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1 Giris

STEMOS programlama dili, Stemo3 iki fazli step motor siriclsi igin gelistiriimis olup kullanicilarin
surtclyl kendi uygulamalarina goére programlayarak calistiriimasini saglar. Programlama dili,
surlcu igin tanimlanmig motor hizi, dénds yoni, motor akimi, zaman gecikmeleri, pozisyonlama, lojik
giris ve cikislarla iliskilendirme gibi temel fonksiyonlari bir program akigi icinde dizenlenleyerek
¢alistirlmasini saglar. Program olusturma ve siricuye yiklemek igin PC Gzerinde ¢alisan bir arayiz
programi STEMO-PS mevcuttur. Bu arayliz program ile komutlar liste halinde yazilir, hatah
yazimlara karsi sentaks kontrolu yaptirilir, diizeltmeler yapilir, yazilan program farkli dosya isimleri
ile bilgisayar hafizasina kayit edilebilir, daha dénceden kayit edilmis programlar ¢agirilip tzerinde
calismalar/degisiklikler yapilabilir, yazilan program siriicliye yuklenip ¢alistirilabilir.

Kullanici programinin galismasi icin slrlici Gzerindeki ayar anahtari “SW1-4:0FF” konumunda
olmalidir.

Calisma Bicimleri

I—II—I

Digaridan antrollu Iceriden Kontrollu
(step-dir) (Programli Calisma)
SW1-4: ON SW1-4: OFF

e Pulse, enable, yon | |

sinyalleri, siirtici

disindaki bir devreden Komut Kontrollu Kullanici Programi

(PLC, PC,..) gelir.
o SW1 Mikrostep

segimini belirler. e Siricl RS-232 e PC Arayliz programi
e SW2 Motor akimini Uzerinden génderilen yardimi ile siirlici
belirler. basit komutlari icra Uzerinde kullanici
eder. programlari alinir ve
icra edilir.

o Siriicli ayni zamanda
kontrolor gorevini
Ustlenir.

2 Siriicu Arayuz Programi STEMO-PS’nin Kullaniimasi

2.1 Genel

STEMO-PS, slrucuye program ylklemek veya surtcuyid gdzlemek tzere geligtirilmis Windows-XP
veya Windows-Vista igletim sisteminde calisabilen bilgisayar programidir. Bu bilgisayar programi ile
kullanici, uygulamasinin geregini yerine getiren programlari gelistirir, hatalari ayiklar ve surtcuye
yukleyerek suricinin kendi basina bir kontrolér olarak calismasini saglar. STEMO-PS ile ayrica
surictnin durumunu gozleyebilir, bazi parametrelerini degistirebilir, motoru ¢alistirir, durdurur, belirli
step kadar doéndurmesini yapabilir.

Arayuz programi surticliye RS-232 baglantisi veya USB ile baglanir.
STEMO-PS mentleri Turkce ve Ingilizce olarak degistirilebilir.
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2.2 Ekranlar
STEMO-PS iki ana ekrana sahiptir: “Program Olusturma” ekrani ve “Dogrudan kontrol” ekrani.

Program olusturma ekrani
I Stemo-Ps.

Dosya Ayarlar Yardim <—

DB vis Bol=

Programlama | Dogrudan Kantral |

Program Gitis - [T:\BorlandProjects\Stemo3\script Etke Ammootepatd | ~Silriicii Durumu K| Say0|

| Program : Etiket_AutoStop.ST3 R
; 15 Temmuz 2010, ELDES ELEKTRONIK oo butonlar

; £ " | Baglant .
; $#% ETIKET MARINASI: (Stop gecikmesi pozisyon olarak ayarlanir)
1) Master / Slave Caligma yapabilir,
2) Hiz Ayar: Potansiyometre ile yapilir Ekran
3) Stop gecikmesi potansiyometre veya OPERATOR DANEL(MODBUS) ile alinabilir, Calisma Modu P
4) Stop sensdri gormiyorsa belirli bir boydan sonra motor otomatik Kontrol l:\ lel
ontrolor

durdurulur.
step/Dir [

Girig

; ACIKLAMALAR
7 1) Master galigma igin: SW1-1:OFF.
Slave galigma igin:  SW1-1:0N
Master caligmada siiriici kendi hiz bilgisini saniyede bir
seri portundan digar: atagg buna bajli slave siiriciiler
; bu hiz bilgisine senkron glurlar.
; 2) STOP gecikmesi AKTIF OIMASY igin SW1-2:ON olmali
5 : STOP GECIRMESI YOK
H : STOP GECIRMESI VAR
; 3) STOP gecikmesi nereden
2 : OPERTOR DANELDEN-PARAMETRE-10 ILE ALINIR
; : 2.POTANSIYOMETREDEN 1
; 4) GIRIigLERm: -~ 2

Satir Siitun Kalan [1805 Byte || [ Analog Girig S U FUCU d urumu

- — — 10
Program Hatalan  [FERIERHEEANTE L 0 |

2 0
#4%+ ELDES ELEKTRONIK LTD. Stemo-PS Derleyici:Ver 1.11  01/2012 %%+
wwww 3/2/2012  12:£9:44 PM wwE¥ D SCRIPT ON/OFF

O
O
@
O
O
O
O
O

Sicaklik
30! ¢

Toplam Hata : 0 Toplam Uyari : 0O D DEBUG ON/OFF

Program yazma Program hatalari
penceresi penceresi
e Program yazma penceresi: Program dosyasinin olusturuldugu, komutlarin listesinin

yazildigi editor penceresidir. Komut satirlari, program olusturma kurallari iginde yazilir. Silme,
kopyalama, bulma gibi eylemler yapilabilir. Enter tusu ile yeni satira inilir, ok tuslari veya fare
imleci ile istenilen yere gelinebilir. Tab tusu gecerlidir. Uzun program listelerinde kaydirma
cubugu (scroll bar) belirir. F1 tusuna basildiginda imlegin bulundugu yerdeki komut ile ilgili
yardim penceresi agllir.

e Program hatalari penceresi: Yazilan program kontrol edildiginde yazim hatalari,
programlama hatalari, uyarilar bu pencerede gosterilir. Hatanin kisa tanimi ve yazma
penceresindeki satir numarasi verilir. Bu pencerede hata satir numarasinin oldugu yer
Uzerinde fare tek tiklanirsa program yazma penceresinde hatanin bulundugu satir
isaretlenecektir. Program listesinde hatalar var ise uyari kirmizi renkli olacaktir. Hata yok ise
uyari yesil renkli olacaktir ve suriicliye génderme yapilabilir.

e Surlcu durumu : Surici ile baglantinin olup olmadigi, hangi comm port kullanildigi,
girislerin ve cikiglarin aktif olup olmadigi, analog ¢ikis degerleri ve slricu sicakhdi bu
pencerede gobsterilir. Ayrica yazilmis ve surlclye yuklenmis gegerli bir program (script)
“SCRIPT ON/OFF” butonu ile kosturulur veya durdurulabilir. Script calisiyor ise buton
yanindaki lamba yesil olur. Sirtct Uzerindeki SW1-4 anahtarinin konumu Calisma Modu
penceresinde gorulir.

e DEBUG butonu: Program gelistirme sirasinda, program yuiklenip calistirilirken
istenirse DEBUG o6zelligi acilir. Bu sayede programin nerelerden gectidi ve bekledigi
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g6zlenmis olur. Calisan komutun hangisi oldugu program yazma penceresinde ilgili satirin
renklendirilmesi ile belirtilir.

Kisayol Butonlar : Programin kullaniimasi ile ilgili komutlar butonlar
dizenlenmistir. Menu ile yapilacak islemler ayrica butonlar ile de yapilabilir.

Ekran Segimi : Ekran secim sekmeleri tiklanarak iki ana ekran arasinda gecis
yapllir.

Komut kodu penceresi : Komut kodu penceresi dogru olusturulmus programin sirlclye
gOnderilecek komut kodunu goésterir. Bu ekran sadece gosterme amaclidir, kullanicinin
yapmasi gereken bir ayari yoktur.

seklinde

Dogrudan kontrol ekrani

- — "
il semo-ps 6 R D — Y - — T — (=]
Dosya Ayarlar  Yardim
Programlama  Dodrudan Kantral I
Sitdriicii Dururnr totor Kantrot Paramnetreler
Corm Part i totor Hizild/d]
1000 TE
16-hit
il Badl otor gahgma akim
Siiriicii B aglantis Q = i Pm S 00 iz
Script Caligma O Q Prra10: £00 Az
ator bekleme akim
|50 AT Prrn 17: 2000 R
Cahgma Modu Mikra step Prm 12: 900 YAZ
Kontrolor = 25 Yaz Pm 13 0] vz
Step/Dir. O Frampalid/d)/s] Prim 14: 1 VAT
Girig 500 THE Prm 15; i} Yoz
1 O akL Kalkig Hiz[d/d] Prm 16: i] YEL
2 @) 100 Y&z P 17 ] iz I
3 O Hiz Modu P 18: 0 YAZ H
4 O i YAZ P 19; [ YAz |
5 O Hiz Katzayisiimm.tur] Prm 20 5000 YhZ
B |
O E0 WAL T2-hit
bg 4 S ‘rerdedistime Prm 21: 26931 Az |
TE .
’7 Prm 22: il AL
: O ’ MOVE Prrn 23 52 R
- m 23
Analog Girig o Diniiz ‘r'onii |
1 a3 Prm 24; 7100000000 Az 1l
2 [iza 300 sAG SAR Prm 25: ] AL
Sicaklik-(C) 20
Mator RUN Motor STOP
] -—— — — — N,

Sirtcd durum
penceresi

Motor kontrol
penceresi

N\
Parametreler
penceresi

Sirtct durumu : Surlcil ile baglantinin olup olmadigi, hangi comm port kullanildigi,
girislerin ve gikiglarin aktif olup olmadigi, analog c¢ikis deg@erleri ve surici sicakligi bu
pencerede gosterilir. Ayrica yazilmis ve surlclye yuklenmis gecerli bir program (script)
“SCRIPT ON/OFF” butonu ile kosturulur veya durdurulabilir. Script calisiyor ise buton
yanindaki lamba yesil olur. Surict tzerindeki SW1-4 anahtarinin konumu Calisma Modu
penceresinde gorullr.

