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} Tujuan Kursus

Kursus ini ditujukan bagi individu yang menggunakan seri MELSERVO-JE untuk pertama kalinya guna membangun
sistem servo lewat koneksi Modbus. Kursus ini memberi petunjuk tentang topik mulai dari instalasi dan wiring
untuk operasi pengujian dan pemantauan.

Menjelaskan cara mengoperasikan servo
amplifier dengan menggunakan komunikasi
Modbus-RTU untuk pengontrol terprogram.

1. Penyalaan Awal Modul 2. Pengaturan Parameter

4. Mengoperasikan MR-JE-A dengan
menggunakan Fungsi Komunikasi
Medbus FX5U

3. Melakukan operasi pemosisian

Pengetahuan dasar servo AC diperlukan untuk mengambil kursus ini.

Bagi pemula, dianjurkan untuk mengambil program berikut ini.
Kursus Peralatan FA untuk Pemula (Servo)
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> Struktur Kursus ) 00c

Isi kursus ini adalah sebagai berikut.
Kami menganjurkan agar Anda mulai dari Bab 1.

Bab 1 - Penyalaan Awal Modul

Menjelaskan prosedur penyalaan awal sistem servo.

Bab 2 - Pengaturan Parameter

Menjelaskan pengaturan parameter untuk pengontrol terprogram dan servo amplifier.

Bab 3 - Melakukan operasi pemosisian

Dengan menggunakan contoh program, menjelaskan cara mengoperasikan motor servo.

Bab 4 - Mengoperasikan MR-JE-A dengan menggunakan Fungsi Komunikasi Modbus FX5U

Menjelaskan cara mengoperasikan servo amplifier dengan menggunakan komunikasi Modbus-RTU untuk
pengontrol terprogram.

Tes Akhir

Secara keseluruhan terdapat 4 bagian (9 pertanyaan) Nilai kelulusan: 60% atau lebih tinggi.
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} Operasi Pengalihan Layar

) ﬂﬂﬂ

Buka halaman berikutnya

Kembali ke halaman
sebelumnya

Beralih ke halaman yang
diinginkan

Keluar dari kursus

Membuka halaman berikutnya.

Kembali ke halaman sebelumnya.

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

Keluar dari kursus.
windows seperti layar "Daftar Isi" dan pembelajaran akan ditutup.
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} Perhatian Saat Penggunaan ) 00c

Tindakan kewaspadaan terkait keselamatan

Bila Anda belajar dengan menggunakan produk yang sebenarnya, harap baca "Petunjuk Keselamatan" sampai tuntas
dalam manual yang sesuai lalu gunakan produk dengan benar.

Tindakan kewaspadaan dalam kursus ini

- Layar yang ditampilkan dari versi perangkat lunak yang Anda gunakan mungkin saja berbeda dari yang ada dalam
kursus ini.

Berikut ini menunjukkan perangkat lunak yang digunakan dalam kursus ini dan masing-masing versi perangkat lunak.
- MELSOFT GX Works3 Ver.1.017T

- MELSOFT MR Configurator2 Verl37P

Bahan referensi

Berikut ini adalah referensi yang berkaitan dengan pembelajaran. (Anda dapat belajar tanpa referensi tersebut.)
Klik nama referensi untuk mengunduhnya.

Mama referensi Format file Ukuran file

Recordingpaper File yang dikompresi 6.62 kB
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> Penyalaan Awal Modul 3 000

Bab ini membahas prosedur konstruksi mulai dari wiring masing-masing unit hingga menyalakan daya listrik.

m Konfigurasi Sistem )

Berikut ini menunjukkan konfigurasi contoh sistem yang digunakan dalam kursus ini.

Modbus-RTU

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

_ / -
HG-KNM/ HW/

Jarak pitch ball screw : 10mm Jarak pitch ball screw : 10mm
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»m Penyalaan Awal & wiring

Diagram wiring dalam bagian ini berupa skema.

Pastikan untuk membaca Manual Petunjuk untuk wiring yang sebenarnya.

) ood

m Prosedur Penyalaan Awal

Berikut ini menunjukkan alur deskripsi dalam bagian ini.

|

wiring Pengontrol Terprogram
Daya, ground

v

wiring servo amplifier
Daya, daya motor, enkoder

v

wiring untuk Kabel Komunikasi
Lokasi terminal
Diagram wiring

v

wiring Sinyal Input Eksternal
Sakelar henti paksa, batas langkah maju/mundur

v

Daya-nyala
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»m wiring Pengontrol Terprogram

) ood

Hubungkan kabel daya ke terminal N, L, dan ground di blok terminal input pengontrol terprogram FX5U.

3-fase 200V AC hingga 240V AC

i~

L
Ke kabel daya -

servo amplifier

Alat pemutus
sirkuit
berbentuk
(MCCB)

Pelindung sirkuit
(CP)

PR b

TR 1LIYAERT
WINE TR
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b))
@&EENN wiring servo amplifier

)

Menghubungkan kabel daya ke terminal L1, L2, dan L3 dan ke terminal ground depan di CNP1 pada servo amplifier.

Hubungkan kabel daya motor servo ke U, V, W, dan terminal ground di CNP1.

Hubungkan kabel enkoder ke CN2.

