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HCFA M SERISi PLC iLE PULS ILE X2 SERVO MOTOR SURME

Yazilim: Sysctr]l Studio (PLC programlama yazilimi).
Donanim: M serisi denetleyici (6rnek olarak M511S'yi alin).
Servo (icin Ornek olarak SV-X2EA-040A )

Puls kablolamasi
X2EA Servo Parametre Ayarini Etkinlestir (DI1 Terminalini Ornek Olarak Alm) :D I islev

kodu 1, servo etkinlestirme islev kodudur ve DI1 i¢in islev kodu 1'i yapilandirin. P04.11 1
olarak ayarlanirsa, servo agildiginda etkinlestirilecektir.
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Servo Parametre Ayarini Etkinlestir (Ornek olarak DI1 terminalini alin) :D I islev kodu 1,
servo etkinlestirme islev kodudur, DI i¢in islev kodu 1'i yapilandirin ve DI ortak terminali,
24V'a bagli 11 pimdir. P04.11 0 olarak ayarlanirsa, DI1 terminali sinyali alir ve servo
etkinlestirilir.

43

39
X2EAfGIBR 35 24V a e ‘2
.
11 (COM) 24V l] (2 opsr | 9 l
9 (DI1) Run sinyali a E ...“'.- : 24\/o——e
5 - +F
1 M . S e ee ]
M511S :
8 24V gelee L3
HFBEH B
18 oV SS&S
geee
2 Run sinyali ' - Bl e
R



KCFa
MERGE

MOTION

HCFA TURKIYE
www.mergemotion.com.tr

Sysctrl Studio proje yapilandirmasi

1. Adim: Donanim kurulumu
Sysctrl Studio'yu agmak ve yeni bir proje olusturmak i¢in ¢ift tiklaymn. [Donanim Ayarlari]'na tiklayin >>
[Yiksek Hizli Darbe Cikisi] >> [Yiiksek Hizli Cikis Kanali 1]'e tiklayin

Pulse_ile_x2_surme* - Sysctrl Studio 2.1.9.805 (Alphal)

File Edit View  Project Controller  Simulation

FS Electronic Cam
E5 Tracking list
» B Programming

High put | High-speed pulse output | Ethem t

utputchannel  Output Mo SRS puise: QO.0; Direction: Q0. 1
utputchannel  Output My Output

utputchannel  Qutput M Output Point:

utputchannel  Output Mode: Output Point:

Adim 2: Darbe milini ekleyin

Bos alan >> [Hareket Kontrolii] >> [Eksen Ayarlari]'na tiklayin ve [Darbe Ekseni Ekle]'ye sag tiklayin
Pulse_ile_x2_surme* - Sysctrl Studio 2.1.9.805 (Alphal)
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3. Adim: Cihazi iliskilendirin
[Darbe Cikis Kanali] Yiksek hizli ¢ikis kanali 1'i secin

simulation  Tools  Help

Adim 4: Kurulusun parametrelerini yapilandirin

[1] Motorun devri basina diisen darbe sayisi

Omnegin, karsilik gelen parametre (motorun her devri i¢in gereken komut darbesi say1s1)
10.000 olarak ayarlanmigtir

(1) Y7S darbe servosu

Elektronik disli oranini, 23bit motorlu Y7EA'y1, bir devir i¢in 10000 darbeyi ayarlayin, ilgili
parametreler asagidaki gibi ayarlanir:

Pn20E (Elektronik Disli Orani-Pay) 8388608 olarak ve Pn210 (Elektronik Digli Orani-Payda)
10000 olarak ayarlanmistir

(3) X2EA servo

Motorun her doniisii i¢in gereken komut darbesi sayisini, devir basina 10000 darbeyi
ayarlayn ve ilgili parametreler agsagidaki gibi ayarlanir:

P00.08, 10000 olarak ayarlanmigtir

[2] Devir basina is vurusu

Omegin, kilavuz vidanin aralign 10 mm ise, mekanizmanin ucu 10 mm'dir ve birimin anlami
mm'dir. Hareket komutlarinda, konumsal parametrelerin birimi mm'dir ve hiz
parametrelerinin birimi mm/s'dir

[3] Rediiktoriin ¢ikis hizi, [4] rediiktoriin giris hizi

Ornegin, rediiktoriin disli oran1 10:1 ise, ¢ikis hiz1 1 ve giris hiz1 10 olarak ayarlanir
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Motorun her donusu igin gereken darbe say::

{1] Motor fa2 dniigd icin d
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Asagidaki sayfada parametre yapilandirma sayfasi1 agiklanmaktadir

X2 servo 17 bit oldugu igin number of pulses degeri 131072 girilmistir.
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[4] Reducer Input Sp

Motor ¢calismasinin programsiz kontrolii

Not: Darbe ekseni, jog hata ayiklama arayiiziindedir ve eksen etkinlestirilemez veya devre
dis1 birakilamaz. Servo etkinlestirildikten sonra, jog hata ayiklama arayliziiniin testi
gergeklestirilir.
(1) [Jog]'a tiklaymn ve jog penceresine uygun jog hizini, hizlanmay1 ve yavaglamayi girin.
(2) izleme durumunu girin. Eksen durumu penceresinde mevcut eksen durum bilgilerini
ooriintiilemek icin [Ileri Doniis] veya [Geri]'

44418.010000 Waoe Actual = Standstil
0.000000 un AC v i it/s Running Standstill

2500.000 unitfs

2500.000
2500.000
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ui

Axis Enable

Motorun ¢calismasim programla kontrol etmek
(1) Servoyu Etkinlestirmek icin degiskenleri ayarlayin

M1 enable

f ()
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(4) Yeni bir satir ekleyerek MC Jog fonksiyon blogu yerlestirin.

+17* - Sysctrl Studio 2201073

View Project Controller  Simulation  Tools  Help
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Hiz degisikligini resetlemek icin Jogforwarda bir kontak koyun ardindan Jog axix degerimizi
secelim yani 1 ve diger hiz degerlerinide girin. Fonksiyon blogunun iizerine sag tik yapip
automatically create input variableese tiklarak degiskenleri otomatik tanimlatalim.

[ ] B Axis Settings B Hardware Settings E Taski
Category Name Assigned to Data Type Initial value

& MC_Joge
@ MC_Joge_axis
# MC_loge_logBackward
# mC_doge_velocity
# MC_Joge_acceleration
# MC_loge_Deceleration
# MC_Joge_derk
# basla

2 MC_Jogl
MC_Jog
basla MC_Jogl_Axis —{Axis Done p——-—
: : ogForward Busy p—
MC_Jog0_. ard — ard C borted —
MC_Jog0_Velocity —|Velocity Errorp—
MC_Jog0_Acceleration —jAcceleration ErroriD f—
MC_Jog0_Deceleration —|Deceleration
MC_Jog0_Jerk —Jerk

# mc_aoge_jogsackward
# mMc_doge_velocity

® mc_3oge_accalaration
# MC_3oge_pDecelerstion
# MC_3oge_derk

+ basla
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