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Fabrikalarda Hareket Kontrolli Haberlesmesini Saglama

Fabrikalarda Ethernet tabanli iletisim ihtiyaci gectigimiz 10 yil icinde artti.
Her asamadaki gorevler ve makine performanslari hakkindaki ayrintili bilgiler
Uretkenlik icin kritik ©nem tasiyor. Performans raporlamadan dngorusel
bakim uyarilarina ve otesine ilgili yetenekler arttikca, ayni makine icindeki ya
da fabrikanin baska bir yerindeki birden cok kontrolctyt baglama ihtiyaci da

artti.

Bu yazi, hareket kontrolcustnun icindeki Ethernet ve Ethernet disi baglantilar icin mevcut secenekleri inceliyor. Hareket
kontrolcu girisinde ve ¢ikisinda aktarilabilecek bilgilerin bir 6zeti ile baslayacak, ardindan kontrolculer ile iletisime yonelik
ag ve ag disi drnekleri inceleyecegdiz. Son olarak fabrikaniz icin dogru ¢ozumleri secerken géz éntnde bulundurulmasi

gereken faktorleri ele alacagiz.

MAKINE KONTROL FORMATLARI

Bir makinede yUksek performansli servo hareket kontrold
kullanirken iki format s6z konusudur.

Makine

Makine Kontrolci Hareket Kontrolcii

!

Harici Baglantilar

Yukaridaki drnekte hareket ve makine kontrolculeri
ayridir. Hareket kontrolcl harekete odaklanirken,
makine kontrolcu (kalici bir programlanabilir mantik
kontrolct (PLC) ya da kisisel bilgisayar (PC) olabilir)
makine kontrolinun geri kalan kisimlart ile ilgilenir.
Ayri bir hareket kontrolciinin olmasinin avantaji,
hareket performansi icin daha fazla islevsellik ve islem
glcu ayirabilmesidir. Kamlama gibi daha ¢ok hareket
tarafinda olan kontrol turleri ile tork hizi, disli gibi daha
cok operasyon tarafinda olan kontrol turleri ve zaman
acgisindan daha kritik olan giris/cikis (I/0), tek basina
hareket kontrolculerinin avantajidir. Ayrica, hareket
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kontroline merkezi bir yaklasim benimsendiginde,
hareket ve makine kontrolculeri ayri oldugunda daha
yuksek hareket performansi ve hassasiyet saglanabilir.

Ikinci makine kontrol tiriinde, asagidaki drnekte de
goruldigu tzere hem makine hem de hareket kontrolt
tek bir kontrolctde birlestirilir.

Makine

Makine == Hareket
Kontrolcu

Harici Baglantilar

.. .-

Giderek artan guclt islemciler sayesinde artik PLC

islevini sunan hareket kontrolculeri vardir. Bu, PLC ya da
PC tabanli bir makine kontrolclye olan ihtiyaci ortadan
kaldirabilir ve toplam makine kontrol maliyetini potansiyel
olarak azaltabilir.
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AKTARILAN BIiLGILER

Hareket kontrolculeri tip, laboratuvar otomasyonu,
robotik, baski, etiketleme, malzeme bicimlendirme,
farmasotik, ambalaj, gida ve icecek, lastik ve kauguk ve
posta ayirma gibi ¢esitli endustrilerde kullanilir.

Hareket kontrolciden gelen birincil veri ¢cikisi performansi
ile ilgilidir. Bu veri, makinenin Urtnu ne kadar verimli
drettigi, ne kadar drtinun Uretildigi, makine hatalari ve
sinirlandirmalart ile ilgili uyarilar ve makine icindeki bir
isiticinin yanhis sicaklikta ¢alismasi gibi beklenmeyen
varyasyonlar hakkindaki bilgileri icerebilir.

Makinenin duzgun ve maksimum verimlilikte calistigini
bilmek rahatlatsa da, ne zaman dizgun ¢alismadigini
bilmek de para, zaman ve kaynak tasarrufu saglayabilir.
Diyelim ki olmasi gerekenden fazla akim ¢eken bir

Fabrikalarda Hareket Kontrolli Haberlesmesini Saglama

motorunuz var, bu durum bir mekanik sorunu ya da
belirli uzunlukta kesim yapan bir makinenin yanlis kesim
yaptigini gosteriyor olabilir. Gercek zamanh makine
performans verisi saglamak tzere programlanmis bir
sisteme sahip olmak, bu sorunlari hizli sekilde tanimlayip
gidermek icin kritik dnemdedir.

