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>m Kursun Amaci ) 000

Konumlandirma kontroll objelerin ylksek hizda, dodru ve hassas bir sekilde bir hedefe transferini mUmkin Kilar.
Bu kursun amac yeni baslayanlara, gercek bir konumlandirma kontroll yapmadan énce gerekli temel bilgileri
kazandirmaktir.
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>m Kursun Yapisi

Bu kursu icerigi asagidaki gibidir.
Boélom 1'den baslamanizi tavsiye ederiz.

Boliim 1 - Neden Konumlandirma Kontrolii?

Konumlandirma kontroltniin temellerini 6grenin.

Bo6liim 2 - Konumlandirma Kontrolii icin Gerekli Bilesenler

Konumlandirma kontrolii icin gereken ekipman bilesenleri ve bunlarin gérevleri hakkinda bilgi edinin.
Boliim 3 - Konumlandirma Kontrolii Nasil Gergeklestirilir

Konumlandirma kontrolinin tasarim metodolojisi hakkinda bilgi edinin.
Béliim 4 - Gercek Konumlandirmada Dikkate Alinmasi Gerekenler

Gergek konumlandirma kontroliinde dikkate alinmasi gereken diger faktérler hakkinda bilgi edinin.

Final Test

Geger not: %60 veya (izeri.
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>m Bu e-Egitim Aracinin kullanimi ) <] v Jroc]

Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dén Onceki sayfaya déniin.

"Icindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya
ulasabilmenizi saglar.

Istenen sayfaya ulas

Egitimden gikin.

Egitimden qik "Icindekiler” ekram gibi pencereler ve egitim kapatilacaktr.
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Guvenlik énlemleri

Fiziksel donanimi kullanmadan énce lutfen ilgili kilavuzlardaki Guvenlik Onlemlerini okuyun ve bu kilavuzlarda yer alan ilgili
glvenlik bilgilerini uygulayin.
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m Neden Konumlandirma Kontrolii? ) W

Konumlandirma Kontroliine yénelik Talep

Makineyle isleme ve montaj teknolojisinin ilerlemesi, endistriyel Grinlerin hassasiyet ve verimlilik limitlerini zorlamaktadir.
Bu nedenle, konumlandirma kontroliine yénelik talep daha blylk énem kazanmaktadir.




kil FA_Equipment_for_Beginners(Positioning)_TUR l — | |ﬁ]

>“ Konumlandirma Kontrolii ﬁrnegi ) 14 ] v Jvoc]

Konumlandirma kontrolindn yaygin bir érnegi, mirekkep plskirtmeli yazicidir.
Yiksek cozunlrlikte baski islemi icin yazici kafasinin ve kagit beslemesinin dogru hareket etmesi gerekir.
FA siirecinde, konumlandirma kontroll bagaj tasima sistemlerinde de kullaniimaktadir.

llgili érneklerin videosunu oynatmak icin asadidaki kiicUk resimleri tiklayin.

Yaygin ornek 1

Mirekkep piskirtmeli
yazicinin kafasi

Yaygin ornek 2

Mirekkep puskirtmeli
yazicinin kagit beslemesi

FA ornegi 1

Bagaj tasima sistemi
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>m Konumlandirma Kontrolii Nedir?

) oo

@ Baslangi¢ konumu

<

Hareket mesafesi

Konumlandirma kontrol, bir objenin baslangi¢ konumundan hedef konuma hareket etmesi ve tam olarak hedef noktada
durmasi icin objenin kontrol edilmesini ifade eder.

Konumlandirma kontrolinin isleyisini gbrmek icin asagida "Oynat" digmesine basin.

Hedef konum

-
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>m Optimum Konumlandirma Kontrolii ) o0

Bir obje hareket ettirilirken transfer verimliligini artirmak i¢in, mimkin oldugunca hizh hareket ettiriimesi gereklidir.
Buna karsin, tahrik Unitesi (bir motor gibi) ve obje atalet ve strtinmeden etkilenir. Ani bir hizlanma veya yavaslama objeyi

sarsabilir veya hedef konumun ilerisine gecirebilir,
Bu sorunlarin énlenmesi icin, sarsintisiz hizlanma ve yavaslama gerekir.

Asagidaki sekilde bir objenin hedef konuma "hizlanma", "sabit hiz" ve "yavaslama" yoluyla transferi gdsterilmektedir.

Grafikte objenin hizindaki ideal ve gercek degisimler gésteriimektedir.
Bu hareket tipi, objeyi hizli ve dodru sekilde hareket ettirebilir.

Sarsintisiz hizlanma ve yavaglama ile konumlandirma iglemini gérmek icin asagidaki sekilde "Oynat" digmesine basin.

@ A Ideal hiz degjigimi
Hiz Gergel hiz degisimi

'

-
Zaman

Baslangi¢ konumu Hedef konum
|

Durdur
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>m Dogru Konumlandirma ) 006

Objenin baslangic konumundan aynlarak hedef konuma dogru olarak ulasmasi icin, obje hareket ettirilirken meveut
konumunun belirtilen konum ile karsilastiriimasi ve hizin mevcut konumu dizeltmek (izere ayarlanmasi gerekir.

Konumlandirma sireci boyunca gerceklesen izleme ve dizeltmelere "geri bildirim kontrol" adi verilir.

Geri bildirim kontroltnin rolini gérmek icin asagidaki sekilde "Oynat" digmesine basin.