Motor kontrol penceresi : Motora ait ayarlarin gériindiigti, motoru dogrudan kontrol etmeye
yarayan butonlarin bulundugu penceredir. “OKU” butonu ile motora ait parametrelerin
tamami okunup gosterilir. Herbir parametrenin yanindaki “YAZ” butonu ilgili parametreye
yeni deger vermek igin kullanihr.

Motor hizi : devir/dakika[d/dak] cinsinden motorun dénus hizini ayarlar.

Motor ¢calisma akimi : 0-1000 araliginda motor faz akimini oransal deger olarak ayarlar.
1000 =7 Amper.
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Motor bekleme akimi :

dénmedigi

Kisayol butonlar

0-100 araliginda motor faz akiminin ylzdesi olarak motorun
ancak frende bekledigi akim degeri.

llh Stemo-PS 7 ; ‘ ‘
Dosya Ayarlar Yardim
—u g ‘ ‘ - a a k) o] L]
A A A A
Programlama || Dogrudan|Kantrol | \ 4
Giis [F:\Borland] Projects\dtemo35T abld SMove 513 | |
;EEpEEEEEEf STEMO®3 Progyam File FEEEEEEY \ ~ [ ;
Yeni Sdrictye Dil
Program Sakla yikle Geri degistir
Program Farkli Program Bul Al
Ac isimle Kontrol
sakla
Tarih (Date) 18.09.2009 Yazar (Author) imza (Initials)
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3 Program Olusturma

3.1 Programlama Genel ilkeleri : Program Listesi Bigimi

Program listesi, programlama diline ait program komutlarini igeren satirlardan olusur. Program satirlari
ile ilgili genel kurallar asagida siralanmistir.

e Her bir komut ifadesi ayri bir satirda bulunmalidir.

e Ayn satirda bulunan anlaml komut ifadesi (komut kelimesi, islemler ve parametreleri)
sonunda mutlaka “;” (noktal virgal) karakteri bulunmalidir. Noktali virgul bulunmayan satir,
eger etiket degil ise, hatali satir olarak degerlendirilir.

e Program satirlarinin en sonunda mutlaka “END;” komutu bulunmalidir.

e Bos (hic¢ bir sey yazilmamig) satira izin verilir.

e Satirda “;” karakterinden sonra yazilan karakterler degerlendiriimez. Dolayisi ile ;" ‘den sonra
aciklama ifadeleri yazilabilir.

e Hem etiket hem de komut ifadesi ayni satirda bulunabilir.

e Satir en sola dayali olabilir.

3.2 Programlama Genel ilkeleri : Program Akis Kurallan

Programlama dili, Stemo3 igin tanimlanmis komutlar kimesinin bir liste halinde yazilarak sira ile icra
edilmesi ilkesine dayanir. Burada dikkat edilecek en énemli sey, herbir komut satirindaki komutun
yerine getiriimesinden sonra bir sonraki komut satirina gegilecegidir. Bir tir yorumlamali program
teknigi olarak nitelendirilebilir. Ancak komutun sirlicide baslatacagi islemlerin sirecleri kisa veya
uzun olabilir. Duruma goére, bir énceki komutun baslattiyi sire¢ devam ederken yeni komutun
baslatacagi yeni bir sure¢ olabilir. Bu anlamda paralel galisan durumlar olusabilir. Yeni komut bir
onceki komutun streglerini bozabilir, degistirebilir veya bitirebilir. Bunlar programlama sirasinda dikkat
edilmesi gereken durumlardir.

Program akisi ayrintilarina bakilirsa; program listesinde sirasi gelmis komut ¢ézimlenir, komuta gore
surlicide bazi islemler baslatilir. Siriicide bazi islemlerin baslatiimasi ile ilgili satirdaki komutun
g6revi tamamlanmistir ve yeni komuta gegilir. Komutlarin tiplerine gére komut satirindaki igslem sartci
tarafindan aninda icra edilir ve yeni komut satirina gegilirken bu komutun sireci tamamlanmigtir.
Baska bir komut tlirtinde ise slrlclde bir islem baslatiimistir ve devam etmektedir. Bu tlir komutlarda
surdcude islemlerin devam etmesi komutun tamamlanmadidi, yani program akisinin bekleyecegi
anlami tasimaz. Komutun gorevi o iglemi baglatmaktir ve baslatildigi anda komut yerine getirilmistir ve
bir sonraki komut satirina gegilir.

Liste-1 Liste-2
SPEED = 1000; SPEED = 1000;
CURON = 500; CURON = 500;
MICROS = 16; MICROS 16;
DISP = 1000000; DISP = 1000000;
MOVE; MOVE;
DELAY = 500; WAIS;
WAIT DELAY = 500;
STOP; WAIT

STOP;

Yukarida anlatilan kavramlar, érnek iki program listesi Uzerinde agiklansin. Liste-1 ve -2’ de SPEED
komutu suriicide motor hizini 100.0 devir/dakika’'ya ayarlayan komuttur. Bu komut icra edilirken hiz
degderi surtcude ayarlanir ve ayarlama islemi bittikten sonra bir sonraki satir olan CURON komutuna
gecilir. Sureglerin i¢c ice gegmesi durumu yoktur. Benzer sekilde siradaki CURON, MICROS, DISP
komutlari icin de durum aynidir. Komutlar icra edildiklerinde ilgili parametre degerleri siricude
olusturulmustur. MOVE komutu, DISP komutu tarafindan verilmis yerdegistirme degerine konumlama
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yapmak Uzere motoru harekete geciren komuttur. Komutun icra edilmesi ile motor harekete baslar ve
bulundugu yerden itibaren bir milyonuncu adima gitmeye baslar. Dogaldir ki motor hizina bagl olarak
bu bir siire alacaktir. Ancak, motor haraketine baglamasiyla MOVE komutunun isi tamamlanmistir ve
bir sonraki satirin icrasina gegilir. Bu agamada liste-1 ve liste-2 farkli davranis sergileyecektir.
Liste-1°de DELAY komutu ile 500 milisaniye gecikme bildirimi yapilir ve WAIT komutu ile bu slrenin
gecmesi beklenir. WAIT komutu program akisini DELAY siresi kadar bekletecektir. Ancak hatirlanirsa
motor MOVE komutu ile hareketine devam etmekte ve belirlenen konuma yaklagsmaktadir. Burada,
MOVE komutu ile hareket eden motor ve WAIT komutu ile stirenin beklenmesi i¢ ice gegen sureglerdir.
WAIT komutu beklemesi tamamlaninca STOP komutu icra edilecek ve motor kosulsuz durdurulacaktir.
Bu asamada, motor MOVE komutu ile belirlenmis konuma ulasmamis olabilir ve konumlama
yapilamaz.

Liste-2’de, MOVE komutundan sonra eklenen WAIS komutu i¢ ice gegen slireci engeller ve motorun
konumlama yapmasini kesin olarak bekler, program akigini ilerletmez. Verilen konuma ulasinca
DELAY komutu ve WAIT komutu icra edilerek 500 milisaniye beklenir ve motor durdurulur.

3.3 Programlama Genel ilkeleri : Dallanma (Etiket)

Program listesi olusturulurken uygulama gere@i program akiginin farkl satirlara ydénlendiriimesi
gereklidir. Bunun icin program dallanma yeri belirlenmelidir ve etiket (label) kullanilir. Etiketler program
akisini kontrol eden ve program satirlari igine konan karakter dizileridir. Etiket olabilmesi igin karakter
dizilerinin sonunda mutlaka “” (iki nokta Ust Uste) karakteri olmalidir. Program iginde etiketlere
dallanmak i¢in komutun dallanma bilgisine etiket dizisi “:” kullaniimadan yazilir.
Etiketler ile ilgili kurallar:

e Etiket karakter dizisinin en sonunda mutlaka “:” karakteri bulunmalidir.
Etiketteki karakter sayisi sinirsizdir.
Harf veya rakam kullanilabilir, veya sadece rakam kullanilabilir.
Bosluk karakteri ve ‘=" karaktari kullanilamaz.
Buyuk kucguk harf farki yoktur. Yazilan butin etiketler sentaks kontrolinde buylk harfe
cevrilerek degerlendirilir. Bu nedenle kiiglk ve biyulk harf ile yazilmis ayni karakterli etiketler
ayni etiket olarak degerlendirilir.
e Etiket dizisi ile komut ifadesi ayni satirda bulunabilir.