Makine kontrolciden hareket kontrolcUye giden bilgiler
komut odaklidir. Bu komutlar, makine kurulumu icin
talimatlar ya da tarifle, 6rnegin Grtn kodu ya da belirli bir
araci Uretmek icin gereken parametreler olabilir. Bunlar
ayrica mesafe, hiz, kamlama hareket noktalari gibi hareket
teknik ozelliklerini ve makine operatorlerinin rutin bakim
yapmasi icin periyodik hatirlaticilar gibi diger operasyonel
ayrintilarr icerebilir.

Uc Tir Bilgi
Aktarim Ortami;

Ethernet - PLC Odakli: Bunlar, Ethernet/IP, Profinet,
EtherCAT®, SERCOSIII® gibi geleneksel PLC'lere, saticiya
Ozel protokollere ve digerlerine dahil edilen yaygin
enduUstriyel Ethernet ag sistemleridir.

Ethernet-PC Odakli: Bunlar, TCP, UDP ve HTTP gibi
geleneksel PC tabanli aglardir

Ethernet Dis1 Yontemler: Web sunuculari, SD
kartlar, uzak bellek, FTP ve VPN/uzak web erisimi.

Sayfa3
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ETHERNET iLETIiISIiMiNIN TEMELLERI

» Tasima ortami; RJ45 uclu bakir, CAT5 ya da CAT6
kablodur. Her digum arasindaki kablolar 100 metreye
kadar uzunluklarda olabilir.

» Baglanti topolojisi hat, bir yildiz ya da bir halka olabilir,
yine de bircok ag uygulamasi yalnizca Uclu alt kimeleri
desteklemektedir.

» Bircok hareket ya da makine uygulamasinda, parca
varyanslarini ortadan kaldirmak ve hassas hareket
kontrolind muhafaza etmek icin dahili elektrik yalitimi
gereklidir.

» Bilginin aktarimi, aga ve nasil yapilandirildigina bagh
olarak belirleyici olabilir ya da olmayabilir.

MODBUS TCP/IP

Ethernet tabanli Modbus® TCP/IP, Modbus RTU
protokoltnd temel alir. Cesitli cihazlar ve kontrol Grunleri
tarafindan kullanilan ve desteklenen bir endustriyel
standarttir. Modbus TCP/IP'de, ikili ve ikili olmayan veriyi
32-bit ya da 16-bit formatinda aktarmak icin bir standart
adres blogu semasi vardir. Belirleyici degildir ve veri
guncelleme suresi degisebilir. Genelde iki cihaz arasindaki
glncelleme surelerinin performans araligi 20 ila 200
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» Uygulamalara ve aglara bagli olarak gtincelleme sureleri
500 mili saniye ya da daha uzun olabilir ve 250 mikro
saniyeye kadar azaltilabilir.

» Ag iletiminin kalitesinden emin olmak icin otomatik ag
yapilandirmasi ve butunltk denetimleri yapilabilir.

» Hareket kontrolct ile makine kontrolct ya da
harici kontrolct arasinda gecilen bilgilere genelde
parametreler, degiskenler ya da etiketler denir, bunlar
tek bir nesne biciminde ya da bir veri dizisi ya da yapisi
biciminde olabilir.

milisaniye arasindadir. Bir Modbus TCP/IP arabirimini
bir hareket kontrolctye entegre etmek icin hareket
kontrolcintn programlama yaziliminda tipik olarak bir
yapilandirma kurulumu olacaktir. Sol alttaki 6rnekte, bir
agi bir Ag sistemi editortine eklemeye yonelik bir se¢im
yer almaktadir.

Etiketleri ya da degiskenleri sunmak icin Modbus
adreslerini baglamak, herhangi bir metin programlama
gerektirmeyen duz bir istir. Baglantilar ya strukle-
birak yontemiyle ya da bir iletisim kutusu araciligiyla
gerceklestirilir.

