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Guvenlik Onlemleri----------- -=-----

Bu kullan m klavuzu kullan m sras hdaki islemleri ve 6nlemleri a¢ klamaktadr. Yanl§ kullanim kazalara
neden olabilir. Dogru kullan m igin lutfen kullanmadan dnce bu k lavuzu dikkatlice okuyun.

Lutfen her CNC'nin kiavuzunda, bu k lavuzda yer alan tum islevsel 6zelliklerin gegerli olup olmad En | dog
rulay h.
Tek bir makinenin teknik 6zellikleri igin lutfen makine Ureticisinin talimatlar ha bak h. Makine dreticisi taraf hdan
saglanan kiavuzdaki "k s tlamalar" ve "kullan labilir islevler", bu k lavuza gére dnceliklidir.

Kullant lar ¢al st rmadan 6nce uygun korumay 1 almal | ve gerekli giivenlik dnlemlerini almaldr.

s 'Tehlike

Bu kontrolor masatistii graviir makineleri, kiigtik tornalar, delme makineleri, tutkal makineleri, punta kaynak
makineleri ve diger kiiglik makine tirleri igin uygundur.

Kolayca kigisel giivenlik kazalar ha neden olabilecek orta ve biiytik makine ve ekipmanlar icin bu kontrol cihazi
kullanlamaz.

Yanl® kullanm, personelin hafif yaralanmas ha, hafif yaralanmasha, ciddi yaralanmasha ve hatta 6limiine

neden olabilir ve ayr ta ekipman ve eSyalara zarar verebilir.



9 'Fark etme

bletmenin anhda durdurulabilmesi ve glic kaynahh kesilebilmesi igin harici olarak acil durdurma devresi
kurulmaldr.

Ekipman Unitesi veya motor duman ¢kard Enda veya anormal sesler veya kokular tretti§inde, gli¢ kaynagi
derhal kesilmelidir.

Einsiz girise, sékmeye veya tamire izin verilmez.

Einsiz higbir degisiklige izin verilmez.

Guvenlik Onlemleri----------- -=-----

Bu denetleyiciyi kullanmadan once, ilgili islemleri yapmadan 6nce liitfen bu k lavuzu okudugunuzdan emin
olun.

Tasar m hususlar|

s 'Tehlike

Harici glic kaynagnda bir anormallik meydana gelirse veya kontrol cihazl arkalan¥sa, tim sistemin gtivenli cal§
mas h1 saglamak igin kontrol cihaz h h d §hda bir givenlik devresi kurdugunuzdan emin olun.

Arkave yanlB ¢kB kazalara neden olabilir.



olun.
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1, Kontroloriin d Bha acil frenleme devreleri, koruma devreleri vb. kurdugunuzdan emin olun.

2, Giri§ ve ¢kB kontrol ksmhda kontrolér CPU'sunun kontrol edemedigi ve ¢kBh kontrol edilemedigi
anormal bir durum olustugunda, litfen makinenin givenli bir $ekilde cal smasn| saglayacak harici
devreler ve mekanizmalar tasarlay n.

3, Ckps unitesindeki transistor arkas| nedeniyle ¢kB durumu kontrol edilemiyor. Makinenin gtivenli gal
smas h | saglamak icin lutfen biytk kazalarla ilgili ¢ k& sinyalleri igin harici devreler ve mekanizmalar

tasarlayh.

Guvenlik Onlemleri----------- -=-----

Bu denetleyiciyi kullanmadan once, ilgili islemleri yapmadan 6nce liitfen bu k lavuzu okudugunuzdan emin
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Kurulum 6nlemleri

9 'Fark etme

1. Asagdaki yerlerde kullanmayh: toz, yaf duman| iletken toz, ashdrtlgazlar ve yantl gazlari
n bulundudu yerler; yuksek scaklklara, yoBusmaya, rUzgar ve yafmura maruz kalan yerler; titre
sim ve darbenin oldufu yerler;

2. Kurulum ve kablolama projelerini gergeklestirirken demir talaslarnmn veya kablo u¢larnn
kontrolériin igine dilgmesine izin vermeyin. Yangna, arkaya veya arkaya neden olabilir.

3. Zayf temas arkaya neden olabilir.

ik kez cal Bt ran operatérler, ilgili islemleri gerceklestirmeden énce ilgili islevlerin dogru kullanm n i anlamald
r. Alsimadk islevler veya parametreler igin, sistem parametrelerinin istege gore gal 8t rimas| veya degistirilmesi

kesinlikle yasaktr.

Diger hususlar:
Bu klavuzun sistem islevleriyle tutars £ olmas| veya kapsamll olmamas| durumunda, sistem yazlm1 islevleri
gecerli olacaktr.

Kontrol sistemi fonksiyonlar 1 énceden haber verilmeksizin degistirilebilir veya iyilestirilebilir (yiikseltilebilir).



Genel BakB

Cevrimd 81 hareket kontrol cihaz} LCD ekran, kullan 1 dostu pencere tipi insan-makine arayizi,
dahili 2048KB flash bellek ve TF kart arayiizii, harici bellek USB arayiizii ve hafif dokunusla ¢alsan
klavye. Sistem yiiksek giivenilirlik, yliksek hassasiyet, giiriilti ve kolay kullan m 6zelliklerine sahiptir.

Cevrimd 81 hareket kontrol cihaz! dort eksenli baglantdr ve dort eksenli dogrusal
enterpolasyonu ve dort eksenli cok mikro ve ¢ok hatl1 stirekli enterpolasyonu gergeklestirebilen ve aral |
ki1 ve stirekli olan ¢ok mikro boliimlii ileriye dontik bir kontrol algoritmas ha sahiptir. oyma kontroli.

Basit ve net parametreler operasyonunuza kolayl k ve h e katar. Giris/¢ck s ayar fonksiyonu
kullanmntkl ve kablolamay| kolaylastrr.

Ana iglevler :

Parametre ayart En iyi iSleme etkisini elde etmek igin iSleme ve cal st rmayla ilgili ¢esitli kontrol
parametreleri ayarlanabilir.

Manuel ¢al Bt rma: Manuel ¢al Bt rma, joglama, iS pargas! s fr noktas ha doniis, makine sfr
noktas ha dontis, koordinat temizleme ve diger islemleri gerceklestirebilir.

Program yonetimi: Programlar icin olusturabilir, silebilir, degistirebilir, okuyabilir, kaydedebilir,



otomatik olarak isleyebilir, devam ettirebilir, duraklatabilir ve diger islevleri yapabilirsiniz.
Harici manuel: Rahat kullan m igin gesitli harici manuel islevler tan mlanabilir
Giris islevlerinin serbest segimi: shrli giris baglant! noktalar n n gesitli kullanti ihtiyaglarni

karslamasha olanak tant

Sistem bilesimi
CevrimdBIl hareket kontrol cihazi temel olarak asagdaki par¢alardan olusur:
Yiiksek performansly yiiksek heli 32 bit ARM CPU
LCD ekran (¢ozuntrlik: 480X 320)
Giris/¢ks (16 kanal fotoelektrik izolasyon girisi, 15+l kanal fotoelektrik
izolasyon ag¢ilan tank aksl 200MA ¢ksi 1 kanal 0-10 volt ¢k®)

Teknik gostergeler
Minimum veri birimi 0, 001 mm

Geleneksel dogruluk artiveya eksi 2PP ol¢iim kutbudur



Sturekli diiz ¢izgi kose dogrulugu, kose yay yiiksekliginin dortte biridir
Maksimum veri boyutu 49999, 999 mm

Maksimum darbe ¢ ks frekansi 50KHz (dort eksen ayni anda 50KHZ olabilir)
Kontrol eksenlerinin saysidorttir (X, Y, Z, A)

Baglanti eksenlerinin say k1 dort eksenli baglantdr ve dort eksenli ¢oklu mikro ve

cok hatliileri enterpolasyon kontroliine sahiptir.

Gortintim ve panel ( = 1 mm): Genel boyutlar: 235 mm uzunluk, 140 mm genislik,

43 mm kalnlk
A¢ils boyutu ( + 2mm): 219%112mm

DB gorinis:



Glg ekseni ¢kB araylizii 10 araylizii MPG arayiizi
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Gerekli gli¢ kaynag! 12V-24V sabit voltajd r ve akim 1A'dan biiylik olmaldt. Bu kontroloriin ¢al BSma akm

300MA-800MA civar hdad .

Gli¢ kaynagha baglarken pozitif ve negatif terminalleri birbirinden ay rd Enh kdan emin olun!
Simlllasyon Semas hda gosterilen " 5V ¢k ", ¢kB gli¢ kaynagn1 ifade eder. Bu ak m, harici
cihazlara 500MA ak m saglayabilir.