3-fase 200V AC hingga 240V AC

s~
Ke kabel daya
FLC
L
i | |
AP ) -
Alat pemutus Alat pemutus
B| W sirkuit berbantuk 5 [ siwit berbentuk
— {MCCE) — {MCCE)
F L
I Kontaktor l Kontaktor
Firs magnetik Cirs magnetik
“ M g . “ W o
& tee
C &)

Kabel daya motor servo

-
4

]
{

e

Kabel enkoder

Kabel daya motor servo

=
a Kabel enkoder

o=
g

—

ood
1/2

P —
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b))
@&EENN wiring servo amplifier

)

3-fase 200V AC hingga 240V AC

~
Ke kabel daya
PLC
»
. |
’:a..-l e ’li_l"' { L
Alat pemutus Alat pemutus
sirkuit berbentuk § [ siruit berbentuk
..l-'l. {M[{:B} gy {MC{:B}
I - Kontaktor l - Kontaktor
“ree @ magnetik ‘,;: = magnetik
1 (MC) “.'L (MC)
S ®

Kabel daya motor servo

O
4

u Kabel enkoder

Kabel daya motor servo

(]
4

Kabel enkoder

=
g

2/2

‘—
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fm wiring untuk Kabel Komunikasi ) IEIL/II;E

Pasang kabel komunikasi seperti yang ditunjukkan di bawah ini. Berikut ini adalah diagram koneksi untuk wiring
dupleks penuh.

Dalam lingkungan dengan tingkat kebisingan yang rendah, pertahankan panjang keseluruhan kabel ekstensi hingga
30 meter atau kurang.

G JE Atur sakelar pengalih
s | terminator ke 3300, CN1 . CN1
(Catatan 1) (Catatan 1)
Pelat Pelat
13 13
14 14
39 _ 39
40 40
- 3 C 31
f'::- - '_"__*-;-I (Catatan 2)[1__3 -
1 [
o . ! S ! I '\_.\ b S— =
E‘ | 1 indung
oRgzz $-4-F 1.
Yagag T"———""
REREER
0|O|D|O|O|O Blok terminal
[(TT1T1] OlOIOIO0[0)] i
Pelindung Pelindung
[ . S "
— i — byl b
— | . HEL | .
M | P | | . |
Y — — Y
L T ——— | A ‘s

(Catatan)

4




ld Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_ID EE

fm wiring untuk Kabel Komunikasi ) IIIZ/II;E

AU FECEUTANN- - NENCEUEN-
—+ T f 1 I
=) E E E g 1 1 Pelindung
gLz gl o
Yagadg I R
REREEE n
) |O| O|O|OIO Blok terminal
HEEEE OlOIOIOIO[O] o=
Pelindung Pelindung
e e = —— . === = ===
Iy 1y i1 I
1 X{L 1 1 }( 1
— 1 - L — -
L | P | | s | _
.I- T = T : T = T =
| . ¥ Y . ¥
(Catatan)
1. Mama terminal CN1 pada MR-JE-10A ditunjukkan di bawah ini. Terminal LG juga ada untuk pin selain Mo. 3.
Mao. Mama Pin
Pelat 50
13 SOP
14 SDN
39 ROP
40 RDM
3 TRE
3 LG

2. Hubungkan RDN dan TREE (terminator) hanya untuk Sumbu 2 (sumbu akhir).

4
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>m wiring Sinyal Input servo amplifier e 000

Hubungkan sakelar kontak B ke masing-masing sinyal untuk sinyal henti paksa, batas langkah maju, dan batas
langkah mundur servo amplifier.

Berikut ini diagram koneksi untuk input yang disinkronkan.

Lakukan juga wiring yang sama untuk servo amplifier Axis 2.

servo amplifier Axis 1

CN1
44 LSN
A 43 LSP
|':h\ = > DayaD 24V |42 | EM2
21 | DICOM
46 | DOCOM

Sakelar henti paksa

1

Batas langkah mundur

Batas langkah maju
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(126 DTEDTT ) ©os

Pastikan bahwa sakelar RUN/STOP/RESET untuk pengontrol terprogram telah diatur ke STOP.

=l

®

Hidupkan daya.

Jika alarm E6.1 muncul di servo amplifier, periksa apakah sakelar henti paksa terhubung dengan benar ke EM2.

{ Untuk menyalakan awal sistem lebih aman, dianjurkan untuk memeriksa beroperasinya motor sendiri terlebih 1

dahulu sebelum memulai pengoperasian mesin. Untuk lebih jelasnya, lihat Manual Petunjuk servo amplifier.
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»m Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

* Konfigurasi Sistem

« Penyalaan awal & wiring

Poin penting

Konfigurasi Sistem Mengonfigurasi sistem tempat pengontrol terprogram FX5U dan 2 servo amplifier MR-JE-
10A terhubung menggunakan Modbus-RTU.