Modbus baglantisinin makine kontrolctsu tarafindan
kurulmasi icin bir IP adresinin yapilandiriimasi gerekir.
Adindan, bir etiket dosyasi disa aktarilarak, hareket
parametreleri makine kontrolctsinun etiketinde ya
da degisken s6zltgunde ve uygulama programinda
kullanima sunulur.
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ETHERNET/IP

Ethernet/IP™, esnekligi, dlceklenebilirligi ve entegrasyon

kolayligi nedeniyle yaygin olarak kullanilir. Olasi
yapilandirmalar arasinda Polled I/0, Flex I/O ve Explicit
Messaging yer alir. Hareket kontrolctndn dahil edilebilir

ve hareket kontrolcintn makine ve islem parametrelerine

dogrudan erisim saglayabilir. Iletim gtincelleme hizlar,
Kollmorgen PDMM ya da PCMM kontrolctstnde 10 mili

saniyeye kadar dusurulebilir, yine de bircok uygulama, 30

ile 100 mili saniye araligindaki guincelleme hizlari ile iyi

calismaktadir.
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Hareket kontrolu tarafindaki uygulama bir kurulum ekrani
ile yapilir, bu ekranda bir kullanici Ethernet/IP ile ilgili
parametreleri ayarlar ve uygulama programina kolayca

baglar.

Makine kontrolctsu tarafindaki dahili ekranlar digum ve

veri tablosu kurulumuna olanak saglar.
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UDP (KULLANICI DATAGRAM
PROTOKOLU)

UDP, Makine kontrol uygulamalarina getirdigi basitlik

ve sagladigi hiz nedeniyle tim dunyadaki endUstriyel
otomasyonda giderek daha fazla kabul gortyor. UDP
genellikle Visual Basic (VB), Visual Studio (VS) C++, C#
ve digerleri ile gelistirilen uygulamalarda kullaniliyor.

Bu diller tipik olarak makine otomasyon dunyasinin

disinda kullanilagelmistir, ancak dusuk iletisim masraflari,

bu protokoll otomasyon uygulamalarr icin cazip hale

getiriyor. Protokol, 1-4 mili saniyeye varan cok ytksek

glncelleme hizlari saglayabilir.

Function

udpAddridake
udpClase
udpCreate
udplsialid
udpRcvFram
udpRevFramArray
udpRevFramyar
udpSendTo
udpSendToArray
udpSendToVar

Description

Build an address buffer for UDP functions

Clase a sacket

Create a UDP socket

Test if @ socket is valid

Receive a telegram

Receive a byte array through UDF

Raceives the contents of a variable through UDP
Send a telegram

Send a byte array through UDP

Sends the contents of a logal variable through UDP

Sayfa5

Bir Ethernet/IP kurulumunun aksine, bir Kollmorgen
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PDMM hareket kontrolctstndeki bir UDP baglantisi, bir
ag sistemi ekrani olmadan uygulaniyor. Iletisim, PLC islev

bloklarr araciligiyla dogrudan uygulama programi icinde

gerceklesiyor. Gelen bilgi okunuyor ve hareket kontrolu

parametrelerine ayristiriliyor.

Initialize Communications

i //Creace Socket
ocket er := udpCreate(20):
TestState = TesctState + 1!
if 0 = SocketNumber tThen
bTestFailed := true;
TesatState := 100;

printmessage (LEVEL_ERROR, "Create Socket Failed'};

end 1f:

: //validate Socket
1 TUE = w svalid({SocketNumber} then

TestState := TestState + 1;

elee
bTestFailed := true;
TescState = 100;

printmessage (LEVEL ERROR, "Socket is invalid'}:

end if;

P:HInalcate that ready to recelwve

IT true = udpAddIMake] '"10.156.:238.207" (*STRING*), 20(*DINT*), Ac
bSendStacus := uwipSendTo(SocketNumber, 20, Address, 'I am ready t

if true = bSendStatus then
TeatState := TeatState + 1;
alze
bTeatFailed := crus:
TestScate = 100;

printmessage (LEVEL _ERROR, 'Failed to send acknowledgement'):

end_:i £
end_if;
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HTTP (BAGLANTILI METiIN AKTARIM PROTOKOLU)

HTTP, web'in calismasini saglayan protokol olarak
adlandirilir. HTTP, 6zellikle makine otomasyonu icin
gelistirilmis olmasa da fabrika otomasyonu dunyasinda
da kullanilabiliyor. PC tabanl kontrolculerde kullanilan
Visual Basic (VB), Visual Studio (VS), Excel, C#, C++ ve
Java gibi diller, HTTP iletisimi destegdi sunuyor. HTTP
belirleyici degildir ve 50 ila 300 mili saniye iletisim hizlari
sunar. Ornegin, Servo gincelleme hizinda veri aktarimi

