Bolim 13 FBs-PLC NC Pozisyonlandirma Kontroli

Eski zamanlarda pozisyonlama kontroli yapmak i¢in siradan motorlar kullanilirdi. Bu motorlar dogruluk ve hiz isteginin
yuksek olmadigi durumlarda, talep karsilama icgin yeterli olmustu. Mekanik islemlerin hizi artarken, kalite ve dogruluk
taleplerinin artmasiyla hizli ve verimli bir sekilde amaca ulasmada standart motorlar yetersiz hale geldi. Bu problemin
¢bzUminde en iyi yontem NC pozisyonlama kontroliini yapabilen servo ya da step motor kullanmaktir. Gegmiste;
maliyetlerin yiksek olmasi kullanimi sinirlandirmistir. Fakat teknolojinin gelismesiyle maliyet karsilanabilir hale gelmigtir.
Bu trende uyum saglamak igin; FBs-PLC magazalarda bile bulunabilen i¢gsel SoC chip (6zel NC pozisyon kontroléri) ile
bitunlestiriimistir, bu sayede PLC ile NC Pozisyon kontrolérii arasindaki baglanti proseduri ve veri islemi yok olmustur.
Bunun yanisira; geri kalan aletlerin maliyetini de disurir ve kullaniciya yiksek kalite, basitlik gibi ¢ozimler saglar.

13.1 NC Pozisyonlama Yontemleri

PLC ve servo ya da step surlclnin kontrol ara yiz kontrol yontemleri asagidaki gibidir:
# Dijital /0O yoluyla komut vermek: Kullanimi kolay ama uygulamanin dayanikhhgi azdir.
# Analog Cikis yoluyla komut verme: Kontrol reaksiyonunda daha yeteneklidir ama maliyeti daha fazladir ve
sesten fazla etkilenir.
¥ Haberlesme yoluyla komut verme: Haberlesme protokoli igin bir standart yoktur ve haberlesme reaksiyonu ile
sinirlandiriimistir bu ylizden uygulamada tikaniklik meydana getirir.
#  Yiksek hizli pulse ile komut vermek: Maliyeti dusUlktir ve tam olarak kontrol etmek kolaydir.
Bu metotlarda, yiksek hizli pulse ile servo ya da step kontroli siklikla kullanilir. PLC ana Unitesi, gok eksenli yiiksek
hizli pulse ¢ikisi ve yiksek hizli donanimsal sayici igermektedir ve bu pozisyonlama programi igin kolay kullanim
saglar. Bdylece iligkili programi daha uyumlu ve daha rahat yapar.
Asagida gosterilen iki yontem NC sunucu sisteminde siklikla kullanilir:
® | Yari Kapali Dongu Kontrolu
PLC servo siriiclsiine ylUksek hizli pulse génderir. Servo motorunun Uzerine takili olan hareket detektori direk server

suriicusune iletilecektir, kapali dongude bu sayede sadece servo motoruna ve server sirucusune ulasmis olacak. En
glzel yani ise kontroliiniin kolay olmasi ve dogrulugunun tatmin edici olmasidir. Eksikligi ise; iletim sonrasinda tamamiyla
glncel kayma miktarini yansitamamasidir. Bununla birlikte, eleman eskir ve algilama denetlemesini yapamayacaktir.

° Kapali Déngu Kontroli
PLC servo surlcusline yuksek hizli darbe pulse komutu géndermekten sorumludur. Servo motorda yiklenmis kayma

algilama sinyaline ek olarak iletim elemanindan sonra kurulmus kayma dedektori giincel kayma miktarini aktarabilir ve
PLC igerigini yiksek hizli sayiclya iletebilir. Kontrol daha hassas bir duruma gelir ve yari kapali dongi sorununu engeller.

13.2 Kesin ve Goreceli Koordinat

Hareket mesafesinin tasarimi mutlak yerlesme(mutlak koordinat pozisyonlanmasi) ya da goreceli mesafe ( relativ

koordinat pozisyonlamasi) tarafindan yapilir. Ve DRV komutu motor stirmek igin kullaniimistir

Mutlak kordinatlarla hareket mesafesini isaretlerken,

100 mm ye yerlestirildigi anda, 300 mm ye hareket etmesi igin, pozisyon bilgisi:. DRV~ ABS, ,300, Ut
300 mm ye yerlestirildigi anda, 0 mm ye hareket etmesi icin, pozisyon bilgisi: DRV ABS, , 0, Ut.
Goreceli kordinatlarla hareket mesafesini isaretlerken,

100 mm ye yerlestirildigi anda, 300 mm ye hareket etmesi igin, pozisyon bilgisi DRV~ ADR, +, 200, Ut.
300 mm ye yerlestirildigi anda, 0 mm ye hareket etmesi igin, pozisyon bilgisi,: DRV  ADR;, 300, Ut.

3 Mutlak Koordinat Etiketlemesi
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300mm den Omm’ye harekette Program Kodlamasi :

&

DRV ABS, ,

?’Ut |

-100 0

# Relativ Koordinat Etiketlemesi

&

100 200 300

»
»

100mm den 300mm’ye harekette Program Kodlamasi::
DRV ABS, ,300,Ut

300mm den Omm’ye harekette Program Kodlamasi:

DRV ADR,—,300,Ut
|

-100 0

100 200 300

»
»

I 100mm den 300mm’ye harekette Program Kodlamasi:
DRV ADR,+,200,Ut

13.3 FBs-PLC’ nin Pozisyonlama Kontrolli Kullanim Prosedurleri

Baslat

Yiksek hizli  pulse ¢lkis (HSPSO) fonksiyonunu
WinProladder veya FP-07C ayarlama fonksiyonu altinda
ayarlayin. SoC’deki HSPSO devresine FBs-PLC’nin YO~Y7
cikislarini  degistirip ve pulse ¢ikisinin ¢alisma modunu
belirleyin (U/D, PLS/DIR, A/B), ve PLC ve pozisyonlama
surlcisu arasindaki baglantiyr tamamlayin.

Motorun her ekseni bir FUN140 tarafindan kontrol
edilmektedir ( birden fazlada olabilir, ama sadece bir tanesi
aktif olabilir); sonra FUN140 genigletiimis pozisyonlama
komutunu, FUN140 SR operandi tarafindan goérevlendiriimig

regsiter blodu icine kaydedecegi pozisyonlama kontrol
programini  kodlamak i¢in kullanir (SPD,DRV,... vb.).
FUN140''n giris kontroli basladiktan sonra, pozisyon

kontrolinu uygulanir.

l

Eger kapali déngu yapmak gerekirse, eleman iletimi bagaril
olduktan sonra geribildirim pulseini saymak i¢in FBs-PLC nin
donanimsal yluksek hizli sayicisi ¢aligtirilir.

(6r: sifreleyici vb.)

Son

Baglanti i¢in boélim 13.4.2 ye bakiniz.

Fonksiyon ve kullanim anlatimi icin FUN140 a

bakin ve gelistirilmis pozisyonlama bilgilerine
bakiniz.

13.4 FBs-PLC’nin pozisyonlama kontrolu agiklamasi
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13.4.1 HSPSO Cikis Devresi Yapisi

Farkli ana Uniteler, ¢ikis pulselerinin farkli frekanslarini desteklerler. Tek uglu transistor modeli 120khz (yliksek hiz)/

20Khz(orta hiz) igerirler (FBs-XXMCT), vylksek hizli difransiyel ¢ikis modeli ise (FBs-XXMN)(tek faz i¢in ) 920Khzye

ulasabilen frekanslari igermektedir.

Yuksek hizli pulse cikis devresi FBs-PLC’ nin YO-Y7 dis c¢ikislarini paylasir. HSPSO fonksiyonunu henliz kullanimda
degilken ( PSO fonksiyonu ayar fonksiyonu tarafindan heniiz ayarlanmamigsa), FBs-PLC'nin dig ¢ikiglar YO-Y7, i¢sel ¢cikis
rélesinin YO-Y7 cikiglari ile uyumlu galismaktadir. HSPSO yapilandirildiginda, YO-Y7 ile iligkisi olmayan PLC'nin harici YO-Y7

cikigl direk SoC'nin HSPSO cikis devresine donlisecektir.

Asagidakiler detayli sinyal listesidir, ayri ayri ana birimden eksen ¢ikiglari olan ve segilebilir ¢ikis modlari:

" Cikis Modlan
Axis No. Harici Cikis
U/D Cikisi P/R Cikisi A/B Cikigl Tekli PLS Cikigl
PSO0 YO, Y1 YO0=U, Y1=D Y0=P, Y1=R YO0=A, Y1=B YO0=PLS
PSO1 Y2,Y3 Y2=U, Y3=D Y2=P, Y3=R Y2=A, Y3=B Y2=PLS
PSO2 Y4,Y5 Y4=U, Y5=D Y4=P, Y5=R Y4=A, Y5=B Y4=PLS
PS03 Y6, Y7 Y6=U, Y7=D Y6=P, Y7=R Y6=A, Y7=B Y6=PLS

13.4.2 FBs-PLC pozisyonlama kontroli icin donanim baglantisi yerlesimi

Asagidaki diyagram FBs-XXMCT ve FBs-XXMN ana Unitelerinin 0'inci ekseni alinarak gizilmistir, diger eksenlerde bu eksen

ile aynidir.

