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Surliciniln giris ve cikislarina ait bilgiler ve cesitli baglanti sekilleri asagida gosterildigi gibidir.
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X  Kinetix 3 sUricuslnin dijital girisleri PNP ya da NPN olarak olarak kullanilabilir. Dijital girisleri, PNP
kullanmak icin “1” numarah pine “0 V” baglanmalidir. NPN kullanmak icin ise “1” numarali pine “+24
V” baglanmalidir.

X  Yukaridaki sekilde gosterildigi gibi Pozisyon Komutu PULS girisleri “49”, “11” ve “12” numarali pinler
Gzerinden kullanilir. Yiksek Hizli Pozisyon Komutu PULS girisleri “15”, “16”, “23” ve “24” numarali

pinler Gizerinden kullantlir.

X  Analog Hiz Komutu girisleri “19” ve “20” numarali pinlerdir. Analog Tork Komutu girisleri “21” ve “22”
numaral pinlerdir.

X  Sirasiyla enkoder “A+”, “A-“ gikislari “29” ve “30” numarali pinlerdir. “B+”, “B-“ ¢ikislari “31” ve “32”
numaral pinlerdir. “Z+”, “Z-“ ¢ikislari “33” ve “34” numarali pinlerdir.
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NOTT1: suriict tizerindeki Enter tusu parametrelerin igerisine girmek ve cikmak icin kullanilir. Mode/Set tusu
ise parametre gruplari arasinda gezmek ve parametrelere deger kaydetmek icin kullanilir.

DISPLAY PARAMETRELERI

Bu grupta bulunan parametreler motor ve siirlici bilgilerini izleme parametreleridir. Bu parametreler
degistirilemez.

(dIS-00) Velocity Feedback =Motorun rpm olarak hiz bilgisini gosterir.

(dIS-01) Velocity Command =Servo on durumunda, rpm olarak istenen ¢ikis hizini gosterir.
(dIS -03) Torque Command =istenen yiizde tork degerini gdsterir.

(dIS-04) Position Feedback =Pozisyon geri beslemesi puls adedini gosterir.

(dIS-05) Position Command =istenen pozisyon puls adedini gésterir.

(dIS -15) Input/Output Signal Status = Dijital Giris/Cikis sinyallerinin durumunu gosterir.

(dIS -19) Analog Velocity Command Voltage=Analog hiz komutu degerini Volt olarak gosterir.
(dIS -20) Analog Current Command Voltage=Analog tork komutu degerini Volt olarak gosterir.

(dIS -23) Encoder Feedback Counter =Enkoder geri besleme puls adedini gosterir.

NOT2: Siriici ekraninda tek seferde en fazla bes basamaga kadar sayi gosterilir. Yukaridaki display
parametrelerinin bazilari on basamakli sayi degerlerine kadar gikabilir. Diger basamaklara ulasmak igin sag ya da
sol yon tuslarini kullaniniz.

RUN PARAMETRELERI

Bu grupta bulunan parametreler ile manuel hareketler, tuning, parametre reset vb. islemler yapilabilir.

(Run-00) Jog Operation = Siiriiciiyii Jog calistirmak icin kullanilan parametredir. Jog hizi Pr-2.01
parametresine kaydedilen degerdir.

Run-00 parametresi bulunur. Enter tusuna basilir. Ekranda -JOG- yazisi gérilince Mode/Set tusuna
basilir. Ekranda JOG-on yazisi gorillnce sirlict Gzerindeki yukari asagl yon tuslari kullanilarak motor
ileri ve geri yonde cahistirilabilir. Jog ¢alisma modundan ¢ikmak igin tekrar Mode/Set tusuna basilir.

(Run-01) Off-Line Auto Tuning=Auto tuning yapmak igin kullanilan parametredir.
Run-01 parametresi bulunur. Enter tusuna basilir. Ekranda -Auto- yazisi goriiliince Mode/Set tusuna
basilarak Auto tuning islemi gerceklestirilir.

(Run-03) Auto Adjustment of Speed Command Offset = Hiz Kontrol Modunda calisirken
potansiyometre ya da host kontrolér analog cikis gerilimi OV olmasina ragmen motor donlyorsa bu
parametre ile bu durum dizeltilir. Bu islem gerkgeklestiriimeden 6nce potansiyometre ya da host
kontrolor ¢ikis gerilimi OV yapiimahdir.

(Run-04) Auto Adjustment of Current Command Offset = Tork Kontrol Modunda calisirken
potansiyometre ya da host kontrolor analog cikis gerilimi OV olmasina ragmen motor doniyorsa bu
parametre ile bu durum duzeltilir. Bu islem gerkgeklestiriimeden 6nce potansiyometre ya da host
kontrolor cikis gerilimi OV yapiimalidir.

(Run-08) Alarm Reset =Hata resetleme parametresidir.
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(Run-10) Absolute Encoder Reset = Absolute enkoder bilgilerini sifirlama parametresidir.
(Run-11) 2-Group Gain Storing =2. grup kazang degerlerini kaydetme parametresidir.

(Run-12) Parameter Initialization = Surictyl fabrika ayarlarina alma parametresidir.

STANDART SURUCU PARAMETRELERI

1. GRUP 0 - TEMEL SISTEM PARAMETRELERI

Bu grupta bulunan parametreler temel sistem ayarlarinin yapildigi parametrelerdir. En &nemlileri
sunlardir:

(Pr-0.00) Operation Mode = Kontrol modu se¢imi bu parametre ile yapilir.
F : Follower (Pozisyon Kontrol)
S : Analog Velocity Input (Analog Hiz Kontrol)
C : Analog Current Input (Analog Tork Kontrol)
SF : Analog Velocity Input ve Follower (Analog Hiz Kontrol ve Pozisyon Kontrol)
CF : Analog Current Input ve Follower (Analog Tork Kontrol ve Pozisyon Kontrol)
CS : Analog Current Input ve Analog Velocity Input (Analog Tork Kontrol ve Analog Hiz Kontrol)
P : Preset Velocity (Sabit Hiz Kontrol)
PF : Preset Velocity ve Follower (Sabit Hiz Kontrol ve Pozisyon Kontrol)
PS : Preset Velocity ve Analog Velocity Input (Sabit Hiz Kontrol ve Analog Hiz Kontrol)
PC : Preset Velocity ve Analog Current Input (Sabit Hiz Kontrol ve Analog Tork Kontrol)
| : Indexing (Dahili Pozisyon Kontrol)

