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3 EKSEN CNC HAREKET KONTROL KARTI (4 PULSE/DIR CIKISLI)

Baglanti ve Kullanim Kilavuzu ¢ GMach Vé
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G-Cortex M4; CNC router, plazma/lazer kesim ve portal (gantry) tipi sistemler icin tasarlanmis, GMach Vé yazilimi ile
Ethernet lizerinden yonetilen, 3 eksen (X, Y, Z) mimarili ve Y ekseni icin senkron 2. ¢ikis (Y2) ile toplam 4 Pulse/Dir
cikish bir hareket kontrol kartidir.

OZELLIKLER GUVENLIK UYGULAMALAR

- 20 PNP giris, 2 analog giris - Acil stop / reset (X10) - CNCrouter / freze

- 8 NPN + 8 adet 5V Pulse/Dir cikis - Home sensorleri ve yazilm limitleri Plazma / lazer kesim

- 3 eksen + Y2 senkron (gantry) - Tabla sinir alarmi Portal (gantry) sistemler
- Ethernet haberlesme (GMach V6) - Servo ve spindle alarm girisleri Test ve olctim diizenekleri
- El carki, takim sifir sensérii (PROBE) - RUN / ERROR / COM LED'leri Egitim projeleri

- M6 takim degistirme senaryolari

www.gemate.com e info@gemate.com
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Genel Bilgiler ve Teknik Ozellikler

G-Cortex M4
Uriin Adi: G-Cortex M4 - 3 Eksen CNC Hareket Kontrol Karti (4 Pulse/Dir cikisli)

Parametre Deger

3 eksen (X, Y, Z). Y2, bagimsiz bir eksen degildir; Y ekseninin senkron (slave) 2. ¢ikisidir

Eksen Sayisi (gantry cift motor).
Kontrol Sinyali Pulse / Dir, toplam 4 cikis (X, Y, Z, Y2) - 5V seviyesinde
Dijital Giris 20 kanal PNP (24V) - X0-X19

X3 takim sifir sensori (PROBE), X4 / X5 home sensorleri, X6 3D sensér, X7 servo alarm, X8
Giris Gorevleri start, X9 stop, X10 APP/BOOT (acil stop + reset), X11 spindle alarm, X12-X19 el carki. X0-
X2 rezervedir.

Analog Giris 2 kanal - AO (Spindle), A1 (Feedrate)

Dijital Cikis (NPN) 8 kanal - YO-Y7 (spindle, su, hava, isik, takim kafasi cikislari, motor enable)
Dijital Cikis (5V D/P) 8 kanal - Y8-Y15 (X, Y, Z, Y2 icin Pulse + Dir)

El Carki Girisi Enkoder A/B (5V), %1/ %10 / %100 adim carpani, X / Y / Z eksen secimi
Haberlesme PC Ethernet (TCP/IP) - 6rnek: IP 169.254.145.11, Port 28

Besleme Gerilimi 12-24V DC, 2A (220V AC adaptor ile)

Dahili Hafiza Flash Memory

Program Portu / Harici Baglanti CN1 / CN2 (External Header)

Durum LED'leri RUN (yesil), ERROR (kirmizi), COM (sari)
Yazilim GMach V6 (ekranlardaki stirim: Vé.1)
Uriin Olgiileri 120 x 120 x 30 mm
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Genel Baglanti Semasi

G-Cortex M4

G-Cortex M4 kartinin Ust sirasinda 20 kanal PNP dijital giris, 2 kanal analog giris ve 5V besleme cikisi; alt sirasinda 8
kanal NPN cikis ile X, Y, Z ve Y2 icin toplam 8 kanal 5V Pulse/Dir ¢ikisi bulunur. Kart 12-24V DC ile beslenir ve PC ile
Ethernet Gizerinden GMach V6 yazilimi araciligiyla haberlesir.
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G-Cortex M4 - glincel terminal yerlesimi

Dokiiman: 2026 Versiyon: 1.0 Rev: 02 Sayfa 4



Terminal Atamalari - Girisler (INPUT PNP)

G-Cortex M4
Terminal isaret Aciklama
X0, X1, X2 — Rezerve. Eski stirimdeki X+ / X- / Y+ limit gorevleri kaldirilmistir.
X3 Takim Sifir Sensori PROBE girisi. Varsayilan sensér tipi NC; ayarlardan NO secilebilir.
X4 HOME SENSOR X, Y ve Z eksenlerinin home (referans) sensori
X5 HOME SENSOR Y2 Y2 senkron cikisinin (gantry 2. motor) home sensori
X6 3D SENSOR 3D sensor girisi
X7 SERVO ALARM Servo suriici alarm / fault girisi
X8 START Baslat girisi
X9 STOP Durdur girisi
X10 APP / BOOT Acilista boot modu secimi; ¢calismada acil stop ve reset
X11 SPINDLE ALARM Spindle stiriictsi (inverter) alarm girisi
X12 / X13/ X14 % 1/% 10/ % 100 El carki adim carpani
X15/ X16 / X17 X/Y/ZMOD El carki eksen sec¢imi
X18 / X19 ENCODERA/B El carki enkoder fazlari
A0 Analog Spindle Spindle hiz potansiyometresi
Al Analog Feedrate ilerleme hizi (feedrate) potansiyometresi
5V 5V + Enkoder / potansiyometre beslemesi

Not: Girisler PNP tipindedir; sensor veya buton tetiklendiginde ilgili girise +24V DC uygulanir.
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Terminal Atamalari - Cikislar (OUTPUT)

G-Cortex M4

NPN Cikislar (24V DC ortak)

Terminal isaret Aciklama

- GND (-) Besleme topragi

+ 24V + 12-24V DC besleme girisi

YO SPINDLE EN Spindle calistirma / izin rélesi

Y1 WATER Sogutma sivisi pompasi

Y2 AIR Hava valfi / talas tifleme

Y3 LIGHT Calisma alani aydinlatmasi

Y4 -Yé6 — Bos; takim kafasi (M6) senaryolarinda kullanilabilir

Y7 PULSE OUTPUT Motor enable cikisi
5V D/P Cikislar (Pulse / Dir)

Terminal isaret Aciklama

Y8/Y9 X PULSE +/ X DIR + X ekseni darbe ve yon

Y10/Y11 Y PULSE +/YDIR + Y ekseni darbe ve yon

Y12 /Y13 ZPULSE +/ZDIR + Z ekseni darbe ve yon

Y14 /Y15 Y2 PULSE +/Y2DIR + Y ekseninin senkron (slave) 2. cikisi - gantry 2. motor

10V SPINDLE ADC Spindle analog (0-10V) hiz cikisi
Not: Tiim Pulse/Dir cikislari ortak doniis hatt1 olarak GND terminalini kullanir.
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Glic Baglantisi ve PC Haberlesmesi

G-Cortex M4
Glic Baglantisi
Kart Terminali Gii¢ Kaynagi Kablo Rengi
GND (-) - (Negatif) Mavi
VCC (+12/24V) + (Pozitif) Kahverengi

Onerilen besleme: 220V AC girisli, 12-24V DC / 2A cikish adaptér.