A. FBS-XXMCT tek uglu ¢ikis baglantisi

FBs main unit

Driver (photocouple input)

v AEC|@T

o R
YO A+
T R v P A phase
= A “S]- ™7 (or U or PLS) +
{Y1] R
& = Bt 3 1) Bphase
~TT- ™ - (or D or DIR)
¢ L B- |

* Hiz arttirici resistor "R" icin Donanim D7-6 ya bakiniz.
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Driver (OP input)
FBs main unit Va
"% E :
LYOk LA | " A phase 4
B {or U or PLS) —— 5~24Voc
7~ *R§ % L External power supply
51
a4l LB | B phase
a~ jau (or D or DIR)
P [C1
B. FBS-XXMN difransiyel ¢ikis baglantisi
FBs-XXMN PLC Driver (Photocouple input)
A+ —
YO — (OO0 OCOL ( % Aphase(or U or PLS)
A T M
Twisted pair FG
B+ —
Y1 — (OO0 OOt { " Bphase(or D or DIR)
5 TN
FBs-XXMN PLC Driver (Line receiver input)
YO+ A+ ——
YO — SISO IOOTOL A phase(or U or PLS)
YO- A-
SG Twisted pair FG

Y1+ B+
Y1 — >SIXCOOTOOTOL B phase(or D or DIR)
Y1- B-

Hat alis girisinde, genel gerilim modunu yok etmek i¢in PLC yi FG surlcistne baglamak gerekir.
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| WinProladder'la HSPO’nun yapilandirmasi |

“I/O Ayarlarina tiklayin” proje penceresinde:

System Configuration |

I/ Configuration | = “Output Setup” segin.

“QOutput Setup” penceresi acildiginda, ¢ikis tlriint ayarlayabilirsiniz. :

¥4 1/0 Configuration MC ¥4.% : x|
 Utilizatiar Timer/Counter | |nterrupt Setup | I Output Setup | |rput Setup | Temp. Confi 4 I pI
;’:3 0 N EUT;'DH y B —Fietentive Output Coil—————— ~HSPS0
Fderine:
H7 Undefined L1 - PSO0 [Y0-¥1): Y=t 1B v
A ndefined 11 j (Vo I - j
g Undefined Oz P50 (243 v2=PL5:73=DIR -
®i0 rdefined [1+%3 I
11 Undefined E ‘4 PS02 (Y475 |'*4=UP:v5=DN |
212 Undefined ] _ - -
X132 Undsfined L1vE PS03 Ve | Y6-PLS [
%14 Undefined E E - :
#1h8 |Indefined Cva Dutput Palarity
Yoo PSODA = YOM1 Output | Nomal |
O - : =
1 PSO0E
. ¥12
VB vovaouput  [Noma =
. 114 ;s : -
e PEOZ P s a5 Qutput; IN::-rmaI J
5 PSO2.0M Y16 "YENT Dutput: [Nomal |
VB P503.PLS C1Y17
YT Undefined 71 Q 718 |
« | o[
& Ok X Cancel |
-

|13.5 FBs-PLC’nin Pozisyon Kontrol Fonksiyonu Aciklamasi |

FBs-PLC'nin pozisyon kontrol fonksiyonu NC pozisyon denetleyicisinin igine alir. Bu NC kontrol ve PLC arasinda data
degisimi ve senkronizasyon gibi karisik islemelere gerek olmadan ayni data blogunun paylasiimasini saglar ve siradan
NC pozisyonlama kontrol bilgileri kullanilabilir. (6r : SPD, DRYV,.. vb).

Bir ana Unite 4 eksenin pozisyonunu kontrol edebilir ve ayni zamanda ¢oklu axisi surebilir. Her nasilsa, bu noktadan
noktaya poziyonlama ve hiz kontrolii saglamaktadir ama liner intepolasyon fonksiyonunu da saglar. Sistem 4 den fazla
eksen igin uygulamaya basladiginda, daha ¢ok pozisyonlama iglemi yapmak i¢in FBs-PLC' nin CPU Link fonksiyonunu
kullanir.

FBs-XXMCT, FBs-XXMN ana uniteleri icin NC pozisyon kontrol bilgileri birbirleri ile aynidir. Tek fark; daha énce de
bahsedildigi gibi farkh c¢ikis devrelerindedir. Bu arada biz FBs-XXMCT ana Unitesinin ilerleme motorunu disik hizda
kontrol ettigi varsayar ve FBs-XXMN ana unitesinin de yuksek hizda servo motorunu kontrol ettigini distndriz. Sonug
olarak, FBs-XXMCT ana Unitenin step motorunu kontrol eden baglanti diyagrami ve FBs-XXMN ana Unitesinin servo
motorunu kontrol eden diyagram asagida cizilmistir. Tabii ki FBs-XXMCT ana Unitesini de servo motoru kontrol igin veya
FBs-XXMN ana unitesini step motoru kontrol igin kullanilabilir, devre yapilari ve frekanslari (tek uglu veya diferansiyel)
esit oldukga, mikemmel bir sekilde de calisirlar.

13-5



13.5.1 Step Motor Arayulizi

FBs-2XMCT main unit

Forward turming pulse

Y0 - or pulse signal 8
Y0 il e 9 » Stepping £
Backward turning pulse Motor o
1 <+ orturning direction Diriver 3
Y1 - =3
b
- = = Z phase signal
xn | -
Forward tuming pulse —
¥2 - or pulse signal . £
Y2 » Stepping £
Backward turning pulse Motor o
Y3 =+ arturning direction Driver =
Y3 > =
@
» v F phase signal
Xn|
Forward tumming pulse —
4 " or pulse signal k=
4 P ° s Stepping E
Backward turning pulse Motor >
ve ¥E . ar turning direction - Driver %
o
» v+ 7 phase signal
Xn | -
Forward turning pulse
Y6 - or pulse signal B
Y6 P £ »  Stepping £
~ Backward turning pulse Motor =
Y7 v . or turning direction > Driver ;EL:
2
=« = Z phase signal
xn | -

# Step motor pulse giriglerini alip istenilen aginin ya da uzakhgin kontroline ulagsmak igin tasarlanmistir, bunun yani
sira donme agisi ve giris pulselerinin sayisi pozitif korelasyona sahiptir ve dénen hizda girisin pulse frekansina
baghdir.

N: Motorun Dénus Gucl (RPM)

f: Pulse Frekansi (Ps/Sec)

n: Bir devirdeki pulse sayisi (Ps/ Rev).

N (RPM) = 60 x f/ n

n = 360/6s Os: Aci (Deg)
Temel Pulse Tam Yarim
Faz Agisi. Pulse Bir devir dénisteki Pulse Bir devir donlsteki
agisi pulse sayisi Agisi pulse sayisi
5 Evre 0,36’ 0,36’ 1000 0,18’ 2000
0,72’ 0,72’ 500 0,36’ 1000
4 Evre 0,90’ 0,90’ 400 0,45’ 800
2 Evre 1,80’ 1,80’ 200 0,90’ 400
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13.5.2 Servo Motor Ara vizi

FBs-XXMM main unit
Servo driver

Yo UP - PLS - A .
v OM - DIR - B -
Y& CLR(Clear the servo’s error counter) N
X2 |a PGO(Z phase signal) #1
X3 | DOG(Near home sensing)
SERVO READY
XN (=
SERWO END
Xim [=
2 UP - PLS - A "
va OCN-DIR - B .
vo CLR(Clear the servo’s error counter) -
X6 e PGO{Z phase signal) #2
%7 | POG(Near home sensing)
SERVDC READY
XN =
Xrr1 | SERVO END
v UFP - PLS - A .
V5 DM - DIR - B .
CLR{Clear the servo’s error counter)
Y10 -
X10 | PGO{Z phase signal) #9
11 | DOG(MNear home sensing)
xn | SERVO READY
Xim | SERVO END
Y& UP - PLS - A .
DM -DIR - B

-
_\_J
L

CLR{Clear the servo’s error counter)

1 >
o PGO{Z phase signal) #4
X15 e DOG(Mear homea sensing)

SERVO READY
X |

SERWVO END
X

e YO0-Y7 diyagramini digarida birakarak, Y8-Y11 ve iliskili girisler sadece istege gore kullaniimak igin ayarlanmis
olabilir.

e Sol over travel, sag over travel sinirinin agiima sebebi glivenlik taramasidir ve PLC’ye baglanarak diizgin bir
islem yuritmesi gerekir.
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13.5.3 Servo Motor icin Calisma Diyagrami

Servo driver

- - Forward turning

pulse o
> Deviation
. Backuard. Up/down
FBs-XXMN 9 Counter
Main unit Clear the error counter (CLR) . D/A conversion
Position reached (Finish) Error counter
A
» —
Feedback pulse ” F V.
. . AR conversion
< Amplifier

Servo motor

g

¥ Servo motor encoderi kayma algilama sinyalini servo sirlicliye geri besler. Siriicl, sapma hiz ayari, elde edilen
pulse, gerilim donlisim devresi frekansi, dahili hata sayicisi ile islenmis geri besleme sinyalinin darbe sayisi ve
frekansina ek olarak girig sinyalinin pulse sayisini ve pulse frekansini verir. Yiksek hiz, sabit hiz ve pozisyonel kapali
dongu bir sistem elde etmek amaciyla servo motor kontrol etmek igin bu islemler uygulanir.

¥  Servo motorun donlis hizi giris sinyalinin pulsinin frekansina baglidir; motorun doénisu, sayilan pulseler tarafindan
belirlenir.

¥  Genellikle konugulan, son kontrol hatasinin servo motordaki sapmasi +1 pulsetir.

13.6 NC pozisyonlama kontrol komutu fonksiyon tanimi

FBs-PLC' nin NC pozisyon kontrolinde iligkilendiriimis 4 komut asagidadir;
¥ FUN140''n (HSPSO) yiksek hizl pulse ¢ikis komutu, 8 gelismis pozisyonlama igerir. Bunlar asagidaki gibidir.

