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GIRIS

Bu dokiimanda PLS2 komutunun nasil kullanilacagi anlatilacaktir. PLS2 , cogunlukla

pulse ile servo siirme uygulamalarinda kullanilir.

Kisaca bahsedilecek olunursa komut , belirlenen port tarafindan pulse ¢ikis1 vermeye
yarar. Pulse ¢ikis1 bir basglangi¢ frekansindan baslar , hedef frekansina belirli bir kalkis
rampasi ile ulasir , ardindan belirli bir diisiis rampasi ile tekrar baslangi¢ frekansina geri

doner ve sonrasinda durur.

PLS2 Komutu farkli kalkis ve diisiis rampalar1 ile hiz degisimine , hedef

pozisyonunun degistirilmesine , hizin degismesine yada yon degisimine olanak tanir.

PLS2 Komutunun Ac¢iklanmasi

PLS2 komutu hakkinda detayli bilgi edinmek i¢in kullanilan plc’nin instruction
reference meniisiine girilmelidir. Bu dokiimanda CP1H-XA40DT-D plc’si

kullanilacagindan dolay1 Sekil 1°de ki mendiilere tiklanmalidir.
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PLC Program Simulation Tools Window o
SRl (@0 - e Hep=nteots | B 2?8 @2 Momean | L w|ea
| cinreence _(2) _ IEIIES S
ISl T B E QAR LT b C¥-Series REREE
= @ E 10 10l 16 | 4¢ Jg 49 Keyboard Mapping Reference C-Series e e o
7 OMRON EB Library Reference EQM-Series
* 7% /O Memory Reference CP1H/CP1L-Series @
== |0 -Seri
== (D) Wnproed Fimctioe aforrmet CP1E-Series 'f

Online Registration
% about CX-Programmer...

line

t Setup

1 (00)

Sekil 1 : Instruction Reference Boliimiiniin A¢ilmasi
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Acgilan sayfada PLS2 komutu aratildiktan sonra tiklanir ve PLS2 ile ilgili

aciklamalara ulasilir.

Sekil 2’ de 1 numarada PLS2’nin ladder sembolii goriilmektedir. PLS2 komutunun
ladder kisminin ilk alanina PLC’den pulse ¢ikist yapilacak olan port numarast ‘Hex’
olarak girilmelidir. Bir PLC’deki pulse ¢ikis portlarinin sayilar1 PLC tiplerine gore
farklilik gosterebilmektedir. 2 numarada CP1H’1n port sayilarinin tekabiil ettigi ‘Hex’

sayilar goriilmektedir.

52 CPIM/CPIL Series PLC Trutriction Sets " i, ||
D - a8
Wde Back  Pid  Ootions
| Rorteres lodex | favasges | ( )
Type in the ks io find. PLsz 887
L Purpose
. PLS2(EET) outputs a specibed number of pulses to the specfied por. Pulse oulpul stans &t & specified stanup fequency, accelerates fo the targst frequency al & specified acceleration rate, decslerates a1 the specified
_ dacsberation rate, and stops al appmoamately the same Fequency a tha starlup frequency. Only independent mode positioning is supparted
ETE] . e
o:: PLS2(8BT) can alsn be exsculed durng pulss outpul 1o changs the number of oulput pulses. taeget frequency, accelsabon rale. or deceleration rate PLS2(BET) can thus be used for sloped spesd changes with differem
PRvz acceleration and deceleration rates. target position changes, target and speed changes, or direction changes
PLLS
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PWM i
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[RECV M P: Fod apociier
M: Ouput modo

AT S | & Fuat wond ot setinga tatie
s | F: First wart of startng froquoncy
oL
FOLL
il Variations
AOA
%% Variaons Executed Ench Cycle for ON Condition PLE2(BET)
:;b:r! Executed Once for Upward Difterentiation BPLS2(88T)
:Eg}- Executed Once fer Dowsward Diferentiabon | Mot sugponed |
(L2t Imemediate Refreshing Specification Motsupported |
o
Program Areas

| Biock program areas | Step program areas | Subroutmes. | Inferrupt tasks |

|m Jox |0n |-Jh' |

Operands
P: Pon Specifier
D The pont specifier indicates the port.
LK P Port
1 2000 hies Puise sufpul 0
:: 0001 hex Pulse cutpul 1
;{ ' 0002 hex Pulse outoul 2 (CPTH onky)
= iy | - 0003 hex Pulse cutoul 3 {CP1H ardy)
ST 0020 hex Invertst postiening 0 (CPIL orl)

Sekil 2 : Port Se¢imi

Yukaridaki iglemler bittikten sonra Sekil 3’ de goriildiigii gibi program alanina gelinir ,
ilk olarak satirin en bagina PLS2 komutunu g¢alismasini tetikleyecek olan bir kontak
eklenir , 2 numarada goziikken boslugun iizerine gelinip klavyeden ‘I’ tusuna
basildiktan sonra 3 numarali New Instruction penceresi agilir. Bu pencereye PLS2
komutunun ad1 yazilip bosluk birakildiktan sonra plc’de kullanilacak olan port numarasi

yazilir ve ardindan OK tusuna basilir.
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9 0 prmwmm Name | NewProgram1]

[Section Hame : Section1]

WY10.00
*‘-—l"‘ Tt

1 Puszmer i Puise Output
4) |

20000 Port specifier

@ 1~ New Instruction E& —
A First parameter wor d
{i

FL52 #0000 Detad>s || 0K i Canc

Sekil 3 : Port Se¢imi

OK tusuna basildiktan sonra 4 numara ‘daki komut sayfaya otomatik olarak eklenir.