Desteklenen G komut listesi 1

talimat parametre klev A¢ klama

GO0 XYZA r11 hareket ediyor Makinenin maksimum hrha gore hrlihareket edin
GO1 XYZAF isleme ¢al Btirmasl Eleme hriverilen F deferiyle shrldr

Saat yoniinde dairesel
G02 XYZAF

isleme

Saat yOniiniin tersine

G03 XYZAF
dairesel isleme

G04 P gecikme P deBerinden etkilenir

628

(X,Y) koordinat

sistemi diizlemi

(X, Z) koordinat

sistemi dtzlemi

(Y, Z) koordinat

sistemi dtzlemi

XYZA

Mekanik kokene doniis

Tek tek veya kombine olarak kontrol edilebilir




Gegcerli

P1X*Y*Z#A% koordinatlara bir de
ger atayh
Geg¢erli koordinatlari
P2XkY*kZxA% verilen deBere
ekleyin
Yalnkrca makine a¢ildktan sonra ge¢erlidir. Mekanik
Sartliolarak mekanik
P3XYZA orijine dondiikten sonra bu fonksiyonun ¢agrilmas|
kokene doniis
gegersizdir.
k pargasi koordinat| b par¢asi koordinat orijini ile mekanik orijin aras
oo 1 hdaki ofset deferini ezberleyin
k pargasi koordinat| b par¢asi koordinat orijini ile mekanik orijin aras
699 2 hdaki ofset deferini ezberleyin
k pargasi koordinat| b par¢asi koordinat orijini ile mekanik orijin aras
606 3 hdaki ofset deBerini ezberleyin
k parcasikoordinati | & par¢asikoordinat orijini ile mekanik orijin aras
6o 4 hdaki ofset deBerini ezberleyin
talimat parametre klev A¢ klama
058 k parcasi koordinat1 k parcasikoordinat orijini ile mekanik orijin aras

5

hdaki ofset deferini ezberleyin




k parcasi koordinat

| k parcasikoordinat orijini ile mekanik orijin aras

G59
6 hdaki ofset deBerini ezberleyin
Delme talimat! sona
G80
eriyor
G81 XYZRF Delme talimatlari Universal delme
G82 XYZRPF Delme talimatlarl Alt ksmda kalma siiresi kontrol edilebilir
G83 XYZRIF Delme talimatlarl Pim delme
Desteklenen G komut listesi 2
talimat parametre klev A¢ klama

Mutlak
G90 varsay llan

boyut

Artmli
G91

boyut




Desteklenen M komut listesi

talimat parametre klev A¢ klama
Baslat diifmesine basana
MO0 duraklatma komutu
kadar devam edin
P M ekseni konum modu OUT14’ t etkiler
S M ekseni hr modu OUT14’ 4 etkiler
Gecikme
k milinin ileri donusu parametrelerinden
etkilenir
Gecikme
Mil ters parametrelerinden
etkilenir
Mil durur
Gecikme
MO7 Uzerine piskirtiin parametrelerinden
etkilenir
SoButma a¢ k Gecikme

MO8




parametrelerinden

etkilenir

Ayrta MO7MOS’ i de kapat
M09

h

Varsay lan 6zel 10 talimatlart 10 pinlerini yap land r rken agagdaki 10'lardan ka¢hd g h kdan emin olun.
IN16: Motor acil durdurmas ha 6zel (tetikleme gecikmesi 3-8 saniye kiimtlatif)
CIKIS16: PWM

OUT15: Seri port etkinleStirme 1'e ayarland g hda, acil durdurma s ras hda OUT15 otomatik olarak OUT 15



=1 olacak ve OUT15 = 0'a s frlanacakt .
OUT14: Hk konumu degistirme

GCode'da L40* L50* kullan yorsan i, litfen 6nceden be$ atlama karari 10 IN1 IN2 IN3 IN4 IN5 ayFh.

Arayiiz simiilasyon diyagrami

PE: Topraga bagl | topraklama kablosu
GND: Glig kaynagn h negatif kutbu

24V+: Pozitif gli¢ kaynag! (12-24 volt genis voltaj girisini destekler)



A+: RS485 iletisimi A+

B+: RS48S5 iletisimi B+

MA: MPG (El Cark) A+

MB: MPG(EI Cark )B+

MPGX: El gark1 X ekseni segimi, O gegerlidir.

MPGY: El gark1 Y ekseni segimi, O gegerlidir.

MPGZ: El gark1 Z ekseni segimi, O gegerlidir.

MPGA: El Cark! A ekseni segimi, O gegerlidir.

X1: El gark1 ad m uzunlugu dislisi 1

X10: El garkl ad m uzunlugu 10

X100: El gark! ad m uzunlugu 100

10V: 0-10 volt analog ¢k, VOUT = (S/Maks S)*oran*10V, S verilen he S

MD: OUT13'e baglanr, OUT13'e esdegerdir.

11— 116: 10 girisi, fonksiyon tuslar ha, limite, makine modeli kokenine, tak m ayar na vb. baglant.

XD+: X ekseni yonu diferansiyel ¢k 5h h pozitif kutbu. XD- X ekseni yonii diferansiyel ¢ k 8h nh negatif kutbu.
XP+: X ekseni darbe diferansiyel ¢ k 5h h pozitif kutbu. XP-X ekseni darbe diferansiyel ¢ k 81 negatif kutbu.
YD+: X ekseni yoniinde diferansiyel ¢ k n pozitif kutbu. YD- X ekseni yoniinde diferansiyel ¢k negatif kutbu.
YP+: X ekseni darbe diferansiyel ¢ k sh h pozitif kutbu. YP-X ekseni darbe diferansiyel ¢ k 5h n negatif kutbu.
ZD+: X ekseni yonii diferansiyel ¢ k 8nh h pozitif kutbu. ZD-X ekseni yéniinde diferansiyel ¢k 5 negatif kutbu.

ZP+: X ekseni darbe diferansiyel ¢ k§n h pozitif kutbu. ZP-X ekseni darbe diferansiyel ¢ k 81 negatif kutbu.



AD+: X ekseni yonii diferansiyel ¢ k 5h n pozitif kutbu. AD- X ekseni yonti diferansiyel ¢ k 8h h negatif kutbu.
AP+: X ekseni darbe diferansiyel ¢ k 5h h pozitif kutbu. AP-X ekseni darbe diferansiyel ¢ k 51 negatif kutbu.
OUT1-15: 10 ¢k B} harici cihazlar | kontrol etmek igin kullanir.

PWM: Gérev dongiisti ¢kB} gbérev dongiisit =S/Maks S, S, S heha gore

DB25 portunun tamam | GND ve 5V+: alt bilgisayara sinyal giicti saglamak icin kullanir. Not: Toplam akim

500MA'y 1 gecemez.

Not: XYZA ekseni yoniinde darbe 5V'luk bir diferansiyel sinyaldir.

PE ylizemez ve topraga iyi bir $ekilde baglanmas| gerekir.



OUT1-16 dahili simtilasyon Semast
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i 0O UT1-16 semafor, yiiksek ak ml1 elektrikli cihazlar | kontrol etmek
n

164 |I

icin bir réle modtili kullanimaldy!

Endiiktif bilesenleri kontrol etmek igin serbest diyotlar nh eklenmesi

gerekir.

daha biiyiik bir giic kaynagha baska bir elektrikli cihaz baglanrsa ak

m dogrudan kontrol Unitesine akacaktr! Ciddi durumlarda kontrol

tnitesi hasar gorecektir.
Kontrol cihazhn glicii kesildi§inde , dahili diyotlar n varl §I nedeniyle OUT1-16 sinyalleri dahili olarak verilecek ve
hatal | mant §a neden olacakt r! Harici devreler tasarlan rken kullan m senaryosunun giivenligi tamamen dikkate

alnhmali ve ilgili devreler koruma amagl| tasarlanmaldr.

IN1_16 dahili simtilasyon Semast

1, Erisim sensoérii NPN tipinde olmaldr

2,  Acil durdurma anahtar| erisim gereksinimleri: Acil
durdurma sras hda baglantk 1 kesilir ve acil durdurma srashda zay f

anahtar kontag! nedeniyle eylemin gegersiz olmas h dnlemek igin




normal ¢al Bma sras hda baglant!
3, IN16: Motor acil durdurmaya 6zeldir. Stirekli tetikleme stiresi 3-8 saniyeden fazlaysa, acil

durdurmay 1 tetikler ve MOTOER komutunu verir.

m aclB ekrani
(Not:) Tak lan diskteki toplam dizin dosyas| ve klasor says1 50'yi

asarsa bunlar gériintillenmez.

St | T | RE | 2% | | it |

g Panel ksayol tusu © " baslangk islemi " dir

" Referans noktas ha dontis " Z ekseni giivenli bir yiikseklige yi

ERSES
B BN =
_#n |
EEES
GEA)

kselir, diger tim eksenler belirtilen konuma geri doner ve Z
ekseni belirtilen konuma geri déner (bu nokta mekanik baslangg
noktas hda ayarlanabilir)

" Orijine dontis " Z ekseni glivenli bir yiikseklie ytikselir, XYA

%t | BT | BE | 2% | | s | ‘ ekseni orijine déner ve Z ekseni tekrar orijine déner.




" Mekanik orijine doniis " : Z ekseni mekanik orijine doner, X ekseni mekanik orijine doner, Y ekseni mekanik orijine

doner, (ltitfen konfigiirasyon pimine, seviyeye ve etkinlestirmeye dikkat edin)

" Takm ayar1 " Z ekseni algaltir (veya yiikseltilir) ve proba ¢arpt Enda, Z ekseni koordinat} islem durdurulduktan

sonra tak m ayarlay th h ofset degerine temizlenir ve Z ekseni, probu kald rr. arac! yiiksek geri tepinceye kadar gal st

rn ve bu islem sona erer (Liitfen konfigiirasyon pinlerine, seviyelerine dikkat edin ve etkinlestirin).

