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BOLUM-1

PARAMETRELERIN ALINMASI VE VERILMESI




PARAMETRELERIN CNC DEN KOPYALANMASI

ADIM

ACIKLAMA

PARAMETRELER WINDOWS ALTINDA SAKLANIR.
BUNUN IGIN YANDAKE GOSTERIMI TAKIP EDIN.

CALISTIR PENCERESI ICINE “regedit” YAZIN.

VE TAMAM

:_ Programlar »

I_.:“ Belgeler »
-’ Bevarlar »
/J Ara L4

Yardim ve Destek

MURAT Oturumunu Kapat, ..

Windows XP Home Edition

Bilgisawar Kapat. ..

- Bir program, klasdr, belge weva Internet kavnadimn adin
e wazdidinizda Windows sizin icin agacakkr,

B | regedit| w |

[ Tamarn H Iptal H Gtizat,.. ]

EKRANA WINDOWSUN ALT YAPISINI OLUSTURAN
DEGERLERI GOSTEREN REGEDIT (KAYIT DEFTERI
DUZENLEYICI) PROGRAMI GELIR.

2" Kayit Defteri Diizenleyicisi

Dosywa Dizen  Gordnom ik Kullanlz

= Bilgis avarim
e FHKEY CLASSES ROOT
(L] HEEY_CURREMT_USER.
[ HEEY_LOCAL_MACHIME
[C3 HEEY_USERS
(L] HEEY_CURREMT_CONFIG

HKEY_CLASSES_ROOT UZERINE GELIN.

DUZEN—BUL

;" Kayit Defteri Diizenleyicisi

airandm Sk Kullanlanlar

Dosya WEEEEEY

= = Yeni 3
.
Izinler. ..
Anahtar Adi Kopyala
Bul. .. Ckrl+F
Sonrakini Bul F3




GELEN PENCEREDE SNK YAZIN VE ARATIN.

Sadece um dizeyi eglestir

DOSYA SISTEMI ICINDE SNK KLASORU
GORUNUR.

SNK KLASORU PLC KAYITLARINI iCEREN
PARAMETRELERI IHTIVA EDER.

(23 snapshotFile
|:| Snews
=3 ENE

[ axIs

[ shk_pLC

(23 snmpSnapin. About
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KLASORUN UZERINE GELIP, FARENIN SAG TUSU [ snews
ILE CIKARTILAN PENCEREDE “VER” UZERINE =23 By
GELIP KLIKLEYIN. @a| Daralt
|:| Yeni 4
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g g;: Yeniden Adlandir

Extension, 1

EKRANA GELEN PENCEREDE KAYDETMEK
ISTEDIGINiZ KLASORU BULUN.

DOSYA ADI ICIN SNK YAZIP KAYDET
DEDIGINizZDE TUM PARAMETRELER SNK.REG
OLARAK KAYDOLACAKTIR.

Kayit Defteri Dosyasi Ver

K.anum: ‘ B Belgelerim
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i IC) Downloads
EnSon 1) license-infoz
Kullandklanm | 25 Lime'wire
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PARAMETRELERIN CNC YE YUKLENMESI

ADIM

PARAMETRELERI YUKLEMEK ICIN YANDAKI
PENCEREYI ACIN.

PARAMETRELERIN ICINDE BULUNDUGU
KLASORU AGIN.

ILGILI DOSYANIN UZERINE GELIN VE AG.

ISLEM SONRASI EKRANA UYGULAMANIN

DOGRU OLDUGUNU SOYLEYEN UYARI GELIR.
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EDIN.




BOLUM-2

PARAMETRELERE GIRILMESI




ADIM

ACIKLAMA

AN_A MENUDE Parametre BUTONUNA
KLIKLEYIN

Parametre
EKRANA SIZE SIFRE SORAN BIR ;
PENCERE GELECEKTIR. 5-140M (%]
KUCUK HARFLERLE “SOFTSERVO”
YAZIN. VE OK @ Sifrenizi girin
I

DIKKAT = SIFRE KUCUK HARFE
DUYARLIDIR.

ok

Iptal

PARAMETRE MENUSU YANDAKI GIBI
GOZUKUR.

HER KUTU BIR PARAMETRE
GURUBUNU IHTIVA ETMEKTEDIR.

MAKINANIZI BU PARAMETRELERLE
ISTEKLERINIZE UYGUN OLARAK
AYARLAYABILIRSINIZ.

SURUM.SIFRE

EKSEN . EL TEKERI .
IM200 .

NC

ILERLEME

MOTOR

SURUCU AYARLARI

RAMPALANMA

SINIRLAR

EVE GIT

SENKRON EKSENLER

S50MUN BOSLUGU

VIDA HATVE
TELAFISI

TAKIM TELAFISI

DIL BIRIM_KDORD_

GRAFIK

MAKRO

KOSE VE DAIREDE
HIZ AYARI

DONER EKSENDE
YON KONTROLU

COK HIZLI ISLEME

HER PARAMETRE DEGISIMINDEN
SONRA MUTLAKA YANDAKI KUTUYU
KLIKLEYEREK PARAMETRELERIN
KABULUNU SAGLAYIN.

PARAMETRE GURUBUNDAN CIKMAK
ISTERSENIZ YANDAKI KUTUYA
KLIKLEYIN

PARAMETRELERDEN ANA MENUYE
DONMEK ISTERSENIZ KLAVYEDEKI
ESCAPE TUSUNA BASIN.




BOLUM-3

PARAMETRELERIN ACIKLANMASI




1-SURUM , SIFRE

ADIM

ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

SURUM_SIFRE

SURUM

Surum

S-140M SIM v3.977

Sec. | DLACC, Macro
S-140M CNC YAZILIMIN SURUMUNU GOSTERIR.
SEC CNC YAZILIMINDA KULLANILAN ISTEGE BAGLI YAZILIM
SECENEKLERINI GOSTERIR.
SIFRE AYARLARI
Sifre Ayarlari

Yeni Sifre |

{(Maximum 16 karakter)

Yeni sifreyi onaylayin |

W Sifreyi hatirla
YENI SIFRE MAXIMUM 16 KARAKTER YAZARAK ISTEDIGINizZ BiR YENI

SIFRE OLUSTURUN.

YENI SIFREYI ONAYLAYIN

AYNI SIFREYI TEKRAR YAZIN

SIFREYI HATIRLA

SIFREYI BIR KEZ YAZINCA PROGRAMDAN GIKMADIGINIZ
MUDDETCE SIZE BIR DAHA SIFRE SORULMAZ.




HATA KAYITCISI

Hata kayitcisi

E-Stop a bagli Olarak
veriyi Kaydet

Tumunu kaydet j

E-STOP A BAGLI OLARAK VERIYiI KAYDET

Genisletilmis pozisyon

GEREKLI BILGILER “"PROGRAM FILES” KLASORU ALTINDA
YANDA GOSTERILEN YERE KAYDEDILIR.

BU BILGILER SOFTSERVO FIRMASININ GEREKLI
GELISTIRMELERT ICIN KULLANILIR.