Penyalaan awal & wiring Lakukan wiring untuk kabel daya pengontrol terprogram, kabel daya servo amplifier, kabel
daya motor servo, kabel enkoder, kabel komunikasi, dan sinyal input/output eksternal.
Saat melakukan wiring untuk kabel komunikasi, hubungkan terminator ke pengontrol
terprogram dan servo amplifier stasiun akhir. Terminator terpasang di dalam pengontrol
terprogram FX5U dan servo amplifier MR-JE-A.
Setelah menyelesaikan wiring , hidupkan daya.
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Pengatu ran Parameter

) ﬂﬂﬂ

Dalam bab ini, Anda akan melakukan pengaturan parameter untuk pengontrol terprogram dan servo amplifier.
Versi MELSOFT berikut ini diperlukan untuk isi yang diajarkan dalam kursus ini.

MELSOFT GX Works3 ver.1.017T atau yang lebih tinggi
MELSOFT MR Configurator2 ver.1.37P atau yang lebih tinggi (catatan)

(catatan) MR Configurator2 dipasang secara bersamaan dengan GX Works3.
Anda tidak perlu membeli MR Configurator2 secara terpisah.
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>“ Pengaturan untuk servo amplifier

) ﬂﬂﬂ

Menghubungkan servo amplifier dan PC

Gunakan kabel USB untuk menghubungkan servo amplifier dan PC.
Pada servo amplifier, hubungkan kabel USB ke CN3.

servo amplifier Axis 1

Kabel USB
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m Pengaturan Parameter untuk Axis 1

(1) Jalankan MR Configurator2 dan buat proyek baru.

1) Klik ikon Create New Project (Buat Proyek Baru) di bilah menu.
2) Pada layar Create New Project (Buat Proyek Baru) pilih "MR-JE-A" dari daftar tarik-turun untuk jenis model.
3) Klik [OK].

Th Lt s progec? mll e OpEned st e
Dh“l“
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1)
2)
3)
4)
5)

»m Pengaturan Parameter untuk Axis 1

(2) Tentukan pengaturan untuk mengaktifkan pembacaan dan penulisan semua parameter.

Klik [Parameter] dua kali di pohon proyek.

Pada layar Pengaturan Parameter, klik [List Display] — [Basic].
Pilih [PA19] dan atur parameter ke “00AB."

Dengan kondisi PA19 dipilih, klik tombol [Selected Items Write].
Setelah penulisan ke servo amplifier selesai, hidupkan daya lagi.

| mmect Pew [l Pwometer Setwg(l) Pyameser Safety Postogngdats Moot Dogness  TestMode  Adjatment [oow  fgndow ke -8 X

-
b
DY
e D
"
Comporent part | [PAds  OMx Ehc, goar tummerator (O, ple. it facter ) LIS
Poacdan conbal AT SOV Blec, gowr dencrenator (T, pls. it factor den ) 18 2ot
Sowed conirol AR ATL A g node Q000 0004
Torgue controd LU A0 g Teparee 149
fowed miwg (% [ral0 e npowtion renge 0388
Berv0 syt PALL TP Formard rotation torgue iwt - 0.0-100.0
Basc N L PR et rtebon e g et “~ 0,0:100.0
Extaraon PALY M Cornand pulse rput strts 00000442
Piwe | PAA L RoLaton dredton selecton 01
Py 2 & e Encoder mput b ey 104
Fwd | 3) TR Ereoder output puse 2 LAIH04
\Wor aton oo For marufactaer setting

W
0201
0000
0000
0200

°
0000
0000

0000
020
0000

<
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»m Pengaturan Parameter untuk Axis 1

) 000

% —
(m] axis1

imae: 1) |

Drive record
Component part:
Position control
Speed control
Torque control
Speed setting (S

(= Servo adjustmen

3| B

N T >|

' JRead ) set ToDefait Foverify T roancie oo, [d Parameter Bodk
“Pasi= MAUndo MR=co

X

(3) Pastikan bahwa pembacaan dan penulisan telah diaktifkan untuk semua parameter.

1) Klik tombol [Read] di layar Pengaturan Parameter.
2) Pastikan bahwa jumlah item parameter yang dapat dikonfigurasi yang ditampilkan dalam Tampilan Daftar bertambah.

: PRopen [Psave As [yCopy
Alarm settin
Tough drive

_No.
PAD1
PAD2
PAD3

PAO4
PAOS

PADS
PAO7
PAOS
PAO9
PALD
PA11
PAL2
PA13
PA14
PA1S
PALS

ALY
PA1S
PA19
PA20
PA21
PA22
PA23
PA24
PA2S
PAZS
PA27
PA2S

- |PAZS

PAXD

28398

ggg;;eza

‘még

-

§a¢

§3384

_ Operation mode

'Regenerative option

_For manufacturer setting

_Function selection A-1

' Number of command input puises per revolution |
Elec. gear numerator (Cmd. pls. muit. factor rum.) |
 Elec. gear denominator {Cmd. pls. mult, factor den.)
_Auto tuning response

In-position range

- Forward rotation torque imit
_Reverse rotation torque mit

Command puise input status

Encoder output pulse

_Encoder output pulise 2

For manufacturer setting
Parameter block

Tough drive setting
_Function selection A-3

For manufacturer setting

Drive recorder arbitrary alarm trigger setting
Function selection A-4

One-touch tuning - Overshoot permissble level
Function selection A-5

For manufacturer setting

For manufacturer setting

For manufacturer setting

For manufacturer setting

It

0000
00AB
0000
0001
0000
0000
0000

0
0000
0000
0000
0000
0000
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m Pengaturan Parameter untuk Axis 1

(4) Atur mode pengoperasian ke mode Point Table.