1. SPD 5.ACT

2 DRV 6. EXT Pozisyonlama program ko@lamas.l icin
kullanilmistir ve  FUN140'In islenmis olan

3. DRVC 7. GOTO deposuna depolanmis

4. WAIT 8. MEND

¥ FUN141 (MPARA) pozisyonlama parametreleri ayar bilgileri
¥ FUN142 (PSOFF) uygulanan pulse gikiginin durma bilgisi

¥ FUN143 (PSCNV) guncel pulse degerini gorintilenecek pulse
degerine gevirme

Asagidaki fonksiyon bilgileri Ustteki 4 bilgi icindir.
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NC Pozisyonlama Kontrol Komutu

FUN 140 Yuksek Hizli Pulse Cikigi FUN 140
HSPSO (gelismis pozisyonlama bilgisini de igerir.) HSPSO
Ps: Pulse ¢ikisinin set numaralari (0~3)
Ladder symbol 0:Y0 & Y1
Exocution -140.HSPSO— 1:Y2&Y3
control — ENPs - ACT — Acting 2:Y4 & Y5
SR : | 3:Y6 & Y7
Pause — INC{ WR - L ERR — Error SR: Pozisyonlama programinin baglangig registeri
(6rnek agiklamasi)
Abort — ABT L DN — Done WR: Komut iglemi i¢in baslangi¢ registeridir (orne-k
aciklamasi). Programda kullaniimayan 7 register

kontrol eder.

Range HR DR | ROR K
RO DO |R5000
Ope- - H .
A R3839 | D3999 | R8071
Ps 0~3
SR o o o
WR o o o*

Komut Tanimi

1.

FUN140 (HSPSO) NC pozisyonlama programi bilgileri, metin programlamasi ile yaziimis ve diizenlenmigtir. Her
pozisyon noktasi bir adim olarak adlandinimistir ( ¢ikis frekansini, yolculuk uzakhgini ve transfer durumlarini da
icerir). Bir FUN140 icin, pozisyon noktasi en fazla 250 adim olarak ayarlanabilir, pozisyon noktasinin her adimi
9 register tarafindan kontrol edilir.

Operator paneli ile iligkili olarak ayarlar ¢alstirmak icin pozisyonlama programini registerlara depolamak bir
fayda saglayacaktir; modlar degistirildiginde, program pozisyonlari MMI pozisyonlama yoluyla tekrar yiiklenebilir
veya kaydedilebilir.

Calistirma kontroli "EN" = 1 oldugunda, FUN140 bilgilerinin PS0~3 araligi aktif degilse (Ps0=M1992,
Ps1=M1993, Ps2=M1994 ve Ps3=M1995 durumlari ON olacaktir), pozisyonlama noktasinin bir sonraki
adimindan g¢alismaya bagslayacaktir, (son basamaga giderken, yuritmek icin ilk basamaktan yeniden
baglatilacaktir); eger PS0~3 bagska bir FUN140 tarafindan kontrol ediliyorsa (Ps0=M1992, Ps1=M1993,
Ps2=M1994 ve Ps3=M1995 durumlari OFF olacaktir), bu komut kontrol eden FUN140 dogru kontroli biraktig
anda konumlandirma kontroliinden dogru pulse ¢ikisini elde edecektir.

Calistirma kontrolii "EN" = 0 oldugu zaman, pulse ¢ikisini aninda durdurur.

Cikis durmasi "PAU" =1 oldudu zaman, calistirma kontroli "EN" &nceden 1' ise, pulse ¢ikisl sekteye
ugrayacaktir. Cikis sektesi "PAU" =0 oldugu zaman, galistirma kontroli 1 ise, tamamlanmamis Pulse gikisina
devam edecektir.

Cikis iptali "ABT"=1 oldugu zaman, Pulse ¢ikisini hemen durdurur. (Galistirma kontroll girisi "EN" 1 oldugu
zaman, islem yapmak igin pozisyon noktasinin ilk adimindan tekrar baglayacaktir.)

Pulse iletim gikisi iginde oldugunda, ¢ikis gostergesi "ACT" ON olur.

Calistirmada hata oldugu zaman, cikis gostergesi "ERR" ON olacaktir. (Hata kodu, hata kodu register icinde
depolanir).

Her pozisyon noktasinin adimi tamamlandiginda, ¢ikis gostergesi "DN" ON olacaktir.
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NC Pozisyonlama Kontrol Komutu

FUN 140
HSPSO

FUN 140
HSPSO

Yiksek Hiz Pulse Cikisi
(gelisimin pozisyonlama bilgisini de icerir.)

***  Pulse ¢ikisinin ¢alisma modlan U/D, P/R, ya da A/B olarak ayarlanmalidir. (ayarlanmazsa, YO~Y7 araliyi genel ¢ikis
olarak goziikecektir), bdylece Pulse ¢ikisi siradan gikis halini alacaktir.
U/D Modu: YO (Y2, Y4, Y6), yukari dogru sayim igin Pulse yollar

Y1 (Y3, Y5, Y7), asagi dogru sayim icin Pulse yollar.
P/R Modu: YO (Y2, Y4, Y6), Pulse cikig! yollar

Y1 (Y3, Y5, Y7),yonlu sinyal yollar
A/B Modu: YO (Y2, Y4, Y6), A everesine Pulse yollar.

Y1 (Y3, Y5, Y7), B evresine pulse yollar.
e Pulse cikigl igin ¢ikis yoni Normal ON ya da normal OFF olarak segilebilir.
Pozisyonlama kontroli igin arabirim;

ON: FUN140’l duraklatir ya da durdurur, pulse ¢ikisini yavaslatir veya durdurur.
M1991
OFF: FUN140’l durdurur ya da duraklatir, puls ¢ikisini hemen durdurur.
ON : PsO Hazir
M1992
OFF : Ps0 islemde
ON : Ps1 Hazir
M1993
OFF : Ps1 islemde
ON : Ps2 Hazir
M1994
OFF : Ps2 islemde
ON : Ps3 Hazir
M1995
OFF : Ps3 islemde
M1996 ON : Ps0 son adimi bitirdi
M1997 ON :Ps1 son adimi bitirdi
M1998 ON : Ps2 son adimi bitirdi
M1999 ON : Ps3 son adimi bitirdi

M2000: ON, mutli axes acting simultaneously ( ayni taramada, FUN140 bilgilerinin PO~3 araligini kontrol eden
islem kontrolli "EN"=1 oldugu zaman, pulse ¢ikislari gecikme olmadan ayni zamanda yollanacaktir.)

OFF, Ps0~3 igin FUN140 basladiginda, uyumlu olan eksen pulse c¢ikigl ladder programi calistidi anda
yollanacaktir, bu nedenle taramaya Ps0~3 igin olan FUN140 ile ayni anda baslasa bile, aralarinda gecikme
zamani olacaktir.

Ps No. Akim Cikis Frekansi Aklm Pulse iletilecek olan kalan Pulse Hata Kodu
Pozisyonu sayimi
Ps0 DR4080 DR4088 DR4072 R4060
Ps1 DR4082 DR4090 DR4074 R4061
Ps2 DR4084 DR4092 DR4076 R4062
Ps3 DR4086 DR4094 DR4078 R4063

R4056: Dislik Baytin degeri = 5AH oldugu zaman, ylksek hizdaki ¢ikis glicti aktarimi sirasinda ¢ikis frekansi dinamik

olarak degisecektir.

Dusiik Bayt in degeri 5AH olmadigi zaman, gikis frekansi ylksek hizda Pulse gikisi iletimi sirasinda dinamik olarak

degismez.
R4056'nin normal ayari 0'dir
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NC Pozisyonlama Kontrol Komutu

FUN 140
HSPSO

Yiksek Hizli Pulse Cikigl
(gelismis pozisyonlama bilgisini de igerir.)

FUN 140
HSPSO

R4064: PsO tamamlanan adim numarasi (pozisyonlama noktasi)

R4065: Ps1 tamamlanan adim numarasi (pozisyonlama noktasi)

R4066: Ps2 tamamlanan adim numarasi (pozisyonlama noktasi)

R4067: Ps3 tamamlanan adim numarasi (pozisyonlama noktasi)

Pozisyonlama program formati

SR: Pozisyonlama programini depolamak icin ayrilmig register bélimlerinin baslangig registeridir;

SR

SR+1
SR+2
SR+3
SR+4
SR+5
SR+6
SR+7
SR+3
SR+4

SR+10

SR+MN=8+2

ABBAH

Total steps

The effective positioning program; its starting register must he A554H

1-~250

k!

) The first positioning point (step) of positioning program
(every step controlled by 9 registers).

The Mth step of positioning program.
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NC Pozisyonlama Kontrol Komutu

FUN 140 Yiksek Hizli Pulse Cikigl FUN 140
HSPSO (gelismis pozisyonlama bilgisini de igerir.) HSPSO

# Komut isleminin galisan registeri icin agiklama; WR baslangi¢ registeridir.

WR+0 Calistiriliyor ya da adimlar durdurulur
WR+1 Calisan Bayrak

WR+2 Sistem tarafindan kontrol edilir.
WR+3 Sistem tarafindan kontrol edilir.
WR+4 Sistem tarafindan kontrol edilir.
WR+5 Sistem tarafindan kontrol edilir.
WR+6 Sistem tarafindan kontrol edilir.