> onsib

Baslangi¢ konumu Hedef konum

Talimat verilen
sekilde hareket

Gergek obje, yuzey surtinmesinden dolay! istenen sekilde transfer edilemeyebilir.
Gergek hareket, Bu durum geri bildirim kontroliiyle otomatik olarak dizeltilebilir.
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m Dairesel Hareketin Dogrusal Harekete Déniistiiriilmesi ) 0o

Konumlandirma kontrolinin temel isleyisi, baslangi¢c konumundan hedef konuma kadar dogrusal hareket seklindedir.
Tahrik Unitesiyle dogrusal hareket icin genelde ylksek verimli kolay kontrol edilebilen bir motor kullanilir.

Motorun calismasi dairesel hareket (dénls hareketi) seklinde oldugundan, dairesel hareketi dogrusal harekete donlstirmek
icin asagidaki sekilde gosterildigi gibi bir tasiyici bant kullanilir.

Dairesel hareketin dogrusal harekete dénldstmini gérmek icin asagidaki sekilde "Oynat" digmesine basin.

@ Baslangi¢ konumu Hedef konum
|

Dairesel hareket

N
|,.

messss) Dogrusal hareket

\

v Tasiyicl Bant

Motor (tahrik Unitesi)
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m Konumlandirma Kontrolii icin Servo Sistemi Kullanmanin Avantajlan ) ooc

Servo sistemi, konumlandirma kontroll icin uygundur.

Servo sistemi ve invertor sistemi drnekleri

Servo sistemi

Enjeksiyonlu
kaliplama

Lazer kesme
makinesi
-
% Montaj-yerlestirme
cihazi

Yar iletken
Uretimi

Motaor ile kontrol icin iki temel kontrol sistemi kullanilir: servo sistemi ve invertdr sistemi.

Servo sistemi ve invertdr sisteminin nerelerde kullanildigina goz atalim.
Asagidaki érneklerde gdsterildigi gibi, invertdr sistemi hizi kontrol etmek icin kullanihir.

invertér sistemi

'  Ahsap
isleme
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H@@m Konumlandirma Kontrolii icin Gereken Bilesenler ) ooc

Komut bileseni

Denetleyici (konumlandirma
modUl)

Bu bélimde, servo sisteminin kullanildig konumlandirma kontroll icin gereken bilesenler ve bu bilesenlerin her birinin
gorevleri hakkinda bilgi edineceksiniz.

Konumlandirma kontroll G¢ bilesenden meydana gelir: komut bileseni, kontrol bileseni ve tahrik/algilama bileseni.

Asagdidaki sekilde, komut béliminde bir denetleyicinin (konumlandirma meodill), kontrol béliminde bir servo ylkselticinin
ve tahrik/algilama béliminde bir servo motorunun kullanildigi bir ekipman konfiglirasyonu gosteriimektedir.

Konumlandirma Kontroli icin Ekipman Konfiglrasyonu

Kontrol bileseni

Tahrik/algilama bileseni

Komut
sinyali

Servo ylkseltici

Servo motor

Giic kaynagi
é

Geri bildirim sinyali
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»m Konumlandirma Kontroliiniin Isleyisi

Burada, ekipman bilesenleri arasinda bir kontrol sinyalinin akisi hakkinda bilgi edineceksiniz.

Konumlandirma kontrolinin isleyisini gérmek icin asagidaki sekilde "lleri” digmesine basin.
("Geri" digmesine basildiginda énceki aciklamaya geri déndlir.)

Senal de comando Servo sistemi Giig
. Servo ylkseltici Servo motor

Denetleyici

T Komut _ Gen’_ bildi.rim -0

modili sinyali sinyali
Normal calisma
.
- Geri bildirim sinyali C

Kodlayici

Servo yukseltici komut sinyali ile geri bildirim sinyali arasindaki farki
kontrol eder ve fark sifira esit ise motorun talimata uygun olarak
Geri ‘ o lleri calistigini varsayar.
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>m Konumlandirma Modiiliiniin Gorevi ) 000

Konumlandirma bir objeyi transfer etmek icin komut sinyali olusturur ve servo ylkselticiye génderir.

Konumlandirma kontroliinde, darbe sinyalleri komut sinyalleri olarak kullanilir ve bunlara komut darbeleri denir.

Servo motor, konumlandirma modiilinden servo ylkselticiye génderilen komut darbelerinin sayisina gére diner.

Birim zaman basina diisen komut darbesi sayisina komut darbesi frekansi adi verilir ve servo motorun hizini kontrol etmek
icin kullanilir.

Asagidaki sekilde, komut darbelerinin sayisi ve komut darbesi frekansi gésterilmektedir.

komut darbesi sayisi: |
Servo motorun dénlsd ;"I

Zaman

=

Birim zaman basina komut darbesi sayisi:
Servo motorun hizi = Komut darbesi frekansi [darbe/sn]
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>m Komut Darbesi Sayisi ve Komut Darbesi Frekansinin Rolleri ) 0o

Burada, komut darbesi sayisinin ve komut darbesi frekansinin rollerini ve bunlarin rolleri ile obje (is*) arasindaki iliskiyi
dgreneceksiniz.

Asagidaki sekilde, her 30 darbede bir dénisl tamamlayan servo motorun kullanildigi bir tasiyici bant gésterilmektedir.
Konumlandirma modUliindeki digmeye bir kez basildiginda bir darbe olusturulur.

Bir darbe servo motoru 12 derece déndlrlr ve tasiyict bant Uzerindeki is hedef konuma dogru hareket eder.
Digmeye basilma sayisi (sayac degeri) komut darbelerinin sayisidir ve diigmeye basilma aralid da komut darbesi
frekansidir.

* Konumlandirma kontrolinde, konumlandirilacak hedef obje bir "is" olarak adlandirilir.

