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SMC TURKIYE

0-IP adresinin degistirilmesi ve JXCP1 siiriiciisiinii yeniden adlandiriimasi.

0.0- PC den PLC ye ayrica JXCP1 e baglanin ve sistemleri agin.
0.1- TIA Portal da, "Online access" menusune girin, PC nizin iletisim kartini segin

ve "Update accessible devices"
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0.2-Surdctl listede gikacak , "Online and diagnosis" e ¢ift tiklayin.
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0.4- Eger diizglin degistirildi ise ,asagidaki yazi ¢ikacaktir.
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1- Kullanilan malzeme ve yazilim:
Referans SMC:

PLC:

Programlama Yazilimi:

2-Gsd dosyasinin yiiklenmesi

JXCP1
$7-1200 CPU1214C DC/DC/DC

TIA Portal V13 SP1

MPP igin Profinet striicl

[ Prucba de parpadeo.

"Options" menisiinden , "Manage device description files" 1 bulun ve dosyalari ylkleyin.
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3- Donanim ekleme ve Profinet Network U olusturma.

"Devices and Networks" 1 segin.

NSUXCP1_T

Proyecto  Edicion  Ver Insemar Online Opciones Hemamientas Ventana Ayuda Totally Integrated Automation
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Sagdaki mentiden PLC yi segin ve cift tiklayin.Aynisini JXCP1 icin de yapin..

Opciones Opciones ] - . . . . o ee
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Surliciyu PLC ye baglamistik.

|& Vista topologica [ Vista de redes [[f
% Conectarenved §¥ Conexiones |Concidin Hul [=] & |

R Sistema 10: PLC_1.PROFINE]
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= PLC_1.PROFINET 10-Syste... }J:

PLC_1
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PLC portuna tiklayarak "Properties" menustinden ,PLC IP sini adresini ve adini degistirebilirisiniz.

= = Ayni islemi siiriicii ile tekrarlayarak ,IP sini ve PROFINET teki

ista topolégica .. . I .

wome | e aygit adini degistirebilirsiniz.IP adresi ve aygit ad1,
surticinun online hafizasina kaydettiklerinizle ayni olmaldir.
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Nombre convertido: | jxcp
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“Device view” menusinde 36 sar byte hafizanin giris-gikislara ayrildigini gérebilmeliyiz.
Baslanigig adresini degistirebiliriz.

JXP1_Profinet_V1_0 » PLC_1 [CPU 1214C DGUDGDC] » Periferia descentralizada » PROFINET 10-System (100): PNJIE_1 » JXCP

| & Vista topolégica |gh Vista de redes |HY Vista de disp

& [xce v] @l B (&]" i [ [ vista general de dispositivos |
= ¥ .. |madule Rack  slot Direcei.. Direcei.. |Tipe
= v IXCP o (] IXCP1
~ Interface a axi xcp
, Fortl 0 0x1 P Port1
Fort 2 a 0x1 P2 Port 2
IXCP1_INPUT_1 a 1 2..37 IXCP1_INPUT
— L IXCP1_OUTPUT_1 ] 2 FWCH . | JXCP1_OUTPUT |
— 0;\5;%: de X

JXCP1 : s

Programi PLC ye yikleyin ,hersey dizgiin ise SF ve BF ledleri sonecektir.

jgramacion\001_SIEMENSUXCP1_TIA

i P e e i Suriict alarmda ise BF ledi kapali ve SF ledi kirmizi olacaktir.
cr B MG ER Ve

Corgar en dispasitive =

w4 1§ conexiones [«

4- Suriiciiniin Adreslenmesi: JXCP1 | ve JXCP1 O veri tiplerinin olusturulmasi.

Surlicinlin gerekli verileri aktardigi 36 byte girisi ve 36 byte cikisi vardir :
Giris ve ¢ikis bitlerinden (6rnegin SVON inputu ile motora baslama sinyali génderilip ,SVRE output undan motor hazir gikisi alinabilir.)
,yazma ve okuma islemi yapilabilir.(Ornegin motorun anlik pozisyonunu okuma veya hedef pozisyonu girmek gibi.)