X | Eff | RE | 2%

JrocrOperation: |
|
YHEE

Z4ER
AHRE
SHEE

B

|ttt

Panel ksayol tusu € " koordinat temizleme islemidir "

X ekseni tek eksen temiz

Y ekseni tek eksen temiz

M ekseni tek eksen temizleme M = A veya M =27

Yedek eksen (islevsiz)

Tim eksenleri temizle

Panel hell tuglari I " Manuel ilerleme "
Klavuzu geri ytiklemek icin " Manuel "
"*mm " : Segerken, ilgili uzunlugu hareket ettirmek icin ilgili yén tu
suna basn (art ml1 hareket modu). igili eksen yon tusuna basn.

X+X-Y+Y-Z+Z-M+M-'ye karsl k gelenlerin tiimii gegerlidir



Koordinat sistemini degistir: | parcas| koordinat sistemi ile makine koordinat sistemi aras nda ileri ve geri gegis

yapabilirsiniz.

Panel kayol tusu S: " & mili islemi "

Giris kutusu devir saysyla doldurulabilir. Bu parametrenin

| CO— ) _ . -
F3E(He3) maksimum degeri ana bilgisayar ayarlar nda ayarlanabilir.
4% (Mon)
Egnigit M ekseni doniis numarashi seri port lizerinden servoya
{RIEN HhEEE
B gonderilen S parametresi olarak kaydedin.

Panel k sayol tusu F : " Manuel besleme he! islemi "

Ekran kutusundaki D degeri manuel besleme hedr.

- "Parametre 2" boltimiinde ti¢ hill hiz parametresi

ayarlanabilir .

Panel kkayol tusu M: RS485, M is milini baglatma veya

Xt | i | EE | 28 | | | | durdurma komutunu gonderir.

M is mili baslad Ehda, OUT14 hk moduna geger. M iS mili
durdugunda, OUT14.

Konum moduna gegin,



Panel tugu O : " 1-15 CIKIS islemi "

Bu araylizii actktan sonra OUT1-OUT9'a karsik gelen 1-9

rakam tuslar ha her bast Enkda ¢ k8 seviyesi degisecektir.

St | BT | BE | 24 | [T |

|
) ‘ Danger OUT1-16, is$ milinin baslatimasni ve durdurulmashlba

gmsk olarak kontrol edemez!

Panel k bayol tusu G, G54_59'u ¢agrabilir

G54~59'u secerek mekanik koordinatlarla birlikte calstri

Y:87.031

Imas| gereken koltuk koordinat sistemini secebilirsiniz.

xH | B | BRE | 28 | gt |




X | BT | RE | #8 wH | ]

Panel hll tuglari XYZA ekseni islemi " dogrudan koordinat islemi "

" Suraya calstr " a karsilik gelen eksen dogrudan belirtilen is parcas|
sistemi koordinatlar hda cal sacaktr.

" Koordinatlar! degistir " : igili eksen dogrudan ayarlanan numaraya

degisecektir (bu islem geri al hamaz, ltitfen dikkatli gal 5h)

Panel k bayol tuglar1 "MPG diyagram[' eksen islemi " El gark! is
lemi"

El gark1 arayiiziinde, ¢al sma eksenini segmek igin paneldeki X, Y, Z,
A tuslar ha bas h ve ad m uzunlugunu segmek igin 1, 2, 3 tuslarha
bash.

Ad m say s ha 1 eklemek veya ¢ karmak igin paneldeki AB fonksiyon
tusunu gevirin.

Ekseni ve ad m boyutunu degistirirken ad m say k1 silinir.

El cark 1 isleminden ¢ kmak igin ¢ift daireye (()) bas n.



MaxV

Not: H modu ve ad m birimi G parametresi 2'de degistirilebilir.

»

ine Configuration:

Sekilde gosterildigi gibi " Yap landrma "

00.0 " Motor Parametreleri "
Gergek anlamt

Darbe esdegeri: birim uzunluk basina gereken darbe sayis|

X12.071Z-3.527 . .
¥12.2062-3,390 (milimetre basna gereken darbe say 5 ) kayan nokta girisini destekler

i |t [EE] em| | @w| | Maksimum h g: Bu motorun gal Babilecegi maksimum h g (mm/dak).

i O

B Efz0 [0 [ o
EEE 120 120 120 =
i el 0 i i

| AR o g o

[Lsieiblg f g B

| ey
K

§= VOFTHL.5*AT 2

Giris, sistemin ulasabilecegi maksimum degeri astEhda sistemin ulas

abilece i maksimum deger esas al Inacakt I ideal deZer %70'tir.

OOO§1SOOM3
fotzs.ono Maksimum degerin %70'ini agmak krm k| bir uyar| verecektir .
yme: Motorun cal sabilecegi en yiiksek ivme. Bu degerin ¢ok kiicti
2
;? k olmasl, ¢oklu mikro hat segmentlerinin kdse hizini ciddi Sekilde
27
0 etkileyecektir.
| Ceer] v

Darbe seviyesi: 1 veya 0, yliksek seviye gegerli veya diisiik seviye
gegerli, stirticti taraf ndan belirlenir, ¢ogu sirticide bu deger 0 gegerlidir.

Yon diizeyi: 1 veya 0, yiiksek diizeyde veya diisiik diizeyde gegerlidir. Bunun degis



tirilmesi ¢al Bma yoniini degistirecektir.
Darbe genisligi: Darbenin etkin ¢k & stiresi Normal sartlarda sadece O olabilir.
Degerler su sekilde: T =2,5 mikrosaniye +0,5*N
Darbe esdegeri = kademeli motor siiriiciisti alt boltimt X (360/kademeli motor ad m agk)/vida aral gl
Ornek: Adm a¢s1 = 1,8 Vidaad m1 =5 mm Alt Bslim = 8
Darbe esdegeri = 8*(360/1,8)/5 = 320
Maksimum hk degeri: Motorun kapasitesine gore belirlenmelidir. Ad m kaybetmeme ilkesi esas al harak maksimum
h e degerinin %70'i al h r ve motora %30'luk bir marj b rak It (step motorlar n 6zellikleri).
T ivme tablosu asagdaki gibidir:
Helanma degerinin nihai tespiti, motorun tolere edilebilir maksimum h elanma degerinin %70'i olmaldr. Motorun
ad m kaybetmemesi igin ani degisim degerinin yaln kca %30'u motora ayrimaldr (ad m motorlar n h 6zellikleri). .
Darbe seviyesi ile darbe genisligi aras ndaki iliski ( not: gergek genislik, verilen genislik art1 sistemin varsay|
lan derecesidir )
Yon seviyesi:
Yon seviyesi 1 oldugunda, eksen ileri dogru cal st Ehda ¢ k5 yiiksek seviyededir, eksen geriye dogru ¢al st Enda ise di

stik seviyededir.



Yon seviyesi 0 oldugunda, eksen ileri ydnde cal st Enda ¢k B diisiik seviyededir, eksen geriye dogru cal st Enda ise yii

ksek seviyededir.

10 arayliz seviyesini ayarlama talimatlart

Cal st rmaya bagslay h, orijine doniin, tim eksenleri temizleyin, duraklat h, mekanik orijine dontin

1 normalde ag¢k konuma baglanr (iletmek igin bash, krm k1 5k siyah SEa doner) ve seviyeyi 1'e ayarlay .

2 normalde kapall olarak baglanr (daha sonra baglanti kesilir, siyah Bk krmel 5Ba doner) ve seviye 0'a
ayarlanr.

Not: Baslangk ¢al Bma seviyesi tersine gevrilir, sfrlanamaz ve sunu sorar: KEY_ERR

Acil durdurma:

Anahtar kablosunu baglad ktan sonra anahtar h agimas h 1 bekleyin ve "test BEnha" bakn

ISk krm £ ysa seviyeyi 0'a ayarlay h.



ISk siyahsa seviyeyi 1'e ayarlay h.
Not: Aclr durum ¢al sma durumudur ve iterek kendiliginden kilitleme durumu acil durdurma durumudur.
Shr girisi:
1, Normalde agk konuma baglayh (shra ulasid Ehda calstrh, kkrmel 5k siyaha doner) ve seviyeyi 1'e
ayarlay h.
2, Normalde kapall konuma baglay h (shra ulastEnda baglanty 1 kesin; siyah Bk krmkya donecektir) ve
seviyeyi 0'a ayarlay h.
Mekanik kéken:
1, Normalde agk konuma baglayn (anahtara dokunuldugunda galstrn, krmel Sk siyah SEa doner) ve
seviyeyi 1'e ayarlay h.
2, Normalde kapall duruma baglay h (anahtara dokunuldugunda baglanty1 kesin ve Bk siyahtan krmeya
doner) ve seviyeyi 0'a ayarlay h.

3, Yon: 1 pozitif ydnde geri gider, 0 negatif yonde geri gider.