(Pr-0.02) Motor Basic Mo des =Bazi temel motor parametreleri asagida yazilmistir.
0. Biti : Hataya Gegince Frenleme Yontemi
0 = Frenle ve Tut
1 = Frenle ve Serbest Birak
2 =Serbest Durus
3 =Serbest Durus ve Tut
1. Biti: Overtravel Durus Metodu
0 = Tork kontrol yontemi ile durus. Durus akim degeri Pr-4.05(Overtravel Current
Limit) ile belirlenir.
1 = Dinamik frenleme ile durus.
2. Biti: Motor DAnus Yonu Tayini
0 = Motor referans sinyalin yoniine gére doner.
1 = Motor referans sinyalin yoniinin tersinde doner.
3. Biti: Besleme Gerilimi Kaybi Kontrolii
0 = Besleme gerilimi kaybi kontroll etkin
1 = Besleme gerilimini kontrol etme.
2 = Mono faz besleme gerilimi segimi.

(Pr-0.04) Inertia Ratio = Ylk Ataleti/Motor Ataleti degeri manuel olarak bu parametre ile ayarlanabilir.

(Pr-0.05) Auxiliary Function Selection 1 = Bazi yardimci fonksiyon segimi parametreleri asagida
yazilmistir.

0. Biti: Enkoder Yedekleme Pili
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0 = Yedekleme pili kullaniliyor.

1 = Yedekleme pili kullaniimiyor.
2. Biti: Alternatif Kazan¢ Degisimi

0 = Kazang degisimi etkin degil.

1 = Kazang degisimi etkin.
3. Biti: Acil Stop Girisi

0 = Acil stop girisi kullanilmayacak.

1 = Acil stop girisi kullanilacak.

(Pr-0.06) Auxiliary Function Selection 2 = Bazi yardimci fonksiyon segimi parametreleri asagida
yazilmistir.

0. Biti: Otomatik Motor Tanimlama
0 = Otomatik motor tanimlama etkin degil.
1 = Otomatik motor tanimlama etkin.

2. Biti: Alternatif Kazan¢ Degisim Modu
Detayh bilgi icin user manual’e bakiniz.

(Pr-0.07) Drive Address = Siirtictiniin haberlesme adresi bu parametre ile belirlenir.

(Pr-0.09) Seri Port Ayarlar =Seri port haberlesme ayarlari bu parametre ile yapilr.

0. Biti: Haberlesme Hizi
0=9600
1=14400
2=19200
3 =38400
4 = 56000
5=57600

1. Biti: Data, Parity ve Stop Biti
0=8,No, 1
1=8,Even, 1
2=8,0dd, 1
3=8,No, 2
4 =8, Even, 2
5=8,0dd, 2

2. Biti: Protokol
0 =ASCl
1 = Modbus-RTU

3. Biti: Haberlesme Metodu
0 =RS232
1 =RS485

(Pr-0.10) Dijital Giris Atamalari 1 = Dijital giris atamalari, fonksiyonlara dijital giris numarasi atanarak
yapilir. Eger numara yerine “b” atanirsa slirlict enerjilendiginde ilgili fonksiyon otomatik olarak aktif
olur. Bu parametre altinda 4 adet dijital giris fonksiyonu vardir.

0. Biti: Drive Enable =Servo On Dijital Girisi

1. Biti: Positive Over Travel = Pozitif Over Travel Dijital Girisi

2. Biti: Negative Over Travel = Negatif Over Travel Dijital Girisi

3. Biti: Integrator Inhibit Dijital Girisi

(Pr-0.11) Dijital Giris Atamalari 2 = Dijital Giris Atamalari 1’ deki agiklamalar bu parametre iginde
gecerlidir.
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Biti : Fault Reset = Hata Reset Dijital Girisi

Biti : Negative Current Limit =Negatif Akim Limiti Dijital Girisi

Biti : Pozitif Current Limit = Pozitif Akim Limiti Dijital Girisi

Biti : Operation Mode Override = Coklu Kontrol Modunda Kontrol Modu Degistirme
Dijital Girisi

wN = o

(Pr-0.12) Dijital Giris Atamalari 3 = Dijital Giris Atamalari 1’ deki agiklamalar bu parametre iginde
gegerlidir.
0. Biti: Preset Direction = Preset ve Analog Hiz Kontrol Modunda Yon Degistirme Dijital
Girisi
. Biti: Preset Select 1 = Preset Hiz Secim 1 Dijital Girisi
2. Biti : Preset Select 2 = Preset Hiz Secim 2 Dijital Girisi
3. Biti: Preset Select 3 = Preset Hiz Secim 3 Dijital Girisi

NOTS3 : Preset Hiz Secimleri dijital girislere atandiktan sonra ilgili dijital girisler (izerinden binary olarak preset
hizlar secilebilir.

(Pr-0.13) Dijital Giris Atamalari 4 = Dijital Giris Atamalari 1’ deki agiklamalar bu parametre iginde
gecerlidir.

0. Biti: Zero Speed Clamp Enable =Minimum Calisma Hizi Dijital Girisi

1. Biti: Pause Follower = Follower Mod Pause Dijital Girisi

2. Biti: Alternate Gain Select =Alternatif Kazan¢ Secim Dijital Girisi

3. Biti: Position Clear =Pozisyon Registerlarini Sifirlama Dijital Girisi

(Pr-0.14) Dijital Giris Atamalari 5 = Dijital Giris Atamalari 1’ deki agiklamalar bu parametre iginde
gecerlidir.
0. Biti: Position Strobe = Absolute Enkoder Data Transferi Dijital Girisi
1. Biti: Motor Moving Enable = Start Dijital Girisi
2. Biti: Analog Speed Command Select =Hiz Referansini Analog Gerilime Aktarma Dijital
Girisi
4. Biti: 2nd Electronic Gear Bank Selection = 2. Elektronik Disli Degerleri Secim Dijital Girisi

(Pr-0.15) Dijital Giris Atamalari 6 = Dijital Giris Atamalari 1’ deki agiklamalar bu parametre iginde

gecerlidir.
0. Biti : Reset Multi-Turn Data of Absolute Encoder = Absolute Enkoder Data Sifirlama
Dijital Girisi
Biti : Gain Bank Select = 3. ve 4. Kazang Seti Secim Dijital Girisi
Biti : Rezerv

3. Biti: Rezerv

(Pr-0.16) Dijital Giris Atamalan 7 = Dijital Giris Atamalari 1’ deki agiklamalar bu parametre iginde
gecerlidir.

