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Modul jednoduchého pohybu
MELSEC rady iQ-F

Tento kurz je uréen pro pracovniky, kiefi budou
poprveé zavadét systém fizeni pohybu pomoci
modulu jednoduchého pohybu MELSEC Fady iQ-F.
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Ovod Uéel kurzu ) oo

Tento kurz je uréen pro ty, kdo poprvé zavadéji systém fizeni pohybu pomoci modulu jednoduchého pohybu MELSEC
fady iQ-F. Tento kurz popisuje postupy pro navrh systému, instalaci, elektrické zapojeni a operace nutné pied
provozovanim modulu jednoduchého pohybu pomoci softwaru MELSOFT GX Works3 — inZenyrsky software PLC.

Dozvite o instalaci modulu, zapojeni a
spusténi modulu jednoduchého pohybu
MELSEC fady iQ-F.

Spusténi synchronniho Fizeni Spusténi modulu

Spusténi fizeni polochovani

Povinnymi pfedpoklady tohoto kurzu jsou zakladni znalosti PLC-fadicu MELSEC Fady iQ-F, stfidavych
serv a fizeni polohovani.

Pro zacateéniky je doporuéeno absolvovani nasledujicich kurzu.

* Kurz ,Zaklady fadi¢e MELSEC rady iQ-F*

= Kurz ,MELSOFT GX Works3 (Ladder), inZenyrsky software PLC*
« Kurz ,Zaklady serva MELSERVO Basics (MR-J4)°

= Kurz ,Zafizeni FA pro zacatecniky (polohovani)*
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[ Uvod Struktura kurzu ) oo

Tento kurz obsahuje nasledujici kapitoly.
Doporucujeme, abyste zacali od 1. kapitoly.

1. kapitola — Spusténi modulu

Dozvite o instalaci modulu, zapojeni a spusténi modulu jednoduchého pohybu MELSEC Fady iQ-F.

2. kapitola — Spusténi fizeni polohovani

Dozvite se o tom, jak provadét fizeni polohovani modulu jednoduchého pohybu MELSEC Fady iQ-F.

3. kapitola — Spusténi synchronniho Fizeni

Dozvite se o tom, jak provadét synchronni fizeni modulu jednoduchého pohybu MELSEC fady iQ-F.

Zavérecny test

Celkem 5 sekci (7 otazek) Znamka sloZeni testu: 60 % a vyssi.
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Pouziti tohoto nastroje e-Skoleni ) uas

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.
Dojde k zavieni oken, jako jsou obrazovky ,Obsah® a koleni.

Ukoncit Skoleni
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Upozornéni pro pouziti ) 000G

Bezpecnostni opatieni

Kdyz se Skolite na skutecnych vyrobcich, dukladné si pfectéte Bezpecénostni pokyny” v edpovidajicich pfiruékach a
pouZivejte je spravné.

Opatreni v tomto kurzu
- Zobrazené obrazovky s verzi softwaru, ktery pouzivate, se mohou lisit od obrazovek v tomto kurzu.
MNasledujici €ast ukazuje software pouZivany v tomto kurzu a kaZdou verzi softwaru.
MNejnovéjsi verze kaZzdého softwaru viz webové stranky Mitsubishi Electric FA.
- MELSOFT GX Works3  Ver.1.011M

Referencéni materialy

Se Skolenim souvisi nasledujici reference. (UCit se muzZete i bez ni.)
Kliknutim na nazev reference ji stahnete.

Nazev reference Format souboru Velikost souboru

Zaznamovy papir Komprimovany soubor 7.06 kB
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(MLCIHIGIER Spusténi modulu i Yuu

Tato kapitola vysvétluje 1osy systém s kulickovymi Srouby jako systém pouZivany v tomto kurzu.
Schéma vzoru provozu a specifikace stroje viz nasledujici soubor PDF.

Detaily ukazkového systému <PDF>
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> Konfigurace systému

) 00c

Nasledujici schéma ukazuje konfiguraci ukazkového systému pouzivaného v tomto kurzu.

i'I i Jistic

FX5U-32MT/ES

FX5-40SSC-S

Kabel Ethemet

for- ol s lisovanym
§ pouzdrem
> (MCCB)

.

CP

sy

Ty

: MELSOFT GX Works3
(poznamka)

CP r
e Napajeci
f—'Sf— zdroj 24 V e
P JistiC
J s lisovanym
- pouzdrem
wwegg ® (MCCB)
PPN \agneticky MR-J4-10B
P stykaé
o (MC)

—_

Kabel SSCNET Il
(MR-J3BUS_M)

Napajeci kabel servomotoru
3]

| =

- Kabel kodéru
JIS |

—

HG-KR13

(Poznamka) Lze také pouzit servisni napajeci zdroj 24 V= pro FX5U-32MT/ES.
(Servisni napajeci zdroj 24 V= pro FX5U-32MT/ES privadi energii
do jednoho modulu jednoduchého pohybu.)
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»m Postup spusténi ) 000G

Nasledujici cast ukazuje zavadéci postup servosystému s modulem jednoduché&ho pohybu MELSEC fady iQ-F.
Tento kurz vysvétluje instalaci modulu, elektrické zapojeni a kabelaz podle zavadéciho postupu.

(1) Montaz ssessssens Sekoe 1.3
* Instalace modulu jednoduchého pohybu

4 ™\
(2) Elektrické zapojeni a kabelaz ssesssenss Sokce 1.4

+ Zapojeni napajeciho zdroje modulu jednoduchého pohybu a fadice PLC

« Zapojeni napajeciho zdroje servozesilovate a napajecich kabell servomotoru
+ Nastaveni €. osy

* Pfipajeni SSCNET III/H

= Zapnuti napajeni systému

= Zapnuti napajeni servozesilovade
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| 1.3 Montaz

Nainstalujte modul jednoduchého pohybu.

1. Vyjméte kryt konektoru rozsifeni (A na obrazku niZe) po pravé strané na povrchu fadice
FX5U PLC.

2. Zapojte prodluZovaci kabel (B na obrazku niZe) z modulu jednoduchého pohybu do
konektoru rozsifeni fadice PLC. Zatlacte vytahovaci poutko (C na obrazku niZe)
prodluZovaciho kabelu dovnitf krytu konektoru rozsireni.

3. Nasadte kryt konektoru rozsifeni.
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Elektrické zapojeni a kabelaz 3 ooc

Tato sekce vysvétluje pfiklad elektrického zapojeni a kabelaze pro modul jednoduchého pohybu a servozesilovace.

Systém v tomto kurzu pouzZiva kabely pro MR-J4-10B.
V pfipadé jiné kapacity servozesilovace viz SERVO AMPLIFIER INSTRUCTION MANUAL pro kazdy model.

Zapojeni napaj. zdroje modulu jednoduch. pohybu a PLC )

Nasledujici ¢ast ukazuje pfiklad, kdy jsou napajeci vodi¢ a uzemnovaci vodic pfipojeny k fadi¢i FX5U PLC a modulu

jednoduchého pohybu.
Pfi zapojovani otevrete kryt svorkovnice na horni strané fadi¢e PLC a zapojte kabely.
Dostane-li se do systému napajeciho zdroje €asto ruseni, pfipojte oddélovaci transformator.

4 ]
P Jisti¢ s lisovanym e ~l~— == TS assscs
i 5] | S B ] vt § e B B axte
J | pouzdrem M &b J?%. T oy e ‘;J— -
% (MCCB) e e s i -
n.'r CP : "-“’:
l o R FAROA «
% =
i
e + | —— |
L 4 K- Napajeci 5y . ;
b g e 2droj 24 V e - :
e A\ ———/4 -
K napajecimu vodiéi
servozesilovace I l |
: — (Pripojte vodice ke
Zapojte kabely ke svorkovnici Sroubového typu podle konektoru napajeciho
RpRaiiacthiZe, = zdroje v dolni &4sti.)

Velikost Sroubl svorkovnice Utahovaci moment

M3 0.5~0.8 N'm
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Zapojeni napajeni servozesilovace a napajecich kabelti servomotoru

) obm

Zapojte napajeci zdroj fidiciho obvodu (L11, L21), napajeci zdroj hlavniho obvodu (L1, L2, L3)

servozesilovaCe a napajeci kabel servomotoru.

Q Polozka
® ...

Jistié Napajeci zdroj
s lisovanym fidiciho obvodu

. B pouzdrem (L11,L21)
"4 (MCCB)

Prislusna velikost vodice

1.25 mm? az 2 mm? (AWG16 az 14)

Utahovaci moment

Napajeci zdroj
hlavniho obvodu (L1,
L2, L3)

K napajecimu
vodiéi fadi¢e PLC

2 mm? (AWG14)

Bloasefl JiStiC Uzemiiovaci vodié
J s lisovanym
pouzdrem

1.25 mm? (AWG16)

1,2 N*m

(MCCB)

X Magneticky MR-J4-10B

stykac
(MC)

Napajeci kabel servomotoru
S|

., Kabel kodéru

HG-KR13
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) Nastaveni ¢. osy H eec

Nastavte Cislo osy Fizeni k servozesilovaci.
Cislo osy fizeni je pfifazeno ke kaZdému servozesilovadi pro identifikaci os fizeni. Bez ohledu na pofadi pfipojeni Ize

nastavit max. 4 Cisla os.
Poznamka: Operace nemusi byt provedena spravné, pokud se nastavena €isla os fizeni v jednom servosystému

prekryvaji.

Vyberte Eislo osy Fizeni servozesilovace pomoci otoéného piepinace nastaveni osy (SW1). Vztah mezi kaZdou hodnotou
nastaveni otoéného prepinace nastaveni osy a €islem osy viz nasledujici tabulka.
Vypnéte (dolu) vSechny prepinace nastaveni Cisla vedlejsi osy (SW2).

Oto&ny prepinad ;
nastaveni osy (SW1) FX5-40SSC-S

/SSCNET//I/H it e Cislo osy fizeni
A nastaveni osy (SW1)

Prepinac nastaveni
gisla vedlejsi osy (SW2) MR-J4-10B

HG-KR13
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@3 Fiipojeni SSCNET III/H ) e

Pripojte servozesilovac k rfadici.

Servozesilova¢ MR-J4-B disponuje rozhranim SSCNET III/H.

S metodou optické komunikace dosahuje SSCNET IlI/H vysokou toleranci k ruSeni a vysokorychlostni, piné
duplexni komunikaci.

Pro pfipojeni servozesilovace k fadiCi pouzijete vyhrazeny kabel. Kabel s konektory umoZnuje snadné pripojeni a
odpojeni.

Nasledujici obrazek ukazuje priklad 2osého systému.

Servosystémovy radic MR-J4-10B MR-J4-10B
FX5-40SSC-S

€7 SSCNETIIIH
ETIETTETIICEY I

Podczas korzystania z kabli SSCNET Ill zwro¢ uwage na nastepujgce kwestie.