" Girisishrla"

ted I0 Configuration:

Etkinlestir: Limit fonksiyonunun segilip segilmeyecegi
Pin konumu: Limit fonksiyonunu segtikten sonra, karsi k gelen giris
pini konumu (1-15 aras hda segim yap labilir)

Seviye: Giris yliksek seviyesi gecerli veya diistik seviyesi gegerli

X12.071Z-3.527
X12.206Z-3.390

2% | | s

(GG seviyesi ag¢ klamas ha bak n).
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X12.071Z-3.527
X12.2062-3.390
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" Mekanik Kéken "

Etkinlestir: Limit fonksiyonunun segilip segilmeyece§gi

Pin konumu: Limit fonksiyonunu segtikten sonra, karsl k gelen giris
pini konumu (1-15 aras hda segim yap labilir)

Seviye: Giri$ yiiksek seviyesi mi gegerli yoksa diisiik seviyesi mi
gecerli (asagda ayrntl1 olarak ag klanmstr)

|| Yon: Makineye dénerken XYZ yont pozitif veya negatif olabilir

Geri doniis hkt makineye geri donme ve aleti ayarlama hi!

Referans noktast hll konumland rma igin koordinatlar. Kullanm1 kolay.

Yukar daki giris pinleri kontroloriin 1-15 giris terminallerine karsik gelir. Hangi pinin akm limiti girisi oldugunu

istege bagl1 olarak belirleyebilirsiniz.



" ¥ Mili Kontroli "

MO3 saat yoniinde cal 5r: Bu s rada M04'tin karsi k gelen pimi kapatir ve

| . b 0051500M3 MO03'tin karsik gelen pimi agir.
| ﬁgﬁf;“ N . 00175.000
| hamon: T 00.0 MO4 saat yoniiniin tersine ¢al 5r: Bu srada M03'iin karsl k gelen pimi
PWH 16 n o
I PUIEAZHZ ;00 ax $3+000 - kapatir ve M04'iin karsik gelen pimi agir.
| = jiid 10
7

MO05, MO03 ve M04 pinlerini ayn| anda kapatacaktr

X12.0712-3.527

X12.206Z-3.390 MO7, MOS, M09

MO7: Igili pinin agimas| M08'i etkilemez
MO8: igili pinin agimas | M07'yi etkilemez. M09: MO07 ve MO8 pinlerinin ayn | anda kapatimas!
Gecikme: M03, M04, M07, M08'in agimasi igin gegen siire.
PWM pini 16 numarall pin'e sabitlenmistir. Bu pin agltsa karsik gelen OUT ¢k BI ¢karimaldr, aksi takdirde ikisinin
es zamanlI kontroliinden dolay | ¢gak sma meydana gelecektir.
PWM frekanst ¢k® frekansni ifade eder
Maks S: maksimum frekans gorev dongiistine karsi k gelen maksimum S'yi ifade eder = S (G komutu taraf hdan

verilen defer)/(MAX S)



, ‘ Teh]. lke]. 1 kontrol mili tek basha bir anahtarlama deferi kullanilarak ba
glatilamaz ve PWM veya 0-10V ile birlikte kullanilmal dr.
YanlB eylem ciddi yaralanmalara ve hatta 6lime neden olabilir.
Cks Unitesindeki transistor ar kas | nedeniyle ¢k§ durumu kontrol edilemiyor. Makinenin giivenli ¢al smash sag

lamak igin lutfen buytk kazalarla ilgili ¢k & sinyalleri igin harici devreler ve mekanizmalar tasarlay h.

Sfrlama sras hda makineyi etkinlestirmek igin ltitfen asagdakileri yap|

tap

mcl-une_l:nnriguration_lu_mu: landrhn:

| PEBERESET: i n : - = T, .

prarn 00051500M3 RESET BEI yan p sondiigiinde, karslk gelen yapilandrims pin karsik

&) 00175.000

&R $00.0 gelen seviyenin ¢kt b h1 verecektir.
| &/
| & Bu, eksenin etkinlestirme ucunu veya makine ¢al smas| komutlarh1
|

7 kontrol etmek igin kullan labilir.

X12.071£-3.527
X12.206Z-3.390

Varsay lan olarak baska bir sabit CIKIS, RESET'i takip eder: OUT15

G komut kodu parametreleri :

G2/G3 tolerans d 5t manuel hesaplama veya diger hesaplamalar

X¥12.0712-3.527
¥12.2062-3.390

2% | | s




sonras hda G02/G03'tin girilmesini ifade eder. Bu, hesaplama dogrulugu sorunu nedeniyle yay merkezinin verilen de
Zerle tutarsz olmasdr. Su anda bir hata tolerans degeri vard r. ve sistem bunu verilen parametrelere gére
ayarlayacaktt, ideal daire merkezi koordinatlar n1 yeniden hesaplay h. Ayr htlar igin liitfen G02/G03 talimatlar ha

bak h.

Akor uzunlugu: Sistem segment yaylar olusturmaya uygun oldugunda ark akor uzunlugu. Ayr ntiar igin liitfen G
komut kodu ag klamas ha bak h.

Hassas durdurma: CVL kontroliinti agh, CVL kontrolii: K6Se uzunlugu shr1 asagdaki sekilde gosterildigi gibidir

G1 ¢ozUnurligl : GO1'in minimum uzunlugunu ifade eder. Bu, algoritmann shrlamasdtr. Kullan tiar varsay lan deg
eri kullanabilir: 0,0001.

Takm ayarlama modu : 0: kayan takm ayar} 1: sabit tak m ayar1

Glivenlik mesafesi: duraklatmak, baslang ¢ noktas ha donmek, referans noktas ha donmek ve Z eksenini yiikseltmek
icin glivenli yiiksekligi ifade eder. A modu segildiginde giivenlik mesafesi referans olarak kullan iImaz.

Goriinttileme modu: 1, GCodeG01GO0 yoriingesini goriintiiler (5000 sat rdan biiytik kodlar1 islemek igin 6nerilmez),
G1 mavi goriinttiler ve GO beyaz goriintiiler.

0, GCode isleme dosyalar ni gortinttiler.

Takm ayar| ofseti: Takm ayar h n ard hdan Z ekseni 0'a temizlendikten sonra ofset bu degere ayarlanr. Bu deger
esas olarak tak m ayarlay t n h ytiksekligini ayarlamak igin kullanir.

Tak m ayar geri tepmesi: Takim1 ayarlad ktan sonra, Z ekseni durduktan sonra takm ayarlaycy | bu degere gore b1

rakacak ve tak m ayarlayth h ¢karimash1 kolaylast racaktr.



Yanlslkla basmay| ortadan kaldrh: Flash belle§i formatlayn, U
diskini formatlay h, baslang ¢ noktas na s frlama (mekanik baslang t noktas|

na sfrlama)

X¥12.0712-3.527
X12.206Z-3.390

AR payt k mili durduktan sonra seri porttan okunan say! onunla
eslestirilir ve A koordinat ha yazir.

A R paydast I mili durduktan sonra seri porttan okunan say!
onunla eslestirilir ve A koordinat ha yazir.

Takm tutucu: gegersiz fonksiyon

Ksa mesafe: Referans noktasna manuel olarak doniis GCode

dosyas hda GO gal strid Enda, A en ksa mesafedir. 1 etkinlestirir, 0 devre d 51 brakr



"belge "

Sistem g stirticti harfini destekler,

:0.000 ) 1: TF yerlesiktir ve kullant1 taraf hdan yap land rimas|
000 S 00M T 00M 400 % gerekir.
M. 7665M % 7S7EM [ 98.8%
| 2: Flash dahili flash bellek
3: USB harici
Format FAT32'dir
[ZE] &7 | BE | 2% | | % Dosya diizenlemeyi destekleyin .

Not: Flash dabhili flash belleginin her dolduruldugunda

yeniden bigimlendirilmesi gerekir.



Modbus(RS485) ayar |

ModBus format| (ana bilgisayar adresinin 0x01 oldugu varsay larak)

0051500M3
p0175.000
po.o

o~

X12.0712-3.527
X12.2062-3.390

X | iéﬁ eE (28] | s |

adres fonksiyon kodu | adres | adres | parametre | parametre | bayt CRC kontrolti
0x01 COM AH AL DH D.L. N CRC16
1 kelime | 1 kelime 2 bayt 2 bayt (S degeri) 1kelime | 2 bayt

Svyaz:i$ mili S hknhda basglar

klev kodu 0'dr. k& milini manuel olarak baslat rken veya is milini bir G dosyas yla baslat rken, "S Yaz" gecersizdir.
Fonksiyon kodu 0'dan biiytik oldugunda, is milini manuel olarak baslat rken veya is milini bir G dosyas yla baslat|
rken, konfigiirasyon parametrelerini gonderdikten sonra alt bilgisayardan geri bildirim bekleyin. Eger alt

bilgisayardan geri bildirim yoksa, kontrol cihaz1 gonderecektir. Geri bildirim olmad En| dogrulamak igin ti¢ kez basnh



ve acil durdurma MODBUSER' I yonlendirecektir.