Komut darbesi sayisi/komut darbesi frekansi ve is arasindaki iliskiyi gérmek icin asagidaki sekilde konumlandirma
modUlinde yer alan "Darbe Olustur" digmesine basin.

Baslangic konumu Hedef konum
1 ]
1 ]
Konumlandirma : |
modUli | |
1
Sayag 0 i
1
e X :
/
Darbe [
[ Olustur ] _1L
\,
Servo yiikseltici
y ~ Tasiyici Bant
Servo motor

Her 30 darbede bir donlisti tamamlar

Duagme Lklandiginda lasiyic banl azar azar harekel eder.
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m Servo Motorun Gorevi
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bulunur.

calismayabilir.

Nominal dénisg hizi

kilar.
Kodlayicinin mekanizmasi

Servo motor, servo ylkselticinin temin ettigi glice tam uygun sekilde dénerek isi hareket ettirir.
Servo motorda dénis hizini ve motorun kag kez déndigini dogru olarak sayabilen entegre bir dedektér (kodlayic)

Gercek konumlandirmada, makinenin 6zelliklerinden ve bozulmalardan dolay! mekanizma talimata uygun olarak

Bu sorunu dnlemek igin, kodlayici kullanan bir geri bildirim mekanizmasi gerekir.

Servo motorun en verimli déndigu hiza "nominal dénis hizi" adi verilir.
Sabit ¢calisma hizinin, servo motorun nominal dénls hizina [dev/dk] ayarlanmasi verimli konumlandirma isletimini mimkln

Cevre cizgisinin yakininda esit uzaklikta araliklari olan déner disk lzerine 1sik yansitilir.

Diskin arkasina yerlestirilen bir kodlayici, 1s1gin aralik icinden yansima sayisini sayar.

Sayilan miktar, dogru konumlandirma kontrollinin saglanmasi icin servo yilkselticiye geri bildirilir.

Servo motorun kodlayici ¢ézanrligl [darbe/dev] ne kadar yiksek ise, konumlandirma o kadar dogru olur.

-

Girig mili

Isik alma eleman
(fototransistor)

Anasimyalicin Sifir noktasi sinyali icin

Bilyeli rulman
Kod diski

Isik kaynagi (1sik
yayan diyot)

indeks élcedi
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>}m Servo Yiikselticinin Gorevi ) 005

Servo ylkseltici, konumlandirma modillinden gelen komut sinyali tarafindan verilen talimata gére servo motoru kontrol
eder.

Servo ylkseltici ayni zamanda servo motorun talimata uygun clarak ¢calisip calismadigini (hatalar bakimindan) sirekli
kontrol etmek ve gerektiginde hatalarn diizeltmek icin kodlayicidan alinan geri bildirim sinyallerini de kullanilir.

Burada, servo yikselticiye ait "elektronik disli", "sapma sayaci" ve "hiz ylkseltici" hakkinda bilgi edineceksiniz.

Servo sistemi
Servo yikseltici Servo motor
Denetleyici _ = Hiz yiikseltici
Elek-
Konumlandirma tronik Sapma : “
modld disli =ay et

Geri bildirim sinyali

Kodlayici
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@XEW Eicktronik Dislinin Gorevi

) oo

elektronik disli kullanilir.

Servo motor nominal dénlis hizinda en verimli sekilde calisir. Buna karsin, konumlandirma modald tarafindan dUretilebilen
maksimum komut darbesi frekansi sabittir ve bu degerin ¢ok dislk olmasi durumunda, motorun nominal dénls hizina
ulasmasi icin yeterli miktarda komut lretemez. Bu problemi ¢ézmek icin, komut darbesi frekansini artirmak Uzere bir

Servo sistemi
. Servo ylkseltici Servo motor
Denetleyici _‘ Hiz yiikseltici |
Elek- ‘ :
Konumlandirma i Sapma | I e
modln | — t';:;;,‘]" r?' sayacl | —
Maksimum komut F :
darbesi frekansi ' |
1M [darbe/sn] |
Kodlayici

Kodlayici ¢tzntrlGgl: 262.144 [darbe/dev]
Nominal dénis hizi: 3.000 [dev/dk]
Maksimum dénds hizi: 6.000 [dev/dk]

Ornek: Disli kullaniimadiginda (x), servo motorun maksimum hizi: 1.000.000 x 1/262.144 x 60 = 229 [dev/dk]

Servo motarun

Elektronik disli artirnmi maksimum hiz [dev/dk]

1x (disli olmadan) 229

Mominal dénis hizina ulasilmaz ve servo motorun performansi

2x 458 elde edilemez.
10x 2,290
20% 4,580 S;irl'gt:ﬁllr dénls hizina ulasilir ve servo motorun performansi elde

civarinda sabitlenmelidir.

Bu kosul altinda, motor hizini kontrol etmek Gzere komut darbesi frekansini déntstirmek icin elektronik disli orani yaklasik 20x
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Elektronik disli oraninin belirlenmesi

Konum darbesi frekansi £ servo motor dénis hiz

1 1

Maksimum konum darbesi frekansi x elektronik disli orani 2 ¢ézindrlik x nominal dénus hizi

Elektronik disli oranini, yukarnidakini karsilayacak sekilde ayarlayin.