0. Biti: Home Sensor =Home Sensori Dijital Girisi

1. Biti: Start Homing =Start Homing Dijital Girisi

2. Biti: Stop Indexing =Stop indexing Dijital Girisi

3. Biti: Pause Indexing =Pause Indexing Dijital Girisi
(Pr-0.17) Dijital Giris Atamalari 8 = Dijital Giris Atamalari 1’ deki agiklamalar bu parametre iginde
gecerlidir.

0. Biti: Index Select 0 Input =0. Bit Index Secim Dijital Girisi

1. Biti: Index Select 1 Input =1. Bit Index Secim Dijital Girisi
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2. Biti: Index Select 2 Input = 2. Bit Index Se¢im Dijital Girisi
3. Biti: Index Select 3 Input = 3. Bit Index Se¢im Dijital Girisi

(Pr-0.18) Dijital Giris Atamalari 9 = Dijital Giris Atamalari 1’ deki agiklamalar bu parametre iginde
gecerlidir.

0. Biti: Index Select 4 Input =4. Bit Index Se¢im Dijital Girisi

1. Biti: Index Select 5 Input = 5. Bit Index Se¢im Dijital Girisi

2. Biti: Stop Homing =Stop Homing Dijital Girisi

3. Biti: Start Index = Start Indexing Dijital Girisi

(Pr-0.22) Dijital Cikis Atamalari 1 = Dijital ¢ikis atamalari, fonksiyonlara dijital ¢ikis numarasi atanarak
yapilir. Bu parametre altinda 4 adet dijital ¢ikis fonksiyonu vardir.
0. Biti: Within Position Window = Pozisyon Tamamlandi Sinyali Dijital Cikisi

1. Biti: Up to Speed =Belirlenen Bir Hizin Uzerine Cikildi Sinyali Dijital Cikigi
2. Biti: Brake Control = Fren Durumu Dijital Cikisl
3. Biti: Within Speed Window = istenilen Hiza Ulasti Sinyali Dijital Cikisi

(Pr-0.23) Dijital Cikis Atamalari 2 = Dijital ¢ikis atamalari, fonksiyonlara dijital ¢ikis numarasi atanarak
yapilir. Bu parametre altinda 4 adet dijital ¢ikis fonksiyonu vardir.
0. Biti: Current Limited = Ayarlanan Tork Limit Degerine Ulasti Sinyali Dijital Cikisi

1. Biti: Velocity Limited = Ayarlanan Hiz Limit Degerine Ulasti Sinyali Dijital Cikisi
2. Biti: Near Position = Pozisyona Yaklagim Sinyali Dijital Cikis
3. Biti: Warning =Hata Durumu Dijital Cikisi

(Pr-0.24) Dijital Cikis Atamalari 3 = Dijital ¢ikis atamalari, fonksiyonlara dijital ¢ikis numarasi atanarak
yapilir. Bu parametre altinda 4 adet dijital ¢ikis fonksiyonu vardir.
0. Biti : Absolute Position Valid = Absolute Enkoderli Motor Pozisyonu Dogru Okunuyor

Dijital Cikisl
1. Biti: Ready =Suricinun Calismaya Hazir Bilgisi Dijital Cikisi
2. Biti: Rezerv
3. Biti: Rezerv

(Pr-0.25) Dijital Cikis Atamalari 4 = Dijital ¢ikis atamalari, fonksiyonlara dijital ¢ikis numarasi atanarak
yapilir. Bu parametre altinda 4 adet dijital ¢ikis fonksiyonu vardir.
0. Biti: In Motion = Index Modda Motorun Donduigu Bilgisi Dijital Cikisi

1. Biti : In Dwell = Index Modda Belirlenen Sire Boyunca Motorun Durduruldugunu
Belirten Dijital Cikig

2. Biti: Axis Homed =Index Modda Homing islemi Tamamland Bilgisi Dijital Cikis!

3. Biti: Index Select 0 Output = Calistirilan Index Numarasi Binary Dijital Cikis

(Pr-0.26) Dijital Cikis Atamalari 5 = Dijital ¢ikis atamalari, fonksiyonlara dijital ¢ikis numarasi atanarak
yapilir. Bu parametre altinda 4 adet dijital ¢ikis fonksiyonu vardir.
0. Biti: Index Select 1 Output = Calistirilan Index Numarasi Binary Dijital Ci kisi Biti

1. Biti:Index Select 2 Output = Calistirilan Index Numarasi Binary Dijital Cikisi Biti
2. Biti: Index Select 3 Output = Calistirilan Index Numarasi Binary Dijital Cikigi Biti
3. Biti: Index Select 4 Output = Calistirilan Index Numarasi Binary Dijital Cikisi Biti

(Pr-0.27) Dijital Cikis Atamalari 6 = Dijital ¢ikis atamalari, fonksiyonlara dijital ¢ikis numarasi atanarak
yapilir. Bu parametre altinda 4 adet dijital ¢cikis fonksiyonu vardir.
0. Biti: Index Select 5 Output = Calistirilan Index Numarasi Binary Dijital Cikisi Biti

1. Biti: End of Sequence = Index Hareketi Tamamlandi Dijital Cikisi
2. Biti: Rezerv
3. Biti: Rezerv
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(Pr-0.32) 1/0 Kontrol Onceligi = Run-xx ve dijital giris fonksiyonlarinin donanim {izerinden mi yoksa
Modbus tizerinden mi kontrol edilecegi bu parametre ile belirlenir.
0. Biti: Dijital Girisleri Modbus Uzerinden Kontrol Etme

0 = Dijital Girisler Donanimsal Olarak Kontrol Edilir
1 = Dijital Girisler Modbus Uzerinden Kontrol Edilir

1. Biti: Run Fonksiyonlarini Modbus Uzerinden Kontrol Etme
0 = Run Fonksiyonlari Donanimsal Olarak Kontrol Edilir
1 = Run Fonksiyonlari Modbus Uzerinden Kontrol Edilir

2. GRUP 1 - KAZANC PARAMETRELERI

Bu grupta bulunan parametreler manuel olarak kazang ayarlarinin yapildigi parametrelerdir. Detayl bilgi icin
kullanma kilavuzunu inceleyiniz.