VERILER VE PROBLEMLER SUREKLI OLARAK KUTU ICINDE
VERILEN SARTA BAGLI OLARAK KAYDEDILIR. E-STOP
DURUMUNA KADAR JKAYIT SURDURULUR. BU DURUMLAR
SUNLARDIR

HAYIR: KAYIT YAPILMAZ. .
TUMUNU KAYDET: TUM PROBLEM KAYDEDILIR.
GENISLETILMIS POZISYON: GENISLETILMIS POZ. KAYDET

=l | ) saoftservo
| Laddertorks
+ () MotionLite_Simu

default_aDC, dat
default_Crnd.dat

= 03 5140M_Simu default_DAC.dat
=l |2 data default_Err.dat
o default_GEMIO.dat
3 ini default_ISR.dat
| ncdata default_Pos.dak
|2 reslan defaulk_SWI0,dat

|5 simulation_Engines default_vel.dat
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2- EKSEN, EL TEKERI , IM200

ADIM

ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

EKSEN . EL TEKERI .
14200,

EKSEN AYARLARI

Eksen ayarlari

Eksen adi
Eksen tipi

Doner Pozisyon Gosterim Orani [deg]

Eksen ayarlari

Rotary ST Rotating Type

Doner Pozisyon Gosterim Orani [deq]

MMODUL 1

>e

SOFT
SERVD
SYSTEMS

TV DC 4 BAT
4
1XO) 5 e
i

1.Eksen (X)

] —

2.Eksen (Y} 3.Eksen (£} Is mili (S}

= [~

|Norma|

j |Norma| j |Norma| j |I|werter j

|| -l ~|jo-360 -]

=

= =l = [~

BXEE

)

f— Jj—] djm—
éir ey AR

W

EKSEMLERI
DEGISTIR
4.Eksen (4) 5.Eksen (B) 6.Eksen T.Eksen ()
e | I S|
Eksen tipi |D0ner j |Rotarj,r ST j |Senkr0n kcj -
0-360  ~||0-360  ~|| =1 |
Rotary ST Rotating Type | J |En kisa yol j | J | J
MODUL 2
o]
READY 1 ﬂir ."«,G?'-‘E HE{:\-T(' 4
e SERVO 4.7 Q.
SYSTEMS
ok T o
3
= o & 2
P . (] -
o v %
el L. L
‘g

B :
{j—
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EKSEN ADI

X,Y,Z,A,B,C HARFLERINDEN BIRINI SECEBILIRSINiZ.

EKSEN TiPi

ILK 3 EKSEN GIKISINA KADAR EKSEN TiPI ASAGIDAKI
GIBI SECILIR

Kullanilmiyor

Doner
Rota

4. EKSEN CIKISI IS MiLi ICIN SECILIR

Inverter
Servo

6. VE 7. EKSEN ISE FARKLI SECILIR

Senkron kole
PLC

KULLANILMIYOR

BU CIKISA EKSEN ATANMAZ.

NORMAL

DOGRUSAL EKSEN

DONER

DONER TABLA EKSEN

ROTARY ST

DONER EKSENDIR. KOMUT GELDIGINDE BULUNDUGU
NOKTADAN ABSOLUT OLARAK HER ZAMAN 1 TAM
TUR DONER. VE BU DONME HER ZAMAN EN KISA
YOLDAN YAPILIR. ORNEGIN, 1000 DERECELIK BiR
KOMUT YAZALIM. ( 1000 = 2 X 360 + 280 ) BU ISLEM
SOYLE GERCEKLESIR (1000 -360 — 360 =280 ) OLUR.
BULUNDUGU NOKTADAN EN KISA YOLDAN
GIDILECEGINE GORE 360-280 = 80

YANI EN KISA YOLDAN 80 DERECELIK BiR ACI ILE
HEDEFE VARILIR.

INVERTER

ACIK DONGU OLARAK KULLANILIR. TEK YONLU BIR
CIKIS VARDIR (+10 V) YONU PLC DEN VEYA
SURUCUDEN BELIRLENIR.

SERVO

BIR SERVO MOTOR BIR IS MiLI OLARAK KULLANILIR.
ISTENDIGINDE ACIK DONGU OLARAK
KULLANILABILIR. KAPALI DONGU OLARAK
KULLANILDIGINDA C EKSENI OLUR. M19 iLE
POZISYON KONTROLU YAPILIR.

SENKRON KOLE

IKI EKSENI AYNI ANDA KONTROL ETMEK ICIN
KULLANILIR.

PLC

PLC TARAFINDAN KONTROL EDILEBILEN EKSEN.

NORMAL EKSEN SEGILDIGINDE 3. VE 4. SEGENEKLER
GEGERSIZ OLUR.

1.Eksen (X}

Eksen adi |x -

Eksen tipi
Doner Pozisyon Gosterim Orani [deg]

Rotary ST Retating Type

0-30 -]
En kisa yol 7]
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DONER EKSEN SEGILDIGINDE 3. SEGENEK AKTiF
OLUR.

4.Eksen (A)

Eksen adi m

Eksen tipi m

Doner Pozisyon Gosterim Orani [deg] m
Rotary ST Rotating Type l—_|

ROTARY ST EKSEN SEGILDIGINDE 3. VE 4. SEGENEK
AKTIF OLUR.

5.Eksen (B)

Eksen adi
Eksen tipi
Doner Pozisyon Gosterim Orani [deg]

Rotary ST Retating Type

B -

DONER EKSEN EKRANDA 2 SEKILDE GOSTERILIR.

0

3589008° O ;
/’"_ T _"“\ /"'_ T _"“‘\
fr';r “I Ilr'. ‘,'I
270" _|'_ . _'|_ 90 -9’ _|'_ . _'|_ 80
__'__ i7oges T qar
180
EL TEKERI

EL TEKERI TIPI = EL TEKERI SECILIR.
(Kullanilmiyor

EL TEKERI PALS BIRIKTIRME = EL TEKERI
KULLANILIRKEN, PALS HIZI KULLANILAN EKSENIN HIZLI
ILERLEME PARAMETRE DEGERINI ASARSA FAZLA
PALSLAR IHMAL EDILIR.

El tekeri ayarlari
El tekeri tipi

VersioBus j
I+ El tekeri pals Biriktirme

_ _ IM 200
IM200 ADEDI = IM 200 I/0 MODUL SAYISINI I#0 ayarlari
BELIRTIR. IM200 adedi 1 =
EVE GIT VE SINIR LIMIT SWITCH KAYNAK SECIMi
HS. LS Kaynak secimi
: Eve git Switch arama |Her ikisi j
EVE GIT SWITCH ARAMA = ¢ Limit Switch Arama |Her ikisi j

LIMIT SWITCH ARAMA =

13




w
1

NC

ADIM ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

NC
NC AYARLARI
1.Eksen (X} 2.Eksen (Y) 3.Eksen (£} Is mili (S}
NC Ayarlari
Bir Enkoder turunda mesafe [mm veya deg] | 3.1 | 8.000 | 8.000 | 8.000
Minimum Cozunulurluk [mm veya deq] | 0.001 | 0.001 | 0.001 | 0.001
pozisyonlama araligi [mm veya deq] | 0.000 | 0.000 | 0.000 |
Pozisyon Hata siniri (Hareket) [mm veya deq] | 10.000 | 10.000 | 10.000 |
Pozisyon Hata siniri (Durdu} [mm veya degq] | 0.000 | 0.000 | 0.000 |
BIR ENKODER TURUNDA ALINACAK MESAFE DONER
-- ﬁ
|
i HATVE
— -
MINIMUM COZUNULURLUK
EKRAN
COZUNULURLUGU
POZISYONLAMA ARALIGI
. HAREKET YONU
Komut verilen
pozisyon. ———
# eksen ‘/_/(GERQEH HEDEF NOKTASI |
1puzisvunlama b puzisyunlamar
arahi arahd
MAX. =9 mm | POZISYONLAMA
TOLERANS
BU PARAMETRE YAZILAN HEDEF NOKTADA ISLETILIR.
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POZISYON HATA SINIRI (HAREKET HALINDE)

