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Ozet

Servomotorlar, step (adim) motorlar, asenkron motorlar endiistride yaygin olarak tercih edilen elektrik motorlarindandir. Bu motorlar
icerisinde servo ve step motorlar konum kontrolleri gerektiren uygulamalarda daha fazla kullanilir. Dondiirme momentlerinin yiiksek
olmasi, dondiirme momentinin iki katina kadar olan degerlere kisa siireli olarak yiiklenebilmesi, atalet (kalkis) momentleri kiigiik
olmasi, 1-10000 devir / dakika arasindaki devir sayilarindan ayarlanabilmeleri gibi avantajlarindan dolay1 servomotorlar hassas
konum kontrolii gerektiren yerlerde tercih edilmektedir. Bu calismada Delta marka servomotorun kontroli SCADA kullanilarak
gerceklestirilmigtir. Servomotorun kontroliinde Delta marka PLC, servomotor hiz kontrolii cihazi ve HMI panel tercih edilmistir.
Gergeklestirilen SCADA yaziliminda servomotorun ¢alisma parametreleri HMI ekranindan belirlenmektedir. Ekran {izerinden
servomotorun ¢alisma agisi, ka¢ devirde ¢alisacagi, ka¢ defa ayni islemi gergeklestirecegi parametre olarak belirlenebilmektedir.
Boylece servomotorun farkli kullanim yerlerinde istenilen sekilde ¢aligmasi saglanmis olacaktir.

Anahtar Kelimeler: Servomotor, PLC, HMI, SCADA

Control of Servomotor with SCADA

Abstract

Servomotors, stepper motors, induction motors are among the most preferred electric motors in the industry. In these motors, servo
and stepper motors are used more in applications requiring position controls. Servomotors are preferred in places requiring precise
position control due to their advantages such as high rotational moments, short-time loading of values up to twice the rotational
torque, small moment of inertia, adjustable speed between 1-10000 rpm. In this study, the control of Delta servomotor was realized
by using SCADA. In the control of the servomotor, Delta brand PLC, servomotor speed control device and HMI panel are preferred.
In the SCADA software, the operating parameters of the servomotor are determined from the HMI screen. The operating angle of the
servomotor, the number of revolutions and the number of times that the servo motor will perform the same operation can be defined
as parameters. Thus, the servomotor will be provided to operate in different places as desired.

Keywords: Servomotor, PLC, HMI, SCADA.

1. Giris

Servo, herhangi bir mekanizmanin isleyisini hatayi algilayarak yan bir geri besleme diizeneginin yardimiyla denetleyen ve hatayi
gideren otomatik aygittir. Robot teknolojisinde en ¢ok kullanilan motor ¢esididir. Bu sistemler mekanik olabilecegi gibi elektronik,
hidrolik-pnématik veya baska alanlarda da kullanilabilmektedir. Servo motorlar; ¢ikis, mekaniksel konum, hiz veya ivme gibi
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parametrelerin kontrol edildigi, 6zetle hareket kontrolii yapilan bir diizenektir.ve servo motor lar batlerli motordurlar Servo motor
igerisinde herhangi bir motor AC, DC veya step motor bulunmaktadir.

Servomotorlar, step (adim) motorlar, asenkron motorlar endiistride yaygin olarak tercih edilen elektrik motorlarindandir. Bu
motorlar igerisinde servo ve step motorlar konum kontrolleri gerektiren uygulamalarda daha fazla kullanilir. Dondiirme momentlerinin
yiiksek olmasi, dondiirme momentinin iki katina kadar olan degerlere kisa siireli olarak yiiklenebilmesi, atalet (kalkis) momentleri
kii¢iik olmasi, 1-10000 devir / dakika arasindaki devir sayilarindan ayarlanabilmeleri gibi avantajlarindan dolay1 servomotorlar hassas
konum kontrolii gerektiren yerlerde tercih edilmektedir. Servo motorun hiz kontrolii tizerine bir¢ok ¢alisma yapilmaktadir. Kalic
miknatisli senkron motor (PMSM) servo sistemi icin gergeklestirilen ¢aligmada hiz kontrol performansini optimize etmek igin,
ongoriisel fonksiyonel kontrol (PFC) metodu uygulanmistir. Bu yontem etkinligini dogrulamak i¢in bu PFC yontemleri ve orantisiz
integral yontemle simiilasyon ve deney karsilastirmalari yapilmustir (Liu & Li, 2011). Ayrica kayma mod kontrol kullanilarak
gergeklestirilen calismalar la birlikte (F-J Lin & Chiu, 1998; Shyu & Shieh, 1996) Fuzzy yontemi kullanilarak servomotor
kontroliiniin gergeklestirildigi ¢calismalar da yapilmistir (1zuno, Takeda, & Nakaoka, 1992; Faa-Jeng Lin, Wai, & Chen, 1998; Wai &
Lin, 1999). Ayrica yiiksek ornekleme frekans kontrolii (akim dongiisii: 16 kHz, darbe genisligi modiilasyon devresi: 4-8 MHz)
gerekliligi sayesinde basit vektdr hesaplamada donanimdaki mevcut vektdr kontrol cihazi kullanilarak servomotor hiz kontrolii
gergeklestirilmistir. (Kung & Tsai, 2007)

