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1. Zatozenia

Sterownik Siemens S7-1500 jak i S7-1200 moze zostac potgczony ze sterownikiem SD700 serii NA poprzez
protokdt komunikacyjny PROFINET. Tryb sterowania napedu SD700 — NA mozna ustawiac na ,Basic
Position Control (EPOS)”. PLC moze realizowac ruch poprzez telegram 111 oraz blok funkcyjny FB284
dostepny do pobrania ze strony producenta TIA Portal ,,EPOS Basic positioning control”.

2. SINA_POS (FB284) Blok funkcyjny, zestawy pinéw

Pozycja w bibliotece polecen bloku funkcyjnego FB284, ktérg S7-1500 steruje SD700-NA w celu realizacji
podstawowego sterowania pozycjonowaniem EPOS jest pokazana na rysunku 1-1. Jesli biblioteka nie jest

kompletna, mozesz pobraé i zainstalowaé oprogramowanie. Link do pobrania to:
https://support.industry.siemens.com/cs/us/en/view/68034568
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- zadania cykliczne OB1
- cykliczne przerwania: takie jak OB32

Ten blok funkcyjny moze cyklicznie aktywowaé podstawowe funkcje technologii pozycjonowania w
napedzie SINAMICS. Nalezy pamietaé, ze standardowy telegram 111 firmy Siemens musi by¢ uzywany po
stronie napedu.

W Tabeli 2-1 znajduje sie opis stykéw bloku funkcyjnego FB284:

Table 2-1 FB284 function block pin explanation

Pin number Data type Default Description
value

Input

ModePos INT 0 Operating mode

1: Relative positioning (support)

2: Absolute positioning (support)

3: Continuous position mode (support)
4: Return to zero operation (support)

5: Set the home position (not supported)
6: Running position block 0-16 (not




supported)
7: Jog (support)
8: Jog increment (not supported)

EnableAxis BOOL 0 Servo operation command:
0 : OFF
1:0ON

CancelTransing BOOL 1 0: Reject the activating running task
1: Do not refuse

IntermediateStop BOOL 1 Stop in the middle
0: Stop running tasks in the middle
1: Do not stop

Positive BOOL 0 Positive direction (continuous position
mode)

Negative BOOL 0 Negative direction (continuous position
mode)

Jogl BOOL 0 Negative jog

Jog2 BOOL 0 Forward jog

FlyRef BOOL 0 0: Do not select zero return during
operation
1: Choose to return to zero during
operation

AckError BOOL 0 Fault reset

ExecuteMode BOOL 0 Activate positioning task or receive set
point

Position DINT 0 For the operating mode, directly set the
position value/MDI or the operating
block number

Velocity DINT 0 Speed setting in MDI operation mode

OverV INT 100[%] Speed override in all modes 0-199%

OverAcc INT 100[%] Direct setting value/Acceleration override
in MDI mode 0-100%

OverDec INT 100[%] Direct setting value/Deceleration rate in
MDI mode 0-100%

CofigePOS DWORD 0 The bits in STW1, STW2, EPosSTW1,

EPosSTW?2, of the 111 message can be
transmitted through this pin, and the
corresponding relationship between the
transmitted bits is shown in the following
table:

ConfigEPos bit 111 Message bit
ConfigEP0s.%X0 STW1.%X1

ConfigEPos.%X1 STW1.%X2

ConfigEP0s.%X2 EPosSTW2.%X14
ConfigEPos.%X3 EPosSTW2.%X15
ConfigEP0s.%X4 EPosSTW2.%X11
ConfigEPos.%X5 EPosSTW2.%X10

ConfigEP0s.%X6

EPosSTW2.%X2

ConfigEPos.%X7

STW1.%X13

ConfigEP0s.%X8

EPosSTW1.%X12

ConfigEP0s.%X9 STW2.%X0
ConfigEP0s.%X10 | STW2.%X1
ConfigEP0s.%X11 | STW2.%X2
ConfigEP0s.%X12 | STW2.%X3
ConfigEP0s.%X13 | STW2.%X4
ConfigEP0s.%X14 | STW2.%X7
ConfigEP0s.%X15 STW1.%X14
ConfigEP0s.%X16 | STW1.%X15

ConfigEP0s.%X17

EPosSTW1.%X6




ConfigEP0s.%X18 | EPosSTW1.%X7
ConfigEP0s.%X19 | EPosSTW1.%X11
ConfigEP0s.%X20 | EPosSTW1.%X13
ConfigEP0s.%X21 | EPosSTW1.%X3
ConfigEP0s.%X22 | EPosSTW1.%X4
ConfigEP0s.%X23 | EPosSTW1.%X6
ConfigEP0s.%X24 | EPosSTW1.%X7
ConfigEP0s.%X25 | EPosSTW1.%X12
ConfigEP0s.%X26 | EPosSTW1.%X13
ConfigEP0s.%X27 | STW2.%X5
ConfigEP0s.%X28 | STW2.%X6
ConfigEP0s.%X29 | STW2.%X8
ConfigEP0s.%X30 | STW2.%X9

In this way, the hardware limit, enable,
and zero return switch signals can be
transmitted to SD700NA.