3. GRUP 2 - HIZ KONTROL PARAMETRELERI

Bu grupta bulunan parametreler Hiz Kontrol parametreleridir. En 6nemlileri sunlardir:

(Pr-2.00) Hiz Olceklendirme = Hiz kontrol modunda analog giristen 1 Volt'a karsilik gelecek devir sayisi
bu alana kaydedilir. Motor Hizi = Pr-2.00[rpm/V] x Analog Giris Gerilimi[V] .

(Pr-2.01) Jog Hizi =Motorun jog modda gahlistirilma hizi [rpm] bu alana kaydedilir.
(Pr-2.02) Kalkis Rampasi = Motorun kalkis ivme degeri bu alana kaydedilir.
(Pr-2.03) Durus Rampasi = Motorun durug ivme degeri bu alana kaydedilir.
(Pr-2.05) Preset Hiz 1 = Birinci Preset Hiz degeri [rpm] bu alana kaydedilir.
(Pr-2.06) Preset Hiz 2 = ikinci Preset Hiz degeri [rpm] bu alana kaydedilir.
(Pr-2.07) Preset Hiz 3 = Ugiincii Preset Hiz degeri [rpm] bu alana kaydedilir.
(Pr-2.08) Preset Hiz 4 = Dordiincu Preset Hiz degeri [rpm] bu alana kaydedilir.
(Pr-2.09) Preset Hiz 5 = Besinci Preset Hiz degeri [rpm] bu alana kaydedilir.
(Pr-2.10) Preset Hiz 6 = Altinci Preset Hiz degeri [rpm] bu alana kaydedilir.
(Pr-2.11) Preset Hiz 7 = Yedinci Preset Hiz degeri [rpm] bu alana kaydedilir.

(Pr-2.12) Manuel Hiz Limiti = Pozisyon, Analog Hiz ve Preset Hiz Kontrol modlarinda hiz limiti
Konulmak istenirse Pr-2.13 = 1 yapilir ve bu alana hiz limit degeri [rpm] kaydedilir.

(Pr-2.13) Hiz Limit Modu = Kullanilacak hiz limit modu bu parametre ile belirlenir.
0 = Hiz limiti kullanilmayacaktr.
1 = Hiz limiti Pr-2.12 parametresine kaydedilen degere gore uygulanacaktr.
2 = Hiz limiti Analog Hiz Komutu girisindeki 0-10 V degerine gore
uygulanacaktir. (Analog Hiz Kontrol Modu Harig)
3 =Pr-2.12 ve Analog Hiz Komutu girisindeki hiz limit degerlerinin kicligu
kullanilacaktir.
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4. GRUP 3 - POZISYON KONTROL PARAMETRELERI

Bu grupta bulunan parametreler Pozisyon Kontrol parametreleridir. En dnemlileri sunlardir:

(Pr-3.00) Pozisyon Kontrol = Puls tipi, plc cikis tipi, ileri yon enkoder ¢ikis tayini ve birinci disli
parametrelerinin degistiriime 6zelligi bu parametre ile yapilir.

0.

Biti : Puls Tipi Tayini
0 = Step Up/Step Down (CW/CCW), PNP
1 = Step Up/Step Down (CW/CCW), NPN
2 = Step/Direction (Puls Direction), PNP
3 = Step/Direction (Puls Direction), NPN
4 = Auxiliary Encoder, x1 (A,Bx1)
5 = Auxiliary Encoder, x2 (A,Bx2)
6 = Auxiliary Encoder, x4 (A,Bx4)

Asagidaki resimde, puls komut tiplerine karsilik gelen degerler gosterilmistir.

Setting Lagic Command Forward Direction Operation Reverse Direction Operation Input
Value Pulse Form Muliplicat
ion
0 Positive CW+ CCW o
Logic us i | . [Pusw [T LTI
UL | Gedl v
2 Pulse Train+
Sign us o [T | (s TLTLTLTL
SicN # | oy [sieN | L
4 Phase A+ Phase 1
B -
s P d [N | FesfTTULL e
6 drupl
Ex i ig i fe=x Sy Ny R
1 Negative | CW +CCW
Logic \MJ ‘H* PULS *
sed UL | %[ =
3 Pulse Train+
Sien s [T LU | [Pesw LTI LT
SN iy | "L | sieN #J e
1. Biti: PLC Cikis Tipi Tayini
0 = Line Drive
1 = Open Collector
2 = High Speed Line Drive
2. Biti: ileri Yon Enkoder Cikis Tayini
0 = Motor ileri yonde dénerken Enkoder A fazi, B fazindan 90° 6ndedir.
1= Motor ileri yénde dénerken Enkoder A fazi, B fazindan 90° geridedir.
3. Biti: Birinci Disli Orani Degistirme

0 = Siricd, Servo On’ da degilken degistirilir.
1 = Her zaman degistirilir.

(Pr-3.01) Birinci Elektronik Disli Payr =Birinci elektronik disli payi bu alana kaydedilir.

(Pr-3.02) Birinci Elektronik Disli Paydasi = Birinci elektronik disli paydasi bu alana kaydedilir.
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5. GRUP 4 - TORK KONTROL PARAMETRELERI

Tork Kontrol parametrelerinin detayli agiklamalari icin Griiniin kullanma kilavuzunu inceleyiniz

6. GRUP 5 - YARDIMCI PARAMETRELER

Bu grupta bulunan parametreler uygulamalarda kullanilabilecek yardimci parametrelerdir. En énemlileri
sunlardir:

(Pr-5.04) Up to Speed =Up to Speed Dijital Cikisinin aktif olacagi hiz degeri[rpm] bu alana kaydedilir.

(Pr-5.05) Zero Clamp = Zero Clamp Dijital Girisi vasitasiyla motorun bu parametreye kaydedilen hiz
degerinin altinda calismasi engellenir.

INDEX KONTROL PARAMETELERI

Bu grupta bulunan parametreler Index Kontrol parametreleridir. Bu grup 12 alt gruba ayrnimistir. En énemli
alt gruplar sunlardir:

GRUP 0 — GENEL INDEX PARAMETRELERI

Bu grupta bulunan parametreler genel index parametreleridir. En 6énemlileri sunlardir:

(IN-00.00) Otomatik Index Start = Bu parametre “1” yapilirsa slriici servo on’ a gecer gecmez segili
index calistirilir.

