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> Tujuan Kursus ) L=

Kursus ini ditargetkan kepada mereka yang menetapkan sistem menggunakan servo amplifier MELSERVO-J4 series yang
kompatibel dengan Jaringan Lapangan CC-Link IE Field Network untuk pertama kalinya. Kursus ini menjelaskan prosedur untuk
desain sistem, pemasangan, pemasangan kabel, dan contoh program.

Pelajari tentang metode pengoperasian
positioning menggunakan tabel poin.

2. Pengoperasian Tabel Poin

1. Penyalaan Awal Mode I/O

3. Memprogram Menggunakan FBs Sesuai
dengan PLCopen

Pengetahuan dasar tentang PLCs seri MELSEC iQ-R, servo AC, dan kontrol positioning diperlukan untuk mengambil
kursus ini.

Bagi pemula dianjurkan menyelesaikan kursus berikut terlebih dahulu.
*Kursus "Dasar Seri MELSEC iQ-R"

*Kursus "GX Works3 (Berjenjang)"

*Kursus "Dasar MELSERVO (MR-)4)"

*Kursus "Peralatan FA bagi Pemula (Positioning)”
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Struktur Kursus ) o0

Berikut adalah daftar isi kursus.
Sebaiknya Anda mulai dari Bab 1.

Bab 1 - Penyalaan Awal Mode I/O

Pelajari tentang fungsi dalam mode I/O dan metode startup sistem yang sama dalam kursus ini.

Bab 2 - Operasi Tabel Poin

Pelajari tentang metode pengoperasian positioning menggunakan tabel poin.

Bab 3 - Memprogram Menggunakan FBs Sesuai dengan PLCopen

Mempelajari tentang pemrograman yang menggunakan blok fungsi sesuai dengan PLCopen.

Tes Akhir

5 bagian secara keseluruhan (7 pertanyaan) Nilai kelulusan: 60% atau lebih tinggi




k&) Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_aAmplifier_1I0_Mode)_IND S

> Cara Menggunakan Alat e-Learning Ini ) 000

Buka halaman berikutnyra Membuka halaman b‘E'rikUtl'I}I’a,

Kembali ke halaman
sebelumnya

Kembali ke halaman sebelumnya.

"Daftar Isi" akan ditampilkan, memungkinkan Anda untuk mencari
halaman yang diinginkan.

Beralih ke halaman yang
diinginkan

Keluar dari kursus.
windows seperti layar "Daftar Isi" dan pembelajaran akan ditutup.

Keluar dari kursus
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Perhatian Selama Penggunaan ) oo

Petunjuk keselamatan

Saat Anda belajar dengan produk sebenarnya, bacalah petunjuk keselamatan pada panduan yang sesuai dengan tuntas
dan ikuti panduan tersebut dengan benar.

Petunjuk keselamatan dalam kursus ini

- Layar yang ditampilkan pada versi perangkat lunak yang Anda gunakan mungkin berbeda dengan yang ada di dalam
kursus ini.

Informasi berikut menunjukkan perangkat lunak yang digunakan dalam kursus ini beserta nomor versinya.
- MELSOFT GX Works3 Ver.1.032)
- MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.60N

Materi rujukan

Berikut adalah rujukan yang terkait dengan kursus ini. (Anda dapat mengambil kursus tanpa membaca materi rujukan
tersebut.)
Klik nama materi rujukan untuk mengunduhnya.

Nama rujukan Format file Ukuran file

Kertas catatan File terkompresi 6,37 kB
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> Penyalaan awal Mode I/O ) 00c

Bab ini menjelaskan metode penyalaan awal servo amplifier MR-J4-GF dengan mode I/O dalam urutan kerja.

m Fungsi dalam Mode 1/0 )

Servo amplifier MR-J4-GF memiliki dua mode stasiun spesifik: Mode gerak dan mode I/O.
Mode tersebut memiliki perbedaan sebagai berikut.

Mode gerakan +++ Mode ini melakukan kontrol gerak lanjutan seperti kontrol interpolasi, kontrol sinkron, dan kontrol kecepatan-
torsi beberapa axis dengan modul Simple Motion.
Pelajari tentang mode gerakan ini dalam kursus "Simple Motion MELSEC iQ-R series Pengontrol Sistem Servo
(CC-Link IE Field Network)".

Mode I/Q +++++++++Mode ini menggerakkan konveyor sabuk dan meja putar secara mudah dengan menggunakan fungsi
positioning servo amplifier bawaan. Modul selain modul Simple Motion dapat digunakan sebagai stasiun
master.

Mode gerak dan mode I/O dapat digunakan serentak pada jaringan yang sama. Saat menggunakan itu sekaligus, gunakan
stasiun master, misalnya RD77GF yang kompatibel dengan mode gerakan ini.

Mode I/O memiliki dua mode positioning : Metode tabel poin dan metode pengindeks.

Untuk metode tabel poin, pilih tabel poin (maksimal 255 poin) yang diatur di servo amplifier sebelumnya, dan kirimkan sinyal
mulai untuk memulai positioning ke posisi yang dipilih itu.

Untuk metode pengindeks, pilih posisi (posisi stasiun) di tabel rotasi yang dibagi rata menjadi 2 menjadi 255, dan kirim sinyal
mulai untuk memulai positioning ke posisi yang dipilih itu.

Meode I/O didukung oleh serve amplifier dengan perangkat lunak versi Al atau lebih baru, dan pengoperasian pengindeks
dengan A3 atau lebih baru.
Periksa versi perangkat lunak servo amplifier dengan [Diagnosis] - [System Configuration] dari MR Configurator2.
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»m Konfigurasi Sistem ) 000

Gambar berikut menunjukkan konfigurasi sistem. Komponen mesin akan dijelaskan di bagian 1.8 dan 3.3.
Hubungkan sirkuit eksternal dengan modul remote input.

R6lP RO4CPU  RITIGFL1-T2 R35B

MNZ2GF251-160

:]'_' _. -
(I © Wiimiriviimivivsm,

Sirkuit eksternal
contoh: sakelar
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»m Memasang Modul ) 000

Pasang masing-masing modul pada unit dasar seperti ditunjukkan di bawah.
Untuk detailnya, lihat Panduan Konfigurasi Modul MELSEC iQ-R.

RO4CPU R35B

R61P RJ71GF11-T2

*Jangan gunakan RO4CPU dan RJ71GF11-T2, tapi CC-Link IE disematkan CPU (RO4ENCPU) yang dapat digunakan.
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»“ Memasang Kabel Catu Daya dan Kabel Penghubung 3 W

Diagram pemasangan kabel dalam bagian ini adalah sketsa. Untuk pemasangan kabel sebenarnya, pastikan melihat
panduan untuk masing-masing modul.

(1) Memasang kabel catu daya PLC

Berikut ini menampilkan contoh ketika kabel daya dan kabel arde dihubungkan ke modul catu daya.
Buka tutup terminal di bagian depan modul catu daya dan hubungkan kabel tersebut.
Untuk mengurangi derai dalam sistem catu daya, hubungkan trafo isolasi.

Modul catu daya:
Di dalam tutup terminal Modul catu daya

200 hingga 240 VAC

i

.

$e
J Pemutus sirkuit
(MCCB)

cp

E—

Item Ukuran kabel yang sesuai Torsi pengencangan

0,75 hingga 2 mm?

Kabel daya (AWG18 hingga AWG14)

1,02 hingga 1,38 N'm

0,75 hingga 2 mm?

Kabel arde (AWG18 hingga AWG14)

1,02 hingga 1,38 N'm
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»m Memasang Kabel Catu Daya dan Kabel Penghubung ) 000

(2) Memasang kabel catu daya servo amplifier dan motor servo

Pasang kabel catu daya sirkuit kontrol (L11, L21) dan daya sirkuit utama (L1, L2, L3) ke servo amplifier, dan hubungkan
kabel daya serta kabel enkoder.

200 hingga 240 VAC

@ Tabel berikut mencantumkan ukuran kabel ketika menggunakan servo
- amplifier MR-J4-10GF.
Sl bt sirkuit Saat menggunakan servo amplifier dengan kapasitas berbeda, lihat
i (MCCE) Panduan Instruksi untuk mengetahui modelnya.
Item Ukuran kabel yang sesuai Torsi pengencangan
Kontaktor magnetik MR-J4-10GF
(MC)
rCa’Eu el 1,25 mm? hingga 2 mm?®
sirkuit kontrol (AWG16 hingga 14) -
(L11, L21) 99
Suplai daya
sirkuit utama 2 mm? (AWG14) -
(L1, L2, L3}
Kabel arde 1,25 mm? (AWG16) 12 MN-m

Kabel catu daya motor servo

=
1

Kabel enkoder
H

HG-KR13
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m Mengatur Nomor Stasiun

(1) Mengatur nomor stasiun servo amplifier

Gunakan sakelar putar (SW2 dan SW3) untuk menetapkan nomor stasiun servo amplifier.
Tetapkan nomor stasiun dalam heksadesimal.

SW2
Sakelar putar
pengaturan nomor stasiun (atas)

Sakelar putar
pengaturan nomor stasiun (bawah)
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ﬂ Mengatur Nomor Stasiun ) oo

(2) Mengatur nomor stasiun modul remote input

Gunakan sakelar pengaturan nomeor stasiun di bagian depan modul untuk menetapkan nomor stasiun.
Atur nomor dalam ratusan dan puluhan dengan sakelar putar di samping kiri dan nomor dalam satuan
dengan sakelar putar di samping kanan.
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>“ Menghubungkan CC-Link IE Field Network

Hubungkan RJ71GF11-T2, MR-J4-GF dan modul Remote Input dengan kabel Ethernet.
Hubungkan dengan topologi lini sebagai berikut dalam kursus ini.

Gunakan kabel Ethernet dengan standar berikut untuk CC-Link IE Field Network.
Jarak maksimal stasiun-ke-stasiun kabel Ethernet adalah 100 m. Namun jarak tersebut dapat diperpendek sesuai
dengan lingkungan operasi kabel.

Stasiun master

e

Stasiun 1

Kabel Ethernet Konektor Standar

Kategori 5e atau lebih tinggi, kabel lurus Konektor RJ45 | Kabel yang dapat digunakan:
(berpelindung ganda, STP) *IEEE802.3 (LO00BASE-T)
*ANSI/TIA/EIA-568-B (Kategori 5e)
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} Konfigurasi Perangkat ) 0@

(1) Konfigurasi perangkat

Konfigurasi perangkat meliputi satu axis ball screw.

AR AR AR AR
1 '
-]
| ]

i A
. - L ]
B e

Sakelar FLS/RLS
biasanya berupa

Panel kontrol

EM2

<

| kontak tertutup.
RLS DOG FLS  (Catatan)
Ujung ball screw (jarak): 10 mm
Sakelar batas diberikan pada posisi yang ditunjukkan di bawah.
RLS DOG FLS
F F Rentang operasi | !
| I I !
-10 mm 0 mm 150 mm 160 mm

(Catatan) Dalam kursus ini, sakelar proximity dog dan sakelar batas stroke dihubungkan ke modul remote input untuk tujuan
ilustrasi. Untuk meningkatkan akurasi posisi kembali ke awal, hubungkan langsung dengan servo amplifier.
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> Konfigurasi Perangkat 3 000

(2) Memasang kabel sirkuit eksternal

Hubungkan sirkuit eksternal dengan modul remote input dalam kursus ini.
Gambar berikut menunjukkan penetapan dan pemasangan kabel masing-masing sinyal untuk bab 2.

X00: Servo-ON X08: Pilihan Otomatis/Manual
X01: Mulai rotasi forward X09: Reset

" Y ¥ B Y X02: Mulai rotasi reverse XO0A: Proximity dog

- l P P P X03: Mulai monitor XO0B: Batas stroke atas

6 GBI D BRBTeyBvae X04: Jeda/Mulai ulang X0C: Batas stroke bawah

XO05: Pilihan tabel poin 0 X0D:Tidak terhubung

X06: Pilihan tabel poin 1 XOE: Tidak terhubung

X07: Tidak terhubung XOF: Tidak terhubung
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> Konfigurasi Perangkat

(3) Memasang kabel sakelar forced stop (EM2)
Hubungkan sakelar forced stop ke CN3 dari servo amplifier.

Hubungkan sakelar sebagai berikut.

CN3
20 | EM2
5 | DICOM

-

L5

A A
a
El
E
by
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»m Operasi Uji ) 000

Sebelum mengoperasikan sistem dengan perintah dari kontroler, lakukan operasi uji, dan pastikan mesin beroperasi
dengan benar.

(1) Mode operasi uji

Nyalakan (atas) SW1-1 yang berada di dalam penutup tampilan servo amplifier.

SW1-1
Sakelar pengganti mode
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@ orerasi v

(2) Menghubungkan servo amplifier dan PC
Hubungkan servo amplifier dan PC dengan kabel USB.

CN5
Kabel USB

(3) Menyalakan catu daya

Nyalakan servo amplifier. Tampilan servo amplifier menampilkan layar servo amplifier "b01.".

MELSER/O 4

Titik berkedip.
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(4) Operasi Uji Menggunakan MR Configurator2
1) Mulai MR Configurator2. Atur "Model” ke "MR-J4-GF" dan buat proyek baru.

