
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

MC_MoveFeed  

Fonksiyon Bloğu Kullanımı 

İÇİNDEKİLER 

• MC_MoveFeed Fonksiyon Bloğu 

• 1S Servo Latch Girişleri  

• Accurax G5 Servo Latch Girişleri 

• Pozisyon Modunda Değişken ile Tetikleme 

• Pozisyon Modunda Servo Latch Girişi ile Tetikleme 

• Hız Modunda Değişken ile Tetikleme 

• Hız Modunda Servo Latch Girişi ile Tetikleme 
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1. MC_MoveFeed Fonksiyon Bloğu 

MC_MoveFeed fonksiyon bloğu harici bir latch girişi ile tetiklenen servoyu belirli bir 

mesafede ve hızda pozisyonlanmasını sağlar. Bu işlem “feeding” olarak adlandırılır, 

feeding işlemi absolute, relative pozisyonlamada ve hız (velocity) kontrolünde 

mümkündür. 

 

 

 

Giriş Değişkenleri: 

Execute (BOOL) 

TRUE yapıldığında FB çalıştırılır. 

 

WindowOnly (BOOL) 

Sadece belirli pozisyonlarda FB'nun çalışması için Window işlemi (TRUE) 

yapılmalıdır. FirstPosition ve LastPosition arasında tetikleme gerçekleştirilmelidir. 
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FirstPosition (LREAL) 

WindowOnly (TRUE) olduğu durumlarda latching başlangıç pozisyonudur. 

FirstPosition ve LastPosition arasında tetikleme gerçekleştirilmelidir. 

 

LastPosition (LREAL) 

WindowOnly (TRUE) olduğu durumlarda latching bitiş pozisyonudur. FirstPosition ve 

LastPosition arasında tetikleme gerçekleştirilmelidir. 

 

ReferenceType (_eMC_REFERENCE_TYPE) 

1: _mcFeedback seçilir, aktuel pozisyon aynı çevrim süresinde elde edilir. 

 

Position (LREAL) 

Target (Hedef) pozisyon girilir. MoveMode absolute seçildiyse bu değer absolute 

pozisyon noktası olmalıdır. MoveMode relative seçildiyse hareket mesafesi girilmelidir. 

MoveMode hız (velocity) kontrol seçildiyse bu giriş kullanılmaz. 

 

Velocity (LREAL) 

Hedef hızı girilir. 

 

Acceleration (LREAL) 

Kalkış rampa değeri girilir. 

 

Deceleration (LREAL) 

Duruş rampa değeri girilir. 

 

Jerk (LREAL) 

Jerk bilgisi girilir. 
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Direction (_eMC_DIRECTION) 

MoveMod absolute olarak ve Count Mode Rotary seçildiğinde dönüş hareketi ve yönü 

aşağıdaki seçeneklerden biri olacak şekilde belirlenir. 

0: _mcPositiveDirection (Pozitif yöne) 

1: _mcShortestWay (En kısa yönde) 

2: _mcNegativeDirection (Negatif yöne) 

3: _mcCurrentDirection (Mevcut yön) 

4: _mcNoDirection (Yön Belirsiz) 

 

MoveMode (_eMC_MOVE_MODE) 

Hareket metodu absolute, relative pozisyon modu veya hız modu olarak seçilir. 

0: _mcAbsolute 

1: _mcRelative 

2: _mcVelocity 

 

FeedDistance (LREAL) 

Harici bir latch girişi ile veya değişken ile tetiklenme (Feeding) işleminden sonra 

gerçekleşecek hareket miktarıdır.  

 

FeedVelocity (LREAL) 

Harici bir latch girişi ile veya değişken ile tetiklenme (Feeding) işleminden sonra 

gerçekleşecek hareketin hızıdır. 

 

BufferMode (_eMC_BUFFER_MODE) 

Birden fazla Motion komutu işlendiğinde buffer işleminin yapılması için seçim yapılır. 

0: _mcAborting 

1: _mcBuffered 

 

ErrorDetect (BOOL) 

Feed girişi kullanılmadığında hata algılanması için TRUE yapılmalıdır. 

 

 



[Omron Teknik Destek]                                                        MC_MoveFeed Fonksiyon Bloğu Kullanımı 

“At work for a better life, a better world for all…” 
4 

Çıkış Değişkenleri: 

 

 

Giriş-Çıkış Değişkenleri: 

 

 

Axis (_sAXIS_REF) 

Eksen adı girilir. 

 

TriggerInput (_sTRIGGER_REF) 

Bir değişken adı girilerek ST kod sayfasında aşağıda belirlenen .Mode, .LatchID ve 

.InputDrive Struct dataları tanımlanır. 

 

TriggerVariable (BOOL) 

Trigger (tetikleme) değişkeni trigger modu mc_Controller olarak seçilmiş ise program 

içerisinde tetikleme değişkeni olarak kullanılır. 
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Aşağıdaki örnekte MC_MoveFeed fonksiyon bloğuna TriggerInput olarak LatchInput 

değişkeni atanmıştır ve ST sayfasında aşağıdaki gibi Struct değişkenerine değerler 

girilmiştir.  Bu örnekte 2 no’lu servo latch girişi harici tetikleme girişi olarak 

kullanılacaktır. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



[Omron Teknik Destek]                                                        MC_MoveFeed Fonksiyon Bloğu Kullanımı 

“At work for a better life, a better world for all…” 
6 

2. 1S Servo Latch Girişleri 

1S servolarda genel amaçlı girişlerden IN7 ve IN8 normalde fabrika ayarlarında 

External Latch Input 1 (EXT1) ve External Latch Input 2 (EXT2) olarak tanımlıdır. 

