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Giriş 

EtherCAT haberleşmesine sahip M1 sürücüler ile bir PLC üzerinden pozisyon kontrolü 

uygulaması yapılabilir. Bu dokümandaki uygulamada PLC olarak NJ501-1500 

kullanılmıştır. Bu dokümanda pozisyon kontrolüne ilişkin parametreler, register ve PDO 

yapıları, kullanılan fonksiyonların çalışma mantığı ve tetikleme biçimleri örnek bir 

uygulama üzerinden anlatılmaktadır. 

Kontrol Metodu ve Enkoder Ayarları 

Pozisyon kontrolü için sistemde enkoder bulunmalı ve M1 sürücüde F042 

parametresinde sensörlü kontrol metotlarından biri seçilmelidir. 

 

Görselde işaretli 3, 4 ve 6 numaralı metotlar asenkron motorlar için, 16 numaralı metot 

ise sabit mıknatıslı senkron motorlar içindir. 

Enkoder bağlantısı için kontrol devresi terminallerinden PIA, PIB ve PIZ puls giriş 

terminalleri ile ortak uç DIC kullanılır. Sensörlü kontrol metodu seçildiğinde d014 ve 

d015 parametreleri kullanılan enkodere uygun şekilde ayarlanmalıdır. 
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d014: Enkoder çıkışı B fazı önde ise 2, A fazı önde ise 3 seçilir.  

 

d015: Motorun bir turuna karşılık gelen enkoder puls sayısı girilir. Motor ile enkoder 

arasında bir redüksiyon varsa d016 ve d017 ile ölçekleme yapılır. 

 Motor hızı = Enkoder hızı × (d017)/(d016).  

Pozisyon Kontrol Parametreleri 

Pozisyon kontrolü ile ilgili parametreler aşağıdaki gibidir.  
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d279 parametresi, konum kontrolünün etkinleştirilmesinde "SPD" girişinin kullanılıp 

kullanılmayacağını ve hedef konumun hangi koşulda güncelleneceğini belirler. Bu 

parametre M1 V1.1 ve üzeri sürümlerde kullanılabilmektedir. 

     

d277 parametresi, konumlandırma verisinin haberleşme üzerinden tanımlanmasını sağlar. 

1 yapıldığında S020 (MSB) ve S021 (LSB) adresleri devreye girer ve d244 / d245 

adreslerinin yerini alır. Parametre 0 olduğunda konumlandırma verisi d244 ve 

devamındaki adreslerden okunur. 
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Pozisyon Kontrol Fonksiyonları 

Pozisyon kontrolünde uygulanabilecek olan birçok fonksiyon bulunmaktadır. İlgili 

fonksiyonlar aşağıdaki şekildedir. 
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Bu dokümandaki örnek uygulamada kullanılan fonksiyonlar aşağıda açıklanmıştır.      

Fonksiyonların dijital giriş terminallerine atanması gerekmektedir. Fonksiyonlar hem 

fiziksel dijital giriş hem de EtherCAT üzerinden S006 (Operation command) 

komutunun ilgili biti ile tetiklenebilmektedir; ancak bazı fonksiyonlar sürücü 

sürümüne bağlı olarak yalnızca S006 üzerinden çalışmaktadır. Bu durum ilgili 

fonksiyonun açıklamasında belirtilmiştir. 
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144 - POS-SET: Hedef pozisyon değiştirme komutudur. Bu fonksiyon, yazılan hedef 

pozisyon değerinin geçerli hâle getirilmesini ve yeni hedefe hareketin başlatılmasını sağlar. 

İşlem sırası şu şekildedir: önce ilgili konumlandırma adreslerine (S020 / S021) hedef pozisyon 

değeri yazılır, ardından 144 POS-SET fonksiyonu tetiklenerek hedef konum ataması 

tamamlanır ve hareket başlar. V1.0 sürümünde bu fonksiyon yalnızca S006 üzerinden 

tetiklenebilmektedir. 

 

Hedef konum değeri 32 bittir ve iki şekilde yazılabilir: 

 

16 bit + 16 bit: S020 (3002h-15h) MSB ve S021 (3002h-16h) LSB adresleri birlikte kullanılır. 

Bu yöntemde her iki adres de PDO haritasına eklenmelidir. 

 

32 bit: S020 için tanımlı 3002h-79h nesnesi üzerinden değer tek seferde yazılabilir. Bu nesne 

V1.0 sürümünde bulunmamaktadır. 

Hedef pozisyonu izlemek için W144/W145 parametreleri okunabilir. 
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142 - PSET: Bu fonksiyon enkoder konum değerinin istenen bir değere ayarlanmasını sağlar. 