~

Asagida bir VB2008 platformundan hareket kontrolclye
gelen bir HTTP iletisimi 6rnegi yer almaktadir. Bu, makine
parametrelerini hem okumak hem de yazmak i¢in
kontroller iceren bir kontrol ekranidir/panelidir. Hareket
kontrolctiden gelen veri dongusel bir okuma komutu
kullanilarak okunur. Hareket kontrolctye aktarilan ya da
yazilan veri, bir kullanicinin bir didgmeye tiklamasi ya da
bir hareket parametresi degeri girmesine duyarl olay

gerekmeyen uygulamalarda bu gecikme yeterlidir, makine  gudumludur.
kurulumu bilgilerinin haberlesmesi gibi.
™ K3 PipehlesworkSample 010 en =
Bir hareket k lciide HTTP arabirimini I POMM IP addrezs VO 0M
ir hareket kontrolctde arabiriminin uygulanmasi T KAS 2 11.1. 65815
kontrolct kurulum ekrani Gzerinden yapilir ve sozltkteki
- = S Kollmorgen Automation Suite
tim degiskenler HTTP agi Gzerinden kullanima sunulur.
Harici kontrolculerin HTTP kurulumu ve iletisimi basittir,
iletisim icin yalnizca hareket kontrolctintin IP adresi ve Hce STATE S @ iniisised
o ) Ao Mode Fawer
parametre adi gereklidir. & Manud Mods . : Fiaming
@ off P @ FLT
Mﬁqn gx
Praject View ——— " .
Name Type = Conffoller Properties Manual Mods FLnctiona Aute Mods Functions
v m System Sinope = m
: .tCnmmller [192?6&.0101] PDMM or PCMM Jiew! Speed D_DE'[_’ME Mechere M D.020000
v mPIC Controller Configuration Abe Mave | () DDHO00
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D PLC degisken uzaktan erisimini etkinlestirme
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TCP iLETIM KONTROL PROTOKOLU

Fabrikalarda Hareket Kontrolli Haberlesmesini Saglama

TCP/IP dunyadaki en populer aglardan biridir, ofis ortaminda yaygin olarak kullanilir ama ayrica fabrikada da
kullanilabilir. Hareket kontrolctide, TCP/IP iletisimleri, 6zel islev bloklari kullanilarak uygulanir.

r—Inst_TcpConnect:

TepConnect
Connect
{ | Execute Dane |
*192.168.0.102 “|Address  Error |
1234 “—Port ErrorlD s connectErorlD
D > ClientSocket/D
ETHERCAT

EtherCAT, hizi ve dogrulugu nedeniyle uzak I/0 ya da
surtcdleri; hareket kontrolctstne baglamak icin idealdir.
Endustriyel otomasyon uygulamalarinda yaygin olan

bir format da CAN Over EtherCAT'tir (CoE). bu format,
verinin mili saniyenin ¢eyregi ya da 250 mikro saniye

gibi glincelleme sureleri ile birlikte deterministik olarak
goénderilmesini saglar. Uretilen parcanin tiirti gibi verilerin
her dongude aktarilmasi gerekmez, bu ylzden protokolin
SDO ya da Mailbox olarak adlandirilan deterministik
olmayan tarafi bu veri aktarimlari ile ilgilenir.

? Device_2 (EL2521) PDO Selection /Mapping

output {Fx) POOS
Salact Output (Fox) POOS

~0x1801 PTO Control

Index I Subindex | Object Mame Size [kit] PLE Variable

07010 1 Caontral_Frequency select 1 (Global) /ControlFreqSelector
7010 2 Contral_Disable ramp 1 (Global) fControlDisableRamp
w7010 3 Caontral_Go counter 1 ({Glokal)fControtGoCounter
07010 17 Frequency value 16 (Global)Fregvalue

