
SAVİOR OTOMASYON TEKNİK DESTEK BİRİMİ 

 

FPWINPRO7_FP7_Servo motor positioning table data_2axis fonksiyon 

bloğu(dairesel enterpolasyon için) 

(PositioningTableData_2Axis: Bu komutun kullanım amacı, iki tane servo motoru aynı blok üzerinden eş 

zamanlı olarak kontrol etmektir. Örneğin; başlangıçta farklı konumlarda olan iki motorumuz olsun bu 

motorların aynı zamanda aynı yerde olmasını istersek bu bloğu (dairesel enterpolasyon mantığında) 

kullanabiliriz ve buna benzer uygulamalarda kullanılabilir bir diğer örnek olarak da yay,daire buna bağlı 

farklı şekiller vb. hareket uygulamalarında kullanılabilir.) 

 

 

 

İlk olarak FPWINPRO 7 programımızı açalım. 

Başlamadan önce gerekli ayarlamaları yapalım. 

Ekranın üst kısmında bulunan 

Extras kısmından Options 

segmesine tıklayalım. 
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Daha sonra çıkan pencerenin sol tarafında 

bulunan Program options kısmında General 

tuşundan bu iki segme işaretlenir. 

Daha sonra Compile options  

altında ‘Code generation’ 

kısmına gelerek bu segme de 

işaretlenir. 

PLC de kalıcı adreslerdeki değerlerin  her 

program yüklenmesinde silinmemesini sağlar. 
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Daha sonra Compile options  

altında ‘Additional errors’ 

kısmına gelerek bu seğmenin 

işareti kaldırılır. 

Yapılan bu ayarlamalardan sonra Ok deyip çıkalım.  

Görüldüğü gibi PLC’de ERROR ışığı yanıp sönmektedir. Bunun 

nedeni default olarak battery hatasının enable olmasıdır. Şimdi 

battery hatasını disable yapalım böylece Error ışığı sönecektir.  
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Ekranın sol tarafında bulunan PLC(FP7 

CPS31ES) segmesinin altında System registers 

iki kez sol tıklanarak ‘Act on error’ kısmına 

girelim.   

Böyle bir pencere açılacaktır.  

Görüldüğü gibi ilk açtığımızda Enable olarak görülmektedir. 
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Daha sonra ise PLC modelimizi ve kullandığımız PLC 

modülümüzü seçelim. 

Bu kısmın üstüne tıklayarak Disable olarak değiştirelim. 

Ekranın sol tarafında bulunan PLC(FP7 

CPS31ES) segmesinin altında System registers 

iki kez sol tıklanarak ‘I/O map and unit 

configuration’ kısmına girelim.   

Açılan ekranımızda PLC modelini ve 

modülümüzü tanıtalım.   
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Görüldüğü gibi biz seçim yapamıyoruz. Bağladığımız PLC 

kendisi otomatik olarak seçecektir. 

OK deyip kapatabiliriz. 

Şimdi PLC’ye bağlı olan modülümüzü tanıtalım. 

Bu ilk slottaki boşluğa mouse ile iki kez sol tıklayalım 

Görüldüğü gibi PLC’miz eklenmiştir. 

İkinci slot üstüne iki kez sol tıklanarak modülümüzü seçelim. 
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Bu kısımdan Positioning seçilir. 

Bu kısımdan da PLC’ye  bağlı olan modül hangisi 

ise o seçilir. 

Bu seçimlerden sonra OK deyip çıkalım. 

Servo motorumuzu Advenced kısmı içinden de kontrol edebiliriz. Test 

amaçlı Servo On-Off, pozisyona gönderme, manuel olarak jog çalıştırma vb. 

işlemler bu kısımdan yapılabilir. 

Buradaki 2 rakamının anlamı PLC modülümüzdeki 

eksen sayısını belirtmektedir 

1.Slot numarasını kullanmış olduk 
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Ekranın sol kısmında bulunan POUs segmesinin altından Program 

sayfamıza dönebiliriz. 

Servo motor komutları için gerekli olan kütüphanemizi ekleyelim. 