CNC TERMINOLOJISINDE BU PARAMETRENIN
KARSILIKLARI:

- FOLLOWING ERROR
- LAG ERROR

DONER
ENKODER

I POZISYON
I HATA SINIRT

CNC
¥ 100.112 ¥ 100.000
¥ 100.112 ¥ 100.000
Z2100.112 - 2 100.000

KIZAK HAREKET HALINDEYKEN SISTEM ENKODER iLE CNC
KOORDINAT ARASINDAKI FARKA BAKAR. BU FARK BU
PARAMETREDEKI DEGERI GEGMISSE ACIL DUR ALARMI
OLUSUR.

BASKA BIR DEGISLE; BU PARAMETRE HAREKET SIRASINDA
HAREKETIN EKSIK KALMASI VEYA GECIKMESI DURUMUNU
SUREKLI KONTROL EDER. HATA KONTROLUNUN AGIK OLMASI
MOTORLARDA OLACAK BIR HATA DURUMUNDA CNC NIN
HAREKETI DURDURUP ALARM VERMESINI SAGLAYARAK
GUVENLIGI SAGLAR.

POZISYON HATA SINIRI (DURMA HALINDE)

CNC TERMINOLOJISINDE BU PARAMETRENIN
KARSILIKLARTI:

- FOLLOWING ERROR
- LAG ERROR

KIZAK DURMA HALINDEYKEN SISTEM ENKODER ILE CNC
KOORDINAT ARASINDAKI FARKA BAKAR. BU FARK BU
PARAMETREDEKI DEGERI GECMISSE ACIL DUR ALARMI
OLUSUR.

BASKA BIR DEGISLE; BU PARAMETRE DURMA SIRASINDA
MOTORLARDA OLACAK ASIRI YUK NEDENIYLE BIR SAPMA
DURUMUNDA CNC NIN ALARM VERMESINI SAGLAYARAK

GUVENLIGI SAGLAR.
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DONGU PARAMETRELERI

Dongu parametreleri

Kayma Yonu lm M

Kayma + j |

Geri sicrama Vektoru [mm] 7.000

|

KAYMA YONU

G76/G78 DONGU PROGRAMLARINDAN OTELEMEY]
BELIRLER.

KULLANILMIYOR

OTELEME YOK

KAYMA +

OTELEME ARTI YONDE OLUR

KAYMA -

OTELEME EKSI YONDE OLUR

GERI SICARAMA VEKTORU

¥,/ KOORDINATLARI
o __ TARAFINDAN BELIRLENEN
MNOKTA

BASLANGIC DZLEMI

—p KESME iLERLEMES]
vensp HIZLI HAREKET

X/ KOORDINATLARI
- — TARAFINDAN BELIRLENEN

DELIK 2EMiN DZLEMI

G73 iCiN KULLANILIR

BASLANGIC DiiZLEMi

=—p KESME ILERLEVESI

veesp HIZLI HAREKET 683 ICiN KULLANILIR

DELiK ZEmMiN DiizLEMI
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NC PROGRAMLAMA SECENEKLERI

NC Programlama seceneklern

[ Tam sayi ile prugramlam:hﬂ =G

[~

[ GO0 ile dogrusal interpolasyon olsun.

G ve M Kodu Siparisi

Dairede Hata Musadesi [mm] 0.0

TAM SAYI ILE PROGRAMLAMA

Es {Ayni} zaman

SAYILAR TAM SAYI VE YUZEN SAYILAR OLABILIR.
YUZEN SAYILAR HER ZAMAN MUTLAKTIR VE MESAFE
VEYA POZISYON BiLGISINi iCERIRLER. BU DEGERLER
FiziKSEL DEGERLERDIR VE MM VEYA INCH
OLABILIRLER.

TAM SAYILAR ISE 2 YOL ILE KULLANILIRLAR.
PARAMETRELERDE 5

“TAM SAYI ILE PROGRAMLAMA"” SECENEGI AKTIF
EDILIR VEYA EDILMEZ.

1) EDILMEZ ISE, HER ZAMAN MUTLAKTIR VE MESAFE
VEYA POZiSYON BIiLGISINI ICERIRLER. BU DEGERLER
FiZIKSEL DEGERLERDIR VE MM VEYA INCH
OLABILIRLER.

2) EDILIRSE, *“MINIMUM COZUNULURLUK”
PARAMETRESININ KATLARI OLARAK ISLETILEBILIR.

M>G

G>M

ES (AYNI) ZAMAN

ORNEK VERELIM:

TAM SAYI ILE PROGRAMLAMA = 0

GO0 X14 Y14.5 YAZDIGIMIZDA X 14 VE Y14.5
KOORDINATLARINA GIDER.

TAM SAYI ILE PROGRAMLAMA = 1
GO0 X14 Y14.5 YAZDIGIMIZDA X 0.014 VE Y0.0145
KOORDINATLARINA GIDER.

GO0 iLE DOGRUSAL INTERPOLASYON OLSUN

BU SECENEK AKTIF EDILDIGINDE GO0 KOMUTU ILE
DOGRUSAL INTERPOLASYON YAPILIR.

DAIREDE HATA MUSADESI

PROGRAMLANMIS
TAKIM YOLU

GERCEK TAKIM
YOLU

ea = Vmax®x T/ 2R

£a SERYO DOMGUSU HATASI
Vmax MAX. ILERLEME
| T 2ZAMAN
R RADYUS

BT

DAIRESEL INTERPOLASYONDA EKSENLERIN BIRBIRINDEN
UZAKLASABILECEGI MIKTAR.
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4- ILERLEME

ADIM ACIKLAMA
YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.
ILERLEME
ILERLEME AYARLARI
1.Eksen (X) 2.Eksen (Y} 3.Eksen {£) Is mili (S)
llerleme ayarlari

Jog llerleme [mm/min veya deg/min] | 30000.0 | B0000.0 | 30000.0 |
Hizli llerleme [mm/min veya deg/min] | 50000.0 | 50000.0 | 50000.0 |

Kuru Calisma llerlemesi [mm/min] 1000.0

JOG ILERLEME

Gﬂi @ﬁ-
SUREKLI KESIK
HAREKET HAREKET |\ o o INDA

YON TUSLARI ILE GIKILABILECEK EN YUKSEK HIZI GOSTERIR.

| B

MDI OTOMATIE

MODLARINDA
G01 KOMUTU ILE CIKILABILECEK EN YUKSEK HIZI GOSTERIR.
HIZLI ILERLEME
=
&=
HIZLI MODUNDA

YON TUSLARI ILE GIKILABILECEK EN YUKSEK HIZI GOSTERIR.

=R -
MDI : I]TI]H;IQTII( MODLARINDA .
GO0 KOMUTU ILE CIKILABILECEK EN YUKSEK HIZI GOSTERIR.