Ornek: Asagidaki durumda:

Komut darbesi frekansi: 200k [darbe/sn] | 200k [darbefsn] x Elektronik disli orani Z 16.384 [darbe/dev] x 40 [r/sn]
CozUndrluk: 16.384 [darbe/dev]

I
|
|
|
Nominal dénis hizi: 2.400 [dev/dk] i 16.384 [darbe/dev] x 40 [r/sn]
I
|
|
I
|

(2.400 [dev/dk] = 40 [r/sn]) Elektronik disli orani Z 200k [darbe/sn]
elde edilir.
Servo sistemi
Servo yikseltici s T
Denetleyici [— S ikl i
) S /
Konumlandirma ______» Eﬁll J_‘ 2 Sapma ey
moddld T g | WP sayacl [P —_— |
| !
(Maksimum komut : A .-_'T?E}ﬁnug hizi)
darbesi frekansi) : l u
e = )
I(c:-éféwm
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>m Sapma Sayacinin Gorevi

) oo

Denetleyici

Konumlandirma
moddli

Geri ‘ o lleri

Servo yuakseltici

Komut darbesi

v = « Eikironk

disl

Sapma sayaci kodlayicinin geri bildirim darbelerini konumlandirma modillinin komut darbelerinden ¢ikarir.
Sonucta sapma sayacinda toplanan darbelere hata darbeleri denir.

Sapma sayaci, hiz ylkseltici icin hata hiz dederiyle orantih bir hiz komutu dretir.
Hata darbesi sayisi ylksek oldugunda, servo motorun dénis hizi ivmelendirilir. Sayi azaldikga, hiz dusirilir ve deder sifir
oldugunda durdurulur.

Asagidaki sekilde sapma sayacinin gérevi aciklanmaktadir.

Sapma sayacinin gérevini gérmek icin asadidaki sekilde "lleri" diigmesine basin.
("Geri" digmesine basildiginda énceki aciklamaya geri dénilr.)

Servo sistemi

Servo motor

- | S
Sapma T -

'I i m > l_-_ﬂ/

R ye)

Geri bildirim darbesi
| B B B A B EEEBEE 8.

Kodlayic

Komut darbeleri ile geri bildirim darbeleri arasindaki farka esit olan
hata darbe dederiyle orantili iz komutu, servo motoru kontrol

etmek Uzere hiz yukselticiye gonderilir.
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Servo sistemi, dogru, sarsintisiz ve ylksek hizli bir konumlandirma saglamak icin geri bildirim mekanizmasina sahiptir.

Geri bildirim mekanizmasi temel olarak, komut darbeleri ile geri bildirim darbeleri arasindaki fark (gecikme) olan hata
darbelerini Gretir.

Asagidaki sekilde geri bildirim mekanizmasi aciklanmaktadir.

Geri bildirim mekanizmasini gérmek icin asagdidaki sekilde "lleri" digmesine basin.
("Geri" dligmesine basildiginda énceki aciklamaya geri dénildr.)

Artik komut darbesi uretilmez hale geldikten sonra, hata darbesi olmayana
kadar sapma sayacindan yavaslama komutlan verilir.
Biriken darbeler kayboldudunda, arhik hiz komutian dretilmez ve buna

Komut Sap ma sayacl uygun olarak servo motor durur.

darbesi

Enjeksiyon g

Hiz Servo motor
N r komutu
1.000 darbe — "Durdur”
Hata darbeleri =
Hata darbele-nnin
500 darbe — Say1S| hiz
komutlanyla
orantilidir Hiz a
\ [p/sn]
1.000 L
e . [p/sn]
Geri bildiim darbesi: Bosaltma 500
Geri ‘ o lleri - [pisn]
S
0

-
Zaman [sn)]
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m Geri Bildirim Mekanizmasi
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Parazit = Su ylzeyindeki
dalgalanmalar

Agirt yanit durma

konumunun asiimasina, parazit
olusumuna ve calismanin
kararsiz olmasina yol acti

Hiz komutundaki
dalgalanmalar

Cok yuksek > Optimum durum
D - ﬂ r
Dalgalanma Biyul Dalgalanma [Wygun
Hizlanma/ c ok Hizlanma/
— yavazlama [TBD }FLI"ESEk yavaglama  (Uygun
yaniti « yanrti
[J Hata Kiigik I_J Hata Uygun
darbelen darbelen
Hiz Hiz
P N ~
e e
Zaman Zaman

Optimum yanit. ideal
konumlandirma hizi ve
dogruluk.

Cok
disuk

Geri Bildirim Mekanizmasindan Gelen Yanitlarin Ayarlanmasi

Hata darbeleri; komut darbeleri ve geri bildirim darbeleri tarafindan olusturulan paraziti gideren bir filtre olarak islev gérir.

Miktar ayarlamak icin kullanilan degere "konum cevrim kazanci" adi verilir. Bu deger optimum iken, geri bildirim yaniti, hiz ve
konumlandirma dogrulugu bakimindan iyilesir.

Konum cevrim kazancindaki dalgalanmalarin, servo motorun ¢alismasindaki dalgalanmalara karsilik geldigine dikkat ediniz.
Resim: Konum cevrim kazancinin degistiriimesi = Hata darbesi kabinin boyutunun degistiriimesi

Konum gevrim kazanci

Cok dusik

ﬁ

- Servo motor ¢alismasindaki dalgalanmalar

_rE.JaIga lanma figik

Hizlanma/
yavaglama
yaniti

avag

Hiz

1

Hata

_ Eiiyik
darbelen

e
Fa

Zaman
Durdurma sarsintieiz ama gok

uzun sardyor.
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Konum Cevrim Kazancinin Hesaplanmasi

Sapma sayaci Hiz [darbe/sn] ["] Hata darbesi sayisi
Komut darbesi Servo motor
sayisi Hata darbesi
1.000 darbe sayisl
200 darbe
“ Geri bildirim 1
darbesi sayisi : >
ol i A R RS i Zaman [sn]

800 darbe
1 [sn]

