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1. Giriş 

Accurax G5 servo sürücüler R88D-KT__ modellerinde puls ile pozisyon kontrolü 

yapılabilmektedir. NX1P2 kontrolcü üzerine (veya bir uzak I/O kuplor (NX-ECC/EIC)  

üzerine) takılabilen bir pulse çıkış modülü (NX-PG0122) ile puls üretilerek pozisyon 

kontrolü sağlanacaktır. Kullanılan NB serisi hmi ile de Servo On-Off komutları 

verilebilecek ve hız ve puls değerleri girilip, hareket izlenebilecektir. 

 

2. Accurax G5 Servo (Pulse) ve Parametreleri 

Accurax G5 (Analog/Pulse) servo sürücüler R88D-KT_ koduyla tanımlıdır. Analog 

veya Pulse sinyal tipleriyle sürülerek hız, pozisyon (konum) ve tork kontrolü 

yapabilirler. Pulse ile pozisyon kontrolü yapabilmek için parametresel olarak herhangi 

bir değişikliğe ihtiyaç yoktur. Fabrika ayarlarındaki default değerler pozisyon kontrolü 

için uygundur. Genel olarak ihtiyaç duyulabilecek parametreler şu şekildedir: 

Pn001 Control Mode Selection 0: Position control 

Pn007 Command Pulse Mode Selection 
1: Reverse/Forward Pulse 

3: Feed Pulse/Direction Signal 

Pn008 Electronic Gear Integer Setting 10000 

Pn001 parametresinden pozisyon kontrolü seçimi (0) yapılırken; Pn007 

parametresinden gönderilecek puls komutu seçimi 1: Puls/Puls veya 3: Puls/Yön olarak 

belirlenir. Puls komut gönderimi kontrolcü, puls kartı ve programına göre 

belirlenebilmektedir. Pn008 parametresinden ise servo motor milinin 1 tur dönebilmesi 

için gönderilmesi gereken puls miktarı 10000 olarak girilmiştir. Bu parametrelerden 

herhangi biri değiştirildikten sonra yeniden başlatmak gerekmektedir. 

 

3. NX1P2 ve NX-PG0122 yapılandırmaları 

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

haberleşmeli olmalarına rağmen yanına veya uzak I/O kuplör (NX-ECC201 gibi) 

üzerine bir puls kartı (NX-PG0122) takılarak puls üretimi gerçekleştirebilirler.  

Sysmac Studio’da NX-PG0122 kartı projeye eklendikten sonra çift tıklanarak ilgili 

parametreleri görüntülenir. Servoda seçilmiş olan Pn007 parametresine bağlı olarak, 



[Omron Teknik Destek]                       NX1P2 & NB & G5 Servo: Pulse ile Pozisyon Kontrolü 

To improve lives and contribute to a better society 
2 

Pulse Output Method bölümünden Forward/Reverse Direction Pulse veya Pulse + 

Direction (Puls + Yön) seçeneklerinden biri seçilerek aynı sayfada bulunan…  

 

… Transfer to Unit seçeneği ile değişiklik üniteye gönderilir. 

 

NX1P2 tarafında ise Configuration and Setup altında Motion Control Setup>Axis 

Settings’ten yeni bir eksen eklenir.  

 

Axis Basic Settings bölümünde aşağıdaki konfigürasyon yapılır. Output device 1 için 

NX-PG0122 kartı seçilerek pulse kartının bir eksen olarak tanıtılması sağlanmış olur. 
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Unit Conversion Settings’te de aşağıdaki veriler girilebilir. Unit of display’e 

kullanılacak birim; pulse, derece, mm vs. olarak seçilebilir. Travel Distance bölümünde 

ise servoda Pn008 parametresinde seçilmiş olan bir tur için gerekli puls sayısı 

Command pulse count per motor rotation (1) alanına (10000) girilir. Work travel 

distance per motor rotation (2) bölümüne ise program içerisinde 1 tur için 

kullanılacak hareket değeri büyüklüğü (10000) girilir. Bu örnekte her iki değer de 

10000 girilmiştir. 

 

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;  Inc_Pulse ve Decr_Pulse girişleri 

(Input 02 ve Input 03) pozisyon değişkeninin (PulseRef) artırılması veya düşürülmesi 

için kullanılacaktır. 

NX1P2 kontrolcü I/O Map tarafında 1 adet çıkış lojik değişkeni atanmıştır: 
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Servo_Run çıkışı doğrudan CN1 konnektöründe Run (29. Pinine) fiziksel çıkış vererek 

Servo On komutunu gerçekleştirir. 

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. 

 

Servo_Run komutu verildiğinde Program0>Section2’de MC_Power aktif olur ve 

MC_MoveRelative komutu ile PulsRef pozisyonu kadar SpeedRef hızında eksen 

olarak tanımlanmış olan NX-PG0122 kartında pulse üretilerek hareket gerçekleştirilir.  
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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) ve Pulse Up/Down (W0.04 

ve W0.05) Bit Switch’lerin adresleri de Sysmac Studio’dan bakılarak girilmiştir. 

Number Input komponentlerine hız ve pozisyon bilgileri girilecektir;  W1 ve W9 

adreslerine Numeric Data Type’leri Double seçilerek 1-100000 arasında Min ve Max 

değerleri olabilecek şekilde eklenmiştir. 
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6. Fiziksel Bağlantılar 

NB HMI ve NX1P2 ile haberleşme ethernet portu üzerinden RJ45 kablo ile sağlanır. 

NX1P2 ve Accurax G5 arasındaki bağlantılar ise servo üzerindeki CN1 üzerinden 

yapılır. Bu örnekte kullanılan NX1P21040DT1 pnp (+) çıkışlıdır bu yüzden CN1:29 

numaralı pin’e bağlanacak olan Run sinyali doğrudan NX1P2 üzerinde 00 no’lu 

çıkıştan alınmalı ve CN1:7 no’lu ortak pin’e güç kaynağının (-) bağlantısı yapılmalıdır.  

 

Ayrıca NX1P2’nin çıkış tarafındaki C0(+V) terminaline (+24V) ve 0V0 terminaline de 

(-) bağlantısı yapılmalıdır. 

 

NX-PG0122 pnp puls çıkışları ise A(puls) ve B(puls/yön) sinyalleri olarak sırasıyla 

CN1:1 ve CN1:2’ye girilmelidir. NX-PG0122 üzerindeki A ve B’ye ait 0V referanslar 

ise (IOG’ler) CN1:4 ve CN1:6’ya bağlanmalıdır.  
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7. Accurax G5’te Parametreleri Eeprom’a Yazma 

Aşağıda parametre değişikliklerinin eeprom’a yazılması için gerekli adımlar mevcuttur. 

 

 
 

 

 

 

 

 


