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1. Giriş 

Accurax G5 servo sürücüler R88D-KN__-ECT modellerinde ethercat üzerinden tork 

kontrolü yapılabilmektedir. NX1P2 kontrolcü üzerine herhangi bir kart kullanılmasına 

gerek duyulmadan doğrudan tork kontrol komutları kullanılabilecek ve ethercat 

üzerinden kontrol edilecektir. Kullanılan NB serisi hmi ile de Servo On-Off komutları 

verilebilecek ve tork referansı, tork rampası, hız değerleri girilip, hareket 

izlenebilecektir. 

 

2. Accurax G5 Servo (Ect) ve Parametreleri 

Accurax G5 (Ethercat) servo sürücüler R88D-KN__-ECT koduyla tanımlıdır. Program 

üzerinden ilgili komutlar kullanılarak hız, pozisyon (konum) ve tork kontrolü 

yapabilirler. Ethercat haberleşme üzerinden tork kontrolü yapabilmek için servo 

üzerinde herhangi bir parametre değişikliğine gerek yoktur. Sysmac Studio kullanılan 

komutlara göre arka planda bu işlemi sağlanacaktır. 

 

3. NX1P2 ve Eksen yapılandırmaları 

NX1P2 serisi kontrolcüler, diğer Sysmac serisi kontrolcüler gibi (NX1, NJ) ethercat 

(master) haberleşmesine sahiptir ve diğer ethercat (slave) servoları (Accurax G5 Ect, 

1S) kontrol edebilirler. Aşağıda Configuration and Setup>Ethercat bölümüne 

öncelikli olarak bir servo eklenmiştir. 
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Sonrasında Configuration and Setup>Motion Control Setup bölümünde yeni bir 

eksen eklenir.  

 

Axis Basic Settings pencersinde servo konfigurasyonu aşağıdaki gibi yapılır.  

 

Unit Convertion Settings ayarları motor enkoder çözünürlüğü ve uzunluk birimlerinize 

göre şu şekilde belirlenebilir: 
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4. Sysmac Değişkenleri ve Program 

NX1P2 kontrolcü I/O Map tarafında 4 adet giriş lojik değişkeni atanmıştır: 

 

Inc_Speed ve Decr_Speed girişleri (Input 00 ve Input 01) hız değişkeninin (SpeedRef) 

artırılması veya düşürülmesi için kullanılırken, aynı şekilde Inc_Torque ve 

Decr_Torque girişleri (Input 02 ve Input 03) ise tork referans (TorqueRef) değerinin 

artırımı veya düşürülmesi için kullanılacaktır. 

NX1P2 kontrolcü I/O Map tarafında 1 adet çıkış lojik değişkeni atanmıştır: 

 

Servo_Run çıkışı doğrudan 00 no’lu fiziksel çıkış vererek çıkışta bulunan bir Led’i 

aktifleştirecektir. 

Program içerisinde kullanılan bütün değişkenler Global Variables bölümünde 

aşağıdaki gibi listelenmiştir.  Bazı değişkenler program içerisinden veya NB hmi 

tarafından değiştirildiğinde aynı anda iki tarafta da değişikliğin görülmesi için 

tanımlanmıştır. Program0>Section0 ve Section1 tarafında ST programı incelenebilir. 
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SpeedRef, TorqueRef ve TorqueRampRef değişkenleri, fiziksel girişler ile ya da NB 

HMI ile haberleşerek aldığı değerleri program içinde motion komutlarinda kullanılır ve 

tork kontrolü için hız, tork ve tork rampası referansları sağlanmış olur. 
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Servo_Run komutu geldikten sonra MC_Power komutu ile Servo On/Off yapılır. 

Daha sonra MC_TorqueControl komutuna girilen tork (TorqueRef), tork rampası 

(TorqueRamp) ve hız (SpeedRef) referansları ile tork kontrolü sağlanmış olur. 
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5. NB HMI Programı ve Değişkenleri 

NB HMI tarafında NX1P2 haberleşmesi için ethernet ayarları aşağıdaki gibi yapılır.  

 

Proje sayfasına aşağıdaki gibi Servo On/Off komutları için Bit Switch’ler W0.02 ve 

W0.03 olarak atanır. Speed Up/Down (W0.00 ve W0.01), Torque Up/Down (W0.04 

ve W0.05) ve Torque Ramp Up/Down (W0.06 ve W0.07) Bit Switch’lerin adresleri de 

Sysmac Studio’dan bakılarak girilmiştir. Number Input komponentlerine hız, tork, tork 

rampası bilgisi girilecektir;  W1, W9, W17 adresleri Numeric Data Type’leri Double 

seçilerek 1-100000, 1-1000.0, 1-1000.0 arasında Min ve Max değerleri olabilecek 

şekilde eklenmiştir.  

 