Konum c¢evrim kazanci asagida gosterildigi gibi hesaplanabilir.
*Varsayim: 1.000 komut darbesi, 800 geri bildirim darbesi, 1.000 [darbe/sn] komut darbesi frekansi

Hata darbesi sayisi = [Komut darbesi] - [Geri bildirim darbesi]
200 darbe = 1.000 darbe - 800 darbe

Komut darbesi frekansi
Hata darbesi sayisi

1.000 [darbe/sn]
200 darbe Konum g¢evrim kazanci: 5 [rad/sn]

Konum c¢evrim kazanci =

5 [rad/sn] =
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>m Hiz Yiikselticinin Gorevi

Hiz ylkseltici, sapma sayacagindan alina hiz komutuna bagh olarak servo motora gilc sadlar.
Hiz komut, sapma sayacindaki hata darbelerinin sayisiyla orantilidir.

Konumlandirma
modila o

Elek-
tronik
digli

Hiz komutu

Sapma
sayaci

Hiz ylkseltici

Hata darbesi sayisi Hiz komutu Servo motorun déniis hizi
Blylk Yiksek Yilksek
Kiclk Diusik Disik
Sifir Yok Durdurulmus
Servo sistemi
Servo ylkseltici Servo motor
Denetleyici

Kodlayic
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>m Konumlandirma Kontrolii Nasil Gergeklestirilir

) oo

Bu bélimde, konumlandirmanin gercekte nasil yapilacagini égreneceksiniz.

3.1 Referans konum
3.2 Adres belirleme yontemleri
3.3 Mesafe ve hizin komut darbelerine ve darbe frekansina donistiriimesi

Balom 3.3'te, asafdida gosterilen konumlandirma kontrol sistemini ele alacaksiniz.

Mevcut konum (A noktasi) Hedef konum (B noktasi)
|

Is

. Hareket ‘

|
|
|
|
|
|
|
|
Servo motor Il
|

Hareketli masa

Bilyeli vida
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>“ Referans Konum olarak Baslama Noktasi ) 14 J v Jroc)

Konumlandirma kontrolinde, baslama noktasi genelde referans konum olarak kullanilir.
Hedef konum, baslama konumu belirlenerek belirtilebilir.
Konum kontrolli, hedef konumu isin referans konumuyla eslestirir.

Baslangic konumu
Referans konum
(baslama noktasi) Hedef konum

Hareket mesafesi
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»m Adres Belirleme Yontemleri ) ooc

Iki tip adres belirleme yéntemi vardir: mutlak adres belileme yéntemi (ABS) ve artimli adres belirleme yéntemi (INC). Hedef
konum belirtimi, kullanilan adres belirleme yéntemine bagl olarak farklihk gésterir.

Mutlak adres belirleme yontemi

Konumlandirma kontrollinde, baslama noktasina olan mesafeye "adres” denir. (Baslama noktasinin adresi "0"dir.)
Mutlaka adres belirleme yénteminde, "adres" konumlandirma hedef konumunda belirtilir.

Bu yontem, hedef konumun ayarlanmasini kolaylastirir ve genel makine kontrolQ icin kullanilir,

A noktas! (baslama noktasi) B noktasi (mevcut konum) C noktasi (hedef konum)
L= Py T e ! |
B L}Eﬂa@lar‘na noktasina clan mesafe: lg:' Meveut konum (B noktasi) |
Baslama nuklaal: : Adres: N :
(A noktasi) | | :
Adres: 0 P i Baslama noktasina olan mesafe: M _; Hedef konum (C noktasi)
™ [

“1 pdres: M

Artimh adres belirleme yontemi

Mevecut konumdan hedef konuma olan mesafe ve hareket yon( belirtilir.

Bu adres belirleme ydntemi, mirekkep pusklrtmeli yaziciya kadit besleme érneginde oldugu gibi, belirli bir miktarin art
arda hareket ettirilmesinde "sabit hizli besleme" icin uygundur.

A noktasi (mevecut konum) B noktasi (hedef konum)
! A noktasindan B noktasina olan !

hareket miktari: N

i A

o

Hareket yonil: Pozitif

Mutlak adres belirleme yénteminde, kat edilen mesafe baslama konum adresi ile hedef konum adresi arasindaki mesafedir.
Artimli adres belirleme yonteminde, kat edilen mesafe daha énceden belirtilir.
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»ﬂ Konumlandirma Kontrolii Tasarim Prosediirii ) oo

Burada, gercekte isin A noktasindan B noktasina tasinmasi icin gerekli olan kemut darbesi sayisini ve komut darbesi
frekansini nasil belirleyecedinizi 6greneceksiniz.
Asagidaki sekilde, komut darbesi sayisi ve komut darbesi frekansini belirleme proseduri gésterilmektedir.

(1) Hareket mesafesine (6rn. A ve B noktalari) ve (3) Servo motorun ¢cozlnlriigine bagh
hedefe ulasma zamanina karar verin. olarak komut darbesi sayisini ve
komut darbesi frekansini belirleyin.

A N [mm] ||3
(2) Servo motorun dénls sayisini belirleyin.
1Iﬂl1 "N“
B
Ser\rn motor D
—_—

Bilyeli vida
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>m Hareket Mesafesine ve i§in Hizina Karar Verme ) 0o0c

m Mesafe (N[mm]), meveut konum (A noktasi) ile hedef konum (B noktasi) arasindaki farktir
m T saniyede hiz profili. (T =11 + {2 + {3)

Asagidaki sekilde hareket hizi ve miktan gosterilmektedir.