1) Klik [List Display] — [Basic].
2) Pilih [PAO01] dan atur parameter ke "1006" (Positioning mode (point table method)).

Parameter Setting X |
El.;!w-.si [:1 i-uﬂaad SetTuDan.it h‘i‘mﬁr [:F.:lr.:r'uc‘.,:'i:i:i, Bpu'mﬂutk
 P¥%open Psaveds [[5Copy [[Past= MPUndo MaFedo
Alarm sel'thi h|
Tough drive
Drive rerned
Comiponent 2]
Position oon.u w
Speed contral | | | For manufacturer setting | [
Torque control _ Function selection A-1 | _ 0000-2000
Speed setting (S Mumbeer of command input pulses per revolution 1000- 1000000
£ Servo adjustmen Elec. gear numerator (Cmd. pls. mult. factor num.) : 1-16777215
Basic _Eec. gear denominator (Cmd. pls. mult. factor ﬂ.‘.‘ﬂ.}ll | 1-16777215
Extension Auto tuning mode | [ 0000-0004
Fiter 1 Auto tuning response [ 1-40
Fiter 2 In-position range _ D-65535
Fiter 3 | Forward rotation torgue limit _ _ 0.0-100.0
Vibration cor 'Reverse rotation torgue imit | [ 0.0-100.0
One-touch t Command pulse input status . 0000-0412
Gain changing Rotation direction selection | 0-1
[=1- Digital IjO | Encoder output pulse | | 1-4194304
Basic 1-4194304
Extension | j ' ' DO00-0000
' 0000-0000
0000-FFFF
0000-1110
0000-1001
_ DO00-0000
| Drive recorder arbitrary alarm trigger setting | [ Q00077
Fumction salection A-4 0000-0002
' One-touch tuning - Overshoot permissible level % 0-100
Funiction selection A-5 | 0000-00A1
| For manufacturer setting | [ 0000-0000
For manufaciurer setting 0000-0000
For manufacturer setting ' DO00-D000
For manufacturer setting [ 0000-0000

128352984

993




ld Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_ID E-E

>m Pengaturan Parameter untuk Axis 1 ) 005

(5) Lakukan pengaturan untuk komunikasi Modbus-RTU.
Kursus ini menggunakan pengaturan yang ditampilkan dalam tabel di bawah ini.
Halaman berikutnya menunjukkan cara mengatur parameter untuk komunikasi Modbus-RTU.

Item Detail Pengaturan

kKode area 1 (untuk Axis 1)

Protokol

komunikasi Modbus-RTU

Laju baut

komunikasi 115200 bps

Pengoperasian Operasikan lewat komunikasi Modbus-
perangkat input RTU

Paritas Mo parity (stop bit length: 2 bit)

Batas waktu 0[s]
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>m Pengaturan Parameter untuk Axis 1

) ﬂﬂﬂ

F

bt

! Project ‘View File

Parameter Setting(Z)

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

Parameter

Safety

Positioning-data  Monitor

W] Axist

Parameter Setting xl

Diagnosis

Test Mode  Adjustment

Tools

Window Help

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

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

Speed contral &]
Torgue control
Speed setting (5
[=- Servao adjustmen
Basic
Extension
Filter 1
Filter 2
Filter 3
Vibration cor
One-touch t
Gain changing
[=)- Digital 1O
Basic
Extension
Analog input
=-{EiList display
Basic
Gain filter
Extension
Lo B |
Extension 2

Extension 3
Ointinn sethinn M

Ii] w | [L]

xtension 3
Ma, Abbr,

PF28
PF29
PF30
PF31
PF32
PF33
PF34
PF35
PF36
PF37
PF38
PF39
PF40
PF41
PF42
PF43
PF44
PF45
PF46
PF47
PF43

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

Marme
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting

Machine diagnasis func. - Friction judgement speed

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

Modbus-RTU communication - Communication time-ou s

For manufacturer setting
For manufacturer setting

r fmin

lSElected Items Write I [ Single Axis Wirite

Uriits Setting range

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

0-0

0-100

Axis1

L TR e R o Y [

Diocking Help

Ready

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

Hal ini akan menyelesaikan pengaturan
parameter untuk komunikasi Modbus-RTU.

ek m untulk melanjutkan ke Iayar berikumya_

OVR

MLUM
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>m Pengaturan Parameter untuk Axis 1 ) 005

Tergantung pada mode kontrol yang diatur pada parameter PAOL, isi pengaturan untuk parameter PC71 dikenai
pembatasan seperti yang tercantum di bawah ini.

Di samping itu, perangkat input yang dapat digunakan dan registri Modbus akan berubah. Harap berhati-hati berkenaan
dengan hal ini.

Untuk lebih jelasnya, lihat dokumentasi teknis.

