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Uvod Uéel kurzu

Tento kurz je ur€en osobam, které poprvé pouzivaji zafizeni fady MELSERVO-JE ke konstrukci servo systému
skrze protokol Modbus. Kurz poskyluje instrukce ohledné témat v rozsahu od instalace a zapojeni kabelu az po
testovaci provoz a monitorovani.

VyswEtluje, jak provozovat servozesilovad
pomoci komunikace Modbus-RTU pro
programovatelny kontrolér.

1. spuiténi modulu 2. nastaveni parametri

4_provoz MR-JE-A pomoci funkce FX5U

3. provadéni polohovaci operace
g P g Modbus

Pro absolvovani tohoto kurzu je potieba zakladni znalost servomotort AC.

Pro zacateéniky je doporuéeno absolvovat nasledujici kurzy.
Zarizeni FA pro zacatecniky (servomotory)
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[ Gvod Struktura kurzu ) 00c

Obsah tohoto kurzu je nasledujici.
Doporucujeme vam zacit s Kapitolou 1.

Kapitola 1 — spusténi modulu

Vysvétluje spoustéci postupy pro servo systemy.

Kapitola 2 — nastaveni parametru

Vysvétluje nastaveni parametru pro programovatelny kontrolér a servozesilovac.

Kapitola 3 — provadéni polohovaci operace

Pomoci vzoroveho programu vysvétluje, jak se fidi servomotor.
Kapitola 4 — provoz MR-JE-A pomoci funkce FX5U Modbus
Vysvétluje, jak provozovat servozesilovac pomoci komunikace Modbus-RTU pro programovatelny kontrolér.

Koncovy test

Celkem 4 casti (9 otazek) Hranice absolvovani: 60 % nebo vice.
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} Postupy prepinani obrazovky ) <] v Jroc]

Prejit na dal3i stranu Prejdete na dalsi stranu.

Zpé&t na pfedchozi stranu Prejdete zpét na predchozi stranu.

Zobrazi se ,Obsah®, jehoZ pomoci piejdete na poZadovanou stranu.

Pfejit na poZadovanou stranu

Ukongite skoleni.

i A Dojde k zavieni oken, jako jsou obrazovky ,Obsah® a koleni.
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Upozornéni béhem pouzivani ) 0oo

Bezpecnostni opatieni

Kdyz se ucite za pomoci skuteénych vyrobkl, pfectéte si pozorné Bezpeénostni pokyny” v odpovidajicich pfiruékach
a dodrzujte je.

Opatreni tykajici se tohoto kurzu
— Zobrazené obrazovky softwarové verze, kterou pouZivate, se mohou lisit od téch v tomto kurzu.

Nasledujici popis zobrazuje software pouZity v tomto kurzu a jeho verzi.
- MELSOFT GX Works3 Ver 1.017T

- MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.37P

Referencéni materialy

MNasledujici je referencni material tykajici se tohoto kurzu. (Lze se ucit bez néj.)
Kliknutim na nazev si referenéni material stahnete.

Nazev referentniho materialu Format souboru Velikost souboru

Recordingpaper Zkomprimovany soubor 6.62 kB
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LEIIGERE Spusténi modulu 3 0oc

Tato kapitola pokryva konstrukéni postupy od zapojeni kabelu kazdé jednotky po zapnuti napajeni.

Konfigurace systému )

Nasledujici ¢ast ukazuje konfiguraci vzorového systému, ktery je pouzit v tomto kurzu.

FX5U

Modbus-RTU

MR-JE-10A MR-JE-10A

/ HG-KN13J(-S100) /
stoupani kulickového Sroubu: 10 mm stoupani kulickového Sroubu: 10 mm

HG-KN13J(-S100)
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»“ Spusténi a zapojeni kabelu

) ood

Zapojeni v této sekci je jen schematické.
Pro realné zapojeni si pro jistotu prostudujte také Instruction Manual.

m Postup spusténi

Nasledujici graf ukazuje prubéh popisu v této casti.

Zapojeni programovatelného kontroléru
Napajeni, uzemnéni

v

Zapojeni servozesilovace
Napajeni, napajeni motoru, enkodér

v

Zapojeni komunikacniho kabelu
Umisténi koncovky
Schéma zapojeni kabell

v

Zapojeni externich vstupnich signalt

Spinac nouzového zastaveni, limit pohybu dopredu/dozadu

v

Zapnuti napajeni
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»
m Zapojeni programovatelného kontroléru

) 000

Pripojte napajeci kabel ke koncovkam N, L a uzemnéni na vstupni koncovy blok programovatelného kontroléru FX5U.

3 faze, 200V AC az 240V AC

¢

Kompaktni
' elektricky
. jisti¢
(MCCB)
o,
* Ochrana okruhu

\ (CP)

4
K napajecimu =

kabelu
servozesilovace
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Zapojeni servozesilovace

)

Pfipojte kabel enkodéeru k CNZ.

3 faze, 200V AC aZ 240% AC

Pfipojte napajeci kabel ke koncovkam L1, L2 a L3 a k pfedni uzemfiovaci koncovee na CNP1 u servozesilovace.
Pfipojte napajeci kabel servomotoru ke koncovkam U, V, W a uzemnéni na CNP1.

teeg stykaé (MC)

-

Mapajeci kabel servomotoru

J

g

]
J

Kabel koderu

L
K napajecimu kabelu
PLC
*
. | |
fﬂll-. !E [y n.
Kompaktni _ Kompaktni
I elektricky jistic § elektricky jistic
{MCCB) . {MCCB)
S Ly
F i
l Magneticky l Magneticky

theg stykac (MC)

teoe

Mapajeci kabel servomaotoru

4 -U- Kabel kodéru

—

ood
1/2

‘—
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Zapojeni servozesilovace

3 faze, 200V AC aZ 240V AC

K napajecimu kabelu
PLC

Kompakini
elektricky jistic
(MCCB)

Magneticky
stykac (MC)

-

Napajeci kabel servomotoru

1 -ﬂ—Kabel kodéru

Kompaktni
elektricky jistic
(MCCB)

Magneticky
stykac (MC)

Napajeci kabel servomotoru

-"Kgben kodéru

173

ood
2/2

‘—.
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>m Zapojeni komunikaéniho kabelu

)

V prostiedich citlivych na ruseni ponechte celkovou délku kabelu do 30m.

1. Mazvy koncovek pro CN1 u MR-JE-10A jsou uvedeny niZe. Koncovka LG také existuje pro jiné koliky nez €. 3.

L . Mastavte koncovy prepina
g “t  na3300. CMN1 CHN1
{Poznamka 1) - {Poznamka 1
Deska - Deska
13 ' = 13
14 14
29 [$’l — 4 39
40 8 40
1 3 — E 31
f._...-——-....__‘_ -] (Poznémka 2 3
NI N [ --I
| [
- N I Yk 5
T+ T+ 1 N, ..
= E E E g I y Stineni
EEEE,\_, === T =
Yagag T"——-—"'
RRAEE
OlOICIOIOIO] relé koncovy biok
[(TIT11] olo[oIo[0o
Stinéni Stinéni
S . P —
I ] y) 1 1 1 1 y) 1) 1
- f - S ——
L | 7, | | 7 L |
— 7 L Y
A A — | - vy
{Poznamky)

Zapojte komunikaéni kabely tak, jak je ukazano nize. Zde je zobrazeno schéma zapojeni pro plné dvojité zapojeni kabelu.

ood
1/2

4
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>m Zapojeni komunikaéniho kabelu

(P

Deska | 5D
13 SDP
14 SDN
39 ROE
40 ROM
3 TRE
3 LG

2. Pfipojte RDN a TRE (koncovka) pouze pro osu 2 (koncova osa).

|
—_— 1
Eiﬁ 5 Q E :Stinéni
zEfzz == =lq
OCET®x ~—=--7
BRGEELE
GlOIOlO OlO Relé koncowy blok
HEREE COICIOIOIO
Stinéni Stinéni
;":.'""["".:; .-";"'Ir"".r';
e v - N - o
— | 1y ML | HIL
'. I P, .. I : I . .. I
L | L | L L |
|3 2. | A ¥
{Poznamiky)

1. Mazvy koncovek pro CN1 u MR-JE-104A jsou uvedeny niZe. Koncovka LG take existuje pro jing koliky nez €. 3.

c. Mézev koliku

4
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Zapojeni vstupnich signalu servozesilovace 3 000

Zapoijte spinac rozpinaciho-kontaktu ke kazdému signalu pro signal nouzového zastaveni, konec pohybu dopfedu a
konec pohybu dozadu u servozesilovace.