PLS2 komutunun ladder kisminin 2.alaninda pulse ¢ikis modu , yonii ve pulse ¢ikis

yontemi gibi secenekler belirlenir.

Sekil 4 de 1 numarada goriildiigii iizere ikinci alanin ilk 4 biti ¢ikis modunu

belirler. Plclerde absolute ve relative olmak iizere iki tane ¢ikis modu vardir.

Absolute pulse modunun kullanilabilmesi i¢in oncelikle ORG komutu ile home
yapilmak zorundadir. Absolute pulse modu motoru belirli bir pozisyona gotiirmek igin
kullanilir. Motoru belirli bir pozisyona gonderebilmek icin 6ncelikle motorun o an
nerede oldugu bilinmek zorundadir. Bu ylizden absolute pulse modunda ¢alismadan

once home yapilarak motorun sifir noktasinin belirlenmesi gerekmektedir.

Bunun yani sira relative pulse modunda home yapilmasina gerek yoktur. Bu mod

da motor , konumu dikkate alinmadan girilen pulse degeri kadar dondiirtiliir.
Sekil 4 de 2 numarada goriildiigii {izere ikinci 4 bitlik alana motorun dénecegi yon

girilir. Ornegi motor saat yoniinde dondiiriilecekse 0 , tersine dondiiriilecekse 1

girilmelidir.
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() CPIH/CPIL Series PLC Instruction Sets S

= & o
Hide Print  Options
Contents Index | Favortes | M: Output Mode

Type inthe keyword 1o find: The content of M specifies the parameters for the pulse output as follows

15 14 1 i'

L Mode
0 hax FhLa!r\rD pulses
1 hex: Absoiute puises

Dnracacn
0 hex: CW
1 hax: CCW

wuﬂmmodisoomlm

0 hex: CWICCW
PWRD @) 1 hex: Pulse + direction

pls2

Sekil 4 : Cikis Modu

3 numarada ise pulse ¢ikis metodu belirlenir. CW/CCW (Pulse+Pulse) ve Pulse +

Direction olmak iizere iki tane pulse ¢ikis metodu vardir.

CW/CCW metodunda motoru dondiirmek ig¢in iki yone de ayr1 pulse ¢ikislar
verilirken , pulse+direction metodunda pulse ¢ikisi tek bir ¢ikis dan verilir , motorun

yon degisimi direction ¢ikisi ile saglanir.

4 numara her zaman 0 birakilmalidir. Ayrica PLC’nin 0 ve 1 portlarindan pulse

¢ikist alinacagi zaman pulse ¢ikis methodlarinin ayni olmasi gerekmektedir.
Bu dokiimanda motor , relative pulse modunda , saat yoniiniin tersinde , CW/CCW

pulse cikis modunda dondiiriilecegi varsayilarak PLS2’nin ladder komutunun ikinci

alanina Sekil 5’daki gibi #0010 hex sayis1 girilmelidir.
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0 0 [Program Name - NewProgram1]
[Section Name : Section1]

W10.00
I

: Puise Output

Port specifier

]
[-[ J- Edit Instruction ) Contro! data

[FLs2 %00t sooi0 Detail>> || 0K | Cancel || —

[2) ©

First parameter word

First start frequency word

Sekil 5 : Cikis Modu

Yukaridaki islemler bittikten sonra kalkis ve diisiis rampalarinin , hedef frekansin ,
pulse ¢ikis sayisinin ve baslangi¢ frekansinin girilecegi adreslerin tanitilacag tiglincii

alan doldurulmalidir.

Ornek ile anlatilacak olursa , PLS2 ladder semboliindeki iiciincii alana D100 wordii
yazilir ise D100°de dahil olmak iizere ard arda 5 word otomatik olarak kalkis ve diisiis

rampalar1 , hedef frekansi ve hedef pulse sayisi i¢in rezerve edilmektedir.

Sekil 6’ye bakilir ise ‘S’ olarak goriinen degisken ladder semboliindeki ii¢iincii alana

girilen degiskendir. Bu dokiimanda bu degiskene D100 wordii atanmaigtir.
Boylece Sekil 6’ye gore D100 kalkis rampas1 , D101 diisiis rampasi1 , D102 hedef

frekansin ilk wordii , D103 hedef frekansin ikinci wordii , D104 pulse ¢ikis sayisinin ilk

wordii , D105 pulse ¢ikis sayisinin ikinci wordii olarak atanmaktadir.

“At work for a better life, a better world for all...”