Etiket kullanim 6rnekleri :

Etiketl: <—

SPEED = 1200; Ayni etiket olarak
CURON = 450; degerlendirilir

MICROS = 10;
FILTER 1=50;
FILTER 2=50;

FILTER 3=50; /
ANACEVRIM:

IFINP 1=1 GO ETIKET1:
IFINP 2=1 GQ(motorrun; — L
IFINP 3=1 Gé%;>/ Gegerli etiket.
DELAY = 200;

WAIT;

Jum evrim;
Motorrun: RUN; <€— .
<:> Etiket ve komut ayni satirda

Jump ANACEVRIM;
MotorStop:

STOP;

JUMP ANACEVRIM;

END;
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3.4 Programlama Genel ilkeleri : Kesme Fonksiyonlan (Interrupt)

Stemo3 programlama dilinde lojik girigler ile iligskilendiriimis olarak kesme fonksiyonlari
tanimlanabilmektedir. Kesme i¢in tanimlanmig giris aktif oldugunda program normal akisini birakir,
kesme fonksiyonu adresine dallanir. Kesme fonksiyonu igindeki komut satirlari icra edilir. RET komutu
ile karsilasinca kesme olustugu andaki normal program akisina geri déner. Kesme fonksiyonu
program listesi icinde asagidaki bicimde tanimlanir;

(

diger program Kesme fonksiyonu
Satirlari bildiriliyor
)
*
/ INT <giris no>,<aktif lojik seviye>; \

(komut satirai)
(komut satiri)

L Dallanma

—— (dallarne komutu) 4«—— | ceriye  : Olabili

(komut satiri) . .
Digariya : Tehlikeli

'—» (komut satiri)

U wem e Y,

( .
Diger program satirlari Kesme fonksiyonu

) sonu, dénus bildirimi

INT <g>,<1>; Diger kesme
. fonksiyonu
END;

Kesme fonksiyonu program listesi iginde herhangi bir yerde olusturulabilir, ancak END satirindan
Onceki yerlere tanimlanmasi daha uygun olur.

Kesme fonksiyonu g¢alisma bigimi

|

Normal program
satirlari icra
ediliyor

Kesme
y

Kesme fonksiyonu
Icra edilir

v

Program akigi kaldigi
yere dbner, icra
devam eder

!
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RET komutu iki sekilde olusturulabilir:
1) RET;
2) RET <etiket>;
Birinci durumda, kesme fonksiyonu tamamlaninca program akisi donus yeri, kesmenin geldigi anda
icra edilmekte olan komutun bir altindaki komuta déniimektedir.
ikinci durumda, program akigl program listesinde <etiket> ile belirlenmig noktaya yénlendirilir.

“INT” Fonksiyonunda dikkat edilecekler

e Kesme igin tanimlanmis GIRIS, ikinci kez kesme islemi icin kullanilamaz.

o Kesme fonksiyonu i¢in yazilan program satirlarinda JUMP, IFINP, IFVRB gibi dallanma
komutlari ile programin herhangi bir yerine dallanilabilir. Bu nedenle programci RET
komutunun icra edilmesi konusunda dikkatli olmak durumundadir. Kesme programi kendi RET
komutu ile sonlanmadigi takdirde yeni kesmeler olusmaz.

¢ Kesme fonksiyonu icra edilirken baska kesme fonksiyonu tarafindan kesilebilir. Fakat kendisi
tarafindan yeniden kesilemez.

e Farkl GiRiSler igin kesme programlari ayri ayri tanimlanip yaziimahdir. INT bildiriminden
sonra RET komutu gérmeden yeniden INT bildirimi yapilamaz. INT bildirimi olmadan RET
komutu olamaz.

e Kesme olustugu anda DELAY komutu ile devam etmekte olan gecikme var ise gecikme
degderinin kalan suresi kayit edilir, kesme fonksiyonu sonunda sire kaldi§i yerden devam eder.

3.5 Aritmetik iglemler

Degisken kullaniminda, ¢arpma (*), bolme (/), toplama (+) ve gikarma (-) olmak Uzere temel aritmetik
islemler yapilabilmektedir. Temel islemler sadece VRB komutu ile atama yapilmasinda kullanilir. VRB
komutu ile igslem sonucu alindiktan sonra degisken igindeki deder parametre ve tablo degerlerine
aktarilabilir.

Kullanim bigimi asagidaki gibidir.

VRB <z> = <operand1> <iglem> <operand2>;
z={1,...,20,21,..,25}. 1 ile 20 arasi degisken 16-bit sayi alir, 21 ile 25 arasi degisken 32-bit sayi alr.

<operandl> ve <operand2> igin asagidakiler gecerlidir:
Numerik sayl  : 32-bit (Long) isaretsiz sayi. 0 ile 4294967295 arasi.

V<n> : Degisken igerigi. n={1,..,20,21,..,25}. 1 ile 20 arasi degisken 16-bit sayidir,
21 ile 25 arasi degiken 32-bit sayidir.

P<n> : Parametre icerigi. n={1,..,20,21,..,25}. 1 ile 20 arasi parametre 16-bit sayidir,
21 ile 25 arasi parametre 32-bit sayidir.

T<m> : Tablo igerigi. m={1,..,32}. Tablo degeri 32-bit sayidir.

A<k> : Analog kanal degeri. k={1,2}. Analog deger 8-bit sayidir.
<iglem> icin asagidakiler kullanilir:

+ : operandl ve operand2 32-bit sayi olarak toplanirlar. Sonug¢ 32-bit sayidir.

- : operand2, operand1’den g¢ikartilir. Sonug 32-bit sayidir.

* : operand1 ve operand2 garpilir. Sonug¢ 32-bit sayidir.

/ : operand1, operand?2 ile bélindr. Sonug 32-bit sayidir.

Aritmetik islem 32-bit isaretsiz sayi olarak yaplilir ve tasma kontrolu yapilmaz. islem sonunda olusan
deger yine 32-bit sayi olarak tutulur. Sayilarin sonucu 32-biti agmasi durumunda hatali degerler
elde edilir. Isleme giren sayilarin sinirlar lizerinde programci dikkatli olmalidir.
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Aritmetik islemleri kullanma yéntemleri

Bir degisken ile nimerik sayinin islemleri:
VRB 3 =V12 * 3000; veya
VRB 3 =3000 *V12; Degisken-12 igerigi ile 3000 c¢arpilir. Sonug degisken-3’e aktarilir.
VRB 3 =V12 + 3000; veya
VRB 3 =3000 + V12; Degisken-12 igerigi ile 3000 toplanir. Sonug degisken-3’e aktarilir.
VRB 3 =V3-10; Degisken-3 icerigindenden 10 c¢ikartilir. Sonug yine degisken-3’e
aktarilr.

Bir degiken ile bir parametrenin islemi:
VRB 23 =V5 * P11; Parametre-11 ile degisken-5 garpilir, sonug degisken-23’e atanir.

VRB 3 = P10-V25; Parametre-10’dan degisken-25 gikartilir, sonug degisken-3’e atanir.
Analog kanal degeri ile islemler:

VRB 2 = A1*100; Analog kanal-1 degeri ile 100 sayisi garpilir, sonug degisken-2’ye atanir.
Ardigil iglemler:

A = (B*C)/D + E seklinde bir islem yapilacak ise birka¢ satir arka arkaya kullanilarak yapiimahdir.
Ornek: Parametre-21 degeri, degisken-3 ile tablo-5 degerinin garpilip 100’e béliindiikten sonra analog
kanal-2 degeri ile toplanarak elde edilecektir. Burada A=Parametre-21, B=Degisken-3, C=Tablo-5, D=100
ve E=Analog kanal-2 olmaktadir. Program satirlari:

VRB 1 = V3*T5; //degisken-1 ara iglem elemani olarak kullanilir. Degisken-1 = B*C.
VRB 1 =V1/100; /ldegisken-1 = (B*C)/D.

VRB 1 =V1 + A2; /ldegisken-1 = (B*C)/D+E.