[Pengaturan [Pr. PC71] untuk komunikasi Modbus-RTU]

Komunikasi Modbus-RTU

[Pr.PAO1] Untuk perangkat input ~ UMtuk perangkat input
: pengoperasian lewat
pengoperasian lewat DI komunikasi Modbus-RTU
___ 0 (Mode kontrol posisi)
___1(Mode kontrol posisi dan mode kontrol kecepatan)
___2 (Mode kontrol kecepatan) . i
- Tidak tersedia
___ 3 (Mode kontrol kecepatan dan mode kontrol torsi) 11
___4 (Mode kontrol torsi) -
___5 (Mode kontrol torsi dan mode kontrol posisi)
___ 6 (Mode pemosisian (metode point table)) 0 1
___7 (Mode pemosisian (metode program)) ‘ -7 ‘
r . o ] N 7 N
Berikut ini memungkinkan Berikut ini memungkinkan
untuk komunikasi untuk komunikasi
Modbus-RTU: Modbus-RTU:
(1) Monitor (1) Monitor
L (2) Pengaturan parameter (2) Pengaturan parameter
< | (3) Pengoperasian motor

S
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>m Pengaturan Parameter untuk Axis 1 ) 008

(6) Lakukan pengaturan parameter yang cocok dengan mesin.
Pengaturan berikut ini ditentukan untuk sistem target pada kursus ini.

1) Atur metode kembali ke posisi awal ke metode rangkaian data.
- Atur "0012" untuk PTO4.

2) Dalam kursus ini, metode urutan pemosisian diatur ke metode perintah nilai inkremental.

- Atur "0001" untuk PTO1.

3) Atur electric gear.

Bila Jarak pitch ball screw adalah 10 mm dan tidak ada roda gigi reduksi, nilai berikut ini akan dihitung.

PAO6  _ 131072  _ 8192
PAO7 10000 625

- Atur "8192" untuk PAO6 dan "625" untuk PAOT.
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»m Pengaturan Parameter untuk Axis 1

(7) Tulis parameter ke servo amplifier.

1) Pada layar Pengaturan Parameter, klik tombol [Single Axis Write].
2) Setelah penulisan parameter selesai, hidupkan lagi daya servo amplifier.

Extension 2 PCSO  =COPB
Alsrm settrs 2C51 RSR
Drive record 2053 RSRX
PosiSon control PCSS  RSP2Z
Torgue contrdl 2C57 "BRS2
= Sewadnstwen  |PCS3  COPC
Extenson PC61 “COFE
Fiter 1 | PC62
Fiter 2 oc83
Fier 3 @
Vbrason cor 'Pasii
Ore-touch t PGS PSP
Gan changng 2067 LPSPH
Basc 2C55 PO
Extengon PCTD  *SNOM
Aralog rout PC71  “COFF
= ERLst dsplay PC2  *COPG
Basic C73 BRwW
Gan fiter PC74
Extenson PCTS
1w PC?%
Extension 2 w |PC77
“ - = > FCR

o0 0
Forced siop deceleration tme constant ~ 0-20000 100
_For manufacturer seting. 0-1000 o
For manufachurer setting 0-20000 o
For manufacturer setting 02 o
_For manufachrer seting 100-100 100
For manufactrer setting 0000-0000 0000
For manufachrer seting 0-20000 0
For manufactirer setting 0000-0000 0002
_Funchon selecton €D 0000-1001 2001
For manufacturer settng 0000-0011 0000
For manufachurer setting 0000-0000 0000
For manufactrer settirg 0000-0000 0002
 Mark detecton range + ! ! 995959 o
Mark detection range + -295-93¢ 0
_Mark detaction range- | ! 999999 0
Mark detectonrange- @00 S | 599959 9
M Modbus-RTU Communicaton staton number settng 0-247
Funcion selection CF selection 0000-2161
Error excessive warming level rev 0-1000
For manufacthrer settng 0000-0000
For manufacturer settrg 00000000
For manufachrer setrg | | 0000-0000
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>m Pengaturan Parameter untuk Axis 2 ) 008

Pada servo amplifier Axis 2, ubah hanya untuk nomor stasiun komunikasi Modbus-RTU.
Selain pengaturan "2" untuk PC70, atur semua parameter lainnya ke nilai yang sama seperti untuk Axis 1.

PA19: Atur ke "00AB"

4

Tulis ke servo amplifier

servo amplifier Axis 2

* — Kabel USB
Hidupkan lagi daya

h 4

Atur parameter berikut ini

PAO1 : 1006

PC70: 2

PC71 : 0041

PF45 : 0002

PF46 : 0

PTOS : 0012

PTO1 : 0001

PAOG6 : 8192

PAO7 : 625

¥

Tulis ke servo amplifier

¥

Hidupkan lagi daya ]
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»m Pengaturan untuk Pengontrol Terprogram ) o0

m Hubungkan Pengontrol Terprogram dan PC )

Gunakan kabel Ethernet untuk menghubungkan pengontrol terprogram FX5U dan PC.

Kabel Ethernet
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@EZEI unduh File Contoh Proyek

Klik di sini untuk mengunduh file contoh proyek.
Buka menggunakan GX Works3.

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

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

orerolier e the defidt -t-tlr_;ﬁr- prapet,
o i M1ummlmwthmﬁmmmlnﬂﬂ m-r-'-lrndl

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

il st ings of & function bioch

AT
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»
m Pengaturan Komunikasi untuk GX Works3 3 000

Agar dapat menghubungkan PC dan PLC dengan Ethernet, konfirmasikan pengaturan untuk tujuan koneksi GX Works3
yang ditentukan.