Servomotorlarin uzaktan kontroliiniin gerceklestirildigi ¢calismalar gerceklestirilmistir. Bu ¢alismalarda kablosuz ¢ift yonlii servo
motor siirliciisii, elektrik carpmasi gerektirmeyen ve tamamen sizdirmazligin kesin avantajlarini alan bir ¢alisma gerceklestiril mistir.
Bu calismada fizibilite ve kontrol edilebilirli§i dogrulamak i¢in hem hesaplama hem de deneysel sonuglar sunularak prototip i¢in
iletim mesafesi 130 mm'ye ulasabilmis ve iletim verimliligi % 85'e kadar ¢ikilmistir. (Jiang et al., 2019)

Bu c¢aligmada Delta marka servomotorun kontroliit SCADA kullanilarak gergeklestirilmistir. Servomotorun kontroliinde Delta
marka PLC, servomotor hiz kontrolii cihazt ve HMI panel tercih edilmistir. Gergeklestirilen SCADA yaziliminda servomotorun
¢aligsma parametreleri HMI ekranindan belirlenmektedir. Ekran {izerinden servomotorun ¢aligma agisi, kag¢ devirde ¢alisacagi, kag defa
ayni islemi gergeklestirecegi parametre olarak belirlenebilmektedir. Boylece servomotorun farkli kullanim yerlerinde istenilen sekilde
¢alismasi saglanmis olacaktir.

2. Materyal ve Metod
2.1. Servomotor

Motor gili¢ mili disinda, rotorun konumunu ya da hizini belirlemek maksadiyla bir ¢ikis mili daha olan ve bu mile bagli enkoder,
potansiyometre vb. elemanlar ile geri besleme alinabilecek bir ¢ikisi olan motorlara servomotor denir. Servomotorlarin bazi tipleri
firgali bazilar1 ise firgasiz imal edilmektedir. Bunlardan DA (Dogru Akim) servomotorlar fir¢ali, AA (Alternatif Akim) servomotorlar
ise firgasizdir. Dijital kontrollii, hassas isleme ya da galigma istenilen makinelerde ¢ok tercih edilen servomotorlarin bazi 6zellikleri su
sekilde siralanabilir (Anonim ,2011).

Dondiirme momentleri yiiksektir.

Dondiirme momentinin iki katina kadar olan degerlere kisa siireli olarak yiiklenebilirler.

Atalet (kalkis) momentleri kiigiiktiir ve verilen komutlar1 gecikme olmadan algilar ve yerine getirirler.

Cok sik aralikli olarak hareket edebilirler. Yani dur-kalk yapma sayilarinin ¢ok olmasi motoru olumsuz etkilemez.
1-10000 devir / dakika arasindaki devir sayilarindan herhangi birisine kolayca ayarlanabilir.

2.1.1. AA servomotor

AA servomotorlar, genellikle iki fazli sincap kafesli indiiksiyon tipi motorlardir. Iki fazli asenkron motorlar, biiyiik giiclii
yapilmakla birlikte genellikle otomatik kontrol sistemlerinde kullanilmak amaci ile kiiciik giligte yapilir. Firga ve kolektdr
bulunmadigindan ariza yapma ihtimalleri az, bakimlar1 ise kolaydir (Anonim ,2011).

AA servomotor karakteristikleri

Servomotorlar kullanimlart geregi ¢ok sik sekilde ivmelenme ve yavaglatma islemlerine maruz kaldiklarindan, maksimum
moment degerleri anma moment degerlerinden daha fazla olmalidir. DA motorlarda anma momentlerinin asilmasi durumunda
komiitatdr aksaminda kivilcimlagsma olay1 goziikiir. Ayni sekilde hiz arttikca moment degeri de ¢ok hizli bir sekilde diiser. AA

servomotorlarda ise yukarida bahsedilen kivilctmlanma olayi, yapist dolayisiyla goriilmez. Firgasiz servomotorlar maksimum
momenti diigiirmeden yiiksek hiz limitlerinde ¢alistirilabilirler.

Servomotorlarin genel calisma sistemine ait blok diyagram ise Sekil 1’de gosterilmistir (Coskun & Mehmet, 2004).
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Sekil 1. Servomotor ¢aligma sisteminin blok diyagrami

Pozisyon kontrolii agamasinda pozisyon agis1 6, istenilen pozisyon 0" olarak ele alinirsa siiriicii devrenin bu asamada iiretecegi
sinyalin biiytikliigii a1 olarak

AO=0"-0
olur.

