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Elektronik CAM

Elektronik CAM ile master ve slave olan eksenler arasindaki tanimlanmis pozisyonlar
aciklanmaktadir. Master eksen bir servo siiriicii, enkoder ya da sanal eksen olabilir.
Master ve slave eksenlerin pozisyonlar1 arasindaki iligki genelde 2 boyutlu bir X-Y
grafigi ile tanimlanmaktadir.

Burada, hareket profillerinden yola ¢ikarak bir egri noktasi tablosu olusturmak

amaclanmaktadir.Bu tabloda Slave eksenin pozisyonu Master eksenin pozisyonuna gore
tanimlanir ve depolanir.

Symac Studio CAM Tablosu Olusturma

Sysmac Studio’da yer alan CAM editor ile 6nceden kam tablosu olusturulabilir ve
projede devreye almabilir. CAM editor’ii agmak i¢in [Configuration and Setup]
mentiisinde CAM Data Definition’a sag tiklanir ve yeni eklenir. (Sekil 1)
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Sekil 1: CAM profili ekleme

Cam profili eklendikten sonra sag tiklayip Rename segilerek profillere isimler
verilebilir. Boylece birden fazla cam tablosu ihtiyacinda ayirt etmek kolay olacaktir.

“At work for a better life, a better world for all...”
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Cam tablosu ac¢ildiginda Sekil 2°deki gibi bir sayfa agilmaktadir.
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Sekil 2: Cam Editor Genel Bakis

Toolbox’ta yer alan butonlarin fonksiyonlar1 ise su sekildedir;

E Grid(Izgara) goster(Master-Slave Grafiginde)
Pozisyonlari isaretle(Master-Slave Grafiginde)
Cursor Goster
Limitleri Goster

! Toolbox ikonlarini goster

! Master — Slave Pozisyon tablosunu Gdoster
Master — Slave Pozisyon grafigini goster

Belirlenen pozisyonlara gore slave Hiz grafigini goster

Belirlenen pozisyonlara gore slave ivme grafigini goster

J . f o T
Belirlenen pozisyonlara gore slave sarsim(Jerk) grafigini goster

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



[Omron Teknik Destek] NJ/NX Kontrolciilerde Elektronik CAM

Ayar Penceresi
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Sekil 3: Ayar Penceresi

=

Master ve Slave eksenler i¢in unit se¢imi(sadece monitoring i¢in)

2. Hiz grafiginin dongi siiresi(Hiz grafiginden kontrol edilerek limitler asiyorsa
dongii stiresi uzatilmalidir)

3. Hiz, ivme ve sarsim i¢in maximum degerler

4. Hiz ve ivme i¢in baslangi¢ degerleri

5. Cam tablosunda istenilirse i¢i bos olusturulacak datalar

Master — Slave Pozisyon tablosu
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Sekil 4: Master — Slave Grafigi

+ ikonuna tiklanarak istenilen sayida pozisyon eklenebilir ve slave’in master’a gore
olmas1 gereken pozisyonlari belirtilir.

“Cam Curve” siitununda yer alan segeneklerle pozisyonlarin birbirlerine gecis
durumlar1 hazir olarak segilebilir. (Sekil 5)

2 pozisyon arasindaki mesafe ‘“Phase Pitch” siitununda yer alan degere boliinerek
kac elemanli bir array olusturulmasi gerektigi hesaplanir.

“At work for a better life, a better world for all...”
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Position
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Sekil 5: Interpolasyon methodu

Pozisyon grafigi olusturulduktan sonra pozisyonlara ulasmak i¢in ortaya ¢ikan hiz-
zaman grafigi de otomatik olusacaktir. (Sekil 6)
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Sekil 6: Hiz-Zaman grafigi

Sekil 7 ve 8’deki gibi ivme ve sarsim(Jerk) grafigi’de kontrol edilmelidir.
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Sekil 8: Slave’in Jerk Grafigi

Olusan hiz, ivme ve jerk grafiklerinden motorun ve sistemin zorlanmamasi igin
limitler kontrol edilmelidir. Eger hiz limitlerini astyor cycle arttirtlmalidir. (Sekil 9)
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Sekil 9: Limitlere gore cycle Time’1n ayarlanmasi
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