Zde je zobrazeno schéma zapojeni pro synchronizovany vstup.

Provedte také stejné zapojeni pro osu 2 servozesilovace.

Servozesilovac osy 1

CN1
44 LSN
Ny J Pl 43 | LSP
q —_—— > > DC 24 V napa,gn. 42 EM2
|
— I | |—— 21 | DIcoM
Spinac¢ nouzového 26 | DocoM

zastaveni

By | |

Konec pohybu dozadu Konec pohybu dopfedu
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»m Zapnuti napajeni ) 0oo

Potvrdte, Ze spinaé RUN/STOP/RESET pro programovatelny kontrolér byl nastaven do pozice STOP.

Jestlize se pro servozesilovac objevi hlaseni E6.1, zkontrolujte, zda je spinag nouzového zastaveni spravné pripojen k EM2.

{ Chcete-li bezpetné spustit systém, doporuujeme zkontrolovat provoz samotného motoru predtim, nez

spustite provoz stroje. Podrobnosti naleznete v Pfiruéce s pokyny pro servozesilovac.
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> Souhrn této kapitoly

V této kapitole jste se dozvédéli o nasledujicim:

« Konfigurace systému

« Spusténi a zapojeni kabelu

DuleZite body

Konfigurace systému Konfigurace systému, ve kterém jsou programovatelny kontrolér FX5U a 2 servozesilovade
MR-JE-10A propojeny pomoci Modbus-RTU.

Spusténi a zapojeni kabeli Provedte zapojeni napajeciho kabelu programovatelného kontroléru, napajeciho kabelu
servozesilovace, napajeciho kabelu servomotoru, kabelu enkodéru, komunikaéniho kabelu a
externich vstupnich/vystupnich signald.

Kdyz provadite zapojeni komunika¢niho kabelu, aktivujte ukonceni v programovatelném
kontroléru a servozesilovaci na posledni stanici. Ukonfovaci odpory jsou instalovany uvnitf
programovatelného kontroléru FX5U a servozesilovaée MR-JE-A.

Po dokonéeni zapojovani kabelll zapnéte napajeni.
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(CTGEWR Nastaveni parametri ) oo

V této kapitole provedete nastaveni parametru pro programovatelny kontrolér a servozesilovac.

Pro vyuku v tomto kurzu jsou potfeba nasledujici verze MELSOFT.

MELSOFT GX Works3 ver.1.017T nebo novéjsiIMELSOFT
MR Configurator2 ver.1.37P nebo novéjsi (poznamka)

(poznamka) MR Configurator2 je instalovan zaroven s GX Works3. Nemusite zvlast
kupovat MR Configuratorz2.
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m Nastaveni pro servozesilovac

) ﬂﬂﬂ

m Zapojeni servozesilovace a PC

Pomoci USB kabelu propojte servozesilovac a PC.
Na strané servozesilovace zapojte USB kabel do CN3.

USB kabel

Servozesilovac osy 1
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Nastaveni parametru pro osu 1

(1) Spustte MR Configurator2 a vytvoite novy projekt.

1) Kliknéte na ikonu Vytvofit novy projekt na listé nabidky.
2) V okné Vytvofit novy projekt vyberte z rozbalovaci nabidky moZnost ,MR-JE-A" jako typ modelu.
3) Kliknéte na [OK].

Dm“mduwm
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Nastaveni parametrt pro osu 1 ) 00

(2) Zadejte nastaveni tak, aby bylo moZné ¢teni a zapis vSech parametra.

1) Dvakrat kliknéte na [Parameter] v projektovém stromu.

2) Na obrazovce Nastaveni parametru kliknéte na [List Display] — [Basic].
3) Vyberte moznost [PA19] a nastavte parametr na ,00AB“.

4) Kdyz je vybrano PA19, kliknéte na tlacitko [Selected Items Write].

5) Jakmile je zapis do servozesilovace dokoncéen, zapnéte znovu napajeni.

| ogect Pow Bl Pwometer Satwg(l) Pyameter Safety Postogngdats  Montr  Qognoss  TpstMode  Adpatment Teow  [ndow ke -8 x

Wu
SM
9 Mew pragect .
‘sn-»ww
hﬁqm . bty
QCan Dot £ storwmn PADL | ETY Cperation mode
Car Contral O) Extermon 3| | [Pa02  WEG Ragener alive aoen
Carm Data Lat Mamsetd (o) ams Por marnifachae witng
Tough dve| [P0 *a0r) Function selecson A+ | !
Orverecord | [PAOE | YO0 Pt of Comvrnansd gt e per revekion
Comporent partt | [P0 OMx Enc, goar tnmaratr (v, g, it foctr ) |
Poston convel | | [eady  cow Clec, goar denornator (Cmd, ummm;
Sgmed ool A ATY A0 g node
Torgue contrd | LU A0 g Teporee
fowed stwg (5% | [PAlD | De | Ingowtion range
Servo sdustrent | IPALL TP Formand rotaton torgue et -
Basc i T Gavernm rutabon torge et %
Extorason PALY M Comnand puse rout stvts
Miwe | PAIA T OB drecton selecton
ey 2 aiaih Ercoder et puise Pine ey
M) | 3) TR Crender output puse 2

0201

seting 0000

_ Anwlog npvt PA2]  ORAT wmmmmmm | 0000

PAM AP Furction sebection A-4 | 0200

2) PAZY  OMOY  One-touch turng - Overshoot permeesile level - )
PAJS  “AOPS Furcton selecson A-5 | 0200

Extenson PAZY For marufachrer settng 0200

0 A For marufactoer settng 0000

Extanaon } v [Pam For marufachrer setng 0000

0200
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Nastaveni parametru pro osu 1

) 000

(3) Ujistéte se, Ze ¢teni a zapis byly povoleny u vSech parametra.

1) Kliknéte na tlacitko [Read] v okné Nastaveni parametru.
2) Ujistéte se, Ze pocet konfigurovatelnych parametr zobrazenych v Seznamu zobrazeni se zvysil.

=5TY

"REG

*ABS

e - Number of command input puises per revolution |

CMX Elec. gear numerator (Cmd. pls. muit. factor um.) |

cov Elec. gear denominator (Cmd. pls. mult, factor den.)

AU _Auto tuning mode

RSP _Auto tuning response

ne In-position range |

e - Forward rotation torque imit %

N Reverse rotation torque kit %

*ALss ' Command pulse input status

BR Encoder output pulse pulsefrev

ENR2  Encoder output pulse 2
| For manufacturer settng |
PA1B For manufacturer setting 0000
PA19 "BIX Parameter block 00AB
PAZ)  *"TDS Tough drive setting 0000
PA21 "AOP3  Function selection A-3 0001
PA22 *PCS For manufacturer setting 0000
PA23  DRAT Drive recorder arbitrary alarm trigger setting 0000
PA24  AOP4 Function selection A4 , 0000
PA25  OTHOV One-touch tuning - Overshoot permissble level | % 0
PA26  “AOPS Function selection A-5 0000
PA27 For manufacturer setting 0000
PAZS For manufacturer setting 0000

A |Pas For manufacturer setting 0000

PAX0 For manufacturer setting 0000
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m Nastaveni parametru pro osu 1

(4) Nastavte provozni reZzim na Bodovou tabulku.