~ 0x1802 EMC Contrel compact

e I Subingex | Dtject Mame I ize [it] | PLE Wariaile
w7020 3 Contral_Set counter 1 (GlobalfCountrol5etCounter
Oxd020 17 Sct counter value 16 {Global)/5etCountervalue
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—Inst_TcpSend
TepSend
Send
— —————Execute  Done |
ClientSocketiD >iD Error |
5 S—{NbChar ErrorlD = SendErrorlD
SendData »—|Data NbSent e charSent

Cihaz tarafinda, cihaz saticisindan gelen 6nceden
tanimlanmis bir ESI (EtherCAT Uydu Bilgisi) dosyasi
aktarilabilecek parametre kiimesini tanimlar. Islem veri
nesneleri (PDO) olarak adlandirilan bazi parametreler
dongusel olarak glncellenir. Ayrica arka planda (SDO ya
da Mailbox kanali) daha dusuk hizlarda aktarilan diger
parametreler de tanimlanabilir. Ek olarak, EtherCAT
merkezi cihaziniiceren hareket kontrolcusu, cihazin
uygulamada nasil kullanilacagina yonelik yapilandirmasi
ya da agdaki cihazlarin taranmasi icin ag sifirlandiginda
cihaz parametrelerini ayarlayabilir.

Hareket kontrolcu arabiriminde, bir pencere hangi
parametrelerin PDO parametreleri oldugunu ve dongusel
olarak gonderilebilecegini gosterir. Kurulumda, kullanic
dongusel parametreleri bir uygulama icindeki PLC
degiskenlerine baglayabilir. EtherCAT agi Uzerinden
gelen parametreler de, spesifik kontrolctsu islev bloklar
Uzerinden PLC programlama degiskenlerine baglanabilir.
Ornegin bir servo ekseninin konumunu okumaniz
gerekiyorsa, standart bir PLC acik islev bloku, 6rnegin
MC_ReadActPosition kullanilabilir. Hareket kontrolctsu
tarafinda ¢ok cesitli degiskenler dongusel olmayan sekilde
gegcirilebilir.
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BIRDEN COK BAGLANTI

Bazi uygulamalar, hareket kontrolclye baglamak icin
birden ¢ok Ethernet tabanli ag arabirimi gerektirir. Bunu
yapmanin bir yolu, hareket kontrolcisu tzerindeki tek bir

RJ45 portuna baglanan bir harici Ethernet anahtarlayicidir.

Asagidaki ornekte, U¢ baglanti vardir: Modbus TCP/IP,
Ethernet/IP ve UDP. Modbus TCP/IP, HMI'ya gider. Harici
kontrolcl #1, Ethernet IP araciligiyla baglanir ve bir
dcunct baglanti, SCADA uygulamasi icin harici kontrolct

Ethernet Anahtari

Fabrikalarda Hareket Kontrolli Haberlesmesini Saglama

#2'ye baglanmak amaciyla UDP kullanir. Bu ¢ agin
kullaniminin performansi nasil etkileyecegi sorulabilir.
Kullanicilar, kullanimdaki aglar dikkatli bir sekilde
planlamali, performans tzerindeki her turlt olumsuz
etkiyi en aza indirmek icin her birinin ve aktarilan bilginin
glncelleme hizinin yani sira hareket kontrolctdeki
programlarin guncelleme hizlarini optimize etmelidir.

Hareket Kontrolcl

HMI: Modbus TCP/IP Kontrolcii 1: Ethernet/IP Kontrolcii 2: UDP

Bir fabrikanin makinalari arasinda 5G hizli baglantilar gibi yeni teknolojiler
giderek yayginlasmaktadir. Birden ¢cok agi destekleyen bir hareket kontrolcu,
kullanicilarin kendi sectikleri ag ile sistemi Nesnelerin Interneti'ne (IoT)

dahil etmelerine ve hareket kontrolcu bilgisinin fabrika ve dinya ¢capinda

dolasimini saglamalarina yardimci olur.

Sayfa 8
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WEB SUNUCU

Yalnizca IP adresi girilerek, hareket kontrolculerinin
KAS Application

Version of KAS app  _ Sfaner ooy
Stalus of KAS app  _starfad

Starl/Stop m

Options ~ Auto-std
Apply

Clear al axis emors

girisindeki ve ¢cikisindaki bilgilerin islenmesi icin bir web
sunucu da kullanilabilir. Baglanti saglandiginda, makinenin
operasyon bilgisinin yaninda belirli miktarda uzaktan
kontrol de saglanir.

