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Rotary Knife Kiitiiphanesi

RK_SyncRotary kutliphanesi sysmac studio’da NJ kontrolciiler igin omron tarafindan gelistirilen
bir kitiphanedir ve bu kitiphane ile paket, film, kumas gibi materyallerin kesim islemleri
gergeklestirilebilir.

Bu uygulama paketleme makinalarinda aktif kullanilir. RK SyncRotary kiitliphnesi
uygulamalariiza ¢oziim olacaktir. Uygulama 6rnegi sekil 1°de gosterildigi gibidir.
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Sekil 1: Rotary Knife Uygulamast
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Sekil 2’°de ise fonksiyon blogunun gérinimu gosterilmektedir.

\\RK\RK_SyncRotary
- Master Master j—
—{Slave Stave—
— Enable Enabled|—
— CoupleOn Done—
- TriggerVariable InSynci—
- RecordedPosition Cutting}—
—| MasterCnfg Cutlength}—
— SlaveCnfg Skip—
~ CuttingCnfg BufferEmpty|—
MarkNotAccepted p—
Busy -
CommandAborted t—
Error}—
ErroriD—
ErrorlDEx}—

Sekil 2:RK SyncRotary Fonksiyon Blogu

Sysmac Studio Konfigiirasyonu

Sysmac Studio’da dncelikle Rotary Knife kituphanesi eklenmelidir. Sysmac Studio’da kutliphane
“Project/Library/Show refrence” menustnden eklenmektedir. Rotary Knife kitiphanesi asagidaki
dosya yolunda yer almaktadir.

C:\OMRON\Data\Lib\RK_SyncRotary_verl 10.slr
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Kltiphane eklendikten sonar Toolbax menusinde fonksiyon blogu yer almaya baslar.
Fonksiyon blogu kullanima baslanmadan once eksen ayarlari yapiimalidir.

Master eksen encoder ya da servo eksen(gercek, sanal) olabilir. Position count
settings Sekil 3’teki gibi ayarlanmak zorundadir. Yoksa fonksiyon blogunda hata ile
karsilasilir.

Count Mode: Rotary
Modulo Max. Pos. setting value: pozitif bir deger(mekaniginize bagl)
Modulo Min. Pos. setting value: 0

123

Count mode @ Linear mode O Rotary mode

Module maximum position setting value 1028 oty
Module minimum position setting value 8] mm

Encoder type Incremental encoder v

Sekil 3:Master Eksen Position Count Setting

Slave Eksen sadece servo ekseni(gercek ya da sanal) olabilir. Position count
settings Sekil 4’teki gibi ayarlanmak zorundadir. Yoksa fonksiyon blogunda hata ile
kargilasilir.

Count Mode: Rotary

Modulo Max. Pos. setting value: doner bigagdin dis ¢evresi
Modulo Min. Pos. setting value: 0

Inposition Check Time: 0

 Monitor

In-position range mm In-position check time [ ms
Sekil 4:Slave Eksen Inpostion check time ayari
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Slave Eksenin home pozsiyonu sekil 5’te gosterildigi gibi kesim noktasi olmalidir.
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Sekil 5: Slave Eksenin home pozisyonu

Fonksiyon blogunun degiskenlerinin A¢iklanmasi

Enable

Enable girisi aktif edildiginde bigak, sSLAVE_CNFG.WaitPosition’da belirtilen noktaya
SSLAVE_CNFG.VelocityToWaitPosda belirtilen hizla gider ve CouleOn sinyalini bekler.
CoupleOn

CoupleOn girsi aktif edildiginde slave master ile senkron olmaya baslar ve
SlaveWaitPos’dan SlaveSyncPos’a gecer.(Bknz:sekil 6)
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Sekil 6: CoupleOn sinyali ile bigaktaki pozisyon degisimi

TriggerVariable&RecordedPosition

TriggerVariable&RecordedPosition girisleri sadece CuttingCnfg.Mode=2(external mark
to mark) ile beraber kullanilir. CuttingCnfg.Mode=0 ve 1 i¢in bu girisler kullaniimaz.

MasterCnfg.CountCnfg

Bu degiskende ModuleMaxPos ve ModuleMinPos degerleri girilir. Buradaki degerler
sysmac studio’daki degerler ile ayni olmalidir.

SlaveCnfg
.SyncPos, .EndPos, .WaitPos pozisyonlari Sekil 7°de gbsterildigi gibi girilmelidir.
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Sekil 7:.SyncPos, .EndPos, .WaitPos pzosiyonlari
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.MaxVelocity,.Acceleration, . Decceleration, .VelocitytoWaitPos dediskenleri tanimlanir. Bu
degdiskenler .endpos’dan .waitpos’a giden yol i¢in gerekli degerlerdir.

.BladeNum degiskenin’de kullaninlan bigcak sayisi girlir. .ProfilType degiskeninde
trapezoidal ya da 5th order polynomial profilli tercih edilir.

.VelocityFactor dediskeninde bigak ile master senkron oldugunda bigcak hizina etki etmek
icin hizi arttirmak ya da azaltmak i¢in kullanilir.

Voverride = V X VeIFaCtOT[%] "":_: _____ (_"<'_'"'_77”':"’\'.’:":"‘")"')"""1 """

Inbyncl—’hasp v

SkaveSyncPositian _-__“' . ~® 3|8V9EHCF’OSI[IOH

Product -

V

Voverride

Sekil 8: VelFactor degiskeninin etkisi

.VelFactor degeri bigcak aktifken degistirilebilir. Degisiklik glincel kesim tamamlandiktan
sonar uygulanir.

Not:.VelFactor aniden ¢ok yukseltilip azaltiimamalidir.,
CuttingCnfg
.Mode degiskeni belirtimelidir. Ornek uygulamada “Continuous:0” olarak belrilenmistir.

‘Mak to Mark:1” ya da “External Mark to Mark:2” de segcilebilir. Farklari Sekil 9’da
gosterilmigtir.
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Sekil 9: Continuous Modda belirtilen CutLength uzunlugunda kesim yapar.
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Sekil 10:isaret sensériinde belirtilen noktalarda
bagimsizdir.

kesim vyapar. Paket boyundan
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Sekil 11: External Mark to Mark

External mark to mark modu mark to mark gibi c¢alisir. Farki ise benek pozisyonlari
MC_TouchProbe fonksiyon blogu kullanilarak harici kayit edilir.
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