Bu ayri verilere erisimi kolaylastirmak i¢cin JXCP1 ve JXCP2 olarak 2 veri tipi tanimlanir:
- [l PLC_A [erU 12140 DEEDC]
Y configuracian de dispositivos

%/ online y diagnastico

g g = : =m
» It Bloques de programa FE E Fert o= N

» [ Objetos tecnolbgicos IXCP1_I
» [ Fuentes extemas Nombre Tipo de datos Valor prede:
» [g variables FLC I @~ Eje_nput | struer (=)
~ [g) Tipos de datos FLC FPF GE FEEBBE N = Out_Position Byte #
IXCP1_0 @ = BusY Bool 1
Nombre Tipo de datos valor predet = swe Baol
al~ oupur Struct () s SETON Bool
%P1 _step 1% In_Position “eyte 3 @@=  we Bool
- = How Bool false - AREA Baol
@=  svon 8ool false = WAREA Baol
as= DRIVE Bool f = ESTOP Bool
@=  RESET 8ool [ o@s  Auwm Bool
@  SETUP Bool false il@= Bis Baol
as JOG_NEG Bool false 2 a= Bit_9 Bool
as= JOG_POS Bool false sa@s= Bir_10 Bool
fas  FLGTH Bool false a@s B Bool
€@ =  Num_Data_cul word 65521 §@= resDY Bool
f@=  stemFlag Byte 168 6 €= ALARM_Flag Bool
ilas Op_Mode Byte 1640 7@ Bit_14 Bool
[@s=  speed Int o gl@s sitas Bool
il Pasition Dint c sa= Byte_3 Byte
@s=  Acceleration Int [ 0 @@=  Current_Position Dint
ras. Deceleration Int 0 rTa- Current_Speed Int
[ €= Fushing_Force Int o 2@ = Curent_Push_Force Int
lam s Switch_point Int ¢ 9<@=  Target Position Dint
tas= Pushing_speed It 0 ala- Alarm 1 Byte
€@s=  PosThrust Int 0 ERE=  Asm2 Byte
tas  Area Dint 0 el@e= Alarm 3 L)
P Area2 Dint 0 ras Alarm 4 Byte #
tas Inpos Dint

Dahil edecegimiz her bir aktuator igin ,giris sinyali igin 36 byte kaplayacak “JXCP1 I" degiskeni,
36 byte kaplayacak “JXCP1 O" gikis sinyali tanimlayacagz.

= j." PLC'_.‘ [CHJ‘;ZNCDODCJDC] JXP1_Profinet_V1_0 » PLC_1 [CPU 1214C DUDCDC] » Variables PLC
Y configuracion de dispasitivos |@ variables | @ Constantes

2] Online y diagnéstico

» [ Blogues de programsa 8=

» Ig. Objetos tecnologicos Variables PLC

L f@\iuf";else’;?;"“’ Nombre Tabla de varisbles  Tipo de dstos  Diacsiba— B

+ [ varisbles - o = = = . ..
1 @ el Tebla devarish., [~ [TXCPI" ([ %20 I Adresler cihaz igin tanimladiklarimizla
2 @ » Ee1 0 Tabla de variables ... "JXCP1_0O"

B Agregar tabla de varisbles
5 Tabla de variables esténdar [3
» L& Tipos de datos PLC

3 T ayni olmalidir.

Bu islem kontrol bitlerine erisimi kolaylastiracaktir.”Axis1_|” veya ”Axisl_0”
Yazarak kullanabilecegimiz tim secenekleri gérebiliriz.