1) Klikné&te na [List Display] — [Basic].
2) Vyberte [PAO1] a nastavte parametr na ,1006" (Positioning mode (point table method)).

J Parameter Setting X |
PM]acst  |v| +fRead [§]SetToDefault Joverify [ paamete Cony [dj Parameter Block
ECW‘l BRsave as  [[HCopy [TFast= WMUndo AMaiRedo

ﬁ.lrmsetti"h{h|

Position oon.u w
Speed contral | | | For manufacturer setting | [
Torgue control |  Function sslection A-1 | [ 0000-2000
Speed setting (S Mumbeer of command input pulses per revolution 1000- 1000000
£ Servo adjustmen Elec. gear numerator (Cmd. pls. mult. factor num.) : 1-16777215
Basic _E!.‘.'.'.. gear denceminator (Cmd. pls. mult, factor ﬂ.‘.‘ﬂ.}ll | 1-16777215
Extension Auto tuning mode | [ 0000-0004
Fiter 1 Auto tuning response [ 1-40
Fiter 2 In-position range _ D-65535
Fiter 3 | Forward rotaton torgue limit _ _ 0.0-100.0
Vibraton cor Reverse rotaton torgue imit 0.0-100.0
One-touch t 'Command pulse input status ' D000-0412
Gain changing Rotation direction selection | 0-1
[=1- Digital IjO _E'ucoder output pulse | | 1-4194304
Basic 1-4194304
Extersion | j ' ' 0000-0000
' D00D-0000
000FFFF
0000-1110
0000-1001
_ DO00-0000
| Drive recorder arbitrary alarm trigger setting | [ Q00077
Function sehection A-4
' One-touch tuning - Overshoot permissible level %
Funiction selection A-5
| For manufacturer setting
For manufaciurer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting

128352984

993




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_CZ

|

w2
m Nastaveni parametri pro osu 1

) ﬂﬂﬂ

(5) Provedte nastaveni pro komunikaci pomoci Modbus-RTU.
Tento kurz pouziva nastaveni zobrazena v tabulce nizZe.

Na dalsi strané je zobrazeno, jak nastavit parametry pro komunikaci pomoci Modbus-RTU.

PoloZka Podrobnosti o nastaveni

komunikace

Kod oblasti 1 (proosul)
Komunikacni Modbus-RTU
protokol

Prenosova rychlost 115200 bps

Provoz vstupniho
zafizeni

Provozovano skrze protokol Modbus-
RTU

Parita

Mo parity (stop bit length: 2 bit)

Cas vypréeni

0[s]
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F

bt

! Project ‘View File

Parameter Setting(Z)

Parameter

Safety

Positioning-data  Monitor

NP A S| @ (5| B aig [y @ & o o

Parameter Setting xl

Diagnosis

Test Mode

Adjustment  Tools

Window Help

M ) Read [#) SetToDefault Jverify [ Parameter Copy [m] Parameter Block

i F¥0pen [Mysave As [HCopy |ThPast= MMUndo MaRedo

Ii] w | [L]

W] Axist
Speed contral
Torgue control
Speed setting (5
[=- Servao adjustmen PF28
Basic PF29
Extension PF30
Filter 1 PF31
Filter 2 PF32
Filter 3 PF33
Vibration cor PF34
One-touch t PF35
Gain changing PF35
=- Digital Ij0 PF37
Basic = | IPF38
Extension PF39
Analog input PF40
= {EFList display PF41
Basic PF42
Gain filter PF43
Extension PF44
Lo — |PFas
Extension 2 PF46
Extension 3 PF47
Ointinn sethinn M PF43

T K]iknutim na @) pokratujte na dalSi obrazovku.

=0VAaL
*FOPg
RTL
FRIC
=IET
*FOP10
*S0P3
OTaOP1
OTapP2
*FOP11
IPFSY
IPFRV
IPFSP
IPFSTEL
IPFSTE2
*IPFSTC
ORLY
*FOP12
MIC

Y Er—

xtension 3
Ma, Abbr,

Marme
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting

Machine diagnasis func. - Friction judgement speed

For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
Function selection F-12

Modbus-RTU communication - Communication time-ou s

For manufacturer setting
For manufacturer setting

r fmin

lSElected Items Write I [ Single Axis Wirite

Uriits Setting range

-100-0
0000-0001
0-0
0-65535
1-50
0000-0001
0000-1000
0000-1111
0000-1000
0000-0021
Q000-FFFF
Q000-FFFF
0-20000
0-10000
0-0

0-0

0-100

Axis1

L TR e R o Y [

Diocking Help

Ready

[Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB

Timto se dokonti nastaveni parametru pro

komunikaci pomoci Modbus-RTU.

OVR

MLUM
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m Nastaveni parametri pro osu 1 ) 000

V' zavislosti na nastaveném reZimu fizeni v parametru PAO1 je nastaveni pro parametr PC71 pfedmétem omezeni
podobnych t&m, ktera jsou uvedena nize.

Zmeéni se také pouZitelna vstupni zafizeni a registr Modbus. Ohledné tohoto bodu tedy budte velmi opatrni.
Podrobnosti naleznete v technické dokumentaci.

[Mastaveni [Pr. PC71] pro protokel Modbus-RTU]

Komunikace skrze protokol Modbus-RTU

[Pr.PA01] Pro provozni

Pro provozni vstupni

stl’Jpni’ ) zafizeni skrze Modbus-RTU
zarizeni skrze DI
_ 0 (Rezim fizeni polohy)
_ 1 (ReZim fizeni polohy a reZim fizeni rychlosti)
2 (ReZim Fizeni rychlosti) i
. : . : Nedostupné
3 (ReZim fizeni rychlosti a rezim fizeni tocivého momentu) 1 1
4 (ReZim fizeni tofivého momentu) -
5 (Rezim fizeni tocivého momentu a reZim fizeni polohy)
B (Rezim polohovani (metoda bodové tabulky)) 0 1
T (Rezim polohovani (metoda programu)) ‘ - ‘
g ™ 7
MNasledujici poloZky jsou Nasledujici poloZky jsou
moZné pro komunikaci moZné pro komunikaci skrze
skrze Modbus-RTU: Modbus-RTU:
(1) Monitor ) (1) Monitor
(2) Nastaveni parametru (2) Nastaveni parametri
~ “ | (3) Provoz motoru
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) ﬂﬂﬂ

(6) Provedte nastaveni parametru, které odpovida stroji.
Nasledujici nastaveni jsou specifikovana pro cilovy systém tohoto kurzu.

1) MNastavte metodu navratu do vychozi pozice na metodu pfepisu dat.

EE)  Nastavte hodnotu ,0012° pro PTO4.

2) V tomto kurzu je metoda prikazu polohovani nastavena na metodu prikazl se zvySujici se hodnotou.

- Nastavte hodnotu ,0001* pro PTO1.

3) Nastavte elektricky prevod.

Je-li stoupani kulickového Sroubu 10 mm a neni k dispozici redukéni pfevod, jsou vypocitany nasledujici hodnoty.

PAOE _ 131072 — 8192
PAOT 10000 625

- Nastavte hodnotu ,8192“ pro PA06 a 625" pro PAOT.
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Nastaveni parametru pro osu 1

(7) Zapiste parametry do servozesilovace.

1) V okné Nastaveni parametrl kliknéte na tlacitko [Single Axis Write].
2) Jakmile je zapis parametru dokoncéen, zapnéte znovu servozesilovac.