+ Pokud je kabel vystaven jakékoli sile, jako velky naraz €i bo¢ni tlak, nebo dojde
k jeho nataZzeni, nahlému ohnuti i zkrouceni, vnitini soucasti se zdeformuji nebo
poskodi a opticky prenos nebude mozny.
ProtoZe opticka vlakna jsou vyrobena ze syntetické pryskyrice, dojde pri vystaveni
ohni i vysoké teploté k jejich tepelné deformaci.
Je-li €elni plocha konce optického kabelu znecisténa, prerusi se opticky prenos a
muze dojit k chybné funkci.
Nikdy se nedivejte pfimo na vystup svétla z konektoru ani z konce kabelu. !
Z bezpecnostnich a ochrannych duvodu nasadte prilozenou krytku na nepouzity Knofiik
konektor (CN1B) u servozesilovace posledni osy.
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Zapnuti napajeni programovatelneho radice
Ovéite, Ze zapojeni k napajecimu zdroji fadi¢e PLC je spravné a Ze modul CPU fadice PLC je ve stavu STOP. Po této
kontrole fadic PLC zapnéte.
Provozni stav fadice PLC Stav LED-indikatoru po zapnuti napajeni
— | R == [Frai-annics A
. EFEFERL. LYY 7 - T EEFENFEELIERY, .
- s o}
g—_ H—H
== — —_ =7 4 / = = =
_ Rozsviti se LED-indikator NAPAJENI (zelené svétlo).
=
= L Ovéfte, Ze pfepinat RUN/STOP/RESET Nejsou-li parametry a programy zapsany do fadi¢e PLC,
|— = Fadie PLC je ve stavu STOP. LED-indikator CHYBA (Cervené svétlo) blika, ale nedojde
L k Zadne okamzité chybé.
w Po zapsani parametru a programu a pfepnuti napajeni
2 VYP. na ZAP. zhasne LED-indikator CHYBA.
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m Zapnuti napajeni servozesilovace ) 000G

Zapnéte napajeci zdroj fidiciho obvodu a napajeci zdroj hlavniho obvodu servozesilovace.

Na displeji servozesilovace se zobrazi ,AA" (Inicializace pohotovostniho reZzimu) nebo ,Ab" (Inicializace).

V tomto ukazkovem systému neni pfipojen 2adny servosystémovy fadi. Proto zkonfigurujte poZadované nastaveni
a spustte systém se stavem Ab".

Zapnéte napajeni Ma displeji se zobrazi
servozesilovace. JAAY nebo Ab“.

Nedojde-li k zapsani parametrd

do modulu jednoduchého pohybu,
displej LED zobrazi ,AA" nebo ,Ab",
ale nedojde k 2adné okamzité
chybé.
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»m Souhrn této kapitoly

V této kapitole jste se nauéili:

Konfigurace systému

Postup spusténi

Montaz

Elektrické zapojeni a kabelaz

DuleZité body

Konfigurace systému Zkonfigurujte systém pomoci fadica PLC MELSEC rady iQ-F v&etn& modulu
jednoduchého pohybu a servomotor a servozesilovacl MELSERWO fady J4.

Postup spusténi Po dokonéeni el. zapojeni programovatelného fadice, el. zapojeni napajecich zdroja
servozesilovati a napajecich kabell servomotord, nastaveni Cisel os a pfipojeni
k rozhrani SSCMHET zapnéte napajeci zdroje fadite PLC a servozesilovadu.

Montaz Ffipojte modul jednoduchého pohybu ke konektoru rozsireni fadice PLC.

Elektrické zapojeni a kabelaz Zapojte napajeci zdroje fadit¢e PLC a modulu jednoduchéhe pohybu, zapojte
napajeci zdroje servozesilovacu a napajeci kabely servomotord, nastavte Cisla os
fizeni servozesilovatl a pripojte se k rozhrani SSCHETIIIH.

Po dokonéeni viech operaci el. zapojeni a pripojeni kabelaZe zapnutim napajeni
fadi¢e PLC a servozesilova&l ovéfte, Ze byly tyto moduly fadné zapojeny.
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yA el NGIEN Spusténi Fizeni polohovani ) 000G

Spusténi fizeni polohovani je provadéno ve 2. kapitole.

m Vytvoreni nového projektu )

PouZijte software MELSOFT GX Works3 k vytvoreni projektu a programu sekvence.
Dbsah v tomto kurzu vyZaduje software MELSOFT GX Works3 ve verzi 1.011M a vyssi.

Zjisténi verze softwaru MELSOFT GX Works3
Spustte software MELSOFT GX Works3 a vyberte poloZky [Help] - [Version Information].
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m Vytvoreni nového projektu ) 006

1/2
Spustte software MELSOFT GX Works3 a vytvoite novy projekt. /
Vyberte poloZky [Project] - [New] v nabidce, nastavte poloZky nasledujicim zpusobem a kliknéte na [OK].

New PoloZka Nastaveni
eries Rada FX5CPU
== Model FX5U
Programovaci jazyk | Ladder

Zobrazi se dialogové okno pro pfidani modulu. Kliknéte na tlacitko [Setting Change] a zmérnite nastaveni polozky
[Use Module Label] na [Yes].

[ MELSOFT GX Works3 =
B Dperation Setting '
Add a moduie. Pm
MMP:T‘]FF:‘%H:I = Shaw the soafrmehicn makiags n addim modul| Mo
| Pragram Ediior
Module Setting Setting Change ;:her Edtor
it
Modele Labeot use — i
L LI s Module Labsl
et Skt whethar £2 800 4 e Labal 10 Bdng macul.
i Dntmlbyenl Furetion Moduls
— [ER W Works Tnbwraction |
Do Mot Show this Dislog Again oK ' [ |
| s Doet [T e T | [ = | Carenl |
Kliknutim na tlacitko [OK] vytvorte projekt.
[ MELSOFT ¥ Works3
Add & module.
[Meduls Name] FXSUCPU
[Mounting Pasition No.] - [l
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fm Vytvoreni nového projektu ) ﬂZZE

Zobrazi se dialogové okno pro piidani modulu. Kliknéte na tlacitko [Setting Change] a zmérite nastaveni polozky
[Use Module Label] na [Yes].

MELSOFT GX Works3 ais = .
Dperation Sefting v
ekl mpalile I .
5y Messan e
m MI F:':Mm Shaw the cosfrmebon ma n axd sl | Na
fing Position No.] - : : 1=r Mg I
| Program Edaoe
Module Setting Setting Changs ;:"ﬂ' Edmer
s
¥ i Fired Ruplace
Madule LabelzMot use - {1y ositar
ﬂ. Cnalirmz e Mociule Lokl
LT Sl whirther £ 200 e vk Labed 12 g macule.
i Dnbelligen| Function Moduls
- 5 by Wk Tntmraction

Do Mot Show this Dislog Again oK '

Kliknutim na tlacitko [OK] vytvorte projekt.

FHELSDFI'GHW'IEE

]

| e eat Pach b U, Covbacit. | St L Dt |

Add & modula.

[Module Name] FXSUCPU
[Mounting Position Mo, -

—

Madule Label-Use -

F

7| Do Mat Show this Dislog Again o
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@EEEI Fiivojeni fadice PLC k pocitadi

Ovérte piipojeni mezi osobnim pocitaéem a fadicem PLC.
Pripojte fadi¢ PLC k osobnimu pocitaci pomoci kabelu Ethernet. Vybérem poloZek [Onling] - [Specify Connection

Destination] v nabidece zobrazte okno ,Specify Connection Destination Connection” a vyberte moZnost [CPU Module
Direct Coupled Setting]. Vyberte polozku [Ethernet] jako metodu pfipojeni k modulu CPU.

Des Connecton
!|I E*_
T Lt et
1] o
[T aot
Hail r T
CPU Module Dorect Couplad Semng e |

¥ hddiemiling Hare et Pt fleec® Cammestme

Piease select the drect connection method with CPU module.

] _—
Hedescfkaben LU Mo Ceect © mugisd battrg
* & wil be appled to al the Ethemet port dinect Coupled wtting.

Pier Mot Speched

Tuma Ot {Sec] Matry Timas 0

ALC Tvpe
W Address

Cwment sattng content wil be lost when new ferms are selected. Are vou
pure you want to continue?

| Ves i
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> Inicializace jednotky CPU radice PLC

i 00c

Zinicializujte pamét jednotky CPU fadic¢e PLC.

Vyberte poloZky [Online] - [CPU Memory Operation] v nabidce a kliknéte na tlacitko [Initialization] v okné Memory

Management.

o

MELSOFT GX Works3 e

Itaige the selected memonry
Are yOu Wte you want to continge’

Each memory will be o 2 Lot 84 1ollowang after mituadization
Program Memory/Data Memory: Detete ol the folders Tiles
" Evecute the m@ahstion and delete t™he event hastory when the
evert
hestory fde exnts n the indiaboed target destinaton

MELSOFT GX Works3
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>m Vytvoreni konfigurace moduli ) 000

Vytvorte diagram konfigurace modulu a zafixujte parametr.
Dvojkliknutim na poloZzku [Module Configuration] v navigaénim stromu oteviete diagram konfigurace modulu.
Vyberte modul jednoduchého pohybu 2z okna Element Selection a pfetahnéte jej do diagramu konfigurace.

[ Module Configuration = Elemant Selection X

o0 B - v X

e — Zh

Desplay Target: [ Al -
FX5 Series
: I E Communication Adapter

Analog Adapter

Extension Power Supply Modu
Input

T Output
o
Simple Motion

™ 5] FXS-4085C-5 4 mxes
FX5/FX Bus Comersion Modu

Pretahnéte

Po vytvofeni diagramu konfigurace moduld vyberte poloZky [Edit] - [Parameter] - [Fix] z nabidky.
Zobrazi se okno s dotazem na pfidani stitku modulu pro vybrané moduly. Kliknéte na tlacitko [Yes).

-
MELSOFT GX Works3 ——

Fix the parameter.
—l$ Are you sure you want to continue?

C )
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w2
m Vytvoreni sekvence programu

Vytvorte sekvenci programu.

m Tvorba novych sekvenci programu

i MELSOFT S ilerer3 DoWMBLSEC i FeFIS-40550-5_sampse il - [ProgRou [PRG) [LD] 7905tep] -----=--|_‘
D Erojpect Eit EndMeplece Lommrt  jew Qrive Oefug  Degnostics  [ool  fpedow  Hee -
NPAG v R L TR L L L T E - - LY 1 .

3 1 Uil T [ IER R AR o
HAadRWHW whFHLMBEPIRAIIRN LS B ESIAIRIITRELY S =SXHIESS
Navigetics Bl 41 Frogeou [Rc) [LD) 790step

Wrke - 1 i i 4 3 L] ¥ n |

WL 1S 1

whrorisst ion

i b
P ([ 0

e e ] i —

PouZiti Stitku a funkéniho bloku (FB) eliminuje potfebu si pamatovat viechna zarizeni pfi programovani.
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m Nastaveni zobrazeni vice komentaru ) ooc

K pfepnuti jazyka pro komentare v programech sekvenci zaskrtnéte policko ,Enable Multiple Comments Display”®
a policko ,Target® pro kazdy jazyk.
Pro otevieni obrazovky nastaveni vyberte v nabidce poloZky [View] - [Multiple Comments Display Setting].