Onine  Debug Désgnostics  Tool  Wind -
Specfy Connection Destination.., - ~
Readfrom JhC- S MELSOFT Gx (3) Bila layar ini =)
(1) Pada bilah alat GX Works3, (2) Pada antarmuka PC, | S S~ cflt?n:‘p:lilian, kl:k ['Yes].' ’
pilih [Online] - [Specify pilih “Ethernet Board". | B ching e parcisesncoliine
Connection Destination)]. : e
CPU Memory Operation, .. e oo — e p—
Delete PLC Data... = L ys ] e
User Data(E) 3
Set Clock...
Monitor(M) »
Watch(T) » -
User Authentication... » =2
‘1 MELSOFT GX Works3 =

(4) Pada antarmuka pengontrol terprogram,
pilih “PLC Module.” Untuk Other Station |0 Successfully connected with the FXSUCPU.
Setting, pilih “No Specification.” v

e e .

oy e § 228 et ’ oK

A
(5) Klik [Communication Test]. A

(6) Jika tes komunikasi berhasil, komunikasi
. dengan pengontrol terprogram dapat
~ dilakukan.

=
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|

»m Pengaturan untuk Port RS-485

) ood

Periksa pengaturan untuk komunikasi Modbus-RTU pada pengontrol terprogram.
Pengaturan ini harus cocok dengan pengaturan untuk servo amplifier.

Untuk contoh proyek, pengaturan telah ditentukan.

[l e —— et (g R L B i e Ty Ay | .
Pt D Pk Gapiew et Pam Qhiem Dujpy Degesies el eeies ey L
VO | - O e NG SRRASE S O E LS B0 e e

1-"'.1‘&-4' ol i .

- I 2 %EAA - 4 LRk

'-‘vﬁl——'-ﬂﬁnr'
" iy Tt Hay e e S e oeioring Tl prit Sebl: rettel
2% fw wwior i wirgof e Mechar T, Tera o

oty ey s 7 S gt et b e 7 el e g ey o =S

(1) Dari panel navigasi, klik [Module
Parameter] — [485 Serial Port] dua kali.

[tem Detail Pengaturan

Protokol

komunikasi Modbus-RTU

Paritas Tanpa paritas

Paritas :

penghentian 2 bit

Laju baut

komunikasi 115200 bps
i EELEOST G e ol - +] T e
B’*d‘ it SrcdFeples  Coeent e ﬁ*' e ] hﬂn Ies  peios ey - n

TOA G EoMew SN SPERARAPR R O80T 00 BB im e 80

hﬂ'.ﬂlﬂ.-iii:dﬁ o' e .

[T

(2) Tentukan pengaturan seperti yang

ditunjukkan pada tabel di atas.
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|

bl
m Menulis Program

) ﬂﬂﬂ

Menulis program ke pengontrol terprogram.
Setelah penulisan selesai, atur sakelar RUN/STOP/RESET pada pengontrol terprogram ke RUN.

e e e
B =] BilE - Bl ~ Bes =
w— g e —
R | im0 M S () b S e
Ly am ms - [ ] i = .- D -
= vmmews
[ R & . z
§oo= =7 N
jE. = tﬂ-
B Bl Lo o
[ — e —
T S
,"L = — P F
== l.ﬂ* )
= — : L '
T - - =
— -
W e o -
W — . -
I C— .
- —
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»m Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

* Pengaturan untuk servo amplifier

+ Pengaturan untuk pengontrol terprogram.

Poin penting

Pengaturan untuk servo amplifier Tentukan metode Point Table untuk mode pengoperasian.

Pengaturan komunikasi Modbus-RTU harus cocok dengan pengaturan untuk
pengontrol terprogram.

Atur electric gear sesuai dengan struktur mesin.

Pengaturan untuk pengontrol Pertama-tama, tentukan pengaturan untuk menggunakan Ethernet guna terhubung
terprogram dengan PC.

Pengaturan komunikasi Modbus-RTU harus cocok dengan pengaturan untuk servo
amplifier.
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|

} Melakukan Operasi Pemosisian

) ﬂﬂﬂ

Contoh program menggunakan blok fungsi (FB).

program, untuk tujuan penjelasan.

Bab ini menggunakan contoh program untuk menjelaskan cara mengoperasikan motor servo.

Dengan FB, pengguna dapat membuat program dan mengoperasikan motor dengan mudah.

Dalam bab ini, pengoperasian masing-masing kontak dilakukan dan ditampilkan pada GX Works3, bukan pada

Mode Monitor

Hidupkan daya untuk sistem.

Pastikan bahwa pengontrol terprogram dan PC telah
terhubung menggunakan kabel Ethernet

Dari bilah menu GX Works3, pilih [Online] - [Monitor] -
[Start Monitor (All Windows)] untuk mengaktifkan mode
monitor.

Online | Debwy Diagnostics Tool Window Help

Specify Connection Destination, ..
M Read from PLC..,
28 Write to PLC...
werify With PLC...
Remote Operation(S)...
Safety PLC Operation...
CPU Memory Operation. .,
Delete PLC Data...
User Data(E)
Sat Clock...
Maonitor(M)
Watch(T)
User Authentication...