Connection setting
(%) Servo amplifier connection LISE

D‘I'h: last-used project will be opened whenever
the application is restarted

Lox )|l concel |

2) Saat berikut ini muncul, klik "Yes". MR Configurator2 mulai membaca parameter.

i MELSOFT MR Configuratord

Do you want create a project by reading the parameters from the senvo
amplifier?
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>

@& operasi Uji ) .
3) Pilih [Test Mode] - [JOG Mode] di bilah menu.
|' TestMode | Adjustmlent Tools |\

oSl
Motor-ess Operation...
DO Forced Output...
Program Operation...
Single-step Feed...

Test Mode Information...

4) Dua pesan berikut muncul. Klik "OK".

MELSOFT MR Configurator?

Once you start test mode, normal operation by external input

A% signal will be invalid.
Z]I

MELSOFT MR Configurator?

_ When not use limit switch, please turn on "Limit switch
automatic ON" check box.
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»m Operasi Uji ) 006

5) Jendela operasi JOG muncul. Centang "Limit switch automatic ON".
Sakelar batas tidak berfungsi di poin ini. Cegah mesin agar tidak crash.
Klik tombol [Forward CCW] atau [Reverse CW] untuk memutar motor.
Pastikan ball screw beroperasi dengan normal, dan hubungan antara arah rotasi motor dan arah gerakan ball screw

normal.
Setong
Motor speed 200 /5| rfimin
(1-6500)
Accel. jdecsl. ime constant 1000 5| ms
(0-50000)
[*]Limit switch automatc O
| Birowardcon | | [Blreversecw | 4 m

[~ Rotation only while the COW or OW button is being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop.
6) Untuk hentikan operasi JOG, tutup jendela operasi JOG.

Mesin beralih ke status servo-mati. Hindari gerakan mesin yang tak terduga.
Setelah mematikan servo amplifier, matikan lagi SW1-1.

1

L1
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»m Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

« Konfigurasi Sistem

* Memasang Modul

Memasang Kabel Catu Daya dan Kabel Penghubung

Mengatur Nomor Stasiun
Menghubungkan CC-Link IE Field Network
Konfigurasi Perangkat

Operasi Uji

Poin-poin penting

Konfigurasi Sistem Konfigurasikan sistem yang menghubungkan PLCs seri MELSEC iQ-R dan servo amplifier
seri MELSERVO )4 dalam CC-Link IE Field Network.

Memasang Modul Pasang modul catu daya R61F, modul PLC CPU ROMCPU, dan modul Master/Lokal
Jaringan Lapang CC-Link IE Field Network FJ71GF11-T2 di unit dasar R35B.

Memasang Kabel Catu Daya dan Kabel Pasang kabel catu daya ke PLCs dan servo amplifier.
Penghubung Hubungkan kabel daya motor servo dan kabel enkoder ke servo amplifier.

Mengatur Momor Stasiun Atur nomor stasiun servo amplifier dan modul remote input.

Menghubungkan CC-Link IE Field Hubungkan servo amplifier dan modul remote input dengan kabel Ethernet.
Network

Konfigurasi Perangkat Gunakan sistem yang mendorong satu axis ball screw.

Hubungkan sirkuit eksternal termasuk sakelar mulai dan sakelar batas ke modul remote
input.

Atur servo amplifier ke mode operasi uji.
Periksa operasi dengan fungsi operasi JOG dari MR Configurator2.
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> Pengoperasian Tabel Poin ) oo

Bab ini menjelaskan tentang pengoperasian positioning menggunakan tabel poin.

Pengaturan GX Works3 )

(1) Mendaftarkan profil
Daftarkan profil MR-J4-GF dan NZ2GF2S1-16D. Setelah Anda mendaftarkan profil, tidak perlu mendaftarkannya nanti.

1) Unduh data profil MR-J4-GF dan NZ2GF2S1-16D dari tabel berikut, serta simpan file zip di sembarang tempat.
(Anda tidak perlu mendekompresi file zip.)

Data Format file Ukuran file
Profil MR-J4-GF File terkompresi 973 kB
Profil NZ2GF251-16D File terkompresi 11,7 kB

2) Mulai GX Works3.
3) Pilih [Tool] - [Profile Management] - [Register] tanpa membuka proyek.
4) Pilih file zip yang disimpan dan klik [Register].

Tool | Window Help Ragivter Profite bot_smf
| Memory Card , "lim L @€ Look e |y Wmode - &m0
' - r&n - -
o 1 Bio8d MNTIGFISL. 1D 1 en C5PP s R p— ——
- bbbl _WZ2GF 251 16D 1 F g ST T semgiri
B b} MR- H-GF_ T en PR ap WENLT T e
Copsh 1o
Lbeasies
Profile Management ¥ Register 'L
N . 5"“"" [ ongutes
Shortcut Key... -

Fuagaten

Vi puone

] e

Caracsl

Vi of pgse: il Suggmermed Fopmas
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} Pengaturan GX Works3

(2) Membuat Proyek
Buat proyek untuk GX Works3.
1) Pilih [Project]-[New].
2) Atur item berikut dalam jendela New.
3) Atur Module Label ke [Use] di Module Setting.

[ New.. Ctrl+N
I open. TR
‘ Close

Save Ctri+5
Save As
Delete...

Project Verify...
Project Revision C

Change Module Type/Operation Mode...

Data Operation 3
Intelligent Function Module 3
MNRan Nrhar Earmak Fila .

[ MELSOFT GX Works3

Add a module.

[Module Name] RO4CPU
[Start IO No.] 3E00

Module Settng

Module Label:Use

Do Not Show this Dislog Again
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CPU Memory Operation. ..

Safaety PLC Operation... .

PLC DS, .
User Data ]
Set Clock...
Monitor ¥
Watch ¥
User Authentication... ¥

m

)
m Pengaturan GX Works3 ) 00c
(3) Menginisialisasi Memori 1/ 3
Inisialisasi memori CPU PLC.
1) Hubungkan RO4CPU dan PC dengan kabel USB.
2) Tetapkan pengaturan koneksi GX Works3 ke koneksi USB.
Pilih [Online] - [Current Connection Destination]. Atur tujuan koneksi sebagai berikut.
Pilih [Connection Test] untuk memeriksa apakah komunikasi dilakukan secara benar. Jika koneksi dilakukan secara
benar, klik [OK] untuk menutup jendela.
3) Inisialisasi memori.
Pilih [Online] - [CPU Memory Operation]. Ketika jendela CPU Memory Operation muncul, klik tombol [Initialization].
Ketika pesan "Initialize the selected memory. Are you sure you want to continue?", klik [Yes].
Specify Connection Dﬁtmatrnf.nnnectlnn- A0 BER" B T ' Fr. Lm gl ]
| L m"' m'“ _|
Current Connection Dastination... CC-Link Etheme Ci_IE Field iR Saries
Board Board Board Bug

& Read from PLC...

28 Write to PLC... }
Vierify With PLC... srEs e | | ! J ’ )
Remote Operation(S)... KET/100H) ey Eﬂ:::::f - = H‘-;CF:]:Z}'FLeugaI B

Module Modulke

i

Ho Soecification Otheer Statien Qther Station
[Sngie Nebwork) { £
Tima OQut (Sec.) 30 Ratry Tergs 0
CCIE Cont  CC IE Facid Etharmat CC-Lnk 24
NET/10{H}
CCIE Cont  CC IE Feeld Ethemet CC-Unk 24

NET/10{H}
Agcessing Host Station

PLC Moda RCOPU

Conngction Channed List...

(FU Module Drect Coupled Sattng

PLC Type

Detnik

Systam Image...
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> Pengaturan GX Works3

Current Connection Destination...

Read from PLC...
Write to PLC...
Verify With PLC...

a %

PLC sde IF

Remate Operation(s)...

Safaty PLC Operation... W |
CPU Memory Operation...

T Delete PLC Data...
User Data ¥
Set Clack...
Monitor [
Watch »
User Authentication... U

Specify Connection Destination Connecticn e -

2/3

- 2 0.0 B
ﬁ‘- ﬂ» m“'
0t Loiink Ethemet
ol Bowd
Eoard
[C IE Cont CC-Llink Ethamet
HET/10[H) Module Module
Mo e

Other Station Qther Station
[Sngle NaDwork) (Co-expranss Habyork)
Time Out (Sec.) 30 Ratry Times 0
CL IE Cont CC IE Fald Ethermnat CC-Link C24
HET/10(H)
CC IE Cont CC IE Field Ethemat CC-AUnk 24
NET/10{H)

#Aocessing Host Station

Multipls CPU Satting

1333
1 2 3 4

FLC No. 1

Spacify Redundant CPU

. '."‘-“ ®

iR Senes

Bus

GOT

.

CCIEFed  Hegd Module
Master/Local
Module
PLC Moda RCPU
Connection Channed List...

CPU Module Dmect Coupled Settng

PLC Type
Dernis
| System Image...
O
Cancel

) ood
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»m Pengaturan GX Works3

v

CPU Memaory Operation

DawioaLabal Mamony
Fila Suorage Area

’ CPU Built—in Memory

Liss Wesme

| BA156KB

= |

IngalizancalF]

Rafashil]
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@F W Pengaturan GX Works3

) ﬂﬂﬂ

(4) Membuat diagram konfigurasi modul

Buat diagram konfigurasi modul.
Pilih [Module Configuration] dari pohon proyek.

POW GPU 0

Pilih tab Daftar POU dari jendela Element Selection, serta seret dan letakkan modul yang akan digunakan.
Pilih gambar yang berhubungan dengan modul PLC yang digunakan dalam sistem yang sebenarnya.
Setelah membuat diagram konfigurasi modul, pilih [Edit]-[Parameter]-[Fix] dan tutup jendela Module Configuration.

Element Selection = X
(Find POU) CE N e
| x Al
Display Target: -
iQ-R Series -

Main Base

W R35E 5 Slots (Type requiring p
W R38B 8 Slots [ Type requiring p<
W R3IBRB-HT 8 Slots (Extended tempel
I R3108-HT 10 Slots (Extended temps
i R3I10RE 10 Slots (Type requiring r|=
W R312B 12 Slots (Type requiring §

Extension Base

RQ Extension Base

PLC CPU
Process CPU

Safety CPU

C Controller

Head Module

Maotion CPU

NCCPU

Power Supply

Bl Ewtanclan
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(5) Pengaturan modul master/lokal CC-Link IE Field Network

Gunakan modul master/lokal CC-Link IE Field Network sebagai stasiun master dalam kursus ini.
1) Klik dua kali [Module Parameter] dari pohon proyek.

2) Klik [Required Settings].

3) Klik [Local Station] dari [Station Type] dan tampilkan tombol [¥] di sebelah kanan.

4) Klik tombol [¥], dan pilih "Master Station” dari menu drop-down.

= (& 0000:RI71GF11-T2
£ Module Parameter

S Module POU (Shortcut)

Setting lem List Setting Item

[Input the Setting ltem to Search | [E]

[ Station Type
Station Type ‘Local Station

2) a [=] Network Mumber
MNetwark Number 1

= Station Number

Metwork Mumber Setting Method Parameter Editor

Station Mumber Station Mumber 1

Parameter Setting Method = Parameter Setting Method

-y Basic Settines Seting Method of Basic/Bpplication Settings  Parameter Editor
(g Application Settines

Setting Item List Jsetting Item
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lInput the Setting Item to Search ] @

= Station Type
- Station Type
EE % = Network Number | Master Station

- - ~ o Metwark Mumber Local Station
=-1fy Required Settngs -
;’i =) Station Number Submaster Station

Metwork Mumber - Setting Method
Station Mumber

Parameter Setting Method = Parameter Setting Method
-y Basic Settings ~ Setting Method of Basic/Application Settings  Parameter Editar

ks |
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(6) Menambahkan stasiun slave 1/ 2

1) Pilih [Basic Settings] dari "Setting Item List".

2) Klik dua kali <Detailed Settings> untuk "Network Configuration Settings". Jendela [CC IE Field Configuration] muncul.

3) Seret dan letakkan [Servo Amplifier(MELSERVO-14 Series)] - [MR-J4-GF] dari [Module List] di sebelah kanan jendela ke
daftar modul di sebelah kiri.

4) Seret dan letakkan [Basic Digital Input Module] - [NZ2GF251-16D] dari [Module List] di sebelah kanan jendela ke daftar
modul di sebelah kiri.

5) Periksa bahwa MR-J4-GF dan NZ2GF251-16D terdaftar di daftar stasiun dan diagram konfigurasi jaringan.

Setting Item List Setting em

[Inpui the Settirg [bem to Search 5 Netmork cmfilld;:a;ﬁﬂ
MNetwork Comfiguation Setimg=
B5 H=x = Refresh Settines
Refrazh Sattings {Detailed Sattirg>
= Metwork Topoloey
ation Settings Metwork Topology Lne/Star
Refrash Setting = Operation of Master Station after Reconnection
Metwork Topology Operation of Master Station after Reconnection  Retum as Master Operation Station

| Operation of Master Station after Reconnection
#-_ g Application Settings
1E uration (Start [/O0: 0000)
i CCIE Field Configuration Edit View Clase with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

Detect how | | Module List
Mode Setting: | Cinkine (Standard Made) ~ | Assignment Method: | SiartEnd =|  LinkScan Time (Asproa. | galact oC IE Field |F|,-,d Muk_.| Hvram|

e | T e
—r—— Foints | Start | End | Points | Start | End = CC IE Field M
0 BT & of
= ©C IE Field Module (Mitsubishi Ebectric Corporation}
1 Inbebgent Device Staton | 0D 005 g Master/ Local Module
| 16 0000 DOOF 20 0000 0043 & Head Module

._ B mMr-a-GF 0.1 to S5KVW/3-Phase 200, 400V

B NZ2GF251-160 16 points

=1 iy Basic Settings
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jon (Start 1/O: 0000

§CCIEFIeldOuiigumﬂm Edit View Close with Discarding the Setting Close with Refiecting the Setting

| ; .