PRM 21 =V1; /Iparametre-21=(B*C)/D+E.
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Komut Gruplari Ozet Tablo

Motor Parametreleri ile ilgili Komutlar
Komut Sentaks Parametre Kod Aciklama
CURON CURON = <n>; 1 <n <1000 0x02 Motor calisma akimi.
CUROFF CUROFF= <n>; 1 <n <100 0x0a Motor frende bekleme akimi (%CURON).
MICROS MICROS = <n>; n={1,2,4,5,8,10,16, 25} 0x03 Motor mikrostep segimi
Hareket ile ilgili Komutlar
SPEED SPEED = <deger>; 0 < deger <15000 0x04 | Motor hizi: Dogrudan deger
SPEED = V<m>; m ={1,2,...,24,25} 0x0d Motor hizi: Dediskenden
_ . 1<n <9999 Rampa katsayisi. Saniyedeki dev/dakika degisimi
ACCEL ACCEL = <n>; m = {1,2,...,24,25} OX05 | r(dev/dak)/sn]
ACCEL = V<m>; 0x38 Rampa katsayisi degiskenden alinir.
INITV INITV = <n>; 0 <n <15000 0x06 Motor kalkis hizi- [dev/dak]
DIR DIR = <n>; n={01} 0x08 Motor déniis yonii segme.
RUN RUN; 0x16 Motor siirekli caligtirma.
STOP STOP; 0x17 Motor kosulsuz durdurma.
MOVE MOVE; 0x15 Motor belirli adim ilerletme.
MOVT <n>; n={1,.2,..31,32} oxib (I;/Ioutor tablo ir'1<':|isine gore belirli adim ilerletme : indis
MOVT ogrudan ve‘r|I|r‘. - — — - —
MOVT V<ms>; m = {1,2,...,24,25} oxlc Mout_or tab_lo |nd[§|ne gore belirli adim ilerletme : indis
degisken ile verilir.
WAIS WAIS; 0x14 Belirli stepe gidiste bekleme.
DISP DISP = <n>; 0 < n < 2000000000 0x07 Pozisyon degistirme miktari .
DISP = V<m>; m ={1,2,...,24,25} 0x29 | Pozisyon dedistirme degiskenden.
REFPOS REFPQOS; Oxla Referans (sifir) konumu tanimlama
M Mutlak pozisyonlama : Pozisyon degeri dogrudan
LOCATE <deger>; 0 < deger < 4,204,967,205 | 3% | verili. Pz ! ° °
LOCATE n={1,2,..,31,32} Mutlak pozisyonlama : Pozisyon degeri degiskenden
LOCATE V<n>; i 0x35 alnr. ’
Program Akisi Kontrol Komutlari
JUMP JUMP <label>; 0x09 | Programda dallanma.
IFINP IFINP <i> = <lojik deger> GO i=4{1,2,3,4,56} 0x0b Girig durumuna gore dallanma.
<label>; lojik deger = {0,1} IFINP 2=1 GO labell;
IFVRB <n> <kosul> <deger> GO n=14{1,2,...,24,25} Ox0c Degisken ile sabit karsilagtiriimasi ve dallanma.
IFVRB <label>; kosul :V{:,<,>} IFVRB 3<100 GO label3;
IFVRB <v> <kosul> V<n> GO 0 < deger < 65535 0x32 Degisken ile degisken karsilastirimasi ve dallanma
<label>; IFVRB 12 > V21 GO LABEL10;
Lojik Giris/Cikis Komutlari
ouT OUT <n>=<Iojik deder>; IrZink{dle;g”]zgr - (0,1} 0x23 IE)CBI-F fl;kls’
M n={1,234,5,6 Girigler igin filtreleme
FILTER FILTER <n>=<deger>; o< geéer g 250} 0x26 FILiER f L 50;
INT INT <m>, <lojik durum>; m = {1,2,3,4,5,6} 0x1d | Interrup(Kesme) fonksiyonu tanimlama
! ! lojik durum = {0,1} )
RET RET; Oxle Interrupt déniis komutu(program kaldigi yere)
RET <Isbel>; Interrupt déniis komutu(programda etiket yerine)
Atama Komutlari
VRB <n> = <deger>; 0x0e | Dediskene dogrudan deder atama.
VRB <n> = I<m>; 0x18 | Degiskene giristen deger atama.
VRB <n> = A<c>; 0x20 | Degiskene analog deger atama — 8 bit.
VRB <n> = S<s5>; n={1,2,...,24,25} 0x2a Dediskene ayar anahtari dederi atama.
VRB <n> = P<n>; m = {1,2,3,4,5,6} 0x2b | Degiskene parametre degeri atama.
VRB VRB <n> = Q; c={1,2} 0x2d | Dediskene motor hareket durumu atanir.
VRB <n> = T<k>; s=1{1,2,3,4,5,6,7,8} 0x31 | Dedigkene tablodan deder atanir.
VRB <n> = X; k={1,2,...,31,32} 0x33 | Degiskene o andaki mutlak pozisyon atanir.
VRB <n> = B<c>; 0x36 | Dediskene analog deder atama — 10 bit
VRB <n> = V<n>; 0x39 | Dediskene dediskenden atama
VRB <n> =W; 0x3a | Dediskene Delay/wait status atanir. 0:bitti, 1:bitmedi
VRBINC VRBINC <n>, <deger>; 8 ; giﬁzérézgézsg}s 0x0f | Dedisken deger artirma.
VRBDEC VRBDEC <n>, <deder>; 8 ; gi'@zérs’zgégé 0x10 | Degisken deger azaltma.
PRM PRM <n> = <deger>; n={1,2,..,24,25} 0x11 | Parametreye deger atama.
PRM <n> = V<n>; 0 < degder < 65535 0x2c | Parametreye degdiskenden deger atama.
LIM LIM <n>=<deger>; 8 ; éi’;érs’zgézs?s Ox1f | Dedisken limit deger tanimlama.
SPAN SPAN <n> = <deger>; 8 ; gélé;zérsllgég}'s 0x21 | Degisken tam skala deder tanimlama.
TABLE <n> = <deger>; n={1,2,..,19,20} 0x19 | Tablo olusturma, tabloya dogrudan deder atama
TABLE TABLE <n> = P<m>; m ={1,2,...24,25} Ox2e | Tabloya parametreden deger atama
TABLE <n> = V<m>; 0 < deger < 4,000,000,000 0x30 | Tabloya degiskenden deger atama
ENBINT ENBINT <m>; m={1,2,3,4,5,6} 0x24 | lligili giris igin interrupt fonksiyonuna izin verilir.
DISINT DISINT <m>; m={1,2,3,4,5,6} 0x25 | Tlgili giris icin interrupt fonksiyonu yasaklanir.
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Komut Gruplari Ozet Tablo (Devam)

Komut | Sentaks | Parametre [ Kod | Aciklama
Zamanlama — Gecikme Komutlari
DELAY = <deder>; " 0x12 | Gecikme zamani dogrudan.
DELAY DELAY = P<n>; 0 < deger < 65535 0x22 Gecikme zamani parametreden.

DELAY = V<n>; n={12..,19,20} 0x27 | Gecikme zamani degiskenden.

WAIT WAIT; 0x13 Gecikme zamani bekletme.
Aritmetik islemler

n=4{1,2,..,24,25}

opl,op2= : G
VRB VRB <n> = <opl><islem><op2>; | {V<n>P<n>T<n>A<n>, 0x2f Operandl ve gpgranqg arasinda aritmetik iglem
32-bit sayi} yapilir, sonug ilgili degiskene atanir.

islem ={+,-, *, /}

Not : <n>, <deger> gibi ifadeler komuta verilecek degisik parametreleri, sayilari anlatmak igin kullanilir.
Program listesine yazilirken <, > karakterleri yaziimaz.

4 Komut Agiklamalari

4.1 CURON : Motor Calisma Akimi - [0x02].
Sentaks : CURON = <n>;

<n> : 1 ile 1000 arasi bir sayi.

Ornek : CURON = 750;

Aciklama

CURON komutu, motorun hareketli durumlarinda faz sargisindan gecirilecek sinls bigimli akimin tepe
degderini tanimlar. Oransal biyukliktir. 1000 en yliksek akimi belirler. Sargilardan gegen akim, sirici
donanimindaki referans akim sinyali ve bu komutun belirledigi oransal deger carpilarak olusturulur.
Sargidan gecgen gercek akimin tepe degeri asagidaki bagdinti ile hesaplanir :

Gercgek sargi akimi = (0.34 * n)/(1000 * R)

R : Surucu kartinda kullanilan akim 6élgme sont direnci. (Genellikle 0.05 ohm)
4.2 CUROFF : Motor Frende Bekleme Akimi - [ 0x0a].

Sentaks : CUROFF = <n>;

<n> : 0 ile 100 arasi bir say!.

Ornek : CUROFF = 50;

Aciklama

CUROFF komutu, motorun frende bekleme anlarinda faz sargisindan gegirilecek akimin yuzde (%)
olarak ne oranda azalacagini belirtir. Oranlama, motor CURON komutu ile verilmis akima uygulanir.
Motor bekleme durumundayken sargilardan daha az akim gegmesine ragmen tutma kuvveti (tork)
yeterince buylk olur. Bu nedenle bekleme durumlarinda gereksiz enerji harcamayi azaltmak igin
bekleme akimi daha kig¢lUk degerlere ayarlanabilir. Bdylece motorun ve siricinin gereksiz isinmasi
da engellenmis olur. Oransal blyUkliktir. 100 degeri akim azaltiimayacagini, sifir degeri ise akimin
kesilecegini belirtir. Sargilardan gegen akim, slriici donanimindaki referans akim sinyali ile bu
komutun belirledigi oransal de@er garpilarak olusturulur. Sargidan gegen gercek akimin tepe degeri
asagidaki baginti ile hesaplanir :
Gergek sargi akimi =[(0.34 * CURON)/(1000 * R)] *n / 100
R : Surucu kartinda kullanilan akim 6élgme sont direnci. (Genellikle 0.05 ohm)
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4.3 MICROS : Mikrostep Se¢gme - [0x03].
Sentaks : MICROS = <n>;

<n> :1,2,4,5,8, 10, 16, 25 degerlerini alabilen sayi.
Ornek : MICROS = 10;

Aciklama

Mikrostep, step motorun hareketi sirasinda motor tam adimlarini belirli kesirlere bélerek daha hassas
pozisyonlamayi ifade eder. N degeri, motor tam adiminin kag pargaya béliinecegini belirler. Ornegin n,
5 olarak verilsin; Motorun tam adimi 5 pargaya bolinmustir ve motora tam adim attirmak igin pulse
sayisi (step sayisi) 5 olmalidir. 1.8 derecelik step motor i¢cin motorun bir turunda 200 tam adim vardir.
Motoru bir tam tur déndidrmek icin 5*200 = 1000 pulse (step sayisi) vermek gereklidir. Bu ise motorun
tam turunun 1000 pargaya boélindiguini ifade eder.

