Kinco Servo Hata ve Coziimleri

FFFF: Bu hata motor tipinin secilmedigini gosterir. Cozimii igin d4.19 parametresinden motor tipi

secilir. Daha sonra d4.00 parametresi “1” yapilarak kaydedilir. Servo sirictintin 24VDC kaynag) kesilip
yeniden verilir.

000.1: Bu hatada firmware glincellenir ve surtci fabrika ayarlarina alinir. Eger hata devam ederse

firmware dosyasi uyumsuzdur.

000.2: Genel olarak enkoder kablosundan dolayi verilen bir hatadir. C6ziimu igin agagidaki adimlar

izlenir.
O Enkoder kablosu degistirilerek kontrol edilir.

O Motor degistirilerek kontrol edilir.
O Son asama da motor degistirilerek kontrol edilir.

000.4: Genel olarak enkoder kablosundan dolayi verilen bir hatadir. C6zim igin agsagidaki adimlar

izlenir.
O Enkoder kablosu degistirilerek kontrol edilir.

O Motor degistirilerek kontrol edilir.
O Son asama da motor degistirilerek kontrol edilir.

000.8: Guriltiden yada enkoder kablosundan kaynaklanan bir hatadir. UVW gli¢ kablosu etrafindaki

Shield’li kisim sirici Gizerine baglanmalidir. Ayrica sistemde giirtlti olusturabilecek baska cihazlar
(Inverter gibi) var ise baska gii¢ kaynaklari ile beslenmelidir.

000.6: Genel olarak enkoder kablosundan dolayi verilen bir hatadir. C6zimd i¢in asagidaki adimlar

izlenir.
U Enkoder kablosu degistirilerek kontrol edilir.

O Motor degistirilerek kontrol edilir.
U Son asama da motor degistirilerek kontrol edilir.

001.0: Yuksek sicaklik hatasidir. Bliyik motor kiguk sirici ile kullanildiginda bu hata ile

karsilagilabilir. Ayrica sistem ¢ok hizl sekilde Dur-Kalk yapiyorsa bu da bu hataya sebep olabilir.
Frenleme direnci ile sorun ¢ozllebilir. Eger ¢6ziilmez ise yeni sirici ile degisimi yapilmalidir.

002.0: Yiksek voltaj hatasidir. Gereginden fazla yiksek voltaj geliyor olabilir. Bunun icin katalogdaki

tolerans degerleri dogrultusunda siriiciniin AC beslemeleri 6lgi aleti ile kontrol edilir. Eger normal
degerlerdeyse frenleme direnci takilmahdir. Ayrica durus-kalkis zamanlari uzatiimalidir.

004.0: Diisiik voltaj hatasi. Uriiniin AC besleme voltajinin istenilen aralikta olup olmadigi kontrol

edilmelidir. Daha sonra DC voltajda kontrol edilmeli. Eger DC ve AC voltaj istenilen degerlerdeyse DC
voltajin AC voltajdan 6nce gelmesi de bu hataya neden olur. Son asamada Durus zamani artirilmaldir.

008.0: Yiksek akim hatasidir. Motor icindeki fazlarin kisa devre olmasindan dolayi verilen bir hata. Bu

da sdricu icindeki bazi komponentleri yakmis olabilir. Motor mili el ile dondardlir. Eger donis
normal ise sorun slrici kaynakhdir. EEer motor mili sert yada kitli ise motor ile alakalidir.

010.0: Frenleme direnci hatasidir. Frenleme direncinin glicliniin yetersiz olmasindan kaynaklanan bir

hatadir. Frenleme direnci degistirilmelidir.



020.0: Enkoder takip hatasidir. Bunun 4 nedeni olabilir. Bunlar; Kontrol Parametreleri, Sistem Asiri
Yik veya Kilitleme, Enkoder Kablosu, Asiri Glrulti. Bu hata i¢in d2.08 parametresi kontrol edilmeli ve
%100 olmali. Kvp ve Kpp degerleri artirilmali. Motor yetersiz olabilir daha biliyigi secilmeli. Mekanik
kitleme kontrol edilmeli. Enkoder kablosu degistirilerek kontrol edilir. Toprak baglantisi yapilarak
sistemdeki girilti giderilmelidir.

040.0: 24 VDC besleme ile alakali bir hatadir. Siriciye baglanan DC voltaj kontrol edilmelidir. Bu
deger 18 VDC'nin altinda olmamalidir.

080.0: Agiri yuk hatasidir. Eger Uriin yeni takilmis ise parametre ile alakali bir sorun olabilir. Kvp

degeri artirilmahdir. Eger bu deger ¢ok blyik olur ise bu seferde vibrasyon olusumundan hata
verebilir. Bu deger bu durumda disirilmelidir. Eger eski sistemde kullanilan ¢alisan bir Grin ise
mekanik kilitlemeye ve asiri yiike bakilmalidir.

1000: Pulse girislerine gelen frekans ¢ok yiiksek oldugu igin verilen bir hatadir. Disirilmesi gerekir.
Yazihmdan d3.38 parametresine bakilarak uygulanacak maksimum frekansa bakilabilir.

2000: STO konektori bagli degildir. Yada STO+ ve STO- uglari bagl degildir. STO+ ucuna +24 VDC,
STO- ucuna ground baglanir.

4000: Oncelikle d4.01 parametresinden motor tipi kontrol edilir. ESer motor tipi dogru ise enkoder

kablosu kontrol edilir. Hata devam ettigi takdirde sorun motor enkoderinden kaynaklaniyordur ve
degistirilmesi gerekir.

8000: Bu hatada firmware gilincellenir ve siirticli fabrika ayarlarina alinir. Eger hata devam ederse
firmware dosyasi uyumsuzdur.

8888: Motor tipi d4.01 parametresinden segilir ve kayit edilerek siriict yeniden baslatilir. Eger sorun
devam ederse +24 VDC besleme kontrol edilmelidir.