Parameter Setting X |

BOES v | oJRead 1) Set To Defauit ot Copy e Parameter Block

|
]

Extension C8 For manufacturer settng 0
Scenson2 |PCS)  COPS  For manufachurer setting o | . 0009
Aarmsettry  |PC51 RSER Forced siop decsleration tme constant ~ 100
Toughdmve  |PCS2 RSBS ~ For manufachrer seting o 00 0

Drive record PC53  RERX For manufacturer setting | 0
Componentoar®  |PCS4 RSPL ~ Vertcs s freefall preventon compensaton amoun 0.000xevy < 0
Position control PCSS RSPZ For manufacturer setting 2
Torgue control 2C57 "BRS2 For manufactrer setting 0000
Seeedseng (5 [PCSE OSL For manufachrer seting °
= Servoadpstmen  IPCS3  COPC For manufactrer setting 0000
Sasc T JPC0  COPD  FunchonseecknCO 0 . 0000-10D1 2001
Extension PCS1 “OOFE For manufactrer settng 0000

Fer 1 PCE2 | For manufachrer seting | | 2003

Fiter 2 POE3 For manufachrer setting 0002

Fiter 3 |PC54 For manufacturer setong 0000
Vibrason cor PCES For manufacturer setting 0002
Ore-toucht  IPCG6 (PSPL  Markdetectionrange+ o

Gan changng 2087 LPSPH Mark detection range+ 0
= Do 10 PCS8 LS _Mark detaction range- 0
T PC53 P Mark detecton range- 0
Analog rout PC71  “COPF Function selection CF selection 0000-2161 0041
= EBLst dsplay PC72 "COPG  Funchon selection CG selection 00000001 0000
Basc °C73 EBRW Error excessive waming level rev 0-1000 0
Extenson °C7S For manufachrer sattng 0000-0000 0000
w PCE For manufacturer setang 00200000 2000
Extension 2 ! |Pc77 For manufactrer settrg 00000000 0000
0000-0000 0000
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} Nastaveni parametri pro osu 2 ) 00

U servozesilovace osy 2 zméfite pouze nastaveni pro &islo stanice u protokolu Modbus-RTU.
Kromé nastaveni ,2° pro PC70 nastavte viechny ostatni parametry na stejné hodnoty jako pro osu 1.

PA19: Nastavte na ,00AB" ]

¥

Zapiste do servozesilovace ]

Servozesilovac osy 2

v | | USB kabel

Znovu zapnéte napajeni ]

h 4

~ ™
Mastavte nasledujici parametry
PA01:1006

PC70:2

PC71:0041

PF45:0002

PF46:0

PT05:0012

PT01:0001

PADB:8192

PAQ7:625

. 4

Zapiste do servozesilovace ]

¥

Znovu zapnéte napajeni ]
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)
m Nastaveni programovatelného kontroléru ) 0oo

m Propojte programovatelny kontrolér a PC )

Pomoci Ethernet kabelu propojte programovatelny kontrolér FX5U s poéitatem.

Ethermnet kabel
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>m Stahnéte vzorovy projektovy soubor

Kliknéte sem a stahnéte si vzorovy projektovy soubor.
Oteviete pomoci GX Works3.

SBMELSOFT GX Werksd . PC 067D¥DosktopksamEseprogramMsam pleerogram. gx3 - [ProgPou [PRG] [LD] Martarng (Read Only) 4206... | | 1+ |etaiel
| prepest far  End/Replece Convert yew [nine Depuy Degnosues ool  fondow  pisip -8 x
isl—] . F=i »EMTew GERE PR EMR AR D8 DA a8 4L
M sl bl I=..|r‘-7sl k. wl

HARAHRIFLAAARBEVUE SRS WS B EIRARYRARALTERXLE 5
fo] P [PRG) (L) Monmtae... ®

orerolier e the defidt -t-tlr_;ﬁr- prapet,
Teerus gl fier M1ummlmwthmﬁmmmlnﬂﬂ m-r-'-lrndl
| ; -1

lmlum-m PrTEm 1o the sotusl syeter, b s o werify that thom am ro problsms with control In the system
gk ireericak. condtione inthe tengs system wherne mnekdersd recsssan,
iit=ibishi Flecinic will mob be liabie for sny demege or ipss resuting from the wee of this ssmple pogram

il st ings of & function bioch

AT
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} Nastaveni komunikace pro GX Works3 ) oo

Cheete-li propojit PC a PLC (programovatelny kontrolér) pomoci sité Ethernet, potvrdte nastaveni pro specifikovany cil
spojeni GX Works3.

Onbre Debug Diagnostics  Tool  Wind
Speafy Connection Destination...

&= Rend from ic

(3) KdyZ je zobrazeno
toto okno, kliknéte na

[Yes].
(1) Na listé nastroju GX (2) V rozhrani PC vyberte ] Current sevTrTOmT

MELSOFT GX

Works3 vyberte [Online] - Ethernet Board®. Bh selected. Are you sure you want to
[Specify Connection

Destination]. e i
] | Vei | He

User Data(E) ]
Set Clock...

Monitor(M) b
Watch(T) ¥
User Authentication... ¥

| MELSOFT GX Works3 =

(4) V rozhrani programovatelného kontroléru

vyberte moZnost ,PLC Module.” U polozky ,0 Successfully connected with the FXSUCPU.
Other Station Setting vyberte ,No Specification.” '

i i

(5) Kliknéte na [Communication Test]. (6) Je-li test komunikace Uspésny, je moZné
= komunikovat s programovatelnym kontrolérem.
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m Nastaveni pro port RS-485

Zkontrolujte nastaveni komunikace skrze protokol Modbus-RTU u programovatelného kontroléru.
Tato nastaveni musi odpovidat nastaveni pro servozesilovac.
\ pfipadé vzorového projektu jiz byla nastaveni zadana.

Podrobnosti o

olozk ;
Polozka nastaveni

T — R .- Komunikacni Modbus-RTU

:I'---'—H-lprl_"--ﬂl'- ] prﬂtﬂkﬂl
BT 1. LI E e QR SPAASNRE S S8E &SmO e
BT el 3Tl A M

Parita Zadna parita

Stop parita 2 bit

Pfenosova rychlost
(1) Na navigacnim panelu kliknéte komunikace

dvakrat na [Module Parameter] —
[455 Serial PD”] i W ELEOST G Wortad S E——— ——t -]

- Brogect gt Drofeplace Lot e i Dwpay  Degeastion  Joo peios ey -
He -1 = L ELMew ENG FEERRPEE OS5 L0088 im e 80
@A TR R RE Y 'R .

J raceovm vpapy E A K

115200 bps

(2) Zadejte nastaveni dle
tabulky nahofe.

it .l e
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»m Zapis programu ) oo

Zapiste program do programovatelného kontroléru.
Jakmile je zapis dokonéen, nastavte piepinac RUN/STOP/RESET na programovatelném kontroléru do pozice RUN.

[rr— =g — |
[———

B -- lilE - BlE- Bes =

m— agp p—— =

= G e T S (g e

[ N — - ] B = T e — J——
[ Ed
e — — 3 e
- — 2 =
| RS —_— r—
e = e
B Sl Lsied Ll
B s —rrr—
T P

i =
-

[ - Sprmaeran E=s o -
| B — -
I —

T g e maarn L . e
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> Souhrn této kapitoly

V této kapitole jste se dozvédéli o nasledujicim:

+ Nastaveni servozesilovace.

+ Nastavenli programovatelného kontroléru.

DuleZite body

Mastaveni servozesilovade Zadejte metodu bodové tabulky pro provozni rezim.

Mastaveni komunikace skrz Modbus-RTU musi odpovidat nastavenim
programovatelného kontroléru.

Mastavte elektricky pfevod v souladu se strukturou stroje.

Mastaveni programovatelného Mejprve zadejte nastaveni pro pouziti sité Ethernet k propojeni s PC.

kontroléru Mastaveni komunikace skrz Modbus-RTU musi odpovidat nastavenim

servozesilovade.
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|

LEIGIERE Provadéni operace polohovani

) ﬂﬂﬂ

Tato kapitola pomoci vzorového programu vysvétiuje, jak se Fidi servomotor.

Vzorovy program pouZiva funkéni bloky (FB).

Pomoci funkénich blokt mohou uzZivatelé snadno vytvorit program a Fidit motory.