S Oku: & mili durduruldugunda S henl okuyun.

klev kodu 0'd r ve S okuma islevi gecersizdir.

|k mili manuel olarak veya bir G dosyas yla durduruldugunda, makinenin durdurulup durdurulmayacagn dahili
olarak belirlemek igin is mili dontis numaras| seri port RS485 araci Eyla ayarlanan fonksiyon adresine okunur.
Konfigtirasyon parametrelerini gonderip okuduktan sonra, yard mc1 bilgisayardan geri bildirim gelmesini bekleyin. E
ger yard mc1 bilgisayardan geri bildirim yoksa, kontrol cihaz1 geri bildirim olmad En1 dogrulamak igin bunu bes kez

tekrar tekrar gonderecek ve acil durdurma MODBUSER' | soracaktr.

Konum A: He modunu konum moduna dénustiirdiikten sonra, i$ mili motoru rotoru A'n h tak m tezgah ndaki
mutlak konumunu okuyun .

islev kodu 0'd r ve A konumu islevi gecersizdir.

Konum moduna gegtikten sonra, fonksiyon adresinin (AD) parametresini okuyun ve ard hdan bunu A konumuna dén
ustlirtin. Dontistiirme yontemi su Sekildedir: A = (AD-ADt) *AR pay JAR paydas| ("Parametre 2. " ayarlanabilir) Yap |
land rmay | génder Parametreleri ayarlad ktan sonra, alt bilgisayardan geri bildirim bekleyin. Alt bilgisayardan geri
bildirim yoksa, kontrol cihaz geri bildirim olmad En | dogrulamak igin bes kez tekrar tekrar génderecektir ve acil
durdurma MODBUSER'I soracaktr.

COMM1:

Ozel komut 1 M80OP**

adres parametre

fonksiyon kodu | adres adres ‘ parametre bayt ‘ CRC kontroli




‘ 01 ‘ Comm1l Comm1H+P**H | CommlL+P**L ‘ 00 00 ‘ 02 ‘ CHS
Ozel komut 1 M801P**
adres | fonksiyon kodu | adres adres parametre | parametre | bayt | CRC kontroli
01 Comm1l Comm1H+P**H | CommlL+P**L FF 00 02 CHS
coMM2:
Ozel komut 2 M802P**
adres | fonksiyon kodu | adres adres parametre | parametre | bayt | CRC kontroli
01 Comm2 Comm2H | Comm2L P**H P**L 02 CHS
Ozel komut 3 M803P**
adres | fonksiyon kodu | adres adres parametre | parametre | bayt | CRC kontroli
01 Comm3 Comm3H | Comm3L P**H P**L 02 CHS

2m
- Io

| % dpEm: F

| o dmen: R

| s F

| =g FAs P

|

#s | [(FE]

00031500M3
00175.000

9600 boo.0

E
& Bits
1Bits

X12.0712-3.527

EEIE X12.2062-3.390

it | st | BE [ B8 |

| gt | \

Etkinlestir: 1 seri port fonksiyonunu agar, O seri port
fonksiyonunu kapatr

Adres: Alttaki bilgisayar cihaz h h adresi

Baud hit 0:1200 1:1800 2:2400 3: 4800

4:9600 5:14400 6:19200 7:38400 8:57600
9:115200 10:128000

Kontrol basamagt O:N 1: E 2: O




Veri bitleri: 6,7,8,Bitler

Durdurma bitleri: 0: 1Bit 1:0,5Bit 2:2Bit 3:1,5Bit

Seri port ¢al 5ma durumu :

1, RESET Acil stop durumu hazr duruma aktarId Ehda, " S'yi yaz " parametresini S = 0 olarak kéle bilgisayara
gonderin. Slave bilgisayar dogru verilerle yant verir ve OUT15 ¢k§n1 0 yapar. Yant verileri yanl §sa,
veriler. Tekrar hata olugursa OUT15 1 ¢k K1 verir. OUT14 ayn|1 anda 1 ¢ kI verir (pozisyon modul).

Cevap verisi dogru olduktan sonra alttaki bilgisayara " read S " verisini génderin. Geri okunan veri 4-5
saniyede 10'dan az ise ¢ kB yapIr. Herhangi bir hata islemi yap imaz.

2, RESET hazr durumu acil stop durumuna gegtiginde, Slave bilgisayar h yant verilerinin dogru olup olmad E|
na bakimakskh " S In Yaz " parametresi S = 0'1 yedek bilgisayara génderin, OUT15 gikislari 1 ve OUT14
¢ikislari. 1 ayn| anda (Konum modu)

3, RESET hazy, panel ksayolu M'ye bash,

Ik seferde: (Baglatma) S =MS " S In Yaz " parametresini bagml| bilgisayara gonderin, yan t verileri yanl gtr,
veriler 5 kez yeniden gonderilir, tekrar hata olusursa, OUT15 ¢kBlari 1 ve OUT14 ¢k lari 1 (Konum modu). Yan

t verileri dogru, OUT14 =0, h 2 moduna gegin.

kinci kez: (Kapat) Slave bilgisayara " Write S In "' parametresi S = 0 génderilir, yan t verisi yanlBtr, veri 5 kez
yeniden gonderilir, tekrar hata olugursa OUT15 ¢kBI 1, OUT14 ¢k &I 1 olur. (Konum modu)
" Pozisyon A " fonksiyon kodu 0 olmad Ehda, " Pozisyon A " parametresini bag ml| bilgisayara gonderin, ba

Eml| bilgisayar h AD verilerini tekrar okuyun ve asagtaki formtle gére A eksenine yazh.



ADt: Temizlendiginde kaydedilen konum.
A =( AD - ADt)*(RA pay )/(RA paydas)
4, GCode isleme kodu
MO01 P1 (M Durdur), Slave bilgisayara " S Giri§ine Yaz " parametresi S = 0'1 gonder, yanit verileri yanls,
veriler 5 kez yeniden gonderilir ve tekrar hata olusur, OUT15 gikiglari 1, OUT14 gikiglar 1'dir. (Konum modu) acil
durdurma ¢k isleme kodu. Yant verileri P1 ile dogrudur ve A konumu tekrar okunur.
MO02 S** (M'yi baslat), " S yaz " parametresini S =5** bagml1 bilgisayara génderin, yant verileri yanl st¥, veriler 5
kez yeniden gonderilir ve ard ndan bir hata olusur, OUT15 ¢k 1, ve OUT14 ¢k®lar1 1 ayn| anda (Konum modu)

Acil stop ¢k isleme kodu. Not: S ve MO02 farkl1 sat rlardad r, baglamak icin S'nin gorundigi yere bash.



Ozel islevler: (fabrika modunda)

1. Sistem parametresi baslatma: Sifre: 000000.

2. Makinenin sistem parametreleri USB flash siiriiciisiinde saklanr: sifre: 001001.
USB flash stirticiisiindeki veriler makineye geri doner: sifre: 001000.

3. Mekanik orijine donmek i¢in eksen srasimodunu degistirin: sifre: 83156%

*, 0ZXYA, 1ZAXY, 27ZYXA, 3XYZA, 4XZYA, 5YXZA, 6YZXA, TAZXY, 8AZYX, 9AXYZ, *ZXYA (varsayilan).

G komutunun yorumlanmas |
G00:

Format: GOX..Y..Z - A

Eksen hrla hareket eder ve GO, is par¢ashl iSlemeden takml hzl1 bir Sekilde konumland rmak i¢in
kullanilr. Helihareketler, birka¢ eksende aynl anda ger¢eklestirilebilir ve sekilde gosterildig
i gibi dogrusal bir yoriinge (noktadan noktaya) elde edilir. Her koordinat ekseninin hkli hareket
hznhh maksimum deferi, takm tezgahlverilerinde belirtilir. Bir koordinat ekseni ¢al srken bu h

rda hrli hareket edecektir. Hrll hareket aynl anda her iki eksende ger¢eklestiriliyorsa hareket h



r| iki eksenin birlesik vektor hzdr. Hrll travers i¢in GO kullanildEnda, F adresinde programlanan
ilerleme hrl gegersizdir. Sistemin her ekseninin maksimum sentetik vektor hkha gore ¢al sacaktl

r.

N1

Dort seg¢enegin al nmasha ornekler:
GOX0Y0Z0
GOX10
GOY10
GOX0
GOYO

GO1:

Format GIX..Y..Z..A..F..

Takm, F altnda programlanan ilerleme hrkhda ¢al sarak baslangp noktasndan hedef noktasna d
tiz bir ¢izgide hareket eder. Tiim koordinat eksenleri aynlanda ¢alstrilabilir. Gl, baska

talimatlarla degistirilene kadar ge¢erli kalr.



Bu denetleyici, ¢ok mikro ¢ok hatlibdliim ileriye dontik kontrol enterpolasyon algoritmashl
destekler; yani, birden fazla hat bolimi, stirekli enterpolasyon algoritmasha gore yoriingeyi
hesaplayacak, diizglin ve kararlibir ge¢is elde edecek ve ¢alsma hknlartracaktr. ileriye bakma

yonteminde miimkiin oldugu kadar ¢ok.

Krmr | yoriinge, ger¢ek operasyondaki yoriingedir ve F, islem hrdr.

Kose uzunluklari G parametresinde kesin duraklar ve CVL ile tanmlanabilir. Ozellikle freze

makinelerinde koselerin frezelenmesi i¢in
uygundur. Bu satriG komutlarni i reten yazil mda da si
nrlandrabilirsiniz.