Wew Online Debug Diagnostics Tool Window | Multiple Comments Display Setting E
Toolbar(T) »
v Statusbar Enable Multiple Comments Display]

Color and Font... Mo. ] Tareet | Available Gomment Title
Docking Window(K) | Comment
Zoom(Z) ] Comment?

Switch Display Language... Comment3
Muitiple Comments Display Setting... Commentd
Comment Display T+ F5 Commenth
Statement Display CtrieF7?
Note Display Ctri+F8
Display Lines of Monitored Current Value(W)...

Change Display Format of Device/Label Name  »
Outline *
Display Device Ctrl+ Alt+F&
Text Size

Open Label Setting of Selected Element{H)
Open Program Body of Selected Element
Open Label Setting

Open Zoom Source Block

S| o | o en | | L5 | RS

OO« a0 | E O E

Instruction Help
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@EEIM Registrace globalnich stitki )y 000

Stitky jsou prvky promé&nnych, které umoZiiuji vkladat libovolné nazvy &i datové typy do programii apod. PouZiti
stitku usnadniuje vytvofeni programu bez starosti o zafizeni a vyrovnavaci pamét a umoznuje pouZiti jiného
modelu/produktu se stejnym programem.

K zobrazeni obrazovky pro registraci globalnich Stitku vyberte poloZky [Label] - [Global label] - [Global] v nabidce.
Registrovany obsah viz nasledujici soubor PDF.

Pfiklady nastaveni globalnich Stitk(i <PDF=>

Global [Global Label Satfing]

[7 o Crgpiey Setra e,
¥ Latn Fopm L] dgragry D il Wl Ciemid ]9 0 Jwwam TR Eviatilliagiey Tt ¥
VAR ELDBA. - LIDE A A R T B e B o ]
FE/FUM N Ty T IO End P
VAR GELOBA. o D
G [ T T
T T T T
VARG DS - il
T Ty T 2
G T F Fu—:-m.-.. Thet Ft ettt
W | Lt AR EOHA et d “5 e
T o rg e P e Wl | Sgn 1] VAR DR U - A Farang &R A
L o n ooy S el = - ST T £ 0 T B Sy
s [ Gmn el N T =F 3 IO ey coie
o AR GELDBM e [0 - Gy S8 Py
VAR GLOSAL o 581 ‘I i 1

& = N O 1 i 1

J T O Fraiis o bt Dt

EQ == e L] [ r =3 Worrmrer DtE LR
% s Feah tee Tahs El ELC == » 84 e i L L ) |
Bl orewdan SAEEDEA - [WE - J P & Rt v
B logEe wmr ey O AR ELCRAL o P [T —p ey
™

D ) & RGOS e uT = E"--ﬁﬁ-ﬁcﬁu -t
Foerm Ofires

A%arvodrM o . eam o Dmag -lE

Exviruiind Crighirr Suforsefc
[ svstem soel 5 resarved 0 b regetered. [ Sviem Bbel & remened to pe resamma. [ The mietem sbel s aready regeteed 00 T meee et atatans.
To axsqurs he Redarydlon 10 Degete) Baspss fr e gyilem e o i e

bie, fecton to the peteT Ghel et & reQURC. m_'[:]
Plagss snacute Raflect 10 Svslem Ladel [9%a0ass’ : 0N T RsEae S 2

E = unrecessary to cunge reference sde oropect when

assgried coace & changsd n feem Bbal VerJ. [ [ S — ] T o
* Ordy R e GOT 2000 sared 8 pobisle fov Spatem Blal Ver ). ':-:{::tu =
* To sxwcute Orine Program Change, sxworte Onine Program

Thange and s
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&Y Okno Element Selection e 1] v Juc

Zobrazte okno Element Selection.
Pro zobrazeni okna Element Selection vyberte poloZky [View] - [Docking Window] - [Element Selection] v nabidce.
Vyberte kartu [Module] v okné Element Selection — zobrazi se poloZky Module Label a Module FB.

W ..m_,gm_-;ﬁs‘,‘_‘m,?,“g_“% e Element Selection § x
) . BN L, 2t
) Teoter (T SeadRLsB@aa -,™ L0¢ (ot D) ’“I‘:‘ ‘ Find BY nele
Coler ans Fone... TFEITILEEETIYLEYE T R AT b s X | e
Coorg Wrdow(x ) . w Dw 'Wm | “ - E'MI;'GIIEH
e E1E . Sowmt Sieme J—P(scquence instTrucTIoNs . & Module 8
Mt Comrerts Tugiay STTag. ﬂ e e —
Cammert Duplay oty ) P Sapace il e H
[rve——p— Uiy TR e Ry Output Instructions
Note Cagimy Crlein Crese Refererce | Shift instructions
Ornginy Litves of Mambored Curvest Vile(W) Crees Reforercs § Master Control Instructions
Cuagiay Farmat for Covice Commant(Q) W O Termination instructions
Change Dughey Format of Duvicn/Latwt Name o [l Devion Aesgremant Confrmaton Stop Instruction
Overne ¢y rene e Corfgoston Ot Mormeton Ignored instructions
& Oaglay Devae Coteaiteft /3 Mot of Dovwer Sauguly Capaoty snd 1O Pomts Ok BASIC INSTRUCTIONS
Tent S P B ol St VO M. Relted dews U .
Comn Ladel Satting of Setctnd Derwne) ¢ - § A‘ s Oponlu:'l‘m i
g Brongraem Bty of Satwcted Terrant . eyt 2
Cpen Latel Settng . PRy Data transfer instructions
T s . b -t 4 Logical Operation Instructions
Tkt vy Ete Irteiigart Furction Modie Montor{l) . Data shift instructions
Bit processing instructions
Data Conversion Instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS
Program Branch instructions
Program execution control instructions |
H
POU st [Favorites | Fiston] Module o= POU st | Fovorites | Fistory Moce [Uorary]
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w2
m Vytvoreni programu sekvence pomoci stitkii modulu

Vytvorte program sekvence pomaoci stitka modulu.
Pretahnéte poZadovany stitek modulu z okna Element Selection, zménite jej na libovolny kontakt &i civku a prevedte jej.
Priklady programu sekvenci viz nasledujici odkaz.

1/2

Program sekvence pro fizeni polohovani <PDF=

) ood

. 4 | 5 | 6 | 7 | 8 | 9 | 10 | 1 | 12
(3) Dvojkliknéte. ]
= Module Label i
i (2) Petahnéte Ene
o ) 1[U1]-FxS-409 stitek modulu.
= ) PXSS5C_1 — = 5) Kliknutim na [OK
& FxS5SC_1 ersion: -@EI_ 'E:"hﬁ'l o { }MVDHE gbvg[d_ ]
& uio L/O No. 1,
ry Farametar
Axls monk ata
L System mofer data E [ 1}
Axis cont ata 1 - 1‘
. 5"’:“‘“ o' = (4) Zmérite kontakt na
Axis confroggets 2 libovolny kontakt &i civku.
= L System mo dataz
. i e B ki ik
c v
R e e T 4 5 6 7 | 8 | 10 | 1 | 12
5 uBusy_(J R:BUSY FYER e
(1) Vyberte Stitek ze
seznamu Stitkl moduld. :END»—{
bReady D
s (6) Vyberte [Convert] - [Convert]

POU... | Fov... |Hist... Module [Libr.. |

LN

v nabidce a prevedte jej.

10

11

19

4
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N L=

w2
m Vytvoreni programu sekvence pomoci stitkii modulu

) ood

5 ) 1[U1]Fxs-408
= b FYSSS5C_1
& FxsssC,_1
& ulo

(1) Vyberte Stitek ze
seznamu Stitkl moduli.

bReady O
R READY{Direct)

POU... | Fav.. |Hist.. Module [Libr.. |

El titek modulu.
T :—_’ = =| =k _13'53.‘.‘

(5) Kliknutim na [OK]
vytvorte obvod.

|y

'

[ (4) Zmérnte kontakt na

libovolny kontakt &i civku. ]

2/2

+ |
v
4 5 6 7 | 8 | 9 10 | u | 12
FZJ{EOE:{
=END>—{
(6) Vyberte [Convert] - [Convert] =
v nabidce a prevedte jg|.
- 1 | 2 | 3 4 5 6 7 8 9 10 | 1 12
FHSS - FHES -
ol |
(8 {END—

4
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> Vytvoreni programu sekvence pomoci FB modulu

) 00c

Vytvorte program sekvence pomoci funk&nich bloku moduld.

Na dalsi strance pouzijte skute¢nou obrazovku a vytvorte program sekvence pomoci funkénich bloku modula.

[ HELSOFT GX Wearks3 DWMELSEC 1Q-FUFXS-4085C-5_sample gus - [BrogPou [PAG] [LD) 7508tes] = )
Popex G feafmmace Coovet Pew Oniee Oagug Owgrastics  Teot  fiedew e _.lf
l IBAS v LD e [N SERAARE RS T8 0 WA es I8 L 00 . R
R I - Nl Y™ S PERE TR S T — =
[ HERR YNV FTHIRARABR SATRL LALSOLARARYIAA" e o e N -
) w) Frogfos (MRS (LD) ™MoSeep «
ey 3 3 ) 4 3 . } ) “ 10 13 12
o ( M
“ g
W
n
{ { }
0 ;
de
e Erten Bromacts - D Settege
Dwers Contact Cowrt Cod Count Paamete Count Engen
-
~ 4
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»m Vytvoreni programu sekvence pomoci FB modulu

Eﬁ MELSOFT GX Works3 Di¥MELSEC iQ-F£FX5-4055C-5_sample.gx3 - [ProgPou [PRE] [LD] 7305t=p] l =NE ﬂj
! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - 0 X
DBRAS e v a6 B T e | O B B | 29 0 5 R JE=K = lEN=) ML

& |8 | 5

E%Q|E|EI|H&§|@*@%|@.V

—|I—'-II-'-H—'+-T—'-()—-[}|
* F5 =F5 F& sFE F7 Fa =F3

|26 2K | I AL UIE WA | HE Up = @@ | & E
CF9 CFI0 | sF? =F& aF7 aF3 | zaFS =aF6 =aF? =afs aFS u:,aFS =13l 4= > -H

4r5|%|__l]":i}ﬁ+ :%::gl@gﬂ :

[##] ProgPou [PRG] [LD] 790Step x 4 I = Element Selection
Write ~ 1 2 3 45 6 7 8 | 9 | 10 | 11 12 — | (Find POU) &
2| 4 M_Frifee ( MeF3E 9| &8 | - |52 3 X | ar
2 1 F‘-:umtu:unlnﬁ ztar--
B bPositioning bStarlﬁtEEND = Module Label =
T BibEMN  gbEe- ; FXSUCPU =
2 - - .
3 Positioning Exec Exec Positioning = ). 1[U1]:FX5-40S5C-5
Start Request ution ution Start = | FX58s8C_1
Comm ztatu Cperation flag
L and 5 & FX555C_1 Ve
batartCF
= M @ ulo 1/
I .
2 [ }OUTi b0 | Parameter
: fodu | Mol Norm Pt | 1  Axis monitor data
label | label ity iy | System monitor dat
B btartERR . Axis control data 1
Ly b7

, (D14 Ui o bEr e
5 fwiz | Targe Error Pozitioning FX555C_1

Mo t axiz comp 3
gtion Viytvoreni programu sekvence pomoci

| funkénich blokd moduli je dokonéeno.
LF = E-"-
rmﬁ] L ==+ o B {012 ]

Kliknutim na () piejdete k dal5i obrazovce.

| Fx5U | Hest-192.168.3.250 317/790 Step
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> Ulozeni projektu

Ulozte vytvofeny projekt.
Vyberte poloZky [Project]-[Save as] v nabidce, a po zadani nazvu souboru kliknéte na tlacitko [Save].

