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• Puls+Yön Bağlantı 
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1.Giriş 

MX2 invertörlerde bir enkoder geri besleme kullanarak basit pozisyonlama uygulaması 

yapılabilir. Bu uygulama için sensörsüz vektör kontrolü (A044:3) seçilmelidir. Bu 

dökümanda basit pozisyonlama uygulamasının özellikleri anlatılacaktır. 

2.	MX2 Dâhili Pozisyonlama Parametreleri 

P004 parametresinden en uygun enkoder bağlantı yapısı belirlenir. Puls+Puls için 01; 

Puls+Yön için 03 seçilmelidir. Puls+yön seçilecek ise C007 parametresi 85:EB 

(Position direction) seçilmelidir. Bu durumda 7/EB no’lu terminal yalnızca yön sinyali 

olarak işlev görür. Dikkat edilmesi gereken nokta puls+yön seçiminde 7/EB no’lu giriş 

terminali hareketin yönünü değil, pozisyon sayımının yukarı/aşağı gideceği verisidir. 

Hedef pozisyon bilgisi D029 parametresinden, anlık pozisyon bilgisi D030 

parametresinden gözlemlenebilir. 

P003 parametresi 01 seçilerek enkoder seçimi yapılır. P011 parametresinden 1 tur için 

enkoder puls sayısı girilir. P012 parametresi 1 yapılarak basit pozisyonlama fonksiyonu 

aktif hale getirilir. P015(Creep speed) ile pozisyona varmaya yakın düşülecek hız 

belirlenir. Bu hızın süresi P014(Creep pulse ratio) ile belirlenir. P014’e bir tur puls 

sayısının (P011) yüzde kaçı kadar ilerleneceği bilgisi girilir; örneğin, 0 girilir ise 

pozisyona gelindiğinde motor anında durur. %200 girilir ise pozisyona gelmeden önce 

belirlenen hız ile (P015 (Creep speed)) yavaşlayıp 2 tur daha atarak durur. 
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C001~C007 Çoklu giriş sinyal seçimlerinden çoklu pozisyon bilgisi seçimi yapılır 

(66:CP1, 67:CP2, 68:CP3). Örneğin C004:66 ; C005:67; C006:68 seçilir ise 8 adet 

pozisyon bilgisi seçilebilir. Bu pozisyon referasnsları P060~P067 aralığına 

girilmelidir.Absolute pozisyonlama yapıldığından negatif pozisyon değerleri de 

girilebilir. C001~C007 Çoklu giriş sinyal seçimlerinden ayrıca mevcut pozisyon bilgisi 

sıfırlanabilir; bunun için ilgili parametre 47:PCLR (Pulse counter clear) seçilmelidir.  

P072 ve P073 ise üst ve alt pozisyon limitleri belirlenir. (+/-268435455 arasında) 
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3.	MX2 Puls Girişleri ve Enkoder Bağlantısı 

MX2 terminallerinde bulunan EA ve 7/EB terminali puls giriş terminalleridir. MX2 

invertörlerin Puls giriş terminalleri ve enkoder bağlantı özellikleri aşağıdaki tabloda 

belirtilmiştir. 

 

 

 

MX2 puls girişlerinin özellikleri ve genel enkoder bağlantı şekilleri şu şekildedir: 
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4.	Puls+Puls (90 derece faz farklı) Bağlantı 

Puls+Puls bağlantıda enkoder fazları EA ve 7/EB terminallerine PNP bağlantısı yapılır. 
Enkoder harici beslenmeli (24VDC) ve MX2’de PLC-L terminallerine (-) bağlantısı 
yapılmalıdır.  
 
 

 
 

 
Parametre ayarlarında hız referansı operatör panelden 50Hz verilmiştir, vektör kontrol 
metodu ile 100puls 24V çıkışlı bir enkoder ile puls+puls (P004:1) pozisyon kontrolü 
seçilmiştir. 3.no’lu giriş pozisyon sıfırlama, 4~6 no’lu girişler ise diğer pozisyonların 
seçimi için kullanılır. 
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Rampa süreleri 1saniye seçilmiştir. Creep hızı, yani pozisyona yaklaşırken yavaşlama hızı 
0.50Hz seçilmiştir. Bu miktar P014’ten %100 seçilerek 1 tam tur önce creep hızına 
düşmesi sağlanmıştır.  

 
Yapılan uygulamadaki 8 adet pozisyon şunlardır:

 
8 pozisyonun girişler sırasıyla aktif edildiğinde elde edilen pozisyon grafikleri aşağıda 
gösterilmiştir. 
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4.	Puls+Yön Bağlantı 

Puls+Yön bağlantıda enkoder fazı EA ve yön bağlantısı 7/EB terminallerine PNP 
bağlantısı yapılır. Enkoder harici beslenmeli (24VDC) ve MX2’de PLC-L terminallerine  
(-) bağlantısı yapılmalıdır. 7/EB no’lu giriş terminali hareketin yönünü değil, pozisyon 
sayımının yukarı/aşağı gideceği verisidir; bu yüzden bu girişin hareketin yönünü 
değiştireceği düşünülmemelidir. 

 
 
Parametre ayarlarında hız referansı operatör panelden 50Hz verilmiştir, vektör kontrol 
metodu ile 100puls 24V çıkışlı bir enkoder ile puls+yön (P004:3) pozisyon kontrolü 
seçilmiştir. 3.no’lu giriş pozisyon sıfırlama, 4~6 no’lu girişler ise diğer pozisyonların 
seçimi için kullanılır. 7/EB no’lu giriş ile pozisyon yukarı/aşağı saydırılır. Örneğin hedef 
pozisyon mevcut pozisyondan geride ise 7/EB girişi aktif edilmelidir, aksi takdirde ileri 
yönde pozisyon tamamlanmaya çalışılır ve toplam pozisyon aralığı çok fazla ise uzun süre 
beklenilir. 
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Rampa süreleri 1saniye seçilmiştir. Creep hızı, yani pozisyona yaklaşırken yavaşlama hızı 
0.50Hz seçilmiştir. Bu miktar P014’ten %100 seçilerek 1 tam tur önce creep hızına 
düşmesi sağlanmıştır.  

 
Yapılan uygulamadaki 8 adet pozisyon şunlardır:

 
8 pozisyonun girişler sırasıyla aktif edildiğinde elde edilen pozisyon grafikleri aşağıda 
gösterilmiştir. 

 