\ této kapitole je provoz kaZdého kontaktu provadén a zobrazen v okné GX Works3, nikoliv v programu (a sice za

Ocelem lepsiho vysvétleni).

3.1 Rezim monitoru

Zapnéte napajeni systému.

Ujistéte se, Ze programovatelny kontrolér a PC jsou

propojeny pomoci Ethernet kabelu.

Z nabidky GX Works3 vyberte [Online] — [Monitor] — [Start
Monitor (All Windows)] a aktivujte reZim monitoru.

Online | Debwg Disgnostics Tool Window  Help
1 Specify Connection Destination...
| & Read from PLC...

2™ Write to PLC...
verify With PLC...

Remote Operation(S)...
Safety PLC Operation...

CPU Memaory Operation. ..

Delete PLC Data...
User Data(E)

Set Clock...
Monitor(M)

Watch(T)

User Authentication...

MW A8l Eaq s
BB IR T SSAEE )

b
H1

1

Ax Station
riurriEr

I

| &2 Monitor Mode
# _Monitor (Write Mode)
M Start Monitoring (All Windows)

)

]

— B Start Monitoring

2% Stop Monitaring Alt+F3

v Change Value Format (Decimal)
Change Value Format (Hexadecimal)

] . Device /Buffer Memory Batch Monitor

Program List Monitor

Int@rrupt Program List Monibor

I{'ﬁ SEC All Blacks Batch Monitoring
T
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|

@EI zipis dat bodové tabulky

) ﬂﬂﬂ

@EXI spusteni funkéniho bloku

Nejprve zapiste data bodové tabulky do servozesilovace osy 1.
Ve vzorovem programu se data zapisuji do funkéniho bloku.

Nasledujici stranka ukazuje, jak zadat nastaveni pro bodovou tabulku pomoci vzorového programu.

¢ Eraject fat  End/Replace Convert Wew Deine Dejug  Degnostics Jool findow Help

5] MBLSOFT G Werkad . PC 06 7OWDasktnp¥ssmpieprogramissmpl sprogea m g - [Proglu [PRG] LD Monkoning [Read Only) 41665tsp]

iNEemMa «» = {1 L0 T e e | | | P | e LD e

*Jimr @G |

'r:ﬂl"l:"].rﬂﬂ"iﬂ T38| e | Ol | Bar &

AL IELEEIE

T-T. e M EY=3
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|

»m Spusténi funkéniho bloku

) ood

1 MELSOFT GX Works3 ...

! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - O M
v ot B (T e | B B B | 29 30 5 R A I EERDBaa| oL

NPAS| e
B OB R BE D ‘{'}M i

PC 0670%¥Desktop¥sampleprogram¥sampleprogram.gx3 - [ProgPou [PRE] [LD] Monitoring (Read Only) 42665tep] EI@

AR Y H Uy L]
" F5 sF5 F& sFE F7

B o o R e e s el
sF7 sF§ aF7 aFS | safS =af6 =af7? =afs

aFS-;aFSan“II:I|I'IE'I| |_-|H>-|:}|-H_ 4rm|l§|:_=l‘ﬁi}ﬁ+ :%:::%@\Igﬂ :

| —)ﬁ
| Fa sF3 cCF3 cCFID

E Output

[+#] ProgPou [PRG] [LD] Monitor...

vl B= ProgPou [PRG] [Local Label ...

1
-etPointTas- bl SetPoi-
B:i_... D_l:l'" &
| |
Exec Exed B L
ution WidlaTy SetPointTable
{taly ] stat Executionztat
e Lz =
bl SetPoi--
IES
[ Juwei= abe- ®
1 1 [ |
fxl | Stati Mar Al
Stat | on trial SetPointTable
ion | Ma. cam Marmal
LT ple- Cornp letion
bl ZetPoj--
LI
) TR D_tl'"
Ly O
&21 | Pain Erro Al
FPain | £ r
Eahl anb lex ':'lzlm Tim se dokonci nastaveni pro data bodove
o plees ’ -
R tabulky pomoci vzorovéeho programu. | 8
Kliknutim na (@) pokracujte na daldi obrazovku.

Fx5U

| Host-192.168.3.250
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>
Zkontrolujte nastaveni servozesilovace

). 06@

Ujistéte se, Ze data bodové tabulky byla zapsana do servozesilovace.
Pomoci USB kabelu propojte servozesilovac osy 1 a PC.
Nasledujici strana ukazuje, jak zkontrolovat data bodové tabulky.

Servozesilovac osy 1

USB kabel

Es

T A bt o - L L= S
e .- seme .- - - b

-

e B e —— - -
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b
m Zkontrolujte nastaveni servozesilovace ) 00c

F =~

i oo )
! Project View File PointTable(Z) Parameter Safety Positoning-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
MRAA S @ % E gaigly ¥ ®Ha s
: Project 7 x Parameter 5etﬁn/o/ Point Table X ] 4 b -
=13 New project # | i [m] axis1 [v] F¥open [HAsave As «JRead [ Set todefault Foverify [2|Detailed Setting [A]Single-step Feed
'ﬁ. System Setting N =
E E- Axis1:MR-JE-A Stam - E Encﬂll:ly' _I:'E.E-:E — Insert I:DE'EtE 33\55:5-'5 &:'\EC.C.
Parameter 1
@ Point Table Point table positioning operation (Incremental value command system) [Seler_ted Items Write ] [ Write All ] [ Lipdate
[ Program [v]
[( ] m | [ }] Target position Rotation speed | Accel, time const, | Decel. time const. Dweell time Auxiliary func. M code -
. 0.000-999,999 0-65535 0-20000 0-20000 0-20000 0-1,5-9 0-99
: Servo Assistant 1= Mo, mm rfmin ms ms ms =
1] 123.456] 100 10 10 0 0 0
Assistant List [ = R . - > g . -
3 0,000 0] U] 0 1] 0] U]
rL;-")Seruu Startup Procedure i 0.000 0 0 0 o 0 0
' 5 0.000 ] 0 0 0 ] 0
Servo | se 5 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
o
et 0o | tor 7 0.000 0 0 0 0 0 0
e T 8 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
P2 R g 0.000 0 0 0 0 0 0 v
i
Step 1: Amplifier Setting
|_Ampifier Setting | { Docking Help 1 x
Step 2: Test Run
[ Test Run ] ;
Step 3: Servo Adjustments TARG ET POS |T| O N E
[ servo Adjustments | Tim se dokonci kontrola dat Point Table.
Set target address (Absolute value) when using this poirf ) i .
& », Maintenance of the Kliknutim na (@) pokratujte na dalsi obrazovku.
'}‘ Servo Amplifier Parts ] ) ) ) )
: Set the move distance when using this point table as inc
[ Maintenance ] 57
Ready [Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB MM
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b))
m Zapis do servozesilovace osy 2 ) 000

Nyni zapiste data bodové tabulky do servozesilovace osy 2.
Podobné jako u osy 1 pouZijte nasledujici postupy k zapisu dat bodové tabulky do servozesilovace osy 2.

[ Zapnéte kontakt bAx2_SetPointTableData. ]

¥

[ Ujistéte se, ze byl kontakt bAx2 SetPointTable Completion zapnut. ]

¥

[ Pomoci USB kabelu propojte servozesilovac osy 2 a PC. ]
[ Otevrete MR Configurator2. ]
[ Prectéte si data bodové tabulky. ]

¥

[ Ujistéte se, ze data bodové tabulky byla zaregistrovana. ]
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> Zapnuti pfikazu Servo-on

Zapnéte pfikaz servo-on (spusténi servomotoru) u osy 1.
(1) Zapnéte kontakt bAx1_SVON a servomotor se zapne.

(2) U MR Configurator2 vyberte [Monitor] — [I/O Monitor] a ujistéte se, Ze RD signal je zapnuty.
(3) Podobnym zpusobem zapnéte také servomotor pro osu 2. Zapnéte kontakt bAx2 SVON.