KURU CALISMA

= &

MDI OTOMATIE

MODLARINDA

KURL EALISMA| 1Usu BASILDIGINDA GOO VEYA GO1_
KOMUTU ILE GIKILABILECEK EN YUKSEK HIZI GOSTERIR.
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5- MOTOR

ADIM _ ACIKLAMA
YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.
MOTOR
MOTOR/SURUCU PARAMETRELERI
1.Eksen (X) 2.Eksen (Y) 3.Eksen (7) Is mili (S}
Motor/surucu parametreleri
Normal devir [RPM] | 3000.0 | 3000.0 | 3000.0 | 3000.0
Ani devir [RPM] | 4500.0 | 45000 | 4500.0 | 4500.0
Enkoder cozunulurlugu [tur basina pals sayisi] | 2048 | 2048 | 2048 | 2048
Enkoder Yonu [1:Normal, -1:Ters] | 1 | 1 | 1 | 1
Encoder Tipi [1:Abs, 0:Inc] | 0 0 0 0
Servo Surucu hassasiyeti (RPM/V) | 3000 | 300.0 300.0
|

Motor Yonu [1:Normal, -1:Ters]

NORMAL DEVIR

MOTOR URETICISINiN ETIKET UZERINE YAZDIGI DEGER.

ANI DEVIR

MOTOR URETICiSININ izIN VERDIGI MAX. DEGER.

ENKODER COZUNULURLUGU

DONER ENKODER BAGLI ISE:
ENKODERIN 1 TUR ATTIGINDAKI PALS SAYISIDIR.
BU ENKODERIN UZERINDEKI ETIKETTE YAZAR.

DOGRUSAL ENKODER BAGLI ISE:

VIDANIN 1 TUR ATTIGINDAKI CETVELDEKI SAYILAN
CIzGI SAYISIDIR.

CETVEL 0.001 COZUNURLUGUNDE OLSUN.

HATVE 10 mm OLSUN.

BU DURUMDA 10 x 1000 = 10000 OLUR.

CETVEL
ENKODER

ENKODER YONU } } ]
ENKODER BAGLI OLDUGU YERDE KABLO BAGLANTISININ
ISARET | YON DURUMUNA GORE BIR YONDE ISARET URETIRLER.
1 NORMAL BU ISARET YONUNU TERS CEVIRMEK ICIN KULLANILIR.
-1 TERSI
ENKODER TiPi ENERJI KESILDIGINDE IGINDEKI PiL SAYESINDE VEYA
FiZIKSEL YAPISI NEDENIYLE POZISYONUNU UNUTMAYAN
ISARET | TIPI ENKODERLERE ABSOLUT (MUTLAK) ENKODER DENIR.
1 ABSOLUT ENERJI KESILDIGINDE POZISYONUNU UNUTAN VE KARE
0 INCREMENTAL DALGA URETEREK SAYAN ENKODERLERE INCREMENTAL

(EKLEMELI) ENKODER DENIR. o
BU PARAMETRE HANGI ENKODER KULLANILDIGINI GOSTERIR.

SERVO SURUCU HASSASIYETI (RPM/V)

DEVIR

SERVOS{RIICU HIZ HASSASIVETI =
POZITiF ANALOG GiRiS YOLTAII

SERVO SURUCUNUN HIZ MODUNDA GIRIS/CIKIS
HASSASIYETINI GOSTERIR. KONTROLDEN GELEN MAX, VOLTAJ
10 V ISE MOTORUN CIKACAGI DEVIR 3000 ISE BU DEGER
3000/10 = 3000 OLUR.

MOTOR YONU

ISARET | YON
1 NORMAL
-1 TERSI

MOTORUN YONUNU DEGISTIRMEK iGIN KULLANILIR.
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6- SURUCU AYARLARI

ADIM

ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

SURUCU AYARLARI

SERVO PARAMETRELERI

1.Eksen (X) 2.Eksen (Y} 3.Eksen {£) Is mili (S)
Servo parametreleri
Position Dongu Kazanci [Hz] | 5.0 | 5.0 | 5.0 | 5.0
Pozisyon Dongusu Integral Kontrolu Enable [ Var [ Mar [ Mar [ War
Pozisyon Dongusu Integral Zaman Sabiti [ms] | | | |
Poz. Dongusu Integral Doyumu [mm veya deq] | | | |
llk hareket Hizi [ Var [ Var [ War [ Mar
Yiizde [%] | | | |
POZISYON DONGU KAZANCI (Hz) o
POZISYON DONGU KAZANCI
. . .. . POZISYON KOMUT GIRIST + N ’r—'| HIZ KOMUTU R PR
BU SURUCULERDE KULLANILAN PID KAVRAMININ BiR T e
PARCASIDIR GUNCEL POZISYON BILGISI -

SURUCUYE GONDERILEN BILGININ DARBESEL
SIKLIGIDIR.

GERI BESLEME BILGISI ILE DONGU ICINE SOKULARAK
HESAPLANIR. (Kp)

DIKKAT:

YUKSEK DEGERLER VERILEN HEDEFE HIZLA
YAKLASILMASINI SAGLAR. AMA SARSINTIYA VEYA
GURULTUYE SEBEBIYET VEREBILIR.

DUSUK DEGERLER ISE YUMUSAK HAREKET =~
SAGLAMASINA RAGMEN POZISYONLAMADA KOTU
SONUGLAR VEREBILIR.

DONER
ENKODER

— \

MOTOR

POZISYON DONGUSU INTEGRAL KONTROLU

VAR DAVRANIS

~ var | POZ. DONGUSU INTEGRAL KONTROL YOK.
(SADECE ORANSAL KONTROL VAR)

YOLTAI]

v War | POZ. DONGUSU INTEGRAL KONTROL YOK.
== | (ORANSAL-INTEGRAL KONTROL VAR)

A

PID SURUCU TERMINOLOJISINDE MOTORUN BIR DONGU
HAREKETINI BELIRLEYEN KARMASIK BIR KAVRAMDIR.

ORANSAL KAZANCG

BOLGESI { Kp)

INTEGRAL KAZANC
BULGESI ( Ti )

DERIATIF KAZANC
BOLGESI ( Di )

U - 7 AMAN
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POZISYON DONGUSU INTEGRAL ZAMAN SABITI

PID DIAGRAMINDA VERILEN HEDEFE GIDEBILMEK ICIN
YAVASLAMA HAREKETININ MILISANIYE OLARAK
ZAMANINI BELIRLER.

DUSUK DEGERLER HIZLI CEVAP ALMAYI SAGLAR. FAKAT
SARSINTIYA SEBEB OLABILIR.

POZISYON DinNGIISI
ORANSAL-INTEGRAL
KONTROLO

POZISYON KOMUT GIRIST + 2“"'Kp'| 1 1 | (rad JS) HIZ KOMUTU sURUCD
- I e ! —_————
\ T.§)

n GLNCEL POZISYON BiLGiSAi =

DONER
ENKODER

MOTOR

POZiISYON DONGUSU INTEGRAL DOYUMU

1.000

POZISYON HATASI ICIN MM CINSINDEN MAXIMUM DEGERDIR.
BU DEGERIN UZERINDEKI POZISYON HATASI IHMAL
EDILECEKTIR.

YUKSEK DEGER SERVO GECIKMEYI AZALTIR AMA SARSINTIYA

SEBEB OLABILIR.