(IN-00.02) Pozitif Durus Mesafesi = Pozitif overtravel limit'i ile karsilasildiginda durma mesafesi bu
alana kaydedilir.

(IN-00.03) Negatif Durus Mesafesi = Negatif overtravel limit’i ile karsilasildiginda durma mesafesi bu
alana kaydedilir.

(IN-00.04) Yazilimsal Overtravel Limit Kontrollii = Bu parametre “1” yapilirsa strici yazilimsal olarak
motor pozisyon geri beslemesi ile Pozitif ve Negatif Yazilim Limitlerini karsilastirarak overtravel limit

kontrolini gergeklestirir.

(IN-00.05) Pozitif Yazilim Limiti = Bu alana yazilimsal olarak kullanilacak pozitif overtravel limit degeri
kaydedilir. Motor pozisyon geri beslemesi bu alana kaydedilen degeri gecerse siirlci hataya geger.

(IN-00.06) Negatif Yazilim Limiti = Bu alana yazilimsal olarak kullanilacak negatif overtravel limit
degeri kaydedilir.

GRUP 1 - HOMING KONTROL PARAMETELERI

Bu grupta bulunan parametreler home islemi ile ilgili parametreleridir. En dnemlileri sunlardir:

(IN-01.00) Homing Tipi=Index mod 9 farkli homing tipini destekler. Burada en ¢ok kullanilan homing
tipleri verilmistir. Detayli bilgi icin kullanma kilavuzunu inceleyiniz.

Homing Tipi 0: Home to Present Position = Motorun o anki pozisyonu home olarak kullanilir.
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Homing Tipi 1: To Home sensor/Back to Marker = Motor home sensériine kadar déner daha sonra geri
yonde Z pulsini bulup home noktasini belirler. Asagidaki sekil To Home sensor/Back to Marker homing
islemini gostermektir.

Creep Wl ocity
\Elocity ’/“‘ i
4
Homiing Vel ocity
Hoime Sensor —
Make
r - - -

Homing Tipi 2: To Limit/Back to Marker = Motor limit sensoriine kadar déner daha sonra geri yonde Z
pulsini bulup home noktasini belirler.

Homing Tipi 3: To Home sensor/Fwd to Marker = Motor home sensoriine kadar déner daha sonra geri
yonde Z pulsini bulup home noktasini belirler.

Homing Tipi 4: To Limit/Fwd to Marker = Motor limit sensériine kadar déner daha sonra ileri ydonde Z
pulsini bulup home noktasini belirler.

Homing Tipi 8: Home to Marker = Motor Z pulsine kadar doner ve o nokta home olarak kullanihr.

Homing Tipi 9: To Home Sensor = Motor home sensérini bulana kadar déner ve o nokta home olarak
kullanihr.

(IN-01.01) Servo On Durumunda Otomatik Home Arama = Suriicinin Servo On durumuna gore
home aramaya baslama islemi bu parametre ile belirlenir.
0 = Her Servo On durumuna gegiste otomatik olarak homing islemi
gerceklestirililir.
2 = Home arama islemi kullaniimaz.

(IN-01.02) Home Hizi = Home islemi hizi[rpm] bu alana kaydedilir. Kaydedilecek degerin isareti yonu
belirler.

(IN-01.04) Home Rampalari = Home islemi esnasinda kullanilacak kalkis ve durus rampa ivme
degerleri bu alana kaydedilir.

(IN-01.05) Ofset Mesafesi = Home islemi tamamlandiktan sonra eklenecek ofset mesafesi bu
parametreye kaydedilir.

(IN-01.06) Home Sensor Polaritesi = Home sensoriniin polaritesi bu parametre ile belirlenir.
0 = Home sensori sinyalinin yiikselen kenari kullanilir. (Normalde agik tip
kontakli home sensori)
1 = Home sensord sinyalinin disen kenari kullanilir. (Normalde kapali tip
kontakli home sensoéri)

(IN-01.07) Home Pozisyonu = Home islemi tamamlandiktan sonra sirticiiniin home pozisyonu degeri
bu parametre ile bellirlenir.

(IN-01.08) Home Sensoriinden Sonra Ek Mesafe = Home islemi tamamlandiktan sonra istenen ofset
mesafesi bu parametreye kaydedilir.

(IN-01.11) Homing Zaman Limiti = Bu alana kaydedilen sire boyunca homing islemi
gerceklestirilemezse siirlicl hataya geger.
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GRUP 2 - INDEX PARAMETELERI

Bu grupta bulunan parametreler Index Tiplerinin belirlendigi ve bazi Index ayarlarinin yapildig
parametrelerdir.
(IN-02.00)... (IN-02.63) = 64 adet index noktasinin tipi ve hangi durumda indexler arasi gegisin
gerceklestirilecegi bu parametreler ile belirlenir.
0. Biti: Index Tipi Tayini
0 = Absolute index segimi.
1 = Inkremental index segimi.
1. Biti: Indexler Arasi Gegis Tayini
0 = Index hareketi sonlandirilir. (Stop)
1 = Bir sonraki indexe geg. Girise ihtiyac duymaz. (Start next index)
2 = Bir sonraki indexe gegis icin Start Index Dijital Girisini bekler. (Wait for
start)

GRUP 4 - INDEX POZISYON/MESAFE PARAMETELERI

Bu grupta bulunan parametreler index pozisyonlarinin belirlendigi parametrelerdir.

(IN-04.00)... (IN-04.63) = 64 adet index pozisyon degerleri bu parametrelere kaydedilir.

GRUP 7 - INDEX BEKLETME PARAMETELERI

Bu grupta bulunan parametreler index bekletme parametreleridir.

(IN-07.00)... (IN-07.63) = Mili saniye cinsinden bekleme siireleri bu parametrelere kaydedilir.

GRUP 8 — INDEX HIZI PARAMETELERI

Bu grupta bulunan parametreler index hizlarinin belirlendigi parametrelerdir.

(IN-08.00) ... (IN08.63) =64 adet index hizi[rpm] bu parametrelere kaydedilir.

GRUP 10 - INDEX KALKIS RAMPASI PARAMETELERI

Bu grupta bulunan parametreler index kalkis rampa degerlerinin belirlendigi parametrelerdir.