Project Edit  Find/Replace mwat. Ewas
3 hNew.. Crl+N
- 'ﬁ ’ > "'

Date modified Type

= Open.. Ctrl+0
Savein: | MELSEG iQ-F

Chose
Cirl+5
Mame

A _save Co
Save As... e
-~ Mo items match your search,

Recent Places

w

Desktop

[T |1
Libranes

A

Computer

i! N fir

FR5-4055C-5_sample

File pame:
Save as type: GX Works3 Project (.gx3)

Title(A):

Other Format:

| Save as a Workspace Format Project ]

v | Please change the windows with this button to use workspace format project.
L (MELSOFT Navigator supports this format.)
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>m Zapis do programovatelného radice

Zapiste nastavené parametry a vytvofeny program do radice PLC.

Vybérem poloZek [Online] - [Write to PLC] v nabidce zobrazte okno Online Data Operation.

Vyberte poloZky System Parameter/CPU Parameter, Module Parameter a soubory programu, a kliknutim na
tlacitko [Execute] spustte zapis do rfadice PLC.

Kliknutim na tlacitko [Close] dokonéite zapis do programovatelného fadice.

Grire ey Dogrestes Tool  Wings Crling Deta Operstion
Specy Cormection Destmgtion. .

fettng  Relsted Funcoors

Ce—l - D — ) - [ —

Parameter + Pmnr-ﬂEl Sebect All
1 - I ini M ] ligant Funition M
Gpen/Close AT) Deseled.ﬂl.'_ﬂ} CPUBwit-inMamory B 50 Memory Card (@ Intelligant Function Modus

Module Harme Dats Name - i ll; Cetal Title Lasst Change:
o B FYS-U0S5C-5 sample (m]
- 5 Paramater “
W System Parameter (OPU Par amter e 15/12/07 14:58:56
&3 Module Parameter ;s 151207 14:58:5
B sole Moson Modue Settng:01:FYS, . 015/11/27 36:22:24
B merory Card Parameter 015/11/27 16:02:02
e Remate Password e 15/11/27 16:02:02
S Giobal Label [ [ [
€ Global Label Setiing ; 015/12/21 16:47:11
- i Program I [ [
P omam L 2015/12/21 16:47:08
- @ rou [ ' '

Dhsmiy oy Camacay %

Ergra— sperizn,

Dats Marmen,

Progene: LI24 LIGKE Rz [0 LT4/LIGHE R
[ ] ] ]

S0 Wamoty Cad

[——
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»m Nastaveni parametru pro modul jednoduch. pohybu ) 000G

Nastavte parametry modulu jednoduchého pohybu.
Priklady nastaveni parametru viz nasledujici odkaz.

Priklad nastaveni parametru <PDF>

m Spusténi funkce nastaveni modulu jednoduch. pohybu )

Dvojkliknutim na poloZku [Simple Motion Module Setting] v nabidce softwaru MELSOFT GX Works3 oteviete okno
Simple Motion Module Setting Function.

m B LULLFES-40
il a2 n. £

-

& Senpie: Motion Module Setting
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»m Nastaveni systému ) 0006

Zkonfigurujte nastaveni systému.

) MELSTFT Sempis Moton Matls Setting Functon D-MELSEC (Q-FFIE-ATS50-5_sapie. gl - [01-FUE-S0850.5 " 2 H =
=S - Amplifier Setting[Axis| (3) Nastavte (daje servozesilovacd. ]ﬂ
(FITY Jiu o8 IREEE. Servo Amplifier Information '
(1) DvojKiiknete. Servo Amplifier Series | MR-34(1)-8 (RJ) -|
Amplifier Operation Mode | standard -l

(2) Nastavte servozesilovaée podle daného stroje.(Dvojkliknéte) Ii"”'“" S

ynchronous Encoder Input
[Im,# = Only MR.-J4-8-R.] which is compatible with
scale measurement mode can be used.
Servo Parameter
MR Configurator 2 parameter setting screen
| Seryvo Parametsr is started and servo parameter can be set,
_a MELSOFT Sempia Moton Mocule Samng Funchon DWMELSEC iQ-F¥FIS-40S5C-5_sampla. w3 - 08 :FaS-40S5C- 511 1

i project  Edit Mew Dniine Jools  Window  Holp
36 I3 5y v v i leog BERR.

SECHET T4

(4) Kliknéte na [OK], pak dojde ke zbarveni ]
nastaveného servozesilovace. J
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b))
m Nastaveni parametru ) wiwd

Nastavte parametry.

Na dalsi strance pouZijte skute€nou obrazovku a nastavte parametry.

Sewct P ACTE WorTl S i P ratre el T asorwsicsh W P e o ewrie D
1 R, Sl [ De N Pt B D Ul el T PR

e g st S T s ¥
T Lovw =
R T T

P o

......
e T i T e

[ Ry RN e s

ey L

——— * —

i P i | T -
Ll T RELE S Y =)
T ARG PY S Bllmwe 3000 0 om
Higapmred hrwr o
L 7Y Loal Ve -

&R . S EF B PP P AT T
S Tt

oy ey o
- S, gl e ——— o Por i o Por i e wrwir e
Ve e Vot S

e O e orfied? e P B ewriee L
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> Nastaveni parametru ) 00c

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-4055C-S_sample.gx3 [ = | (=] |_i3-]
! Project Edit View Online Window Help - O M
3 B [T My | 100% |z nmmm m

Display Filter [DiSDIE}' All '] [Cnmpute Basic Parameters 1]
[T 2]
= i 01:FX5-4055C-5 Item Axis #1 -
. Setti = Common Parameter The parameter does not r...
= Jystem Setting Pr.82:Forced stop valid/finvalid selection 1:Invalid
tt] System Configuration Pr.24:Manual pulse generator Incremental Syne, ENC 0:A-phase/B-phasze Mode {4 =
* Mark Detection input selection Multiply)
= z Pr.8%:Manual pulse generator fIncremental Sync, ENC 1:Voltage Qutput/Open
input type selecton Colictor Type
_ﬁ Servo Parameter Pr.96:0peration cyde setting FFFFh:Automatic Setting
- @ Block Start Data Pr.150:Input terminal logic selection Set the logic of external in...
- Pr.151:Manual pulse generator/Incremental Sync, ENC 0:Negative Lodi
i & Synchronous Control Param input logic selection ‘Megative Logic
g B Cam Data Pr.152:Control axis number upper limit 0
- E,, Simple Motion Monitor P|1.153:Brl:ernal input signal 0OSC file setting Set digital filter for each i...
_ _ _ e = Basic parameters 1 Set according to the mach...
g [ Servo Amplifier Operation Pr. 1:Unik setling 0amm
W Digital Oscilloscope Pr.2:Mo. of pulses per rotation 4194304 pulse
Pr.3:Movement amount per rotation 5000.0 pm
Pr.4:Unit magnification 1Lix1 Times
Pr.7:Bias speed at start 0,00 mm;fmin
= Basic parameters 2 Set according to the mach...
Pr.8:5peed limit value 2000.,00 rmm/fmin
Pr.9:Acceleration time 0 10010
Pr. 10:Deceleration time 0 10000 Nastaveni parametru je dokonceno.
= Detailed parameters 1 Set
Pr.11:Badklash compensation amount Kliknutim na m piejdete k dalsi obrazovce.
Host-192.168.3.250
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} Nastaveni parametru serva (zakladni)

Nastavte poloZky v ¢asti Basic u poloZzky Servo Parameter.

[ = MELSOPFT Simple Motion Module Setting Functon D:¥MELSEC 13-F¥FKE-2055C-5_sample.gx3 - [01:F¥8-4055C-5]]-5ervo

PoloZka parametru

Rotation direction
selection

{ Project Edit Miew GOnlne Window Help

| [m] Acisd '| «] Read [ Set To Defeult o verify [ Parameter Copy

M 0l:FX5-9055C-5[)-58rvD u. ¥

i P=Open [™save As

B Emr‘f;::l'ﬂdlm = Comiman - Baic
- OO ':T";' .y
Bintation drection ssection
e lIl [ cow g, dunng fivd. pls. nput, G di. g rev, i, gt |
Extension 2 £
Alarm settir ?ﬂdimfp',_wu
Tough drive 1 n
- mut EML or ERZ)
brive recor] | || | e e T
|- Component par| = ' Disastded (The foroe stop nput EM1 and EMZ ane ret used) J
+- Position control
i~ Torque contrel
=+ Serva adjustrme

Vysvétleni funkce

Tuto volbu pougijte k nastaveni sméru otadeni
servomotoru, kdyz se jim pohybuje pomoci pfikazd
otadeni vpred. Smér otaceni je proti sméru hodinovych
rucicek (CCW) nebo ve sméru hodinovych rucicek
(CW), jak je vidét ze strany zatéZe (strana upevnéni ke

stroji).

Proti sméru h. rudicek Ve sméru h. ruciéek
{CCW) {CW)

Mastavte smér otaceni a pfitom berte v potaz
specifikace stroje. V ukazkovém systému je

soarvnmntor v ka¥ds nes nastavan na ntafani nenti

Uvodni hodnoty

CCW pro pfikaz otaceni
vpied, CW pro pfikaz
otadeni zpét

Pfi nastavovani poloZek v éasti Basic u poloZky Servo Parameter davejte pozor na nasledujici parametry.

Mastaveni pro

ukazkovy systém

CCW pro pfikaz otaceni
vpied, CW pro pfikaz
otadeni zpét

4
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m Nastaveni parametru serva (zakladni)

veret
Fntation direction s=lecion

|COW dr, curng Fwd. pls. input, Gl . drng rev. pls. input |

-

Extension 2
Alarm settin

Tough drive ili
Drive recon

|- Component par| = | Disadied (Thee force shop input EM1 and EMT are rol used)

- Position control
+- Torque control
=- Serva adjustrmsg

Pii nastavovani poloZek v éasti Basic u poloZky Servo Parameter davejte pozor na nasledujici parametry.

PoloZka parametru

Rotation direction
selection

Vysvétleni funkce

Tuto volbu pouZijte k nastaveni sméru otadeni
servomotoru, kdyz se jim pohybuje pomoci pfikazi
otageni vpred. Smér otaceni je proti sméru hodinovych
rucicek (CCW) nebo ve sméru hodinovych rucicek
(CW), jak je vidét ze strany zatéZe (strana upevnéni ke

stroji).

Proti sméru h. rudiéek Ve sméru h. rudicek
{CCW) {CW)

Mastavte smér ofaceni a pfitom berte v potaz
specifikace stroje. V ukazkovem systému je
servomotor v kaZdeé ose nastaven na otaceni proti
sméru hodinowych rugicek (CCW) pro pfikaz otaceni
vpied.

