KOLLMORGEN

A REGAL REXNORD BRAND URUN BILGISI

Servolari Boyutlandirmaya ve Se¢meye
Baslarken: Sistem CozUmU Ihtiyacini Anlama
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Makine tasarimi icin bir servo motor sisteminin boyutlandirilmasi ve se¢ilmesi, bir servo motoru
veya servo sliriicli sistemini olusturan bilesenlerin anlasiimasiyla baslar. Servo sistemler kapali
dongudiir ve istenen bazi hareketleri kontrol eder. Tahrikli mekanizmanin konumunu, hizini ve
torkunu hassas bir sekilde kontrol etmek i¢cin motor ile suiriicii arasinda suirekli bilgi saglayan bir
geri besleme cihazi igerirler.

Bir servo sistemin boyutlandiriimasi, kiresel mekanik,
elektrik ve programlama parametrelerini hesaba katan
butunsel bir yaklasim gerektirir. Sunlari tanimlayarak
baslayin:

+ Mekanik yuk

+ Hareket profili (konumlandirma gereksinimleri dahil)
+ Servo motor ozellikleri

+ Motorun ve diger bilesenlerin yerlestirilecegi ortam

- Islenen materyal ve/veya isleme siireci




Mekanik YUk ve Hareket-Profil Parametreleri

Once mekanik yiikin ve hareket gereksinimlerinin
sonuclarini anlamakla baslayalim. Temel Newton
fizigi, kuvvetin (ya da doner sistemlerdeki torkun)
ivme orani ile carpilan kutle (doner eylemsizlik) ile,
pozitif ya da negatif yonde orantili oldugunu belirtir.
Servo sistem tasarimi baglaminda, bir makine
yapisinin, tasinan yukun kutlesine ek olarak kendi
kUtlesi de vardir. Hareket halindeki kutleleri ve
bunlarin gerekli hareket profillerini dogru bir sekilde
tanimlamak dnemlidir. Doner hareketi lineer harekete
cevirmek icin kullanilan mekanizmalar baytk

Olcude degisiklik gosterir (Sekil A) ve uygulamanin
hassasiyetine, yUklerine, hareket dinamigine ve cevre
kosullarina baghdir.

Kullanilacak mekanizma anlasildiktan sonra, en iyi
servo motor ¢ozumunun belirlenmesiicin hareket
dinamiginin de anlasiimasi gerekir. Hareket profilleri
yalnizca bir noktadan digerine hareketi degil

ayni zamanda parcalarin islenmesiyle iliskili itme
kuvvetleri gibi bu hareket sirasinda hangi islevlerin
meydana gelebilecegini de icerir. Hizlanma, ge¢me
ve yavaslamanin yani sira durma veya bekleme
sureleri de sistemin genel hareket profiline dahil
edilir Indeksleme hareketleri basit bir ticgen hareketi,
degisken yamuk veya 1/3-1/3-1/3 (RMS torkuna bagli
en verimli hareket) olabilir.

S

AKTARMA ViDASI KONVEYOR

DONER KREMAYER

Sekil A: Uygulama boyutlandirma programlari, ¢esitli mekanik ¢6ztm sablonlari sunar

Kullanicinin, uygulamanin hareket gereksinimlerine
gore bir hareket profili olusturmasina yardimci olmak
icin boyutlandirma ve secim araglari mevcuttur.
Kollmorgen'in Hareket Muhendisligi platformu gibi
cogu yazilim araci, bir hareketi tanimlamak icin

cesitli yollar saglar ve hizlanma oranlarinin, hareket
suresi ve mesafesinin, ge¢cme ve bekleme surelerinin
hesaplanmasina yardimci olur.