 

1S servodaki CN1 konnektöründe, IN7 (EXT1) 15 no’lu pinde; IN8 (EXT2) ise 35 

no’lu pinde mevcuttur. 36 no’lu ortak pin ile bağlantı yapısı aşağıdaki diyagramda 

gösterilmiştir. 

 

 

Sysmac Studio’da Configuration and Setup\Ethercat\NodeX: R88D-1S__\Parameters 

altında bulunan 4632.01-02 ve 4633.01-02 parametrelerinden bu latch girişleri 

seçilebilir ve normalde açık-kapalı seçimleri (NO/NC) yapılabilir. 
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3. Accurax G5 Servo Latch Girişleri 

Accurax G5 servolarda genel amaçlı girişlerden IN7 ve IN6 normalde fabrika 

ayarlarında External Latch Input 1 (EXT1) ve External Latch Input 2 (EXT2) olarak 

tanımlıdır. External Latch Input 3 (EXT3) ise tanımlı olmasına rağmen 

kullanılamamaktadır. 

 

 

 

Sysmac Studio’da Configuration and Setup\Ethercat\NodeX: R88D-KN__\Parameters 

altında bulunan Pn405 ve Pn406 parametrelerinden bu latch girişleri ilgili control 

metoduna göre (pozisyon-hız-tork) seçilebilir/değiştirilebilir. 
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Accurax G5 servodaki CN1 konnektöründe IN7 (EXT1) 12 no’lu pinde; IN6 (EXT2) ise 

11 no’lu pinde mevcuttur. 6 no’lu ortak pine göre NPN/PNP bağlantısı sağlanabilir. 
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4. Pozisyon Modunda Değişken ile Tetikleme 

Servo (Axis) hareketi pozisyon modunda gerçekleşirken (MoveMode->_mcAbsolute 

veya _mcRelative seçilip, belirli bir Position hedefi ve Velocity hızı ile) belirli bir 

pozisyon aralığında (WindowOnly=TRUE ise FirstPosition & LastPosition aralığında) 

FB program tarafından tetiklendikten hemen sonra (TriggerVariable’a atanan değişken 

TRUE olduğunda) belirli bir miktar mesafe ve hızda (FeedDistance mesafesinde ve 

FeedVelocity hızında) gidip duracaktır. ST’de TriggerInput modu aşağıdaki gibi 

_mcController seçilmelidir. 
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5. Pozisyon Modunda Servo Latch Girişi ile Tetikleme 

Servo (Axis) hareketi pozisyon modunda gerçekleşirken (MoveMode->_mcAbsolute 

veya _mcRelative seçilip, belirli bir Position hedefi ve Velocity hızı ile) belirli bir 

pozisyon aralığında (WindowOnly=TRUE ise FirstPosition & LastPosition aralığında) 

servo latch girişi tetiklendikten hemen sonra (TriggerVariable kullanılmaz) belirli bir 

miktar mesafe ve hızda (FeedDistance mesafesinde ve FeedVelocity hızında) gidip 

duracaktır. ST’de TriggerInput modu aşağıda tanımlandığı gibi _mcDrive; 

TriggerInput->LatchID değeri _mcLatch1 veya _mcLatch2 ve TriggerInput-

>InputDrive değeri ise _mcEXT seçilmelidir. 
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6. Hız Modunda Değişken ile Tetikleme 

Servo (Axis) hareketi hız modunda gerçekleşirken (MoveMode->_mcVelocity seçilip, 

belirli bir Velocity hızı ile) belirli bir pozisyon aralığında (WindowOnly=TRUE ise 

FirstPosition & LastPosition aralığında) FB program tarafından tetiklendikten hemen 

sonra (TriggerVariable’a atanan değişken TRUE olduğunda) belirli bir miktar mesafe ve 

hızda (FeedDistance mesafesinde ve FeedVelocity hızında) gidip duracaktır. ST’de 

TriggerInput modu aşağıdaki gibi _mcController seçilmelidir. 
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7. Hız Modunda Servo Latch Girişi ile Tetikleme 

Servo (Axis) hareketi hız modunda gerçekleşirken (MoveMode->_mcVelocity seçilip, 

belirli bir Velocity hızı ile) belirli bir pozisyon aralığında (WindowOnly=TRUE ise 

FirstPosition & LastPosition aralığında) servo latch girişi tetiklendikten hemen sonra 

(TriggerVariable kullanılmaz) belirli bir miktar mesafe ve hızda (FeedDistance 

mesafesinde ve FeedVelocity hızında) gidip duracaktır. ST’de TriggerInput modu 

aşağıda tanımlandığı gibi _mcDrive; TriggerInput->LatchID değeri _mcLatch1 veya 

_mcLatch2 ve TriggerInput->InputDrive değeri ise _mcEXT seçilmelidir. 

 

 

 