PC Ethernet Haberlesmesi

Kart, standart (tercihen korumali CAT5e/CAT6) Ethernet kablosu ile bilgisayara baglanir. GMach V6 acildiginda karta
otomatik baglanir; baglanti bilgileri programin Gst cubugunda goriniir (6rnek: IP 169.254.145.11, PORT 28).
Bilgisayarin Ethernet IP ayari kart ile ayni IP blogunda olmalidir.
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Gli¢ ve PC Ethernet baglanti semasi
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Step / Servo Motor Siiriicii Baglantis

G-Cortex M4

Asagidaki baglanti X ekseni icin 6rnektir. Y, Z ve Y2 cikislari da kendi Pulse+ / Dir+ terminalleri ile stirliclilerine ayni
sekilde baglanir.

Kart Terminali Siirticii Terminali

X PULSE + (Y8) Darbe pozitif PUL+ (veya CP+)

XDIR + (Y9) Yon pozitif DIR+ (veya CW+)

GND Ortak donis PUL- / DIR- (veya CP- / CW-)
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X ekseni step / servo slirticti 6rnek baglantisi
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Servo Alarm Baglantisi

G-Cortex M4

Servo sUrtclniin ALARM / FAULT cikisi kartin X7 (SERVO ALARM) girisine baglanir. Surticlide ariza olustugunda kart

hareketi durdurur.

Kart Terminali Baglanacak Eleman Aciklama
SERVO ALARM (X7) Servo siriict alarm / fault ¢ikisi | Slrlici arizasinda kart bu giristen haberdar olur
24V+ / GND Sinyal referansi Alarm sinyalinin referans beslemesi
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G-Cortex n Alarm
M4 L e L
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Servo stirticti alarm ¢ikisinin X7 girisine baglanmasi

Not: X11 (SPINDLE ALARM) girisi spindle stirticlisiiniin (inverter) alarm cikisi icin ayrilmistir; baglantt mantigi aynidir.
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Takim Ucu Hareket Yonleri

G-Cortex M4

Takim ucu hareket yonleri sag el kuralina gére tanimlanir. Motorlarin ve stirticlilerin donis yonleri bu referansa gore
ayarlanmali, yén tanimi siirlict tGzerindeki DIR sinyali ile birlikte dogrulanmalidir.
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Eksen Yon Tanimi
X Takimin saga hareketi X+, sola hareketi X-
Y Takimin ileri hareketi Y+, geri hareketi Y-
z Takimin yukari hareketi Z+, asagi (is parcasina dogru) hareketi Z-
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Acil Stop (Emergency) ve Reset Baglantisi

G-Cortex M4

Acil stop ve reset, kart tizerindeki ayni APP/BOOT (X10) girisini kullanir. Bu giris acilista boot modu secimi, calisma
sirasinda ise acil stop / reset sinyali olarak gérev yapar. Firmware ytiklemesinde de bu giris kullanilir (bkz. Firmware
Glincelleme).

Acil Stop (Emergency)

Kart Terminali Baglanacak Eleman Aciklama
APP/BOOT (X10) Acil stop butonu (NC) Basildiginda hareketi ve programi aninda durdurur
24V / GND Buton beslemesi Kart Gzerinden saglanir

Reset

Kart Terminali Baglanacak Eleman Aciklama

APP/BOOT (X10) Reset butonu (NO) Sistemi / hata durumunu sifirlar
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Acil stop butonu 6rnek baglantisi Reset butonu érnek baglantisi

Uyart: Acil stop butonu icin Normalde Kapali (NC) kontak kullanilmalidir.
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Start Butonu Baglantisi

G-Cortex M4

Kart Terminali Baglanacak Eleman Aciklama

START (X8) Start butonu (NO) YiklG programi baslatir
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Start butonu érnek baglantisi
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Stop Butonu Baglantisi

G-Cortex M4

Kart Terminali Baglanacak Eleman Aciklama

STOP (X9) Stop butonu (NC) Calisan programi / hareketi durdurur
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Stop butonu érnek baglantisi
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Home Sensorleri ve Yazilim Limitleri

G-Cortex M4

Home (referans) islemi makinenin sifir noktasini belirler. X, Y ve Z eksenlerinin home sensorleri X4 girisine, Y2 senkron
cikisinin (gantry 2. motor) home sensort X5 girisine baglanir. Eski stirimdeki eksen basina limit girisleri (X0-X2)
kaldirilmistir; sinir korumasi yazilim limitleri ile yapilir.

Kart Terminali Baglanacak Eleman Aciklama

HOME SENSOR (X4) Home switch / sensor (NO) Com +24V'a, NO ucu X4'e
HOME SENSOR Y2 (X5) Y2 home switch / sensér (NO) Gantry 2. motor tarafi
24V+ / GND Sensor beslemesi Kart Gzerinden saglanir

G-Cortex
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Home sensorti 6rnek baglantisi (X4)

Home Sonrasi Koruma

Ozellik Aciklama

Home y6nii Ayarlar > MAKINE > SECENEKLER'den secilir: HOME SOL ALT veya HOME SAG UST

Home arama hizlan Ayarlar > MAKINE > HIZ / IVME > HOME ARAMA HIZLARI (X, Y, Z ayr1)

Home yapildiktan sonra X / Y jog hedefi tabla icinde kesilir; eksen sinirdayken o yonde

spezlialini hareket etmez ve uyari sesi verilir

Takim ya da ytikli G-kodu tablanin disina ¢ikarsa "TABLA" / "G-KOD" alarmi verilir, 3D

Tabla sinir alarmi R
gbrintimde tabla kirmizi olur

Tabla olciileri Ayarlar > MAKINE > EKSENLER > X /Y / Z MAKS MM

El carki dogrudan karttan calistigi icin jog yazihm limitinin disindadir; tabla alarmi yine
El carki .

devrededir
Home gostergesi Ana ekranda home yapilmadiysa "EV YOK" yazar
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Takim Sifir Sensorii (PROBE)

G-Cortex M4

Takim sifir sensor, takim degistirildikten sonra Z sifirini otomatik élcmek icin kullanilir. Sensor X3 girisine baglanir.