Sekil B'de, Kollmorgen'in Hareket Muhendisligi
aracindaki, hizlanma oranlarini dtzeltmek icin %50
sarsiimanin eklendigi temel bir 1/3-1/3-1/3 profili
gosterilmektedir. Bu drnekte, %50 sarsiima ve 2
saniyelik bekleme suresi kullanilan 1 saniyede 8
inclik bir hareket gosterilmektedir. Sistem, hizlanma
suresinin 1/3'Und, gegiste 1/3'0 ve yavaslama
suresinin 1/3'Unu temel alarak hareketi hesaplamistir.
Maksimum hiz, 720 in¢/dakikada ara¢ tarafindan
hesaplandi. "S" egrisi profilini gorebilirsiniz (%50
sarsiima oranina gore).

Bu hareket icin itme yukd (kirmizi ¢izgi), hareketin
gecis kismi sirasinda uygulanmistir; profil igin
islemenin gerceklesebilecedi yer burasidir. Bekleme
suresi 3 saniyeye kadar devam eder ve bu profille
ilgili tim parametreler RMS torkunu hesaplamak icin
kullanilacagindan oldukca onemlidir.

Dogru servo motor boyutlandirilirken ve secilirken
RMS torku kullanilir. Hareketli bilesenlerin kendi
eylemsizlikleri toplanmali ve motor miline
yansitiimalidir. Eylemsizlik ve haricl kuvvetlere ek
olarak, strtinme ve etkisizlikler de hesaba katilmaldir.
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Sekil B: Bir uygulama boyutlandirma programinin hareket profili ¢ikisi

Tasarim dogrudan tahrikli bir motor ¢oézimu
kullanamazsa bir tur mekanik aktarma organi
icerecektir. Ornek vermek gerekirse dénerden lineere
guc aktarimi (déner motor cikisini eksen stroklarina
donusturmek icin), kasnakla surdlen bir bant veya
vidali mil gibi vida tabanli bir mekanizma araciligiyla
gerceklestirilebilin. Doner aktarim sistemleri, disli
kutulari ya da farkli boyutlu kasnaklar yoluyla hiz
azaltmasi sunan bantla strulen tertibatlar icerir.

Bazi uygulamalarda hareket ettirilecek parca toplam
hareketli kiitleye &nemli bir katkida bulunur. Ornegin
dagitim veya isleme gerceklestiren robotik sistemlerde
oldugu gibi, bir makine ekseninin degisen bir kutleyi
hareket ettirmesinin gerektigi bir durum istisna olarak
kabul edilir. Burada toplam yUk degisimi miktari servo
sdrdctnun ayarlanmasinda bir faktor olabilir.

Gerekli motor/surtcu sistemi kasinin belirlenmesinde
on boyutlandirma ¢alismasinin bayutk bir kismi
mekanikten ve hareket profilinden gelir. YUkun
¢cozunurluk, dogruluk ve tekrar edilebilirlik ile ilgili
gercek konumlandirma gereksinimlerini anlamak da
onemlidir. Bu, geri besleme cihazi seciminden ve geri
tepme ya da uyumluluk biciminde (daha da dnemlisi)
mekanik tertibatin kayip hareket miktarindan da
dogrudan etkilenir.

Geri Besleme ile Ilgili Hususlar ve Servo Motor Ozellikleri

Tanim geregdi servo sistemler, calisma sirasinda

hizi, konumu ve diger sistem parametrelerini dlcen
geri besleme cihazlarina sahiptir. Ureticilerin sinirli
secenekleri olabilir ancak soklama ytklemesi,
konumlandirma dogrulugu ve tekrar edilebilirlik dahil
olmak Uzere belirli uygulama parametrelerinin dikkatli
bir sekilde degerlendirilmesi 6nemlidir.

Yaygin geri besleme cihazlari sunlardir:
+ Cozuculer

+ Optik kodlayicilar

+ SinUzoidal kodlayicilar

+ Hibrit cihazlar

Cozucduler, ozellikle ytksek soklama yutklerinin oldugu
zorlu ortamlarda Usttnluk saglama egilimindedir.
Cozuculer, hem stator hem de rotor kisimlari icin bir
cekirdegin etrafina sarilmis tel bobinlerinden olusan
doéner transformatoérlerdir. Bu mimari, daha ytksek
sicaklikta calismaya olanak saglar ve muhtemelen bir
cam disk elemant iceren optik kodlayicilarin aksine,
yUksek soklama yuklerine cok daha fazla tolerans tanir.