ILK HAREKET HIZI

VAR DAVRANIS

"~ Var | ILK HAREKET HIZI YOK.

v Nar | ILK HAREKET HIZI VAR

BUYUK KUTLELERT HAREKET ETTIRMEK GEREKTIGINDE ONCE
VERILEN HIZDAN DAHA DUSUK BIR HIZ VERILMESIN SAGLAR.

YOLTA]

A

E)

iLK HAREKET
HIZI

- ZAMAN

YUZDE %

BU HIZ BIR ZAMAN SABITI DONGUSU ICINDE HESAPLANIR
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7- RAMPALANMA

ADIM ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

RAMPALANMA
HIZLANMA YAVASLAMA ZAMANI
1.Eksen (X) 2.Eksen () 3.Eksen (£} Is mili (S)
Hizlanma } Yawvaslama Zamani
Kesme [ms] | 60 | 50 | 60 | 60
Hizli [ms] | 60 | 60 | 60 | 60
Manual [ms] | 60 | 60 | 60 | 60

KESME (Ms)

YOLTA]

v

MDI OTOMATIK MODLARINDA

G01,G02,G03,G02.3 VE G03.3 KOMUTLARI YAZILDIGINDA
HEDEF HIZA VARINCAYA VE DURUNCAYA KADAR OLAN
ZAMANI BELIRLER.

HIZLANMA VE YAVASLAMA ZAMANI BIRBIRINE ESITTIR.

- 2 AMAN
¢ ¢
HIZLANMA YAYASLAMA
ZAMANI ZAMANL
HIZLI (Ms)
H[u” OTOMATIK MODLARINDA GO0 KOMUTU
YAZILDIGINDA VE;
=
&=
- HIZLI - MODUNDA
YON TUSLARI ILE HEDEF I-_IIZA VARINCAYA VE DURUNCAYA
KADAR OLAN ZAMANI BELIRLER. o o
HIZLANMA VE YAVASLAMA ZAMANI BIRBIRINE ESITTIR.
MANUAL (Ms) Gnﬁﬂ. @ﬁ\.
SUREEKLI KESIK
HAREKET HAREKET
ELTEKERI EVE GIT

MODLARINDA
HEDEF HIZA VARINCAYA VE DURUNCAYA KADAR OLAN
ZAMANI BELIRLER.

HIZLANMA VE YAVASLAMA ZAMANI BIRBIRINE ESITTIR.
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HIZLANMA YAVASLAMA MODU

Hizlanma/ Y avaslama Modu

Kesme |[|u:.grusa| j
Hizli |[||ogrusa| j
Manual |[||ogrusa| j
KESME RAMPALANMA &

HIZLANMA VE YAVASLAMA DA 4 SEGENEK VARDIR —
HER MOD ICIN ISTENEN RAMPALANMA SEGILEBILIR.

L J

Dogrusal
Can eqrisi

HIZ

Expo
. . YOLTAT
YANDA DOGRUSAL RAMPALANMA ORNEGI
GORULMEKTEDIR.
: ' | |
ZAMAN ZAMAN
HIZLI RAMPALANMA &

L

HIZ :
i
YANDA GAN EGRIST RAMPALANMA ORNEGE voLTad |
GORULMEKTEDIR. |
12 YOLTAJ | -
: N
| N
| A
|
| | | | | i
|
ZAMAN ZAMAN ZAMAN ZAMAN
MANUAL HIZ 4
Yok
VOLTA) [———————-=
Dogrusal

0632 voLTal ——

YANDA EXPO (USLU) RAMPALANMA ORNEGI
GORULMEKTEDIR. !
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8- SINIRLAR

ADIM ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

SINIRLAR
DONANIM SINIRLARI
1.Eksen (X) 2.Eksen (Y} 3.Eksen {£) Is mili (S)
Donanim sinirlari
Limit Switch Tipi |A-:t kapali j |A-:t kapali j |A-:t kapali j | J
Donanim Limit Switch Hareketi | 0 | 0 | 0 |
E-Stop Tipi |Svo kapalij |Sv0 kapalij |Sv0 kapalij | J
LIMIT SWITCH TiPi KIZAGIN HER IKi TARAFINA YERLESTIRILMIS LIMIT SWITCH

LERIN KONTAK YAPISINI BELIRTIR.

+ -
ACT. KAPALI ACT. ACIK
L 4 &
{:}#: ey ] 2 2
O . + =
DONANIM LIMIT SWITCH HAREKETI _ o
o 0 = ACIL DUR ( SERVO SURUCU KAPATILIR.)
IKi SECENEK VARDIR : 1 = HAREKETI DURUDUR ( AMA SERVO SURUCUYU KAPATMA)
| 1 0
VE
E-STOP TiPI
_ _ 5 _ 0 = SVO KAPALI
ACIL DUR HAREKETI OLDUGUNDA EKSENLERIN NASIL SERVOLAR DERHAL KAPATILIR.
DAVRANMAST GEREKTIGINI BELIRLER.
IKi SECENEK VARDIR: 1 = DEC/SVO KAPALI

ONCE KIZAKLAR YAVASLATARAK DURDURULUR, DAHA
SONRA SERVOLAR KAPATILIR.

Dec/Svo kapa
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YAZILIM SINIRLARI

Yazilim sinirlari

Pozitif yon [mm veya deqg] |

1000.000 | 1000.000 | 1000.000 |

Negatif yon [mm veya deg] |

-1000.000 | -1000.000 | -1000.000 |

POZITIF YON

EV POZISYONUNDAN POZITIF YONDE BURAYA YAZILAN
MESAFE KADAR SONRA KIZAK HAREKETI
SINIRLANDIRILIR.

EV NOKTASI DEGISTIGINDE BU NOKTADA
DEGISECEKTIR.

HERHANGI BIR NEDENLE BU NOKTAYA GELINDIGINDE
EKRANA BIR ALARM GELIR.

-l-—l: 1000.000 —| EY

e

i

] - =

=k

NEGATIF YON

EV POZISYONUNDAN POZITIF YONDE BURAYA YAZILAN
MESAFE KADAR SONRA KIZAK HAREKETI
SINIRLANDIRILIR.

EV NOKTASI DEGISTIGINDE BU NOKTADA
DEGISECEKTIR. .
HERHANGI BIR NEDENLE BU NOKTAYA GELINDIGINDE
EKRANA BIR ALARM GELIR.