If variables are allocated to this pin in the
program, you must ensure that both
ConfigEP0s.%X0 and ConfigEPos.%X1 are
set to 1, the drive can run.

HWIDSTW HW_IO 0 Symbolic name or SIMATIC S7-1200, S7-
1500 HW ID of the set value slot
(SetPoint)

HWIDZSW HW_IO 0 Symbolic name or HW ID (Actual Value)
of SIMATIC S7-1200, S7-1500 actual value
slot

Output

Error BOOL 0 1: An error occurred

Status WORD 0 Display state

DiagID WORD 0 Extended communication failure

Errorld INT 0 Run mode error/block error:

0: no error

1: Communication activation

2: Incorrect operating mode selected
3: The parameter set is incorrect

4: Invalid operation block number

5: Drive failure activated

6: Switch prohibition activated

7: Zero return cannot start during
operation

AxisEnabled BOOL 0 Drive is enabled

AxisError BOOL 0 Drive failure

AxisWarn BOOL 0 Drive alarm

AxisPosOk BOOL 0 The target position of the axis is reached

AxisRef BOOL 0 Home position setting

ActVelocity DINT O[LU/min] | Actual speed (0x40000000 corresponds
to rated speed)

ActPosition DINT 0 Current position LU

ActMode INT 0 Currently active operating mode

EPosZSW1 WORD 0 EPOS ZSW1 status

EPosZSW?2 WORD 0 EPOS ZSW2 status

ActWarn WORD 0 Current alarm code

ActFault WORD 0 Current fault code




3. SINA_POS Funkcja realizacji blokéw funkcyjnych

Podstawowe pozycjonowanie (EPOS) SD700NA jest bardzo wazng funkcjg kontroli potozenia napedu. Moze
by¢ uzywany do bezwzglednego i wzglednego pozycjonowania osi liniowej lub obrotowej, modut funkcyjny
"SINA_POS" w pliku biblioteki oprogramowania Portal.

Sterownik pozycji w petli zamknietej sktada sie z nastepujgcych czesci:

Przygotowanie aktualnej wartosci pozycji (w tym ocena wejscia pomiarowego i znalezienie punktu
odniesienia)

e Sterownik pozycji (w tym limit, adaptacja, obliczenia wstepnej kontroli)

e Monitorowanie (stacjonarne, pozycjonujgce i dynamiczne monitorowanie btedéw sledzenia)
Podstawowy kontroler potozenia moze réowniez realizowa¢ nastepujgce funkcje:

system komputerowy:

e Kompensacja luzow przektadni

e Os modalna

« Sledzenie/ograniczenie lokalizacji

e Ograniczenie predkosci/przyspieszenia/opdznienia

® Programowy wyfacznik krancowy

e sprzetowy wytgcznik kraricowy

e Monitorowanie pozycji/stacjonarne

* Dynamiczne monitorowanie bteddéw $ledzenia

Gtéwne tryby pracy to Jog, Homing, MDI i bloki programowe. Szczegétowy opis podstawowych funkcji
pozycjonowania SD700NA znajduje sie w instrukcji obstugi SD700NA.

4. SINA_POS (FB284) Operating mode

Kondycje dziatania

(1) Poprzez pin wejsciowy EnableAxis=1 o$ zostata wewnetrznie ustawiona na 1 przez OFF2 i OFF3. Jesli 0$
jest gotowa i jedzie bez awarii (AxisErr = "0"), oS jest wigczana po ustawieniu EnableAxis na 1, a sygnat pinu
wyjsciowego AxisEnabled staje sie 1.

(2) Pin wejsciowy ModePos stuzy do wyboru trybu pracy. Mozna go przetgcza¢ w réznych trybach pracy,
takich jak tryb pracy ciggtej (Poz=3), ktéry mozna przetgczy¢ w tryb pozycjonowania bezwzglednego
(Poz=2) podczas pracy.