Uyari: Step motorlarin yapim o6zellikleri en kararli pozisyonlamanin tam adimlarda olmasini
gerektirmektedir. Mikrostep calisma sirasinda segilen bolme oranlarinda kusursuz pozisyonlama
mUmkdn olmayabilir. Bunun nedeni motorun mekanik yUkinin motoru tam adimlara dogru
yaklastirmaya zorlamasidir. YUk ne kadar blylk olur ise mikrostep pozisyonlarindan sapmalar da o
kadar fazla olacaktir.

4.4 SPEED : Motor Hizi — [0x04], [0x0d].
Sentaks : Iki sekilde atama yapilabilir

1) SPEED = <deger>; veya

2) SPEED = V<n>;

<deger> : 1ile 15000 arasi sayi.
<n> : Degisken numarasi. 1 ile 25 arasi say!.
Ornek : SPEED = 1450; Motor hizini 145.0 d/dak’ya ayarlar.
SPEED = V13; Motor hizi 13 numaral degiskenin degderine ayarlanir.
Aciklama

SPEED komutu, motor galisma hizini ayarlar. Verilen deger, devir/dakika [d/dak] cinsinden ve 10
sayisi ile carpilmis olarak girilmelidir. Ornegin motor hizi 150 devir/dakika olarak ayarlanmak istenirse
girilecek say1 1500 olmaldir.

Program icinde motor hizi iki sekilde ayarlanabilir; birinci sekilde dogrudan hiz degeri atamasi yapllir,
ikinci sekilde ise hiz degeri “Vn” program degiskeninden alinir.

DIKKAT! 1 ile 20 arasi degisken 16-bit sayiyi, 21 ile 25 arasi degiskenler 32-bit sayiy temsil eder.

45 ACCEL : Motor ivmelenme katsayisi (Rampa) — [0x05];
Sentaks : ACCEL = <n>;

<n> : Ivmelenme katsayisi. 1 ile 5000 arasi bir sayi.

Ornek : ACCEL = 300;

Aciklama

ivmelenme katsayisi, motor hareketinin rampali bir sekilde galigmasinda rampa ayarini degistirir.
ivmeli hareket, motor duruyorken ve sabit bir hizda duruyorken, ayarlanmis yeni hiza aniden
yukselmeyip kademeli olarak yukselmesi, motor duruyorken de aniden durmayip kademeli olarak
yavaslayip durmasidir. Verilen sayl motor tam adimlar (full step) cinsinden ayarlanmis hiza ulasma
zamanidir.

4.6 INITV : Motor Kalkis Hizi — [0x06].

Sentaks SINITV = <n>;

<n> : Motor kalkis hizi. Devir/dak cinsinden motorun duruyorken harekete baslayacag: ilk
hizi belirler.

Ornek - INITV = 100;

Aciklama

INITV komutu, motor hareketine belirli bir ilk hizdan baglamasini saglar. Motor durmakta iken dénus
hareketine baslayacak ise rampali hareket yapacaktir. Hareketine baslarken sifir hizdan baglamak
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yerine belirli bir hizdan baslamasi istenebilir. Bu durmda INITV ile belirtilen hiz kullanilacaktir. Verilen
deger [devir/dakika] cinsinden sayinin 10 ile garpilmisi seklinde verilir. 0 ile 15000 arasi sayi girilebilir.

4.7 DISP : Pozisyon yerdegistirme miktari — [0x07] , [0x29].
Sentaks : Iki sekilde atama yapilabilir.
1) DISP =<n>;
2) DISP =V<m>;
<n> : Yer degdistirme miktari. O ile 4000000000 arasi sayi olabilir.
<m> : Degisken numarasi. 1 ile 25 arasi sayi.
Ornek : DISP = 16000;
Aciklama

DISP komutu, konumlama yapmak amaci ile step sayisi olarak motor milinin yerdegistirme miktarini
belirler. Verilen sayl motor donis yoninden bagimsizdir. Motor MOVE komutu ile hareket ettirildiginde
donds yoninde DISP ile belirtilen step sayisi kadar doner ve verilen saylya ulasinca durur. DISP
degeri mikrostep ayari dikkate alinarak kullanilir. Ornedin DISP degeri 200 olarak belirlensin.
Mikrostep degeri 1 olarak ayarlanmis ise MOVE komutu ile motor tam bir tur atar(1.8 derecelik step
motorlar igin) , konuma ulasir ve durur. DISP degeri ayni kalmak kosulu ile mikrostep ayari 4 segilir ve
MOVE komutu calistirilir ise bu kez motor mili geyrek tur donecektir.

DIKKAT! 1 ile 20 arasi degisken 16-bit sayiyi, 21 ile 25 arasi degiskenler 32-bit sayiy temsil eder.

4.8 DIR : Motor doniis yonu — [0x08].
Sentaks :DIR = <n>;

<n> : Dénus yonu. 0 veya 1 olabilir.

Ornek :DIR=1;

Aciklama

Motor dénus yénuni degistirmek icin kullanilir. Deger 0 iken motor bir ydne ddner, degerin 1 yapilmasi
donuds yoniuni tersine gevirir.

49 JUMP : Program Kosulsuz Dallanma - [0x09].
Sentaks :JUMP <etiket>;

<etiket> :

Ornek : JMP L32;

Aciklama

JUMP komutu ile program akisi, program listesinde <etiket> ile belirtilen yere ydnlendirilir. <etiket>
kurallari igin Bélim 3.3’e bakiniz.

4.10 IFINP : Lojik Girig Sinyali ile Program Kosullu Dallanma - [0x0b].

Sentaks - IFINP <i>= <logic durum> GO < etiket> ;

<i> : Giris numarasi. 1 ile 6 arasi deger alir.

<lojik durum> : lgili girisin o andaki durumu. Girig aktif ise 1, aktif degil ise 0 ile tanimlanir.

< etiket > : Program listesi icinde tanimlanmis gecerli etiket kelimesi. Buyuk-kicuk harf

duyarhligr yoktur. <etiket> kurallari igin Bélim 3.3’e bakiniz.
Ornek :IFINP 3 =0 GO L99;

Aciklama

IFINP komutu, program akisini girigslerden gelen bilgiye gore belirli bir satira ydnlendiriimesini saglar.
Giris numarasi ve ilgili girisin durumu kosulu tanimlar. Kosul saglaniyor ise <etiket> ile belirtilen satira
atlanir, aksi halde program akisi bir alt satirdan devam eder.

4.11 IFVRB : Degisken degerine gore Program Dallanma — [0x0Oc], [0x32].
Sentaks :
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1) IFVRB <n> < kosul operatori ><deger> GO <etiket>;
2) IFVRB <n> < kosul operatori > V<n>
Ornek : IFVRB 17>33500, L99;
<n> : Degisken numarasi, 1 ile 25 arasi deger alabilir.
<kosul operatori> 1 (3), (<) veya (>) islemlerinden biri kosul olarak verilir.
<deger> : 16 bit say1. 0 ile 65535 arasi say yazilabilir.
< etiket> : Program listesi iginde tanimlanmis gecerli etiket kelimesi. Blyuk-kiguk harf
duyarhligr yoktur. <etiket> kurallari i¢gin Bélim 3.3’e bakiniz.

Aciklama

IFVRB komutu, program akisini kullanilan degiskenlerden birine gére belirli bir satira yénlendirmesini
saglar. Karsilastirma iglemi, i)bir degisken icerigi ile sabit sayI arasinda ve ii)degisken icerigi ile baska
bir degisken icerigi arasinda yapilabilir. n ile karsilastirma yapilacak degisken tanimlanir. Kosul
saglaniyor ise <etiket> ile belirtlen program satirina atlanir, aksi halde program akigi alt satirdan
devam eder. <etiket> kurallari igin Bolim 3.3’e bakiniz.

Deger 16-bit sayidir. 1 ile 20 arasi degiskenler 16-bit sayi, 21 ile 25 arasi degiskenler 32-bit sayi temsil
ederler.

Degiskenler ile ilgili daha fazla bilgi icin VRB komutlarina bakiniz.