= - ¥ £3 Segmento 5:
~ £33 Segmento 5:
Comentari
“Ejel_rEje_nput. [)] MOVE
| EN — Eh
Bit_15 Bool 1000 — N s our — "Eje1_O"output] [
BUSY Bool Op_Mode Byte
ESTOP Bool Pos_Thrust Int
INP Bool Position Dint
M READY Bool ERSEmehtoe] Puihmgikrm int
SETON Bool somientans Pushing_Speed Int
SVRE [ Bool Speed Int
WAREA Bool start_Flag Byte
Switch_Point Int
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5- JXCP91 siiriiciiyii kontrol ve kumanda etmek icin gerekli fonksiyon bloklari

"JXCP1 1" ve "JXCP1 O" degiskenlerini olugturarak ,programi yazabilecek hale gelmis bulunuyoruz
ancak fonksiyon bloklarina daha fazla asina olan kullanicilar érnek fonksiyon bloklari olusturacagiz.

5.1 - Fonksiyon Blogu "001A_Bits_Control"

"JXCP1 1" ve "JXCP1 Q0" degiskenlerini kullanarak (6rnekte Eksenl_l ve Eksenl_O)
giris bitleri ile strticliyl kontrol edip ,¢ikis bitlerinden de pozisyon bilgisini okuyabiliriz.
(Detayh bilgi icin kullanma kilavuzuna bagvurunuz)

%FEB1

"001A_Bits_Control"

EN
“Wai_Prog”.
Aux_Par __ SYON
Komut arprg”.
ux_Home
. . - - Tl
bitleri SETUE
“Wai_Prog”.
Aux_log_P — JOG_POS
“War_Prog™.
Awclog M _ 106_NEG
“War_Prog”.
Aux_Fest _ peceT
“War_Prog”.
Aux_Hold __ yoip
“War_Prog”.
Aux_FLGTH g GTH
“¥ar_Prog”.
A S peed_
Limit __ Spesd_pest
mIzZ.0
Siirticii “Eje1_1" Eje_Input
degiskenleri “Ejel_0" — Eje_Outpy

“War_Prog™.
Aux_En_Par_
svre —El*!

“Var_Prog”
Aux_
Peferenciado_

Ejel
SETON —i

“Var_Prog"”.
ux_
Movirnients_
Ejel
BUSY =

“Var_Prog”.

Aux_Posicion_

NP —aEie!

“Var_Prog".
Aux_Alarma_
ALARM —i 1T

“Var_Prog".
Aux_Codigo_
Ataim_Code —*'M-E11
“Var_Prog”.

AREA —gAux_Ara_Eje

“Var_Prog”.

Au Warea_

WAREA — !
“Var_Prog”
Aux_Estop_

estop — 1!

Striicti

Pozisyon

Bilgisi

Onemli Detay

The FB enters the value "FOFF" in the word W1 to define
The required motion profile fields
(with the Value FOFF you have to use ALL) (see operating manual)

» Segmento 15: ALARM

[Segmento 16: Codigo de slarma
~  Segmento 17: Palabra W1 = Valor FOFF
w Palabra de control W1: escribe valor FOFF. Esto significa que para cada movimiento hay que pasarle

el perfil de movimiento completo, desde el Op_Mode, Speed,... hasts el InPos.

) MOVE

16#FOFF — |N

#W1_Control_

# oumy — word

» Segmento 18: Falabra W1 = Speed Restriction_Activar

5.2 - Fonksiyon Blogu "001B_Posicion_Manual"

» Segmento 19: FAlabra w1

"JXCP1 I"ve "JXCP1 O" degiskenlerinden baslayarak (bu durumda eksenl_I ve Eksen1_O) bir sonraki pozisyon datalarini
girmemizi saglayacak ve "Start Flag" Degiskeni ile de ¢alistirmamizi saglayacaktir.
Ayrica Pozisyon ve Alarm bilgilerini de geri dondirecektir.

%FB4

"001B_Posicion_Manual"

Start Flag
aktivasyonu

Pozisyon ve Hareket
datalari bitleri.