Kart Terminali Baglanacak Eleman Aciklama
Takim Sifir Sensorii (X3) Takim sensori, 24V PNP NC onerilir; tip ayardan NC / NO segilir
24V+/ GND Sensor beslemesi Kart (izerinden saglanir

) HOME SENSOR
3D SENSOR

G-Cortex
M4 ol L=l=1 | o o o o
Takim Sifir
Sensori (NC)
Sample

Machine and Robotic
Systems Flash
AXIS CONTROL |Risii] ERROR ®

CN1

EXTERNAL HEADER

A=

220V AC
NN
POWER [ OUTPUT—] [ 5vD/P—]
SUPPLY
et X X X X X |
2-AMPER
12/ 24V DC | I o e
PC
ETHERNET

Communication

LNdLNO 3STNd

Takim sifir sensérti (NC) 6rnek baglantisi - X3

Neden NC? NC sensorde kablo koparsa giris "temas" gosterir ve ariza 6l¢ciim baslamadan fark edilir.
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Takim Sifir Sensorii - Ayarlar ve Kullanim

G-Cortex M4
Ayarlar (MAKINE > SECENEKLER, sifreli)

PROBE — TAKIM SIFIR SENSORU (X3)

Sensar X (making) I:l Sensar farki (mm) I:l

Sensar ¥ (making) I:l ini; hizi {mm/dk) 50

( Mevcut X / Y'yi al ] Ararna mesafesi (mm)

Sensar fipi NC . Referans yok: Z sifinni elle alin (Z=0), sonra ana ekran PROBE —

EMCOEIE Referansi ogren.
PROBE - Takim Sifir Sensérti ayar alanlari
Parametre Ornek / Varsayilan Aciklama
Sens6r X /'Y (makine) — Sensorin tabla tzerindeki makine koordinati
Mevcut X / Y'yi al Buton Takim sensoriin Gizerindeyken konumu alanlara yazar
SR ) Olciliir ?(—E‘nsor. ylizeyinin parca sifirina gore ylksekligi (Referansi
6gren ile bulunur)

inis hizi (mm/dk) 50 Onerilen 50-200 mm/dk
Arama mesafesi (mm) 60.0 Bu mesafede temas olmazsa 6lc¢tim iptal edilir
Sensor tipi NC NC veya NO

Ana Ekran PROBE Butonu

Sol alt stitundaki PROBE butonunun altindaki cubuk sensériin temas durumunu gésterir. Butona basinca U¢ secenek
cikar: Z sifirini 8lg, Referansi 6gren, iptal.

islem Aciklama

Z sifiri parca Usttinde elle alinir (Z=0), ardindan Referansi 6gren secilir. Program sensére

Ref o8 ir k . .. . o L . .
cliEranE S 0 e iner ve sensor farkini dlcer. Parca kalinligl, sensoriin yeri veya tabla degisince tekrarlanir.

Zstfirini 8¢ (her takim Yeni Z sifiri = temas Z - sensor farki. Sonug secili WCS'ye (6r. G54) kaydedilir.

degisiminde)
. Z sifirt makine -120, temas -95 — fark 25 mm. Yeni takimla temas -88 — yeni Z sifiri
Ornek
-113.
Hareket sirasi Z makine 0 = sensor X/Y — yavas inis ve temas — Z makine 0 = X/Y is sifiri = Z is sifiri
Giivenlik

e Home yapilmadan 6lclim baslamaz.
e Sensor inmeden 6nce temas gosteriyorsa (NC kablo kopuk ya da tip yanlis) 6lciim baslamaz.
e Arama mesafesi icinde temas olmazsa 6lciim iptal edilir; STOP her an iptal eder.

¢ 3D gdriiniimde sensdr tablada turuncu silindir ve "TAKIM SENSORU" etiketiyle goriindir. YUkl programin alani
sensori kapsiyorsa kirmizi olur ve "program alaninda" uyarisi yazar.
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El Carki (Handwheel) Enkoder Baglantisi

G-Cortex M4
Kart Terminali El Carki Bacagi Aciklama
5V + + El carki beslemesi (5V)
ENCODER A (X18) A Enkoder A fazi
ENCODER B (X19) B Enkoder B fazi
GND - Ortak toprak
G-Cortex —
M4
X N X N X N XN X N N N N N N N X X X X
I— INPUT ; Handweel
PNP 5V Sample
100 Pulse

AB=E,

220V AC

POWER
SUPPLY

2-AMPER

12/24v DC

GEMATE

Machine and Robotic

Systems Elash
AXIS CONTROL |

CN1

ERROR ®
RUN @

EXTERNAL HEADER

CN2
NPN

I_OUTPUT_l I_SVD/P_|
e X X X X X X X X N
LLELELLELECEEEELEET
D99 %%

=== = = = === == = = = ==

PC
ETHERNET
Communication

+3SINd Z
0av 37aNIdS

+3SNd X

5V / 100 pulse 6rnek el carki baglantisi
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El Carki Eksen Secici (X /Y / Z Mod)

G-Cortex M4

El carkinin hangi ekseni hareket ettirecegi asagidaki secici anahtar girisleri ile belirlenir.

Kart Terminali isaret Aciklama

X15 X MOD El carki X eksenini stirer
X16 Y MOD El carki Y eksenini strer
X17 Z MOD El carki Z eksenini stirer
24V + Ortak Secici anahtarin ortak ucu

HOME SENSOR
HOME SENSOR Y2
3D SENSOR

G-Cortex
M4

. Handweel
PNP XYZ Mod

S I
Machine and Robotic G EMATE Ampe

Systems Flash
AXIS CONTROL | ERROR @

RUN @
FORON CNL

220V AC

EXTERNAL HEADER

CN2
NPN
POWER

e & I_ OUTPUT _l I_ 5vD/ P_|

ey X X X X X »

L] pDOFr
2-AMPER DDMBB!US B = “HD@@
D) DD 0% %

1224V DC | T o it B
PC
ETHERNET
Communication

+3SINd 2

20av 31aNIdS

El carki eksen secici 6rnek baglantisi
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El Carki Hiz Carpani Secici (%1 / %10 / %100)

G-Cortex M4

El carkinin her adimda ne kadar ilerleyecegi asagidaki girislerle secilir.