WR+0: Bu komut galigiyorsa, bu registerin icerigi gerceklestiriimis olan adimi (1~N) g0sterir.
Bu komut galismiyorsa, bu registerin igerigi o andaki bulundugu adimi gdsterir.
islem kontrolii “EN” =1 iken, bir sonraki basamag: yiiriitecektir, rnedin mevcut basamak arti 1
(mevcut adim son adimda ise, ilk adimdan baglamak igin yeniden baglayacaktir).
‘EN” =1 islem kontroline baslamadan o6nce, ylritmeye hangi adimdan baslanacagini
belirlemek i¢in, kullanict WR+0 igerigini yenileyebilir (WR+0=0 ve yuritme kontroli “EN” =1
oldugunda, yiritme ilk adimdan baslanacak demektir).
WR+1: BO~B7, toplam adim
B8 = ON, ¢ikis durduruldu
B9 =ON, transfer durumu icin beklemede
B10 = ON, sonsuz ¢ikis (DRV komutunun pulse islemi 0 a ayarlanmalidir )
B12 = ON, pulse cikisl iletiliyor(¢cikis gostergesinin durumu “ACT” dir)
B13 = ON, komut ylriitme hatasi (¢ikis gostergesinin durumu “ERR”)
B14 = ON, ydritlilen adim sonlandi (¢ikis gostergesinin durumu “DN”)

=+ FUN140 komutu basladijinda ve (WR+1=0ON un B12 si) ¢ikis pulsi henliz tamamlanmadidinda acil
bir durum veya otomatikden manual moda ddnusum icin beklemeye aliniyorsa, bu komut sonraki
bélimde etkisizlesecektir. Komutun tekrar baslamasi igin, ¢alismadan 6nce, WR+1 registeri
resetlenmelidir; aksi takdirde pulse ¢ikisi gdziikmeyecektir!

**  Yaritme kontroli “EN” =0 veya 1 olsun, her taramada FUN140 komutunu ylritmek yukarida

bahsedilen durumun olmamasini saglayacaktir.

***  Adim tamamlandidinda, ¢ikis gostergesi  “DN”, ON olacaktir ve bu durumu bekleme durumunda dahi

koruyacaktir; kullanici WR+1 registerinin igerigini resetlemek igin “DN” tarafindan kontrol edilen ¢ikis

bobininin yikselen kenarini kullanarak “DN” durumunu OFF a gevirebilir ve ona ulasilabilir.

13-12




NC Pozisyonlama Kontrol Komutu

FUN 140 Yiksek Hizli Pulse Cikigl FUN 140
HSPSO (gelismis pozisyonlama bilgisini de igerir.) HSPSO
Hata Gosterimi Hata Kodu

R4060 (PsO) 0 :Hata Yok

R4061 (Ps1) 1 : Parametre 0 hatasi
R4062 (Ps2) : Parametre 1 hatasi
R4063 (Ps3) : Parametre 2 hatasi

: Parametre 3 hatasi

2

3

4

5 : Parametre 4 hatasi
6 Parametre 5 hatasi FUN141 igin muhtemel
7 : Parametre 6 hatasi Hata kodlar

8 : Parametre 7 hatasi
9 : Parametre 8 hatasi
10 : Parametre 9 hatasi

13 Parametre 12 hatasi

15 Parametre 14 hatasi

30 : Hiz ayarinda degisken adres hatasi
31 :Hiz ayarinda deger ayari hatasi

32 : Pulseayarinda degisken adres hatasi
33 : Pulse ayarinda deger ayari hatasi

34 : illegal program pozisyonlama

35 : Toplam adimda boyut hatasi Fun 140 igin muhtemel
36 : maksimum adimin Gzerinde Hata kodlari

37 : sinirh frekans hatasi

38 : Frekansi baslatma/durdurma hatasi

39 : Hareket icin karsilik degeri araliginin Gzerinde

40 : hareket Pulseunun araliginin Gzerinde

41 : DRVC komutlarinda ABS pozisyonlamasi yasaktir
Not: Hata gdstergesi registerinin igerigi, son hata kodunu saklayacaktir. Daha fazla hata olmadigindan emin
olunup, hata komutu registeri igerigi temizlenip 0 yapilabilir; icerigin O da kalmasi daha fazla hatanin olmadigi
anlamina gelir.

| WinProladder ile Servo program tablosu diizenlemesi |

Windows taslagindaki “Servo Program Tablosu” 6gesine tiklayiniz:

| Project name |

Tahle Edit

Servo Program Table [ Sag tiklayiniz “New Table” seginiz.
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NC Pozisyonlama Kontrol Komutu

FUN 140 Yiksek Hiz Pulse Cikisl FUN 140
HSPSO ( Genisletilmis Pozisyonlama Komutunu Kapsar ) HSPSO

=, Table Edit : x|
T able Propertie

T able Type: ISEWD Program T able j
T able Mame: ISEWD Programn T able

T able starting address: IHEI]I]U

T able Capacity: % Dipnamic Allocation
" Fixed Length

[T Load Table From PLE

—Description

1l

Serva Program Table Example! ]

o Ny

W 0K X Cancel |

o Tablo Cesidi :"Servo Program Tablosu” na baglanacaktir”.
e Tablo Adi: Degistirmek veya hata igin, uygun bir isim verilebilir.
e Tablo baslangici adresi: Servo Program Tablosunun Baslangi¢ regisreri olan adresi girin.

@_Servo Program Table - [Servo Program Table] - |EI|£|
B i A
Calculatar[C] SetuplS] i mritorkd]
—Servo Command
Step. | Speed | b overment Action | it | GoTo |
1 SPD RO DRY ADR,.R2P:  WalT TIME. 100 GOTO ME=T
2 SPD D0 DRY ADR,,D2P:  MEMND e—
Edit
[elete
e p
llow: 3072 words(Adke)  [Used: 20 words Position: RS000-R5019 rave Dovin
& 0K | X Cancel |
A
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NC Pozisyonlama Kontrol Komutu

FUN 140 Yiksek Hizli Pulse Cikigl

FUN 140

HSPSO (gelismis pozisyonlama bilgisini de igerir.) HSPSO

# Kolay programlama ve onarim, WinProladder FUN14 yuritmesi icin hareket programini(servo programi
tablosu) degistirmek igin metin diizenleme gevresini saglar; ilk énce bitiin FUN140 komutunu girin ve gegis

tusu ‘Z’ ye basarak imleci o konuma hareket ettirin, sonra ¢evreyi dizenleyen metin gelir.
¥  Genigletiimis pozisyonlama komutlari listelenmigtir:

Komut

islem

SPD

XXXXXX
veya Rx
veya Dxooxx

Aciklama
»  Cabukluktaki veya frekanstaki hareket hizi(FUN141 parametresi_0=0

¢abuklugu temsil eder; Parametre_0=1 veya 2 frekans
icindir; sistem varsayllani frekanstir). Islem degisebilr veya
degismez girig olabilir (Rxxxx, Dxxxx); islem degisken iken 2 register
gerekir, Ornegin D10 cabuklugun veya hizin ayari olan D10 u
(Duslik Word) ve D11 i (Ylksek Word) temsil eder.

» Cabukluk ayarini kullanmak igin segildiginde, sistem otomatik olarak

cabukluk ayarini ayni giris frekansina dénustirecektir.
e  Cikis frekansi aralidi: 1¢ikis frekansi 921600 Hz.
*** Cikis frekansi O iken, bu islem pozisyonlama pulseu cikisi icin ayar

degeri 0 olayina kadar bekleyecektir.

DRV

. Ps veya mm, Deg, Inch igindeki pulse hareketi ayar (Fun141
Parametresi_0=1 iken, Ut deki pulse ayart Ps dir;
Parametre_0=0 veya 2 iken, Ut deki pulse ayari mm, Deg, Inch
dir; Ut igin sistem varsayilani Ps dir).

. CRYV nin 4. iglemi Ut iken (Ps degil) ,Fun141 in 1.2.3 parametre
ayarina gore, sistem ayni pulse sayisini gikisa donUstirecektir.

. DRV komutunu yapmak icin 4 islem vardir:

1. Islem: Esgiidiim secimi

ADR veya ABS: ADR, bagl uzaklik hareketi

ABS, tim pozisyonlama hareketi

2. lIslem:

Dénlsen yon secimi (sadece ADR igin gegerlidir).

"+ , ileriye veya saat yoninde

, geriye veya ters saat yoniinde
' ! ,yon ayar degeri ile belirlenir
(pozitif deger: ileriye; negatif deger; geriye)
3. islem: hareketli pulse ayari
XXXXXXXX: Direk olarak degisen veya degismeyen olarak girilebilir.
Veya (Rxxxx, Dxxxx);Degisen kabul edildiginde 2 r register
gerekir —XXXXXXXX o6rnegin RO,hareketli pulseun ayari gibi RO
(Disuk Word) (Low Word) ve R1  (High Word)i temsil eder
Veya Rxxxx
veya Dxxxx
***  Hareket pulseu ayari 0 ve ilk islemci ADR iken, sonsuz olarak
cevirmeyi temsil eder.
Pulse ayari araligi: 99999999 <pulse ayari299999999
4. islemci: pulse ayari ¢ozunurligi Ut veya Ps: Ut igin, ¢ozinurlik
bir birimdir; (PS icin FUN141in 0,3 parametresi ile belirlenir),

yurittlen ¢dzunurlik bir pulsedur.
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NC Pozisyonlama Kontrol Komutu

FUN 140 Yuksek Hiz Pulse Cikis FUN 140
HSPSO ( Genisletilmis Pozisyonlama Komutunu Kapsar ) HSPSO
Uygulanan Tanim

DRVC  |ADR, +, XXXXXXXX, Ut DRVC nin ve iglem agiklamasinin kullanimi DRVC’ nin komutu isle aynidir.

or or or or| ***DRVC basaril hiz degisimi kontorlu igin kullanilir (en fazla 8 degisim).
ABS, —, Rxxxx , Ps ***  Basarill hiz degisimi kontroliinde pozisyonlama i¢in, sadece ilk DRCV,

or
DXXXX komutu eksiksiz deder esglidimi saglayabilir.