B Detect Now ] | Module List

Mode Setting: | Onkine (Stancard Mode) « | Assignment Method: | Start/Fnd v|  LinkscanTime (Aoprox. | select cC IE Field IFindModule|MyFavorttes|
| RMRYSetthg | RWw/RWr Setting o

| | | e i A— —

Ponts Start | End | Ponts | Start | End ey 1 CC I Fisld Modub

0 |Master Stavor ; & CC IE Field Module (Mitsubishi Electric Corporation)

1 nbefigent Device Station & Master/Local Module
2 Remote Device Station & Head Module

Stason Type

L MR-4-GF 0.1 to 55kw/3-Phase 200, 400V

| e 1226F251-160 16 ponts

Hozt Station

MR-J&-GF  NZ2GF251
-16D

LR
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(7) Pengaturan komunikasi sinkron dan pengaturan mode spesifik untuk stasiun

Atur pengaturan komunikasi sinkron jaringan dan mode stasiun spesifik.

1) Gulir daftar stasiun ke samping kanan jauh untuk menampilkan [Network Synchronous Communication] dan
[Station-specific mode setting].

2) Atur [MR-J4-GF] dan [NZ2GF251-16D] ke "Asynchronous” di [Network Synchronous Communication]. (Catatan)

3) Atur mode operasi MR-J4-GF di [Station-specific mode setting]. Atur [MR-J4-GF] menjadi "IO Mode" di kursus ini.

T e e Peld Gonturaton (5 10, o000] T |
| CCIE Field Configuration EdRt Yiew Close with Discarding the Setting Close with Beflecting the Setting -

' ] i Module List *
- | Select CC IE Field | Find Module | My Favorites |

Y
@ General CC IE Field Module
B CC IE Freld Module (Mitsubishi Electric Corporation)
@ Master/Local Module
M Head Module
B Servo Amplifier{MELSERVO- Series)
i vraacr 0.1 to 55kW/3-Fhase 200, 400V
B Basic Digital Input Module
M NZ2GF251-16D 16 points
@ GOT2000 Series
@ GOT1000 Series

MR-J-GF NLAGFIS1
-16D

El
!

(Catatan) Apabila mengatur Network Synchronous Communication modul remote input ke "Synchronous", pengaturan
dibatasi sesuai dengan nomor seri modul remote input tersebut.
Untuk detailnya, lihat Panduan Pengguna Modul Remote [/O CC-Link IE Field Network.
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(8) Tautkan pengaturan perangkat

Tetapkan perangkat tautan (RX/RY,RWw/RWr) ke stasiun slave. Lihat Buku Petunjuk MR-J4-GF Instruction Manual
(Mode 10) untuk deskripsi setiap sinyal (profil perangkat tautan).

1) Gulir daftar modul ke samping kiri, dan tampilkan [RX/RY Setting] serta [RWw/RW Setting].

2) Tetapkan perangkat tersebut sebagai berikut.

[ Detect Now |
Mode Setting: |Clnline (5tandard Mode) - | Assignment Method: Start/End - Link Scan Time (Appros.): I 0.71 ms

RO(RY Setting RWWw /RWr Setting Reserved/Error
tem Switching Monito
Points | Start | End | Points | Start | End witching Moni

Mo, Model Mame STA# Station Type 2)

A
M

[ ) 0 Host Station 0 Master Station
lb 1 MR-14-GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 Q03F 16 0000  Q00F| Mo Setting
- 2 MZAGF251-16D 2  Remote Device Station 16 0050  QO05F 4 0050 0053 Mo Setting

Tetapkan RX00 ke RX3F, RY0OO ke RY3F, RWw00 ke RWwOF, dan
RWr00 ke RWrOF ke servo amplifier.

Tetapkan RX50 ke RX5F dengan modul remote input.

Karena RWw/RWr modul remote input tidak digunakan dalam
kursus ini, itu empat poin, yang merupakan poin minimal.
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(9) Merefleksikan pengaturan

Setelah mengonfigurasi pengaturan, klik [Close with Reflecting the Setting] di bagian atas jendela.

mﬁmﬁw

 CC [E Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting| Close with Reflecting the Setting

Detect Mow |

Mode Seting:  Oriine (Standard Mode)

4 ROURLY Sethng

o Wodel Nare STA= Station Type

= Assgrment Method: | Startfnd

Ponts  Start  End | Poinis | Start | End

- L.liSmThn[.lq:l:rnx.}:l 0.71 ms

 RWw/RiWr Setiing :umdﬁf;‘

BN rost stoton
L 1 wee i
B | 2 NI2FS1-18D 2

| 0 Master Staton

Inteligent Device Stanon
Rerate Deice Stabon

&4 0000
15 0050

0a3F
00

15 0000 OQOOF Mo Settng
4 0050 D053 Mo Setting

[P

MR- H-GF MNZXGFIS)

=160

i Module List x
rmm————
Select CC IE Field | Find Module | My 4 »

ﬁil EE s ¢
© General CC IE Field Module

B CC IE Field Modube (Mitsubishi

@ Master/Local Module

@ Head Module

@ Servo Amplifier{MELSERVO-14

® Basic Digital Input Module

B GOT2000 Series

@ GOT1000 Series
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(10) Tautkan pengaturan refresh

Atur rentang transfer antara perangkat tautan dengan modul CPU.

1) Klik [Basic Settings] - [Refresh Setting] di jendela Module Parameter (Network).
2) Klik dua kali <Detailed Setting> dari [Refresh Settings].

3) Konfigurasikan pengaturan tersebut sebagai berikut.

4) Apabila pengaturan selesai, klik tombol [Apply].

Setting Item List Setting Iem

Item
-1 Metwaork Gonfiguration Sattings
MNetwork Configuration Settings <Detailed Setting>
EJE EE - Refresh Settings

[#-F Required Settines - hf“ﬁ;:’_l"_'m
{5 Basic Settings =

Metwork Topology

1) | Refresh Setting - ~| Operation of Master Station after Reconnection
i Operation of Mazter Station sfter Reconnection Return az Master Operation Station

i Operation of Master Station after Reconnectian
- g fpplication Settings
Setting lem

Status setiap perangkat tautan diterapkan ke perangkat B dan W CPU PLC.
FOMFTE | oTart EFiT TalgeT TEVICE T1ame FOFTE ST | Eno

512 00000 0od Module Label

G4 00000 0O003F Specify Device
G4 00000 0O003F Specify Device
16 00000 O0DOF Specify Device
16| 00000 | DODOF Specify Device
16 00050 O0OSF Specify Device

10/ EENENENE
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Setting tem

Status setiap perangkat tautan diterapkan ke perangkat B dan W CPU PLC.
| i I Targer DEVICE Name | FOms | oW | ong
512 00000 001 8 Module Label [+

64 00000 0003F Specify Device
00000 | DOO3F = 4ap  Specify Device
00000 | 0000F | 4ap | Specify Device
00000 000OF Specify Device
00050 0005F | qmp Specify Device

B
£

W
o
£

dafalalaldiafafa]a]q
el ilala]ala]n

Explanation

Select a device type (RH/RY/RMr/ i)

Check 1 ‘ Feztore the Default Settings
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(11) Tautkan citra refresh

Gambar berikut merupakan gambar refresh tautan dengan pengaturan sejauh ini.

CPU PLC

servo amplifier

Modul remote input

(= Ot ——
: Bl

RX50-5F

BOO-3F «
B50-5F <«
B100-13F » RY00-3F
WO00-0F ¢ RWr00-0F
W100-10F » RWwO0O0-0F
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(1) Menulis proyek

Periksa bahwa PLC menyala.

Pilih [Online] - [Write to PLC] di bilah menu.

Klik [Parameter + Program] untuk menentukan data yang akan ditulis ke PLC.
Klik [Execute] dan tuliskan data ke CPU PLC.

Oniling Dets Operstion i & - 8 Y
Dmisy ety AsewdFunces

2@ - B BT~
Legene

B amatior = Program{E) Select a8
* (PU Built-=Memory S Memory Card Intedis gt Fratyon Modue
Open/'Close AT} Deselect AN} L & g
MocLbe Teame Dt fame -+ B B oew T Last Charge Soe By -
O
D Paramcter =
B cytme Paramete TP S ameter * MATOLLIT METEM | Mok Calneied
B - MTOAIT Me¥eTD Mot Calndated |
B veno caiepamen WITOLIT MEOT5T Mot Calouiated |
AP Remote Passeced - WITOLIT MEOT57 Mot Caloulated
- 5 Global Labal =]
E o |alwe S Ting s WITOSI MeqrI3 Mot Calguiated
- &m Frogram ] Detd |
F WA # AT g0 Mol Caulpied
- -. Device Memory |
- —
ﬂ W . Deasd D171 103 - -
Dty ey Capecn ¥
Mgy Capaity
Poga— Mo Ty
i L e
g Doy ooy LR
. [re—— Do o Labe Memon T fage ks P
a | Fi Tl
B S 5 Mamay Cond -
| ]
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(2) Menyalakan seluruh sistem

Saat penulisan selesai, nyalakan servo amplifier dan modul remote input.

Saat mode stasiun spesifik servo amplifier MR-J4-GF diatur ke "Motion Mode" (default), alarm 9D.2 akan berbunyi.
Anda dapat menghapus alarm dengan mengubah parameter yang dijelaskan di bagian berikutnya.

Saat mode sudah diatur ke "IO Mode", alarm 9D.2 tidak berbunyi dan "C01" ditampilkan.

HEEy  CC-Link IE Bietd

A\
A\

CNP1
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m Memulai MR Conﬁguratorz

Bagian ini menjelaskan pengaturan parameter servo amplifier melalui CC-Link IE Field Network.
Klik dua kali [Module Parameter (Network)] dari pohon proyek GX Works3.

Buka [Basic Settings] - [Network Configuration Settings].

Klik dua kali servo amplifier STA#1 mulai MR Configurator2.

(T35 cc 1€ Feld Configuration (start 1/0: 0000) N o S|

i CC IE Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

Detect how |
Online (Standard Mode] - i : |EtartEnd | Lirk Scan Time (Approx.): | 0.71 ms

RYRYSettng | RWW/RWY Sting | Reserved/Error Invalid Station/System
Ponts | Start  End | Ponts Start | End | Switching Manitoring Target Station

Station Type

Host Station 0 Master Station
Inteligent Device Staton | 64 0000 00| 16| 0000] oo0F[Mosetsng |

Z Remote Device Station 16 0050 005 4 0050 0053 Mo Setting

MR=J4-GF || NZ2GF 151
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(1) Pemilihan mode stasiun spesifik

1) Saat MR Configurator2 dibuka, pilih [Parameter] dari pohon proyek.
2) Pilih [Function display] - [Operation mode] di jendela pengaturan parameter.
3) Atur [Station-specific mode selection] ke [IO mode].

| Project 8 X  parametersSetting x |
= m:l) ‘Es_e':;’f’_wz .L@ Axis1 ﬂﬂ-:h; Bs«mm hnﬂ a FEaoeie Copy e Paraoedce Sock
= s a2 ﬂZ):ﬁn@

== T

TS
= 28 Cam Data = i
) | Cam Control Data Basic A
Cam Data List Extension Operation mode selecton .
Extenson 2 Standard contral mode bd
Alarm setong
Tough drive When changed the paramater of operation mode and wrote,
Drive recorder please change the project 1o the model and the aperation mode whach be
Encton trouble predibon supported sfter tuming on the power again.
Vitration trouble oredction 3)
Total move detance trouble prediction r_ammmnamvﬂ"m‘w
Companent pares Station-specific mode selection
Position control =
Torgue control e :J
= Servo adjustments
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(2) Pengaturan dasar
Untuk sistem yang menggunakan servo amplifier MR-J4-GF di mode I/O, forced stop diaktifkan dengan sinyal input servo
amplifier.
Atur [Servo forced stop selection] di [Common] - [Basic] ke "Enabled (Use forced stop input EM1 or EM2)".

Untuk mengubah arah putaran motor, ubah [Rotation direction selection] di jendela ini.

Control mode{="STY) Encoder output pulse("ENRS, "ENR2, “ENR)
Conirgl mode selechion } Encoder output pulse phase
Automatic selection | | Advance A-phase 50° by cOW
Tough drive Rotation dnection(*POL) Number of encoder output puise
Drive reconder Rotabon drecton selechon _ 4000 pulse
Fricton trouble prediction (CCW dir. during fd. pis. input, OW dir. during rev. pls. rout || [ &ncoder output puise |
Vibration trouble predichon
Total move distanoe trouble predichon Forced stop(*AOP1) Torgue imit(TLP, TLN, TL2)
- o z , J stop select Forward rotaton torgue imit 1000.0 | % {0.0-1000.0)
Torgue contral shied (Lise forced sin ut EM1 Reverse rotation torgue imit | 1000.0 | % (0.0-1000.0)
= Servo adjustments Internal torque lmit 2 % (0.0-1000.0)
Busar
Exterson Zero speed(Z5F)
Filter 1 Zero speed 50 | rjemin (0-10000)
Filter 2

Filter 3
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(3) Bagian komponen (pemilihan metode komunikasi kabel enkoder)

Atur jenis kabel enkoder sebenarnya (2-kabel atau 4-kabel) di [Encoder cable communication method sel] di jendela

[Component parts].