Kart Terminali isaret Aciklama

X12 % 1 Adim carpani x1 (en hassas)
X13 % 10 Adim carpani x10

X14 % 100 Adim carpani x100 (en hizli)
24V + Ortak Secici anahtarin ortak ucu

HOME SENSOR
HOME SENSOR Y2
3D SENSOR

G-Cortex
M4

. Handweel
PNP XYZ %

Sample

Machine and Robotic G E MATE
Systems Flash
AXIS CONTROL [Ha ERROR ®

RUN @
FORON CNL

220V AC

EXTERNAL HEADER

CN2
NPN
POWER

e & I_ OUTPUT _l I_ 5vD/ P_|

ey X X X X X »

L] pDOFr
2-AMPER DDMBB!US B = “HD@@
D) DD 0% %

1224V DC | T o it B
PC
ETHERNET
Communication

+3SINd 2

20av 31aNIdS

El carki hiz carpani segici 6rnek baglantisi

Dokiiman: 2026 Versiyon: 1.0 Rev: 02 Sayfa 19



Feedrate Potansiyometresi Baglantisi

G-Cortex M4
Kart Terminali Potansiyometre Bacagi Aciklama
5V + 1. bacak Besleme
Analog Feedrate (A1) 2. bacak (orta ug) ilerleme hizi sinyali
GND 3. bacak Toprak
Oneri: 10 kR lineer potansiyometre. Pot girisi Ayarlar > SECENEKLER > FEEDRATE POTANS ile etkinlestirilir.
G-Cortex —
M4
N N N N N N N X X X XN N N N XN X N N N |
FeedRate
INPUT
PNP & Potans
Machine and Robotic G EMATE é .
Systems Elash 4 5V
AXIS CONTROL  [LiEY error @ i
RUN @ g “
(®_®\ i com @ “
220V AC =
NPN
POWER OUTPUT 5VD/P
SUPPLY | |
24VDCDDDDDDIDDIDDDDDIP
LA A
DD DD 0D DD DD DD 0D DD DD
1272avpe | R e
ETHERNET TR BB HEBE
Communication ' ! i L g
Feedrate potansiyometresi 6rnek baglantisi
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Spindle Potansiyometresi Baglantisi

G-Cortex M4
Kart Terminali Potansiyometre Bacagi Aciklama
5V + 1. bacak Besleme
Analog Spindle (A0) 2. bacak (orta ug) Spindle hiz sinyali
GND 3. bacak Toprak
Oneri: 10 kR lineer potansiyometre.
G-Cortex —
N N N N N N X X N N X X X N N XN N X N |
I— INPUT —I Splndle
@
EHE w Potans
Machine and Robotic G EMATE é 10K
Systems Elash 4 5V
AXIS CONTROL  [RAES error ® [
RUN @ g “
(®_®\ i coMm @ “
220V AC 5
NPN
POWER OUTPUT 5VD/P
SUPPLY | |
“909000000000000000 -
LA A
DD DD 0D DD DD DD 0D DD DD
12/2avpe | T o e e
ETHERNET G & & g ;
Communication ' : * g
Spindle potansiyometresi 6rnek baglantisi
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Cikis (Role) Baglantilari

G-Cortex M4

YO-Y7 cikislari 24V NPN acik kollektor yapisindadir. Réle veya valf bobininin bir ucu +24V'a, diger ucu kartin ilgili Y
terminaline baglanir.

Kart Terminali Sinyal Role / Yiik

YO SPINDLE EN Spindle inverter calistirma rélesi (A1-A2 bobin)
Y1 WATER Sogutma sivisi pompa rolesi

Y2 AIR Hava valfi rélesi

Y3 LIGHT Calisma lambasi

Y4-Y6 — Takim kafasi (Mé6) senaryolari icin serbest

Y7 PULSE OUTPUT Motor enable

24V+ / GND Ortak Réle bobin beslemesi

3D SENSOR

) | HOME SENSOR

G-Cortex
M4

|— INPUT —I

PNP &
<
Machine and Robotic G EMATE %
Systems Flash 2
Memor = Output
AXIS CONTROL y ERROR @ |
RUN @ = Sample
x
220V AC =
NPN
POWER l_ OUTPUT —| I_ 5VD/ ﬁ
SUPPLY
e I I X X I X X X X X X xXxXxxns:
2-AMPER
12/24v DC | I o

ETHERNET
Communication

+38INd X

NPN cikislar ile réle / valf / lamba 6rnek baglantisi

Not: Cikis aktifken ilgili terminal ile GND arasinda devre tamamlanir.
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GMach V6 Yazilimi - Genel Bakis

G-Cortex M4

G-Cortex M4, bilgisayarda calisan GMach V6 yazilimi ile Ethernet Gizerinden kontrol edilir. Ana ekran; Ustte baglant
cubugu, solda is koordinati (WCS) kart1 ve 3D gériiniim, altta yardimci cikislar, jog, spindle ve is durumu panelleri,
sagda ise OTOMATIK / MDI / OGRENME sekmelerinden olusur.

| #e® © 169.254045.11 28 0 ID918794380 ® G CORTEX M4 _ CEVRIMIC

MENU s bsima | [ Osififa - . ( OTOMATIK 1D
: GCortexM4.gcode 15:29:20

» ‘ 58000

W DURDUR

RPM: 4500  Ma;

O
2 PROBE BASLA -

0 su
HIZ:102
= HAVA
EL CARKI

Q ISIK

GMach V6.1 ana ekrani

Ekran Bolgeleri

Bélge icerik

Ust cubuk Bagla_ntl.b!!fgisi ‘(IP, EOBT, Replay, .I.D.)., kart adi ve durumu (6r. "G-CORTEX M4 —
CEVRIMICI"), dil secimi TR / EN, stirtim (V6.1)

MENU (sol iist) Fareyle Gizerine gelince, dokunmatik ekranda dokununca soldan kayan ment acilir

WCS karti Secili is koordinat, is ve makine konumlari, X=0/Y=0 / Z=0, T1 / T2 takim butonlari

3D goriiniim Takim yolu, tabla, program 6lctleri, BASLA / DURDUR

Sol alt siitun PROBE, SU, HAVA, ISIK butonlari

Jog paneli Eksen hareketleri, hiz, adim secimi, el carki, home gostergesi

Spindle / is durumu Spindle devri ve yiizdesi, ilerleme hizi ve ylizdesi

Sag panel OTOMATIK (G-kod listesi), MDI (elle komut), OGRENME (jog ile program)
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Menii ve Dosya islemleri

G-Cortex M4

Sol tistteki MENU cubugu soldan kayan meniiyii acar (fareyle iizerine gelince ya da dokunmatik ekranda dokununca).