<GX Works3>

MELSL i ] - ] L]
i pop ot Ddffepecy Cenrt P Gries Gupy Qe Dl jgrees gy
(SLT EIE -EDC e QNS SSAARERR U8 Y ..o @8
e AR s e,

Wi WSl R B ABHAPTERRASE SR EW HE o EE LS
B (= Progf [PRG) (LD Wasder., o

(1) Stisknéte klavesu [Shift] a dvakrat
kliknéte na kontakt ,bAx1_SVON"

<MR Configurator2=>

Pont Tatie | 1LAD Moniter 3

miwmsw | B B Autonanc Offust Crasay

Cles [Jow
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= |
> Operace JOG ) oo
Pridejte polozky monitoru )

NeZ provedete operaci JOG, pfidejte poloZky pro Aktualni pozici a Pfikazovou pozici do Zobrazeni monitoru pro MR
Configurator2.

(2) Kliknéte dvakrat na tlacitko [Setting].

(1) Na nastrojové listé MR
Configurator2 vyberte
[Monitor] — [Display All].

i Font 9ipt = Line height 12

Mo. Ikem

1 Curmubitive feedback pulses

2 Servo motor speed

3 Droop pulse

4 Curmulative omd. pulses

5| Command pube frequency

6| Analog speed command vokage
7| Analog torque command volage
8 Regeneratwe load mto

9| Effective load ratio

10 Peak load ramio

11 | Instantanaous torgue

12| Within one-revolubion posion
13| ABS counter
14 |Load e moment r@ato

gag s eawss
L3
sgcacac

o

(3) Zakrtn&te poligka [Current Position] a (4) PoCet zobrazenych polozZek se zvysi.
[Command Position].

St T e A mOViDe S84 B marvie ] [eas ]
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> Provedeni operace JOG ) 00c

PouZijte vzorovy program a spustte operaci JOG.
Nasledujici strana ukazuje, jak spustit operaci JOG.
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} Execute JOG Provedeni operace JOG

o B (S
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
OERA SO 5% iE =8 geig n 8 & m o
: Project 7 x Display All X | 4 b -
=/ New project i Font 9pt » Line height 12 s Efclear FlRestart pllPause EflSetting
'ﬁ. System Setting : -
= [l Axis 1:MR-IE-A Stan No. Item Units fxis
B parameter 1 Curmulative feedback pulses pulse 548366
@ Paint Tahle 2|Servo motor speed r/rmin 0
- [A] Program 3|Droop pulse pulse 0
<] — | 2 4| Cumulative cmd. pulses pulse 0
) 5 Command pulse frequency kpulse/s 1]
: Servo Assistant a1 x 6| Analog speed command volage W -0.06
: : 7| Analog torgue command voltage W -0.02
|""5"‘""513'”JE List M 8| Regenerative load ratio %% 0
9| Effective load ratio O ]
L_-:}SEW“ Startup Procedure 10| Peak load ratio O 0
11| Instantaneous torque B ]
stept [ 2TV | Serve 12 | Within one-revolution position pulse 24078
M Amp | Motor 13| ABS counter rev 4
step? . 14| Load inertia moment ratio times 7.00
]
—tep3 e 15 Bus vnrmge. W 277
Step 1: Ampiifier Setting 16 Encu_der |r15+de temperature C 0
e 17| Settling time s 75
PO, Testl — tting 18| Oscillation detection frequency Hz
R [ o ] 19| Mumber of tough drive operation timae
20| Unit power consumption i ci i .
Step 3: Servo Adjustments i P _ Timto se dokonci operace JOG pro osu 1 pomoci vzoroveho
_ 21| Unit total power consurnption programu.
| Servo Adjustments | 22 Current position Steiné post it i JOG 2
n ejné postupy pouzijte pro operaci pro osu 2.
) 23| Command position
. #, Maintenance of the ) )
X Servo Ampiifier Parts Kliknutim na (@ pokracujte na dal3i obrazovku.

Ready

|[S13tiur1 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB

[OWR [caP [MuUM [sCRL g




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_CZ EE

} Navrat do vychozi pozice ) 006

NeZ budete provadét kontrolu pozice, vZdy nejprve provedte navrat do vychozi pozice.
Ve vzorovem programu je navrat do vychozi pozice provadén pomoci funkéniho bloku.
Nasledujici stranka ukazuje, jak provést navrat do vychozi pozice pomoci vzorového programu.
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|

)
m Navrat do vychozi pozice

) ood

F

1 MELSOFT GX Works3 ...

PC 0670%¥Desktop¥sampleprogram¥sampleprogram.gx3 - [ProgPou [PRE] [LD] Monitoring (Read Only) 42665tep] EI@

-

! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - 5 X
DBAS| e v |15 B [Ty v e | B B B | 29 9 1 ) 8 A A L0 e ag Sim
‘AR HE R BE D ‘{'}lx;lmvlﬁqv;

I HE Y LSS BB HIBELE LB SRR R PE R R 3%“%.@1.@“@ s

[+#] ProgPou [PRG] [LD] Monitor...

vl B= ProgPou [PRG] [Local Label ...

LIPS

—
—_
[ —

Al
Stat
[ulyl
nLm

LR

E Output

Y10
Retr

f Fiees [ FHA
=tartHFPR
=RID ahee
O O
Exec Exed
Lition Litior
COm ztat
e Lz
LIt e o e
1 O
Stati [ar
an rral
Mo, COrm
ple
Uw:i... D_tl'"
10 O
Retr Erro

bl StartH -

A1 StartHPR

Execution=tat
Lz

bl StartH -

A1 StartHPR

Mormal
Cirornn letinm

Fx5U

Timto se dokonci navrat do vychozi pozice pro osu

1 pomoci vzorového programu.

Stejné postupy pouZijte pro navrat do vychozi
pOZICe pro osu 2.

| Host-192.168.3.250

Kliknutim na (@) pokracujte na dalsi obrazovku.

| 1326/4266 Step
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@Il Orerace polohovani (rezim bodové tabulky)

Provedte operaci polohovani v reZimu bodové tabulky.
Ve vzorovem programu je operace polohovani provadéna pomoci funkéniho bloku.
Nasledujici stranka ukazuje, jak provést operaci polohovani pomoci vzorového programu.

Posiboning-data  Moritor  Disgross  TestMode  Adustment Took  Window  Help

#% system Setting
(=) [l g e 1:MRJE-A Stany _
E Parameter
Point Table
Arogan (4]

11
{il—l 2] 5| Command pulse frequency
; Servo Assistant 2 x 6| Analog speed command voltage
E] 7| Analog torque command voltage
8| Regenerative load ratio
9| Effective load ratio
C}‘Servu Startup Procedure 10| Peak load ratio
11| Instantanegus torqua
Serve | Servo 12| Within one-revolution position
Mator 13| ABS counter
14| Load inertia moment ratio
15| Bus vokage
16| Encoder insde temperature
17| Settiing time
18| Oscilation detection frequency
19| Nurrber of tough drive operations
20| Unit pawer consumption
21| Unit total power consumption
22| Current position
23 Command pasition

Aggictant List

stepd

g;;&az:ﬂtggiir#f#f

[Station 00] MA-JE-A Standard Serve amplifier connection: USE
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@Il orerace polohovani (rezim bodové tabulky)