Untuk menggunakan sistem deteksi posisi absolut, atur [Absolute pos. detection system sel.] ke "Enabled (Used in

ABS pos. detect system)" di jendela ini.

Baterai MR-BAT6V1SET-A diperlukan untuk penggunaan sistem deteksi posisi absolut.

= mﬂﬁmdﬂar
Operatin mode
= Common
:I Regeneratve opbon([™ REG Braice output(MBR)
tErmon
ety oA B
Extension 2 Regenerative aplion setting [(uses brake mteriock (MBR)
Alarm ssttrg Regen. option s not used Sectromagnenc brake
Tough drive ms (D-1000)
Drrve reconder

Frichion trouble predichon
Vibrabon trouble predichon

G gt trowtee Dredhc Bon
PR Battery(=ABS
Torgue control
Servo adjstments Abwsobte pos, detecton system sel,
Bas Deabled (Used n noremental system)
Extenson
Fiter 1

Fiter 2
Fiter 1
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(4) Kontrol posisi (electronic gear)

Atur unit perintah ke mm dengan mengatur electronic gear.

Dalam contoh di bab ini, lead ball screw (jarak) adalah 10 mm dan tidak dipasang gigi deselerasi eksternal, sehingga gigi

berpindah 10 mm dalam satu putaran motor.

Pengaturan default unit perintah dalam 0.001 mm. Atur jumlah perintah pulse per putaran ke 10000 pulse/rev dan gigi

bergerak 0.001 mm menurut perintah 1 pulse. Hitung electronic gear dengan persamaan berikut.

Jumlah perintah pulse per revolusi = resolusi enkoder motor x

Denominator electronic gear
Numerator electronic gear

Numerator electronic gear = 4194304, denominator electronic gear = 10000
Direduksi ke: Numerator electronic gear = 262144, denominator electronic gear = 625

= {BgFunction display
Operabion mode
=] Common

Basic
Extension
Extension 2
Alarm seting
Tough drive
Drive recorder
Friction trouble prediction
Vibration trouble prediction
Total mave distance trouble prediction

Basic

Pasition control

In-pasition range(INE, *COP3)
In-pasition range{Cmd. pulse unit)
1500 -3 (0-65535)

In-pasition range unit selaction
Caenmand input pulse unit
Error excessive alarm(ERZ, “COP3)
Error excessive alarm level setting
Error excessive alarm level unit s

Electronic gear %M, =0DV)
Number of commend input pulses per revolution
10000 | pulsejrev

Eiecironic gea

1/2

Mo, of cred. pulses per rev. = Motor enc. res, x Electronic gear denominator

Electronic gear numerator
Motor encoder resolution 4194304 | (1-2147483647)
Electronic gear numerator 262144 | [1-16777215)
Electronic gear denominator 625 | f1-16777215)

10000

Mo. of cmd. pulses per revolution

frev

4
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[= |5 Function display

Qiperation mode Pasition contres Thefis : A it
=-c i In-pasition range(INF, COP3) Electronic gear(*CMX, “COV)

Basic In-position range(Cmd. pulse unit) Mumber of command input pulses per revolution
Eene 1600 & (0-65535) 10000 | pulsejrev
Extension 2 . .
Alarm s=tting In-pasition range unit selection Electronic ge.
Tough drive Cornmand input pulse unit :]
Drive: recorder
Friction trouble prediction Error excessve alarm(ER2, SCOPI)

Visration trouble prediction
- Total mave distance trouble prediction

Error excessve alarm level setting
Error excessive alarm bevel urit 5

=” E"'“" Mo, of cmd. pulses per rev. = Matar enc, res, = Electronic gear denominator
Bask Electronic gear numerator
Motor encoder resolution 4194304 | (1-2147483647) sl
Electronic gear numerator C 262144 | K1-16777215)
Electronic gear denominator f 625 | [1-16777215)
No. of cmd. pulses per revolution lw ; R&)O frev
x| L_Q!.‘d.;_] -

4
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o 000

bab ini. (Catatan)

Filter 2

Filter 3

Vibration control

One-touch turing
Gain changing

Home position retum
(= Digital 1/O
Basic
Extension
[= [@Ltst dsplay
Basic
Gain/filter
Extension
I/0
Extension 2

(5) Pengaturan posisi (pengaturan dasar)

Klik [Positioning] - [Basic]. Atur unit perintah dan metode perintah.
Atur [Unit of positioning data] ke "mm" dan [Command method selection] ke "Absolute value command system” di

| >
Positionng - Basic

Command mode selection(**CTY)

Unit of positioning data
mm

Command method selection
Absolute value command system

Feed function selection(*FTY)

Feed length multiplication (STM)
1 }_\_r.] times

Atur [Feed length multiplication] ke "1". Unit perintah positioning akan menjadi 0.001 mm.

Software limit

Software limit+
00000000 |

Software limit-
00000000 |

Pos. range output addr
Position range output address +
00000000

Position range output address-
00000000

(Catatan) Metode perintah nilai meningkat tidak dapat digunakan dalam sistem deteksi nilai absolut.

pm

pm

pm
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(6) Positioning (Kembali ke posisi awal)

Klik [Positioning] - [Home position return] dan atur metode kembali ke posisi awal.
Atur [Home position return method] ke "Manufacture-specific” di bab ini.
Atur [Home position return method] ke "Dog type (Back end detection Z-phase reference)”.
Atur [Home position return direction] ke "Address decreasing direction”.
Atur polaritas input proximity dog ke "Detect dog with ON".

Positioning - Home position return

Filter 2
Filter 3
Vibration control
One-touch tuning
Gain .
Bositioni
Basic

3=

Home position return

DGEITO

s

Home: position return method (HMM)
Method selection
(O CiA402 (%) Manufacturer-specific
Home position return method
Dog type (Back end detection Z-phase reference)
Address decreasing direction

*] [*]

Detailed setting of home position return
Home position return speed
100.00 | rjmin (0.00-1567772.15)
Creep speed
10.00 | rjmin (0.00-167772.15)

Moving distance after prosdmity dog
0 um

(0-2147483647)

Home position return position data(Z5T, Z5TH)

0 pm | (D-2147483647)

Detect dog with ON

B

Stopper time

100 | ms {5-1000)
Torgue limit value

15.0 | 9% (D.1-100.0)
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(7) Pengaturan I/O

Pilih [List display] - [I/O].

Selalu atur parameter PD41.

Oleh karena proximity dog dan sakelar batas adalah input dari pengontrol (menggunakan perangkat tautan) dalam
kursus ini, maka atur parameter PD41 ke "1000".

Filter 3

Vibration control

One-touch tuning

Gain changing

= Positioning

Basic

Indexer

Home position return
= Digital 1/O

Basic

' Extension
= EiList display
Basic

~ pev—
| -
_ No. Abbr. ~ Name Unit
PD28 | For manufacturer setting
PD29 | *MSMD1  For manufacturer setting
PD30 TS For manufacturer setting
PD31 |vc For manufacturer setting
PD32 [VLL For manufacturer setting
PD33 | *MDS For manufacturer setting
PD34 | *MD6 ' For manufacturer setting
PD35  "MD7  For manufacturer setting
(|PD36 "MD8  For manufacturer setting
PD37  *TPOP  Touch probe function selection
PD38  "TPR1  For manufacturer setting.
PD33  "TPR2  For manufacturer setting
TPE4—TTPRF—Formemcfectorerseting
_||Po4r | *DOP4  Function selection D-4 Y ‘
O POSTTTTTTROr Man Serer SEtng i {
PD43 ‘ For manufacturer setting
PD44  For manufacturer setting I
PD45 For manufacturer setting
PD46 For manufacturer setting
. |PD47 For manufacturer setting
| Ipnas Ear mam farh rer cattina

Parameter PD41

bitd(___X)

bitl(__X_)

Untuk pengaturan pabrik

bit2(_X__)

Pemilihan kondisi pengaktifan batas stroke

oo aen

o 000

1/2

[»

4
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»m Detail Pengaturan Parameter o o0

2/2
Parameter PD41
bitO( _ _ _X) ‘
ol X ) Untuk pengaturan pabrik

bit2(_ X __) Pemilihan kondisi pengaktifan batas stroke

0: Batas stroke selalu diaktifkan

1: Diaktifkan hanya untuk mode kembali ke posisi
awal

bit3(X ___) Pilih metode input untuk proximity dog dan
sakelar batas.

0: Input dari servo amplifier

1: Input dari pengontrol
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m Detail Pengaturan Parameter ) W

(8) Menulis data ke servo amplifier

Apabila parameter tersebut sudah dimasukkan, klik [Axis Writing] dan tulis parameter ke servo amplifier.
Setelah menuliskan parameter, putar daya servo amplifier.

>

FutET 3

viratoncontrol | RS (Selected 1tems write || [___As writng
One-touch tuning Mo. = Abbr. | Name _ Unit | Setting range Axisl

Gain changing PD28 For manufacturer setting _ _ 0000-0000 0000
(= Positioning PD29 |"MSMD1  For manufacturer setting | | 0000-0000 0000
Basic PD30 TS | For manufacturer setting _ | 00 0
Indexer PD31 nc | For manufacturer setting _ | 00 0
Home position returm PD32 VL | For manufacturer setting _ | 0-0 0
= Digital 1/0 PD33  *MD5  For manufacturer setting | _ 0000-0000 0000
Basic PD34  "MDé | For manufacturer setting | | 0000-0000 0000
. Extension PD35 | "MD7 | For manufacturer setting | | 0000-0000 0000
= {EiList display PD36  *MD8 For manufacturer setting _ _ 0000-0000 0000
Basic PD37  *TPOP  Touch probe function selection _ _ 0000-0031 0000
Gainfilter PD38  *TPR1  For manufacturer setting _ _ 0000-003F 002C
Extension PD33  *TPR2  For manufacturer setting _ _ 0000-003F 002D
1o PD40  TPRT For manufacturer setting _ _ -32768-32767 0
Extension 2 PD41  "DOP4  Function selection D-4 _ _ 0000-1100 1000
Extension 3 PD42 | For manufacturer setting | | 0000-0000 0000
Option setting PD43 | For manufacturer setting _ | 0000-0000 0000
Spedal PD44 | For manufacturer setting _ | 0000-0000 0000
Linear /DD Motor PD45 For manufacturer setting _ _ 0000-0000 0000
Positioning control PD46 | | For manufacturer setting | | 0000-0000 0000
Network setting . |PD47 | | For manufacturer setting _ | 0000-0000 0000
~| |rD48 For manufacturer setting 0000-0000 0000
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@&EER Mengatur Tabel Poin ) oo

Pilih [Point table] dari pohon proyek.
Atur data positioning. Konfigurasikan pengaturan tersebut sebagai berikut.
Apabila pengaturan selesai, klik [Write All].

Paint table positioning operation (Absolute value command system) |Sdectﬁ:l [tems Write “HMAIIMJ

| 999.999-999.999 | 0.00-167772.15 | 0-20000 _ 0-20000 _ 0-20000 _ 0-3,8-11
No. _— Limin —: - —

1 100.000 100.00 150 150 10 0
150.000 100.00 150 150 10 0

50.000 150.00 150 150 1000 1

100.000 150.00 150 150 1000 1

5 150.000 150.00 150 150 1000 1

6\ 0.000 150.00 150 150 1000 0

7| 0.000 0.00 0 0 0 0

2 N AN AN n n n n
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“ Pengaturan Parameter Modul Remote Input

) oo

(1) Memanggil jendela pengaturan parameter

Untuk modul remote input, program tangga pemrosesan awal dapat diabaikan dengan mengatur parameter.

Klik dua kali [Module Parameter(Network)] dari pohon proyek GX Works3.
Buka [Basic Settings] - [Network Configuration Settings].

Klik kanan ikon stasiun nomor 2, modul remote input, dan pilih [Online] - [Parameter Processing of Slave Station].

Onlne (Standard Mode) . ; w|  Link Scan Time (Approx.): | 0.71 ms

Settng RWw/RWr Settng  Reserved/Error
| End |Ponts | Start | Eng " o"chng Moni

| { oo

@ Mas!
B Hea
B Serv
@ Basi
@B GOT
@ GOT.

g8

STa#) Master
Total STAR2 Delete

Line/ Star

Online » Detect Mow

MR- JI-GF || MZ2GF15

Change Transmission Path Method  » Parameter Processing of Slave Station..

Properties... 1 Command Execution of Slave Station...




—_ —

000
) 1/2
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»“ Pengaturan Parameter Modul Remote Input

(2) Menulis parameter

Jendela "Parameter Processing of Slave Station" muncul.