İşlem sırası şu şekildedir: önce preset konum adreslerine (d240 / d241) istenen değer yazılır, 

ardından 142 PSET fonksiyonu tetiklenir. Bu işlemle mevcut konum yazılan preset değeri 

olarak kabul edilir ve enkoder konumu güncellenir. 

 

Preset konum değeri 32 bittir ve iki şekilde yazılabilir: 

 

16 bit + 16 bit: d240 (3037h-29h) MSB ve d241 (3037h-2Ah) LSB adresleri birlikte kullanılır. 

 

32 bit: d240 için tanımlı 3037h-8Dh nesnesi üzerinden değer tek seferde yazılabilir. Bu nesne 

V1.0 sürümünde bulunmamaktadır. 

 

Güncel konum değeri W142 ve W143 monitörlerinden okunabilir. 

 

 

 

 

141 - PCLR: Bu fonksiyon tetiklendiğinde mevcut konum değerini sıfırlar. Bir önceki 

maddede açıklanan 142 (PSET) ile karıştırılmamalıdır. PSET konumu yazılan bir değere 

ayarlarken, PCLR doğrudan sıfır değerine çeker. 
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137 - SPD: Bu fonksiyon, sürücünün hız kontrolü ile konum kontrolü modları arasındaki 

geçişini belirler. SPD OFF iken pozisyon kontrol modu, SPD ON iken hız kontrol modu 

geçerlidir. V1.0 sürümünde bu fonksiyon yalnızca S006 üzerinden tetiklenebilmektedir. 

 

145, 146, 147 - CP1, CP2, CP3: Bu fonksiyonlar önceden tanımlanmış sekiz konumlandırma 

verisi arasından hangisinin kullanılacağını belirler. Seçim üç fonksiyonun ON/OFF 

kombinasyonuna göre yapılır. Bu nedenle ilgili konumların önceden aşağıdaki tabloda 

belirtilen adreslere tanımlanmış olması gerekmektedir. V1.0 sürümünde bu fonksiyonlar 

yalnızca S006 üzerinden tetiklenebilmektedir. 
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Uygulama 

Bu uygulamada M1 ECT V1.0 sürücü ve NJ501-1500 PLC kullanılmıştır. Sürücü EtherCAT 

ağacına eklendikten sonra parametreler aşağıdaki menüden ayarlanmaktadır.  

 

 

 

Kontrol metodu F042 = 3 IM (asenkron motor) V/f control with speed sensor olarak 

seçilmiştir. Hedef pozisyonun EtherCAT üzerinden S020 ve S021 adresleriyle verilebilmesi 

için d277 = 1 yapılmıştır.  

 

 

Kullanılan enkoder 1024 P/R ve B fazı önde olduğundan d014 ve d015 fabrika ayarlarında 

bırakılmıştır.  
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Kullanılan fonksiyonlar dijital girişlere aşağıdaki şekilde atanmıştır. 

 

  

Parametre ayarlarının ardından gerekli PDO'lar aşağıdaki menüden eklenmektedir.

 

 

PDO olarak hedef pozisyon için S020 ve S021, preset fonksiyonu için d240 ve d241, 

fonksiyon tetiklemeleri için S006 eklenmiştir. 

 

İzleme amacıyla güncel konum için W142 ve W143, hedef konum için W144 ve W145 

eklenmiştir. İzleme PDO'ları çalışma için zorunlu değildir.  
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Eklenen PDO'lar I/O Map menüsünden görüntülenebilir ve değişkenlere atanabilir.  

 

 

 

 

Çalışma sırası şu şekildedir: S020 ve S021 adreslerine hedef konum yazılır, ardından 144 

(POS-SET) fonksiyonunun atandığı DI1 girişine karşılık gelen S006'nın 2. biti 1 yapılır. 

Hedef konum W144/W145 monitörlerinde güncellenir ve motor hedefe hareket eder.  

 

Mevcut konum değerini değiştirmek için 142 (PSET) fonksiyonu kullanılır. Önce d240 ve 

d241 adreslerine istenen konum değeri yazılır, ardından fonksiyonun atandığı DI4 girişine 

karşılık gelen S006'nın 5. biti 1 yapılır ya da DI4 girişi fiziksel olarak tetiklenir. Değişim 

W142/W143 monitörlerinden izlenebilir. 

 

Mevcut konum değerini sıfırlamak için 141 (PCLR) fonksiyonu kullanılır. Fonksiyonun 

atandığı DI2 girişine karşılık gelen S006'nın 3. biti 1 yapılır ya da DI2 girişi fiziksel olarak 

tetiklenir. 

 

Pozisyon kontrol modu ile hız kontrol modu arasında geçiş için 137 (SPD) fonksiyonu 

kullanılır. Fonksiyonun atandığı DI3 girişine karşılık gelen S006'nın 4. biti 1 yapıldığında 

sürücü hız kontrol moduna geçer ve motor frekans referansı ile sürülür. 

 