Eje1 0 Eje_Output

EN END sy
“War_Prg” “Var_Prog”
= _Prog
Aux_Start_Flag Start_Flag Aux_Current_
“Yar_Prog" Current_Pos Pos_Ejel Sirlca
Aux_0p_Mode Hoici
0p_hode “Yar_Prog”. Bilgisi
“War_Prog” quE_F?I rrent_
AUCSped  gpeey Current_Spesd — P= "
“War_P1og”.  Mew Target_ “Var_Prog".
Aux_New_Pos Pos Aux_Cument_F_
el
“War_Prog”. Current_Force Eie
Aux_Acc "
= Accelerstion “Var_Prog".
“War_Prog”. Aux_Ta get_
Aux_DeC __ pecsleration Target_Position — 0°=Fil
“War_Prg”.
Aux Push F oo eo
“War_Frog”.
Aux_Trigger LV __ Trigger Ly
“War_Prog”.
Aux_Push_Sp __ pysh_Speed
“War_Prog”
Aux_Pos_F Fos Force
“War_Prog”
Aux_kes_ 1l pnn g
“Var_Prog”.
Aux_Aes_2 a5
“Yar_Prog"
AwInpos __ |npos
F#lz.0
“Ejel_I" Eje_Input
PHQ2.0
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6- Fonksiyon Blogu "003 Cargar Step"

Bu FB suirlict degiskenine yeni bir adimi girmek igin bir yontemdir.
Sadece pozisyonu degistirecek isek ,bu FB yi kullanmadan dogrudan ilgili kaydi degistirmek daha kolay olacaktir.

Bunun igin "JXCP1 Step" veri tipini olusturduk.
FB nun giris degiskenleri "JXCP1 Step" in tlri ve "Axis1_O" type JXCP1_0O” nin degiskenleridir.
FB nun yaptig1 "JXCP1 Step" degerlerini stirlici ¢ikisina géndermektir.

Tipas de datos FLC JXP1_Profinet_V2_0_test » PLC_1 [CPU 1214C )

i Agregar nuevo tipo de datos
ﬁ?j, S bk ReoasE N >
""" |5 IXCP1_Step )
» [} Tablas de observacion y forzado per.. Nombre Tipo de datos e O);Fr;:r S
R DAk mtioin 1 <@~ oupur struct = =
2 @s  Op_mode “Byre —_—n ENO
S @s  sped Int o oo
4 @@= Position Dint step_array|"Var_
S lqa=  Accelerstion int ——>| Frog".contador_
€ @@=  Decelerstion Int Posicion] — srep g cargar
7 4= Pushing Force Int PQ2.0
8 @@= Switch_Paint Int Eje1_O Eje_Outpur
s as= Pushing_Speed Int
10 @s  Posthrust Int
i@ Arest Dint
12 @ Aea2 Dint
i5@s  Inpos Dint

7- Fonksiyon Blogu "002_Ciclo Automatico"

Bu FB nun gorevi aktuatorl bir pozisyondan digerine sirekli olarak géndermesidir.

WFB2
“002_ciclo_sutomatico™
—EN ENQ
REATT E . . -
\ﬁrt Stop cycle | inicio_siclo —Jinicio_ciclo. I e on: Bir sonraki adimin degerini déndurir
N . 3 | [Fer_Frogtanp_ contador_Eje [— Posicion
INP pozisyon bilgisi hesaplanir ya da pozisyondan cek|l|r| calculado —]ing_calculado)
N “VaI_ProgT.  |num_
| Pozisyon numaralari | num_Pos_Max —|Posiciones
| Siiriicli network degiskenleri | "Eie1" —{Eje_Input
Q2.0
“Eje1_0" —|Eje Output

|

Detay

Pozisyona ulastigl zaman , "Timer 1" kadar bekleyerek
"Start Flag" ¢alistirarak bir sonraki pozisyonu yiikler.

~  Segmento 9: Timer para escritura del perfil de movimiento

Activamos timer pars escritura nuevs posicion

LDB4
“Timer_1"
#siguiente_ TON
posicion Time
1 | IN
THAOMS — pT, ET

~  Segmento 10: Activar start_flag tras el timer

"Timer_1".0Q MOVE
1t EN

#Eje_Output
Output Start_
s oun —Flag

#siguiente_
posicion

{f p—

#posicion_
Alcanzada

{R p—rt
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8- Program Yapisi

OBL1 farkl fonksiyonlari ¢alistirmak igin 4 FB yi ¢agirir.