Uvodni hodnoty

vpred, CW pro pfikaz
otaéeni zpét

CCW pro pfikaz otaceni

Mastaveni pro

ukazkovy systém

CCW pro pfikaz otaceni

vpied, CW pro pfikaz
otaéeni zpét

Servo forced stop
selection

Zapnutim této volby zaktivujete 'Rcruatl vstupniho
signalu nucengho zastaveni (EM2 & EM1).

£ bezpefnostnich divodd je u'ﬂ:n:lm hndnnta nastavena
na [Enabled]. V ukazkovém systému se signal
nuceneho zastaveni serva nepouziva. Proto nastavie
tuto volbu na [Disabled].

Enabled
{Vstup nucengho
zastaveni EM2 &i EM1
je pouZivan.)

Disabled
(Vstup nucengho
zastaveni EM2 ani EM1
neni pouZivan.)
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>m Nastaveni parametru serva (dily komponenty) ) 000

Nastavte ¢ast Component parts u poloZky Servo Parameter.

& MELSOFT Simple Mation Madule Sstting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:F¥S5-4055C-5[]-Serva parameter] [
i project Edit View Online Window Help

£ 3% G (74 s /| 100% Jizco@ BEmE.
Mavigation | B ]-54 o ] 01:Fx5-4055C-5[]-Senvo ... x._
[ Puisl v] +Read [E Set To Default JoVerify [ Parameater Copy

i Open MSave As

Pt e Selected tems wnte | [ Ao rong__|
i Lomponent par
i-- Operation mode | L | AodgViitng
Mark o & Common
& v =R = [ pasie Regenerative option{**REG) Brake output{MER)
Para p—
. 2 Extension AECETICNNS DS pca Servo amplfier TJUses electromagnetic brake intertock (MER)
[ ) Servo parameter S]] Regen. option s nat used S i
B §& Positionir g Data 1 Extension 2 ; emmagne SEqUENCE putpl
Alarm settin 1| mes (0-1000)
- Component pur'-E‘ -
_ Battery(*ABS, **COP4) i
Torgue control absolute pos. detecton system sel, e ———
- Servo adjustme Disabled (Used in ncremental system)  + } Encoder cabia(*C0P1)
{ - Basic ) Home pas. set condrtion sel. Encoder cable communication methad sel,
Extension .I mlbe = = =
- {1 - Filter1 !
Assistant o = [
| Filter 2

Mastaveni pro
ukazkowy systém

Polozka parametru Visvétleni funkce Uvodni hodnoty

Vybér Systém detekce Disabled Enabled
pnlnh;f?:l? rlgmtlentélni Eggedﬁ Rglgikgsusgfeicq iEnc’:Erte‘;nr;ental system nebo {Used in incremental (Used in ABS pos.
systém pos. ¥ ' system) detect system)
\ybér podminky pro Pfi vybéru podminky .Z-phase must not be passed® r
nastaveni vychozi Ize navrat do wychozi pnﬂ]nhy provést bez ekani na Z-phase must be Z-phase must not be
rnlab iedni £ vice ntadek motory passed passed [}
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»m Nastaveni parametru serva (dily komponenty)

& MELSOFT Simple Motion Module Satting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Serva parameter] Il
! project Edit View Online Window Help _
36 (9 (75 0 e 100 liuoe inama .

Mavigation X |} 01:FX5-40S5C-5[]-System C... [ iR eaEElici-iab={y BotT 0 . x_

[ Auis] -] +Read [ Set To Default Joverify [l Parameter Copy
i Open [™Save As

i Selcted tems Wrte | | ong g
i Lomponent par
{-- Operation mods J L | Msgliritng
E-Common
| . Basic Regenerative aplion{**REG) Brake output{MER)
Extension e T m';“g | Uses electromagnetic brake interlock (MER)
Regen. option is nat
Extension 2 : sratuse Electromagnetic brake sequence output
Alarm settin 0| ms (0-1000)
Towgh drive
i L LITy8 LEE
- Component par* -
i~ Position contra Battery(*ABS, **C0P4)
Torgue contral Abznlite pas. deteckan systeem gel, ——— 5
i Servo adjustme Disabled (Used in ncremental system] = Encoder cable(**COP1)
{ - Basic Home pas. set condition sel. Encoder cable communication methad sel,
Extension
Z-phase must be passed - ] v
Filter 1 ; -l
Assistant
Filter 2

Mastawveni pro

Polozka parametru Vysvétleni funkce Uvodni hodnoty ukazkovy systém
. Sﬁtﬁmmqmem - o Disabled Enabled
I hE:fI l? utni i Vyberte Rc-luzku Used in incremental system nebo (Used in incremental (Used in ABS pos.
polo FS:S{E?:IHTEH alnt | Used in ABS pos. detect system. system) detect system)
Vybér podminky pro Pfi wvybéru podminky .Z-phase must not be passed”
nastaveni vychozi lze navrat do vychozi [;:l::ﬂ]c-hyr provést bez éekani na Z-phase must be Z-phase must not be
polohy jednu &i vice otaéek motoru. passed passed
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> Nastaveni dat polohovani

Nastavte data polohovani na zakladé vzoru provozu systému pouzitého v tomto kurzu.

Na dalsi strance pouZijte skutecnou obrazovku a zkonfigurujte nastaveni dat polohovani.

| Propct Eot yww Onine  Jool giedow  peip

o, lARER,
UL FES-ARSC-6] oo .., ®

[osplay Pty Couplay & = Det letng Asmstanl | Qe Semdabon | glom: Comaransd Sppen Cake. | fetomale fub der Cakc.

a, Lokl vathad :L:"P:‘h:d k::.n:m m:':‘" Paubarg addam Aup adaums Comwaaed ipasd [l bwa s

A L 1 & LW 013080 1B 8 Blm 000 e

s g mwatl

i L & i 1 530 3.0 Bl BE00 O rmien i en

& Axil = Posioneng Dal

Satbrg Frocedurs of
& Srnple Mofion Fadiie

SIED | | Sepie Moo Hode

siep 21 Sei e gysiem oo fguna bon
| ] System Semng,
S 31 Set e par et

- . -
B HELRCAT Sempia Mosen Maduls Seming Funceen O WHELBIC o FYFLE. 40885 8_samphe.gad - [03:005-4088C-8])-Axi @] Peationing Data] [E=EE ] “




lgd MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_CZE

= e g

»m Nastaveni dat polohovani

) ood

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Axis #1 Positionin... [ =|l=) &J

! Project Edit View Online Tools Window Help - O M
36 B3 (7 s A | 100% o mEmm -
Project
— Display Filter [Display All "’] [ Data Setting Assistant ] [ Offline Simulation ] [Autumaﬁc Command 5S¢
(53 & 2]
B i 01:FX5-4055C-5 Mo. |Operation pattern Control method in'ﬁglrspgfat;:d A?;Eﬁ; on DE;;EE? on Positioning address
B 7 System Setting | LCONT 01h:ABS Linear 1 - 0: 1000 0: 1000 100000.0 pm |
11t System Configuration <Positioning Comment>
” Mark Detection 2 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 0.0 pm .
<Positioning Comment
‘arameter
ervio Parameter 3 <Positioning Comment >
= % Positioning Data 4
._i‘;} Axis #1 Positioning Data <Positioning Comment
ﬁ Axis #2 Positioning Data : <Positioning Comment:=
£ Axis #3 Positioning Data
£ Axis #4 Positioning Data o <Positioning Comment:
i §% Block Start Data 7
o _ <Positioning Comment
i §& Synchronous Control Parameter
m ®% Cam Data 8 «Positioning Comment =
[+ E. Simple Motion Monitor g
g [ Servo Amplifier Operation <Pasitioning Comment=
m_l' b e lenne <Positioning Comment:=
i Nastaveni dat polohovani je dokonéeno.
Kliknutim na @ prejdete k dalsi obrazovce.

Host-192.168.3.250
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> Zapis do modulu jednoduchého pohybu

Zapiste nastavené parametry a data polohovani do modulu jednoduchého pohybu.

Pred jejich zapisem ulozZte projekt. (Viz sekce 2.2.7.)

1) Vybérem poloZek [Onling] - [Write to PLC] v nabidce zobrazte okno Online Data Operation.

2) Vyberte Nastaveni modulu jednoduchého pohybu.

3) Kliknutim na tlacitko [Execute] spustte zapis vybranych poloZzek do modulu jednoduche&ho pohybu.
4) Po dokonéeni zapisu kliknéte na tlagitko [Close].

Po dokonéeni zapisu zapnéte napajeni fadice PLC.

Orare | Dabug  Disgnostcs  Tool  Wind Crling Dats Oparation

iﬂﬂnc"”mnuwum.. e e e

|u Wit to PLE, " H B 'n-u H|M|OEM

- Parsmater + Program(E) | | Selectg | Leer
PLC Cparation. \ [ open/Cose AICD J |l:|Hl|l'|'.t " J % CPUBuilt-nMemory 50 Memory Card () Intellgent Function Modae

CPU Memery Operation... Motule Hame Dats Name - [*] l Detal Trte Last Change
Dulste PLC Dats... & FES-AKEE0-5_sample 0
Unar Data(E] P Parameter C
1
Cl

o Cluck... P Syubem Parameber (TP Parame ber

2} FS/1207 14:58:56 | Mat Cakulation
lerstor(M) B Modus Piramate UK/ 1107 145856 | Nat Cakulaen
Watch{T) B Smple Mation Moduls Setting:01FXS,, EI Detal /117 16T | Not Calcukabion
Uner Authentcation. . B memory Card Pavameter 015/11/27 1610207 | Not Calculabion

il Rerots Passvennd L 2151137 0302 Hat Calculabon
By Glabal Labs)

'EI Globsal Label Setbng | A015/12/21 W4T 00 | Mot Caloulabon
tm Program

E-. MAaIN 15712121 w408 Haot Calodabon
& Pou

paméti flash ROM. Kliknéte na tlacitko [Yes].

|
Legerd Duata Mamon

Zobrazi se okno s potvrzujici zpravou pro pfepsani ]

Pegsrneri (350 LOT4EE Rigtarpmes [bad 5 171 024608 Farwnate LD LI O24EE D i Ciwrmivopi 0T DBV
| i | |1 | |
B0 Marreary Card

Orerwrite contents of fash ROM. Are you Sure you want to |
conkiniss?

MELSOFT GX Warks3 [

Pegsgrmi TRl Renzpnaa bk 0B Dre w3 Cemirapre V06 3}

4} [ ] |
— JE‘*
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b))
m Kontrola provozu ) 000

Zkontrolujte provoz systému v tomto kurzu.

Pred kontrolou provozu nastavte néktere poloZky tak, aby bylo mozné sledovat vyrovnavaci pamét v okné monitoru softwaru
GX Works3.

1) Vybérem poloZek [Tool] — [Options] z nabidky zobrazte nasledujici okno.

2) Vyberte poloZky [Monitor] — [Ladder Editor].