Yine ekranın sol kısmında bulunan Libraries kısmına sağ tıklayarak 

Library=> Install/Create seçilir 
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Bu kısma tıklayarak daha önceden indirmiş olduğumuz kütüphanemizi 

ekleyelim. 

Görüldüğü üzere kütüphanemizi seçtik Aç deyip devam edelim. 
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Görüldüğü gibi kütüphanemiz eklenmiştir. 

Kütüphanemiz eklenmiştir. OK deyip kapatabiliriz. 
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Bu kısıma tek tek tıklayarak Location kısmı 

bulunur. 
Daha sonra eklediğimiz kütüphanenin içine 

girelim. 

İlk önce enterpolasyon için ilgili bloğu ekleyelim 

İlk olarak ekranın sağ kısmında bulunan 

instructions kısmına girilir. 
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İlk olarak enterpolasyon ayarı için ilgili bloğumuzu alıp ekrana 

sürükleyip bırakalım. 

1. ve 2.eksen numarasını ‘1’ olarak ayarladık. Böylece 1. ve 2. 

Eksenimiz aynı grupta olmuş oldu 

Eksenleri enterpolasyon haricinde ayrı ayrı çalıştırmak istersek AxisGroupSettings bloğundaki 

SetNewGroups ucunu pasif yapıp PLC’ye tekrar yüklemeliyiz. Ayrıca tek bir eksen hareketi için 

PositioningTableData_1Axis bloğunu da konfigüre edip yükledikten sonra eksenleri 

bağımsız hareket ettirebiliriz. 

Uygulama olarak belirleyeceğimiz bir yarıçapta daire 

çizdirelim 
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Parametrelerle  ilgili açıklama verilmiştir 

1.ve 2. Eksen ayarlamaları aynı anda tetiklenebilirler 

Eksenlerimizin ayarları için ilgili bloğumuzu alıp ekrana sürükleyip 

bırakalım. 
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ServoOnOff bloklarımızı ekleyelim 

Ekranın sağ tarafında bulunan Instruction kısmından Location segmesi seçilerek eklemiş olduğumuz 

kütüphane içine girelim. Daha sonra ServoOnOff  bloğumuzu seçip ekrana sürükleyelim. 

Ekranın sağ tarafında bulunan Instructions 

kısmından Location segmesi seçilerek eklemiş 

olduğumuz kütüphane içine girelim. Daha sonra 

PositioningTableData_2Axis bloğunu seçip ekrana 

sürükleyip bırakalım 

PDF’in sonunda dairesel enterpolasyon, yay çizimi ve daire çizimi ile ilgili daha detaylı bilgi verilmiştir 

 

Daire çizdirmek için X_Auxiliary_Point veya 

Y_Auxiliary_Point ucu kullanılmalıdır. Bu uçlardan yalnızca 

birine yarıçap miktarını girelim diğer kullanmadığımız 

X_MovementAmount,Y_MovementAmount ve  

kullanmadığımız point noktası ‘0’ yapılmalıdır.Böylece 

dairemiz çizilecektir.   
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Hareketin başlatılacağı bloğumuzu ekleyelim 

Ekranın sağ tarafında bulunan Insraction kısmından Location 

segmesi seçilerek eklemiş olduğumuz kütüphane içine 

girelim. Daha sonra StartingAtTableNo bloğumuzu seçip 

ekrana sürükleyelim. 

Ekranın sağ tarafında bulunan Instruction kısmından 

Location segmesi seçilerek eklemiş olduğumuz 

kütüphane içine girelim. Daha sonra Axis_Monitör  

bloğumuzu seçip ekrana sürükleyelim. 

PLC’ ye bağlı fiziksel giriş çıkışları ve pals giriş 

çıkışlarını izlemek için ilgili bloğumuzu ekleyelim 

Y ekseni X ekseni 
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Şimdi ise Axis_Monitör parametrelerinde söylediğimiz CurrentConversionValue 

değerini silmek veya değşitirmek için ilgili bloğu ekleyelim  

izlenebilirizlenebilirizlenebilirizlenebilir. 
Ekranın sağ tarafında bulunan Instruction kısmından Location segmesi seçilerek eklemiş olduğumuz 

kütüphane içine girelim. Daha sonra CurrentValueChange  bloğumuzu seçip ekrana sürükleyelim. 

