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1. Giriş 

Servo sistemlerin kullanılmasında en önemli sebeplerden birisi de pozisyon 

kontrolündeki hassas ölçüm yapabilip keskin sonuçlar verebilmesidir. Pozisyon 

bilgisinin önemli olduğu proseslerde hareket esnasında anlık pozisyonu izlemek ve 

programda kullanmak bazı durumlarda zorlaşabilmektedir. Sistemin işlem süresinden 

daha hızlı değişebilen pozisyon bilgisini anlık olarak yakalamak için MC_TouchProbe 

fonksiyon bloğu geliştirilmiştir. 

 

2. MC_TouchProbe Bloğu 

MC_TouchProbe komutu, bloğa bir tetikleme sinyali ulaştığında daha önceden 

tanımlanan bir eksenin konumunu kaydeder. Bu tetikleme sinyali için iki farklı 

alternatif mevcuttur, bunlardan birincisi sürücü üzerinde yer alan tepkime süresi kısa 

olan Latch Inputların kullanılması ile tetikleme (sensör vb. bir sinyal ile), ikinci yöntem 

ise program üzerinden verilen bir dijital sinyal ile bloğun tetiklenmesi. Bu dökümanda 

yazılımsal tetikleme ile kullanılan bir örnek üzerinde inceleme yapılacaktır. 

 

 
 

Blokta önemli olan değişkenler In-Out olan değişkenler olup bunlar Axis, TriggerInput 

ve TriggerVariable’dır. Axis değişkeni ile işlemi yapacağımız ekseni tanımlarız. 

TriggerInput değişkeni ise _sTRIGGER_REF tipinde özel bir değişken olup 3 alt 

değişkenden oluşmaktadır, bu değişkenler aracılığıyle bloğun nasıl çalışacağı 

tanımlanmalıdır. 

 



[Omron Teknik Destek]     1S Serisi Servolarda Parametre Okuyup/Yazma 

To improve lives and contribute to a better society 
2 

 

Bu değişkenler şunlardır: 

 

Mode değişkeni yukarıda da bahsedildiği gibi fonksiyon bloğunun sürücü üzerinden mi 

ya da kontrolcü içerisine yazılan programdan mı tetiklenileceğinin belirtildiği 

değişkendir. LatchID sürücü üzerinde bulunan hangi Latch Inputun kullanılacağını, 

InputDrive değişkeni de enkoderin Z fazının mı yoksa harici bir girişin mi 

kullanılacağının seçildiği değişkendir. Program üzerinden yapılan örnekte olduğu gibi 

Mode değişkeninin Drive Mode olarak tanımlanması yeterlidir: 

 

 

 

TriggerVariable değişkeni ise sadece tetiğimizi program içerisinden verdiğimizde hangi 

sinyal ile bu tetiğin verileceğini tanımladığımız değişkendir. İlk görselde görüldüğü gibi 

burada fonksiyon bloğunu tetiklemesi için tanımlanan sinyal latch_1 sinyalidir. 

LatchVariable ile tetiklenen blok o anki konumu RecordedPosition’a tanımlanan 

LREAL data tipindeki değişkene aktarır. Aşağıda görüldüğü üzere sistem çalışmaya 

devam ederken yüksek hassaslık ile tetiklenme anında pozsiyon recordedposition 

değişkenine aktarılmıştır: 
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Bloğun diğer değişkenleri aşağıdaki gibi olup uygulama ihtiyacına göre 

özelleştirilebilir: 

 

 

 

 

 
 