Hiz ~
[mm/sn] ,

|
Sabit hiz |

1
Hizlandir 1 Yavaslat

Mevcut konum Hedef konum
(A noktasi) (B noktasi)

Hareket miktari
S N [mm] =

e 8
&

Zaman [sn]

—
I A

Hareket stresi T [sn] =t1 + 12 + 13
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nm Servo Motorun Hizi ve Agisal Yer Degistirmesi ) (v I

Asagidaki sekilde gosterilen konumlandirma kontrol sistemi servo motorun dénils hareketini dogrusal harekete
donlstirmek icin kullanihr.
Servo motora bagh bilyeli vida hareketli masayi hareket ettirmek (izere doner.

Bilyeli vidanin (servo motor) bir dénisl sirasinda hareketli masanin kat ettigi mesafe bilinirse, bu durumda masay A
noktasindan B noktasina gotirmek icin gerekli olan servo motor dénis sayisi hesaplanabilir.

o Isin hareket miktari ,- T saniye ;

Déniis sayis| = ——— - < >
Donls bagina hareket miktari . A noktasi ' B noktasi

[ [

N[mm] ————

Servo motor |

T !

—

—
Bilyeli vida  Hareketli masa

T zamanina karar verin ve t1, t2 ve t3 bilinirse, A sabit hizi hesaplanabilir.

Hiz
[mm/sn] Bu alan N hareket miktaridir.
Sabithiz A |____
: _ A-tl A-t3
: | L T K B
: !
i |
i i SabithizA = v 2 3
: | — 2 + —
- 2 2
ti t2 t3 | Zaman [sn]




-
FA_Equipment_for_Beginners{Positioning)_TUR

—_ =l

>m Komut Darbesi Sayisi ve Komut Frekansinin Belirlenmesi

) oo

Servo motorun dénds sayisi ve ¢dzUnUrlUgl bilinirse, komut darbesi sayis| hesaplanabilir.

Komut darbesi sayisini = Dénls sayisi x ¢ézinUrlik

T saniye

B noktasi

|
>
A noktasi |

Servo motor

——
‘A SIIITIIISY
i oo
Hareketli masa
Bilyeli vida

Komut darbesi frekansi hareket slresi ve komut darbesi sayisindan yararlanilarak hesaplanabilir.

Komut darbesi frekansi
[darbe/sn]

Komut darbesi Bu alan komut darbelerinin sayisidir.

pireens By Komut darbesi sayisi = ‘ﬂ:l + At2 + "‘;3
]
E Komut darbesi
: Komut darbesi frekansi A = —2X5!
: —— tz + E
! . ! :

t1 t2 t3
< T —>

Zaman [sn]
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} Gercek Konumlandirmada Dikkate Alinmasi Gerekenler ) ooc

Gergek konumlandirma kontrolinde, makinenin dzellikleri veya hatalarindan kaynaklanan sorunlar dikkate alinmalidir.

Bu bélimde, gercek bir durumda asagidaki kenumlandirma kontrol tiplerinin nasil uygulanacadi hakkinda bilgi
edineceksiniz.

Sarsintisiz ve slrekli kontrol

Transferin sonunda konumu koruma

Hedefi asmayi énleme

Makineyi konumlandirma modullinin baslama
noktasiyla hizalama

Bir konumun ince ayarini manuel olarak yapma
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>“ Sarsintisiz ve Siirekli Kontrol ) 000

Cesitli tipte sUrekli isleri sorunsuz bir bicimde gerceklestirmek icin, servo yiikseltici konumlandirmanin tamamlanmasi
Uzerine bir "konumlandirma tamamlama sinyali” Uretir.

Asagidaki sekilde gosterilen mirekkep plskirtmeli yazici, ¢esitli tiplerde konumlandirma kontrold, yazici kafasi hareketi ve
kagit beslemeyi slrekli ve sorunsuz olarak yapabilmektedir.

Konumlandirma kontrol sinyalinin gérevini gérmek icin asagidaki sekilde "Oynat" digmesine basin.

amamlama)
sinyali
g—t
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bl
m Transferin Sonunda Konumu Koruma

) oo

kontrole "servo kilidi" adi verilir.

@ Servo mekanizmasini gérmek icin "Oynat” digmesine basin.

Durdurma konumu tutulur.

-

Sapma sayaci

Komut darbesi

q_‘

Hata darbeleri

Geri bildirim
darbesi

Konumlandirma kontroliniin tamamlanmasindan sonra servo motor harici bir kuvvet ile bir darbe bile déndUrillirse, sapma
sayacina geri bildirim darbeleri girilir ve hata darbeleri biriktirilir. Bunun tzerine servo ylkseltici servo motora gli¢ saglar ve
motor da konumlandirma kontrolllyle konumu sabit tutmak (durdurma konumu) lizere harici kuvvete karsi bir tork Uretir. Bu




—_ =l
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»m Hedefi Asmayi Onleme

Bir is servo sistemiyle konumlandirlirken, servo sistemi her zaman isi geri bildirim mekanizmasi tarafindan belirtilen

konuma konumlandirir.
Buna karsin, program hatasi veya komut hatasi oldugunda, servo motor fazla calisarak sistemin ve isin zarar gérmesine

neden olabilir.
Bu tlr zararlar énlemek icin, servo sistemi programa gerek kalmadan aninda durdurulmalhdir ve makinenin uclarinda limit

anahtarlar saglanir (normalde, ileri ve geri yénlerde olmak lzere iki yerde).

Limit anahtarlarinin gérevini gérmek icin asagidaki sekilde "Oynat" digmesine basin.