Dort plan ¢izme oOrnegi:

GOX0Y0Z0 ] o

X10F1200
Y10
X0
YO



G02 GO3:

Format: (1) G02X..Y..Z..R..F..

(yargap yontemi)

(2) G02X..Y..Z..1..J..K..F (daire merkezi yontemi)

Format: (1) GO3X..Y..Z..R..F..

(yargap yontemi)

(2) GO3X..Y..Z..1..J..K..F (daire merkezi yontemi)

G02 ileri daire, GO3 ters daire

Go3

G17(X,Y) koordinat sistemi diizlemi
(varsayllan diizlem)
G18(X, Z) koordinat sistemi diizlemi
G19(Y,Z) koordinat sistemi diizlemi
Daire merkezi yontemi:
G02(GO3)X..Y..Z..1.. J..K. . F..
X, Y, Z bitis noktaslI koordinatlarni F islem h

rzhi temsil eder

I, yayn baslangf noktasndan dairenin

merkezine kadar olan mesafenin X ekseni {izerindeki izdiisimiinii temsil eder

J, vayh baslangp noktashdan Y ekseni tizerindeki dairenin merkezine kadar olan mesafenin izd

tstimini temsil eder

K, yvayh baslangp noktashdan Z ekseni tizerindeki dairenin merkezine kadar olan mesafenin izd



tisiimiini temsil eder

I, J ve K yonleri XYZ ekseninin pozitif ve negatif yonlerine karsilk gelir

b BRE o e o

Parametrelerin yasall g1 (XY du
zleminde) :

Daire merkezi yontemi dogrudan R=
sqrt (i"2+j°2) varpapni hesaplayabilir.
Baslangt noktaslile bitis noktasl arasl
ndaki diiz ¢izgi uzunluBu 2R den biiyiikse
yay olusturmak miimkiin olmayacakt . Yukar
daki kosullar sagland Enda sistem en makul
olanl! yeniden hesaplayacaktk. Daire

merkez koordinathh ger¢ekte verilen

merkez koordinat hdan belirli bir sapma oldugunda, sapma deferi asrl tolerans degeri olarak adland

rilr. —tolerans deferi sistem tarafhdan verildiginde hata mesaji verilecektir. Asri tolerans de

gerinin boyutu sistemde ayarlanabilir, bu sayede parametrelerin daha heli girilmesi saglant.

(Not: Gergekte olusturulabilen yayh merkez noktasl ile giri$ dairesinin merkez noktasI aras

hdaki farka asr! tolerans degeri denir. Bu aSrI toleransh maksimum deferi, parametrenin daha geni

$ toleransha izin verecek sekilde ayarlanabilir. giris shrlar)



Dava:

GOX0Y0Z0

G1Z-1F1200
50 Y10

R=10 X20
20 2 G02X30Y20110J0

80 X G1X80

YO
X0
GOX0Y0Z5
Yargap yontemi:

G02(G03)X..V..Z..R..F..

t ,\ i X, Y, 7 bitis noktasi koordinatlarny F i
i - |
1

} slem henl temsil eder

FRME T

10 ~ B R yay yarpapnl temsil eder

F islem heki

Yayn baslangp noktasl|ve bitis noktasl

bilindiginde, biri btiytik, digeri ktigtik olmak i

zere iki yayl gdostermek i¢in yarpap



programlamay| ve geometrik ¢izimi kullanh. Belirsizligi onlemek i¢in R>0’ n kiiciik bir daire oldu

8u belirtilir. Yay, R<O biiyik bir yaydr

Y
50
R=10
20 20
10 80
Y10
X20
Y

Tam bir daire i¢in, bitis noktasl|ve baslangtg
noktasl cakBt gl i¢in, R ile programlama yaparken saykl
7z ¢oOziim olacaktr ve dairenin merkez konumu tani
mlanamayacaghdan yalnrca merkez koordinat programlama

yontemi kullanilabilir

Dava:
GOX0Y0Z0
G1Z-1F1200

G02X30Y20R10

G1X80

YO

X0

GOX0Y0Z5
Akor uzunlufu:

G02 ve GO3 sistemleri goz ontine alndi




gnda, parametre sentezi hesaplandktan sonra ark ayrstrilacak ve birden fazla mikro hat segmentine
yerlestirilecektir. Bu ¢oklu mikro hat segmentlerinin sekillendirme 6l¢egi kiris uzunlugudur. Bu
uzunluk sistemde ayarlanabilir. ve referans degeri (0,1 mm—5 mm)

Not: Sistem ileriye dontik ¢oklu mikro—¢ok hatl| segment enterpolasyonuna sahip oldugundan,

akor uzunlugu ¢ok kka olamaz. Cok kbka yapimas| gerektiginde islem hznhn disiiriilmesi gerekir!

G17(X,Y) koordinat sistemi diizlemi (varsayilan diizlem)
G18(X, Z) koordinat sistemi diizlemi
G19(Y, Z) koordinat sistemi diizlemi

G04 (duraklatma, gecikme)

Bigim: GO4P..

ki blok arasha bir G4 blogu yerlestirilerek isleme belirli bir stirelifine kesintiye uBrat
labilir

P son eki milisaniyedir, minimum 500ms+P’ dir*

Durum : ( 1 saniye gecikme )

GOX0Y0

G1Z-1F1200

G1X20Y20



G04P1000

G1X40Y40

GOZ5
GOX0YO
G90 (varsaylan): mutlak boyut G91: artan boyut

G90 ve G91 talimatlari sraskyla mutlak konum verisi girisine ve artmli konum verisi girisine
karsil k gelir. Bunlardan G90, koordinat sistemindeki hedef noktanh koordinat boyutunu, G91 ise ¢al
strilacak yer defistirmeyi temsil eder. G90/G91 tiim koordinat eksenlerine uygulanabilir. Bu iki
komut, son konuma giden yolu belirlemez. Yoriinge, G fonksiyon grubundaki (GO, Gl G2, G3...) di
ger G fonksiyonu talimatlari taraf hdan belirlenir. Program basladktan sonra G90 tiim koordinat

eksenlerine uygulanabilir ve sonraki blokta G91 goriinene kadar gegerli kalr.

G54 G55 G56 G57 GH8 G59 (is pargas| koordinat sistemi)
Bi¢cim: G54 G55 Gb6 GbH7 G58 G5H9

6 farklic¢alsma koordinatl se¢ilebilir



Mekanik orijine gore is par¢ashh koordinat ofsetini hesaplar.

Kullanm kosullart

1 Mekanik orijini donath ve ilgili parametreleri yapllandr h.

2. Makineyi a¢h ve bir kez mekanik baslangp noktasha doniin (mekanik baslangf noktasha bir
kez donmek i¢in G28P3 ile ¢afrilabilir). Ana arayiizdeki G54 krmrtan sarya doner.

Yukar daki iki kosul olusturulduktan sonra herhangi bir eksen temizlendiginde mevcut orijin
ile makinenin orijini arashdaki ofset de@eri otomatik olarak hafraya al nacak ve saklanacaktr.

Koordinat sistemi son defa hafraya al hmksa, makinenin baslangp noktasha geri dontildigi

nde, son defa hafraya al han koordinat sistemi deferi geri donecektir.

G 54~59 diyagrami

v G54 55 56 57 58 59 APRE EAR

Y LA :

G54-59 T {4 45 R 2 X FHRE &
FE1: EEHMRE A
FE2: FHE R —RVRE EE A AR
Y ERE LCS4maEH
LTEAEAGRILE, YGEHFEELEH
I % BT E 5 HURPLR & 89 7 i3 75
it FTF .
wRERAF LI LATR, LEHRE
EfE, @%E LRI LIFRME.

O Hum s &




628: (koordinasyon ve makinenin orijin operasyonuna donus)
Format (dért mod): G28XYZA
G28 P1XkY*ZkA%
G28 P2XkY*ZkA%
G28 P3XYZA
G28XYZA otomatik olarak mekanik orijine doénecektir. X, Y, Z ve A ayriayriyazilabilir. Ornegin a
sagdakiler yasaldr.
1: 628X (X mekanik orijinine doniisi belirtir)
2: G28XY (XY mekanik orijinine dontsi gosterir)
3: (G28Z
G28Y (birlesik iki talimat Once gelir; bu, once Z mekanik orijinin yiiriitiilecegi ve ardndan Y
mekanik orijin dondiiriilecegi anlamha gelir)
G2 8P1X*Y*Z#A* Bu komutu ¢al strdktan sonra X, Y, Z ve A eksenlerine karsil k gelen degerler mevcut
koordinatlara atanacaktr.
Durum: Ornegin mevcut koordinatlar: X100 Y100 Z50 AO
Kodda G28P1X200Y500Z10A20 yiirtitiiltirse mevcut koordinat deferi su sekilde olacaktr:
X:200
Y: 500
7:10
C:20



G2 8P2X*Y*Z¥A* Bu komut yiiriitiildikten sonra X, Y, Z ve A eksenlerine karsil k gelen saykal atama
mevcut koordinat ekseninin deferine eklenecektir. Efer * negatif sayl olarak verilirse, ¢karma i
slemi yapllacaktr.