Lxi E=H EGR X5
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
OERA SO 5% iE =8 geig n 8 & m o
 Project 2 x Display All X | 4b -
1[0 New project : Font 9pt = Line height 12 > Eddear FlRestart fjllPause Eflsetting
'ﬁ. System Setting
= [l Axis 1:MR-JE-A Stan - Item
B parameter 1 Curmulative feedback pulses pulse
- [A] Point Table 2|Servo motor speed r/rmin
- [A] Program 3| Droop pulse pulse
al — e 4| Cumulative cmd. pulses pulse
) 5 Command pulse frequency kpulse/s
: Servo Assistant nx 6 Analog speed command voltage v
7| Analog torgue command voltage W
|""5"‘""'513'”JE List M 8| Regenerative load ratio e
9| Effective load ratio O ]
L__:}SEW“ Startup Procedure 10| Peak load ratio o, 0
11| Instantaneous torque B ]
stept [ 2TV | Serve 12 | Within one-revolution position pulse 28737
cfl Amp | Motor 13| ABS counter rev 14
stap? = 14 |Load inertia moment ratio times
—tep3 Ha;h.me 15| Bus voltage W
Step 1: Ampiifier Setting 16 Encu_der |r15+de temperature eC
Armpifier Seting 17 Set‘Fllng time . s 74
Step 2: Test Run 18| Oscillation detection frequency z il
[ TestRn | 19 /Number of tough drive operations t1 Timto se dokonCi operace polohovani pro osu 1
Step 3 Servo Adustments e e wj Pomoci vzoroveho programu. .
[ Servo Adjustments | Current position = Stejné postupy pouZijte pro operaci polohovani pro
osu 2.
.+, Maintenance of the e m
X Servo Amplifier Parts Kliknutim na @ pokraéujte na dal3i obrazovku.
[ Maintenance |

Ready

|[S13tiur1 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB

Pp—

J L

[OVR |CAF |NUM | y
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> Souhrn této kapitoly

V této kapitole jste se dozvédéli o nasledujicim:

MNastaveni bodové tabulky
Zapnuti pfikazu Servo-on

Operace JOG

MNavrat do vychozi pozice

Operace polohovani

DuleZite body

Mastaveni bodové tabulky Pomoci funkEnich bloka mohou uZivatelé snadno vytvofit program.
Ve vzorovém programu jsou data bodove tabulky zaregistrovana do servozesilovace,
kdyZ je spustén funkeéni blok.

Zapnuti pfikazu Servo-on Zapnuti pfikazu servo-on zajisti, Ze je servozesilovad piipraven k provozu, a zapne se
tim RD.

Operace JOG Mez budete provadét operaci JOG, je nutne zadat reZim operace JOG.

Mavrat do wychozi pozice Mavrat do vychozi pozice lze provést spudténim funkéniho bloku.
KdyZ se pouZiva rezim prepisu dat, je misto navratu do vychozi pozice pouZito jako
wvychozi pozice.

Operace polohovani Operaci polohovani [ze provest spusténim funkéniho bloku.
Kdyz se pouzZiva metoda prikazd se zvySujici se hodnotou, dojde k posunu ve sméru
dopredu, kdyZ je zapnut pfikaz dopredu. Je-li naopak zapnut pfikaz dozadu, dojde k
posunu smérem dozadu.
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Y ® Provoz MR-JE-A pomoci funkce FX5U Modbus ) oo

Tato kapitola vysvétluje, jak provozovat servozesilovaé MR-JE-A pomoci komunikace Modbus-RTU programovatelného
kontroléru FX5U.

@ Fiikaz ADPRW )

KdyZ pouZivate komunikaci skrze Modbus k posilani a pfijimani pfikazl z programovatelného kontroléru FX5U,
pouZivejte pfikaz ADPRW.

g |

Na UloZném zafizeni nastavte &islo
stanice servozesilovace, kam chcete
posilat prikazy.

MNastavte funkéni kéd. Zadejte bitové pole pro ukladani

MR-JE-A podporuje nasledujici funkéni kody. stavu komunikace.
03H (&tenf uchovaného registru) (pocet prvku: 3)
08H (funkéni diagnostika/kontrola komunikace)
10H (zapis do uchovaného registru pro vice bodu)

bit[0]:Zapina se, kdyZ se provadi pokyn,
a vypina se, kdyZz je stav jiny nez
provadéni pokynu.

bit[1]:£Zapina se, kdyz je pokyn

Nastavte cilovou adresu Modbus. normalné dokonden, a vypina se,
kdyz je pokyn spustén.

bit[2]:Zapina se, kdyZ je pokyn

Nastavte pocet pfistupovych bodu. dokonéen s chybou, a vypina se,

Nastavena hodnota se méni podle kdyZ je pokyn spusten.

adresy Modbus.

Zadejte zafizeni pro ukladani pfijatych dat.
Zadejte zafizeni pro ukladani odeslanych dat.
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hﬂ Modbus nei_gistr}ir pro MR-JE-A servozesilovac¢ ) (v I

Modbus registry pro MR-JE-A servozesilovag jsou uvedeny v Piiruéce s pokyny pro servozesilovaé MR-JE-A
(protokol Modbus-RTU).
Na obrazku dole je uveden pfiklad.

Control status (Status word: 6041h)

Mo. of point/ Continuous read/
Mo. of Registers continuous write

Address Data type Readfwrite

G041h Status word (Control status) 2 bytas Read 1 Impossible

The current control status can be checked using the function code "03h" (Read Holding Registers).
The following table lists the bits of this register. The status can be checked with bit 0 to bit 7.

Bit Description

0 Ready To Switch On

1 Switched On

2 Qperation Enabled

3 Fault

- Voltage Enabled

5 Quick Stop

G Switch On Disabled

T Waming

8 Reserved (Mote 2)

a Remote

10 Target reached

11 Internal Limit Active
12t0 13 Qperation Mode Specific (Mote 1)
14015 Reserved (Mote 2)

Mote 1. The description changes depending on the control mode
2. The value at reading iz undefined
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} Zapis pomoci prikazu ADPRW ) 00

Zapisovy program )

Jako pfiklad zapisu si vytvofime program, ktery méni rychlost JOG v reZimu bodové tabulky.
Ruéné vyhledejte adresu Modbus, ktera nastavuje rychlost JOG.

Command speed (Profile Velocity: 6081h)

No. of point’ Continuous read!
Mo. of Registers continuous write

Address Data type Readwrite

&6081h Profile Velocity {Command spaed) 4 bytas Fead/write 2 Impossible

The current speed command value can be read using the function code "03h" (Read Holding Registers).
A speed command value can be set using the function code "10h" (Preset Multiple Registers). Set a
value in units of r/min.

Piikaz ADPRW pouZity pfi zapisu na tuto adresu je ukazan nize.

Znacka, ktera uklada Gislo stanice pro
servozesilovate osy 1
Znacka, ktera uklada rychlost JOG

Funkeni kod 10H: Zapis {dvojite slovo [se znamenkem)])

Adresa Modbus Znacka, ktera uklada bitove pole
indikujici stav komunikace

Poéet pfistupovych boda
Mastaveno na pocet bodl/poéet registri
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|

[ 4.3.2 Potvrdit akci programu

) ﬂﬂﬂ

Je vytvofen program (dle obrazku niZze) pro zménu rychlosti JOG ze 100 ot./min (puvodni hodnota) na 200 ot./min.
Podrzte kurzor mysi nad oblasti a zobrazi se podrobné vysvétlivky programu.

b JOISSpd Chg

Al )G Speed Changs

fEA00) dfx1_JDGEEpeed
DG Ax1 JOG Speed
VE 3 Spes
‘=
wie] e HI10 HE0ET kZz dix] _JOGSpesd b3l _JOGERd e
& Axl JOG Speed Aul JOG Speed

Change Status

b1 JOGEEpdChe

Axl JOGE Speed

RET
Change

*Nastaveni znacek

bAx1 JOGSpdChe

Bit

&1 JOG Speed Change

Bitl0.2)

&1 JOG Speed Change Status

F0
71 b3Ax1 JOGSpdCheStatus
72

Diouble Waord [Signed]

[ Ax1 JOG Speed

dix ] JOGSpeed

A A s '

Spustte kontakt .bAx1 JOGSpdChg".
Je-li komunikace provedena uspésnég, parametr PT13 (rychlost JOG) pro servozesilovac se zméni na 200.