(3) Sygnaty wejsciowe CancelTransing i IntermediateStop dziatajg we wszystkich trybach pracy z wyjatkiem
jog. Musi by¢ ustawiony na ,, 1 podczas uruchamiania EPOS. Instrukcje dotyczgce ustawien sg nastepujace:
e Ustawienie CancelTransing powoduje, ze 0$ zatrzymuje sie przy maksymalnym opdznieniu, odrzuca dane
robocze i przetacza tryb pracy po zatrzymaniu osi.

e Ustaw IntermediateStop=0, uzyj aktualnie zastosowanej wartosci hamowania, aby zatrzymad sie na
rampie bez odrzucania danych roboczych. Jesli zresetujesz IntermediateStop=1, 0$ bedzie nadal dziata¢, co
mozna rozumieé jako pauze osi. Tryb pracy mozna przetgczy¢ po zatrzymaniu osi.

W dowolnym trybie pracy funkcja powrotu do zera podczas pracy moze by¢ wybrana poprzez wejscie
FlyRef.

(4) Aktywuj sprzetowy wytgcznik kraricowy

e W przypadku uzycia wytacznikow sprzetowych nalezy zapoznac sie z kodami funkcji serwo Pn601-Pn607.
(5) Aktywuj wytgcznik kraricowy oprogramowania

e Jesli uzywany jest programowy wytgcznik kraricowy, pin wejsciowy ConfigEpos.%X2 (POS_STW2.14) bloku
funkcyjnego FB284 musi by¢ ustawiony na 1, aby aktywowac funkcje limitu programowego SD700NA.

e Ustaw PnA2C (ujemne miekkie potozenie graniczne) i PNA2A (dodatnie miekkie potozenie graniczne) w
SD700NA.



5. Pozycjonowanie absolutne

Tryb pracy Pozycjonowanie bezwzgledne moze by¢ realizowany przez funkcje napedu ,MDI absolute
positioning”, ktéra wykorzystuje wewnetrzny sterownik potozenia sterowany przez SINAMICS w celu
uzyskania bezwzglednej kontroli potozenia.

Wymagane:

e Wybor trybu pracy ModePos=2

*\Wtacz o$ EnableAxis=1

*0s$ musi byé wyzerowana lub enkoder zostat skalibrowany

eJezeli tryb przetaczania jest wiekszy niz 3, o$ musi by¢ w stanie statycznym i moze byé przetgczana w
trybie pracy MDI w dowolnym momencie (ModePos=1,2,3)

krok:
*Okresl pozycje docelowg i parametry odpowiedzi dynamicznej poprzez parametry wejsciowe Pozycja,
Predkosé

o Okresl powiekszenie predkosci, przyspieszenia i hamowania poprzez parametry wejsciowe OverV,
OverAcc, OverDec

eWarunki pracy "CancelTransing" i "IntermediateStop" muszg by¢ ustawione na "1", Jogl i Jog2 muszg by¢
ustawione na "0"

* W pozycjonowaniu bezwzglednym kierunek ruchu moze podaza¢ najkrétszg drogg do pozycji docelowe;j.
W tym momencie parametry wejsciowe Dodatni i Ujemny muszg wynosié ,,0”

Wyzwalaj ruch pozycjonujacy rosngcym zboczem ExecuteMode, aktywuj aktualny stan polecenia lub
monitoruj go poprzez EPosZSW1 i EPosZSW2. Po osiggnieciu pozycji docelowej jest ona ustawiana na 1
przez AxisPosOk. Gdy podczas pozycjonowania wystgpi btad, parametr wyjsciowy Bfad jest ustawiany na 1.
Notatka:

Aktualnie uruchomione polecenie mozna zastgpi¢ nowym poleceniem poprzez narastajgce zbocze
ExecuteMode, ale jest ono uzywane tylko w trybach pracy ModePos1,2,3.

7. Pozycjonowanie wzgledne

Tryb pracy ,,Pozycjonowanie wzgledne” moze by¢ realizowany przez funkcje napedu ,MDI relative
positioning”, ktdra wykorzystuje wewnetrzny kontroler pofozenia sterowany przez SINAMICS w celu
uzyskania wzglednej kontroli potozenia.

Wymagac:

oo \Wybor trybu pracy ModePos=1

* Polecenie uruchomienia napedu EnableAxis=1

* O$ nie moze by¢ wyzerowana lub enkoder nie zostat skalibrowany

e Jezeli tryb przetgczania jest wiekszy niz 3, 0§ musi by¢ w stanie statycznym i moze by¢ przetgczana w
trybie pracy MDI w dowolnym momencie (ModePos=1,2,3)

krok:

e Okresl pozycje docelowg i parametry odpowiedzi dynamicznej poprzez parametry wejsciowe Pozycja,
Predkos¢

o Okresl powiekszenie predkosci, przyspieszenia i hamowania poprzez parametry wejSciowe OverV,
OverAcc, OverDec

e Warunki pracy "CancelTransing" i "IntermediateStop" muszg by¢ ustawione na "1", Jogl i Jog2 muszg by¢
ustawione na "0"