Programımızı derleyelim ve hata var ise görelim. 

Programı derleme butonu 

Herhangi bir hata olmadığına göre Close 

deyip kapatalım 
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Daire çizdireceğimiz için sadece Y_Point kısmına yarıçap 

değerini girdik veya X_Point ucuna da yarıçap değeri 

girebilirdik. Bu ikisinin farkı seçilen uca göre X ekseni 

boyunca veya Y ekseni boyunca daire çizdirilir 

2.adım 

Programımızı yükleyip online olalım 

Yükleme ve online olma 

1.adım: Change butonları tetiklenir 

Farklı dairesel hareketler için X_Movement, Y_Movement 

ve Point noktaları ile oynanabilir. 
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Servo motorlarımızı On konumuna alalım 

3.adım 

Son olarak da StartTable tetiklenerek 

hareketimiz başlatılır. 

Böylece FP7 ile dairesel enterpolasyon uygulamasını bitirmiş olduk 
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PositioningTableData_2Axis bloğundaki Interpolation Setting  2 veya 3 olarak 

ayarlandığında dairesel enterpolasyon yarı çap mantığına göre çalışmaktadır.  Aşağıda bu 

ayarlamanın nasıl yapılacağı gösterilmektedir. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Merkez olarak gösterilen CenterPosition noktası bloğumuzdaki X_MovementAmount ve Y_MovementAmount 

noktalarını temsil etmektedir. Yapmış olduğumuz daire örneğine göre X_MovementAmount ve Y_MovementAmount 

noktalarına ‘0’ değeri verilmelidir.  

Resim üzerinde gösterilen Target Position E(Xe, Ye) noktası 

PositioningTableData_2Axis  bloğumuzdaki X_AuxiliaryPoint ve Y_AuxiliaryPoint 

noktalarını temsil etmektedir. Dairemizi çizdirmek için belirleyeceğimiz yarıçapı bu 

noktalardan birine girilmelidir. Kullanmadığımız Point noktası ‘0’ yapılmalıdır. 
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PositioningTableData_2Axis bloğundaki Interpolation Setting  4 olarak 

ayarlandığında dairesel Enterpolasyon Pass point mantığına göre çalışmaktadır. Aşağıda 

bu ayarlamanın nasıl yapılacağı gösterilmektedir.      

              

     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 PositioningTableData_2Axis bloğundaki 

bloğundaki Interpolation Settingden Pass Point 

özelliğini kullandığımızda görüldüğü gibi 

X_MovementAmount veya Y_MovementAmount 

uçlarına değer girerek görüldüğü gibi bir geçiş 

noktası oluşturur.Pass point kullanım amacı daha 

özel bir dairesel hareket yaptırmaktır.  

Resim üzerinde görülen PassPosition noktası 

PositioningTableData_2Axis bloğumızdaki 

X_MovementAmount ve Y_MovementAmount 

noktalarına karşılık gelmektedir. 

Özet olarak Pass point kullanmak için; PositioningTableData_2Axis bloğundaki 

X_MovementAmount veya Y_MovementAmount uçlarına belirlediğimiz geçiş noktaları girilir. 

X_AuxiliaryPoint ve Y_AuxiliaryPoint noktalarına da yarıçap değerini girerek belirlenen geçiş noktasına 

ve yarıçapa göre yayımız çizilmiş olur 
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Modülün durum bilgisini gösteren ve aynı zamanda kontrolünü sağlayan dijital giriş -çıkış adresleri 

aşağıda tablolarda gösterilmiştir. Kullanılan modülün bulunduğu slot numarasına göre giriş-çıkış  

adresleri değişmektedir. Modülün takılı olduğu slot da Starting Word adresi baz alınarak bu adresler 

kullanılır. 

 



 