GEM ATE Menii Ogesi Aciklama

Dosya A¢ G-kod programi yiikler (.gcode, .nc, .tap vb.)
Son acilan 5 dosya: dosya adl, klasér ve agilma zamani.
SON DOSYALAR YUklG dosyanin yaninda turuncu nokta bulunur;
)SYALAR bulunamayan dosya soluk gériindir.
[t Listeyi temizle Son dosyalar listesini siler
B Alt 4 Eksen.nc Ayarlar Makine ve kullanici ayarlari
Hakkinda G-Cortex M4 hareket kontrol karti ve yazilim bilgisi

E| Ust 4 Eksen.nc

Mesaj Pencereleri

'@" A:_f.alrlar ; Ozellik Aciklama

Gériiniim Onay ve uyari mesajlari uygulama icinde, programin
o e temasiyla acilir
' Butonlar Onay pencerelerinde Evet solda, Hayir sagdadir

Soldan kayan menti
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WCS Karti, Takim Butonlari ve Yardimci Cikislar

G-Cortex M4

MENU

WCS karti ve T1/ T2 butonlari Sol alt stitun

WCS (is Koordinati) Karti

Alan / Buton Aciklama

G54 rozeti Secili is koordinati. Tiklayinca Ayarlar > KULLANICI > iS SIFIRLARI acilir.

X/Y/Z is koordinatina gdre konum (biiyiik); altinda MAKINE koordinat (kiiciik)

X=0/Y=0/2Z=0 Bulunulan noktayi ilgili eksende is sifiri yapar ve secili WCS'ye kaydeder

T1/7T2 E!ﬁ;,fklm degistirme. Asagidaki (aktif) kafa yesil gértunir. Takim senaryosu M6 ayarindan

Yardimai Cikislar (Sol Alt Siitun)

Buton Aciklama

PROBE Takim sifir sensérii mendisii (Z sifirini 8l¢ / Referansi 6gren / iptal). Alttaki cubuk sensér
temas durumunu gosterir.

SU Sogutma sivisi (Y1) ac / kapa

HAVA Hava valfi (Y2) ac / kapa

ISIK Calisma lambasi (Y3) a¢ / kapa
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Jog Paneli, Spindle ve is Durumu

G-Cortex M4
0.1 mm 1mm 10 mm
Jog paneli
Alan / Buton Aciklama
X-/X+/Y-/Y+ X ve Y eksenlerinde elle hareket
7+ / Z- Z ekseninde elle hareket
ORIJINE GIT Secili is koordinatinin sifir noktasina gider
Hiz g6stergesi (HIZ %) Jog hizini 0-100 % arahiginda ayarlar
SIFT MAKS JOG HAREKETi XYZ Ekrandaki bilgi: Shift ile maksimum hizda jog
HAREKET Buton basil tutuldugu stirece stirekli hareket
0.1mm/1mm/ 10 mm Her basista secilen adim kadar hareket
EL CARKI Hareketi fiziksel el carkina devreder
EV YOK Home yapilmadigini gésterir; home sonrasi degisir

RPM: 4500 Max: 18000 ® MESICi DURUMU | HIZ: 102 ® |5 DURUMU
% %25 %100
BASLA

Spindle paneli is durumu paneli
RPM / Max Spindle anlik ve azami devri
BASLA (spindle) Spindle'l calistirir / durdurur
Spindle % Spindle devrini yiizde olarak ayarlar; KESiCi DURUMU gostergesi
HIZ / Max Anlik ilerleme hizi ve azami deger (mm/dk)
is % ilerleme hizini ylizde olarak ayarlar (override); iS DURUMU géstergesi ve hiz grafigi
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3D Gorinim

G-Cortex M4

L Simii O sifirla 90°

B DURDUR
3D gériintim

Simii YUkIG programin similasyonunu oynatir
sifirla / 90° / 45° Goruniam sifirlar, Gstten (90°) veya izometrik (45°) bakisa gecer
Tabla Ayarlardaki eksen kurslart ile cizilir (6r. X 1500 mm); sinir asiminda kirmizi olur
Takim sensorii PROBE ayari yapilmissa tablada turuncu silindir ve "TAKIM SENSORU" etiketiyle gériiniir
PROGRAM OLCULERI Yiikli programin X /Y / Z araliklari (6r. X: 10 ~ 882)
Zoom / Az / El Yakinlastirma ve bakis agilari
BASLA / DURDUR Programi baslatir / durdurur
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Otomatik Mod (G-Kod Listesi)

G-Cortex M4
= Alan Aciklama
QRCSG.TAP ' :32:
SATIR . oan Dosya adi / saat YUkl programin adi ve saat
SATIR Aktif satir / toplam satir (6r. #1/850)
is Bu isin siiresi
MAKINE i Makinenin toplam calisma siiresi
TOPLAM ACIK Programin toplam acik kalma siresi
ADET Tamamlanan / hedef adet (6r. 0/100)
% ilerleme Program ilerlemesi; basarili bitiste %100
Satir numarali ve renklendirilmis liste (GO/G1, G2/G3,
G-kod listesi I/J ayri renklerde). Aktif satir yesil vurgulanir ve
program calisirken otomatik takip edilir.

OTOMATIK sekmesi
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MDI ve Ogrenme Modu

G-Cortex M4
MDI - Elle Komut
» CALISTIR
MDI sekmesi
Alan / Buton Aciklama
Komut kutusu / CALISTIR Tek satir G-kodu yazilir, CALISTIR veya Enter ile calistirilir
Durum satiri Hazir bilgisi ve aktif modlar (6r. G90 GO F300)
GECMIS Onceki komutlar; tiklanan komut kutuya alinir
Desteklenen komutlar GOG1XYZFeG90G91 e M3M5S e M8 M9
Ogrenme Modu - Jog ile git, satir kaydet
OGRENME MODU — Jo
G0 KAYDET G1 KAYDET F /5 KAYDET
OGRENME sekmesi
Alan / Buton Aciklama
F/S Kaydedilecek satirlar icin ilerleme hizi ve spindle devri
SATIR / GUNCELLE Secili satin dlizenler
GO KAYDET / G1 KAYDET Bulunulan konumu hizli (GO) veya kesme (G1) satiri olarak ekler
F /S KAYDET F ve S degerlerini satir olarak ekler
SECILi SATIRI SiL / TEMIZLE Satir siler / listeyi temizler
DOSYA KAYDET Kayith satirlari G-kod dosyasi olarak kaydeder
KAYITLI SATIRLAR Olusturulan program satirlari
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Ayarlar - Kullanici (is Sifirlari ve Takim Ofsetleri)

G-Cortex M4

Ayarlar iki béliimden olusur: KULLANICI (sifre gerekmez) ve MAKINE (sifreli). Degisiklikler sag alttaki Kaydet ile

kaydedilir; program kapanmaz.

is Sifirlari

MENU

AYARLAR

Makine parametreleri, s parcas! referanslari ve hareket ayarlari

TAKIM OFSETLERI

G54 - G56 I$ PARCASI KOORDINAT SISTEMLERI (WCS)

X (mm) ¥ (mm)

KULLANICI MAKINE (gifreli)

X

KULLANICI AYARLARI
Z (mm)

o ‘ -985.341 ‘ ‘ -625.475 ‘ ‘

sifre gerekmez.