3) Nastavte moZnost [Monitor Buffer Memory and Link Memory] poloZky ,Operational Setting” na [Yes].

4) Kliknéte na tlacitko [OK].

Tool Options ﬁ
Memory Card »
Check Program... 35 Project B Display Setting
Check Parameter... *) Program Editor Display Format of Monitoring Value Decimal -
—— )y Other Editor Display Linas for Monitoring Current Value Show Always [v]
Module Tool List.... 3, Edit Operational Setting
Drive Tool List.... iy Find /Replace onitor Buffer Memory and Ima Yes -
Profile Management » # Monitor Display Monitored Value by Device/Label Name ¢ No -

2

B Setting for Automatic Registration to Watch Window
Set Automatic Registration Destination Mot Specified |l|

Shartak Key..

Maonitor Buffer Memory and Link memory
28 Online Select whather to monitor buffer memory and link memory during monitoring
= Convert ladders. Scan time of PLC will be lengthened depend on the setting.

#a Intelligent Function Module
iQ Works Interaction

Back toDefaut | | Back toUserDefaut | | Set as User Default 4) [ ox I Cancel |
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> Operace JOG

Zkontrolujte provoz pomoci operace JOG.

Na dal3i strance pouZijte skute¢nou obrazovku a zkontrolujte provoz pomoci operace JOG.

W 01 FXI-4DSEC-S - Axis Monkor
A _Gavmane
Asis: Moaitor o Troe weeitdm) > Fomson [am =] |8 seecnwie | £R nn--ul

Wi 2Feed cument vake
M 21 Machne fead vake.
00,23 Axs G 1.

i 24:05 wameg No.

Mg, 26:Axe opeation status
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»m Operace JOG ) 00c

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-5ervo parameter] [ = | (=l &J

! Project Edit View Online Window Help - O M
36 B (75 s A | 100% oo REamE -

|@ Axis1 v| +«]Read [E Set To Default Jg;verify [0 Parameter Copy

: f® Open ™Save As

o ﬁ N == Function displz =
t[t] System Configuration ~Operation moj _
‘: —EEE e e - & Commeon 2 Rotation direction(*POL) Encoder output pulse(*EMRS, *EMR,, *
, Mark Detection - Basic Rotation direction selection Encoder output pulse phase
% Parameter . Extension [CW dir. during find. pls. input, CCW dir. during rev. pls. input T] | Advance A-phase 90° by CCW E
& Servo Parameter _
= §% Positioning Data -+ Extension Forced Stop(*ACP1) Number of encoder output pulse
—_— - , - Alarm set
i §% Block Start Data Servo forced stop selection |
m 6% Svnchronous Control Par -- Tough dri
i § Synchronous Control Par{gs ) [Enabled {Use forced stop input EM1 or EM2) V] Enc
—— - Drive recc
- Component pi =
P B T— . Zero speed(Z5F)
Servo Parameter Help o x

ROTATION DIRECTION/MQOVING DIRECTION ‘;‘

Select the rotation direction/moving direction of the command input pulse.

Kontrola operace JOG je dokonéena.

Kliknutim na () prejdete k dalsi obrazovce.

Link list

Host-192.168.3.250
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> Navrat do vychozi polohy

Provedte navrat do vychozi polohy.
V tomto kurzu provedte navrat do vychozi polohy typu sady dat.

Na dal3i strance pouZijte skute€nou obrazovku a provedte navrat do vychozi polohy.

WY 01 FNTS0SECS - Aas Momit

e _EgsEasz
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»m Navrat do vychozi polohy

% 01:FX5-4055C-5 - Axis Monitor

e [EEH%n/Eo =

Axis Monitor Monitor Type: | Axis(Qutput Axis) ize: Module Information List

Axis #1 @ |PLC READY(U1¥G5350)
Md.28:Axis feed speed 0.00 mmy/min @ READY(U1¥G31500.0)

Md.44:Positioning data No. being |_ @ |Synchronization flag(U1¥631500. 1)

executed
Md.47:Positioning data being @ |All axes servo ON(U¥G5951)
Md. 108:Servo status 1 : READY OM

executed : Operation pattern
Md.47:Positioning data being laxisno. il 2 [3 |4
executed : Control method

Md.47:Positioning data being Md. 108:Servo status 1@ Servo ON
executed : Acceleration time No. laxisno. il 2 (3 4]

Md.47:Positioning data being :
executed : Deceleration time Mo. \Md. 50:Forced stop input(U0¥G4231)

Md.47:Positioning data being BUSY
executed : Axis to be -

AxisMo, |1 2|3 |4
nterpolated [AxisNo. |12 3 |4
Md.47:Positioning data being ~ Md. 31:5tatus : Error detection
executed : M-code |mdS No. | 1 | 2 |3 |4 |
Md.102:Deviation counter 0 pulse
Md.103:Motor rotation speed 0.00 r/min Md. 31:5tatus : Axis warning detection
Md.104:Motor current value 0.0 % (MdsNo. |12 3 4
Md.108:5ervo ] |Md.51:AMP—IE55 operation mode(U1¥54232)
alarm 5E1 Polozka Md.31: Status: HPR request flag se zméni na OFF. @ [N T50ueration cyde over g UTReAZ)
Md.108:5ervo sta{ PoloZka Md.31: Status; HPR complete flag se zméni na ON. = =

warning
Md.114:5ervo alarm]
Md.31:5tatus : HPR request flag

SRR E T Kliknutim na @) prejdete k dal3i obrazovce.

Positioning Complete

Kontrola operace navratu do vychozi
polohy byla dokonéena.

| | 0 times | ~
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>
Mizeni polohovani

Zkontrolujte provoz pomoci fizeni polohaovani.

Na dalsi strance pouZijte skuteénou obrazovku a zkontrolujte provoz pomaoci fizeni polohovani.

W 0] ETORC . < Ay Moraess
'a !'Ih ra=p
Al Bk e
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>
@ZEIM Rizeni polohovani
W 01:FX5-40S5C-5 - Axis Monitor ‘ ‘

e [EEH%n/Eo =

Axis Monitor Monitor Type: | Axis(Qutput Axis) ~|  FontSize: 8 select |Module Information List

Axis #1 @ |PLC READY(U1¥G5350)
Md.47:Positioning data being @ READY(U1¥G31500.0)

executed : Control method

@ |Synchronization flag(U1¥G31500,
Md.47:Positioning data being 5ym 2 )
executed : Acceleration time No. @ |All axes servo ON{U1%G5351)
Md.47:Positioning data being Md. 108:Servo status 1 : READY ON
executed : Deceleration time Mo. | =N - 2 | 3 | 2 |
Md.47:Positioning data being
_ex:—:-cuted : Axis to be Md. 108:Servo status 1 : Servo ON
S axisno. il 2[3 4]
Md.47:Positioning data being B
executed : M-cade \Md, 50:Forced stop input(U 1¥G4231)
Md.102:Deviation counter 0 pulse BLSY
Md.103:Motor rotation speed 0.00 rfmin |‘,m-S No. | 1 | 2 |3 |Jl |
Md.104:Motor current value 0.0 %
Md.108:Servo status 1 : Servo | Md.31:5tatus : Error detection
alarm AxisNo, 12|34
Md.108:Servo status 1 @ Servo
warning
Md.114:Servo alarm - laxisNo.  [1]2[3[4]

Td.EU:F}{I_r:temal i[ dmmimmn [ ] |M|::|.51:AMP—IESS operation mode (U 1¥54232)
ower lim Polozka Md.31: Status: HPR complete flag se X -
0 iI Zmani na OFF. ] |M|::|. 133:0peration cyde over flag(U 1¥G4239)

OFF Md. 31:5tatus ; Axis warning detection

Upper limit | Md 138 Ninaration fimef) 11¥CA002Y

Md.31:Status : HP| fequest OFF

Kontrola operace fizeni polohovani byla dokonfena.
Md.31:5tatus : HPR complete

OFF
flag Kliknutim na ) piejdete k dalSi obrazovce.
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»m Souhrn této kapitoly

V této kapitole jste se nauéili:

Vytvoreni nového projektu

Vytvoreni sekvence programu

MNastaveni parametru pro modul jednoduch. pohybu

Kontrola provozu

DuleZité body

Vytvoreni noveho projektu

Vytvofeni sekvence programu

Mastaveni parametri pro modul
jednoduch. pohybu

Kontrola provozu

Pouzijte software MELSOFT GX Works3 k vytvofeni projektu a programu sekvence.
Obsah v tomto kurzu vyZaduje software MELSOFT GX Works3 ve verzi 1.011M a

VS,

Pouziti titku a funkéniho bloku (FB) eliminuje potfebu si pamatovat viechna
zafizeni pfi programovani.

K pfepnuti jazyka pro komentare v programech sekvenci zasSkrtn&te poli¢ko .Enable
Multiple Comments Display” a policko ,Target” pro kazdy jazyk.

Dwvojkliknutim na polozku [Simple Motion Module Setting] v nabidce softwaru
MELSOFT GX Works3 oteviete okno Simple Motion Module Setting Function.

Dvojkliknuti na zafizeni pfi soutasném stisknuti klavesy SHIFT zméni stav zafizeni
ze stavu VYP. do stavu ZAP. a naopak.
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ETT sPUSTENI SYNCHRONNIHO RIZENI ) 00

Tato kapitola popisuje synchronni fizeni — hlavné pomoci parametru synchronniho fizeni, data polohovani pro synchronni
fizeni a kontrolu provozu synchronniho fizeni.

Operace 1. osy je stejna, jak je popsana v 1. kapitole.
Podrobnosti o parametrech i parametrech serva viz 1. a 2. kapitola.
Schéma vzoru provozu a specifikace stroje viz nasledujici soubor PDF.

Detaily ukazkového systému (synchronni fizeni) <PDF>
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> Konfigurace systemu ) 00c

Nasledujici schéma ukazuje konfiguraci ukazkového systému pouzZivaného v této kapitole. /
B FX5U-32MT/ES FX5-4055C-5
Bione Ml Jistic s lisovanym Kabel Ethemet
§ pouzdrem &
. {MCCE)
"“I CP
., x
i -
CP
L 4 - Mapéjeci -
"~ zdroj 24V MELSOFT GX Works3 E
Jistié Jisti¢
s lisovanym s lisovanym
pouzdrem pouzdrem
{MCCB) Kabel SSCMET III {MCCB)
{MR-J3BUS_M)
') Magneticky MR-J4-10B Magneticky MR-J4-10B 1
-hlt stykad stykad
pe  (MQ) (MC)
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> Konfigurace systemu ) 00c
| o M MELSOFT GX Works3 2/2

11
Jisti€ #... g Jistic
s lisovanym J B s lisovanym
pouzdrem 5 pouzdrem
{MCCB) Kabel SSCMET III swver® (MCCB)
(MR-J3BUS_M)
') Magneticky MR-J4-108 Magneticky MR-J4-108
wl J§ svkac stykat ]
e (MO (MC) =

?

Mapajeci kabel servomotomn

Mapajeci kabel servomotomn

—— Kabel kodéru
.

HG-KR13 HG-KR13
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)
m Postup spusténi pro synchronni fizeni

Nasledujici cast uvadi postup spusténi synchronniho fizeni.