> ons

Normal hareket aralid N

Limit anahtar Limit anahtar

Servo sisteminin durmasi
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Makineyi Konumlandirma Modiiliiniin Baslama Noktasiyla Hizalama

Bu islem, makineyi calistirma veya montaj aninda konumlandirma modUlinin referans konumu (baslama noktasi) ile
hizalayarak yapilir ve "makine verisi geri kazanimi” olarak da adlandirilir.

Makine verisi geri kazaniminin roldni gbrmek icin asagidaki sekilde ok digmesine basin.

- Makine verisi geri
kazanilmadiginda

Baslama Yazicl durduruldugu konumu
nokiasi baslama noktasi olarak kabul
eder ve 0 noktadan itibaren
yazdirmaya baglar.
5 Yazdirma iglemi hizasiz olabilir
veya sistem zarar gorebilir.

Gen" o lleri
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»m Bir Konumun Ince Ayarini Manuel Olarak Yapma ) @ad

Manuel isletim daha ¢ok konumlandirma sisteminin ¢alistigini dogrulamak, baslama noktasini ve hedef konumu (adres)
ayarlamak veya hassas konumlandirma sirasinda ince ayarlamalar yapmak amaciyla kullanilr.
Ug manuel isletim tipi vardir.

JOG isletimi

Incleme isletimi

Manuel darbe jeneratoril isletimi
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>m JOG Isletimi ve Incleme Isletimi

) oo

JOG isletimi ve incleme isletimi, isin sadece belli bir mesafeyle hareket ettirildigi modlardir.
Daha cok su amaclarla kullanihrlar:

- Konumlandirma sisteminin calistigini doegrulamak

- Konum adresini ayarlamak
- Durdurma konumunda ince ayar yapmak

[Bilyeli vidanin kullanildigi JOG isletiminin ve incleme isletiminin tanitimi]

Asadidaki sekilde JOG isletimi ve ingleme isletimi agiklanmaktadir.

Konumlandirma modilundeki JOG Isletimi digmesi basili tutuldugunda is belli bir hizda hareket etmeyi srdardr.

Konumlandirma moduliindeki Ingleme Isletimi diimesi basili tutuldudunda is sabit bir déngii icinde kisa bir mesafe yol alir.

ligili isletimleri incelemek icin asadidaki sekilde konumlandirma modiilindeki JOG Isletimi ve Incleme Isletimi digmesine basin.

Konumlandirma modild

JOG igletimi l SEWD motor

nteme ) -- '} =

igletimi

Bilyeli vida
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m Manuel Darbe Jeneratori i§letimi ) (1o ) v J o]

Manuel darbe jeneratédri isletimi modunda, kenumlandirma manuel darbe jeneratériinden girilen darbe sayisina gore
gerceklestirilir.

Bu isletim modu, konumlandirma adresini (hedef konum) belirlemek amaciyla konumlandirmanin manuel olarak ince
ayarinin yapiimasi gerektiginde kullanihr.

Manuel darbe jeneratéri isletimini incelemek icin, asagidaki sekilde fareyi kullanarak manuel darbe jeneratérinin
dligmesini cevirin.
Digme saat yéninde cevrildiginde is saga hareket eder ve saat ydninin tersine cevrildiginde is sola hareket eder.

Manuel darbe jeneratdri

Darbe girisi

Servo motor

Komut
darbesi

Bilyeli vida

Konumlandirma modiilii
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>m Son Test ) 008

Artik Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani (Konumlandirma) Kursunu tamamlandiginizdan, son teste girmeye hazirsiniz. Ele

alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, litfen bu konular gézden gecirmek icin bu firsati degerlendirin.
Bu Son Testte toplam 7 soru (23 madde) yer almaktadir.

Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.

Testin puanlanmasi

Cevabi sectikten sonra, Cevapla digmesini tikladigimizdan emin olun. Cevapla diigmesini tiklamadan ilerlemeniz
durumunda cevabiniz kaybolur. (Cevaplanmamis soru olarak degerlendirilir.)

Puan sonuglan
Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplanin ylzdesi ve baganli/bagansiz sonucu puan sayfasinda

gorintilenir.
Dogru cevaplar 3
s Testi gecebilmek icin, sorularin
P " %60'1n) dogru cevaplamamz
gerekir.
Ylzde 30%
Devam Et Incele Tekrar Dene

« Testten cikmak icin Devam Et dligmesini tiklayin.
» Testi incelemek i¢in incele dugmesini tiklayin. (Dogru cevap kontroli)
« Testi tekrar yapmak icin Tekrar Dene digmesini tiklayin.
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} Son Test 1 ) oos

Komut darbesi sayisini belirleyin.

Her kutuda uygun secenegi secin.

Hareketli masa, bilyeli vidanin bir devri sirasinda 20 mm hareket eder. Kodlayicl ¢ézindrligi 8.192 darbe/dev'dir.
Bu kosullar altinda, masayi 110 mm hareket ettirmek icin gereken komut darbelerinin sayisini belirleyin.

(1) Minimum hareket miktari, darbe basina hareket : --Select-- ¥ [mm]
(2) Servo motorun devir sayisi : ¥ devir

(3) Komut darbesi sayisi | ¥  darbe

‘ S
-
Servo motor e
L

L]
* Bilyeli vida Hareketli masa

8.192 [darbe/dev]

’ Puan ] ’ Geri ]
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} Son Test 2

) oo

Komut darbesi frekansini belirleyin.

Her kutuda uygun secenegi secin.

Servo motoru nominal donis hizinda déndiirmek icin gereken komut darbesi frekansini belirleyin.