* W pozycjonowaniu wzglednym kierunek biegu jest okreslany przez dodatni i ujemny

Wyzwalaj ruch pozycjonujgcy rosngcym zboczem ExecuteMode, aktywuj aktualny stan polecenia lub
monitoruj go poprzez EPosZSW1 i EPosZSW2. Po osiggnieciu pozycji docelowej jest ona ustawiana na 1
przez AxisPosOk. Gdy podczas pozycjonowania wystgpi btagd, parametr wyjsciowy Bfad jest ustawiany na 1.
Notatka:

Aktualnie uruchomione polecenie moze zostac zastgpione nowym poleceniem poprzez zbocze narastajgce
ExecuteMode, ale jest ono uzywane tylko w trybach pracy ModePos1,2,3.



8. Tryb predkosciowy

Tryb ,pracy ciggtej” pozwala regulatorowi potozenia osi na prace ze statg predkoscig w kierunku do przodu
lub do tytu.

Wymagania:

e Wybor trybu pracy ModePos=3

* Polecenie operacyjne napedu AxisEnable=1

e Os nie musi by¢ wyzerowana oraz enkoder nie jest skalibrowany

e Jezeli tryb przetgczania jest wiekszy niz 3, 0§ musi by¢ w spoczynku, a tryb mozna uruchomié¢ w MDI w
dowolnym momencie.

Przetacznik w formule (ModePos=1,2,3)

krok:

o Okresl predkos$é biegu poprzez parametr wejsciowy Velocity

e Okresl powiekszenie predkosci, przyspieszenia i hamowania poprzez parametry wejsciowe OverV,
OverAcc, OverDec

e Warunki pracy "CancelTransing" i "IntermediateStop" muszg by¢ ustawione na "1", Jogl i Jog2 muszg by¢
ustawione na "FALSE"

e Kierunek biegu jest okreslony przez dodatni i ujemny

Wyzwalaj ruch pozycjonujacy rosngcym zboczem ExecuteMode, aktywuj aktualny stan polecenia lub
monitoruj przez EPosZSW1 i EPosZSW?2 i ustaw go na 1 przez AxisPosOk, gdy osiggnieta zostanie pozycja
docelowa. Gdy podczas pozycjonowania wystgpi btad, parametr wyjsciowy Bfad jest ustawiany na 1.
Notatka:

Aktualnie uruchomione polecenie mozna zastgpi¢ nowym poleceniem poprzez narastajace zbocze
ExecuteMode, ale jest ono uzywane tylko w trybach pracy ModePos1,2,3

9. Powrét do zera

Ta funkcja musi ustawic kod funkcji serwo PnA20-PnA25 na tryb powrotu do zera i predkosé powrotu oraz
inne operacje, aby aktywowadé aktywny powrdt do zera przez wzmacniacz. Zapoznaj sie z instrukcjg obstugi,
aby dowiedziec sie, jak powrdcié do zera.

Ta funkcja umozliwia osi wykonanie operacji powrotu do zera w kierunku do przodu lub do tytu, zgodnie z
ustawiong predkoscig i metodg powrotu do zera, oraz aktywacje aktywnego powrotu do zera napedu.
Wymagania:

* Wybodr trybu pracy ModePos=4

* Polecenie uruchomienia napedu EnableAxis=1

e Stan przetacznika domowego jest przesytany do SD700NA z pinu wejsciowego ConfigEP0s.%X6
(POS_STW2.2) bloku funkcyjnego FB284

e 0$ w spoczynku

krok:

e Okresl powiekszenie predkosci, przyspieszenia i hamowania poprzez parametry wejsciowe OverV,
OverAcc, OverDec

e Warunki pracy "CancelTransing" i "IntermediateStop" muszg by¢ ustawione na "1", Jogl i Jog2 muszg by¢
ustawione na "0"

e Kierunek biegu jest okreslony przez dodatni i ujemny

Wyzwoli¢ ruch powrotny do zera narastajgcym zboczem ExecuteMode, aktywowac aktualny stan polecenia
lub monitorowaé za pomocg EPosZSW1 i EPosZSW?2 i zakoniczy¢ ruch za pomocg sygnatu CancelTransing. Po
zakonczeniu powrotu do zera, AxisRef jest ustawiany na 1. W przypadku wystgpienia btedu podczas
operacji, parametr wyjsciowy Error jest ustawiany na 1.