** DRVC’ nin devrim yéniine sadece “+’ veya * ile karar verilebilir.

*kk

Devrim yoni sadece basarih DRVC komutlarinin ilk DRVC si ile
belirlenebilir. Ornegin, basarili hiz degisimi kontrolu sadece ayni
yon olabilir.

Omek olarak; 3 hiz degisimi kontrolii;

001 SPD 10000 * Pulse frekansi = 10KHz.
DRVC ADR : +, 20000, Ut * {leriye 20000 birim.
GOTO NEXT
002 SPD 50000 * Pulse frekansi =50 KHz
DRVC ADR : +, 60000, Ut * [leriye 60000birim.
GOTO NEXT
003 SPD 3000 * Pulse frekansi = 3KHz.
DRV ADR: +, 5000, Ut * {leriye 50000 birim.
WAIT X0 * Yirttmeye ilk adimdan baglamak
GOTO 1 icin X0 ON olana kadar bekleyin

Not: DRVC komutlarinin sayisi 1 tarafindan cikarilan basaril hiz sayisi
olmalidir. Ornegin basarili hiz degisimi kontrolii DRV komutu ile
bitmelidir.

e Yukarida bahsedilen érnek 2 DRVC komutu kullanan ve 3. si
DRV komutu olan 3 basarili hiz degisimi kontroli icindir.

e Yukarida bahsedilen 6rnegin cizelge gosterimi:
f

50000 f2
fl
10000
f3
2000 £ \
20000 60000 [+ 5000+ Ut

Not: Baglantili esglidim pozisyonlamasi (ADR) ve tam esglidim pozisyonlamasi arasindaki kargilastirmali
aciklama (ABS)

Pozisyonlamayi 30000den 10000e hareket ettirmek kod programi:

Pozisyonlama 30000’den “10000e hareket etmek igin ,kod
programi;

<&
<

DRV ADR,—,4000|O,Ut veya DRV AB|S, ,—10000,Ut |

i i i R
-10000 0 10000 20000 30000 Ut

» !
>

Pozisyonlama 10000 den 10000 e ge¢mek icin , kod programi;
DRV ADR,+,20000,Ut veya DRV ABS, ,10000,Ut

13-16




NC Pozisyonlama Kontrol Komutu

FUN 140 Yiksek Hizli Pulse Cikigl FUN 140
HSPSO (gelismis pozisyonlama bilgisini de igerir.) HSPSO
Komut islem Aciklama
Pulse ¢ikisi tamamlandidinda bir sonraki asamaya gegmek icin WAIT komutu yGrGtalar.
WAIT Stire, XXXXX Agciklanan 5 gesit islemci vardir;
veya Rxxx Siire: Bekleme suresi (birim 0.01 saniyedir), dogrudan degisken veya degismez cikis
veya Dxoox olabilir (Rxxxx veya Dxxxx); slre doldugunda, GOTO tarafindan tanimlanmis adimi
yuratar.
X0~X255: Girig durumu ON olana kadar bekler, GOTO tarafindan tanimlanmig adimi
veya X0~X255 yilritir,
veya YO~Y255 YO0~Y255: Cikis durumu ON olana kadar bekler, GOTO tarafindan tanimlanmig adimi
veya MO~M1911 yiiritir,
veya S0~S999 M0~M1911: igsel anahtar ON olana kadar bekler, GOTO tarafindan tanimlanmis adimi
yuritar.
S0~S999: Adim anahtari ON olana kadar bekler, GOTO tarafindan tanimlanmis adimi
Sire , XXXXX islenmis ACT tarafindan tanimlanan darbelerinin cikis siiresinden sonra, aninda
ACT veya  Roo GOTO tarafindan tanimlanan adimi yaritir, 6rnegin belli bir zaman igin pulse
veya Dxoox cikisindan sonra, aninda sonraki agama yuritulir. Hareket suresi (birim 0.01
saniyedir) dogrudan degisken veya degismez cikis olabilir (Rxxxx veya Dxxxx);
hareket zamani yukardadir, GOTO tarafindan tanimlanmis adimi yurGtar.
Dissal mandal komutu; pulSe GIKISI icinde iken (pulse sayilarinin gonderiimesi henuz
EXT X0~X255 tamamlanmadi), digsal mandalin durumu ON ise, aninda GOTO tarafindan
veya Y0~Y255 tanimlanmis adimi yuritecektir. Eger dissal mandalin durumu OFF ise pulse cikisl
veya MO~M1911
veya S0~S999 tamamlandiginda, WAIT komutunda oldugu gibidir, mandal sinyali ON beklenir ve
GOTO tarafindan tanimlanan adim yurGtalir.
WAIT, ACT, EXT komutlarinin transfer durumu eslestiginde, GOTO komu |
GOTO NEXT kullanilarak adimin yGritilmesi igin tanimlanir.
veya 1~N NEXT: Bir sonraki asamaya gegmek
veya Roox 1~N: Tanimlanan sayi kadar adimi yuriitmek
veya Dxox Rxxxx: Yurutulecek adimin depolanacagi register Rxxxx .
Dxxxx: Yuruttlecek adimin depolanacagi register Dxxxx te depolanmistir.
MEND Pozisyonlama programinin sonu
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NC Pozisyonlama Kontrol Komutu

FUN 140 Yiksek Hizli Pulse Cikigl FUN 140
HSPSO (gelismis pozisyonlama bilgisini de igerir.) HSPSO

¥  Pozisyonlama programi igin kodlama:

Pozisyonlama programini diizeltmeden dnce Fun140 komutunu tamamlamalidir ve pozisyonlama programini saklamak igin FUN140
komutunun igine bulunan registerlarin baglangi¢ registeri engellenmelidir. Pozisyonlama programi diizenlenirken, yeni diizenlenmis
pozisyonlama programini tanimlanmis regisreriar bélimiinde depolayacaktir; her bir pozisyonlama noktasi (bir adim olarak adlandirilir)
diizenlendiginde, 9 register tarafindan kontrol edilir. N pozisyonlama noktalari varsa, toplam Nx9+2 register tarafindan kontrol edilir.

Not:: Pozisyonlama programini depolayan registeriar kullanimda tekrar edilemezler!

#  Pozisyonlama programi 1 icin bigim ve émek:

001 SPD 5000 : Pulse frekansi = 5KHz.
DRV  ADR,+,10000,Ut ; lleriye 10000 birim hareket
WAIT  Time,100 ; 1 saniye bekleme.
GOTO NEXT ; Sonraki adimi yuriitme.
002 SPD R1000 ; Pulse frekansi DR1000 icinde depolanir (R1001 ve R1000).
DRV  ADR,+D100,Ut ; ilen'ye hareket, Pulse DD100 icinde depolanir (D101 ve D100).
WAIT Time,R500 ; Bekleme suresi R500 icinde depolanir.
GOTO NEXT ; Sonraki adimi yiriitme.
003 SPD R1002 ; Pulse frekansi DR1002 iginde depolanir (R1003 ve R1002).
DRV  ADR,D102,Ut ; ilen'ye hareket, Pulse DD102 icinde depolanir (D103ve D102).
EXT X0 ; Dis mandal X0 (yavaslama noktasi) ON oldugunda, aninda sonraki
GOTO NEXT ; adimi yarGtur.
004 SPD 2000 ; Pulse frekansi = 2KHz.
DRV  ADRR4072,Ps ; Kalani gikarmaya devam (DR4072 de depolanir) WAIT
X1 : X1 ON olana kadar bekleme,
GOTO 1 : Sonraki adimi yuritme.

[1  Pozisyonlama programi 2 igin bigim ve émek:

001 SPD RO ; Pulse frekansi DRO iginde saklanir (R1 & RO).
DRV  ABS, ,DO,Ut ; DDO icinde saklanan konuma hareket (D1&DO0).
WAIT MO ; MO ON olana kadar bekleme,
GOTO  NEXT ; Sonraki adimi yuritme.
002 SPD R2 ; Pulse frekansi DR2 iginde depolanir (R3 & R2).
DRV  ADR, ,D2,Ut ; Hareket Pulseu DD2 iginde depolanir (D3 & D2);ayar deg@erinin isareti ile

; galisma yonu belirlenir.
MEND ; Pozisyonlama programinin sonu.
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Example for FUN140 Program Application

Program &rnegi: ileri Jog

leriye jog diigmesine 0,5 saniyeden kisa siireli basildiginda (degisebilir) sadece bir pulse yollar; ileriye jog diigmesine 0,5 saniyeden
(degisebilir) uzun stire basildiginda, ileriye jog diigmesi pulse aktarmayana kadar surekli olarak pulse yollar (frekans 10 KHz dir ve

degisebilir) veya en fazla N pulse gdnderecek sekilde tasarlanmistir.