[Omron Teknik Destek] PLS2 KOMUTU

S: First Word of Settings Table

The contents of S to S+5 control the pulse output as shown in the following diagrams.
15 0

0; ] Accsieration rate 1 to 65,535 Hz (0001 to FFFF hax)

1 D rate

Specity tha increase of decroease in the frequency per pulsa control period (4 ms)

GP? Lower ward with target frequency | 1 to0 1,000,000 Hz (See note.)
%_3 Upper word Wit et | ) (0000 0000 1o O0DF 4240 hax)

Spacity the frequency after acceleration in Hz

Note: The maxmum frequency that can be specified
depands on the model and pulse oulput support.
Rater to the CP1H Operation Manua!

oju‘ Lower wond with number of suipus pulses 1

@5 Lot nem o it e J

-
“ Relative pulse output: 0 to 2,147 483 647
(0000 0000 to TFFF FFFF hax)

Absolute pulso output: -2, 147,483 648 1o 2,147 483 847
(8000 0000 to TFFF FFFF hex)

The actual number of movement pulses that will be output are as follows
For relative pulse output, the number of movement pulses = the set number of pulses. For absolute pulse output, the number of movement pulses = the set number of pulses - the PV.
F: First Word of Starting Frequency
The starting frequency is given in F and F+1
15 1]

F | Lower word with starting trequency | | 0 to 1,000,000 Hz
Fo1 | Upper word witssirig roomrcy (0000 D000 to DOOF 4240 hex)

Spacify the starting froquency in Hz

Sekil 6 : Ayar tablosunun ilk wordii

3. alana D100 yazildiktan sonra alttaki programlama satirina gelinir ve istenilen

degerler siras1 ile MOV komutu ile ilgili wordlere atanir.

Kalkis rampasina yazilan deger , her pulse kontrol periyodunda ( 4ms’ye tekabiil
etmektedir.) frekansin ne kadar artacagim belirler. Ornegin hedef frekans 50000 Hz ise
ve servo motorun hedef frekansa 5 saniyede ulagmasi istenirse Sekil 7°deki gibi basit

bir oran-orant1 ile D100’e atanacak deger bulunabilir.

Sekil 7 : Kalkis rampas1 deger bulma
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Yukaridaki islem kisaca anlatilacak olursa , motor 5000 milisaniye’de 50kHz’e
ulastirilmak istenirse , her 4milisaniye’de ka¢ Hz arttirilmalidir mantigr ile x degeri

bulunup , kalkis rampasinin tanitildig1 worde atanmalidir.

o o [Program Name : NewProgram1]
[Section Name : Section1]

W10.00
1

T H
tab _' ’ PLS2(88T) Pulse Output
#0000 Port specifier
#0010 Controi data
D100 Kalkis Rampa
First parameter word
First start frequency word
1 W10.01
2 1 | H
A, r tak MOV{D21) Move
@ &40 Source word
. D100 alkis Rampa
Destination
:| mowvez1) Move
TEEeE T Source word
OJ D101 Ddsis Rampas
Destination

Sekil 8 : Kalkis rampas1 deger bulma

Bahsedilen ayarlar Sekil 8’deki gibi MOV komutu ile ilgili wordlere atanir. D101
diisiis rampasi icinde yukaridaki hesaplarin aynilar1 yapilarak istenilen sonuca

ulasilabilir.

Sonrasinda D102 ve D103 wordlerine hedef frekans limiti girilir. Bu dokiimanda

50kHz girilecegi icin degerler Sekil 9°daki atanmalidir.
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Movi(e21) Move

&50000 Source word

D03 Hede! Freq 1. Word
3 Destination
Y Zrzr e

MOV(021) Move
,,,,,,, GHEZEEl <ourcs word

Destination

Sekil 9 : Hedef frekans atama

Hedef frekans tanimlama iglemi bittikten sonra pulse ¢ikis sayis1 tanimlanmalidir.

.‘
MOV(021) Move

540000 Source word

D104 Pulse clis savis
Destination

H
MOW(021) Move

&0 Source word

D105 Pulse cikis saymsi 2 Wort
Destination

Sekil 10 : Pulse ¢ikis sayis1 atama

Sekilde goriildiigii tizere motora 40000 pulse atanmistir.

Son olarak PLS2’deki 4.alana baslangic frekansinin girilecegi adres tanimlanmalidir.

Bu dokiimanda bu word D200 olarak tanimlanmustir.
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MOV(021)

MOV(021)

6)

Sekil 11 : Pulse ¢ikis sayisi atama

Sekil 11°de goriildiigi iizere baslangi¢ frekansi 200 hz olarak girilmistir.

SONUC

Move

Source word
Basls ;
Destination

Move

Source word

Destination

PLS2 KOMUTU

Yukarida agiklanan bilgiler 1s181inda PLS2 komutunun servo motor siirme ile ilgili

islevsel bir komut oldugu rahatlikla s6ylenebilir.

SPED , PULS , ACC komutlarini islevlerinin tek bir PLS2 komutu ile karsilanmasi

bu komutun servo uygulamalarinda énemli bir rol oynamasini saglamaktadir.
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