Przyktad operowania na telegramie 111
10. Pobierz aplikacje SD700SoftenV1.9.6.3

Mozesz jg pobra¢ bezposrednio ze strony producenta pod tym linkiem:
https://www.veichi.org/download/servo-system/

11. Otworz aplikacje SD700

Wiacz aplikacje SD700 i sprawdz czy potaczytes sie poprawnie z serwowzmacniaczem SD700, nastepnie
postepuj zgodnie z opisem:

~

Nazwa ~  Data modyfikacji Typ Rozmiar
veconfig 20.07.2021 0845 Folder plikow
vedll 20.07.2021 08:46 Folder plikow
win10 driver 20.07.2021 08:46 Folder plikow
0 commcfg.bin 06.08.2021 14:34 Plik BIN 1KB
B e file 19.07.2021 17:03 Dokument tekstowy 1KB
[] libfftw3-3.d11 31.07.2016 05:05 Rozszerzenie aplik... 2257 KB
Iﬂ LibUsbDotNet.dll 23.10.2017 13:34 Rozszerzenie aplik... 161 KB
Ij msver100d.dil 05.02.2015 09:58 Rozszerzenie aplik... 1433 KB
Ij VCChannels.exp 19.07.2021 17:42 Plik EXP 3KB
Ij VCDGScopedll 15.01.2020 07:45 Rozszerzenie aplik... 576 KB
Ij VCFFTScopedil 19.07.2021 18:51 Rozszerzenie aplik... 22 KB
[2] vcttw.dil 17.03.2020 17.04 Rozszerzenie aplik... 2 700 KB
[] vcMotorin 14.10.2017 15:34 Plik IN 1KB
Iﬂ VCScope.dll 19.07.2021 18:51 Rozszerzenie aplik... 397 KB
| X, vesDsoft vert 9 19.07.2021 1851 | Aplikacja 5604 KB
| 1 vCsDsoft Ver1.9.exe.config 19.04.2019 11:54 Plik. CONFIG 2KB
Ij VeiChicalc.dll 21.09.2015 13:32 Rozszerzenie aplik... 348 KB

Po wtaczeniu aplikacji powinien pojawié sie w oknie dialogowym model serwowzmacniacza, ktéry bedziesz
uzywac. Klikamy ,, OK”

& Configuration selection X

® Connect to online drive

Model Version Summary

SD700-1,... | ARM:37C3 FPGA:2766 Standard series:Other type

O select offline drive

“

OK

Naszym oczom ukaze sie komunikat o braku wybranej poprawnej wersji sterownika. Klikamy Ok, nastepnie
przechodzimy do zaktadki File(F).


https://www.veichi.org/download/servo-system/

& VCSDsaft Verl9 - - [=] P
File(F) Setting Tools Advanced applications Window(W) Help(H)

B K OOoNA FoEEELFA QRO

X

File doesn't exist, please select new file

o]

Copyright VEICHT {# USB Communication Normal () Servo OFF User: User FPGA:2766 ARM:37C3

Zaznaczamy wersje SD700_PRPFINET_37C4.vcb i klikamy , Otwdrz”.

&, VCSDsoft Ver1.9 -
File(F) Setting Tools Advanced applications Window(W) Help(H)

v |0 XK

V', Otwieranie

A || « SD700SoftenV1.9.63 > vcconfig S Przeszukaj: veconfig

Organizuj v Nowy folder = ™ @
> A360 Drive A Nazwa Data modyfikacji Typ Rozmi &

Dokumenty [ sD700_3912.veb 22.04.202109:59 Plik VCB
D Muzyka [7] sD700_3913.vcb 22.04.2021 10:00 Plik VCB
J Obiekty 3D [ SD700_3914cb 22.04.2021 10:01 Plik VCB
=] Obrazy '] SD700_PRPFInet_37C4.vcb 20,07.2021 08:31 Plik VCB
J Hoiciis [ sD700_2)_3876.vcb 25.06.2021 07:47 Plik VCB

[7] SD700EtherCAT_3764cb 25.06.2021 08:07 Plik VCB

B wideo
s Windows (C:)
== wspolny (\\SERV

[] sp700M2_3748.vcb 25.06.2021 08:04 Plik VCB
[] sD700MI0_37A2.vcb 25.06.2021 09:00 Plik VCB
[] sD700P_3715.vcb 22.04.2021 10:08 Plik VCB
[] sp700p_3716.vcb 22.06.2021 05:51 Plik VCB

M <n7nnp 2712 vrh 75 NAR 2021 0R-N2 Plik- VCR_ s
<

Nazwa pliku: | SD700_PRPFinet_37C4vcb v| e veh, i)
[ otwer | | Anulyj

o Sie¢

B Pulpit
q [7] SD700EtherCAT_3765.vch 25.06.2021 09:41 Plik VCB
v

Teraz mozemy przetestowac czy nasze serwo zostato podfgczone poprawnie poprzez uzycie narzedzia JOG.
W tym celu w oknie dialogowym klikamy JOG, a nastepnie pojawi sie okienko ,JOG Operation” ustawiamy
predkos¢ bezpieczng dla naszego uktadu a nastepnie ,,Servo ON”.