‘ﬂ'm A e A 5%

- [ f
IR RIE P

BBRB TR,

b
H1

1
MW .
Az Station
¥ riurriEr

v &t Monitor Mode
Monitor (Write Mode)

M Start Monitoring (All Windows)
]

v | L

— . tart Manitoring

2% Stop Monitaring Alt+F3

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

. Device /Buffer Memory Batch Monitor

B

I.:-: Batch Maonit ,




ld Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_ID

|

»m Penulisan Data Point Table

) ﬂﬂﬂ

m Jalankan Blok Fungsi

)

Pertama-tama, tulis data Point Table ke servo amplifier Axis 1.
Dalam contoh program, data ditulis lewat blok fungsi.

Halaman berikutnya menunjukkan cara menentukan pengaturan untuk data Point Table dengan menggunakan

contoh program.

U] MPLSOFT G Werksd |, PC 06 TOWDesktapVaaR i pragramERIm aprogra e - [ProgPu [PRG] [LDY] Monkoring (Read Only) 416650e5]
: Project  Eoit  Fnd/Replace Convert Wiew Onlee Depug Degrostics Jool  Window  Heip
il s w = il DG ERG R AMN RS O80 ela T EE

L™ e 08

A sl Y X TR al

AR EIEEEAL T ELIE IEIET T L =2 b FEY
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|

»m Jalankan Blok Fungsi

) ood

1 MELSOFT GX Works3 ...

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

NPAS| e
B OB R BE D ‘{'}M i

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

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

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

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

| —)ﬁ
| Fa sF3 cCF3 cCFID

E Output

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

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

1
~etPointTa: bl SetPois-
B:i_... D_l:l'" &
[ | [ |
Exec Exed B L
uition Ltion ZetPointTable
falulyy] ztat Execution=tat
— Lz LIE
bl SetPoi--
v
[ Juwei= abe- ®
1 1 [ ]
&1 | Stat Mar vy
Stat | on rmal ZetPointTable
ion | Mo, o Mormal
LT ple- Cornp letion
bl ZetPoj--
LI
) TR obees
Ly Ui of
&1 | Pain Erro Bl
Faoin | r L. .
t tahle corn Hal ini akan menyelesaikan pengaturan untuk
tabl | Mo, pl- data Point Table dengan menggunakan contoh
b1 W itebdnde program. | il

Klik @ untuk melanjutkan ke layar berikutnya.

Fx5U

| Host-192.168.3.250




Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_ID

»m Periksa Pengaturan servo amplifier

) 000

Pastikan bahwa data Point Table telah ditulis ke servo amplifier.
Gunakan kabel USB untuk menghubungkan servo amplifier Axis 1 dan PC.
Halaman berikutnya menunjukkan cara memeriksa data Point Table.

servo amplifier Axis 1

Kabel USB

R gue

ci‘
“1
§
]
]
'l
.,g
i
|
i

i

il

e B e —— - -
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|

>m Periksa Pengaturan servo amplifier

) ood

|

! Project View File PointTable(Z) Parameter Safety Positoning-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
PR A S @ 5| [ =8 anig [x d & o o
: Project 7 x Parameter 5etﬁn/o/ Point Table X ] 4 b -
=1 New project a | | [m] axis1 [v] F¥0pen [Hsave As ] Read Set to default T Verify [£]Detailed Setting [A]Single-step Feed
'ﬁ. System Setting 3 =
E E- Axis1:MR-JE-A Stam - E Encﬂll:ly' _I:'E.E-:E — Insert I:DE'EtE 33\55:5-'5 &:'\EC.C.
Parameter 1
@ Point Table Point table positioning operation (Incremental value command system) [Seler_ted Items Write ] [ Write All ] [ Lipdate
[ Program [v]
[( ] m | [ }] Target position Rotation speed | Accel, time const, | Decel. time const. Dweell time Auxiliary func. M code -
. 0.000-999,999 0-65535 0-20000 0-20000 0-20000 0-1,5-9 0-99
: Servo Assistant 1= Mo, mm rfmin ms ms ms =
1] 123.456] 100 10 10 0 0 0
Assistant List [ = R . - > g . -
3 0,000 0] U] 0 1] 0] U]
rL;-")Seruu Startup Procedure i 0.000 0 0 0 o 0 0
' 5 0.000 ] 0 0 0 ] 0
Servo | se 5 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
sepl e tater 7 0.000 0 0 0 0 0 0
T 8 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
stepl R g 0.000 0 0 0 0 0 o
i,
Step 1: Amplifier Setting
|_Ampifier Setting | { Docking Help 1 x
Step 2: Test Run
[ Test Run ] .
Step 3: Servo Adjustments TARGET POSITION . _ : =
[[Servo Adjustments | Et?il r':tn'lr :I:i]en menyelesaikan pemeriksaan data
Set target address (Absolute value) when using this point ]
& #, Maintenance of the . . .
'}i Servo Amplifier Parts _ _ _ _ _ Klik m untuk melanjutkan ke layar berikutnya.
[_Mantenance__| Set the move distance when using this point table as incre 1

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

MLUM
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>m Penulisan ke servo amplifier Axis 2 ) ] v f e

Berikutnya, tulis data Point Table ke servo amplifier Axis 2.
Mirip dengan Axis 1, gunakan prosedur berikut ini untuk menulis data Point Table ke servo amplifier Axis 2.