R N o - '
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>}m Nacteni pomoci prikazu ADPRW ) 008

@XEI Program nacteni )

Jako pfiklad nacteni vytvofime program, ktery nacte aktualni polohu osy 1.
Aktualni pozice pro adresu Modbus je 2B2FH a pocet pfistupovych bodu je 2.

— Daatpo  RosdWo o' conimuoserte
i I— T
ZB2Fh Current position {(Current position) D(.EJE;IE”:T 4 bytas Read 2 Fossible
J — =
1 . — |

Mote 1. The unit and magnification change depending on the setting values of [Pr. PTO1] and [Pr. PTO3].

Prikaz ADPRW pouZity pfi nacéteni této adresy je ukazan niZe.

Znacka, ktera uklada kod oblasti pro
servozesilovade osy 1

Funkéni kad Znacka, ktera uklada bitové pole indikujici
03H: Nacteni stav komunikace
Adresa Modbus Znacka, ktera uklada aktualni pozici

(dvojité slovo [podepsané])

Podet pfistupovych bodd
Mastaveno na poéet bodl/podet registri
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»m Potvrdit akci programu

Program pro nacéteni aktualni pozice je vytvofen dle obrazku niZe.
Podrzte kurzor mysi nad oblasti a zobrazi se podrobné vysvétlivky programu.

bz CrmitFosResd

wiia Stationko H3 2 dfel CrrtPos b3 CrrtPosRdSabueln)

el Current Position ADPRW =1 Station Bl Current Bl Ciurrent Position Fesd

Foad -nur’hn-.r Foszition Status

bS] _CarrtPosRdStatus]1]

baxl GrmtPosResd

M1 Current Potition Reed #xl Current Fosition Resd

*Mastaveni znacek

AEFRA B e i P il | il i Bl S, i | T L e i)

bAx1 CrntPosRead |Bit . |&x1 Gurrent Position Read
dAx1 CrmtPos [Double Word [Signed] | [Ax1 Gurrent Position
b3Ax1 CrntPosRdStatus |Bit{0.2) . |A&x1 Gurrent Position Read Status

Spustte kontakt .bAx1_CmtPosRead"”.
Je-li komunikace provedena Uspésné, aktualni pozice pro osu 1 je uloZena do znacky dAx1_CrntPos.
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»“ Souhrn této kapitoly

V této kapitole jste se dozvédéli o nasledujicim:

Piikaz ADPRW

Adresa servozesilovace

Zapis pomoci pfikazu ADPRW
MNacteni pomoci pfikazu ADPRW

DuleZite body

Pfikaz ADPRW Prikaz ADPRW pouizijte, kdyz provadite komunikaci skrze Modbus u programovatelného
kontroléru FX5.

Adresa servozesilovade Adresa Modbus servozesilovade je uvedena v Pfirucce s pokyny pro servozesilovat MR-
JE-A (protokol Modbus-RTU).

Zapis pomoci pfikazu ADPRW Chcete-li provést zapis do specifické adresy, pouzijte funkéni kad 10H.

Naéteni pomoci pfikazu ADPRW Cheete-li provést nacteni hodnot ze specifické adresy, pouZijte funkéni kad 03H.
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|

> Koncovy test

) ﬂﬂﬂ

Nyni, kdyZ jste dokongili viechny lekce kurzu Zaklady MELSERVO (MR-JE Modbus), jste pfipraveni na koncovy
test.

Jestlize vam néjaké téma neni jasné, vyuzijte této pfileZitosti a dané téma si znovu prohlédnéte.

Koncovy test obsahuje celkem 4 otazky (9 poloZek).

Koncovy test muzete zkusit tolikrat, kolikrat cheete.

Jak hodnotit test

Po vybéru odpovédi nezapomerite kliknout na tlacitko Odpovédét. JestliZze budete pokracovat dale bez toho,
aniz byste kliknuli na toto tlacitko, vase odpoved se ztrali. (Otazka bude povaZovana za nezodpovézenou.)

Vysledky
MNa strance s vysledky se objevi pocet spravnych odpovédi, poéet otazek, procento spravnych odpovédi a
vysledek prospél/neprospél.

Spravné odpovédi: 4

Cheete-li u testu prospét, musite

Celkem odpovedi: 4 mit spravné 60 % odpovédi.
Procento: 100%
Pokracovat Prohlédnout

+ Kliknéte na tlacitko Pokracovat, checete-li test opustit.
+ Kliknéte na tlacitko Prohlédnout, cheete-li si jesté test prohlédnout. (Zkontrolovat spravnost svych odpovédi)
« Kliknéte na tlacitko Zopakovat, cheete-li si test zopakovat.
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> Koncovy test 1 ) 000

Vyberte vSechny pravdiveé vyroky tykajici se spravné metody zapojeni pi pouziti Modbus-RTU k propojeni
programovatelného kontroléru FX5U a servozesilovate MR-JE-A.

Pomoci Ethernet kabelu propojte programovatelny kontrolér FX5U se servozesilovatem MR-JE-A.

~ Pomoci komunikacniho kabelu propojte programovatelny kontrolér FX5U s komunikacnim koncovym
blokem R5-485 a poté propojte servozesilovat MR-JE-A ke komunikacni koncovce CN1.

~ Pripojte koncovku k programovatelnému kontroléru FX5U a servozesilovaci finalni stanice.

Odpovédét ] ’ Zpét ]
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> Koncovy test 2 ) 000

Vyberte vSechny spravné popisy postupu nastaveni parametr pro komunikaci skrze protokol Modbus mezi
servozesilovatem MR-JE-A a programovatelnym kontrolérem FX5U.

Pro komunikaci mezi programovatelnym kontrolerem FX5U a servozesilovatem MR-JE-A skrze protokol
Modbus pouzijte spolecna nastaveni formatu protokolu, parity, stop bitu a prenosové rychlosti.

— Vsechna cisla stanic servozesilovace jsou nastavena na jednu hodnotu.

Odpovédét ] [ Zpét ]
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> Koncovy test 3 ) 000

Ktery z nasledujicich vyroki je pravdivy, co se tyka komunikacni funkce Modbus-RTU u programovatelného
kontroléru FX5U7?

()

Pro pouziti komunikacni funkce Modbus-RTU je potieba jednotka sériové komunikace.

9

Je nezbytné srovnat nastaveni pro MR-JE-A a komunikaci Modbus-RTU.

.

K posilani a pfijimani pfikaz( pouZijte prikaz INPUT/QUTPUT.

Odpovédét ] ’ Zpét ]
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|

> Koncovy test 4

) ﬂﬂﬂ

Z nasledujicich pojmu vyberte ty spravné pojmy tykajici se ADPRW pii pouziti u programovatelného

radice FX5U.
ADPRW (s1) (s2) (s3) (s4) (s5/d1) (d2)
1) [ v Pojem
(s2) v 1: Adresa Modbus
(s3) | v | 2. Bitové zarizeni pro vystup stavu komunikace
3: Cislo stanice servozesilovace
s4) L1V 4- Potet bodil tteni/zapisu
(sb/d1) | v | 5. Datové ulozné zarizeni pro Ctenifzapis
6: Funkcni kod
(d2) | v

Odpovédét ] [ Zpét ]
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> Vysledek testu ) 000

Dokoncili jste koncovy test. VaSe vysledky jsou nasledujici.
Chcete-li koncovy test zavrit, pokracujte na dalsi stranu.

Spravné odpovédi: 4

Celkem odpovédi: 4
Procento: 100%
Pokracovat ‘ ‘ Prohléednout ‘

Gratulujeme. U testu jste prospeli.
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»

Dokoncili jste kurz Zaklady MELSERVO Basics (MR-JE Modbus).

Dékujeme vam, Ze jste tento kurz absolvovali.

Doufame, Ze se vam lekce libily a Ze informace, které jste ziskali,
vyuZijete v budoucnu.

Kurz si muzete projit a prohlédnout tolikrat, kolikrat chcete.

Prohlédnout | | Zavrit