(*) Jezeli nasze serwo dziata na enkoderze absolutnym, a nie podpielismy baterii (miedzy 3.2V a 3,7V),
musimy zmieni¢ parametr Pn040 ,,using method of absolute encoder” z domysinego ,[0] use absolute
encoder as absolute encoder” na ,,[1] use absolute encoder as incremental encoder” i klikng¢ przycisk
»Write”. Wyskakujgcy btgd mozemy usung¢ za pomocg parametru Pn792 ,Absolute encoder EEPROM
operation” z domysinego [0] na ,,[3] Clear encoder alarm”.



12. Stworzenie projektu w TIA Portal
12.1 Create new project

Otwieramy program TIA Portal, a nastepnie klikamy w okienko , Create new project”. Nadajemy nazwe
naszego pliku i klikamy Create

Create new project

Project name: |Exsmple\iewh.

Open existing project ‘
Path: | C:MA-projekt |
Create new project Version: [V15 }=]
Author: | dnis_michal_mr |

Migrate project
Comment: .
v

~

Create

Klikamy
,Configure a device” a nastepnie ,Add new device” a nastepnie wybieramy model sterownika PLC, ktory
posiadamy klikamy , Add”.

[PLC_1
~ (g Controllers [~ Device:
~ (@ simamc 57-1200
~[@cru
r P
Controllers » L@l CPU 1211C AC/IDCIRly
» [§ cPu 1211¢ DCDCIDC
[ 12 IDC!
» ‘,uCPU 1c DC‘DCVRJy CPU1212C CIRly
~ (8 CPU 1212C ACIDCIRlY
D | m 6ES7 212-1BD30-0XBO ) 5
S 2-
‘ u 6ES7 212-1BE31-0XBO Article no.: 6ES7 212-1BE40-0XBO ‘
HM I J6€S7 212-1BE40-0XBO] Version: Va2 =
| » QICPU 1212C DADCDC E
» [l CPU 1212C DCDCIRlY F Description:
g » [ CPU 1214C ACIDCIRlY Work memory 75 KB; 120/240VAC power supply
n 5 e with DI8 x 24VDC SINKISOURCE, DQS x relay and
‘ < ;u SRLAZEC DC"DQ‘DC Al2 on board; 4 high-<peed counters
» Lgl CPU 1214C DCIDCIRlY (expandable with digital signal board) and 4
PCsystems » [l CPU 1215C ACIDCIRly pulse outputs on board; signal board expands
» (i@ CPU 1215C DCIDCIDC on-board l/O; up to 3 communication modules
",u = for serial communication; up to 2 signal
» [l CPU 1215C DCIDCIRl medules for /0 expansion; 0.04 ms/1000
» (@ cPu 1217C DDCIDC instructions; PROFINET interface for
z amming, HMI and PLC to PLC
» [ CPU 1212FC DCIDCIDC Py
» ([l CPU 1212FC DCIDCIRlY L cemmunication
» [{. CPU 1214FC DCIDCIDC
» [ cPu 1214FC DCIDCIRlY
» [ cPU 1215FC DCIDCIDC
» [ CPU 1215FC DCIDCIRlY
» [ Unspecified CPU 1200
s L roncioiue .
<] [ 3]
(] Open device view | . . ,
T 12.2 Konfigurowanie urzadzen

Wchodzimy po lewej stronie w ,,Devices & networks”. Nastepnie dodajemy w oknie ,,Hardware catalog” po
prawej stronie odszukujemy nasz naped zgodnie ze zdjeciem ponizej. Klikamy dwukronie w opcje
,Standard, MRP”

T4 Siemens - C:\TIA-projektiExampleVeichi\ExampleVeichi

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help
Of [ saveproject 5 ¥ =) f Y Settings =
Support packages

Devices

. Start Automation License Manager =
=

[#] Show reference text

[ ] EampleVeichi LLI Glebal libraries »

B Add new device Assign IP address

Instalujemy plik GSDML dh Devices & nesworks

Wskazujemy $ciezke do interesujgcego nasz pliku i klikamy ,,Install”



Th Siemens - C:\TIA-projektiExample

S Y saveproject & M Fi) T

Devices.

i)

= ] Emmpleveichi
| Add new device

» [a PLCtags
» [ig PLC data types.