EV | —— -1000.000 |
A o ] s 1
=+ =
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9- EVE GIT

ADIM ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.
EVE GIT

EVE GIT PARAMETRELERI

1.Eksen (X) 2.Eksen (Y} 3.Eksen (£} Is mili (S)

Eve git tipi - |E Pulse j |E Pulse j |CurPos j
Ev yonu |F'Ius j |F'Ius j |I'I.I'Iinus j |F’Ius j

Eve git parametreleri

Eve Git Switch Tipi |Act Close ~| |Act Close ~| |Act Close ~|| ]
Evde Kaydirma [mm veya deq] | 100.0 | 1.0 | 1.0 | 1.0
Ev pozisyonu [mm veya deq] | 88.0 | 0.0 | 0.0 | 0.0
Eve Donus Gecikme Zamani [ms] | 100 | 100 | 100 |
Ev Geri Donus Mesafesi [mm veya deq] | 1.0 | 1.0 | 1.0 |
Cizgi Arama Hizi [nm/dak. veya deg/dak] | 300.0 | 300.0 | 300.0 | 300.0
Eve git Switch Arama Hizi [nm/dak veya deg/dak 1000.0 1000.0 1000.0 1000.0
g y g9
Referans Pozisyon 2 [mm veya deq] | 0.0 | 0.0 | 0.0 |
Referans Pozisyon 3 [mm veya deq] | 0.0 | 0.0 | 0.0 |
Referans Pozisyon 4 [mm veya deq] | 0.0 | 0.0 | 0.0 |
Her zaman Eve git |"|"es j |‘|"es j |‘|"es j | J
EVE GIT TiPi
KIZAKLARI OLCMEK ICIN INCREMENTAL ENKODER
KULLANILIYORSA, KONTROL SISTEMI ACILDIGINDA
TUM KIZAKLARI BASLANGIG KABUL EDILEN BIR
NOKTADA (EV) SIFIRLAMAK GEREKLIDIR.
ASAGIDAKI SECENEKLER MEVCUTTUR: Spr—
HSOfFZP |
o S - A=
HSOn ZP — O
HSRev 7P + - \
LSRev 7P
HSOn ENKODER
CurPos
Z PULSE : ) _ )
TAKIP EDEN PARAMETREDE GOSTERILEN YONDE
ENKODERDEKI Z SINYALINE KADAR GIDER VE KENDINI
SIFIRLAR.
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HSOFFZP :

TAKIP EDEN PARAMETREDE GOSTERILEN YONDE EV
SWITCHINE KADAR EVE GIT SWITCH ARAMA HIZI
iLE GIDER. DAHA SONRA CiZGI ARAMA HIZI NA
GECER. BU HIZ ILE EV SWITCHINDEN KURTULUNCAYA
KADAR GERIYE DEVAM EDER. DAHA SONRA EN YAKIN
Z SINYAL INi BULUR VE KENDINI SIFIRLAR.

poziTiF yONE NEGATIF _\.fl':}NE _
YERLESTIRILMIS EV YERLESTIRILMiS EV
SWITCH

WITC
EY EY
0.000
,1'3 -— 6 Z sitvaLi
[ 4 Y

- i ] A, A== @

=

|
ENKODER
HSONZP : o -
TAKIP EDEN PARAMETREDE GOSTERILEN YONDE EV POZITIF YONE VERLESTIRILMIS EV
SWITCHINE KADAR EVE GIT SWITCH ARAMA HIZI SHRILMES SWITCH

ILE GIDER. DAHA SONRA CiZGI ARAMA HIZI NA
GECER. BU HIZ ILE EN YAKIN Z SINYAL INi BULUR VE
KENDINI SIFIRLAR.

g
0.000 EV

-

—— (a) Z sitvALi

B O

PN, e v <=
-

ENKODER

HSREVZP :

TAKIP EDEN PARAMETREDE GOSTERILEN YONDE EV
SWITCHINE KADAR EVE GIT SWITCH ARAMA HIZI
ILE GIDER. DAHA SONRA GiZGI ARAMA HIZI NA
GECER. BU HIZ iLE EV GERI DONUS MESAFESI
PARAMETRESINDE HAREKET EDER. (BU BELIRTILEN
MESAFE BIR BASLANGIC NOKTASINI GERI DONUS
YONUNDE BELIRLER.)

EVE GERI DONUS GECIKME ZAMANI
PARAMETRESINDE BELIRTILEN SURE KADAR BEKLER.
EVE GIT SWITCHINDEN KURTULUNCAYA KADAR GERI
GELIR.

DAHA SONRA GizGi ARAMA HIZI NA GEGER. BU HIZ
ILE EN YAKIN Z SINYAL INI BULUR VE KENDINI
SIFIRLAR.

NEGATIF YONE
YERLESTIRILMIS EV

POZITIF YONE

EVE GER1 YERLESTIRILMIS EV

DONUS SWITCH
MESAFEST /810
EVE GER DiiNiS EV
GECIKME ZAMANI I
-— - () Z sinvaLi
] L
0.000 A 0 | O
el
+ -

EHKODER

LSREVZP:
EV SWITCH KULLANMADAN, SADECE LIMIT SWITCH
KULLANILARAKDA EV POZISYONU OLUSTURULUR.

TAKIP EDEN PARAMETREDE GOSTERILEN YONDE LIMIT
SWITCHINE KADAR EVE GIT SWITCH ARAMA HIZI
iLE GIDER. DAHA SONRA DURUR. DAHA SONRA CizGi
ARAMA HIZI NA GECER VE GERIYE HAREKET EDER.
LIMIT SWITCHDEN KURTULUNCAYA KADAR DEVAM
EDER. BU HIZ ILE EN YAKIN Z SINYAL INi BULUR VE
KENDINI SIFIRLAR.

I 0.000
-~ Z SilYALI
7,

A \
O

i A=

+

ENKODER
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HSON:

TAKIP EDEN PARAMETREDE GOSTERILEN YONDE EV
SWITCHINE KADAR EVE GIT SWITCH ARAMA HIZI
ILE GIDER.

DAHA SONRA GIZGI ARAMA HIZI NA GEGER.

BU HIZLA EVDE KAYDIRMA PARAMETRESINDE
GOSTERILEN MESAFE KADAR HAREKET EDER VE
KENDINI SIFIRLAR.

E¥YDE
KAYDIRMA

0.000

A

POZITiF YONE
YERLESTIRILMIS EV

WITC|

-

NEGATIF ¥iONE
YERLESTIRILMIiS Ev
SWITCH

A

/’
2]

4 |
s -

CURPOS :

KIZAGIN BULUNDUGU POZISYONU EV POZISYONU

YAPAR.

@ A - ] o A==
EVEGIT | e =B -
AXIS ¥ AXIS ¥ AXIS Z

EV YONU [ —
. . o .. s ] - A=
KIZAKLARIN EVE GIDERKEN GIDECEGI YONU BELIRTIR.
2 SECENEK VARDIR. + -
PLUS MINUS
EVE GIT SWITCH TIPI
EVE GIT SWITCHININ KONTAK TiPINI BELIRTIR. ACT. CLOSE ACT. OPEN
® ®
O~
O ®
EVDE KAYDIRMA EVDE
o . o ) . KAYDIRMA
EVE GIT ISLEMI GERGEKLESTIRILDIKTEN SONRA KIZAGI
BURADA YAZILAN DEGER VE YONDE ISTEDIGINiz EY
KADAR OTELEYIP TEKRAR SIFIRLAR.
b B
i S A S A=
=r =
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EV POZISYONU

EVE GIT ISLEMI GERCEKLESTIRILDIKTEN SONRA
EKSENE BURADA YAZILAN DEGERI ATAYABILIRIZ.

Ev pozisyonu [mm veya deq] 123.987

E¥YDE
EAYDIRMA

123.987 EV

A=

EVE DONUS GECIKME ZAMANI

HSREVZP TIPI EVE GITMEDE KULLANILIR.