4.12 VRB : Degiskene Deger Atama — [0x0e] , [0x18], [0x20], [0x2a], [0x2b] .
Sentaks : Asagidaki belirtilen bigimlerde atama yapilabilir.
1) VRB <n> = <deger>; [0x0e] : Dogrudan deger atanir.
2) VRB <n>=I<m>; [0x18] : Lojik girislerin durumu deger olarak atanir.
3) VRB <n> = A<c>; [0x20] : Analog kanaldan deger alinir.
4) VRB <n> = S<s>; [Ox2a] : Ayar anahtarlari degeri alinir.
5) VRB <n> = P<n>; [Ox2b] : Parametre degeri degiskene alinir.
6) VRB <n>=Q; [Ox2d] : Motor durumunu degiskene alir.
7) VRB <n>=T<k>; [Ox31] : Tablo degeri degiskene alinir.
8) VRB<n>=X; [0x31] : O andaki mutlak pozisyon degeri degiskene alinir.
9)
<n> : Degisken numarasi. 1 ile 25 arasi sayi olmalidir.
<m> : Dikkate alinacak lojik giriglerin sayisi. 1 ile 6 arasi olabilir.
<c> : Analog kanal numarasi. 1 ile 2 olabilir.
<s> : Ayar anahtari numarasi. 1,2,3,4,5,6,7,8 degerlerini alabilir.
<k> : Tablo indis deg@eri. 1 ile 32 arasinda deder alabilir.
1: SW1-1 numarali anahtari,
2 : SW1-2 numarali anahtari,
3 : SW1-3 numarali anahtari,
4 : SW1-4 numarall anahtari,
5: SW2-1 numarali anahtari,
6 : SW2-2 numarali anahtari,
7 : SW2-3 numarali anahtari,
8 : SW2-4 numarali anahtar temsil eder.
<deger> : 16-bit sayi veya 32-bit say!.
Ornek :
VRB 12 = 12500; //12 numarali degiskene 12500 atanir.
VRB 12 =14, /12 numarali degiskene girislerden ilk 4 tanesinin durumu ikili sayi olarak atanir.
VRB 12=A1; /112 numarali degisken 1 nolu analog giristen deger alir.
Aciklama

VRB komutu, program igcinde bazi degerleri saklayip baska yerlerde kullanmayi saglayan degiskenlere
deger atamak icin kullanihr. 25 farkli degisken kullanilabilir.

DIKKAT! 1 ile 20 arasi degisken 16-bit sayiyi, 21 ile 25 arasi degiskenler 32-bit sayiy temsil eder.
Atama turleri:
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Birinci tirde dogrudan sayi degeri degiskene atanir. 1 ile 20 arasindaki degiskene 16-bit sayi, 21
ile 25 arasindaki degiskene 32-bit sayl dogrudan atanabilir.

I<m> : ikinci tiir atamada ise lojik giriglerden yararlanilir. Lojik girislerden, m ile belirtilen sayida
giris dikkate alinarak temsil ettigi sayi karsiligi degiskene ikili sayi olarak atanir. Giriglerin ikili say!
olarak degerlendirilip islem yapilmasi az giris sayisi ile daha fazla durum yaratma imkani saglar.
En distk anlamli bit, Giris-1’e denk gelir. m, 1 ile 6 arasinda say! olabilir. Boylece girisler
kullanilarak 1-bit ile 6-bit uzunlugunda sayi dederi degiskene atanabilir. Kullanim bicimine érnek
olarak ikili say igerigi degiskene alindiktan sonra MOVT komutu kullanilarak tablo ile belirlenmis
yere konumlama yapilabilir.

A<c> : Ucglinclu tir atamada analog sinyal seviyesi kullanilir. Analog sinyal ile atama islemi
surlctinin bazigalisma parametrelerinin/degiskenlerinin  disaridan  standart sinyal ile
ayarlanmasini saglar. Analog kanaldaki seviye analog dijital geviricide sayiya donusturalir. Bu
sayl her zaman 0 ile 255 arasinda bir sayidir. Tam skala, yani %100 degeri, 255 sayisi (8-bit) ile
temsil edilmektedir. Secilen analog kanalin o andaki (atama anindaki) sayisal degeri ilgili
degiskene atanmadan once, degisken icin SPAN komutu ile belirlenmis sayi ile oranlanir. Cikan
sonug ilgili degiskene atanir. Bu oranlama iglemi, ham analog sayinin sirtcide karsiligini bulacak
fiziksel blylklige doénustirme islemidir. Analog atama kullanilirken ilgili degisken icin SPAN
komutu ile anlamli bir blyUklik verilmis olmalidir. SPAN komutu ile belirlenmemis degiskenlerin
tam skala degerleri 255 olarak ayarlidir.

Ornek: ikinci analog kanal motor hiz ayari igin kullanilacak. Motor hizi igin 1000 devir/dakika tam
skala(span) olarak secilecek. Bu islemi yapan program satirlari asagidaki gibi olabilir.

...<baska satirlar>
SPAN 1=10000; /I1 nolu degisken tam skala degeri: 1000.0 d/dak, 10000 olarak girilir.
...<bagka satirlar>

...<bagka satirlar>

VRB 1=A1; /[2.analog giris 1 nolu degiskene atanir. Oranlama otomatik yapiliyor.

SPEED = V1; /Imotor hizi 1 nolu degiskenden aliniyor.

...<bagka satirlar>

JUMP L1; /lprogram ana doénglsu i¢cinde atama iglemi tazelenir.
S<s> : Dordincu tir atamada surtcunin 8 adet ayar anahtarinin durumu degiskene alinabilir.
Ayar anahtari OFF konumda ise degiskene 1, ON konumda ise O degeri atanacaktir. Ayar
anahtarlari SW1-4 hari¢ tutulmak Gzere surtcunun farkli galisma bigimlerinde programlanmasini
saglayan bir bilgi girisi olarak kullanilabilir. Ornegin, SW1-2 girisi analog sinyallerin degerlendirilip
degerlendiriimeyecegini belirlemek Uzere kullanilabilir. Programlama konumunda ¢alismak igin
SW1-4 anahtarinin mutlaka OFF konumunda olmasi gerektigini unutmayiniz.
P<n> : Besinci tir atamada degiskene parametrelerden birinin degeri atanir. Parametreler kalici
hafizada saklandigi igin suUrucunin enerjisinin  kesilip tekrar baslatiimasi durumunda
parametrelerde tutulan bazi sistem ayarlarinin program iginde uygun bir sekilde kullaniimasina
olanak saglanmis olur.
Q : Altinci tir atamada motor durumu degiskene atanir. Motor duruyor ise degisene sifir, motor
donuyor ise 1 sayisi atanir.
T<k> : Yedinci tiur atamada 32 tablo degderinden birinin icerigi dediskene atanir. Tablo iceridi her
zaman 32-bit olmaktadir.
X : Mutlak pozisyon degeri surlcl iginde tutulmaktadir. Bu deger X atamasi ile herhengi bir
degiskene alinabilir. Mutlak pozisyon 32-bit isaretli sayidir. Atama islemi yapilirken 16-bit degerlikli
degisken kullanilir ise pozisyon degerinde kayip olabilecedi g6z 6éniinde bulundurulmalidir.

4.13 VRBINC : Degisken Deger Artirma — [0xOf].

Sentaks :VRBINC <n>, <deger>;

Ornek :VRBINC 12, 3;

<n> : Degisken numarasi. 1 ile 25 arasi sayi olmalidir.

<deger> : Artirma degeri. Degiskenin mevcut degerine toplanir. 0 ile 65535 arasi deger
alabilir.

Aciklama
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VRBINC komutu, program iginde kullanilan degiskenin mevcut degerini <deger> kadar artirir. Toplama
isleminde tasma kontrolu yapilmaz. 1 ile 20 arasindaki 16-bit dediskenlerde yeni deger 65536 lizerine
yuvarlanir. Ornegin 12 numarali degiskenin mevcut degeri 65535 olsun, VRBINC 12, 3; komutu ile 12
numarali degiskenin yeni degeri 2 olacaktir. 21 ile 25 arasindaki degiskenlerde yuvarlama 32-bit
Uzerinden olacaktir.

4.14 VRBDEC : Degisken Deger Eksiltme — [0x10].

Sentaks :VRBDEC <n>, <deger>;

Ornek :VRBDEC 12, 4;

<n> : Degisken numarasi. 1 ile 20 arasi sayi olmalidir.

<deger> : Azaltma degeri. Degiskenin mevcut degerinden ¢ikartilir. 0 ile 65535 arasi

deger alabilir.
Aciklama :
VRBINC komutu, program iginde kullanilan degiskenin mevcut degerini <deger> kadar azaltir. Azaltma
isleminde tasma kontrolu yapilmaz. 1 ile 20 arasindaki 16-bit degiskenlerde yeni deder 65536 Uizerine
yuvarlanir. Ornegin 12 numaral degiskenin mevcut degeri 2 olsun, VRBDEC 12, 4; komutu ile 12
numarall dediskenin yeni degeri 65534 olacaktir. 21 ile 25 arasindaki degiskenlerde yuvarlama 32-bit
Uzerinden olacaktir.

4.15 PRM : Parametreye Deger Atama — [0x11].
Sentaks . Iki sekilde kullanilabilir.

1) PRM <n> = <deger>; :Dogrudan deger atama.

2) PRM <n>=V<m>; : Bir degiskenin igerigi alinir.
Ornek : PRM 12 = 1200;

:PRM 10 =V19; //19 nolu degisken igerigi 10 numarali parametreye

atanir.
<n> : Parametre numarasi. 1 ile 25 arasi sayl olmalidir.
<m> : Degisken numarasi. 1 ile 25 arasi sayi olmalidir.
<deger> . 16-bit say.
Aciklama

PRM komutu , striicinin ¢aligsmasini etkileyen ve kalici hafizaya kayit edilen degiskenlerin
atanmasini saglar.