(IN-10.00) ... (IN-10.63) = 64 adet index kalkis rampasi ivme degerleri bu parametrelere kaydedilir.

GRUP 11 - INDEX DURUS RAMPASI PARAMETELERI

Bu grupta bulunan parametreler index durus rampa degerlerinin belirlendigi parametrelerdir.

(IN-11.00) ... (IN-11.63) = 64 adet index durus rampasi ivme degerleri bu parametrelere kaydedilir.

GRUP 12 — SONRAKI INDEX PARAMETELERI

Bu grupta bulunan parametreler index siralamasinin olusturuldugu parametrelerdir.

(IN-12.00) ... (IN-12.63) = 64 adet index hareketinin hangi siralamada olacagi bu parametreler ile
belirlenir. Indexler Arasi Gegis Tayini biti “0” (stop) yapilmamalidir.
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UYARI ve HATA KODLARI

Asagidaki tabloda sirlcude karsilasilabilecek uyarilar verilmistir. Detayli bilgi icin kullanma kilavuzunu
inceleyiniz. Uyarilar strticiiniin calismasina engel olmaz.

UYARI NUMARASI UYARI ADI ACIKLAMA
0x01 BAT Absolute enkoder pil uyarisi
0x02 CNT Absolute enkoder devir sayisi asimi
0x04 PRE Anormal baslangi¢ durumu
0x08 0ocCcC Asirt analog tork limit girisi
0x10 0SsC Asiri analog hiz girisi
0x20 PIN Eksik ya da yanhs dijital giris ve ¢ikis
atamasi uyarisi
0x40 CAP Motor ve stirlici kapasitesi uyumsuzlugu

Asagidaki tabloda siriicide karsilasilabilecek hatalar verilmistir. Detayh bilgi icin kullanma kilavuzunu
inceleyiniz. Hatalar surliciiniin calismasina engel olur. Hataya sebep olan problem diizeltiimedik¢e hata
mesajl stirekli gosterilir.

HATA KODU HATA ADI ACIKLAMA
E.004 MTROT Motor sicakligi yliksek hatasi
E.005 IPMFT IPM hatasi
E.009 UDVTG DC bara duslik gerilim hatasi
E.010 OWTG DC bara ytiksek gerilim hatasi
E.012 HFAIL Home arama hatasi
E.018 OVSPD Asirt hiz hatasi
E.019 POSER Pozisyon hata limiti asimi hatasi
E.022 CONOL Asirt akim hatasi
E.023 DRVOL Asin yik hatasi
E.025 SENSR Atanmamis sensor hatasi
E.027 NOTHM Eksen home yapilamadi hatasi
E.028 ENCDE Enkoder bilgisi uygun aralikta degil
E.030 ENCOP Enkoder kablosu bosta hatasi
E.031 ENCPE Uygun olmayan enkoder parametresi
kullanim hatasi
E.036 DRVOT Suirlict sicakhgi yuksek hatasi
E.037 ACOFF Faz kaybi hatasi
E.053 PINIT Parametreler baslatilamiyor hatasi
E.054 OFSET Akim geri besleme ofset hatasi
E.055 CHSUM Parametre saglama hatasi
E.056 CPUFT Watchdog zaman asimi hatasi
E.057 HWARE Arizali donanim hatasi
E.058 RANGE Parametre aralik hatasi
E.060 DINIT Sirlict baslatilamiyor hatasi
E.075 SHTOL Fren direnci asir yuk koruma hatasi
E.079 SHTOC Fren direnci asir akim koruma hatasi
E.083 ABSBE Absolute enkoder pil hatasi
E.084 ABSOS Absolute enkoder asiri hiz hatasi
13
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E.085 ABSCT Absolute enkoder giriilti hatasi
Anzali absolute enkoder

E.086 ENCCT Absolute enkoder gurilti hatasi
Anzali absolute enkoder

E.100 SETUP Uygun olmayan calisma modu ve motor
secimi hatasi

E.101 CABLE Motor gli¢ kablosu bosta hatasi

E.102 INSOL Anlik motor asiri akim hatasi

E.103 MATCH Uygun olmayan motor se¢imi hatasi

E.104 PWROL Asir gui¢ hatasi

E.105 ENCTP Uygun olmayan enkoder secimi hatasi

E.106 ENCCE Enkoder haberlesme hatasi

E.107 SERCE Seri haberlesme hatasi

E.108 CDFRE Pozisyon komutu frekans limiti asimi
hatasi

E.112 ESTOP Acil stop girisi algilandi hatasi

E.113 IRANG Index pozisyon aralik asimi hatasi

E.114 OVCUR Motor faz asiri akim hatasi

Kinetix 3 Parametreleri Modbus Adresleri ve Haberlesme Ayari

Asagida Kinetix3 haberlesme ayarlari parametreleri verilmistir.

Parametreleri

(Pr-0.07) Drive Address = Siirictiniin haberlesme adresi bu parametre ile belirlenir.

(Pr-0.09) Seri Port Ayarlari = Seri port haberlesme ayarlari bu parametre ile yapilir.

0.

1.

2.

3.

Biti :

Biti :

Biti :

Biti :

Haberlesme Hizi
0=9600
1=14400
2=19200
3 =38400
4 = 56000
5=57600

Data, Parity ve Stop Biti
0=8,No, 1
1=8, Even, 1
2=8,0dd, 1
3=8,No, 2
4 =8, Even, 2
5=8,0dd, 2

Protokol
0 = ASClI
1 =Modbus-RTU
Haberlesme Metodu
0=RS232
1 =RS485
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(Pr-0.32) 1/0 Kontrol Onceligi = Run-xx ve dijital giris fonksiyonlarinin donanim iizerinden mi yoksa
Modbus tizerinden mi kontrol edilecegi bu parametre ile belirlenir.
0. Biti: Dijital Girisleri Modbus Uzerinden Kontrol Etme

0 = Dijital Girisler Donanimsal Olarak Kontrol Edilir
1 = Dijital Girisler Modbus Uzerinden Kontrol Edilir

1. Biti: Run Fonksiyonlarini Modbus Uzerinden Kontrol Etme
0 = Run Fonksiyonlari Donanimsal Olarak Kontrol Edilir
1 = Run Fonksiyonlari Modbus Uzerinden Kontrol Edilir

Asagida Kinetix 3 surliciisi parametrelerinin modbus adresleri gosterilmistir. Bunlar hem okunabilir hem de
yazilabilir adreslerdir.