Program 6rnegi: Geriye Jog

Jog forward button
—1 ENH RST M1
Bitis sinyalini temizler.
EM{ RST R2000
Jog
foraard Servo Manual Condition . .
button  Ready operation for action M1 M0 Her zaman ilk basamagi
l | 1 | ¢ iri
.._| | | | V"ﬂl { j gerceklestirir.
hAD
_ o
M'T" 14D.?—|,_,F',_10 M1000 Son adim tamamlandiginda bitis
| ENqPs 0 paeT—( ) sinyalini ayarlar
Positioning Program: R - R 5000 MA1004
001 SPD 1000 wod e - & 2000 _ERH_(“)
DRV ADR + ++ 1+ Pa AU WR
WWAIT TIME + 50 M1002
GOTO NEXT 3T L DM —{
002 SPO 10000 }
DRV ADR - + » 939999 - LUt
MEMD
MO M1556
+— | | | EN4 SET M1

Geriye jog digmesine 0,5 saniyeden kisa suire basildiginda (degisebilir) sadece bir pulse yollar; geriye jog digmesine 0,5 saniyeden
(degisebilir) uzun sire  basildiginda, geriye jog diigmesi pulse aktarmayana kadar surekli olarak pulse yollar (frekans 10 KHz dir ve
degisebilir) veya en fazla N pulse gdnderecek sekilde tasarianabilir.
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Jog forward button
"—|’T‘I EnH RST M3 Bitis sinyalini resetler.
J EMq RST R2007
[¥] . . o
fnmgm Servo  Manual Condition Her seferinde ilk basamagi
bution Ready operation for action M3 M2 gerceklestirir
+— — {]
W2
M2 - 140 HSPSO MA003
1 | ENA Ps - 0 tacT— )
Positioning Program: SR : R 5020 1004
001 SPD 1000 PAU{WR: R 2007 [ERR— )
DRV ADR -1+ Ps
WA THT ME : 50 M1005 Son adim tamamlandiginda
GOTO NEXT ABTH -on — ) bitis sinyalini ayarlar.
002 SPD 10000
DRY ADR » — » 995999 « Lt
MEMD
M2 M1S96
— — | EN{ SET M3



NC Positioning Instruction

FUN 141
MPARA

Pozisyonlama Programi igin Parametre Ayar Komutu

FUN 141
MPARA

Ladder symbol
141.MPARA

Execution control— EN 4 Ps

PS: Pulse ¢ikisinin ayar sayisi (0,3)
SR: Parametre tablosu i¢in baslangi¢ registeridir, 24
registerla kontrol edilen toplam 18 parametresi vardir.

: ERR—
SR:
Range| HR | DR |ROR| K
RO DO |R5000

Ope-

rand R3839 | D3999 | R8071
Ps 0~3
SR o o o

1. Parametre degeri icin sistem default degeri kullanicinin ihtiyacini karsiliyorsa bu komut gerekli degildir. Gene de, dinamik

degisiklik yapmak icin parametre degerini agmak gerekirse, bu komut gerekli olabilir.

2. Bukomut pozisyonlama kontrolii amaciyla FUN140 ile birlesmistir, her eksen sadece bir FUN141 komutu alabilir.

Uygulama kontrol girisi  “En” =0 veya 1 oldugunda bu komut yurittlecektir.
Parametre degerinde bir hata oldugunda, ¢ikis gostergesi “ERR” ON olacaktr ve hata kodu, hata kodu registerinda

goriinecektir.

Parametre tablosu igin agiklama:

SR =Parametre tablosunun baslangic registeridir, R2000 oldugu varsayildifinda tablo su sekildedir

R2000 (SR+0)

R2001 (SR+1)

DR2002 (SR+2)

0~2
1~65535 Ps/Rev
1~999999 Ps/Rev

1~999999 mpeg/Rev
1~99999930,1 minch/Rev

R2004 (SR+4)

0~3

DR2005 (SR+5)

1~921600 Ps/San
1~153000

DR2007 (SR+7)

0~921600 Ps/San

R2009 (SR+9)

Ayriimis

R2010 (SR+10)

0~32767

R2011 (SR+11)

0~30000

R2012 (SR+12)

0~1

R2013 (SR+13)

-32768~32767

R2014 (SR+14)

-32768~32767

R2015 (SR+15)

0~30000

R2016 (SR+16)

Ayriimis

DR2017 (SR+17)

0~4294967295

DR2019 (SR+19)

Ayriimis

DR2021 (SR+21)

Ayriimis

R2023 (SR+23)

Ayrilmis

Parametre 0
Parametre 1

Parametre 2

Parametre 3

Parametre 4

Parametre 5
Parametre 6
Parametre 7
Parametre 8
Parametre 9
Parametre 10
Parametre 11
Parametre 12
Parametre 13
Parametre 14
Parametre 15
Parametre 16
Parametre 17

Sistem defaultu =1
Sistem defaultu =2000

Sistem defaultu =2000

Sistem defaultu =2

Sistem defaultu =512000

Sistem defaultu =141
Sistem defaultu =0
Sistem defaultu =0
Sistem defaultu =5000
Sistem defaultu =0
Sistem defaultu =0
Sistem defaultu =0
Sistem defaultu i =0
Sistem defaultu i =1
Sistem defaultu =0
Sistem defaultu =20000
Sistem defaultu =1000
Sistem defaultu =10
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NC Positioning Instruction

FUN 141 Pozi | P icin P re Avar Komull FUN 141
MPARA ozisyonlama Programi igin Parametre Ayar Komu MPARA

| WinProladder ile Servo Parametre Tablosu Diizenleme |

Proje Penceresindeki Servo Parametre Tablosuna tiklayiniz.

|
Table Edit

Servo Parameter Table 4 SaQ tlklaylnlz ve “New Table” SeQiniZ.

&, Table Edit ]
T able Propertie

T able Type: IServn Parameter T able j

T able: M arne: ISEWD Parameter T able

T able starting address: ||:|5|]|]|]

T able Capacity: {* Dinamic Alocation

" Fixed Length |24 (Uit 0RD

[T Load Tiable From FLE

—Dezcription
Servo Parameter T able Example!!! ;I

" N

¢ ak I x Cancel |

e Tablocesidi :"ServoParametre Tablosu” sabit olacaktir
e  Tablo Ad:i: Degisiklik ve hata ayiklama iin uygun bir isim verilebilir.
e  Tablo Baslangig Adresi: Servo Parametre Tablosunun Baslangig registerini giriniz.
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NC Positioning Instruction

FUN 141 Pozisyonlama Programi icin Parametre ayari komutu FUN 141
MPARA y g ¢ y MPARA

Servo Parameter Table - [Servo Parameter Table] |

=
Calculator[C) Setup(S]

0.Unit :

7 Backlazh Compensation : Iu— Ps
1.FPulze/Rew.[1EBt): Iw B.Acc./Dec. Time: Iw ms
2 Distance/Rew. Iw 9. Direction Contral : Im

2.Min. Unit : m 10.+ Movement Compenzation ; Iu— Py
4. Max Speed : IW 11.- Movement Compenzation ; Iu— Ps
5.5tart/End Speed : |-|4-|— 12.0ec. Time : Iu— S
14.Fulze/Rev. [32Bit): Iu—

Wllowe: 3072 words{Auko) |Used: 24 words Position: RS000-R5023

Reset Ta Default | & 0K I x Cancel |

Parametre igin agiklama:

Parametre O: Birim ayaridir, varsayilani 1 dir.

e  Ayarlama degeri O iken, pozisyonlama programinda hareket pulsi ve hiz ayart mm, Deg, Inch birimleri ile atanacaktrr.
Makine birimi olarak adlandirilir.

e  Ayarlama degeri 1 iken, pozisyonlama programinda hareket pulsi ve hiz ayari Pulse birimi ile atanacaktir. Motor
birimi olarak adlandirilir.

e Ayarlama degeri 2 iken, pozisyonlama programindaki hareket pulse mm, Deg, Inch birimi ile hiz ayari ise bilesik
birim olarak adlandirilan Darbe/Saniye birimi ile atanacaktr.

Parametre 0, birim ayari “0" makine birim “1” motor birimi 2" birlesik birim
Parametre 1, 2 Ayarlanmalidir Gerek yoktur Ayarlanmalidir
Parametre 3, 7, 10, 11 Mm , Deg, Inch Ps mm , Deg, Inch
Parametre 4,5,6,15,16 Cm/Min , DegMin , InchyMin Ps/Sec Ps/Sec

¥ Parametre 1: Pulse sayimi/1-devir, varsayilani 2000 dir, 2000 Ps/Rev.
. Pulse sayimiari motoru bir devir icin dondirmek zorundadir.
A= 1~65535 (32767 den biiyuk degerler igin, orantili sayi sistemi ile ayarlanmistir) Ps/Rev
. Parametre 14 = 0, Parametere 1 Pulse /Rev igin ayardir.
. Parametre 14 # 0, Parametrel4 Pulse/Revi ¢in ayardir.
3 Parametre 2: Hareket/1 devir, varsayilani 2000dir, 2000 Ps/Rev.
* Motorun bir devir i¢in donmesi sirasindaki harekettir.
B= 1~999999 uM/Rev
1~999999 mDeg/Rev
1~999999x 0, 1 minch/Rev
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NC Positioning Instruction

FUN 141

Pozisyonlama Programi igin Parametre Ayar Komutu
MPARA

FUN 141
MPARA

¥ Parameter 3: Hareketli pulse ayarinin ¢ézunarlugiadar, default 2'dir.

