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Giriş 

Bu dökümanda Accurax G5 Analog/Puls servo sürücülerin input’larını kullanarak dahili 

pozisyonlama nasıl yapılacağı anlatılmaktadır. Dahili pozisyonlamayı gerçekleştirmek 

için CN1 genel amaçlı kabloya ve CX drive programı gereklidir. CX Drive programında 

programming özelliği kullanılır.  

 

CX-Drive yazılımında Ayarların yapılması 

CX Drive yazılımına geçmeden önce servo sürücü ve motor bağalntıları yapılır. Genel 

amaçlı CN1 kablosu takılır. Bu dökümanda CN1 için aşağıda işaretli kablo 

kullanılmıştır.  

 

 

 

Eğer yukarıda belirtilen kablodan başka bir CN1 kablosu kullanıyorsanız kablo renkleri 

farklı olabilir. Lütfen Kullanma kılavuzunun  ilgili sayfasından(Cable and Connector 

Specifications) kablo renklerinizi kontrol ediniz.  

 

CX Drive başlatılır ve yeni bir proje oluşturulur.  

  

Şekil 1 : CX-Drive yeni proje oluşturma. 

http://downloads.omron.com.tr/IAB/Products/Motion%20and%20Drives/Servo%20Systems/Servo%20Drives/Accurax%20G5%20(servo%20drive)/I571/I571-E2-03%2BAccurax-G5(AP)%2BUsersManual.pdf
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Açılan yeni projede ilk olarak drive programming’de block operation özelliğini 

kullanabilmemiz için aktif etmek gerekir. Bunun için Pn628 parametresi “2” olarak 

seçilir.  

 

Şekil 2 : Block operation aktif etme 

 

Block operation aktif edildikten sonra otomatik olarak Pn400’den başlayan input 

parametreleri aşağıdaki şekilde değişir.  

 

Şekil 3 : Block operation aktif edilince inputların durumu 

 

Kullanıcı burada kullanacağı inputları ayarlar. Burada bir inputa sinyal geldiğinde 

belirlenen pulse kadar gitme(relative pozisyonlama) anlatılmaktadır. Bu uygulama için 

3 adet giriş ihtiyacımız bulunmaktadır. Bunlar;Run, Strobe ve Git girişleri. Bu girişler 

için hangi inputların kullanıldığı aşağıda açıklanmaktadır. 
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Run: input signal 6 (SI6)  

Strobe: input signal 2(SI2) 

Git: input Signal 3(SI3) 

 

Bu girişler için kullanılacak kabloda renk kodları şekil 4’te gösterilmiştir.  

 

Şekil 4 : Block operation aktif edilince inputların durumu 
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Strobe girişi, Sürücüye şimdi drive programming’i çalıştır demek için kullanılan bir 

tetikleme sinyalidir. Sürücü Run’a geçtikten sonra drive programin işlemini 

gerçekleştirebilmesi için bir kere Strobe girişi tetiklenir. 

 

Git girişi ise drive programing’de belirleneceği için parametrelerde disable edilir. 

Kullanılmayan digger parametrelerde disable edilir.(Şekil 5) 

 

Şekil 5: Parametrelerin ayarlanması 
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CX-Drive yazılımında Drive Programming Başlatma 

 

 Parametreler ayarlandıktan sonra Drive programming açılır.  

 

 

Şekil 6: Drive Programming Başlatma 

Şekil 7’de görüldüğü gibi sağ bölümde yer alan bloklar kullanılarak proje oluşturulur. 

 

Şekil 7: Drive Programming bloklarının görünümü 
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Burada yapmak istenilen input geldiğinde belirlenen puls kadar git olduğu için 

karşılaştırma, relative pozisyonlama ve yardımcı bloklar kullanılmıştır. Karşılaştırma 

bloğu için yapılan ayar şekil 8 de gösterilmiştir. 

 

 

Şekil 8: Karşılaştırma Bloğu 

 

Comparative value, istenilen inputa göre değişken bir sayı. Buraya yazılacak sayı drive 

programming kullanma kılavuzunun  ilgili sayfasında(Comparision Target: Input 

signal, syf:3-22) anlatılmaktadır. Ancak en kolay yöntem olarak şu şekilde yapılabilir. 

Biz burada SI3’ü kullandık.SI3’ü karşılaştırmak için ilk word’un 3.biti ve 2. Word’un 

3.biti 1 yapıldığında elde edilen decimal sayı yazılır.  

 

Şekil 9: Karşılaştırma bloğunda kullanılacak input’un decimal değerini belirleme   

 

http://downloads.omron.com.tr/IAB/Products/Motion%20and%20Drives/Servo%20Systems/Servo%20Drives/Accurax%20G5%20(servo%20drive)/I575/I575-E2-01%2BAccurax-G5-(AP)%2BUsersManual.pdf
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Şekil 10: SI3 inputunun karşılaştırmak için yazılması gereken değer. 

 
Karşılaştırma bloğunda SI3’ün kullanılacağı belirlendikten sonra eğer SI3 sinyali 
geliyorsa relative pozisyonlama yapması için aşağıdaki gibi ayarlar yapılır. Eğer 
kullanılan motorun encoderi 20 bit ise motorun 1 tur dönmesi için Relative 
Distance’a 2^20’den 1048576 yazılır.    
 

Şekil 11:RPOS Ayarları 
 

Şekil 11’de görüldüğü gibi Hız, kalkış ve duruuş ayarları sırası ile 
Pn700,708,712 parametrelerinden yapılır. 
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Şekil 12: Hız,Kalkış ve Durş sürelerini belirleme 

 
 

Not: Eğer Homing yapılmayacaksa Homing Deaktif edilmesi gerekir. Aksi 
takdirde sürücü hata verir. Homing özelliğini deaktif yapmak için Pn 722 
parametresi 1 olarak ayarlanır. 
 

 
Şekil 13: Homing’in kapatılması 

 
Program oluşturulduktan Sonra önce parametreler daha sonra drive programing 
sürücüye gönderilir ve sürücü kapatılıp açılır.Bu işlemler yapıldıktan sonra SI6 
ile sürücü Run’a geçilir. SI2 tetiklenerek drive programming aktif edilir. SI3 ile 
belirlenen pozisyon kadar git denilir.  
 
 