NOT4: Standart ve Index parametrelerine modbus tizerinden bir deger yazildiginda enerji kesildiginde yazilan
degerler kaydedilmez. Bu degerlerin kalici olmasi igin her deger yazildiginda “9999” modbus adresine ylikselen
kenar ile “1” yazilmahdir.

STANDART SURUCU PARAMETRELERI

Asagida en 6nemli standart strticl parametreleri modbus adresleri gosterilmistir. Bazi host cihazlarda
asagida gosterilen modbus adresleri kullanilirken “+1” eklemek gerekebilir.

GRUP 0 - TEMEL SISTEM PARAMETRELERI

Group O - System Level

Modbus Kinetix 3 Modbus, Kinetix 3 Maodbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3

Address Parameter Address’ Parameter Address Parameter Address Parameter
o Pr-0.00 10 Pr-0.0% z0 Pr-0.19 30 Pr-0.29

1 Reserved 11 Pr-o.10 21 Pr-0.z20 =3 Pr-0.30
B Reserved 1z Pro.il 2z Proo.z1 EFS Proo.31

3 Proo.oz 13 Pr-0.12 23 Pr-0.22 33 Pr-o.32
4 Pr-0.03 14 Pr-0.13 2a Pr-0.23 34...42 Reserved
5 Proo.oa 15 Proo 14 25 Pi-0.2a 43 99 Reserved
3 Pr0.05 16 Pro.1s 26 Pr-0.25

7 Pro0.0s 17 Pr-o.1e 27 Pr-0.26

8 Pr-0.07 18 Pr-0.17 za Pr-0.27

B Pr0.08 Bl Pro.ias 79 Pr-0.28

GRUP 2 - HIZ KONTROL PARAMETRELERI

Group 2 - Speed Control

Maodbus Kinetix 3 Modbus Hinetix 3 Modbus Kinerix 3
Address Parameter Address Parameter Address Parameter
200 Pr-2.00 z06 Pr-2.04 212 Pr-z.10

201 Pr-z.01 207 Pr-z.05 213 Pr-2_11

202 Pr-2.02[Lo] zo8 Pr-2.06 zZ14 Pr-2.12

203 Pr-2.02[HI] 209 Pr-2.07 215 Pr-2.13

2049 Pr-z 03[Lo] 210 Pr-z. .08 216. .. .299 Reserved
205 Pr-2.03[Hi] z11 Pr-2.09

GRUP 3 - POZISYON KONTROLPARAMETRELERI

Group 3 - Position Control

Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3
Address Parameter Address Parameter P: Address Parameter
300 Pr-3.00 303 Pr-3.03 306 Pr-3.06 309...399 Reserved
3 Pr-3.01 304 Pr-3.04 307 Reserved

302 Pr-3.02 305 Pr-3.05 308 Pr-3.08

GRUP 5 - YARDIMCI PARAMETRELER

Group 5 - Supplemental Drive Control

Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3
Address Parameter Address Parameter Address Parameter Address Parameter
500 Pr-5.00 506 Pr-s5.06 512 Reserved 518 Pr-5.16[Lo]
501 Pr-5.01 507 Pr-5.07 513 Pr-5.12 519 Pr-5.16[Hi]
502 Pr-5.02 s08 Pr-5.08 514 Pr-5.13 520...599 Reserved
503 Pr-5.03 509 Pr-5.09 515 Pr-5.14
504 Pr-5.04 510 Pr-5.10[Le] 516 Pr-5.15[Lol
505 Pr-5.05 511 Pr-5.10[Hi] 517 Pr-5.15[Hi]
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INDEX KONTROL PARAMETELERI

Asagida en 6nemli index grubu parametreleri modbus adresleri gosterilmistir. Bazi host cihazlarda asagida
gosterilen modbus adresleri kullanilirken “+1” eklemek gerekebilir.

GRUP 0 — GENEL INDEX PARAMETRELERI

Group © - Indexing System

Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3
Address Parameter Address Parameter
5000 In00.00 5006 In00.03 . Hi
5007 Ino0.07.Lo S007 In00.04
5002 In00.01_Hi S00E In00_05. Lo
5003 In00.02.Lo 5009 In00.05 . Hi
5004 Ino0.02.Hi 5010 In00.06. Lo
5005 In00.03.Lo 5011 Im00.06 . Hi
5012...5199 Reserved
GRUP 1 - HOMING KONTROL PARAMETELERI
Group 1 - Index Homing
Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3
Address Parameter Address Parameter Address Parameter
5200 In01.00 5206 In01.05. Lo 5212 ImO1.0&. Hi
5201 In01.01 5207 In01.05.Hi 5213 In01.09
5202 In01.02 5208 Ino1 .06 5214 Ino1.710
5203 In01.03 5209 In01.07 Lo 5215 In01.11
5204 In01.04 Lo 5210 In01.07 . Hi 5216 Im01.12.Lo
5205 In071.04_Hi 5211 In01.08. Lo 5217 ImO1.12.Hi
5218...5399 Reserved
.
GRUP 2 — INDEX PARAMETELERI
Group 2 — Index Option
Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3
Address Parameter Address Parameter Address Parameter Address Parameter
5400 In02.00 5416 In02.16 5432 In02.32 5443 In02.48
5401 In02.01 5417 In02.17 5433 In02.33 5449 In02.49
5402 In02.02 5418 In02.18 5434 In02.34 5450 In02.50
5403 In02.03 5419 In02.19 5435 In02.35 5451 In02.51
5404 In02.04 5420 In02.20 5436 In02.36 5452 In02.52
5405 In02.05 5421 In02.21 5437 In02.37 5453 In02.53
5406 In02.06 5422 In02.22 5438 In02.38 5454 In02.54
5407 In02.07 5423 In02.23 5439 In02.39 5455 In02.55
5408 In02.08 5424 In02.24 5440 In02.40 5456 In02.56
5409 In02.09 5425 In02.25 5441 In02.41 5457 In02.57
5410 In02.10 5426 In02.26 5442 In02.42 5458 In02.58
5411 In02.11 5427 In02.27 5443 In02.43 5459 In02.59
5412 In02.12 5428 In02.28 5443 In02.43 5460 In02.60
5413 In02.13 5429 In02.29 5444 In02.44 5461 In02.61
5414 In02.14 5430 In02.30 5445 In02.45 5462 In02.62
5415 In02.15 5431 In02.31 5446 In02.46 5463 In02.63
m 5447 In02.47 5464 ...5599 Reserved