Parametre 0| Deger ayari=0, makina birimi; Deger ayari=2, birlesik brim; Deger ayari=1
Parametre 3 mm Deg Inch motor birimi(Ps)
Deger ayari =0 31 31 30.1 31000
Deger ayari =1 30.1 30.1 30.01 3100
Deger ayari =2 30.01 30.01 30.001 310
Deger ayari =3 30.001 30.001 30.0001 31

3 Parametre 4: Sinirlanmis hiz ayaridir, default 460000 dir, 460000 Ps/Saniye
e Motor ve bilesik birim: 1~921600 Ps/Saniye
e Makine birimi: 1~153000 (cm/Min, x10 Deg/Min, Inch/Min).
Gene de, sinilanmis frekans 921600 Ps/Sec dan fazla olamaz.
f_max =(V_max x1000xA)/(6xB)< 921600 Ps/Saniye
f_min =1 Ps/Saniye
Not: A= Parametre 1, B =Parametre 2.
3 Parametre 5: Hiz Alistirma / Durdurmasi, default = 141.
e Motor ve bilesik birim: 1~921600 Ps/Sec.
e Makine birimi: 1~15300 (cm/Min, x10 Deg/Min, Inch/Min).
Gene de, sinirl frekans 921600 PS/Saniye den fazla olamaz.
3 Parametre 6: Yedek, default = 0.
3 Parametre 7: Bosluk dengelemesi, default =0.
e Ayararaligi: 0~32767 Ps.

e  Geriye gitme sirasinda, gidilen miktar bu degere otomatik olarak eklenecekir.

% Parametre 8: ivme/Hiz interrupt zamani ayari, default = 5000 ve birim mSdir.
e Ayar orani: 0~30000 mS.

e Ayar degeri, bos halden sinirli hiz haline gegmek igin veya sinirli halden hiz keserek bos hale gegmek

icin gereken zamani temsil eder.

e ivme/Hizinterrupti Parametre 4/Parametre 8 e dayanan degismez egimdir.

e  Parametre 12 =0, Parametre 8 hiz interrupti zamanidir
e  Kisa pulsl hareketler icin otomatik bir hiz interrupt 6zelligi vardir.
3 Parametre 9: Esit yon ayari, default =0.

e Ayar degeri =0, ileri pulse ¢ikista, mevcut Ps degeri eklenir. Geriye pulse cikista

mevcut Ps degeri ciklarilir.

e  Ayardegeri =1, ileri pulse ¢ikisita, mevcut Ps degeri gikarilir Geriye pulse ¢ikista,

mevcut Ps degeri eklenir.

13-23



NC Positioning Instruction

FUN 141 Pozisyonlama Programi icin Parametre Ayar Komutu FUN 141
MPARA y 9 ¢ y MPARA

®  Parametre 10: ileri hareket dengesi, default =0.
Ayar arali§i: —32768~32767 Ps.
ileri pulse gikisi oldugunda, bu deger otomatik olarak hareket mesafesi olarak
eklenecektir.
#  Parametere 11: Geri hareket dengesi, default =0.
Ayar arali§i: —32768~32767 Ps.
Geriye pulse ¢ikisl oldugunda, bu deger otomatik olarak hareket mesafesi olarak
eklenecektir.
#  Parametre 12: Interrupt hizi zamani ayarl, varsayilan =0 ve birim mSdir.
Ayar araligi: 0~30000 mS.
Parametre 12 = 0, Parameter 8 hiz interrupt zamanidir.
Parametre 12 # 0, Parameter 12 hiz interrupt zamanidir.
¥  Parametre 13: Yedek.
#  Parametre 14: Pulse saymi/1-devir, default= 0.
Motoru bir devir ddndirmek icin pulse sayimina gereksinim vardir.
Parametre 14 = 0, Parametre 1 Pulse /Rev i¢in ayardir.
A Parametre 14 # 0, Parametre 14 Pulse/Rev icin ayardir.
¥  Parametre 15: Yedektir, hedef doniis hizi olarak kullaniimasi tavsiye edilir, default = 20000 Ps/Saniye
¥ Parametre 16: Yedektir, hedef donerken interrupt hizi icin kullaniimasi tavsiye edlir, varsayillan = 1000
Ps/Saniye
¥  Parametre 17: Yedektir

Speed

Parameter 4 : Max. speed

Work speed

Parameter 5

|
\
|
|
|
T
|
\
|
\
|
\
\
|
Initiate/Stop speed }

Time
Erameter ﬂ
or

Parameter 12

|
|
|
|
|
T
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
Parameter 8

Acceleration/Deceleration
time setting
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NC Positioning Instruction

FUN 142 Vurus Cikisini Durmasini Saglamak FUN 142
PSOFF 3 ? g PSOFF
Ladder symbol
N: 0~3araligi, ¢ikisini durdurmak igin Pulse ¢ikisinin atanmis
142P. ayar numarasini uygular.
Execution control — EN4{ PSOFF Ps

| Komut Agiklamasi |

1. Durma kontroli “EN” =lolursa, veya0 1 e degisirse ( E komutu), bu komut ¢ikisini durdurmak igin Pulse

cikisinin atanmis ayar numarasini yiritecektir.
2. Hedefe donus islemi ydritilirken, makine hedeflemesi her uygulandiginda ayni pozisyonda durmasini

saglamak i¢in, bu komutu kullanarak pulse ¢ikisini durdurabilir

| Program Ornegi |

MO O 1 e degistiginde, pulse cikisini
MO 142P. durdurmak icin Ps O uygular.
——EN{ PSOFF 0
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NC Positioning Instruction

FUN 143 [ Giincel Pulse Degerini Goriintiilenen Degere Doniistirme FUN 143 g
PSCNV (mm, Deg, Inch, PS) PSCNV

Ps: 0~3; Gegerli durumu sergilemek igin atanmis pulse
konumunu ayar noktasi gibi ayni birime sahip olan mm
Ladder symbol (Deg, Inch, PS) donusturdr.
143P.PSCNY D: Dénustirmeden sonra gegerli durumu koruyan registerlardir.
2 register kullanilir. Ornegin D10, D10(Dusik Kelime) ve D11 i
(Yuksek Kelime) temsil eder (DUsik Kelime)

Execution control — EN Ps

D

Aralik| HR DR | ROR K
RO DO |R5000

islem
R3839 | D3999 | R8071
Ps 0~3
D o o o*

[ Komut Aciklamasi |
1. Uygulama kontrolu “EN” =1 ise veya 0 1 a degisirse ( E komutu), bu komut gegerli konum
sergilemesini yapmak i¢in atanmis gegerli durum pozisyonunu, ayar degeri ile ayni birime sahip olan mm (veya Deg, Inch,

veya PS)e donustirecektir.
2. FUN2140 komutu uygulandiktan sonra, bu komutu yurdtilerek dogru donustiirmeye ulasmak mimkun olacaktir.

| Program Ornegi |

MO 143P.PSCNV:
F—7Frnq Ps - 0 MO=1iken, gegerli pozisyon sergilemesini yapabilmek i¢in PsO
(DR4088) gegerli pulse konumunu, ayar degeri ile ayni birime
D - D10 sahip olan ve onu DD10 igine depolayan, mm (veya Deg veya

Inch veya PS) e donusturdr.
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[13.7 Makine Hedeflemesi

Baglantili model Encoderi degistirme detektéri olarak yikleyen makine ayari, konumlandirma dizisinin referansi icin genellikle
sifirlamaya ihtiya¢ duyar; buna makine hedeflemesi denir (sifir referansini arar).
NC servo birimi icin makine semasi su sekildedir;

Methot 1:

_ Return home speed .

e
|

_ Slow down speed /:
|
!

Left over travel limit switch Mear home sensing

.

When It encounters the near home signal, starts the £ phase counting.
Z fazi toplami hesaplar, pulse ¢ikisi durur ve daha sonra servo surucisinun hata sayimini resetlemek igin CLR sinyal
gonderilir.
Ornegin;
X3: Hedefe yakin algilama girisi interrupt girisi olarak yapilandiriimistir; X3+ interrupt servis altprogrami iginde sayima
baslamak i¢in makine hedeflemesi durumunda HSC4’l baglatir.
X2: Z fazi sayim girisi, HSC4’Un UP girisi olarak yapilandiriimigtir; X2+ interrupt icin gecgerli zaman iginde
engellenmistir, makine hedeflemesinde islem yapilirken, X3 hedefe yakin interrupt olustugunda sayimi baslatmak igin
Z fazi HSC4'G cgalistirilir. HSC4 toplami hesaplarken, pulse ¢ikigini durdurur, X2+ interrupti engeller, sinyal hedel

konumlandirmasini ayarlar ve servo surlcisunin hata sayimini resetlemek icin CLR sinyali génderir. Litfen program
Ornegine bakiniz.

Right over travel limit switch

(1)
(2) Slow down . Home speed
spaed N
(3) fi
Stop |
(4) Slowly (5
backward | Stop
/ Mear home signal 1—0, machine zero reference
Left over travel limit switch Mear home sensing —--=" Right over travel limit switch

X3: Hedefe yakin algilama girisi; disen kenar interrupt girisi olarak yapilandiriimigtir.
o Hedefe yakin sensor bir kez karsilasildiginda, X3 disen kenar interrupti aktif olacaktir, hedefe
yakin algilama araligi icinde durmak icin yavaslayacaktir.
e Hedefe yakin sinyal 1 den 0 a degisinceye kadar yavasca geriye gider.
e Hedefe yakin sinyal 1 den 0 a degistiginde X3 interrupt servis altprogrami hemen galigir.
e X3- interrupt servis altprogrami: Pulse c¢ikisini aninda durdurur, X3- interruptina engel olur,
sinyal icin hedef pozisyonunu ayarlar ve servo suricisinin hata sayimini silmek icin CLR

sinyali gonderir. Litfen program érnegine bakiniz.
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PProgram Ornegi 1:Makina Hedeflemesi (metod 1) |

X2: HSC4 UP girisi olarak yapilandiriimistir ve Z-fazi girisine baglidir.