(1) Nastaveni konfigurace systému sssssasess Sokce 3.3.1
4

(2) Nastaveni parametru a parametru ser':a sesssssess Sokce 3.3.2
4

(3) Nastaveni dat polohovani ssssssssns Sokee 3.3.3
4

(4) Nastaveni parametru synchronniho fizeni sessseenes Sgkeoe 3.3.4

» Nastaveni synchronnich parametri
« Nastaveni parametrl osy vstupu
* Okno pfechodu parametru synchronniho fizeni

4

(5) Vytvoreni dat vacky sssennsnns Sokee 3.3.5
= Yytvoieni nowvych dat vacky

= Wytvofeni kiivky vacky
(6) Zapis do modulu jednoduchého pohybu ssssssssns Sokce 3.3.6
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»
Tvorba parametru pro synchronni fizeni ) 000

Vytvorte parametry pro synchronni fizeni.

Nastaveni konfigurace systému )

Zkonfigurujte 2osy systém.
Pridejte osu v okné System Configuration.

2 MELSOFT Simpie Motion Modufe Settng Function D MMELSEC IQ-FYFXS-2085C-S_sampie,gx3 - [01:F)5-4085C-S

Otocny prepinac
FX5-40SSC-S nastaveni osy (SW1)

# 01:FX5-40SSC.5{]-Syste.. X

€7 SSCNETIII/H
[ Ses sevtim Limenn it e

e ————) e -
Prepinac nastaveni

cisla vedlejsi osy (SW2) (Poznamka)

MR-J4-10B MR-J4-10B

Amplifier Setting[Axis »2] Osa 2
‘ (Poznamka) Vypnéte (dolu)
Servo Amplifier Information véechny pfepinace nastaveni
Servo Ampifier Series | MR-34(W) 8 (R) - R Cisla vedlejsi osy (SW2).
HG-KR13
Ampkfier Operation Mode t - \: J
Use as Wiual Servo Amplfier

External Synchvonous Encoder Input

Invaid - Ory MR -)4-8-R) which is compatble with
scale measurement mode can be used.
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»>
Nastaveni parametri a parametru serva 3 000

Nastavte parametry a parametry serva pro 2. osu.
Nasledujici tabulka uvadi nastavovaci Gdaje nastaveni elektronického pfevodu pro pasovy dopravnik.

rC:l“:;:-:— Basic Parameters 1 - Axs 41 _j [VStUp]
ey

Select the machine components, and enter he machne dats to sutomatcaly set the basc perameters 1 Polozka POp|S
(vt set5rg, No. of pulses Der rotaton, MOvement smount Der rotaton and Ut magnfcaton)

S v e bt Machine Components | Conveyor
Unt Setang oo -
— Unit Setting 0:mm
Cuter dameter of Rol £R) 0009 bml

Reduction Gex Rato PMNM)

Outer diameter of Roll | 50000.0 [pm]

=

Reduction Gear Ratio

/| Calcdate reduction rato Dy teeth or dameters | Seduction Ratio Settng

= (NL/NM)
Encocer Resokson $9404 Luiseer]
g R Strana zatéze 1
[NL]
* e o : Strana motoru 1
‘ [NM]
Basc Saramets=s 1 ,-’“:”’9 -
No. of Pulses per Rotaton 172585310 pulse .
| Movement Amaunt per Rotaton | 6478422.3 [Calculation Result]
frm i ;‘%[‘E’,‘. Moummert Amoart pe Pusse
As 2 resut of calculetion, some et OCOFS 1 the mOvement smount. Polozka POpiS
Appiyng e caiculaton result shove, = . ]
yOU mart 0 Deform s sbout 50 bm e eror for $he movement smount 0.0 §m) 1o Caasiation Unit settlng 0:mm

O e e e Number of Pulses 172985333 pulse

per Rotation

Movement Amount

per Rotation 6478422.3 pm

Unit Magnification 1: x1 Times
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»m Nastaveni dat polohovani

Nastavte poloZku Axis #2 Positioning Data.

| Project Edit Miew Drline Tools Window Help

& MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-S[]-Axis #2 Positioning Data]

D O

| [ Aytomatic Command Speed Calc. | | Automatic Sub dec Calc, |

[ = | ) ]

-8 X

136 T3 T e e Jivoo nEme.
% ) 01:FX5-4055C-5[]-5ystem C
Dischay Fiter | Displey w| [ Gata Setling Assstant | | Offine Smulation
Mo. | Cperstion pattem Contrel methed e, | ieeranon | Deceeteta | pastering address
3 S o c:inc Linsar 1 - 0: 1000 0:1000 L57079.6 um
ysbem Configuration Postonng Comment
Mark Detection
| : - i shoning Comment
1
tarwg L oeemenl
toming Data 4 .
& Axis #1 Positioning Data GEbhonng Lommernt
- J-:' ﬁ.srl; .: MIWIW E'Ilh! ' pEbong Commenl
B A 3 [aka
ng Data ’ g Cersimen|
? Comiment
n P Sy ontrol Param g Canen
4] !", am Data 8 \pmborung Commenl
| L, Simple Motion Monitor 8
a1g © nenl
In meril
1 ¥ cmmeni
12
i crmenl
mn

Are address
0.0 jum

Commard speed Dl tir ~

2000, 00 s i

0 mg

[Data polohovani 2. osy]

N Operation Control Axis to be Acceleration
0. . )
pattern system interpolated time MNo.
INC
1 0: END . - 1:1000
linear 1

Deceleration

time MNo.

1:1000

Positioning

address

157079.6
pm

Arc
address

0.0
pm

speed

2000.00
mm/min

Command

0D ms

Mcode
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m Nastaveni parametri synchronniho fizeni ) 000G

Nastavte parametry pro 1. osu, ktera se synchronizuje k aktualni hodnoté posunu osy vstupu (2. osa) v provozu vacky.

PolozZka Popis

Mastavte typ osy vstupu serva pro hlavni hiidel.
(Mastavte ,1: Feed current value® pro 2. osu)

Input axis parameter

Axis 1 synchronous

Mastavie parametr synchronniho fizeni 1. osy.
control

Synchronous control Zobrazi se konfigurace os vystupu pripojenych k hlavnimu hiideli.
image Konfiguraci os vstupu/vystupu lze zkontrolovat na prvni pohled.
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> Nastaveni synchronnich parametru ) 00c

Nasledujici ¢ast vysvétluje nastaveni, které synchronizuje 1. osu Kk aktualni hodnoté posunu 2. osy.
Vyberte poloZku [Axis #1 Synchronous Parameter] v nabidce Navigace, a vybérem polozky [Main shaft (Main)]
zobrazte parametry hlavniho hfidele.
2 MELSOFT Smpe Motion Mocule Settng Funcion DI WMELSEC /Q-FIFXS-40S5C-S_sampie.ga3 - [01:FXS5-4055C-5{]-Ans 1 Syncrvencus Baramens (o) ) i
Broject [OR Yew Qe Mindow el -8 X

% " oW .iIRAARE

Zmeénte nasledujici parametry. Pro jiné neZ nasledujici synchronni parametry pouzijte vychozi hodnoty.

Polozka Popis

Pr.400: Type 1: Servo input axis
Main shaft Main input axis No.
Pr.400: Axis No. 2
Pr.438: Unit 0:mm
Cam axis cycle unit setting
Pr.438: Number of decimal places 0
Output axis Pr.439: Can axis length per cycle 157.0796 mm
Pr.441: Cam stroke amount 100000.0 ym
Pr.440: Cam No. 1
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>m Nastaveni parametru osy vstupu

Nasledujici cast vysvétluje nastaveni, které synchronizuje 1. osu k aktualni hodnoté posunu 2. osy.
Vybérem polozky [Input Axis Parameter] v nabidce Navigace zobrazte okno Input Axis Parameter.

i MELSOFT Semply Moticn Module Setting Function [:WMELSEC (Q-F¥FKS-40G5C-5_garpie.gud - (01 :FXS-S08SC-5[ - Input A... sl iy
-

i Project Edt yew Qrkne oo Window  Help

H3ets] T A9 . inBRR,
Pigat i A TOE | xig @] & DL FXS-4055C-5(]-Input A... x

Dy Fifte &) gt Rees -

[ i 1 B oy W]
© o ammand Gomralien Ao
Sl W A
P e gt B — H et Dot vk ]
- et wrtTisg
Syprn iy ceted aen
Seyne ronoun e cder ann
wrtling

W 120 Ty O el

iy Latndoes he. of Corveechin & o
o)
o 2% Renlton of Bvtvossa 8 B
onder v 0P

Pr_ 22 1wt ¥ P
N3 gy of Secwl Pl
b et | Speed )
Fr. 12 LUnt
B 121Nt of decesl plates

1 i

& 11N Dervrnstor 1 pubse 1
A0 P O

Zmérfite nasledujici parametry. Pro jiné neZ nasledujici parametry os /O pouZijte vychozi hodnoty.

PoloZka

Servo input axis Pr.300: Servo input axis type 1: Feed current value
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> Okno prechodu parametru synchronniho fizeni

Nasledujici ¢ast ukazuje okno prechodu synchronniho parametru.

[Synchronni parametr]
a MELSOPFT Swgld t pdube SEttrg Fusct VMELSEC &yl

Progect EdR  Wew [nbne  Yndow  Hilp

(2) Kliknutim na tlacitko [Synchronous Control Image]
oteviete obrazovku s obrazkem.

[T e Tl
Sipin hiimsiain casitrsl mishale wetlisg el e h sssdile paisseter
Fam shali
i inpul anis ¥
. AT e v g s
P, 00 s

S gl am

P grar

(1) Vyberte poloZku [Axis # 1 Synchronous Parameter] v nabidce.
Pak lze zménit synchronni parametr 1. osy.

war
s
..... Sererranalo

Hain shalt chetch
Hamm shalt dbeteh codlbnel seiting
Pr 1§ OF il il

5hi ke i Cortral Yk

[Parametr osi wejsciowej]

iy HT el T N P - Fdvooa Fersw Enrg Iymoyonaa Coran Imege
oy 87

(3) Vybérem hlavniho hfidele oteviete parametr osy vstupu.
MNastavit |ze parametry tykajici se osy vstupu (2. osy).

[Synchronous control image]
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»m Vytvoreni dat vacky

Vytvorte data vacky.

Lt Mt Eron ot ilan {urer »

Lo R ol

M ey g
OO N G O [

o s P

Na dalsi strance pouZijte skute€nou obrazovku a vytvorte data vacky.

e e

gkl - ol Laoghi W grvboaise Py Dk
W ivehs == lpwed == Aeskeslen = |k W 0 o Raage B W T e e
L
), R
4 FEIED -//
AN XADNC
1 oo l0XC [E A 0ot el SO0
| ki |
]
4w Lpw Pwoow ror by s
o e Pl g ¥old e Gl vl
[ P N 1R Coreiard Spmed
3 JET. T L TF Cartaed e
1 1 xie & WIET L5, Jreer ety g
4 e T . FF Cartard gt
[l 8 L W aaEn WEDUEE Careaary
P p—
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ESE

o

i dat vacky ) 00c

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-405SC-S_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Cam Data F‘-.I-:l.DCIl[]]I. = | (=] |_i&l

PN [T My A 100%

! Project Edit View Online Window Help

- X

S YoM -1

Mavigation o=

P

= i 01:FX5-4055C-5
2 " System Setting

creleration =[] Jerk =—

s

Point Data

Display Magnification
Width 100 SgHeight 100

- o [ W/H 10086 Screen ]

§ Parameter

#” Servo Parameter

—E-_‘-

© % Positioning Data

\

e % Block Start Data
[ +] @ Synchronous Control Param
= & Cam Data

 Cam_Data_List

i L, Simple Motion Monitor
[ Servo Amplifier Operation

.