Durum: Ornegin mevcut koordinatlar: X200 Y300 Z400 A500
Kodda G28P2X-20Y-500Z60A520 ¢alstiril rsa mevcut koordinat deferi su sekilde olacaktrr:
X:180
Y:-200
7:460
C: 1020

G2 8P3XYZA

Bu komut yalnrkca makine a¢ildgnda ve manuel olarak mekanik baslangp noktasha dondiiriilmedig
inde gegerlidir, yani yalnkca G54 krmkl renkte goriintiilendiginde gegerlidir.

Makinenin orijini dondiriilmisse bu komutun tekrar yiirtittilmesi geg¢ersiz olacaktr.

Durum: (Makine a¢ildgnda mekanik baslangp noktasha donmiyor)

1: G28P3X X ekseni otomatik olarak mekanik orijine donecektir.

2: G28P3Y Y ekseni otomatik olarak mekanik orijine donecektir.

3: N adet G28P3XYZA pargashl birlestirebilir



(A¢ld Enda mekanik orijine geri doner)

1: G28P3X gecersiz 2: G28P3Y gecersiz

(Not: Bu komut esas olarak ¢al gan bir koordinat sistemi olduBunda kullanik ve mekanik orijin
ile i$ pargashh baZmli koordinat sistemi arashdaki iliskiyi kurar. Mekanik orijine dénmemekten

kaynaklanan hatalarionlemek igin elektrik kesintisinden sonra ¢al Bmayl yeniden baglatr. )

G81: (delme komutu)
Bi¢im: G81X..Y..Z..R..F..
X, Y bitis noktasl koordinatlari
7] FL

G381

T : ny 7 ise islem srashdaki derinligi

temsil eder

T
Z F islem hr}
FL#E 1

R, baslangt ¢alsma diizlemini (g

tivenli yiikseklik) temsil eder ve don
tisten sonraki Z bitis noktashl temsil

eder

Durum: ((20,0), (20,20), (0,20), (0,0) koordinatlarhda 5 derinliginde dort delik a¢h, giivenlik
diizlemi 2 ve he 200 diir)
G0X0Y0Z5



G81X20YOR2Z-5F200

G81X20Y20R2Z-5F200

G81X0Y20R2Z-5F200

G81X0YOR2Z-5F200

GOX0Y0Z5

G82: (delme komutu)

Format: G82X..Y..Z..R..P..F..

X, Y bitis noktasiI koordinatlarny Z islem srashdaki derinligi ve S deligin dibinde kalma s

tiresini temsil eder (birim: milisaniye)

F islem hry

(82

J] 5

P

R

e FER
|

LK

]

L ospymn

R, baslangp insaat diizlemini temsil eder ve

doniisten sonraki Z bitis noktasnl temsil eder:

Durum: ((20,0), (20,20), (0,20), (0,0)
koordinatlarnda 5 derinliginde dort delik a¢h, g
tivenlik diizlemi 2’ dir ve tabannh althda kalh 1
saniye boyunca delik ag¢gma hk1 200’ diir)

GOX0YO0Z5

(82X20YOR2Z-5P1000F200

(82X20Y20R2Z-5 P1000F200

(82X0Y20R2Z-5 P1000F200



G82X0YOR2Z-5P1000F200
GOX0Y0Z5

S

% ;j‘éii |
1
cin-d N

G83: (korunmall ¢evrim delme komutu)

Bigim: G83X..Y..Z..R..I..F..

X ve Y u¢ nokta koordinatlarny Z islem sirashdaki derinli
gi, I ise her indirildigindeki yer degistirme miktarhi temsil
eder. kleme I derinliBine ulastBnda geri ¢ekme islemi gercekle
stirilecektir.

F islem hry
R, baslangt insaat diizlemini temsil eder ve doniiSten sonraki
7 bitis noktashl temsil eder:

Durum: ((20,0), (20,20), (0,20), (0,0) koordinatlarhda 5

derinlifinde dort delik agn, giivenlik diizlemi 2’ dir ve her inisin derinligi I'dir 1, Geri ¢ekilme

hareketi var, hr 200)
GOX0Y0Z5
G83X20YOR2Z-511F200

G83X20Y20R2Z-5 11F200
G83X0Y20R2Z-5 11F200
G83X0YOR2Z-5 T1F200

GOX0Y0Z5



INlI =0

100015 BhFE 20

J

L401
GRS

WA

HECHEE

S T Bk o ) TN

L501
L502
L503
L504
L505

L401
L402
L403
L404
L405

N1
N2
N3
N4
N5

L atlama talimatk
Bes grup L atlama talimat! vardr
L50% IN%" i belirler. IN% 0 olduBunda L40% sat
rha ge¢in ve ¢alBtrrh.

L oldugunda, L50%* sonraki satrl¢alstih.



L40% ile L50% arashdaki uzunluk 1000 bayt| asamaz.
Bu fonksiyon otomatik islem, malzeme skhtk| mantksal eylem ve difer kararlar i¢in kullani

labilir.

Not: L40%, L50% den sonra gelmelidir.



M komutu:

M00: Komutu duraklath ve devam etmek i¢in baslat diifmesine basana kadar ekranda "DURAKLAT” uyar

51 gortintiilenecektir.

MO1:

Pozisyon modu alt Ar deferini geri okumaz. OUT14 = konum modu, P kat lmaz.

MO1 Px: Konum modu ve alt Ar degerini A eksenine geri okuyun. OUT14 = konum modu, P *>0.

MO2 Ssekk: Hi modu, S##*’ yi alt M eksenine gondermek i¢cin RS485" i ¢afrr, OUT14 = he modu

MO3:

Once geri sinyali kapatn, ardndan is milinin ileri dontisini agh. A¢ildgnda gecikme

parametresinden etkilenecektir.

M04: Once ileri doniis sinyalini kapath ve ardndan is mili geri donsini aghn. Ag¢ildgnda, gecikme

parametresinden etkilenecektir.

MO5:
MOT7:
MO8:
M09:
M30:
M47:

b mili, M0O3 ve M04 kapanana kadar durur.

Piiskiirtme a¢ldEhda gecikme parametresinden etkilenir.
Sogutma a¢ldEhda gecikme parametresinden etkilenir.
MO7, MO8’ i ayn!anda kapath;

klem tamamlandi ve bir daha aranmayacak. Sadece ¢k.

Ik satra dontin; donen halka stirekli olarak islenecektir. Durdurma veya acil durdurmay!

duraklatma tuSuna basllana kadar ¢ kilmayacaktir.



Belirli M komutlart

Bu denetleyici bazl gelismis kontrolleri gergeklestirmek i¢in 6zel M talimatlarnikullanr

M 47 ik satra doniin ve tekrar baslayn. Programh sonuna durmadan bir dongii ekleyebilirsiniz.

Cks kontroli M komutu (M, M2#x)

M101, OUT 1 ¢ks yiksek seviyesine karslk gelir (sanal yiiksek, farklivoltajlar i¢in ¢ekme
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M102, OUT 2 ¢ks yiksek seviyesine karslk gelir (sanal yiiksek, farklivoltajlar i¢in ¢ekme
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M103, OUT 3 ¢ kb yiiksek seviyesine karsilk gelir (sanal yiiksek, farklivoltajlar i¢in ¢ekme
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M104, OUT 4 ¢ks yiiksek seviyesine karsilk gelir (sanal yiiksek, farklivoltajlar i¢in ¢ekme
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M105, OUT 5 ¢ kb yiiksek seviyesine karsilk gelir (sanal yiiksek, farklivoltajlar i¢in ¢ekme
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M106, OUT 6 ¢kb yiiksek seviyesine karsilk gelir (sanal yiiksek, farklivoltajlar i¢in ¢ekme
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M107, OUT 7 ¢kb yiiksek seviyesine karsilk gelir (sanal yiiksek, farklivoltajlar i¢in ¢ekme



diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M108, OUT 8 ¢k yiiksek seviyesine karsilk gelir (sanal yiiksek,
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M109, OUT 9 ¢k yiiksek seviyesine karslk gelir (sanal yiiksek,
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M110, OUT 10 ¢k yiksek seviyesine karslk gelir (sanal yiiksek
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M111, OUT 11 ¢ks yiksek seviyesine karslk gelir (sanal yiiksek,
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M112, OUT 12 ¢k yiksek seviyesine karslk gelir (sanal yiiksek
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M113, OUT 13 ¢ks yiiksek seviyesine karsil k gelir (sanal yiiksek
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M114, OUT 14 ¢ks yiiksek seviyesine karsil k gelir (sanal yiiksek
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M115, OUT 15 ¢ks yiiksek seviyesine karsilk gelir (sanal yiiksek
diren¢lerini baglamak i¢in uygundur)

M116, OUT 16 ¢kshh kontroliinden vazgeger ¢iinkii mant k kolayca

farkll voltajlar

farkll voltajlar

farklivoltajlar

farklivoltajlar

farklivoltajlar

farklivoltajlar

farklivoltajlar

farkllvoltajlar

kar .

