haberlesme ile uyumlu
degildir.)
Bir haberlesme kablosu arizalidir. Haberlesme kablosunu ariza ve hasar  [Haberlesme kablosunu
acisindan kontrol ediniz. degistiriniz.
RS-422 Servo siirticii RS-422 haberlesme protokoliine ayarlanmamustir. [Pr. PC71]'de " haberlesme protokolii  [RS-422/RS-485 [A]
haberlesme se¢imi"ni kontrol ediniz. haberlesme (Mitsubishi
(Mitsubishi genel-amacgli AC servo
genel-amaclh Iprotokolii) se¢ilmelidir.
AC servo = — : ;
protokolii) Haberlesme ayar1 dogru degildir. [Pr. PC20 Istasyon numarasi ayari] [Pr. PC20 Istasyon
urulmamigtir dogru ayarlanmissa, kontrol ediniz. Inumarasi ayari] ve

kontrol {initesinde
tanimlanan istasyon No.
arasindaki uyumu
kontrol ediniz.

[Pr. PC21]'de "RS-422 haberlesme veri ['RS-422 haberlesme
iletim hiz1 se¢imi" dogru ayarlanmigsa, |[veri iletim hiz1 se¢imi "
kontrol ediniz. lve kontrol tinitesindeki
haberlesme veri iletim
hiz1 ayari arasindaki
luyumu kontrol ediniz.

Bir haberlesme kablosu arizalidir. [Haberlesme kablosunu ariza ve hasar  [Haberlesme kablosunu
acisindan kontrol ediniz. degistiriniz.
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Ag modiilii hata kodlar1

Ag modiiliinde bir hata olusursa, MR Configurator2'deki "Alarm Gostergesinde" bir ag modiilii hata kodu gosterilir.
Ag modiiliiniin hata kodlar1 ile ilgili ayrintilar i¢in: "Exception Codes" of "Anybus CompactCom 40 Software Design Guide (Doc.Id. HMSI-
216-125)" bakimiz.

No. Est. occurrence time Est. elapsed time (h)  Detailed information
85.2 Network module error 2015/07/02 16:35:32 0 02
Display|Detailed name Cause | Check method [ Check result | Action -
85.2 |Network 1) |Perform the checking method of [AL.85 1]
imodule error 2 [For details of error code in network module, please refer to Exception Codes of

|Anybus CompactCom 40 Software Design Guide (Doc.ld. HMSI-216-125)

Tod

name Cause | _Check method | Check result | Action
|Perform the checking method of [AL.85.1]

Display| D
85.3 |Network
imodule error 3

[0

Additional information: (Alarm reset disable)
Error code of network modules as follows

0001
Alarm history [ [ 7] Alarm Onset Data ] [ Display Causes Again I
Number Name Time (h) Detailed information
New Network module error 0 02

Alarm/Warning List Clear
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MITSUBISHI ELECTRIC TURKEY A.S.
FABRIKA OTOMASYON SISTEMLERI

Serifali Mahallesi Kale Sokak No:40 Umraniye / istanbul / Tirkiye
Tel : +90 (216) 969 25 00 Faks : + 90 (216) 526 39 95
tr3a.mitsubishielectric.com/fa/tr

METR bu ddkiimanda yer alan igeriklerde nceden bildirmeksizin degisiklik yapma hakkina sahiptir.
Bu dokiiman yalnizca bilgilendirme amaglidir. Uriinler hakkinda detayl: bilgi i¢in tr3a.mitsubishielectric.com/fa/tr bakabilirsiniz.
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