~ [ PLC_1 [€PU 1214¢ DEIDEIDE] Siiriicii kontrol bitleri:Bu FB kontrol bitlerini aktive eder ve okur.Ornegin ,
Y configuracian de dispositives
%/ online y disgnéstico
= ' Blogues de programa

SVON ardinda SETUP vererek HOME lama yapacagiz ,SVRE ile aktuatoriin hazir olup olmadigim 6grenebiliriz.
Detaylh bilgi i¢in dokiimanin sonundaki INDEX e bakiniz.

B Agregar nuevo blogue
& Main [0B1]

Tm-r—n—nﬁszr. e / Data girildikten sonra "Start flag” ile galigtinimaldir.
_Posicion_Manual

! EEZ :@O Etametnw EEE

[ 005 Cergar_Siep 759 \é{ Aktive edildiginde belirlene pozisyonlari arka arkaya tekrarlar.

Otomatik cycle da calismiyorsak ,calistirilacak pozisyonu teker teker girebiliriz.

@ 0014 _Bits_Control_Eje1 [DB7,
@ 001B_Posicion_Manual_Eje1 [DB... - — - —
§ 002_Ciclo_Automatico_Eje1 [DB2] Pozisyonu ¢ikis degiskenine yikler.

@ 003_Cargar_Step_Eje1 [DB3)
ar_Prog [DBS

» I8 Bloques de sisteme Var_Prog Program degiskenleri
» [ Objetos tecnolégicos Nombre Tipo de datg, Valor de &) . e .. .

o e e oo ro s 0 4 pozisyon dizilimini otomatik olarak calistirir.

5 ™~ step_aray LT () I

40 @ = > step_emayl] “IXCP1_Step”

a1 o = ¥ Outpur Struct

a2 gl - ©Op_mode  Byte 1

43 | = Speed It 20

44 < - Position Dint 500

45 < - Acceleration Int 1000

46 <zl - Decelerstion Int 1000

47 < - Pushing_Fo... Int 0

48 |l - Switch_Foint Int 0

as af = Pushing_Sp... Int 0

50 <@ - Pos_Thrust  Int 100

s . we om 0

52 - Area2 Dint 0

53 ) - Inpos Dint 5

4 @ = b step_anay2] “IXCP1_Step®

55 @ = » step_smayl3] IXCP1_Step”

S6 <@ = » step_anmayla] "JXCP1_Step”

57 @~ marca_aux_automati... Bool false

S8 @ num_Pos_Msx Int 3
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Sürücü kontrol bitleri:Bu FB kontrol bitlerini aktive eder ve okur.Örneğin ,
SVON ardında SETUP vererek HOME lama yapacağız ,SVRE ile aktuatörün hazır olup olmadığını öğrenebiliriz.
Detaylı bilgi için dökümanın sonundaki INDEX e bakınız.
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Daktilo Metni
Otomatik cycle da çalışmıyorsak ,çalıştırılacak pozisyonu teker teker girebiliriz.
Data girildikten sonra "Start flag" ile çalıştırılmalıdır.
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Aktive edildiğinde belirlene pozisyonları arka arkaya tekrarlar.

TR0065__
Daktilo Metni
Pozisyonu çıkış değişkenine yükler.
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INDEX

Ekseni baglatma siralamasi:

1- Yesil gii¢ kablosu baglantilan:

C24 e 24 vdc
M24 e 24 vdc
Emerg e 24 vdc.

2-Tork kontrol modu .
SVON u aktive edin. Gikis Byte 1 b1=1

3- Eksen hareket halinde.
SVRE nin aktiv olmasini bekleyin.Hareketi baslatmak igin Byte 1 b1l = 1 girilir.

4- Home pozisyona gitme ( gerektiginde).

SETUP 1 aktive edin.Byte 1 b4 = 1 Tek sinyal yeterlidir.Eksen origine gidecektir.