EV GERI DONUS MESAFESI

NEGATIF ¥ONE
YERLESTIRILMIg EV
SWITCH

POZITiF YiONE
YERLESTIRILMIiS EV
WITC

EYE GERi
DONDS
MESAFEST

\
[ [
(w

() —

EYE !SERi DONOS
GECIKME ZAMANI

Z SilvALi

—A— \
HSREVZP TiPI EVE GITMEDE KULLANILIR. + 4 1 "‘:‘_1 o
EIIKEDER
CIZGI ARAMA HIZI
_ ) o o Z sinvaALi
ENKODERIN Z SINYALINI ARAMAK IGIN KULLANILIR.
EVE GIT SWITCH ARAMA HIZI
EV SWITCHINI ARARKEN KULLANILAN HIZ i
—-.———
I e AI_!/ =
+ =
REF POZISYON 2 2. EVE GIT POZISYONU.
PLC VE G30 KOMUTU ILE ORGANIZE EDILIR. fLAVE
G30 =ILAVE REFERANS NOKTASINA OTOMATIK DONUS | * 630 KOMUT REFERANS
G30 X...Y...Z..A..P... e LA

P= iLA\_/E REFERANS NOKTASI.
BELIRTILMEMISSE #2
VARSAYILIR.

BASLANGIC
NOKTASI

REF POZISYON 3

3. EVE GIT POZISYONU.

REF POZISYON 4

4. EVE GIT POZISYONU.

HER ZAMAN EVE GIT

YES : HER KOMUTTA EVE GITME ISLEMINI YAP

NO : BIR KEZ EVE GITME ISLEMINI YAP. SONRAKI
KOMUTLARDA SADECE ONCEDEN BULDUGUN EV
KOORDINATINA GIT.

EVE GIT MODUNDA ABS. ENK. ICIN EV POZ. KUR

ABSOLUT ENKODER VARSA GECERLI OLUR.
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10- SENKRON EKSENLER

ADIM

ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

SENKRON EKSENLER

SENKRON KONTROL PARAMETRELERI

Senkron Kontrol Parametreleri

Hizli harekette Senkron Gecikme siniri [mm veya
Durmada Senkron Gecikme siniri [mm veya deq]
Senkron Kontrol Kazanci [%]

Yakalama hizi [mm/min]

6.Eksen () T.Eksen ()

HIZLI HAREKETTE SENKRON GECIKME SINIRI

USTA EKSEN ILE KOLE EKSEN HAREKET EDERKEN, KOLE EKSEN
BURADA YAZILAN GECIKME SINIRINI ASTIGINDA ACIL DUR
OLUSTURULUR.

DURMADA SENKRON GECIKME SINIRI

USTA EKSEN ILE KOLE EKSEN DURURUKEN, KOLE EKSEN
BURADA YAZILAN GECIKME SINIRINI ASTIGINDA ACIL DUR
OLUSTURULUR.

SENKRON KONTROL KAZANCI

KOLE EKSENLERIN TELAFI KAZANCIDIR. EGER USTA EKSEN iLE
KOLE EKSEN ARASINDA BiR HATA OLUSURSA BU DEGER
DEVREYE GIRER.

YAKALAMA HIZI

USTA EKSEN ILE KOLE EKSEN ARASINDA Bif{ HATA OLUSURSA
KOLE EKSENE BURADA YAZILAN KADAR DEGER VERILEREK
ANA EKSENI YAKALAMASIT SAGLANIR.

SENKRON KONTROL BASLANGICI

Senkron Kontrol Baslangici

v Baslangicta Senkron kontrol

v Resette Senkron Kontrol

Senkron Baslama Tipi Normal -

BASLANGIC SENKRON KONTROL

CNC ACILDIGINDA USTA ILE KOLEYI BASLANGIGTA SENKRON
YAPAR.

DIKKAT: BASLANGIGCTA SENKRON KONTROL VE RESETTE
KONTROL AYNI ANDA SEGILMISSE, KOLE EKSEN
YURUMEYCEKTIR.

RESETTE SENKRON KONTROL

RESET BUTONUN BASILDIGINDA, USTA iLE KOLEYi SENKRON
YAPAR.

SENKRON BASLAMA TiPi

Cur Pos
Catch Up

BASLANGICTA SENKRON OLMA TiIPI 3 SEKILDE OLABILIR.

NORMAL: CNC ACILDIGINDA SENKRON OLUR.
CUR POS : FARE ILE KLIKLENDIGINDE SENKRON OLUR.
CATCH UP : USTA EKSENI YAKALA VE SENKRON OL.
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11- SOMUN BOSLUGU

ADIM

ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

SOMUN BOSLUGU

MAKINA HATA TELAFISI
1.Eksen (X} 2.Eksen (Y} 3.Eksen {£) Is mili {S)
Makina hata telafisi
Somun boslugu degeri [mm veya deq] | 0.000 | D.000 | 0.000 |
SOMUN BOSLUGU DEGERI SOMUN
BOSLUGU

VIDANIN SOMUN BOSLUGUNU TELAFI ETMEK MAKSADI
ILE KULLANILIR.

VIDANIN SOMUN BOSLUGU KOMPRATORLE BULUNARAK
BURAYA YAZILIR. BOYLECE VIDA TERSINE DONERKEN
BURAYA YAZILI MIiKTARI CIKARTIR VEYA EKLER.
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12- VIDA HATVE TELAFISI

ADIM__ _ ACIKLAMA
YANDAKT TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.
VIDA HATYE
TELAFISI

HATVE HATASI TELAFISI

HATVE MERKEZI

HATVE ARALIGI

NOKTA 0 — NOKTA1023
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13- TAKIM TELAFISi

ADIM

ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

TAKIM TELAFISI

TAKIM RADYUSU TELAFISi

Takim radyusu telafisi

" Sadece paso kullan

* Geometri ve pasoyu ayni anda kullan

Baslangic/Iptal tipi

A

SADECE PASO KULLAN

Takim ofset degerleri

Takim # Boy (mm)
Geom Paso
1 | [N | 0.000
2 | 11000 | 0.000

TAKIM BOYUNA G43/G44 KOMUTUNU KULLANARAK
H__ PARAMETRESIYLE OFSET NOVERILIRKEN SADECE PASO
DEGERININ KULLANILMASINI SAGLA.

GEOMETRI VE PASOYU AYNI ANDA KULLAN

TAKIM BOYUNA G43/G44 KOMUTUNU KULLANARAK _
H__ PARAMETRESIYLE OFSET NOVERILIRKEN GEOMETRI VE
SADECE PASO DEGERININ BIRLIKTE KULLANILMASINI SAGLAR

BASLANGIC/IPTAL TIPi

[ @43 ]
. _ 1 G44 |
ATIPI TELAFI = * J

ZH

[ G43
o . 1 Gd4 |
CTIPI TELAFI = * 4

aH

NOT= o = X,Y,Z,A,B,C EKSENINDEN BIRISI SECILIR.

TAKIM BOYU TELAFISI

Takim boyu telafisi

Takim Boyu Kalibrasyon Pozisyonu [mm] 0.000

TAKIM BOYU KALIBRASYONU

0.000

TAKIM BOYU GEOMETRI TELAFISI ICIN “KALIBRE”
FONKSIYONU HAZIRLANMISTIR.

“KALIBRE” BUTONUNA BASILDIGINDA, TAKIM BOYU GEOMETRI
TELAFiSI DEGERI = MEVCUT Z EKSENI PROGRAM
POZISYONUNA — TAKIM BOYU KALIBRASYON POZiSYONU
OLARAK DEGISIR.