M201, OUT 1 ¢k diisik seviyesine karslk gelir (toprafa perfiizyon 300ma)

i¢in ¢ekme

i¢in ¢ekme

i¢cin ¢ekme

i¢cin ¢ekme

i¢cin ¢ekme

icin ¢ekme

icin ¢ekme

icin ¢ekme



M202,
M203,
M204,
M205,
M206,
M207,
M208,
M209,
M210,
M211,
M212,
M213,
M214,
M215,
M216,

OUT_2
OUT_3
OUT 4
OUT_5
OUT_6
OUT_7
OUT_8
OUT_9

¢ ki dustk
¢k diisiik
¢k diisiik
¢k diisiik
¢k diisiik
¢ kB distk
¢ kb diistk
¢ kB distk

seviyesine
seviyesine
seviyesine
seviyesine
seviyesine
seviyesine
seviyesine

seviyesine

OUT 10 ¢ks diisik seviyesine

OUT_11 ¢k disik
OUT_12 ¢ ks dusik
OUT_13 ¢ ks dusik
OUT_14 ¢ ks dusik

seviyesine
seviyesine
seviyesine

seviyesine

OUT 15 ¢k diisik seviyesine

karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir
karsilk gelir

karsilk gelir

(topraga
(topraga
(topraga
(topraga
(topraga
(topraga
(topraga
(topraga
(topraga
(topraga
(topraga
(topraga
(topraga

(topraga

perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon
perfiizyon

perfiizyon

200ma)
200ma)
200ma)
200ma)
200ma)
200ma)
200ma)
200ma)
200ma)
200ma)
200ma)
200ma)
200ma)
200ma)

OUT 16 ¢kshn kontroliinden vazgeg¢er ¢ilinkii mantk kolayca kar sr.



Giris karari M komutu (M3sk, Mdssk)

M301, INTPU 1 giris terminaline karsil k gelir. Seviyenin diisiik olup olmad Eha karar verilir
ve bir sonraki satr yiritilir.

M302 INTPU 2 giris terminaline karsil k gelir. Seviyenin diisiik olup olmadgni belirler ve bir
sonraki satrlcalstrr.

M303 INTPU 3 giris terminaline karsil k gelir. Seviyenin diisiik olup olmadgni belirler ve bir
sonraki satricalstrr.

M304, INTPU 4 giris terminaline karsil k gelir. Bir sonraki satr| yiliriitmek i¢in seviyenin d
iistk olup olmadgha karar verilir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M305, INTPU 5 giris terminaline karsil k gelir. Bir sonraki satri yiliriitmek i¢in seviyenin d
tsiik olup olmadgna karar verilir, aksi halde beklemeye devam eder.

M306 INTPU 6 giris terminaline karsilk gelir. Seviyenin diisik olup olmadghi belirler ve bir
sonraki satrlic¢alstrr.

M307, INTPU 7 giris terminaline karsilk gelir. Bir sonraki satr! yiiriitmek i¢in seviyenin d
tsiik olup olmadgna karar verilir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M308, INTPU 8 giris terminaline karsilk gelir. Bir sonraki satrl yiiriitmek i¢in seviyenin d
tisik olup olmadEha karar verilir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M309, INTPU 9 giris terminaline karsilk gelir. Bir sonraki satr! yiiriitmek i¢in seviyenin d
tisik olup olmadEha karar verilir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M310, INTPU 10 giris terminaline karsll k gelir. Seviyenin diisik olup olmadghl belirler ve bir



sonraki satric¢alstrr.

M311, INTPU 11 giris terminaline karsilk gelir. Seviyenin diisiik olup olmadEnli belirler ve bir
sonraki satrlcalstrr.

M312, INTPU 12 giris terminaline karsilk gelir. Bir sonraki satr| yiiriitmek i¢in seviyenin d
iisik olup olmadgha karar verilir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M313, INTPU 13 giris terminaline karsilk gelir. Bir sonraki satrl yiiriitmek i¢in seviyenin d
iistk olup olmadgha karar verilir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M314, INTPU 14 giris terminaline karsilk gelir. Bir sonraki satr| yiiriitmek i¢in seviyenin d
iistk olup olmadgha karar verilir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M315, INTPU 15 giris terminaline karsilk gelir. Bir sonraki satr| yiiriitmek i¢in seviyenin d
tisiik olup olmadgna karar verilir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M316, INTPU 16 giris terminaline karsil k gelir. Bir sonraki satrl yiirtitmek i¢in seviyenin d

tisiik olup olmadgna karar verilir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M401, INTPU 1 giris terminaline karsil k gelir. Yiikksek seviyenin yiikksek olup olmad Eha karar
verilir ve bir sonraki satr yiirttulir.

M402, INTPU 2 giris terminaline karsllk gelir. Yiiksek seviyenin yiliksek olup olmad Eha karar



verilir ve bir sonraki satr yiirtitiiltir.

M403, INTPU 3 giris terminaline karsil k gelir. Bir sonraki satr| yliriitmek i¢in seviyenin y
iiksek olup olmadgha karar verilir, aksi halde beklemeye devam eder.

M404, INTPU 4 giris terminaline karsil k gelir. Yiiksek seviyenin yiiksek olup olmad Eha karar

verilir ve bir sonraki satr yurtitilir.

M405, INTPU 5 giris terminaline karsilk gelir. Yiiksek seviyenin yiiksek olup olmad Eha karar
verilir ve bir sonraki satr yirttuliir.

M406, seviyenin yiiksek olup olmadEni belirleyen ve bir sonraki satri¢al stiran INTPU 6 giri
s terminaline karsilk gelir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M407, seviyenin yiiksek olup olmadEni belirleyen ve bir sonraki satri¢al stiran INTPU 7 giri
s terminaline karsilk gelir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M408, INTPU 8 giris terminaline karsil k gelir. Yiikksek seviyenin yiiksek olup olmad Eha karar
verilir ve bir sonraki satr yiirttulir.

M409, INTPU 9 giris terminaline karsllk gelir. Yiilksek seviyenin yiliksek olup olmad Eha karar
verilir ve bir sonraki satr yiirttulir.

M410, INTPU 10 giris terminaline karsil k gelir. Seviyenin yiiksek olup olmad Eha karar verilir

ve bir sonraki satr calstrir.



M411, INTPU 11 giris terminaline karsil k gelir. Seviyenin yiiksek olup olmadghl belirler ve
bir sonraki satric¢alstirr.

M412, INTPU 12 giris terminaline karsil k gelir. Yiiksek seviyede olup olmad Enha karar verilir
ve bir sonraki satricalstirr.

M413 INTPU 13 giris terminaline karsil k gelir. Seviyenin yiiksek olup olmadEhl belirler ve bir
sonraki satricalstrr.

M414, seviyenin yiiksek olup olmadgEni belirleyen ve bir sonraki satri¢al stran INTPU 14 giri
s terminaline karsilk gelir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

M415, INTPU 15 giris terminaline karsil k gelir. Yiiksek seviyede olup olmad Enha karar verilir
ve bir sonraki satricalstrr.

M416, seviyenin yiiksek olup olmadEhi belirleyen ve bir sonraki satri¢al stran INTPU 16 giri

s terminaline karsilk gelir, aksi takdirde beklemeye devam eder.

Not: M3#* ve M4** 10 giris baglant| noktalari i¢in 100 milisaniyelik bir sarsnhtionleyici giri

S shrlayarlanmbtr!

G, M komut kombinasyonu Ornefi:
1 Proje hedefi: Baslatma anahtar! tetiklendikten sonra, X ekseni kontrol isi hareket he1 600’ d

iir. Belirlenen ilk konum noktas! A’ ya ulastktan sonra, pnomatik A’ya bir eylem ¢ ktklverin, ” 2



saniye, ardhdan yar! kapanma dontisii, 1 saniye , ve sonra isi hareket ettirin Hr 600’ dir B noktas
ha kadar ve ardndan 2 saniye boyunca pnomatik B’ ye bir hareket gonderin, ardndan kapathn ve 1
saniyelifine geri doniin, ardndan ¢alsma hikni 1200’ e getirin ve A noktasha doniin, bekleyin bas
latma ve kapatma tetikleyicisi i¢in ...

Resimde gosterildigi gibi:

<EhA
T4 Tt T
HLHL 1 £ 4T
A B Cs

A noktashh konumu baslangt noktasdr, B noktasi500MM ve C noktas! 1000MM dir.
Ttm devreleri baglayhn

Programnh talimatlar| asagdaki gibidir:

G1X500F600 (is parg¢ash! 500 konumuna getirin)

M101 (a¢k pnomatik A)



G4P2000 (gecikme 2 saniye)

M201 (Pnomatik A’ y1kapath ve geri doniin)

G4P1000 (1 saniye gecikme)

G1X1000F600 (isi 1000 konumuna tasy h)

M102 (ag¢k pnomatik B)

G4P2000 (gecikme 2 saniye)

M202 (Pnomatik B’ yi kapath ve geri doniin)

G4P1000 (1 saniye gecikme )

G1XOF1200 (isi 0 konumuna getirin )

M301 (baslatma diimesinin tetiklenmesi bekleniyor )
M47 (ilk satra doniin ve istasyonu yeniden baslatn. Not: Son satrh sonunda enter gereklidir )

M30 (satr basl veya bos satr)
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