Sindzoidal kodlayicilar, en iyi konumlandirma
dogrulugu icin 24 bit ve daha yuksek ¢cozanuarluk
sunar.



Kollmorgen'in SFD'si (Akilli Geri Besleme Cihazi) gibi hibrit geri besleme Makine yeniden baslatildiginda
cihazlari, gelismis ¢coztnurluk ozelliklerine sahip bir coztcindn bile tam konumu bilin
saglamhgini sunar. Bu cihazlar, sinds ve kosinus sinyallerini yorumlayan
ve bunlari hem hiz hem de konum geri beslemesi icin servo strtclye
iletilen yiksek ¢cozanurlaklu dijital sinyale donustiren elektrik elemanina
sahip bir ¢cozuclye dayanmaktadir.

Cok dénuisli mutlak kodlayici,
sisteminizin yalnizca motorun
360 derecelik doniis alani iginde
nerede oldugunu degil, ayni

Belirli uygulama gereksinimlerine bagli olan diger bir geri besleme zamanda her iki yénde de
secenedi, artimliya karsi mutlak konum geri beslemesine duyulan kag kez tam doniis yaptigini
ihtiyactir. Doner sistemde, tek donuslu cihazla 360 derecelik donus bilmesini saglar.

tamamlandiginda konum sifirdan baslar. Cok donuslt mutlak kodlayici,
sisteminizin yalnizca motorun 360 derecelik donUs alaniicinde nerede
oldugunu degil, ayni zamanda belirli bir donus sayisina kadar her iki
yonde ka¢ kez tam donus yaptigini da bilmesini saglar. Boylece makine
gucu kesilip daha sonra yeniden baslatildiginda bile tam olarak nerede
konumlandiginizi bilir.

Mutlak konum geri beslemesi, dzellikle makinenin baslatilmasi sirasinda
araclarin ve diger eksenlerin konumlandiriimasinda faydali olabilir ve ana
konuma alma rutinlerini atlamaniza ve Uretim kapasitesini artirmaniza
olanak tanir. Buna karsilik, basit bir artimli kodlayici, tek bir donuste
nerede oldugunuzu tanimlar ancak bunu yalnizca kendisini bir acilis
dongusunde bulduktan sonra tanimlar; dolayisiyla, bir donguyu kag kez
tamamladiginizi ve hatta acilista 360 derecelik donus alanindaki mutlak
konumunuzu bilemezsiniz.

Karsilasabileceginiz diger bir kodlayici tard, dijital donusturucd tarafindan
bir konumda cevrilecek manyetik alan degisikliklerine dayanan kapasitif
mutlak kodlayicidir.

Kablolama

Servo motorlar ve servo surtculer onemlidir ancak ikisi arasindaki
kablolama da biyiik 6nem tasir. Izin verilen bikilme yaricaplariyla
tanimlanan kablo esnekligi dnemli bir husustur. Bu, 6zellikle kablolarin
eksenle birlikte, genellikle uzunlamasina hareket ettigi uygulamalar icin
gecerlidir.

Empedans ve voltaj dususu gibi kablo parametreleri, geri besleme
cihazinin tdrd ve sinyal gucuyle birlestiginde uzunluk agisindan énemli
faktorlerdir. Piyasada bulunan bazi yeni cihazlar (Kollmorgen'in SFD'si,

SICK'in DSL'si, Heidenhain'in EnDat'l ve Hengstler'in BiSS protokolleri Sekil C: Kablo secimi her zaman makine
gibi) seri bilgilerini strdclye cok yuksek hizlarda iletir ve bunlar yine performansi ve hassasiyeti acisindan
uzunluktan, ozellikle empedans ve sinyal-gUrultu oranlarindan etkilenir. énemlidir.

Kablolarin bu cihazlardan uretilen sinyal turlerini isleyecek sekilde
tasarlanmasi gerekir.