1) Atur [Method selection] ke "Parameter write".
2) Atur [Initial operation setting] ke "1: without initial processing”. Masukkan nilai awal ke item lain. (Catatan)

3) Klik [Execute].

st roceseng o Sove S T

Target Module Information:  Nz2GF251-16D -
Start 1/O No.:0000 - Station No.:2
— 1) :
Method selection: [Pumlar write v || The parameters are written to the target module. -
o |
Parameter Information A
Checked parameters are the targets of selected processes. =
Sedect Al Cancel All Selections
__Name [Initial Value  Unit Read Value Unit  Vikite Value Unit Setting Range Description &
‘Station parameter »
V1| Tnput response time setting |5 10ms 5 10ms The input modul
V| Output HOLD /CLEAR setting |0 CLEAR 0: CLEAR Set whether to | =
V| Gyclic data update watch tim. 0 x100ms x100ms ~ 0{x100ms [0to 20 Set the cyclic di
/|| Mode switch & Automatic... ¢ Automatic... Set the operatio
V1| Initial operation setting 0: with initial . || Set whether the
‘Basic module parameter 2) |
| VT[T Sycheonous Teut Tnkre Ac.. R nih ksl procsseis et the synches
i~ Synchronous Input Timing ... | 0: Disable - AL proCessie Enab able
| V] | OFF delay setting Set whether to ¢
%—nmg“_opr delay setting X0 |0 x400us x400us 0/x400us | 0to 150000 | When the actual _
> i R o Y ol i o P v e e l»" AN .. -.l‘hﬂ.-- alloean.. LRSI Y YTy JLUT N - --&.-’.Q
Clear All Read Value® [ Clear Al "Write Value™ ]
Process Option ,

There is no option in the selected process.

4
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»m Pengaturan Parameter Modul Remote Input ) W W

Process Opbon

There is no option in the selected process.

[»

| <The refreshed device values of remote I/0 or remote registers may be overvwritten. ol |
-Accesses the PLC CPU by using the current connection destination, Please chedk if there is any problem with the connection destination.
Process is executed according to the parameters written in the PLC CPU.

-For information on items not displayed on the screen, please refer to the Operating Manual,

3) [T )

(Catatan) Masukkan nilai untuk semua item di dalam nilai tulis. Parameter tidak dapat dituliskan kecuali semua
nilai dimasukkan.

e
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@I Conton Program

Bagian ini menjelaskan contoh program PLC.

m Mengunduh Program Sampel

Unduh program sampel dari tabel berikut. Dekompresi file zip di sembarang tempat.

Data Format file
Bab 2 Program sampel File terkompresi

Ukuran file
1,00 MB
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@XEIM Lobel yang akan digunakan ) 000

(1) Label global

Daftarkan perangkat tautan servo amplifier yang digunakan dalam sebuah program dan sinyal modul remote input ke
label global.

{ Label Name Data Type Class Assign (Device/Label) | Initial Value | Constant Erglish(Display Targst)
b1 SOM VAR GLOEAL 8100 Axis | ServoON

bAx1 5TI _ |VAR GLOBAL Bi01 Axis | Forward Rotation Start

bfxl &5T2 B . |VAR GLOBAL Bi02 A | Feverse Fotaton Start

bAx1 DOG _ |VAR GLOBAL B103 Axis ] Proximity Dog

bfx 1 MDD . "uI'PI.B GLOBAL B106 A | Auto Manual Selsction

bifc 1 MOR VAR GLOBAL Bi0g Auis 1 Montor Output Execution Demand
bAxl FLS . |VAR GLOBAL 5110 Axis | Upper Stroke Limit

bAxl RLS . |VARGLOBAL 5111 Axis 1 Lower Stroke Limit

bAx1 RES _ VAR GLOBAL B13A Axis | Feset

bAx1 GRD . VAR GLOBAL BiB A1 Femaote Station Commurication Ready
ufi | w MONITOR1 Unsigned]/Bit String [16-bit] | _ [VAR GLOBAL = [W100 fixis 1 Monitor 1

ufxlw MONITOR2 Unswned]/Bit Strng [16=bit . |VAR GLOBAL W02 Axis ] Monrtor 2

ufi ] w PTELNUMSLCT Unswgned]/Bit String [16-bit _|vAR GLOBAL = [W106 Axis] Point Table No. Selection
bRLEWVOMN _ VAR GLOBAL [=H1] Remote lhput ServoDN

bRI StartFW . |VAR GLOBAL B61 Femote Input Forward Fotation Start
bRl StartRV _|[vaR GLOBAL Bh2 Remote Ihput Reverse Rotation Start
b AT MonitorON I . |VAR GLOBAL Bh3 Remote Input Monitor Start

bRI Tablel _|vaR GLOBAL B55 Remote lhput Pomt Table 0

BRI Table 1 I _ VAR GLOBAL BhE Remate Input Pomt Table 1

bRI AutoManual _|vAaR GLOBAL Bh8 Femote Input Auto/Manual Selection
bRI Reset f _ VAR GLOBAL =1 Remote lnput Reset

BRI DOG i VAR GLOBAL B5A Remote Input Procimity Dog

bRLFLS f __|VaR GLOBAL BE5B Remote bnput Upper Stroke Limit
bRI RLS VAR GLOBAL BbC Femote Input Lower Stroke Limit

W0 O = O O S G0 B =

NERERERERE N E R E N E R E A E R E R E R E R E R E R ERERERERERERERERE ]

(2) Label lokal
Daftarkan perangkat yang digunakan dalam program ke label lokal.

Master Contral ON

Label Name Data Type | Class l Initial Value Constant Enelish{Display Target)
1

BMCON Bit . VAR
| ! —




[ m R P et

) oo
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m Penjelasan terperinci tentang Program

(1) Pemrosesan awal
Saat modul CPU PLC dan master lapang CC-Link IE dimulai secara normal dan tidak terjadi kesalahan dalam

tautan data setiap stasiun, penguncian oleh MC command dilepas.

Fhniialee
RCPUstSMbAle  RCPLU -.:-_ _ GF '_,.:,""_:_'.'_E-,_é'”: — —
She00 SM220 ' ' o
1 | 1 | 4-F
0 AL Mazter Coontrol OM
Aezys DM CPUI preparation R :Data lnk error -
completed status of each staton
|.'|_
s far
I — ___—-—-—'_'_______._-_':—:
e———
h]
(58) MCGR
‘ {END }
(57)
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¢ Peniel - . P 1« ) » Jroc
enjelasan terperinci tentang Program
(2) ON/OFF perangkat bit
Refleksikan status ON/OFF modul remote input ke perangkat tautan servo amplifier.
Fy
Ramote hput * Servo Amplifier
hRLSWON bk 150
B0 B10o
m ;. ©
Femote hput fies ] ServolM
SersalM
BRI Start FW b1 5T
=13 B11
(10 . -
Remote kput Azl Forweard Rotation -
gur'.u-:rd Ratation Start =
tart
bRLStart Ry b1 5T2
ER2 B102
] L
() 1 F i
Remate hput Axi1 Reverze Rotation
g.c'-'cl =& Fotation Slart
tart
bRIFLS b1 FLE
BLE E110
1 |
{ | I:I 1 f
Remote kot Azl Upper Stroke
Upper Stroke Limit
Limit
bRI RLS béx1_FLS
BaC B111
It O
(163
Femote nput Pces 1 Lower Stroke
Lower Stroke Limmit
Limit
BRI DOG bl DOG
B5A B103
{ | i
{18) -
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L] L] -
m Penjelasan terperinci tentang Program )
bRI_DOG biec1_DIOG
BAA B103
- | | i B
Femote hout Fcez 1 Procaimity Dog
Proccimity Dog
bRI_AutoManua b 1_MDD
B58 B 106
¥ O
{0
Femote bput Pocez 1 Autos Marual
Autos Manual Selection
Selection
h'—-t:_'-t-'h?m (] I_H:-:-\.
BRY E13A
| | . =
{22
Femote hput Az | Reset
Rezet
-
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m Penjelasan terperinci tentang Program ) 000

(3) Pemilihan tabel poin

Ganti nomor tabel poin dengan sinyal modul remote input.
Ganti nomor tabel poin 0, 1, 2, dan 3 dengan kombinasi sinyal tabel poin 0 dan sinyal tabel poin 1.

[¥Powit Table Mo Selection
::.- Tak L 1 r
Kl A | w FTELNUM
Bss 656
- f -F W08
(20 MOVP Bocie | Point Table Mk
Flemate Input Femate bt e by
Fort Tabilkes 0 Pomt Tabls |
bRl Tabbe bR Tabe |
Kl gl | w FTELNUMSLLT
B5S 856
i} 3+ w106
(a m Ha ] Pant Table Mo
Famote lhput Ramote Input T b iy
Poad Table I Poet Table |
bRl Tabie BRI Tabde -
K s | w PTELMNLUM
BES BS5E
—4-f it w108
(25 MOVP ficiz 1 Point Table Mo
-'r-'ri~'|- };u' :'r-'r-"ll- }:l" -":'h-':r'-"-'
Point Tablke 0 Point Table 1
bR Table abvie K3 SLCT
- 856 3 ihe | w PTELNUMSLL
— { | Wi0s
() MOVF Recie ] Point Table Mo
Remote lhput Reamote hput Salection
Pomt Table 0 Pomt Table 1
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m Penjelasan terperinci tentang Program

) oo

(4) Monitor

Saat sinyal mulai pengawasan modul remote input menyala, posisi perintah saat ini disimpan ke perangkat monitor 1 dan
kecepatan putaran motor ke perangkat monitor 2. Konten yang akan dipantau dapat diubah dengan mengubah kode

pemantauan yang ditetapkan oleh petunjuk MOVP.
Untuk kode pemantauan, lihat Buku Petunjuk MR-J4-GF (Mode 10).

[eMonitor

BRI MenitarOM

B53

[PWenitr 1= Carrent Do dors 100 ThT

(15) 1 F

Femote Input
Monitor Start

MOVP & .
FMonifor = Servo Motor opeed) 10 16h)
MOVF Axic1 Mon

Erecution Demand
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]
m Memeriksa Operasi

—
_ &r\m\w\%mwﬁ\%mﬁmmm\‘w

Pemeriksaan operasi selesai.
Buka halaman berikutnya.

Q)]

;o
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} Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

« Pengaturan GX Works3

+ Menulis Data ke PLC
Pengaturan Parameter Servo Amplifier
Pengaturan Parameter Modul remote input
Contoh Program

Memeriksa Operasi

Poin-poin penting

Pengaturan GX Works3 Ketika Anda menggunakan servo amplifier MR-J4-GF dan modul remote input untuk
pertama kali, daftarkan profilnya di GX Works3.

Buat proyek dan inisialisasikan CPU.

Gunakan modul master/lokal CC-Link IE Field Network sebagai stasiun master.
Daftarkan servo amplifier dan modul remote input dengan stasiun slave.
Tetapkan perangkat tautan ke servo amplifier dan modul remote input.

Atur refresh tautan antara perangkat tautan dengan CPU PLC.

Pengaturan Parameter Servo Amplifier Hubungkan servo amplifier dan PC dengan kabel melalui CC-Link IE Field Metwork.
Mulai MR Configurator2 dan atur parameter.
Daftarkan data positioning ke tabel poin.

Contoh Program Daftarkan perangkat tautan servo amplifier dan sinyal modul remote input ke label
global.

Refleksikan sinyal modul remote input ke perangkat tautan servo amplifier.
Pilih tabel poin dengan menggabungkan ON/OFF dari dua sinyal pemilihan tabel poin.

Memeriksa Operasi Motor servo digerakkan oleh perintah dari sirkuit yang terhubung dengan modul
remote input.
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} PLCopen Kompatibel Perpustakaan FB ) 00

PLCopen Motion Control Function Block (FB) disediakan untuk mode IO MR-J4-GF.
Motion Control FB memiliki antarmuka standar. Jadi, dengan menggunakan FB mendorong penyederhanaan
pengembangan program dan pengurangan waktu pemeliharaan berkat peningkatan keterbacaan.

Bab ini menjelaskan program tersebut menggunakan Motion Control FB.

Mengunduh Perpustakaan FB dan Program Sampel )

Unduh perpustakaan FB dan program sampel dari tabel berikut.
Dekompresi file zip di sembarang tempat.

Data Format file Ukuran file
FLCopen FB library (Catatan) File terkompresi 12,7 MB
Bab 3 Program Sampel File terkompresi 1,68 MB

[COLUMN] Apa itu PLCopen?

PLCopen adalah organisasi independen yang bertujuan meningkatkan efisiensi pengembangan aplikasi PLC,
mempromosikan standar internasional IEC 61131-3 untuk pemrograman PLC, serta membuat dan mensertifikasi spesifikasi
function block (FB) standar yang tidak bergantung pada vendor.

Dengan menggunakan FB yang ditetapkan PLCopen, memungkinkan pemrograman yang tidak bergantung pada produsen
PLC karena spesifikasi I/O dan operasi FB distandardisasi. Ini menjadikan program terstruktur dan meningkatkan kemampuan
dipakai kembali, menghasilkan pengurangan biaya rekayasa.