-415T5 ‘

« I5 sifirlan (G54 / G55 / GS6)
« Takim ofsetleri (T2 - T5)

0.000 ‘ ‘ 0.000 ‘ ‘

0.000 ‘ - AKi takm

Degisikiikleri 5ag alttaki Kaydet ile kaydedin;

0.000 ‘ ‘ 0.000 ‘ ‘

0.000 ‘ program kapanmaz.

BILGI

Pedierer makine kaordinatiehr (mm,

SECILI I3 KOORDINATI

Eksen, hiz, takim gikiglan, M6 makrosu ve
firmware igin MAKINE balimine gegin
(sifreli)

Home'luysa is koordinati hemen bu

Kullanilan Wcs: G54

G-Cortex M4 3 A:

| WCS'nin sfinna geger.

KULLANICI > [$ SIFIRLARI

Alan Ornek Deger

G54/G55/G56-X,Y,Z -985.341/ -625.475 / -47.575

Aciklama

is parcasi koordinat sistemlerinin sifirlari (makine koordinat,
mm)

Kullanilan WCS G54

Secili is koordinati; home yapilmissa is koordinati hemen bu
W(CS'nin sifirina gecer

Takim Ofsetleri

AYARLAR

Makine parametreler, is parcasi referanslan ve hareket ayarlan

i SIFIRLARI TAKIM OFSETLERI

ILAVE TAKIM OFSETLERI (T1: ANA MERKEZ)

KULLANICI MAKINE (Sifreli)

X

KULLANICI AYARLARI

X (mm) Y (mm) Z (mm)
sifre gerekmez.
- ‘ 0.000 ‘ ‘ 0.000 | ‘ 0.000 ‘
« 5 sifirlan (G / G56)
= Takim ofsetleri (T2 - T5)
T3 ‘ 0.000 ‘ ‘ 0.000 | ‘ 0.250 ‘ - AKif takim
Degigiklikleri sag alttaki Kaydet ile kaydedin;
a ‘ 0.000 ‘ ‘ 0.000 | ‘ 0.000 ‘ program kapanmaz.
Eksen, hiz, takim gikiglari, M6 makrosu ve
o ‘ 0.000 ‘ ‘ 0.000 | ‘ 0.000 ‘ f\;;:el:re igin MAKINE blimiine gegin
AKTIF TAKIM
Kafa elle degigtirildiyse buradan
Asagidaki kafa: T ~ | dazeltin,
KULLANICI > TAKIM OFSETLERI
Alan Ornek Deger Aciklama
T2-T5:X,Y,Z (mm) T3Z=0.250 T1 (ana merkez) kafasina gore ilave takim ofsetleri
Aktif takim (asagidaki kafa) | T1 Kafa elle degistirildiyse buradan dizeltilir
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Ayarlar - Makine: Eksenler

G-Cortex M4

MAKINE béliimii sifrelidir. Sifre sagdaki tus takimindan girilir; kirmizi kilit kilitler, yesil kilit acar.

AYARLAR

Makine parametreleri, is pargasi referanslan ve hareket ayarlan

KULLANICI MAKINE (Sifreli)

SECENEKLER ZAMANLAR TAKIM / M& FIRMWARE X

X EKSENI Y EKSENI Z EKSENI »
Sifre
X PULSE ¥ PULSE Z PULSE -
| 1600 | | 1600 | 1600 |
X HATVE Y HATVE Z HATVE 1 A 3
| ; || ; | : |
X NIAKS MM ¥ MAKS MM Z MAKS MM
| 1500 | | 2500 | 500 | 4 5 6
¥ Backlash (mm): ¥ Backlash (mm):
| a | ’
7 8 9

BILGI
PULSE: strdcinin motor turu bagina adimi. HATVE: vida / kayig ilerlemesi (mm/tur).
MAKS MM: eksen kursu (similasyon tablasi ve sinirlar). Backlash: yon degisiminde bogluk telafisi (mm). 0

Degisiklikler Kaydet ile kaydedilir; uygulanmasi igin program yeniden baslar.

G-Cortex M4 3 Axis CNC Control = Setup

MAKINE > EKSENLER

Parametre Ornek Deger Aciklama

X /Y /ZPULSE 1600 Srtcliniin motor turu basina adimi

X/Y/ZHATVE 5 Vida / kayis ilerlemesi (mm/tur)

X/Y/ZMAKS MM 1500 / 2500 / 500 Eksen kursu; simiilasyon tablasi ve sinirlar buradan alinir
X /Y Backlash (mm) 0 Yon degisiminde bosluk telafisi

Bilgi: PULSE siiriicliniin motor turu basina adimi, HATVE vida / kayis ilerlemesi (mm/tur), MAKS MM eksen kursudur.
Eksen degisiklikleri Kaydet ile kaydedilir; uygulanmasi icin program yeniden baslar.
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Ayarlar - Makine: Hiz / ivme

AYARLAR

Makine parametreleri, is pargasi referanslan ve hareket ayarlan

EKSENLER HIZ / IVME SECENEKLER

GO RAPID DINAMIKLERI

GO HIZLI HIZLANMA 5*

GO HIZLI HIZ DK/MMS

GO0 HIZLI YAVASLAMA S*

5000

5000

5000

SPINDLE / KOSE KONTROLU

SPINDLE MAKS DK/D

KOSE IWME 5*

18000

HOME ARAMA HIZLARI

MANUEL JOG DINAMIKLERI

JOG HIZLANMA 52 15000

GIRIS / CIKIS HIZLARI

G-Cortex M4

KULLANICI MAKINE (Sifreli)

ZAMANLAR TAKIM / Mb6 FIRMWARE X

‘ Sifre

‘

JOG HIZI DK/MMS 8000

JOG YAVASLAMA 52 15000

GIRIg HIZI DK/MMS 50

GIKIG HIZI DK/MMS 50 7 8 9

jury
S}
[¥%)

Hizlar mm/dk, ivmeler mmy/s”.
X | 1000 | v | 1000 | z | 500 | Kaydet sonrasi agilista karta
gider.
G-Cortex M4 3 Axis CNC Control = Setup Yedekle m
MAKINE > HIZ / IVME
Parametre Ornek Deger Aciklama
GO hizli hizlanma . .
/ 5000 / 5000 Hizh (GO) hareket ivmeleri

yavaslama (s?)