5- Home pozisyona gidildiginin onaylanmas.
Home pozisyon rutine tamamlandiktan sonra SETON aktif olacaktir. Byte 1 b2 =1

6- Manuel hareket.
Jog + ve Jog- aktif edin. Byte 1 bit56 6

7- Kontrol sinyalleri.

Hold sinyali:1 oldugunda harekete ara verir.
0 oldugunda devam eder.
Reset Sinyali : Alarlarin biyuk kismini resetler.
Bazi alarmlar yeniden baglatma gerektirir.
Drive Sinyali : Kullanilmamaktadir . Pozisyonun baslama noktasinda kullanihr.
Surlciindn igine yazilmistir.

8- Siiriicii Durum sinyalleri.

Busy Sinyali: Eksen hareket halinde iken 1 olur.
INP Sinyali: Haraketin tamamlandigini eksenin pozisyona ulastigi bilgisini verir.
ESTOP Sinyali: Eksenin acil durusta oldugunu bildirir. (0 oldugunda)
Yesil glic kablosundan gelen sinyali verir.
ALARM Sinyali: Striiciinln internal alarmda oldugu bilgisini verir.
Spesifik alarm bilgisi: 16, 17, 18 ve 19 dan okunabilir
(Detaylar igin stirtict kullanma kilavuzuna bakiniz)

9- Siiriiciiyii PLC den kontrol etme sekansi:
a) Word 1 e veya bytes 2-3 "FOFF" yazar .Bu sekilde her bir adres ayri yazilmahdir .

b) Haraket profilini register lara yazar: Bytes 5- Byte 35

ejemplo BYTES = 1  Operation Mode Absolute koordinatlar
6,7 = 20  Speed mm/sn cinsinden Hiz
8,9,10,11 = 200 Target Position 0.01 mm cinsinden hedef pozisyon
Burada 2 mm.
Aktlatorin bir turda haraket mesafesi 10 mm

12,13 = 500 Acceleration Hizlanma mm/s2
14,15= 500 Deceleration Yavaglama mm/s2
16,17 = 0  Pushing Force Tork kontrol modunda kullanilir
Deger 0 oldugunda pozisyon kontrol modu.
18,19 = 0  TriggerLV Eksenden gelen tork deger bilgisi.

Birim 1 = 1%. Pozisyon modunda kullaniimaz

20,21 = 0  Pushing Speed Tork kontrol modundaki hiz mm/sn.
Pozisyon modunda kullaniimaz.

22,23 = 100 Positioning Force Decimal 100 veya 64 Hexadecimal
100 % cinsinden hareket esnasindaki tork degeri.
Herzaman bu degerde birakiniz.

24,25,26,27 = 0 AREA1 AREA sinyalinin araligini belirler Areal ve Area2 arasinda
28,29,30,31 = 0 AREA1 mm nin 100 de 1 (0,01 mm)
32,33,34,35= 5  Positioning width ~ Pozisyonlama hassasiyeti (araligi)

INP sinyali haraket durdugunda gelir:Buradaki 6rnekte 0,05 mm
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c) Yukaridaki degerler girildikten sonra:
Byte 4=1 U aktive edin . Start flag gondererek ekseni harakete gegirin.

e)Start flag deaktive edin Byte 4 =0.
Eksen haraket halinde olsa dahi yeni pozisyona yonelir.
Gitmekte oldugu pozisyonu birakip yenisine gider.

f) INP ve BUSY sinyalini takip ederek haraketin bitisini belirleyebilirsiniz.
PLC de 4den 19 olan byte lardan giris verilerini okuyabilirsiniz.
(Pozisyona ulsildi mi,tork vs....

Not:Start sinyalini gdndermeden énce 30 ms gecikme verilmesi tavsiye olunur.
Bu sekilde eksenin pozisyona ulastiktan (INP alinip BUSY kesildikten sonra )
gonderilen komutu alarak yeni pozisyona gitmesi daha dogru olacaktir.