(Catatan)Untuk detail perpustakaan FB, periksa Petunjuk Referensi tertutup PLCopen Motion Control Function Block.
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@F I Viendaftarian Perpustakaan FB )
Bagian ini menjelaskan metode pendaftaran perpustakaan FB.
Setelah Anda mendaftarkan perpustakaan, tidak perlu mendaftarkannya nanti.
1) Buka proyek baru dengan GX Works3, dan pilih tab [Library] di jendela [Element Selection].
2) Klik ikon [Register to Library List] dan pilih [Register Library].
3) Ketika dialog terbuka, klik [OK].
4) Pilih dan buka [MotionControl_J4GFIO_1.01B.mlsm] yang disimpan di sembarang tempat.
5) FB didaftarkan di jendela [Element Selection].
Elemsant Selection = i 2) f
Register User Library...
User Library Register Library...
@ Library Eament Salaction o x
|(Find Poa AL T e T A T
5} - Library
FHEL';CIFI' G Worked _“ 8 MetionContral_MGFIC_1.018 MotonContral _JGFID
| &
f.], Singe-fuxis
ﬁ Library is regalered Lo the i @ HC_MoveAbsolute + JGFI0 Absolute value Posibioning
@ HC_Movelelstive + HGFIO Relabye Value Postioning
Spadfied files i iImparted to the GX Workss. & MC_Power = GFI0 Cparakle =
Ta m:l.-.r.p tha lirany with tha ona imported betere, pleass  MIC_ReACtUPOSIon + HGFIC Current Position Repd
ewecute Regisser b Library Lt a8 MC_ReariskETor - MGFID Kl Ermor R
3@ MIC_Rsadidsinfo+ MGFIG #ods Information Read
MIC_Fcadstytuc + MCFID Siatus Read
3) |E\ i p———_—" —
— @ HC_Sop=1eF10 Foroed Sbop
- ) | HCv_Home= J3GF]0 Home Posibon Return
il i Ly b =1 & HCy_ReadSenoPammseians BGIIO  Seun Parmmsier el
ﬁ_u." = B 4} L g imra. f g C_WriteServadarnmatar+ IAGFI0 Servn Parmmeter Wike
b o —0-1 H B Sohal Lot
.'---- < .. '_'\_“':_M-- e - @ { Structured Dats Type
=37 C=B Struchured Daka Type -




kil Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0_Mods)_IND

]

Mendaftarkan Perpustakaan FB

Register User Library...

User Library

2/2

) oo

Eement Salection e X
[iFind poa BE || - o R | ar
I
I Library
L MetiznControl_MGFIC_1.018 MotionConrkral_MCFIO
1 |G FB
= b Single-us
@ MC_MoweAbsohute « JGFID Abmolute value Positionng
@ MC_MovuRelstive + HGFIO Rlabve vislue Pomtioning
MG _Pimer « BGFID Cperable
@ MC_ReadactublPosition - HGFED Curvent Pogition Rebd
@ MC_Rea dAxisFron+ MGFIO B Frror Reead
i MC_Raadéxisinfos MGFID #Aads Information Read
48 MC_ReadStetus + MGFIO Status Read
28 MC_Reset+ MGFI0 A= Ernor Reset
W MC_Stop=SEF10 Foroed Stop
| MCv_Home= J3GF]0 Home Posibon Return
m M0 _ReadberaParaivsler- HGFTD  Serun Parameter Ragd
| MO WriteServolarnmater+ [4GFI0 Servo Pammster drite

4 1B Sobel Latel
m (i Structured Dats Type

muat'|m|m-p|mdu-

Register Library...
@ Library
MELSOFT G Wirksd by
ﬁ Library is seqistered Ly he sy
Spedfied fles i imparted to tha GX Works3.
To regiaca the liany with tha ena imparted bafore, pleass
exetute Register by Lbrary Lise.
L _ ‘.
| lmage vyt e ==
ﬂ:_'_:- = Kevs 4} o VBL b e =iy > F2 Do e B
Crgarnn + P | —H
H umEnts litrary y .
__ Mmool MATD, LU rokey LT T
LT
14 Lismysns
Lo aerd
Bl Lo
Klew sty
b Aiapry
L i
b nimu
& Mo
el . ,
L T T PP rwr e E
Library E Frad

Structured Data Type

POL List | Favorites | Histery | Mocuia Library |

4
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»“ Konfigurasi Sistem ) @eec

(1) Konfigurasi perangkat

Konfigurasi sistem yang digunakan di bagian ini sama seperti yang digunakan di bagian 1.7.

Atur modul remote input ke status
yang tidak membutuhkan
program inisialisasi.

ST
SAAEARRRRRRRRRARRRANY

EE = O —
@mmmeE

.' .

c s 3 . . 2 Panel kontrol
:3'. ' A N B B N B A

- LR D N D R R R

EM2

Sakelar FLS/RLS biasanya
berupa kontak tertutup.

RLS DOG FLS
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»m Konfigurasi Sistem

9 000

(2) Memasang kabel sirkuit eksternal

Hubungkan sirkuit eksternal dengan modul remote input.
Gambar berikut menunjukkan pemasangan kabel masing-masing sinyal dan penetapan untuk bab 3.

PO AN DX DU e

( AR R RN ARRNRRRNRRRNNRN)
" TTETON N

Sy
'l"
.
¥

> > - » "
- ¥ ¥V 9V Vv 9" v W 9w
BB BB BB uA

X00: Permintaan servo-on
X01: Permintaan kembali ke posisi

awal

X02: Permintaan mulai positioning

X03: Reset kesalahan
X04: Tidak terhubung

X08: Tidak terhubung
X09: Tidak terhubung
XO0A: Proximity dog

XOB: Batas stroke atas
X0C: Batas stroke bawah
X0D:Tidak terhubung

X05: Pemilihan nomor positioning 1 XOE: Tidak terhubung
X06: Pemilihan nomor positioning 2 XOF: Tidak terhubung
-I X00| [X02] | XOE ||COM X07: Tidak terhubung
s X0L| s XOF | |[COM
X00 (| XO1 || X02 || XO3 |[ XO4 || XO5 (| X06 || XO7 || XO8 || X09 || XOA [| XOB || XOC || XOD || XOE || XOF || COM
—— 24V.DC
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»m Pengaturan GX Works3 ) 00c

Metode pengaturan hingga 2.1 (7) sama dengan bagian 2.1.
Lakukan prosedur dari membuat proyek hingga mengatur mode stasiun spesifik sesuai bagian 2.1.

(1) Tautkan pengaturan perangkat
Dalam program sampel, perangkat tautan stasiun slave diatur sama dengan di bagian 2.1 (8).

[ Detect Mow ]
Mpde Setting: | Online (Standard Mode) Assignment Method: | Start/End = |  Link Scan Time {Appmx-}=| 0,71 ms
RX/RY Settin RwWw /RWr Settin i i
No. Model Name STAE Station Type R g /R g Resgrve_dermr _In'u'_alld SmhﬂnISys_tem
Points | Start | End | Points | Start | End | Switching Monitoring Target Station

| 0  Host Station 0 Master Station

Mm 1 MR-I4-GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 Q03F 16 0000  QO00F Mo Setting

= 2 NZ2GF251-16D 2 Remote Device Station 1 0050 QO5F 4 0050 0053 Mo Setting

Saat menggunakan dua atau lebih servo amplifier di mode I/O, disarankan agar Anda menetapkan area berturutan ke
RX/RY dan RWw/RWr sebagai berikut.

Ini menjadikan pengaturan refresh tautan dan pengaturan struktur lebih mudah.

(Periksa bagian 3.4 (2) dan 3.6.2 (3).)

[ Detect Now ]
Mode Setting: | Online (Standard Mode) Assignment Method: [Start,iEnd -r] Link Scan Time (Approx.): [ 0,75 ms
RX/RY Setting RWw/RWr Setting | ReservedError Invalid Station/System
Mo, Model Mame STA# Station Ty
Pe Points | Start | End | Points | Start | End | Switching Monitoring Target Station
B 0 HostStation 0 Master Station
M. 1 MR-J4-GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 OQO03F 16 0000 OQO00F o Setting
M. 2 MR-)4-GF 2 Intelligent Device Station 64 0040 O00FF 16 0010 O001F o Setting
= 3 NZ2GF251-18D 3

Remote Device Station 18 ole0 oleF i o050 0053 Mo Setting

Saat RX/RY dari axis pertama diatur ke 00 ke 3F, disarankan agar
Anda mengatur axis kedua ke 40 ke 7F.
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(2) Tautkan pengaturan refresh

Secara berturutan tetapkan jumlah total RX dan RY dari axis yang digunakan dalam mode I/O ke perangkat bit di sisi CPU
(tujuan refresh tautan) di mana statu RX/RY disimpan.

(64 poin untuk setiap RX dan RY per axis)

Misalnya, saat menggunakan hanya satu axis sebagai kursus ini, atur perangkat sehingga RX00 ke 3F adalah BOO ke B3F,
dan RY0O ke RY3F adalah B40 ke B7F.

Saat menggunakan hanya dua axis, atur perangkat sehingga RX00 ke RX7F adalah BOO ke B7F, dan RY00 ke RY7F adalah
B80 ke BOFF.

Demikian pula, secara berturutan tetapkan total jumlah RWw dan RWr dari axis yang digunakan di mode I/O ke perangkat
kata.

(16 poin untuk setiap RWw dan RWr per axis)

Mo, Link Side GFL Side
Device Mame | Points | Start End Target Device Mame | Pointz | Start End
- B - 512 00000 O01FF  4mp  Module Label [+
- SW ~| 512 00000 OOIFF  4ab  Module Label ||
1 ﬁ}{ - 6E 00000 O003F| 4mp  Gpecity Device|w | B = 6¢ 00000 0003
- 4 00000 0003F Specify Device| v | B 64 00040 0007
T—EWTSpemfy DE\-‘ICEZW noooo
|~ 16 00000 0000F s Specify Device| v |W |- 16 00010 0001
5 H}{ | 16 00050 0005F s Specify Device| = |B v 16 00080 OO00SF
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(3) Gambaran Tautkan refresh
Gambar berikut merupakan gambar refresh tautan program sampel dalam bab ini.

CPU PLC servo amplifier Modul remote input

BOO-3F «——— RX00-3F
B40-7F — RY00-3F
WO00-OF «——— RWr00-OF
W10-1F —— RWwO00-0F

B8O-8F < RX50-5F
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Parameter servo amplifier hampir sama seperti di bagian 2.3.2.
Dalam bab ini, ubah hanya pengaturan parameter kembali ke posisi awal.

(1) Mengatur parameter kembali ke posisi awal

Atur "CiA 402 Mode" ke metode kembali ke posisi awal di [Positioning] - [Home position return].
Dalam bab ini, atur Method 6 dari metode Kembali ke Awal CiA 402.

Pilih "CiA 402" di [Method selection].

Pilih "Method 6" di [Home position return method].

Fiter 3 -~

Vibraton oo Posiboning - Home position retum
Gﬁ_h-w : I Detaled s&thng af home padtion réturm
F“U‘FD;"'".'I Helhud Home position retum speed
Baic @A 9Z O Manufachurer-spedific 100.00 | rjmin {0.00-167772. 15)
Indexer Home posibon return method Creep speed
spregmm Method 6 10.00 | r/min (0.00-167772. 15)
: D"";;f Home position return direction Maving distance after praximity dog
Extenson \ = o | Atur polaritas proximity dog ke
e gximi inpul i i X . o
T Detect dog with ON" seperti di
Basic Home pogiter -e:*-.‘u:u data(ZsT, Z5TH) Detect dog with ON w| _
- . bagian 2.3.2.
=1 Untuk CiA402, arah kembali ke posisi 100 | ms (5-1000)
o Targue lemit value

eced awal bervariasi tergantung metode

" 0o 150 % (0, 1-100.0)
==l kembali ke posisi awal.

[COLUMN] Metode kembali ke posisi awal tipe CiA402

Profil drive CiA 402 merupakan profil perangkat yang dijelaskan di IEC 61800-7-201 dan IEC 61800-7-301 untuk kontrol drive
dan gerakan. Metode pencarian dan titik referensi posisi awal ditentukan sebagai Homing Method di CiA 402.

Pada Method 6, axis tersebut bergerak dalam address decreasing direction ketika dilakukan operasi kembali ke posisi awal.
Posisi awal adalah posisi fase-Z pertama setelah sakelar proximity dog (Home Switch) dideteksi.

Untuk detailnya, lihat PANDUAN INSTRUKSI SERVO AMPLIFIER MR-J4-GF.
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(2) Pengaturan tabel poin

Saat memosisikan dengan FB, tidak perlu mengatur tabel poin.
Data akan didaftarkan ke tabel poin saat Anda mengeksekusi FB.

Paint table pasitoning aperation (Absalute value command system) ] pdate Project

| Target position Rotation speed Accel, me const, Decel, time const, Diwell time Auxiliary func,
| -3339,993-933,93% 0.00-167772,15 0-20000 0-20000 0-20000 0-3,8-11
No. | mim rfmin ms ms ms

1| 0.000] 0,00 0 0 0 0
2 0,000 0.00 ] a ] ]
3 0,000 0,00 a a a ]
4 0,000 0.00 ] a ] ]
5 0,000 0,00 a a a ]
& 0,000 0.00 ] a ] ]
7 0,000 0,00 a a a ]
8 0.000 0.00 ] 0 0 0
o AN nnn n n n n
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Bagian ini menjelaskan contoh program PLC.