[ +]

90.00000 150. 00000 270.00000 350.00000

[degree]

m

I < | Fine-tune the cam curve by section

W Digital Oscilloscope

d [degree] Stroke [%0] Cam Curve -
236.47400 100.0000000 Constant Speed
0.00000 0.0000000 FslEde ==

Vytvoreni dat vacky je dokonéeno.

Kliknutim na () prejdete k dalsi obrazovce.

Host-192.168.3.250
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m Kontrola provozu pro synchronni fizeni ) 000G

Zkontrolujte provoz synchronniho fizeni.

Nejprve uloZte projekt. (Viz sekee 2.2.7.)

Po uloZeni projektu zapiste parametry synchronniho fizeni a data vacky do modulu jednoduchého pohybu.
(Viz sekee 2.3.6.)
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) Spusténi synchronniho fizeni a kontrola provozu

Spustte synchronni fizeni a zkontrolujte provoz.

Na dalsi strance pouZijte skuteénou obrazovku — spustte synchronni fizeni a zkontrolujte provoz.

W 01:F-S05E0-5 - Aws Mgniter

4 =mgeEaan
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} Spusténi synchronniho fizeni a kontrola provozu

% 01:FX5-4055C-5 - Axis Monitor

I EEEGIE

Lol

Axis Monitor

Monitor Type: | Axis(Qutput Axis)

Axis #1

Axis #2

Md.20:Feed current value

Md.21:Machine feed value

Md.23:Axis error Mo.

Md.24:Axis warning Mo.

Md.26:Axis operation status

Md.28:Axis feed speed

executed

Md.44:Positioning data No. being | _

Md.47:Positioning data being
executed : Operation pattern

Md.47:Positioning data being
executed : Control method

0.0 pm
0.0 pm

Synchronous Control
0.00 mrm/min

Positioning Cornplete

157079.6 pm
157079.6 pm

Waiting
0.00 mimy'rmin

Positioning Comnplete

yd AFOrrtinninn At kaina

<Obrazek operace=

v] Fant Size:  select Mo | Module Information List

@ |PLC READY(U1¥G5350)

@ |READY(U1¥G31500.0)

@ |Synchronization flag(U1¥631500. 1)
@ |All axes servo ON(U1%G5351)

Md. 108:5ervo status 1 : READY O

Md. 108:Servo status 1 @ Servo OM
\Md, 50:Forced stop input(U 1¥G4231)
BUSY
laxisho. N 2 (3 (4]
Md. 31:5tatus : Error detection
AxisNo, |12 |3 |4

Md. 31:5tatus : Axis warning detection
AxisNo, |12 |3 |4

@ |Md.51:AMPess operation mode(U1%G4232)
] |M|::|. 133:0peration cyde over flag(U 1¥G4239)

|Mr| 1324 Minarstinn Heosd] 11¥50053%

Spusténi synchronniho fizeni a kontrola
provozu jsou dokoncCeny.

Kliknutim na (@) prejdete k dalSi ocbrazovce.
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> Kontrola provozu pomoci digitalniho osciloskopu

Zkontrolujte provoz pomoci digitalniho osciloskopu.

Na dalsi strance pouZijte skuteénou obrazovku a zkontrolujte provoz pomaoci digitadlniho osciloskopu.

e Edf Vew Action Onle Tools  Help
=1 RN ] R K dull FH
2

Ly My

(4’3 4 4 | |niN

b Conivnpal Mede gy Counb Flarnh Fime
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kitvce aktualni hodnoty posunu 1. osy.

(Zobrazeni grafu se lisi v zavislosti na nacasovani zastaveni vzorkovani.)

CCNCRC RO

-o.0000 | O =
il J =4

Aktualni hodnota cyklu 1. osy vacky
Aktualni hodnota posunu osy vacky
mRychlost motoru

m

;ﬂ 7] -

mAktualni hodnota motoru

m Kontrola provozu pomoci digitalniho osciloskopu ) ooc
‘-_',ﬂ Digital Cecilloscope - D ¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - 01:FX3-4055C-5 | =lE) |—£3'-]

! File Edit View Action Online Tools Help
=N -1e]- A )
V digitalnim osciloskopu ovéite, Ze kiivka vytvorenych dat vacky odpovida [ e K I v_1 ] T > v

& Seale | AUTO | _F
3 Bfafus S5TOP :-.f-“‘J :"’{J 4
& Cootroual Med= Trigger Counts

Simulation (1.1)

MODE Digital OSC

Finish Time

Kontrola provozu pomoci digitalniho
osciloskopu je dokonéena.

Kliknutim na () prejdete k dalsi obrazovce.
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[ 35 Souhrn této kapitoly

V této kapitole jste se nauéili:

Konfigurace systému

Postup spusténi pro synchronni fizeni

Tvorba parametri pro synchronni Fizeni

Kontrola provozu pro synchronni Fizeni

Dulezite body

Konfigurace systému

Postup spusténi pro synchronni fizeni

Tvorba parametrd pro synchronni
fizeni

Kontrola provozu pro synchronni fizeni

Chcete-li piidat osu, nastavte servozesilovade a €isla os fizeni pomoci piipojeni
SSCHMETI, pfidejte a zapojte servomotory a zkonfigurujte nastaveni pomoci
softwaru MELSOFT GX Works3.

V postupu zavedeni servosystému pomoci modulu jednoduchého pohybu MELSEC
fady iQ-F nastavte konfiguraci systému, parametry, parametry serva, data
polochovani a parametry synchronniho Fizeni, vytvorte data vacky a zapiste
nastaveneé polozky do modulu jednoduchého pohybu.

K parametrim pro synchronni fizeni patfi synchronni parametry, parametry osy
vstupu a data vacky (cam curve).

Stav synchronniho fizeni lze kontrolovat v okné Axis Monitor.
Ke kontrole stavu synchronniho Fizeni v grafu slouzi digitalni osciloskop.
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N L=

> Zévére&n}? test

) ] v Joc

Nyni, kdyZ jste dokongili viechny lekce kurzu Modul jednoduchého pohybu MELSEC fady iQ-F, jste pfipraveni
absolvovat zavérecny test.

\ pfipadé nejasnosti u jakychkoli témat vyuZijte této prileZitosti k jejich zopakovani.

Tento zavérecny test obsahuje celkem 5 otazek (7 polozek).

Zavérecny test miZete absolvovat treba nékolikrat.

Vypocet skore testu
Po vybéru odpovédi nezapomente stisknout tlacitko Odpovéd'. Budete-li pokracovat bez stisknuti tlacitka
Odpovéd, dojde ke ztraté odpovédi. (PovaZuje se za nezodpovézenou otazku.)

Vysledky skore
Ma strané skore se zobrazi pocet spravnych odpovédi, pocet otazek, procento spravnych odpovédi a
uspesny/nelspésny vysledek.

Lh

Potet spravnych odpovédi:

Celkovy pocet otazek: 5 Pro Uspésné sloZeni testu je
potfeba 60 % spravnych odpovédi.

Hodnota v procentech: 100%

Pokracovat ‘ ‘ Revidovat |

« Stisknutim tlagitka Pokracovat test ukoncite.
« Stisknutim tlacitka Revidovat test zrevidujete. (Kontrola spravnych odpovédi)
« Stisknutim tlacitka Opakovat test zopakujete.
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> Zavéreény test 1 ) 006

Vyberte software, ktery je potieba k provadéni fizeni polohovani pomoci modulu jednoduchého pohybu MELSEC
fady iQ-F.

-~ MELSOFT GX Works2
- MELSOFT GX Works3
~  MELSOFT MT Works2
-~ MELSOFT GT Works3
-~ RT ToolBox2

deuvéd’] [ Zpét ]
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> Zavéreény test 2 ) 006

Vyberte spravné Cislo osy fizeni servozesilovace pro 1. osu.

=, =,

Oto€ny prepinat Oto€ny prepinat

nastaveni osy (SW1)

Prepinac nastaveni
Cisla vedlejsi osy (SW2)

nastaveni osy (SW1)

Prepinat nastaveni
Cisla vedlejsi osy (SW2)

deuvéd] [ Zpét ]




‘i
ki MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_CZE SR

> Zavéreény test 3 ) 006

Vyberte spravnou metodu zapnuti nebo vypnuti libovolného zafizeni v programu sekvence b&hem monitorovani
pomoci softwaru MELSOFT GX Works3.

~  Dvojkliknuti na zarizeni.

.

Dvojkliknuti na zarizeni pfi stisknuté klavese Alt.

.

Dvojkliknuti na zarizeni pfi stisknuté klavese SHIFT.

deuvéd’] [ Zpét ]
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> Zavéreény test 4 ) 006

Vyberte pfislusny postup spusténi synchronniho fizeni.

)

A-E—-C—-D—-B—-F

)

E-D—-C—-=B—-A—=F
B—-F—-E—-+A—-D-—-C

A Vytvoieni dat vacCky

B: Nastaveni synchronnich parametru

C: Nastaveni dat polohovani

D: Nastaveni parametra a parametrid serva
E: Nastaveni konfigurace systému

F: Zapis do modulu jednoduchého pohybu

deuvéd’] [ Zpét ]
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> Zavéreény test 5 ) 006

Vyberte spravné vysvétleni kazdé polozky digitalniho osciloskopu z ramecku s terminy.

v | : Lze nastavit cilova data vzorkovani.

¥ | : Lze nastavit cyklus vzorkovani a rychlost vzorkovani pred spousti a po ni.

v Lze nastavit podminky pro zahajeni vzorkovani.

Termin

1: Podminka vzorkovani
2. Nastaveni spousté
3. Vybér sondy

[deuvéd] [ Zpét ]
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> Skore testu ) 006

Pravé jste dokoncili zavérecny test. Vase vysledky jsou nasledujici.
Pro ukonceni zavéretného testu prejdéte na dalsi stranu.

Pocet spravnych odpovédi: 0

Celkovy potet otazek: 5
Hodnota v procentech: 0%
Pokracovat | ‘ Revidovat ‘ ‘ Opakovat ‘

Vas test byl neldspésny.
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Prévé jste dokonéili kurz Modul jednoduchého pohybu MELSEC fady iQ-F.

Dékujeme za absolvovani tohoto kurzu.

Doufame, Ze se vam lekce libily a Ze informace ziskané v tomto kurzu
v budoucnu zuzitkujete.

Zavérecny test muzete revidovat tfeba nékolikrat.

Revidovat | | Zavrit