Y4

GO hizli hiz (dk/mms) 5000 Hizh hareket hizi

Jog hizlanma / yavaslama . .

(s?) 15000 / 15000 Elle hareket ivmeleri

Jog hizi (dk/mms) 8000 Elle hareket azami hizi
Spindle maks (dk/d) 18000 Spindle azami devri

Kose ivme (s?) 25000 Koselerdeki ivme siniri

Giris / ¢ikis hizi (dk/mms) 50/ 50 Hareket giris ve cikis hizlari
Home arama hizlan X /¥ / 1000 / 1000 / 500 Home sensoéri arama hizlari

Hizlar mm/dk, ivmeler mm/s” cinsindendir. Kaydedilen degerler acilista karta génderilir.
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Ayarlar - Makine: Secenekler

AYARLAR

G-Cortex M4

KULLANICI MAKINE (Sifreli)
Makine parametreleri, is pargasi referanslan ve hareket ayarlan
EKSENLER HIZ / IVME ZAMANLAR TAKIM / M6 FIRMWARE X

HOME / REFERANS ARAMA YONU

(O HOME SOL ALT

ILERLEME / POT KONTROLLERI

[CJ FEEDRATE POTANS

PROBE — TAKIM SIFIR SENSORU (X3)

Sensar X (makine)

Sensor Y (making)

]
]

‘ 1234 ‘
s
© HOME SAG UST
1] 2 3
8 OTOMATIK [VME (AUTO FEED)
4 5 6
7 8 9

Sensar farki (mm)

Inig hizi (mm/dk)
Arama mesafesi (mm) a 0
Referans yok: Z sifinn elle alin (Z=0), sonra ana ekran PROBE —

I

( Mevcut X / Y'yi al ]
Sensartip: NG i Referansi ogren.
G-Cortex M4 3 Axis CNC Control = Setup Once karti baglayip home yapin. Yedekle
MAKINE > SECENEKLER

Secenek Tip Aciklama
ROLE S0 AT Secim Home (referans) arama yonu
SAG UST ¢ v
FEEDRATE POTANS Onay kutusu A1 feedrate potansiyometresini etkinlestirir
UG AL A IS Onay kutusu Otomatik ilerleme / ivme ayari
FEED)
PROBE - Takim Sifir Alanlar Sensor X /'Y, sensor farki, inis hizi, arama mesafesi, sensor
Sensorii (X3) tipi (bkz. Takim Sifir Sensoéri)

PROBE alanlarinin ayrintilari icin "Takim Sifir Sensorii - Ayarlar ve Kullanim" boliimiine bakiniz. Ekranin altindaki "Once
karti baglayip home yapin." uyarisi, Mevcut X / Y'yi al icin home gerektigini belirtir.
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Ayarlar - Makine: Zamanlar

AYARLAR

Makine parametreleri, i5 pargasi referanslan ve hareket ayarlan

SECENEKLER TAKIM / Mé FIRMWARE X

EKSENLER

HIZ / IVME

MAKINE ZAMANLAMALARI

PNOMATIK VALF PISTON GECIKMESI (MS)

G-Cortex M4

KULLANICI MAKINE (Sifreli)

‘ 1234 ‘
.

500

SPINDLE DEVIR ISINMA BEKLEMESI (MS) 2000
1 2 =

BASLAT BASLANGIC GECIKMESI (MS) 250

STt 4 5 6
BILGI
Sireler milisaniye (ms) cinsindendir.
Pniomatik gecikme: valf / piston hareketinin tamamlanmasi igin bekleme.
Spindle isinma: spindle caligtiktan sonra harekete gegreden 6nce bekleme.
Baslat gecikmesi: START sonrasi programin baglamasindan Gnceki bekleme, 7 8 9

8 o
G-Cortex M4 3 Axis CNC Control = Setup Yedekle Kaydet
MAKINE > ZAMANLAR
Parametre Ornek Deger Aciklama

Pnomatik valf piston

(ms)

. . 500 Valf / piston hareketinin tamamlanmasi icin bekleme
gecikmesi (ms)
Spindle devir isinma 2000 Spindle calistiktan sonra harekete gecmeden 6nce bekleme
beklemesi (ms) P sals 8e¢
Paaetha-lueicesines 250 START sonrasi programin baslamasindan 6énceki bekleme

Kaydet / Yedekle
Kaydet Tim ayarlari kaydeder
Yedekle Ayarlarin yedegini alir
X Avyarlardan cikar
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Ayarlar - Makine: Takim Degistirme (M6)

G-Cortex M4

Takim degisimi programdaki Mé Tn komutu ile ya da WCS kartindaki T1 / T2 butonlari ile yapilir. Her takimin degisim
senaryosu Ayarlar > MAKINE > TAKIM / Mé sekmesinde adim adim diizenlenir. Senaryo bitince X / Y / Z, M6 noktasina
kendiliginden doner.

AYARLAR KULLANICI MAKINE (Sifreli)
Makine parametreleri, is pargasi referanslan ve hareket ayarlan
EKSENLER HIZ / IVME SECENEKLER ZAMANLAR FIRMWARE X

16 TAKIM DEGISTIRME T1 SENARYOSU (M6 T1)
TAKIM SEC 1. Zgit 5000 mm (ig) ‘ R

T1 (asagida) 2. Spindle durdur
3 Bekle (ms) 2000 ms

4. Cikig ayarla V3 = KAPALI
12 55 Bekle (ms) 300 ms 1 2 3
6. Cikgayarla ¥4 = ACIK
[ 13 ] 7. Bekle(ms) 500 ms
8 Spindle ag
[ T4 ] Bekle {ms) 2000 ms 4 5 6
= )
7 8 9

Takima tikla: o takimin senaryosu sagda
agilir ve diizenlenir.