@XZEW Label yang akan digunakan 3

(1) Label global

Daftarkan setiap sinyal modul remote input dan setiap perangkat tautan servo amplifier ke label global.
Struktur No. 1 dan 2 dijelaskan di bagian 3.6.2 (2) dan (3).

Label Name Data Type Class Assien (Device/Label) Initial Value Constant English(Display Tareet)
1 |Aasi AXIS REF JIGF VAR GLOBAI v |Detailad Sating Axis | Information
2 stlnklEF stRemotReg(0.0) | _ |VAR GLOBAI v |Detailed Settng Structure for Remote Device Control
'3 bRIPowerON Bit _ |VAR GLOBAL » |B380 Remote Input Servo ON
4 bRIHome Bit . |VAR GLOBAl « |B81 Remote Input Home
§ bRl MoveAbs Bit _ |VAR GLOBAI| « |B82 Remote Input Start Absolute Positioning
§ bRIErrReset Bit _ |VAR GLOBAl « |B83 Remote Input Errror Reset
7 | bRI PosNumi Bit _ |VAR GLOBAIl « |B85 Remote Input Position No. 1
8 bRIPosNum?2 Bit .. |VAR GLOBAI « |BB6 Remote Input Position No, 2
9 bRILDOG Bit _|VAR GLOBAI » |BBA Remote nput Proximity Dog
10 bRLFLS Bit . |VAR GLOBAI « |B8B Remote Input Upper Stroke Limit
11  bRLRLS Bit __|VAR GLOBAl « |BBC Remote Input Lower Stroke Limit
12 bAx1 DOG Bit . |VAR GLOBA| » |B4&3 Axis 1 Proximity Dog
13  bAx1 FLS Bit _ |VAR GLOBAI « |B50 Axis | Upper Stroke Limit
14 bAx1RLS Bit .. |VAR GLOBAI » |BS1 Axis | Lower Stroke Limit

Saat menggunakan PLCopen MotionControl FB dengan file proyek yang baru, daftarkan "MASTER_MODULE_REF" ke
label global dengan operasi berikut.
(Ini sudah didaftarkan di program sampel, sehingga operasi ini tidak perlu.)

Seret dan letakkan "MASTER_MODULE_REF" di bagian [Global Label] di tab [Library] di jendela [Element Selection] ke
[Global Label] di pohon proyek.

¢* MASTER_MODULE_REF Master module selection
5 (5 Structured Data Type




ki Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4-GF_Servo_amplifier_I0_Mode)_IND IS

>
m Label yang akan digunakan ) ooc
1/2
(2) Label lokal /
Daftarkan setiap perangkat yang digunakan untuk I/O FB dan nilai awalnya dari data positioning sebagai konstanta ke
label lokal.
. Label Mame Data Type Class hitial Value Constant Englishi Display Target)
1 |béx]_PowerONComp Bit _ VAR - Servo ON Complete
2 |béx_PowerQONErmor Bit _ |VAR - Servo OM Error
2 lufix1_PowerONErID Ward [Unsiened)l/Bit Strine [16-bit] _ |VAR - Servo OM Emaor Code
4 |bAxl_HomineComp Bit _ |vaR - Homirne Complete
h 'bﬁﬂ_l-'bmirthrrgr Bit _ V&R - Homirg Error
f |ufx!_HomingErrID Word [Unsiened)/Bit Strine [ 16-bit] _ |vAR - Homing Error Code
7 b ]_MovefAbsComp Bit _ |vaRr - Fositioning Complete
g bl MovedbsError Bit _ VAR - Positioning Error
9 |ufixl_MovefbsErlD Ward [Unzigned)/Bit String [16-bit] _ |VAR - Pasitioning Error Code
10 |bAx] ResetComp Bit - |VAR - Rezet Complete
11 |bAx1_RezetEror Bit _ |VAR - Rezet Error
12 |ufix]_ResetErID YWord [Unsigned]/Bit String [16-bit] | vaR - Reset Error Code
13 |lePosition FLOAT [Double Precision) _ |VAR - Command Pozition
14 |leSpeed FLOAT [Double Pracizion] _ |vaR - Command Spasd
15 |udfccel Dc:ul:ule Wiford L.hsgned ;’Blt Stnng (32-bit] | _ VAR - Command Pu:n:el Tlme Const -
lePoz Poziton FlOPaT [Double PTEI.':ISID - |VAR CONSTANT = 100,000 Mol Position
18 |lePos0 Speed FLOAT [Double Precision] _ VAR CONSTANT - 10000 Mol Speed
19 |udPosl_fcc Dauble Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ |VAR CONSTANT - 100 Mol Accel Time Const
| 20 |udPazl Dec Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ [VAR CONSTANT = 100 Mol Decel Time Conzt
| 91 |lePog1 Position FLOAT [Double Precizion] _ |VAR CONSTANT = 50000 Mo.1 Position
22 |lePos1 Speed FLOAT [Double Precision] - |VAR CONSTANT - 50.00 Mol Speed
. 23 |udPosl Acc Double Word [Unsigned]/Bit String (32-bit] | _ |VARGONSTANT 100 Mol Accel Time Const
24 |udPos 1 Dec Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ |VAR CONSTANT - 100 Mol Decel Time Const
25 | lePos? Pozition FLOAT [Double Precizion] _ VAR COMNSTANT - 0 Mo.2 Pozition
| 26 |l=Pos2 Speed FLOAT [Double Precision] _ |VARGONSTANT = 100 No.2 Speed
27 |udPos2 Acc Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ |VAR CONSTANT - 50 Mo.2 Accel Time Canst
| 28 |udPosl Dec Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ |VAFRCONSTANT - 50 Mo.2 Decel Time Const
20 |lePosd Position FLOAT [Double Precision _ VAR CONSTANT - 150.000 Mo.d Position
| 30 |lePos3 Speed FLOAT [Double Precizion _ VAR COMNSTANT - 20000 Mo.3 Speed
31 |udPosd_Acc Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ VAR CONSTANT - 50 Mo.d fccel Time Const
32 |udPos3d Dec Double Word [Unsigned]/Bit Strine [32-bit] | _ |VAR CONSTANT - 50 Mo.d Decel Time Gonst
BT MG Power AP |G Powers JIGEID . R - Brvo
a4 |MCw Home JIGFID 1 MC+v_Home+J4GFIO - |VAR - [FE]Home
45 :L,IF'OG Number Word [Unzieredl/Bit Strine [16-bit] _ VAR - Fozition Mo,
6 MG Movedbsolute JAGFID 1 |MC_Move Absolute+ JAGFID WAR - [FB]Start Absolste Positioning
37 MG Reset_ J4GFID 1 MC_Rezet+J4GFID _ |VAR - [FE]Emor Reset
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.
ad | | | ri I

A
r

Posisi perintah, kecepatan perintah, dan konstanta akselerasi/deselerasi

[ empat poin masing-masing didaftarkan.

4
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(1) Tipe AXIS_REF_JAGF dan tipe MC_JAGF
Saat menggunakan PLCopen MotionControl FB di file proyek yang baru, daftarkan struktur tipe AXIS_REF_J4GF dan tipe
MC_J4GF ke proyek dengan operasi berikut.
(Ini sudah didaftarkan di program sampel.)

"AXIS_REF_JAGF" dan "MC_J4GF" ada di bagian [Structured Data Type] di tab [Library] di jendela [Element Selection].
Seret dan letakkan "AXIS_REF_JAGF" ke "Structured Data Type" di pohon proyek.
"MC_J4GF" dan "AXIS_REF_JAGF" didaftarkan di pohon proyek.

M Data Type
% AXIS_REF_MGF Axis Information
i} MC_J4GF Library management data

. M+RCPL_PredefinedProtocol

. M+RCPU_Time_SynchronizeTimeExacution

Hf M+RCPU_EtherPort

l_ M+RCPU_BACKUP_SEPARATE_LED_Flashing_Cau

ay_Time_Setting

i MC_J4GF Library management data
i AXIS_REF_J4GF Axis information
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(2) Tipe stRemoteReg

Saat menggunakan PLCopen MotionControl FB di file proyek yang baru, daftarkan struktur tipe stRmoteReg ke proyek

dengan operasi berikut.
(Ini sudah didaftarkan di program sampel.)

Struktur tipe stRemoteReg diperlukan untuk FB mengoperasikan perangkat tautan.
Klik kanan [Structured Data Types] di pohon proyek dan pilih [Add New Data].

Masukkan "stRemoteReg" ke "Data Name", dan klik [OK].

Jendela [Structure Setting] muncul. Masukkan nama label seperti gambar berikut.

= (3 Structured™=—

i M+RCPL

Add New Data... Ins
Import File...

Sort 3
Expand/Collapse Tree »
Properties...

Al+Enter

bt Name

1 | [bnRX Bit(0.53) i
2 | bnRY Bit(0.53)

3 | lunRWr Word [Unsigned]/Bit String [16-bit)0.15)]
4 | unFw Word [Unsiened]/Bit String [16-bitl(0.15)]
E ] |

Cata Type
(Data Mame)

1/2

CTSREIE R

- Data Type Selection *

Target(L)
T

Daka Tepe

Word [Lnsgned] Bit String [ 16-bit]
Double Word [Ungigned] Bt Siring [32-4
Word

Double Word [Signed]

FLOAT [Single Precdsion]

FLOAT [Diouble Predsion]
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-'mm Type selecton . S

Target{L) Data Tepe

[Er—
Word [Unsigned] /Bit String [ 16-bit] T
Double Word [Unggnad] it String [324
Word [Signed]

Double Word [Signed]

FLOAT [Single Precision]

FLOAT [Double Predsion] b
Time:

String{32)

String [Uricode] (32)

Py e

unFOwT Word [Uncienedl/Bit String [T6-bRN0. 150
unRiW Word [Unsiened]/Bit String [16-bitl0.15)]
] |

ERE == ]
L__I

Type Category
@ Simple Types g":m
*) Strectured Data Type I;;u_'gnﬂ__m:_llt_rrm . —
Susun perangkat bit sebagai 64 (jumlah elemen) x N (jumlah sumbu). ~ —_ B
c . . Array Bement
Susun perangkat kata sebagai 16 (jumlah elemen) x N (jumlah sumbu). [ ‘:q::‘ I "
ok || Concel |

4
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(3) Mendaftarkan struktur 1/2

Saat menggunakan PLCopen MotionControl FB di file proyek yang baru, definisikan struktur tipe AXIS_REF_J4GF dan tipe
stRmoteReg ke label global dengan operasi berikut.
(Ini sudah didaftarkan di program sampel.)

Buka jendela [Global Label].

(a) AXIS_REF_JAGF
Daftarkan struktur tipe AXIS_REF_J4GF bernama "Axis1".

(b) stRemoteReg
Daftarkan struktur bernama "G_stLinkIEF". Label ini sendiri juga didefinisikan oleh deret.
Jumlah elemen untuk jumlah elemen diperlukan. Karena hanya nomor jaringan 1 digunakan dalam kursus
ini, atur 1 ke "Element".
Klik "Detailed Setting" di kolom [Assign (Device/Label)].
"Structure Device Setting Window" muncul. Masukkan secara akurat perangkat PLC CPU yang telah diatur
sebagai tujuan refresh RX/RY dan RWr/RWw dari servo amplifier.

Label Name Data Type F\ssign (Devioe;’ Label) | Initial Value | Gonstant Enelish{Dizplay Tareet)

Axis | AXlS REF J4GF VHF{_GLDB#L + [ Axiz 1 Information
stlink stﬁamntﬁeg(ﬂ I]}

AR GLOBAL Structure for Fﬂmnte Device Contral

TAF S S Al = Tomed Paes o= Mkl

LAT Fi-...=.

e e TEER. R =
Dats Tﬂ.! Structura Amay
. e M+REPU_System_Switching_Request £ « e p—— Gi_stLnkIEF {stRemotReq[1])
<Froject> M+RCFU_Time : Label Hame: Dt Tupe
M+HRCPU_Time_SyndronipeTimeExecul \bin |Eh{|].lﬂ}
P4+RICPU_Tradkng_Tramsfer _Blods 17 [GE EITEEN
Hmﬂ"'-'_Trﬂdmg_Tmﬁf;:gm 1ol unFle Word [Lresigned]/Bit Swing [1i-bith0 1K}
M+RCPU_Traddng_Trans ks 33te - E
M+RCPU_Tracking_Transfar_Blocks5te il Word) I ingaerect] 71 t: £l (16 DAL 1
M+RI7IGEFLL

M+RI7LEFLL_stCardnfo
M+ 7 1611 _stControlerinfo
Type Category MHRI7IGFLE_stDfeeiSize
Simple Types Mﬁ{*}:&gh 1_stStationinfo |

& Sfructured Data Type -

Eumction Blod: Ll ™ b

4
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. Label Name Data Type | Ass' 4 Device/LabeI Initial Value = Constant Enelish(Display Target)
1 [BxisT  JAXIS REF JAGF Jeeed\/AR GI.OBAI. - “ ; |Axis 1 Information
2 Gstlinkll stRemotRec 0.0 . WARGLOBAL etting | |Structure for Remote Device Control

AR ASLAanar 2 AP et T ia Casica AR

Dats Type

G_stUnKIEF (stRemotReg[1])

M+RCPY Tm_synmmh
M+RCPU_Tracking_Transfer_Blocks 17t
M+RCPU_Tradung_Transfer_Blocks1to1
M4RCPU_Tracking_Transfer_Blocks33tc
M+RCPU Tracking_Transfer Blocks49te
M4RI7ZIGF1L
M+RI71GF11_stCardinfo
M+RJ71GF11_stControlerinfo
M+RI7IGF11_stOffsetSize
MW?W"M
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(1) Pemrosesan awal

Saat modul CPU PLC dan master lapang CC-Link IE dimulai secara normal dan tidak terjadi kesalahan dalam tautan data

setiap stasiun, penguncian oleh MC command dilepas.