Sagdaki ekran gortntlst PDMM serisi bir kontrolcistundeki
bir web sunucusundan gelmektedir ve kontrolctinin

. I o . L Log Data User Data
durumuna ve nasil calistigina iliskin bilgileri sunmak icin
. U .. . e Log Flles
acllabilecek gunluk dosyalarini géstermektedir. Bu gunltk <
pdmm_log_CO0M0024 78 &
dosyalari bir kontrol mihendisinin kontrolctideki sorunlar i e
pmm_og_0000002475 &
gidermesine yardim eder. pirm Jog_caoconzero &
pdmm_log_DOC00D2480 3
pedmm_lag_nocoonz4as
. .. pdmm_log_(000a0z4 8% i.
Ayrica, makine ¢alisirken hareket kontrolcl tarafindan pdmm_log_0000002483 &,
.. . .. . . pamm_log_l000002484 &
Uretilen operasyon verisi de web sunucusu Uzerinde disa pdmm_Jog_cacoonasss &
aktarilabilir.

BELLEK KARTI

Bilgiye erismenin bir baska yaygin yolu bellek karti
kullanmaktir. Bu yontem ag tabanli degildir ancak

bir bellek karti sayesinde kullanicilar veriyi hareket
kontrolctisine aktarabilir ve operasyon verisini
kontrolciden bir dosyaya tasiyabilir. Ek olarak, kontrolcu,
sistem ve surucu yapilandirma bilgisini bir hareket
kontrolctden bir digerine tasimak icin de bir SD (Secure
Digital) kart kullanilabilir. Bu islem, kontrolctintn yazihm
versiyonunun, uygulama yaziliminin ve parametrelerin
bir makineden digerine kopyalanmasi icin zaman

kazandiran bir kurulum yéntemi sunar.

UZAK BELLEK
— v Bilgilerin aktarilmasi igin baska bir secenek de bir harici
sabit diske bir Ethernet baglantisi tzerinden baglanmaktir.
‘ Baglantiyl yapmak icin IP adresi ve diger parametrelerin
— X ayarlanmasi sirasinda hareket kontrolcinin web
t—iﬁ'\) sunucusu kullanihir. Bir harici sabit diske ayni binadan ya
da baska bir yerden erisilebilir, bu da kullanicinin bilgiyi,
fabrika capindaki operasyon bilgisini depolayan uzaktaki
bir merkezi bellek konumuna yerlestirmesini kolaylastirir.
Ayrica hareket kontrolcinun programinda, operasyon

bilgisini iceren uzak bellek dosyalari makine calisirken
okunabilir.
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HANGi AG SECILMELIDIR?

Eldeki tum secenekler arasinda hangisi uygulamaniz icin en
uygunudur? Dikkat edilecek hususlar sunlardir:

@ Kullandiginiz kontrolciilerde hangi ag protokolleri mevcut?

@ Belirli bir ag ile ilgili kisisel deneyiminiz nedir? Ornegin Ethernet/IP ya da HTTP ile ilgili
deneyim, agin kurulmasi ve isler hale gelmesi i¢in gereken zamani en aza indirmeye yardimci
olacaktir.

@ Belirli bir ag ile ilgili tedarikginizin deneyimi nedir? Zamaninda entegrasyon icin
genellikle kritik olan uygulama deneyimleri var mi?

@ Iilgili ag, makinenin istedigi hizlarda giincelleme yapabiliyor mu? Bilgiyi aktarmak icin
ihtiyaciniz olan glincelleme surelerini belirlemek icin uygulamanizin gereksinimleri degerlendirin.
Bircok uygulamada iki seviye olacaktir; ilgili yere 1 ila 5 mili saniye icinde ulasmasi gereken bilgiler
ve ilgili yere 50 ila 200 mili saniye icinde ulasmasi gereken bilgiler.

® Hareket kontrolcii performansinin diger yénlerinde agin etkisi nedir? Ag yiku, makine
performansinin diger yonlerini olumsuz etkileyecek mi?

®@ Araglar: Belirli bir agda, Grtintin/saticinin sahip oldugu hangi araclar ve belgeler, iletisim
kurmaya ve gecirilen bilgilerin takibine yardimci oluyor?

@ ihtiyag¢ duyulmasi halinde tedarikcinin ne gibi teknik destek (insan etkilesimi) olanaklari var?