GRUP 4 - INDEX POZISYON/MESAFE PARAMETELERI

Group 4 — Index Position/Distance 5815 In04.07 Hi 5834 n04.17.Lo 5849 In04.24. Hi
ineti 5816 In04.08.Lo 5850 In04.25 Lo

r:::::: g::::llntier 5817 In04.08 Hi 5835 In04.17. Hi 5851 In04.25. Hi
5800 In04.00.L0 5818 In04.09 Lo 5836 In04.18.Lo 5852 In04.26.Lo
5801 In04.00.Hi 5819 In04.09.Hi 5837 In04.18. Hi 5853 In04.26_Hi
5802 1n04.01.Lo 5820 In04.10.Lo 38 041010 5854 In04.27 Lo
5803 In04.01 Hi 5821 In04.10.Hi 5339 0410 i 5855 In04.27 . Hi
=304 In0A.0210 5822 In04.11.Lo 5856 In04.28 Lo
5305 0402 H 5823 In04.11.Hi 5840 In04.20.Lo 5857 In04.28. Hi
5806 1n03.03.10 5824 In04.12.Lo 5841 In04.20. Hi 5858 In04.29.Lo
w507 YR 5825 In04.12.Hi o YETIT) 5859 In04.29_Hi
5826 In04.13 Lo 5860 In04.30.L0

2808 In04.04.Lo 5827 In04.13 Hi 5883 n04.21. Hi 5861 1n04.30. Hi
5809 In03.04.Hi 5828 In04.14.00 5844 In04.22.Lo 5862 In04.31 Lo
5810 n04.05.L0 5829 In04.14.Hi 5845 n04.22. Hi 5863 In04.31. Hi
5811 In04.05.Hi 5830 In04.15.Lo v TSI 5864 04320
5812 In04.06.Lo 5831 In04.15 Hi T 5865 In04.32. Hi
5813 In04.06.Hi 5832 In04.16.Lo 5847 In04.23. Hi 5866 In04.33.Lo
5814 In04.07.Lo 5833 In04.16. Hi 5848 In04.24 Lo 5867 10433 Hi
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Modbus Kinetix 3 5883 In04.41. Hi Modbus Kinetix 3 5917 In04.58 Hi
Address Parameter 5884 In04.42 Lo Address Parameter
5868 In04.34.Lo 5885 In04.42. Hi 5902 In04.51.Lo 51 In0439Lo
5869 In04.34. Hi 5836 In04.43.Lo 50903 In04.51 Hi 5070 0459 Hi
5887 In04.43. Hi
5870 In04.35.Lo o YT 5904 In04.52.Lo ) 04500
5871 1n04.35. Hi — e 5905 In04.52.Hi .
5872 In04.36.L0 50 YT 5906 In04.52 Lo 5901 In04.60.Hi
5873 1n04.36. Hi P e 5907 In04.53.Hi ) L6110
5874 In04.37.Lo 5892 In04.36.10 5008 In04.54.Lo
5875 In04.37. Hi 5893 n04.46. Hi 5909 In04.54.Hi 9 In04.61.
5876 In04.38.Lo 5894 In04.47.Lo 5910 In04.55.Lo 5024 |n[]4.62u]
5877 In04.38. Hi 5895 In04.47 Hi 5911 In04.55.Hi :
5878 n04.39.L0 °8% o2 4810 5912 In04.56.Lo 58 IA4LA
5879 1n04.39. Hi z:z ::Ejﬁz 5913 In04.56.Hi 5926 nb463.Lo
5880 1n04.40.Lo 30 YT 5914 In04.57.Lo w7 o
5881 1n04.40. Hi so00 0045010 5915 In04.57.Hi
588 n04.41 Lo 001 04 50.Hi 5916 In04.58.Lo 5908..5%59 | Reserved

GRUP 8 - INDEX HIZI PARAMETELERI

Group & — Index Velodity

Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 3 Modbus Kinetix 2 Modbus Kinetix 2
Address Parameter Address Parameter Address Parameter Address Parameter
G600 In08.00 6616 In08.16 6632 In08.32 65648 In08.48
6601 In08.01 6617 In08.17 6633 In08.33 6649 In0&.49
6602 In08.02 6618 In08.18 6634 In08.34 6650 In08.50
6603 In08.03 6619 In0&.19 6635 In08.35 6651 In0&.51
6604 In08.04 6620 In08.20 6636 In08.36 6652 In08.52
6605 In0B8.05 6621 In08.21 6637 In08.37 6653 In08.53
G606 In08.06 6622 In08.22 6638 In08.28 6654 In08.54
6607 In08.07 6623 In08.23 6639 In08.39 6655 In08.55
G608 In0&.08 6624 In03.24 G640 In0&.40 6656 In0&.56
6609 In08.0% 6625 In08.25 G641 In08.41 6657 In08.57
6610 Inos. 10 6626 In08.26 G642 Inos.42 6658 InD8.58
6611 In08.11 6627 In08.27 6643 In0&8.43 6659 In0&.59
6612 In08.12 6628 In08.28 G644 In0s.44 6660 InD8.60
6613 In08.13 G620 In03.29 G645 In0&8.45 6661 In0&.61
6614 In0&.14 6630 In03.30 G646 In0&.46 6662 In0&.62
6615 In08.15 6631 In08.31 G647 In0s.47 6663 In08.63
6664 .. .6799 Reserved
SERI HABERLESME 6 PIN UCLARI (CommOa ve CommOB)
CommOA or - .
. Description Signal

CommOB Pin P g

1 RS-232 transmit XMT

2 RS-232 receive RCV

3 +5V power +5VDC

4 +5V power ground GND

5 RS-485 + DX+

6 RS-485 - DX-

SIKCA SORULAN SORULAR

1 - Surtici E.037 hatasi veriyor?.
Pr-0.02 parametresinin 3. Bitini “2” yapiniz. (Pr-0.02 = 2000)

2 - Surlicti E.083 hatasi veriyor?
Pr-0.05 parametresinin 0. Bitini “1” yapiniz.
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