Eilﬂlﬂ
CPUstSMbAKea GF11_1bin Mo 1GF11_1b5Ste_Datal
v [N iRk ik Erree ¥ T i
=N oF -
w1 X 44 N
Alsays ON A ‘Moidile B Data link sror
ready siatus ol each
elatiar
e ]
e
_-_._._._.—.—._-_-_-_-_-_ -—
_-_._._.—._._._ _-_-_-_-—-—-_-_-_-_-_-_
L|
(am
Ll MCR

{EMD }——
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(2) Pengaturan anggota struktur
Atur informasi yang diperlukan untuk anggota struktur Axis1.

*Set the members of the structure

RCPU siSM bAfter

RUMD Sean OFF Hl Az | Aia Mo
akLld
|
(0 MOVE Specdes the aus
After RUM OFF at rimsbear of the
Tezan anby conftrol fargst
HO Bices | Starth]
Species the start
1/ pumsbar of the
master module to
b= e control bsee-
MazsterRJ7 1 Axis | MasterModule
GF
Ll Specifies Specifies the
the network.  master module to
mocule Lo the caniro
BT IGF iarget
Hi Axiz 1 Remote Pieg A
rayMo

Spacifies the aray
element number of
the specified
Singhes —=tBeme=-)

| :
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(3) Pemrosesan sakelar batas
Refleksikan sinyal modul remote input ke perangkat tautan servo amplifier.

[FFrocessing of the limit switch
BRI DOG
BBA

(21) n
Remote Input
Proscimnty Do

(24)

Remote put
Upper Strake Limit

bRLRLS
BBC

(26) n
Femote Input
Lower Stroke Limit
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(4) Servo-on
Eksekusi function block "MC_Power".

|*Servn OH
MO Poiwar = ( MG
{20 o
x|
T DUT:Aie Axis DUT
Wim | Asis Axig
Il or maton :: format witormal
R PersartCib .
1111 I
| B Enalilp SwtupB -
S e 'l‘l"" w re M
ervo O8] ! irplete
=12 BEs
Errar B O
Err R
| Pa
sanrife e
Error D M 3
Erres = -
y Serwo ON
e Error Code
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(5) Kembali ke posisi awal
Eksekusikan function block "MC_Home".
+Homs
i??ﬁ I;h]';ﬁn’m
i Hourass &
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(6) Pemilihan nomor posisi

B86 (—RX56).
[FFasition Ha. Selection
bRI_FosMumi uPosMumber |
BEG
(a4 | {2
1
Femote [nput Pogition Mo,
Fostion ko, 1
bRl Fozkum? uPasMumber.1
B&h
(340 il O
1
Remots nput Pozition Mo,
Pozition ko, 2
Hi uPagHumber lePozl_Posi lePogition
L= 4]
(30 -
E) =u Pasition Mo EDMCVF (] Command Poszition
aPacl Spe |eSpEed
ed
EDMIOVE Mol Speed  Command Speed

udFasl_Aczc wlfooel

DOMOVE S ) fcoel  Command Accsl

- Time Const Teime Congt

udPozl Dac udDacal

OWMOWVE

Decel Command Dacal

- Time Const  Time Const

\

1/2

Pilih nomor posisi untuk empat poin dengan kombinasi ON/OFF dari sinyal modul remote input B85 (—RX55) dan

Tetapkan B85 ke bit0
dari uPosNumber,
dan B86 ke bitl dari
uPosNumber.

Atur data positioning
pada saat

>~ uPosNumber itu 0 ke
mulai positioning
input FB.
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_____l____._-—-'-'_-__ _-___-L:__________—-
.-—-—'-'-'-___-__-_ —_— __________________-—-"
—
Ha uPosMumber leFos i _Pasi ePosition N
{ar
':'3"5; el FPozitom Mo EDMOWP Mod Ciommand Fositon .
kP 3 Spe leSped
e
EDMOVP. | - coooi Gommand Spaed Atur data positioning
pada saat
> uPosNumber itu 3 ke
idPasi_fice udficce : F
. mulai positioning
MO Mod Accel Command Accel inl’]ut FB. =
- Time Canst  Time Canst
udPoz3_Dec vdDaca
DMOVF Mo3 Decel Command Decel
- Time Congt  Time Conest
vy

4
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. S 006
Penjelasan terperinci tentang Program
(7) Operasi positioning
Eksekusi function block "MC_Movehbsolute".
Fy
* P tioning
MC_Moved- { MG
“‘,ﬂ Absolute Vakue Fos
Axiz]
[ HOUTAxie  AwxissDUT
; Aixis fxis
Bis 1 H
Information E:crmai ;E:::nrmat
b Fl_r'-'fci-.*e.':\b:‘ b I_NUFL.HLinIrI H
Be2
{ | EB:Exacute DoneB {
Executi Executi e
Fomote ot o i
PI:.-‘?ITIJI]H'IE C CHI ‘I:;:Inn}. \
Positioning data No. Yang ditentukan di
| aras ; sini adalah nomor tabel poin yang
Wi Positi- . ..
- h . ‘ menyimpan posisi target yang akan
ositinn .
nedata | e dimasukkan ke FB dan data kecepatan.
0. cc wyn .
Dalam program ini Positioning data No.
\_Ditetapkan ke 1. Y.
lePasition
[ LPosition  Comma-
Gommand Ea:n&rr;ma r.':l.lfn::;rtlj
Pasition position executl
(=]
b | Move 8bsError
leSpeed
[ H Livielocity ErrorB {7
Command Velocity Error Pazitioning Error
Speed
w
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4 - -
m Penjelasan terperinci tentang Program )
ufix | _Mov
udheeel efbeEr =]
{ H Difccel  EroriDe }
-~ Acceler Erro ’
Rooai e |aon oode | EoTES
Const
udDecel
{ H D:Decel-
Deceler
Command
2l Ti 3_'“:!"'
'Q:;; ime | e
€ [ Ho J Wbirec . . — -
Rotatio Di FB dari MC_J4GFIQ, nilai input
Sieectio diabaikan.
L |

4
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m Penjelasan terperinci tentang Program

(8) Reset kesalahan
Eksekusi function block "MC_Reset".

[FEmror Feset
MC_Feset = { MG_|
"'1% Axis Error Reset
Big |
{ H DUTAwxie  AxizDUT
Ao | Bxig Hxis
i infior mat infarmat]
Information ok ba
o |_:'IF'F"" i |_|":|""i'|"-‘|'hj
BB3
{ | BExecute Dore B i
';-tn:rr-'; }-rlrll| I!:*‘I'?‘:ll'll EnfDCUh Reset Complete
LIFFOF Fege COmman Comphet
0
Busv:B
Exocuti
ng
kA FagetErr
Error B O
Error Resat Error
ufx] Res
#tEmll
ErrowlDeess -[ }
Elrljll Paget
HHE Errar Gode
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} Memeriksa Operasi

L

Konstanta akselerasi : 50msec
Konstanta deselerasi - 50msec

Permintasn mulsi H - -
owrl Posisi per!ntah :0,000mm
‘ Kecepatan perintah : 100,00r/min
Pemilihan nomor  Pemilihan nomor
positioning 1 positioning 2

[~—
_ ﬁhvmﬁlmmwmmmmmmm\‘w

Pemeriksaan operasi selesai.
Buka halaman berikutnya.

CIn)(=) 1o
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»“ Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

« Mendaftarkan Perpustakaan FB
* Pengaturan GX Works3

Pengaturan Parameter Servo Amplifier

Contoh Program

Memeriksa Operasi

Poin-poin penting

Mendaftarkan Perpustakaan FB Daftarkan file perpustakaan FB di file proyek.

Pengaturan GX Works3 Atur area berturutan ekivalen dengan jumlah total RX/RY dan RWw/RWr dari servo
amplifier yang digunakan di mode I/O ke perangkat di sisi CPU, yang merupakan tujuan
refresh tautan.

Pengaturan Parameter Servo Amplifier Dalam program sampel, metode kembali ke posisi awal diatur ke Method & dari profil
drive Ci& 402,

Saat memosisikan dengan FB, tabel poin tidak perlu diatur.

Contoh Program Definisikan struktur tipe AXIS_REF_J4G, MC_J4GF, dan st_RemoteReg.
Refleksikan sinyal modul remote input ke perangkat tautan servo amplifier.

Memeriksa Operasi Operasi positioning dilakukan dengan eksekusi FB.
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Karena Anda telah menyelesaikan semua pelajaran dari Kursus MELSERVO Basics (MR-J4-GF Servo Amplifier Mode 1/0),

kini Anda siap mengikuti tes akhir.

Jika Anda masih kurang memahami salah satu topik yang dibahas, gunakan kesempatan ini untuk mengulas topik tersebut.
Total terdapat 5 pertanyaan (7 pilihan) dalam Tes Akhir ini.

Anda dapat mengikuti tes akhir sesering mungkin.

Cara menilai tes
Setelah memilih jawaban, pastikan Anda mengklik tombol Jawab. Jawaban akan hilang jika Anda melanjutkan

tanpa mengklik tombol Jawab. (Dianggap sebagai pertanyaan belum dijawab.)

Hasil penilaian
Jumlah jawaban yang benar, jumlah pertanyaan, persentase jawaban yang benar, dan hasil lulus/gagal akan

ditampilkan pada halaman nilai.

Jawaban benar: 5
Total pertanyaan: 5 .
Untuk lulus tes, jawaban yang
benar harus minimal 60%.
Persentase: 100%%
Lanjut Tinjau

» Klik tombol Lanjut untuk keluar dari tes.
+ Klik tombol Tinjau untuk meninjau tes. (Periksa jawaban yang benar)
= Klik tombol Coba Lagi untuk mengikuti tes lagi.
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Pilih semua kalimat yang tepat yang menjelaskan tentang mode I/O dari servo amplifier MR-J4-GF.
(Tersedia beberapa pilihan)

— Saat menggunakan servo amplifier MR-J4-GF di mode IO, modul simple motion
harus digunakan sebagai kontroler.

~  Mode gerak dan mode 1/O dapat digunakan serentak pada jaringan yang sama.

—  Positioning dapat dilakukan dengan menyalakan/mematikan perangkat tautan di
CC-Link IE Field Network.

Jawab ] I Kembali
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Pilih istilah yang benar untuk () dalam kalimat berikut.

= Ketika menggunakan MR-J4-GF untuk pertama kali, daftarkan (1) | ¥ di GX Works3.

= Panggil (2)___| ¥ saat mengatur parameter dan tabel poin dari servo amplifier MR-J4-GF.

= Daftarkan perangkat yang terhubung ke jaringan ke (3)] | ¥ dari CC-Link IE Field Network.

Istilah
(1) 1: Profil 2: Label modul
(2) 1: MR Configurator2 2: MT Works2
(3) 1: Stasiun master 2: Stasiun slave

I Jawab ] I Kembali
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} Tes Akhir 3

) oo

Pilih jendela yang benar yang menjadi tujuan nomor perangkat tautan komunikasi CC-Link IE Field ditetapkan.

Pengaturan Konfigurasi Jaringan
Pengaturan Refresh

Pengaturan Waktu Refresh

Jawab ] I Kembali




kil Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0_Mods)_IND

} Tes Akhir 4

Pilih set item pengaturan yang benar beserta parameter servo amplifier di antara item berikut.
(Tersedia beberapa pilihan)

Nomor stasiun
Metode kembali ke posisi awal
Nilai kontrol kecepatan

~  Data Tabel Poin

Jawab ] I Kembali
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Pilih semua pernyataan yang benar tentang keuntungan program menggunakan Motion Control FB dari PLCOpen.
(Tersedia beberapa pilihan)

Program tersebut dirahasiakan dan dilindungi FB.
Peningkatan keterbacaan program tersebut.
Antarmuka standar meningkatkan penggunaan ulang.

Kontrol Gerak FB memungkinkan pemrograman yang tidak bergantung pada produsen PLC,
yang menyebabkan pengurangan biaya pelatihan.

Jawab ] I Kembali
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@I sicor Tes

Anda telah menyelesaikan Ujian Akhir. Hasilnya adalah sebagai berikut.
Untuk mengakhiri Tes Akhir, lanjutkan ke halaman berikutnya.

Jawaban benar:

LA

Total pertanyaan:

L]

Persentase: 100%

Lanjut | ‘ Tinjau ‘

Selamat. Anda telah lulus tes.
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Anda telah menyelesaikan Kursus MELSERVO Basics (MR-J4-GF Servo Amplifier Mode I/0).

Terima kasih telah mengikuti kursus ini.

Kami berharap Anda menikmati pelajarannya, dan semoga informasi
yang diperoleh dalam kursus ini dapat bermanfaat di waktu mendatang.

Anda dapat mengulas kursus ini sesering yang Anda inginkan.

\ Tinjau ] ‘ Tutup ]