» [ Traces

+ [ Local modules
» it Ungrouped devices
» g Securitysettings
» (4§ common data

» [ Languages & resources
» [} Online access
» [ Card ReaderlUsE memory

v | Details view

Name

Project Edit View Insert Online Options Took Window Help S S
X Ots MG E G F coonine F coofine g MM % o || [ o - |4 ¢ PORTAL
D &
| Topology view _[gh Network view HE‘ Device view || Options |
(12 ok veon] L comnectons. [ ) B W4 | Newwrkovendew | Connections | D =
¥4 Device Type Add_| V| Catalog
- - v 57-1200 station_1 57-1200 station <Sesrch it [t
» R CPU 1212C ACIDCRlY - P a—
RS PLC_1 @riker  Profle: [<Al> [ o]
~ L PLC_1 [CPU 1212C AGIDC/RlY] 12120 [ controller| Al
N Device configuration \ » G
&/ Online & diagnostics » (@ PCsystems
¥ [ Program blocks = » [ Drives & starters
» [4 Technology objects » i vetwork components
b lgj External source files T » [l Detecting & Monitoring
» [ Distributed 110
i \ » [0 Power supply & distribution
¥ |52 Watch and force tables » [[§ Field devices
+ [ig Online backups ~ 1 Other held devices
» [ Additional Ethemet devices
» [, Device proxy data ~ i) PROFINETIO
55§ Program info » L Drives
&) PLC 2larm text lists + [ Encoders =]
) I Gatews
_ﬂ'_
- [ VEICHI
- [ 50700
*» (£ Documentation settings [<m [3] [100% ] —— al u ] [>] ~ [l SD700NA Kit
= M standard, 1 port
|4 Properties  |*info @ [% Diagnestics | B stsrdrd, 2 POF Pors
v [FSemni. 0 Cossiemcessa] Compie |
D] @[snow all message: g [l standard. &P, 52
BJ4]0]sews A [l 5tandard. no MRP
. Standard, no PDEV
1 [Path Description Goto 7 Emors | Wemings  Time B Standard, POF Port
» (@ Sensors ||
» [ PROFIBUS DP =
< n >
<l m ['[>1? |Information

Nastepnie konfigurujemy potaczenie, ktdre zastosowalismy.

ExampleVeichi » Devices & networks

|E Topology view ”Eh Network view |ﬂ'f Device view ||

PLC_1
CPU1212C

fg“ Network ?_i' Connections | HMI connection

2R AR =
1 10 system: PLC_1.PROFINET I0-System (100)

SD700NA
Standard, MR

PLC_1

| SD700NA

PLC_1.PROFINET IO-Syste... }'J

Name of the

J Network overview u Connections y 4|
¥¢ Device pe Add... |
* 57-1200 station_1 57-1200 station
CPU 1212C ACIDCIRly |
GSD device
Standard, MRP
Interface SD700NA 192..
Port 1 Port 1
Port 2 Port 2

component. You can
change the name to

suit your
requirements

Klikamy dwukrotnie ,,PROFIdrive Module AC3” w menu po prawej stronie,

‘E Topology view “ﬁ'gh Network view ||ﬂ1 Device view | Options
¢ Module Rack  Slot dd v ICatang
¥ SD700NA 0 0 <Search> [iid it
b Grnoes g S [ Filter Profile: | <all> v W
3 ; » [l Head module
= G - r_' Module
0 . B 1 byte |
0 . M 1byte 10
0 . I 1bye 0
= 0 5 I 1 byze IRT
3 0 s Il 1 byeORT
- 5 = Il 54 bytes |
= o o B 64 bytes | IRT
0 o B 64 bytes 10
B = u 64 bytes O
0 - Il 54 bytes O IRT
o - I mutti subslots 111110 10
0 e Il 250 bytes |
0 . Il 250 bytes 10
Il 250 bytes ©
N rE deive Module A
[ FrROFIdrive Module AC3
[< i > TROrTaE Moaule AT
g Properties I"_i.'.lnfo y| % Diagnostics I

Zostat dodany telegram 111.




Naciskamy przycisk ,Update Accessible Devices” w “Online Access”, a nastgpnie klikamy w “Online

Diagnosis” aby przeskanowaé

* [y Online access
{ Displayhhide interfaces
b r_ﬂ Intel(R) Ethernet Connection (7} 1219V =]
v ]| ASIX AX88179 USE 3.0 to Gigabit Ethernet A... M,

Serwo.

ﬂ Display more information
» [ plc_1[192.168.0.9]
v [ sd700na [192.168.0.2]
T %} Online & diagnostics

~—

Ustawiamy adres IP oraz nazwe urzadzenia.

¥ Functions

Assign IP address

Assign PROFINET device na...
Reset to factory settings

* Functions
Assign PROFINET device na...