® Hangi ligiincii parti araglar mevcut? Ornegin Modbus ya da HTTP ya da UDP'de, hareket
kontrolcu ile iletisime yonelik bir arabirim kurmak icin Gcretsiz cevrimici araclar mevcuttur.

@ Ne gibi glivenlik ve emniyet 6nlemleri var?
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DEVREYE ALMA

AgI calisir hale getirmek ve istenen performans hedeflerine
ulasmak icin gereken adimlar.

@ ihtiyaci tanimlayin. Ag (izerinden hangi bilgilerin aktarilmasi gerekiyor: Hareket, islem,
/0, durum vb.?

® Her parametrenin gerekli giincelleme hizi nedir?

® Endustriyel kalitede bir Ethernet kablosu kullanin. Ekstra maliyet, her tirlG gurultd
sorununu ve makine ¢alismama suresini dnlemede karsiligini verecektir.

® Baglantiyr kurmak igin kontrolcii (izerinde gtincelleme hizi, veri boyutu ve IP adresi
gibi iletisim parametrelerini ayarlayin.

@ Kiigiik adimlarla baslayin. Once temel iletisimin calismasini saglayin. Bir ya da birkag
parametreyi secin ve basariyla génderip alin. Gelistirme slrecinde az sayida parametreyi
ayarlamak daha hizli sonug verir.

® Parametrelerin geri kalanlarini ekleyin.

® Agin her iki tarafinda makine performansini dogrulayin. Bilgilerin timu ilgili
yerlere gereken guincelleme hizinda gidiyor mu? Kontroltn hareket ve diger yonleri Uzerinde
herhangi bir etki var mi?
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SON DUSUNCELER

Hareket kontrolculerinin girisinde cikisinda bilgi aktarimi,
gUnumuzdeki fabrikalarin gtinltk operasyonu ve genel
Uretkenligiicin kritik bir islevdir. Bu yazida mevcut
kurulum seceneklerinin bircogu ve sizin icin en iyi cozimu
belirlerken g6z 6nunde bulundurulmasi gereken bircok
faktor sunulmustur.

ulasilabilir

Hareket Kontrolli Haberlesmesini Saglama

Fabrikalarin bunyesindeki Ethernet tabanli iletisim son
10 yilda artis gostermistir. Ayrica makine performansinin
olcumu ve takibine yonelik daha ¢ok ozellik gelistirildikce
artis gostermeye de devam edecektir. Mevcut
uygulamalarin ve bilgilerin cesitliligi, bu teknolojiyi
kullanan fabrikalara rekabet avantaji saglayabilir.
Personelinizin uzmanligina en guncel teknolojileri dahil
etmek, yeni gelisimlere yatinm yapmak icin size firsat

saglayacaktir.

Carroll Wontrop, Radford, Virginia'da bulunan Kollmorgen'de kidemli
sistem muhendisidir. Virginia Tech Muhendislik bélimunden 1981
yilinda mezun olan Wontrop, 1983'ten beri hareket kontrol enduistrisinde
cahsmaktadir. Kendisine carroll.wontrop@kollmorgen.com adresinden

Yanitlar icin Kollmorgen ile Ortaklasa Hareket Edin

Kollmorgen bir tedarikciden daha fazlasidir. Basariniz icin ¢alisan bir ortagiz. Hareket sistemlerimizi
yaratan ve 6zel makine gereksinimlerinin nasil karsilanacagini bilen tasarimcilar icin dogrudan
muhendisten mihendise erisim sunuyoruz. Kendiliginden kilavuzlu tasarim araglarimiz trinlerimizi
cevrimici olarak modellemenize, se¢cmenize ve optimize etmenize yardimci olur. Uretim, tasarim,
uygulama ve servis merkezlerinin global agi sayesinde, baska bir ortagin sunamayacagi giivenilir

tedarige, ortak tasarlanan uzmanhga ve kisisel destege erisiminiz olur. ister mevcut bir makineyi

gelistiriyor olun, ister misterileriniz icin son teknolojiyi tanimlayacak yeni nesil bir makine tasarlayin,
olagan disi olani tasarlamaniza yardim edebiliriz.

Makinenizin neler yapabilecegini kesfetmeye hazir misiniz? www.kollmorgen.com adresini ziyaret
edin
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