G-kodda M6 Tn gelince Tn'nin senaryosu
gahsir. Girig bekle v | X no | ‘ durum 0/1 |
Bitince X/¥/Z, M6 noktasina

kendiliginden daner. ) a
S Giincelle Sil Yukan Asadi 0
[ o]

G-Cortex M4 3 Axis CNC Control = Setup Yedekle Kaydet

Ayarlar > MAKINE > TAKIM / Mé

Alan / Buton Aciklama

TAKIM SEC (T1-T5) Secilen takimin senaryosu sagda acilir (T1 asagidaki ana kafadir)

Satra tikla — dizenle, Ekle: segili satinn altina,

Senaryo listesi Adimlar sirayla calisir; satira tiklayinca diizenlenir

Z git, Spindle durdur, Spindle ag, Bekle (ms), Cikis ayarla (6r. Y4 / Y5 ACIK-KAPALI), Giris

Sl bekle (X no, durum 0/1)

Ekle / Glincelle / Sil Secili satirin altina ekler, dlzenler, siler

Yukari / Asagi Adimin sirasini degistirir

Varsayilan / Kaydet Varsayilan senaryoyu yiikler / senaryoyu kaydeder

Ornek T1 senaryosu: Z git 5 mm — Spindle durdur — Bekle 2000 ms = Y5 KAPALI = Bekle 500 ms = Y4 ACIK — Bekle
500 ms = Spindle a¢ = Bekle 2000 ms.
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Firmware Giincelleme

G-Cortex M4

Kartin uygulama yazilimi (firmware), GMach V6 icindeki Ayarlar > MAKINE > FIRMWARE sekmesinden Ethernet
Gzerinden glincellenir. Ayri bir flash araci gerekmez.

AYARLAR KULLANICI MAKINE (Sifreli)
Makine parametreleri, is pargasi referanslan ve hareket ayarlan
EKSENLER HIZ / IVME SECENEKLER ZAMANLAR TAKIM / M6 m X

KART FIRMWARE GUNCELLEME (BOOTLOADER) ‘

Firmware dosyas! (sadece: G-Cortex M4.hex)

Dosya segilmedi Dosya Seg
Boot iin X10 (APP/BOQT) girisini 9 ) 1 2 3
Yikle'den sonra PASIF yapin A il

Hazir % 0 % 5 &

1234

‘

Yedekle Kaydet

Ayarlar > MAKINE > FIRMWARE

Guincelleme Adimlari

1 MAKINE sifresini girin ve FIRMWARE sekmesini acin.

2 Dosya Seg ile firmware dosyasini secin (yalniz G-Cortex M4.hex kabul edilir).

3 Yiikle'ye basin ve onaylayin (Evet'e basinca karta baglanti kesilir).

4 X10 (APP/BOOQT) girisini PASIF yapin: kart boot moduna gecer ve yiikleme kendiliginden baslar (ilerleme cubugu
ve % gosterilir).

5 Yiikleme bitince X10 girisini tekrar AKTIF yapin: kart uygulama moduna gecer.

Uyari: Yiikleme sirasinda kartin enerjisini kesmeyin ve Ethernet kablosunu ¢cekmeyin.

Not: Kartin uygulamasi eski ya da bozuksa (Ethernet hatasi) da giincelleme yapilabilir. Baglanti yokken FIRMWARE
sekmesine girildiginde baglanti alarmi gizlenir ve sifre ile ylikleme yapilabilir.
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Kullanim Alanlari

G-Cortex M4

G-Cortex M4; 3 eksen mimarisi, gantry icin Y2 senkron cikisi, el carki, takim sifir sensérii, Mé takim degistirme ve

Ethernet haberlesmesi sayesinde asagidaki uygulamalarda kullanilabilir:

CNC Router / Freze Tezgahlari
e Ahsap, plastik ve kompozit isleme
e Gravir ve oyma makineleri
Kesim Sistemleri

e Plazma ve lazer kesim tezgahlari

Portal (Gantry) Sistemleri

e Cift Y motoru (Y2 senkron cikisi) ile portal hareketi
e Bliylik format kesim / isleme tezgahlari

Test ve Ol¢iim

e Cok eksenli test masalari
e Otomatik numune alma ve konumlandirma

Egitim

¢ Universite ve meslek lisesi otomasyon projeleri
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Uriin Olgiileri

G-Cortex M4

G-Cortex M4 kartinin kapladigi alan ve dlclleri asagida gosterilmistir.
G-Cortex M4 — Uriin Olgiileri

2292999909 %% 77@@”%@7@

|— INPUT —I

N

Machine and Robotic G E MATE

Systems Flash
AXIS CONTROL Eakl ERROR @
RUN @
COM @
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w

CN1
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NPN

h OUTPUT '—l |i5VD/P—]

e I X X X X X X XX XXXXX XN

YO BYIO R Y11 Y12 Y13 Y14 | Y16 | 10V

OGN GG

L L ) L

A
)

G-Cortex M4 - X: 120 mm, Y: 120 mm, Z: 30 mm

Dokiiman: 2026 Versiyon: 1.0 Rev: 02 Sayfa 38



Endiistriyel Kurulum ve Kablolama Uyarisi

G-Cortex M4

Step/servo siiriicii gli¢ kablolari ve spindle AC besleme hatlari yiiksek frekansli anahtarlama giiriiltiisi iiretir. Sinyal
kablolarinin (Pulse/Dir, Enkoder A/B, analog girisler, sensorler) parazit kapmamasi icin mutlaka blendajli (SHIELDED)
kablo kullanilmali ve blendaj 6rgiisii panoda topraklanmalidir.

e Sinyal kablolarini gli¢ kablolarindan ayri kanallarda tasiyin.
e Ethernet icin korumali (STP/FTP) CAT5e / CAT6 kablo kullanin.
e Acil stop devresi icin NC kontak kullanin ve periyodik olarak test edin.
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Teknik Destek ve iletisim

G-Cortex M4

GEMATE Machine and Robotic Systems

Endiistriyel Kontrol Kartlari ve Otomasyon Céziimleri

Web: www.gemate.com
E-posta: info@gemate.com

Teknik Destek Konulari

Donanim sorunlari info@gemate.com
Yazilim destegi (GMach V6) info@gemate.com
Firmware giincelleme inffo@gemate.com
Garanti ve satis sonrasi destek inffo@gemate.com

Bu doktiman GEMATE Makine ve Robotik Sistemleri tarafindan hazirlanmistir. Teknik degisiklik hakki saklidir.

www.gemate.com e info@gemate.com
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