Reset to factory settings I
]

T+l T anm

Configured PROFINET device

PROFINET device name: [sd?DDna

Device type: | DEVKIT

Assign IP address to the device

Devices connected to an enterprise network or directly to the internet must be appropriately
protected against unauthorized access, e.g. by use of firewalls and network segmentation.
For more information about industrial security, please visit

http:ihwww.siemens.comlindustrialsecurity

MAC address 08 -00 -06 -02 -01 -10 Accessible device
IPaddress: 192 . 168 .0 .2
Subnetmask: 255 . 255 .255 .0

12.3 Dodawanie bloku programu

Klikamy podwdjnie w zakfadce ,,Program blocks” aby utworzy¢ program w ,,Main [OB1]”.

~ [j§ PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/RIy]
[IY pevice configuration
%/ Online & diagnostics

» External source files
» (@ PLCtags
[ PLC data types

-

¥ Block title: “Mzin Program Sweep (Cycle)”
Comment
=Elwr

Network 1:




(*) Jezeli nie posiadamy tej biblioteki niezbedne jest pobranie jej ze strony producenta Siemens

Wybieramy po prawej stronie w zaktadce Libraries ,Drive_Lib_S7_1200_1500".
v | Global libraries
FdHhu>% EHE
¥ Ll ButtonsandSwitches
~ |_[| Master copies
b £:| 01_57_General
» iz 02_57_1200
» %z 02_57_1500
v Lz 03_SINAMICS
- SINA_INFEED
& SINA_PARA
SINA_PARA §
& SINA_POS
u YT ETRTINTY
2 SINA_SPEED
ifo i iﬂ Diagnostics | »  Languages & resources
» [l Drive_Lib_S7_300_400
» LUl Long Functions
» LUl Monitoring-and-control-objects
b LLI Decumentation templates

saueiqr] EI - s.usn_L Kiil

w]>]

|
|
|
|

'+ | |Info (Global libraries)

A nastepnie przeciggamy pozycje ,,SINA_POS” na naszg linie ,,Main[OB1]”.

%DB1
"SINA_POS_DEB"
TFB264
“SINA_POS®
EN ENO
0 —{ModePos AxisEnabled—
U =< EnableAxis AxisPosOkp=1...
CancelTraversin Axis Refb— ...
— g : -
IntermediateSt AasWarn =
—iop AxisErrorf=—t...
0 —{Positive Lockoutf— -
0=ljog1 ActPosition
0 —FlyRef EPoSZSWI
| =t ackError EPosZ5W2

Teraz nadszedt czas na potaczenie zmiennych



UDEB1
*SINA_POS_DB"

WrB284
“SINA_POS™
EN ENO
*SINA_POS_ *SINA_POS_
DB*.ModePos — pjodePos AxisEnabled —iDB" AxisEnabled
"SINA_POS_ "SINA_POS_
DB".EnableAxis — EnableAxis AxisPosOk —i DB" AxisPosOk

“cINA POS *SINA_POS_

DE".  cancelTraversin AxisRef —4 DB” AuisRef
CancelTraversing — g *SINA_POS_
i DB" AxisWarn

"SINA_POS _ —

- DE".  IntermediateSt "SINA_POS_
IntermediateStop — op AxisError —i DB AxisError
"SINA_POS_ "SINA_POS_

DB” Positive = Positive Lockout =i DB" Lockout

Wazna jest réwniez aby dodaé¢ do HWIDSTW oraz HWIDZSW telegram 111 tak jak zostato to zrobione na
zdjeciu ponize;j:

279
“Standard_
Telegram_

111-DI_DO" — HwapsTW

279
“Standard_
Telegram_

111-DI_DO" — ywiDZSW

Pozostato juz tylko skompilowac¢ program, a nastepnie wgrac go do sterownika
Window Help

ElMS 2 @ & coonline ¥

dupa » PLC_1[CPU 1212CAU




13.Przyktadowy program

Po tym jak wgralismy pomysinie program mozemy go uruchomic. Klikamy ,,Go online” a nastepnie
»Monitoring On/Off”.

Ustawiamy “ModePos” na 2 oraz “EnableAxis” True

"SINA_POS"
EN ENO

2 TRUE

"SINA_POS_ "SINA_POS_
DB".ModePos 4 ModePos AxisEnabled |~ DB".AxisEnabled

TRUE TRUE

*SINA_POS_ *SINA_POS_
DB".EnableAxis —{EnableAxis AxisPos Ok} DB™ AxisPosOk
*SINA_POS “SINA_POS_
DE".  |CancelTraversin AvisReff-~4DB" AvisRef
CancelTraversing —| g
FALSE

Oraz pozycje jak i predkos$é przy uzyciu zmienny ,Position” oraz ,Velocity”.