DIKKAT! 1 ile 20 arasi parametreler 16-bit sayiyi, 21 ile 25 arasi parametreler 32-bit sayiyi temsil eder.
DIKKAT! 1 ile 20 arasi degiskenler 16-bit sayiyi, 21 ile 25 arasi degiskenler 32-bit sayiyi temsil eder.

1t Dikkat! PRM komutu, dederleri kalici hafizaya aktardidi igin kullaniimasi sirasinda dikkatli
olunmalidir. Siirekli atamanin yapildigi cevrimli yapilarda kullaniimamalidir.

4.16 DELAY : Bekleme Suresi Atama — [0x12], [0x22], [0x27].
Sentaks :1) DELAY = <deger>; : Dogrudan deger atama.
2) DELAY = P<n>; : Parametreden deger atama.
3) DELAY =V<n>; : Degiskenden deger atama
<deger> : 0 ile 15000000 arasi sayi.
<n> : Paramtre/degisken no. 1 ile 25 arasi sayi.
Ornek : DELAY = 1450; /11450 ms sure degeri bildirilir.
: DELAY = P15; //15 numarali parametrenin degeri zamanlayiciya
atanir.
: DELAY =V1; /I 1 numarali degiskenden bekleme suresi alinir.
Aciklama :

DELAY komutu, bekleme komutu WAIT tarafindan kullanilacak bekleme degerini atamak igin kullanilir.
Deger [ms] cinsinden zamana karsilik gelir. DELAY’e deger atandigi anda zamanlayici g¢aligir ve
verilen sayidan geri sayim baslar. Say: sifira ulastigi anda sayim biter.
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D!KKAT! 1 ile 20 arasi parametreler 16-bit sayiyi, 21 ile 25 arasi parametreler 32-bit sayiyi temsil eder.
DIKKAT! 1 ile 20 arasi degiskenler 16-bit sayiyi, 21 ile 25 arasi degiskenler 32-bit sayiyl temsil eder.

4.17 WAIT : Zamanlayici Bekleme — [0x13].
Sentaks ‘WAIT;

Ornek :WAIT;

Aciklama

WAIT komutu, DELAY komutu ile belirtilmis zamani bekleten komuttur. Program akisi bu komuta
geldiginde alt satirdaki komutlara gegmez ve DELAY degeri kontrol edilir. DELAY degeri sifir olana
kadar bekleme devam eder.

4.18 WAIS : Step Sayisi Bekleme — [0x14].
Sentaks ‘WAIS;

Ornek :WAIS;

Aciklama

WAIS komutu, DISP komutu ile belirtiimis step sayisini bekleten komuttur. Program akisi bu komuta
geldiginde alt satirdaki komutlara gecmez ve step sayisi kontrol edilir. Step sayisi belirtilen degere
ulasana kadar bekleme devam eder.

1t Dikkat! WAIS komutundan énce motorun harekete gegcirilmesi gereklidir.

4.19 MOVE : Motoru belirli adim sayisi kadar dondiirme — [0x15].
Sentaks : MOVE;

Ornek : MOVE'

Aciklama

MOVE komutu, motoru DISP komutu ile belirlenmis adim sayisi kadar déndirur. Motor, INITV ile
belirlenmis kalkis hizi ile harekete baslar, ACCEL komutu ile belirlenmis rampali hareketi yaparak
SPEED ile belirlenmis hiza ulasir, rampali hareket yaparak yavaslar ve hedef step sayisina ulasinca
durur. Motor pozisyona gelip durduktan sonra motor akimi kesilmez ve CUROFF komutunca
belirlenmis akim degeri uygulanir.

4.20 RUN : Motoru Kosulsuz ¢alistirma — [0x16].
Sentaks : RUN;

Ornek : RUN;

Aciklama

RUN komutu, motoru surekll déndirme durumuna alir. Motor, INITV ile belirlenmis kalkis hizi ile
harekete baglar, ACCEL komutu ile belirlenmis rampali hareketi yaparak SPEED ile belirlenmis hiza
ulasir ve surekli déner durumda kalir.

421 STOP : Motoru Kosulsuz Durdurma — [0x17].
Sentaks : STOP;

Ornek : STOP;

Aciklama

STOP komutu, motoru kosulsuz durdurur ve faz akimini keser.

4.22 TABLE : Deger Tablosu Olusturma — [0x19], [Ox2e],[0x30].
Sentaks : Asagidaki sekillerde atama yapilabilir:
1) TABLE <k> = <deger>; : Tabloya dogrudan deger atanir.
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2) TABLE <k> = V<n>; [0x30]: Tabloya degiskenden deger atanir.
3) TABLE <k> = P<n>; [0x2e]: Tabloya parametreden deger atanir.

<k> : Tablo sira numarasi. 1 ile 32 arasinda bir sayi olabilir.
<n> : Degisken/parametre no. 1 ile 25 arasi deger alabilir.
<deger> . ligili siraya atanacak sayisal deger. 1 ile 4000000000 arasinda sayi olabilir.
Ornek : TABLE 1 = 12000000;
TABLE 13 = 45;
Aciklama

TABLE komutu ile 32 farkli sayisal deder dizisi olusturulur. Tablo degerleri bazi komutlarla birlikte
kullanilarak gesitli islevler yapilir.

D!KKAT! 1 ile 20 arasi parametreler 16-bit sayiyi, 21 ile 25 arasi parametreler 32-bit sayiyi temsil eder.
DIKKAT! 1 ile 20 arasi degiskenler 16-bit sayiyi, 21 ile 25 arasi degiskenler 32-bit sayiyl temsil eder.

1t Dikkat! TABLE komutu, degerleri kalici hafizaya aktardidi icin kullaniimasi sirasinda dikkatli
olunmalidir. Siirekli atamanin yapildidi cevrimli yapilarda kullaniimamalidir.

1. Tablo ile pozisyonlama:
MOVT komutu ve tablo deg@erleri kullanilarak pozisyonlama yapilabilir. (MOVT komutuna bakiniz.)

4.23 REFPOS : Motor Baglangic Konumu (Referans Pozisyon) Atama — [Ox1A].
Sentaks : REFPOS;

Ornek : REFPOS;

Aciklama

REFPOS komutu, motorun o anda bulundugu yeri sifir konumu (referans pozisyon) olarak atar.
Bundan sonraki tim mutlak konumlamalari bu baslangi¢ noktasina goére yapar.

4.24 MOVT : Tablo Degerleri ile Konumlama — [0x1B] — [0x1C].
Sentaks . Iki sekilde kullanilir.
1) MOVT <n>; : Dogrudan tablo indisi ile konumlama.
2) MOVT V<m>; : Degisken icerigi ile tablo indisi vererek konumlama.
<n> : Tablo indisi. 1 ile 32 arasinda deger alir.
<m> : Degisken numarasi. 1 ile 20 arasi deger alir. (Dikkat! Program icerisinde degiskenin

iceriginin 1 ile 32 arasinda kalmasina dikkat edilmelidir.)

Ornek : MOVT 3; /3. tablo indisinin belirttigi mutlak pozisyona gider.

:MOVT V12;  //12 numarali dedigkenin icerigi indis olarak alinir ve indisin belirttigi
tablo degerine konumlama yapilir.
Aciklama
MOVT komutu, TABLE komutu tarafindan belirlenmis tablo degerlerine konumlama yapmayi saglayan
komuttur. Tablo degerleri mutlak konum ve pozitif dederler olarak kabul edilirler. REFPOS komutu ile
belirlenmis mutlak sifir konumuna gére motor, indis ile belirtilen tablo degerinin belirledigi mutlak
konuma gider.
indis degeri iki sekilde verilir. Birincisi dogrudan indis numarasi verilerek, ikincisi bir degisken
iceriginden indis numarasi verilerek.

xDikkat! Konumlanma yapilacak indis numarasina karsilik gelen tablo degerinin TABLE
komutu ile belirlenmis olduguna dikkat ediniz.

1tDikkat! Degiskenden indis verilirken indisin gésterdigi tablo degerinin TABLE komutu ile
belirlenmig olduguna dikkat ediniz.
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4.25 INT/RET : Girig sinyali ile Kesme Fonksiyonu Tanimlama — [0x1D].
. RET - [OX1E].

Sentaks :
INT <m><lojik durum>;
< program satirlari>
RET,; : Kesmenin geldigi yerdeki program satirina doner.
veya,

INT <m><lojik durum>;

< program satirlari>

RET <etiket>; : etiket ile belirtilen yere doner.

<etiket> kurallari i¢in Bolim 3.3’e bakiniz.

<m> : Giris numarasi. 1 ile 6 arasi say1.
<lojik durum> : Girisin hangi duruma gecgerken kesme yaratacagini belirtir. 0 ve 1 olabilir.
<program satirlari> : Kesme olustugunda icra edilecek program komutlaridir.
Ornek :
INT 3, O; /13. giris, 1 ==> 0 gegcisi ile kesme yaratacak.
MOVT 12;
DELAY = 1000;
WAIT;
MOVT 1;
DELAY = 2000;
WAIT;
RET,; /lilgili kesme geldigi andaki program satirina doéner.
Aciklama

Kesme fonksiyonu , bir giris sinyalininin bir konumdan diger konuma gecmesi ile normal program
akisini keser, kendi program komutlarini icra eder. RET komutu ile tekrar normal akisina, yani kesme
olustugu andaki program satirina dénulur.