Kodlayici ¢ozindrligi: 8.192 darbe/dev
Nominal dénis iz : 3.000 dev/dk

Komut darbesi frekansi =| ¥ | x 3000 /| ¥
=| --Select-- v | [darbe/sn]

16.384 darbe/dev kodlayici ¢ozinGriigua| v dev/dk'dir.
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} Son Test 3 ) oos

Konum cevrim kazancin ve konum ¢evrim kazancini ayarlama yontemini belirleyin.

Her kutuda uygun secenegi secin.

Komut darbesi Sapma sayaci

frekansi Servo motor

9500 darbe/sn

Hata darbesi
say|s ;4,500

Geri bildirim darbesi
[Konum cevrim kazancini belirleyin]
Sekilde gosterildigi gibi, komut darbesi sayisi frekansi 9.500 darbe/sn, hata darbesi sayisi ise 4.500°dir.
Bu kosullar altinda, konum ¢evrim kazanci| ¥ rad/sn'dir.

[Konum cevrim kazanci ayarlama yontemi]

Servo motorun asin yanitlan hedefin asiimasina ve parazite neden olabilir. Bu durumda, hata darbesi sayisini| ¥
Icin konum cevrimi kazancini| ¥ . Buiglem servo motorun yanit verme yetenegini disurir ve optimum duruma
getirebilir.

Buna karsin, yanit verme yeteneginin fazla dusurilmesinin konumlandirma hizin olumsuz etkiledigine dikkat ediniz.

Puan ] ’ Geri ]
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} Son Test 4 ) aas

Elektronik disli oranini ayarlayin.

Her kutuda uygun secenegi secin.

Etkili komut darbesi frekansini kullanarak servo motorun nominal dénts hizinda calistinlabilmesini saglayan elektronik
digli oranini belirleyin. Servo motorun verimli calisabilmesi icin, maksimum komut darbesi frekansi, elektronik disli
orani, ¢ézdndrlik ve nominal déniis hizi arasinda asagidaki iligki kurulur.

fliski]

Maksimum komut darbesi frekansi x elektronik digli orani > = ¢ézlinirlik x nominal dénisg hizi (elektronik digli orani >= 1)
Asagidaki kosullar altinda listeden optimum elektronik disli oranini secin.

[Kosullar]

Konumlandirma modaliindn maksimum konum darbe frekansi: 200k darbe/sn

Kodlayici ¢ozinirligi: 16.384 darbe/dev

Servo motorun nominal devir sayisi: 2.000 dev/dk

[Optimum elektronik disli orani]

Komut darbe frekansi =  --Select-—- v

Puan ] [ Geri ]
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} Son Test 5

) oo

Gercek kontrolde hangi noktalann dikkate alinmasi gerektigiyle ilgili sorular

Her kutuda uygun secenegi segin.

konumuyla hizalama isteqi.

Konumu manuel olarak ince ayarlama istegi. | --Select-- v
Konumlandirmanin tamamlanmasindan sonra konumu T v

koruma isteqi. ' '
Sarekli kontroli sorunsuz olarak uygulama istegi . --Select-- v

Puan ] ’ Geri ]

Istek/teknik 6zellik
Fazla calismayi 6nleme istedi _ --Select-- Y
Makineyi konumlandirma sinyalinin baslama R v
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} Son Test 6 ) oos

Limit anahtan ayarlama

Asagidaki sekilde gésterilen konumlandirma kontrol sistemi yapilandinlirken, sistemin normal igletim araliginin
otesinde calismasini 6nlemek icin bir limit anahtan takmak istiyorsunuz.
Anahtan takmaniz gereken optimum konumu gdsteren rakami secin.

Y o @ - 3)

Normal calisma arahd

L
W

(1

&\ (2) (3) (3)

|
\

[ Puan ] [ Geri ]
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} Son Test 7

Mutlak adres belirleme y&ntemi ve artiml adres belirleme yéntemi

Asagidaki tablolarda mutlak adres belirleme y&ntemi ve artiml adres belirleme

yontemi aciklanmaktadir. 270° 90°
Tablolan doldurmak igin her kutuya uygun sayisal degeri girin.
_— — — — . 225“
(1) Konumlan {agilan) sirayla +45 derecelik artimlarla belirlemek igin (6zundrldk: 8,192 darbe/dev 180
Agi o° 45" 90° 135° 180" 225° 270" 315° 360°
Mutlak adres belirleme | , | ,,, v/ | 3072 v | s120 6144 v | 8192
yontemi
Artimlh adres belirl
TUMIL acres DEWEmE | o | 1024 +1024 | +1024 £1024 | +1024 | +1024 +1024 | +1024
yontemi
(2) Cesitli konumlan (agilan) sirayla belirlemek igin
Agi o° 45° 180° 135° 315° q0° 270° 3e0° 225°
Mutlak adres belirleme | , | ), 4096 3072 7168 2048 6144 8192 5120
yontemi
Artimh adres belirl
rUMmiL adres DEWEmE | o | 1024 vl -1024 v|| 5120 | +409 -3072
yontemi

Puan ]

’ Geri ]
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} Test Puani ) oos

Son Testi tamamladiniz. Sonuclariniz asagidaki alanda gosterilmektedir.
Son Testi sonlandirmak icin, sonraki sayfaya gecin.

Dodru cevaplar : 0

Toplam soru :

Yuzde : (1%g

Devam Et ] I Incele ] I Tekrar Dene

Testte basarisiz oldunuz.
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Yeni Baslayanlar igcin FA Ekipmani (Konumlandirma) Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz icin tesekklr ederiz.

Derslerden keyif almis olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin
gelecekte faydal olmasini umarnz.

Kursu istediginiz kadar ¢ok gdzden gegirebilirsiniz.

 Incele | . Kapat