X3: Yukselen kenar interrupt girisi olarak yapilandirimistir ve hedefe yakin algilama girisine baglidir.

[ Ana Program]

[ Alt Program]

M0 148
— | EN{ DIS X241
~141MPARA —
EM{ Ps : 0 [ERR-—
SR R 2200
Moz
" | EN{ RST Ms0
$+———FErH RAST M
& FMN{ RST M1007
-D
#——FEM{RST | R 2094
-0
+— EM{RST | R 2192
+— EM{RST | R 215
—08 M
EM{S : R 2623
D : R 2112
Servo Manual
Moz Ready Operation gas  psp M1007 M4
¢ b )
[ [ [ L
Nt
B r 140 HEPS0 1008
—] | — EMH Ps - 0 pacT —
I Positioning program: = )
001 SPD R2419 SR 2R 5040 M1007
DRV ADR- 990099 Ut  —PAH wR:-R 2014 ERR— )
EXT X3
GOTO NEXT _amTd | oo —
002 SPD R2921
DRV ADR,—,9999 Lt
MEMD
M4 MiZoE
| end SET M5
M50 MS1
f | f 'J
— | 4
M5 ~0a0 MoV
I EM{ S 0
D : R 4088
v ~013
| EM{ TO 50 FTUR —
—
— | EM{ RET AE
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X2+ kesilmesini engeller
(HSC4 saymaz)
Parametre tablosu R2900—R292

Hedef tamamlama sinyalini resetle
Hedefleme igin komut tamamlame
sinyalini resetler.

Hata sinyalini resetler.

Adim gostergesini resetler,
yurtitmeye ilk adimdan baglar.
HSC4'lin mevcut degerini resetler

HSC4 icin 6nceden belifenmis
degerin yuksek Word'in( resetler.

HSC4nin 6nceden belidenmis
degerini FUN1212 in Parametre 1
icerigiyle doldurur.

Programlamadan énce
R5000~R5199 sadece okunabilir
register (ROR) olarak yapilandir
daha sonra programi depolarken
Ladder program otomatik olarak
konumlandirma programini
kapsayacaktir

Hedefleme komutu tamamlandi.
Hedefleme tamamlanmasi igin
sinyal.

Hedefleme tamamlanirken gegerli
PS registeriarini 0 ile doldurur

Servo suirliclistiniin hata sayimini
silmek icin sinyal. — Y8, 0,5 saniyt
icin ON dur.



M4

Adad

LEL X34
145
EN“VE'“J ¥+
r 2
RTI
&g
LBL HEC4]
—142
EM{PSOFF il
145
——ERK{ QIS X2+
Y2
i
(]
MES0
()
T4 IMDIC
EM{ D :¥E
|
rEg
RTI
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«X3 yukselen kenar interrupt servis altprogrami

eHedefleme sirasinda SC4 sayicisini aktive eder.

HSC4nin interrupt servis altprogrami (Z dénemi
sayimi yukardadir)

o Pulse ¢ikisini aninda durdurur.

e X2 nin yikselen kenar interrupt yasaklar.

¢ Servo slrticlisiiniin hata sayici temizleme ¢ikisi

o Hedef tamamlama sinyalinin ayari.

Aninda ¢ikis génderir.



PProgram Ornegi 2:Makina Hedeflemesi (yontem 2) |

X3: Hedefe yakini algilama girisine baglidir ve diisen kenar interrupt girisi olarak yapilandinimistir.

[Ana Program]

M1924 &7
+— | EN{ CALL| INIT
- 65
LEL HOME
. Semvo Manual Left owver
Haming Ready operation travel Emit M20
+—it— 41— | {
M20
+—H} EN{ RST MED
p———=nH RET M5
-0
EMH RET RI014
Servo
M0 Ready M5 M50 [
t+— — ——— ()
N4
1-—' li
TE] x3 r145F
— — | EM T EN X3-1
M4 - 140 HSPS0 M 1008
1 I EMH Ps 0 fact— )
Pasitioning Program : SR R 5040
001 SPD R2319 —paUd wRr: B 2014 lFRR —
DRY ADR,—2999999 Lt
EXT 23
GOTO NEXT ART DN
002 SPD 1000
DRY ADR,—,1000,Ps
WAIT TIME, 10
GOTO MEXT
003 SPD R200
DRV ADR, + 599999 |1
MEND
M4 M1008
— — | EN{ SET MS
ME:] 5151
—] | b
WA
—1 EMA SET ¥E
¥a r-015
—] | EN{ TO 3 pTUR -
TO
1 I EN{ RET V@
~0a0 MOV
EM{ = o
0D : R 4088

[ Alt Program]
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Hedef tamamlama sinyalini resetler.

Hedefleme icin komut tamamlama
sinyalini resetler.

ilk adimdan baslayarak adim
gostergesini resetler.

X3(diisen kenar) interruptini aktive
eder.

Programlamadan énce
R5000~R5199 1 okunmus register
(ROR) olarak yapilandiriniz, daha
sonra programi depolarken Ladder
programi otomatik olarak
konumlandirma programini
kapsayacaktir

Hedef komutu tamamlandi.
Hedef tamamlama sinyali.
Servo surlicistiniin hata sayimini

temizlemek icin ¢ikstir. —Y8 0,3
saniye icin ON dur.

Gegerli PS registeriarini O lar.



r G5

LBL IMIT
r 68
RTS
]
LBL X3-1
|—|MITr
|
63
RTI

EM

- 146
DIs

K3~

EM

- 141 MPARA

Ps: DO
SRoo 2800

rERR—

EM

—142
PSOFF

EM

—146

OIS

3 -
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X3- interruptini yasaklar
Parametre tablosu
R2900~R2923

X3 diigen kenar interrupti
servis altprogrami

Aninda pulse ¢ikisini durdurur
X 3- interruptini yasaklar
Hedef tamamlama sinyalini

ayarlar.



Program Ornegi 3: JOG llerlemesi

1

flonn.'ard lutton

if [

Jo

—| T T |
10
0

3
forward Serve  Manaul
button Ready operation

ErH RST 1

Positioning program:

-0
EMA RST R 2000
M1 MO
f
/1 {]
- 140 HSPSO M1000
EN| Ps 0 tacT—{ )
SR - R 5000 RA1001

001 SPD 1000 —PAU{wWR: R 2000 [ERR— }
DRV ADR +,1,Ps
WAIT TIME, 50 )
GOTO NEXT —ABTH rOM =
002 SPD R2907
DRV ADR,+,99999999, Ut
MEND
MO M1996
— | En SET M1
| Program Ornegi 4: JOG Geriye]
Jog backward button
—'| EM{ RST M3
D
Jog EhH RST R 2007
Lackward=erve  Manau
button Feady operation M3 M2
+— I /1 {]
M2
M2 r 140.HSPSO M1003
— | EM| Ps - 0 tacT— )
Positioning Pragram SR : R 5020 K1004
001 SPD 1000
—Pald WR - LERR
DRV ADR.—1Ps WR - R2007 —{)
WAIT TIME, 50
GOTO NEXT — ABTH FDN —
002 SPD R2807
DRV ADR,—,39999999, Ut
MEND
M2 M1996
T—{ | EN SET M3
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»  Tamamlama sinyalini resetler.

»  Herjog uygulamasina ilk
basamaktan baglar.

»  Sonadimin yiritmesi
tamamlandiginda, tamamlama
sinyalini ayariar

¢ Tamamlama sinyalini resetler.

 Her jog yuritmesinde ilk basamaktan
baglar.

¢ Calismasinin son adimi da
bittikten sonra, bitirme sinyalini
ayarlar.



[Program Ornegi 5:Adim adim, tek déngiilii, stirekli pozisyonlama kontrolii

MO3: Baslangig

M101 : Adm adim ¢alisma modu
M102: Tek déngUlt galisma modu
M103: Surekli galisma modu
M104: Nomal kapama

M105 : Acil durdurma

Ma3 .
l ElH RST M7

——EMN{ RET M1010

$———EN{ RST M1011 .

M101
—/|—En| RST | R 2021 .

EMN{ RST R 2022

SERVO
UE‘F R EIP.E:'Y h,i” i']E M1010 :.-1'3 .
— 1| 1T ' | {]

Mg M101  M1011

101 M7

MG r 140.HSPSO M1005

— | EN| Ps : o0 fractT— )

Positioning program: SR R 5100 M1010
001 SPD 1000 —PAU{ wWR: B2 202 _EqR_[ :|
DRy ADR, +20000,Ut Mi011
WaIT TIME, 100 — ABTH L on
GOTO NEXT ( :'
002 SPD 20000
CRY  ADR, + 40000, Lt
WAIT M200
GOTO NEXT
003 SPD 25000
CRY ADR - 50000, Lt
WAIT TIME,S00
GOTO NEXT
00£ SPD 5000
CRY  ADR,— 10000t
WAIT X158
GOTO 1

nMa M102 M08
|
|

—] I ’ I N SET M7
MiD3  M104 | .
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Kapama sinyalini resetler.

Hata sinyalini resetler..

Adim tamamlama sinyalini
resetler.

Adim adim modu diginda,
basamak gdstergesi 0 olmasi igin
silinir ve yurutmeye ilk adimdan
baglar.

FUN14 In aktif bitlerini siler

Kapama sinyalini ayarlar.



KISA
NOTLAR
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