Servomotorun sembolik gosterimi ise Sekil 2’°de gdsterilmigtir.

f Amplifier |Kontrol
E. And Sargsst
4 Modulator
Referans  ——
AC kaynak ve Sargiss
referans sinvali

Sekil 2. AA Servomotorun sembolik gésterimi

2.2. SCADA ile Servomotor Kontrolii
Bu ¢aligmada AC Servomotorun SCADA ile kontrolii gergeklestirilmistir.

2.2.1. PLC, Operator Paneli, Servomotor ve Siiriicii

Bu ¢alismada Delta Marka 750 W 17 bit 3000 devir/dk Frensiz 2,39 Nm’lik torka sahip ECMA-C20807GS kodlu AC Servo
Motor kullanilmistir. Siiriicti olarak da ASD-B2-0721-B kodlu Delta marka 750 W siiriicii tercih edilmistir.
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Sekil 3. Servomotor ve Siiriicii

PLC olarak Delta marka DVP-12SA kodlu 8 girisli 4 transistor ¢ikisli PLC ile DOP-B serisi operator paneli tercih edilmistir.

“o0P-B

Human Machine Interface

Sekil 4. Delta PLC ve Operator Paneli

2.2.2. SCADA Sistem Tasarimi

Bu ¢alismada AC Servomotorun SCADA ile kontrolii gergeklestirilmistir. Sekil 5’de SCADA sistemine ait pano tasariminin genel
yapisi goriilmektedir.

Sekil 5. Panonun genel goriiniimii

Sekil 6’de panonun i¢ goriiniisii goriilmektedir. Burada kontrolor olarak PLC kullanilmigtir. PLC, HMI dan gelen bilgilere bagl
olarak Servo motor siiriiclisiine aktarmakta ve bdylece belirlenen sartlarda Servo motor ¢alistirilmaktadir.
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Sekil 6. Pano i¢ goriiniisii

Sekil 4°de goriinen malzemelerin ¢alisma anindaki goriintiileri Sekil 7°de verilmistir.

Sekil 7. PLC, Servo Motor ve Siiriicii

Sekil 8’de panonun kapak goriiniisii ile HMI panel baglantis1 goriilmektedir. Sekil 8’de tasarlanan operator paneli sayfasi ve
sistem start stop butonlar1 goriilmektedir. HMI panelden parametreler belirlendikten sonra HMI panel {izerindeki SERVO ON/OFF
butonu SERVO ON konumunda oldugunda ve Start butonuna basildiginda Servo Motor belirlenen kosullarda ve sayida
caligmaktadir.
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TN RARLAR FESET
SERVO WO G

Sekil 8. Pano kapak goriiniisii
Sekil 9 ve Sekil 10°da tasarlanan operatdr paneli sayfasinda
*  SERVO OFF: ON/OFF butonu Servo Motorun siiriicii ile baglanti kurmasini saglamaktadir.
* Sistem Ayarlar1 Reset: Ayarlar sayfasindaki degiskenleri yazilimdaki ilk degerleri atamak i¢in kullanilir.
*  SERVO Home’a Git: Servo Motorun konumu agisal olarak sifir noktasi olarak kabul edilen noktaya getirmek i¢in kullanilir.

* Ayarlar: Servo Motorun ¢aligsma ayarlarinin belirlendigi sayfadir.

SERVO HOME'A GIT

01

0

TOPLAM TUR SAYIS| 0 AARLAR ‘

Sekil 9: HMI yazilimi
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SISTEM AYARLARI RESET

SERVO HOME'A GIT

1 turun ne kadar siirede
TUR GECIKME SUREST [REJB P of tamamlanacaginin belirlendig

alan

Tur Sayisi
0

‘ -9 arda gosterimi
TOPLAM TUR SAYISI 0 RYAH.AR ’

Aktif Tur Sayisi
Sekil 10: HMI yazilimi
Sekil 11°de tasarlanan ayarlar sayfasindan Servo motorun;
e  Kagc derece ¢alisacagi,
®  Hizinin ne olacagy,
e  Kagc defa ayn1 hareketi yapacagi,

bu sayfadan ayarlanmaktadir.

DEGISKEN POZISYONLAR VE ADETLER]

142
2H2

IHZ

41z

S5HIZ

Sekil 11. Ayarlar Sayfasi
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3. Arastirma Sonuclari ve Tartisma

3.1. Sistem Calismasi
Sekil 12°de SCADA sistemi ¢aligtirildigindaki ekran goriintiisti goriilmektedir.

SISTEM AYARLARI RESET r SERVO ON

SERVO HOME'A GIT

TOPLAM TUR SAYISI

Sekil 10. Caligma Ekrani

4. Sonug

Gergeklestirilen bu ¢alismada AC servo motorun kontrolii SCADA ile gergeklestirilmistir. Gergeklestirilen SCADA sistemi ile
AC Servo motor kullanilarak istenilen derecede, istenilen hizda ve istenilen sayida hareketin gergeklestirilmesi saglanmistir. Bu
sistem amacina uygun olacak ve giicii yeterli olabilecek her sistemde kullanilabilir.
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