Motorun guc kablosunun uzunluguna iliskin bir diger husus, gintimuzun
PWM suruculerinde yer alan yUksek anahtarlama frekanslarina baglidir.
GUrultd motor guc kablosunda mevcuttur ve kablo uzadikca ve

kabloya binen frekansa yarim dalga uzunlugunda yaklastik¢a bir anten
olusturulur. Antenler bilgi (bu durumda guarultt) iletmeyi veya almayi
sever. Asiri gurulty, yuksek performansli bir servo sistemde sorunlara
neden olabilir. Bu nedenle Uretici tarafindan gelistirilen ve test edilen
kablolarin kullaniimasi 6nemlidir.



Servo Tasarimlarinda Cevresel Hususlar

Bir servo tasarimini belirlerken siklikla g6z ardi edilen
hususlardan biri, servo sistemin calisacagr ortamdir.
Cogu servo motor, 40°C ortam kosullarinda calisacak
sekilde derecelendirilmistir; bu, cok sicak bir ortamdir
ancak bircok fabrika ve endUstriyel ortam icin tipiktir.

Surucu elektronik aksamlari, 1siya pek tolerans
gostermez ve genellikle 40°C ortam calisma
sicakligina gore derecelendirilseler de, calistiklari
sicakhigl yonetmek zorlayicr olabilir. Cogu zaman,
uygun ortam kosullarini (sicaklik ve nem) korumak icin
kontrol kabinlerinde basincli hava sogutma yontemleri
gerekir. Bu arada motorlar, yUkU tutan mekanizmalari
calistirmak icin dogrudan makineye monte edilir veya
entegre edilir.

Ureticiler motor performansini kismen motorun
calisacagl ortam kosuluna gore tanimlar. Cogu

zaman tasarimcilar bir motorun 40°C'lik ortam igin
derecelendirildigini varsayar ancak motor ozellikleri
25°C'de derecelendirilmis olabilir. Yayimlanan
derecelendirme icin hangi ortamin referans alindigini
anlamak amaciyla teknik ozellikler incelenirken dikkatli
olunmasi tavsiye edilir. Makinenin calisacagi ortam
sicakligr anma ortam sicakligini asarsa motor anma
kapasitesinde calismayacaktir.

Diger cevresel kosullar motor boyasina, contalara

ve diger mekanik alt bilesenlere zarar verebilir. Toz,
ki, nem, ylkama puskurtmesi, hijyenik gereksinimler,
patlayici ortamlar, vakum ortamlari ve radyasyon,
mevcut zorluklara gore uygun fiziksel 6zelliklere sahip
0zel servo motor dzelliklerini gerektirir.

Is Birligine Dayali Mihendislik Hareket Sistemi Sonuclarini lyilestiriyor

Is birligine dayali miihendislik sayesinde Kollmorgen,
uygulamaniz icin en uygun motoru, sirictyU ve
kablolari segmenize ve boyutlandirmaniza yardimci
olabilir. Benzersiz uygulama ihtiyaclarinizi gérismek
ve en iyi cozUmu olusturmak icin bizimle iletisime
gecin. Thtiyaclarinizi en iyi sekilde karsilayan hareket
drunlerinin guvenli bir sekilde belirlenmesi icin gtclu
Hareket Muhendisligi boyutlandirma ve se¢im yazilimi
da dahil olmak Uzere cevrimici self-servis tasarim
araclarimizi deneyin.

llerlemeye hazir misiniz?

Servo surdcult uygulamalar icin ihtiyaclarinizi ve hedeflerinizi bir Kollmorgen uzmaniyla gérismek icin

Kollmorgen ile iletisime gecin.

Kollmorgen Hakkinda

Bir Regal Rexnord Markasi olan Kollmorgen, sektorin en ytksek performansli, en glvenilir motorlari, strucdleri,
AGV kontrol ¢cozumleri ve otomasyon platformlarinda kanitlanmis 100 yili askin hareket deneyimine sahiptir.
Essiz bir performans, guvenilirlik ve kulanim kolayligina sahip Ustin ¢ézUmler sunuyor, makine Ureticilerine

kesin bir pazar avantaji sunuyoruz.
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