“INT” Komutunda dikkat edilecek 6geler:

e Kesme igin tanimlanmis GIRIS, programin baska bir yerinde baska kontrol icin kullanilamaz.

e Kesme fonksiyonu igin yazilan program satirlarinda JUMP, IFINP, IFVRB gibi dallanma
komutlari ile programin herhangi bir yerine dallanilabilir. Bu nedenle programci RET
komutunun icra edilmesi konusunda dikkatli olmak durumundadir. Kesme programi kendi RET
komutu ile sonlanmadigi takdirde yeni kesmeler olusmaz.

e Kesme fonksiyonu icra edilirken baska kesme fonksiyonu tarafindan kesilebilir. Fakat kendisi
tarafindan yeniden kesilemez.

e Farkh GIRiSler igin kesme programlari ayri ayri tanimlanip yazilmahdir. INT bildiriminden
sonra RET komutu gérmeden yeniden INT bildirimi yapilamaz. INT bildirimi olmadan RET
komutu olamaz.

RET komutu yalniz basina kullanildijinda kesme fonksiyonu tamamlandiginda program akisi kesme
gelmeden 6nceki noktaya doner. RET <etiket> seklinde etiket belirtilerek kullanilirsa program akigi
etiket ile belirtilen yere yonlendirilir.
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4.26 ENBINT : Kesme iglemine izin Verme — [0x24]

Sentaks :ENBINT <n>;

<n> : Kesme numarasi. Kesme iglemi giriglerle ilgili oldugundan 1 ile 6 arasi sayidir.
Ornek : ENBINT 3; /I3 numaral giris igin yazilmis kesme fonksiyonuna izin verilir.
Aciklama

Girigler ile ilgili olarak tanimlanmis kesme fonksiyonlari program igerisinde herhangi bir yerde
kapatilabilir veya izin verilebilir. ENBINT komutu ilgili kesme fonksiyonunun icra edilmesine izin verir.
Kesme fonksiyonu yazilmamis giris icin ENBINT komutu etkisizdir.

4.27 DISINT : Kesme islemini Kapatma — [0x25].

Sentaks : DISINT <n>;

<n> : Kesme numarasi. Kesme iglemi giriglerle ilgili oldugundan 1 ile 6 arasi sayidir.
Ornek : DISINT 3; /I3 numarali girig i¢in yazilmis kesme fonksiyonu yasaklanir.
Aciklama

Girigler ile ilgili olarak tanimlanmis kesme fonksiyonlari program igerisinde herhangi bir yerde
kapatilabilir veya izin verilebilir. DISINT komutu ilgili kesme fonksiyonunun icra edilmesini yasaklar.
Kesme fonksiyonu yazilmamis giris icin DISINT komutu etkisizdir.

4.28 LIM : Degigkenler i¢in Limit Kontrolu — [Ox1F].

Sentaks : LIM <n>=<deger>;

<n> : Degisken numarasi. 1 ile 25 arasi sayi.

<deger> : Belirtilen degisken igin degiskenin alabilecedi en blylk sayiyi belirler. 16-bit isaretsiz
sayidir.

Ornek : LIM 12 = 43000; /12 numarali degiskenin degeri 43000 sayisi ile sinirlanmistir.
Aciklama

LIM komutu, program galismasi sirasinda degiskenlerin alabilecekleri en yiksek sayilari belirlemek
icin kullanilir. Degiskene yapilan bir atamadan sonra degiskenin limit degeri kontrol edilir, eger atanan
sayi limit degerinden buyulk ise degisken icerigi limit degere esitlenir. LIM komutu ile belirlenmemis 1
ile 20 arasindaki degiskenlerin limit degerleri 65535 (16-bit), 21 ile 25 arasindaki degiskenlerin limit
degerleri 4294967295(32-bit) olarak kabul edilir.

DIKKAT! 1 ile 20 arasi degiskenler 16-bit sayiyi, 21 ile 25 arasi degiskenler 32-bit sayiyi temsil eder.

4.29 SPAN : Degisken — Fiziksel Buyiiklik Donligumu — [0x21].
Sentaks : SPAN <n> = <deger>;

<n> : Degisken numarasi. 1 ile 20 arasi sayi.

<deger> : Fiziksel buyUklik tam élgek degerini ifade eden sayi. 16-bit.

Ornek : SPAN 2 = 5000; Il

Aciklama

SPAN komutu, analog giris kanallari Uzerinden degdiskenlere atama yapilirken ilgili analog girisin, hiz,
zaman degeri, adim sayisl, v.s gibi bayUkluklerin tam 6lgek degerini belirler.

Analog sinyal ile atama iglemi slrlcinin bazi galisma parametrelerinin/degiskenlerinin disaridan
standart sinyal ile ayarlanmasini saglar. Analog kanaldaki seviye analog dijital ceviricide sayiya
donastirdlir. Bu sayr her zaman 0 ile 250 arasinda bir sayidir. Tam skala, yani %100 degeri, 250
sayisi ile temsil edilmektedir. Secilen analog kanalin o andaki (atama anindaki) sayisal degeri ilgili
degiskene atanmadan 6nce, degisken icin SPAN komutu ile belirlenmis sayi ile oranlanir. Cikan sonug
ilgili degiskene atanir. Bu oranlama islemi, ham analog sayinin surucude karsihgini bulacak fiziksel
blydklige donlUstirme islemidir. Analog atama kullanilirken ilgili dedisken icin SPAN komutu ile
anlamli bir bUyUklik verilmis olmalidir.

SPAN komutu ile belirlenmemis degiskenlerin tam skala degerleri 250 olarak ayarhdir.

4.30 OUT : Lojik Cikis Kontrolu — [0x23].
Sentaks : OUT <n>=<lojik deger>;
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<n> : Cikis numarasi. 1 veya 2 olabilir.

<lojik deger> : Cikis etkin veya degil degeri. 0 veya 1 olabilir. 1:¢ikis etkin, 0: etkin degil.

Ornek :0UT 2=0;

Aciklama :

Sdarucu iki adet 24V cikis sinyali verebilir. Cikislar optik transistor tipidir. PNP ¢ikis tiriindendir. OUT
komutu ile ilgili gikis konumu etkinlestirilir veya sifirlanir.

4.31 FILTER : Giris Kontrolu Filtreleme — [0x26]
Sentaks :FILTER <n>=<deger>;

<n> :Filtrelenecek giris numarasi. 1 ile 6 arasinda bir say!.
<deger> :Filtreleme suresi — milisaniye, [ms]. 0 ile 250 arasi say!.
Ornek :FILTER 3 = 40; //3.giris, 40 ms ile filtrelenir.
Aciklama

Program akisi igerisinde girisler ile ilgili kontroller yapilirken girislerin kararli duruma gegmeleri dnemli
olmaktadir. Ozellikle butonlar, mekanik kontaklar, limit switchler ile iligkilendiriimis girislerde elektriksel
gurdltt hatali calismalara neden olabilmektedir. Bu nedenle girislerin kararli duruma gelmeleri
beklenmelidir. Kararli durum, girislerin belirli siire boyunca kararli olduklari gézlenerek anlasilir. ilgili
giris icin sifir ile 100 milisaniye arasinda filtreleme zamani verilebilir.

o Filtre degeri sifir olarak girilmis ise giris filtrelenmeden degerlendirilir.

e Program akisinda belirtiimemis girislerin filtre degerleri sifirdir.

4.32 LOCATE : Mutlak Konumlama — [0x34] — [0x35].
Sentaks . iki sekilde kullanilir.
1) LOCATE <deger>; : Dogrudan deger ile konumlama.
2) LOCATE V<m>; : Degisken igerigi ile konumlama.
<deger> : 32-bit sayidir. 0 - 4,294,967,295 arasinda deger alabilir.
<m> : Degisken numarasi. 1 ile 32 arasi deger alir.
Ornek : LOCATE 1500; //Motor Referans konuma goére 1500 step degerine
konumlanir.
: LOCATE V12, /12 numarali degiskenin igerigine konumlama yapilir.
Aciklama

LOCATE komutu, referans noktaya gére konumlama yapmayi saglayan komuttur. Alinan degerler
mutlak konum ve pozitif degerler olarak kabul edililer. REFPOS komutu ile belirlenmis mutlak sifir
konumuna gére motor, belirtilen mutlak konuma gider.
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5 Dokuman Baski Tarihgesi

V3.
1)
2)

3)
4)
5)
6)
7
8)

V2.

V1.

18.07.2009
Aritmetik islemler bélimu eklendi.

Dokidmanin tamaminda, degisken ve parametre numaralari 1 ile 20 yerine 1 ile 25 arasinda

degistirlidi.

Komut tablosuna eklemeler yapildi.

VRB komutuna Q bilgi girisi eklendi.

VRB komutuna T (tablo) atamasi eklendi.

JUMP komutunda hatalar dizeltildi.

Etiket kullanimina ait agiklamalar degistirildi.
ACCEL komutu ust degeri 5000 olarak degistirildi.

15.12.2008 )
Komut Guruplari Ozet Tablosuna yeni komutlar eklendi.

VRB, DISP ve PRM komutlarina yeni komut eklemeleri yapildi.

Girig bélimune ekleme yapildi.
Baski Tarihgesi Bolimu eklendi.

10.11.2008

ilk baski.
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