BU , TAKIM BOYU OLCME APARATINIZI TAKIM UCU VE iS
PARGASI ARASINDA KONUSLANDIRDIGINIZDA iS PARCANIZI
KORUMAYA YARAR.
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14- DIL, BIRIM,KOORD

ADIM

ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

DIL.BIRIM_KOORD.

DIL SECIMI

Language Selection

dpanese -

LANGUAGE SELECTION |

POZiSYON BILGI GOSTERIM FORMATI

Pozisyon bilgi gosterim formati

R XOOO00 XXX ) 43 000K ) g OO XXX ) 38 OO )
BIRIM
Birim
& Milimetre " Inch

G-KOD GOSTERIMI

G-kod gosterimi

[ Wrap text to multiline display

WRAP TEXT TO MULTILINE DISPLAY |
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15- GRAFIK

ADIM ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.
GRAFIK

CiziM GOSTERIM SECENEGI

Cizim gosterim seceneqi

i+ Teorik " Guncel
TEORIK
GUNCEL
CiziMm
Cizim
Olcek |1 Cizim yonu XY -
v OTOMATIK modda otomatik cizim start
o+ Satir No. " Islem zamani:
Buradan hasla |lJ
Burada dur |‘EI'EI"EI'EI'EI"EI"EI"EI"EI'
OLCEK
CIZIM YONU
SATIR NO

ISLEM ZAMANI

BURADAN BASLA

BURADA DUR
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16- MAKRO

ADIM ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.
MAKRO

G/M/S/T MAKRO CAGIRMAYI AKTiF YAP

v GiM{S/T Makro cagirmayi aktif yvap
Makro dosya yollari

Makro program klasoru (Tum yol) [c\Program Files\SoftServo\S140M_Simu{\NCDATAYMACRO

Cikis dosya adi (Tum yol) |C:\Prugrﬂm Files\SoftServoltempdata dat
MAKRO PROGRAM KLASORU CAGIRACAGINIZ MAKRO PROGRAMININ BULUNDUGU
KLASORUN YERINI BURAYA YAZIN.
CIKIS DOSYA ADI MDI KOMUTUNDA SOFTSERVO GECICI BIR DOSYA
OLUSTURUR. BU DOSYANIN OLUSTURULACAGI KLASORUN
YERIDE BURADA BELIRTILIR.

S/T KOD AYARI
ST kod ayari

s->0 [ T-->0 [i235

S==)0 S KOMUTU GELDIGINDE CAGIRILACAK MAKRO PROGRAM ADI
NOT: KLASOR IGINDE PROGRAM ORNEGIN, 02211.DAT GiBi
YAZILMALIDIR.

T==)0 T KOMUTU GELDIGINDE GAGIRILACAK MAKRO PROGRAM ADL
NOT: KLASOR IGINDE PROGRAM ORNEGIN, 01235.DAT GiBi
YAZILMALIDIR.

M KOD AYARI

M kod ayan

]
Il
W
]
Il
W

]
Il
W
]
Il
W

T £ £ £ =
I
i
W

]
Il
W
]
Il
W

m
m
M

M KOMUTU GELDIGINDE GAGIRILACAK MAKRO PROGRAM ADI
==)0 NOT: KLASOR IGINDE PROGRAM ORNEGIN, 01122.DAT GiBi
YAZILMALIDIR.

4

T

G KOD AYARI

G kod ayari
111.

]
Il
W
]
Il
W

1111

]
Il
W
]
Il
W

G
G
G
G =3
G

I
[
W

o o o o o

|1

]
Il
W

==3

m
m

G KOMUTU GELDIGINDE GAGIRILACAK MAKRO PROGRAM ADI .
NOT: KLASOR IGINDE PROGRAM ORNEGIN, 01111.DAT GiBi
YAZILMALIDIR.

9]

T

Il
U
o
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17- KOSE VE DAIREDE HIZ AYARI

ADIM

ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.

KOSE ¥E DAIREDE

HIZ AYARI
KOSEDE YAVASLAMA
Kosede Yavaslama
Kosede Yavaslama | p . -

Kose Acisi [deg] 50.0
Kose Hiz Siniri [mm/dak.] 5000.0

Kose tolerans telafisi [ yar

Kose toleransi [mm] 10.0

KOSEDE YAVASLAMA

YOK = YAVASLAMA OLMAZ.

ACI = HAREKETLER ARASI BIR AGIYA GORE YAPILIR.

¥LUKSEK HIZDA YE KOSEDE
YAYASLAMA KONTROLU DLMAYAN
TAKIM YOLU

KOSEDE YAYASLAMA ' | KOSE
KONTROLL OLAN TAKIM YOLU ! | TOLERANSI
gl
PROGRAMLANMIS
TAKIM YOLU

KOSE ACISI

iKi DAIRESEL HAREKET

iKi DOGRUSAL HAREKET 1
ARASINDAKL ACT

ARASINDAKI ACI

BIR DOGRUSAL HAREKET iLE
DAIRESEL HAREKET ARASINDAKI ACI
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KOSE HIZ SINIRI BIR KOSE DONULURKEN KULLANILACAK OLAN ILERLEME

KOSE TOLERANS TELAFISI IKI SATIR ARASINDAKI AGI KOSE AGISINA ESIT VEYA KUGUK
) ISE POZISYON KONTROLU YAPILIR.
KOSE TOLERANSI KONTROLUN NE KADAR BOYDA OLACAGINI GOSTERIR.
KOSE 7 e

TOLERANSI

DAIRESEL INTERPOLASYONDA HIZ KONTROLU

Dairesel Interpolasyonda Hiz Kontrolu

Bu fonksiyonu aktif yap o yar

Maximum Hizlanma [mm/sec*2] 100.0
Minimum llerleme [mm/min] 1000.0

BU FONKSIYONU AKTIF YAP

MAX. HIZLANMA DAIRESEL INTERPOLASYON SIRASINDA IVMELENME

MINIMUM ILERLEME DAIRESEL INTERPOLASYON SIRASINDA ILERLEME
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18- DONER EKSENDE YON KONTROLU

ADIM

ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.
Y0

DOMER EKSENDE

N KONTROLU

NORMAL YON KONTROLU

Mormal Yon Kontrolu

Doner Eksen No. |—5

Donme llerlemesi [deqg/dak.] lm
Aci Siniri [deg] | 10.0

Boy Siniri [mm] |—1|]|]

DONER EKSEN NO.

DONME ILERLEMESI

ACI SINIRI

BOY SINIRI
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19- COK HIZLI ISLEME

ADIM ACIKLAMA

YANDAKI TUSA BASARAK GURUBA GIRIN.
COK HIZLI ISLEME

YUKSEK HIZLI KESME(DINAMIK ILERIKI SATIRLARA BAKMA)

1.Eksen (X) 2.Eksen (Y} 3.Eksen {£) Is mili (S)
Yuksek Hizli Kesme (Dinamik ileriki satirlara bakma)
Maximum Hizlanma / Yavaslama [m/s*2] | 1.0 | 1.0 | 1.0 |
lleri satirlara bak Hiz/Yavas Zamani [ms] | 10 | 10 | 10 |

MAXIMUM HIZLANMA/YAVASLAMA

ILERIKI SATIRLARA BAK HIZ/YAVAS ZAMANI
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