[ Hidupkan kontak bAx2_SetPointTableData. |
[ Pastikan bahwa bAx2_SetPointTable_Completion telah dihidupkan. |

¥

[ Gunakan kabel USB untuk menghubungkan servo amplifier Axis 2 dan PC. ]

¥

[ Buka MR Configurator2. ]
[ Baca data Point Table. ]

¥

[ Pastikan bahwa data Point Table telah didaftarkan. ]
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»ﬂ Hidupkan Perintah servo-on

Hidupkan perintah servo-on pada Axis 1.
(1) Hidupkan kontak bAx1_SVON maka servo akan menyala.
(2) Pada MR Configurator2, pilih [Monitor] — [I/O Monitor] dan pastikan bahwa sinyal RD menyala.
(3) Ikuti prosedur yang sama untuk menghidupkan servo Axis 2. Hidupkan kontak bAx2_SVON.

<GX Works3>

T G Werkad B (6 DeOasktog b ghigrinpri ssem plaprgre gu] . [Preghon [PRC] 1LE] ontorng (et Gek) esmo] | e
G Emn o [regecr Quwt e Gries Degpg Qeproma [oN firdes e -8%
Ii'l'_‘IEHdI " -JEDN e QEE | FERRRPER U8 Y00 88 LN
LI D=l 1o T IE IR A
HeWERTY B ABHPTERREASTE S BEATNAE PR FEXHFT
[l 54 proe [P0 1) anma., 5

(1) Sambil menekan tombol [Shift], klik
kontak “bAx1_SVON" dua kali.

<MR Configurator2 >

Pont Tatie | 1LAD Moniter 3

miwmsw | B B Autonanc Offust Crasay

Cles [Jow

(2) RD MENYALA

L LR

LRLBE

LELTR




ld Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_ID

= |
»m Operasi JOG ) 0@
@XE 1ambah Item Pemantauan )

Sebelum melakukan operasi JOG, tambahkan item untuk Posisi Saat Ini dan Posisi Perintah ke Tampilan Monitor untuk
MR Configurator2.

(2) Klik tombol [Setting] dua kali.

1 Cumulative feedback pukes
(1) Dari bilah alat MR 2|Servo motor speed
Configurator2, pilih [Monitor] 3|Droop pulse
— [Display All].

i Font spt = Line heght 12

Mo. Item

1 Cumubitve feedback pulses

2 Servo motor speed

3 Dipop pulss

4 Curmulative omd. pulses

5| Command pube frequency

6| Analog speed command vokage
7| Analog torgue command voltage
8 Regeneratve oad Ao

9| Effective load ratio

10| Peak bbad ratis

11 | Instantanaous torgue

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

(3) Masukkan tanda centang ke dalam kotak (4) Ju
untuk [Current Position] dan [Command .
Position].

R PR R

g

F<g

mlah item yang ditampilkan akan bertambah.
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»m Jalankan Operasi JOG ) oo

Gunakan contoh program untuk mengeksekusi operasi JOG.
Halaman berikut menunjukkan cara menjalankan operasi JOG.
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@EZZEI alankan Operasi JOG
ol

E=H EGR X5
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
R A @ % iE R aig [y E & oo
! Project ? X Display All x] 4 b -
=/ New project i Font 9pt » Line height 12 s Efclear FlRestart pllPause EflSetting
'ﬁ. Systemn Setting :
= I Axis LiMR-IE-A Stan No. Item Units
B parameter 1 Cumulative feedback pulses pulse
@ Paint Tahle 2|Servo motor speed r/rmin
- [A] Program 3| Droop pulse pulse
<] — | 2 4| Cumulative cmd. pulses pulse
) 5 Command pulse frequency kpulse/s
: Servo Assistant nx 6 Analog speed command voltage v
: : 7| Analog torgue command voltage W
|""5"‘""513'”JE List &I 8| Regenerative load ratio e
9| Effective load ratio O
L—:}Ser‘uu Startup Procedure 10| Peak load ratio O
11| Instantaneous torque B
stept [ 2TV | Serve 12 | Within one-revolution position pulse
Amp | Motor 13| ABS counter rev
step? . 14| Load inertia moment ratio times
J
- e 15|Bus vnrmge. v
Step 1: Ampiifier Setting 16 Encu_der |r15+de temperature C
e 17| Settling time s
Step 2[—]. Testl — tting 18| Oscillation detection frequency Hz
[ o ] 19 Number of tough drr'.rg operations times
oo Adjustments 20 Unit power consumptid L. . .
p 3: Servo Adjustmen 21| Unit total power consyl Hal ini akan menyelesaikan operasi JOG untuk Sumbu 1 dengan
[ servo Adjustments | = menggunakan contoh program.
22| Current position G %( ed tuk lakuk i 10G da s bu 2
. 23| Command position unakan proseaur yang sama untuk melaKkukan operasi pada sumbu £.
. #, Maintenance of the
X Servo Amplifier Parts Klik @ untuk melanjutkan ke layar berikutnya.
Ready [Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB [OWR [caP [MuUM [sCRL g
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@I Kemboali ke Posisi Awal ) O0E

Sebelum melakukan kontrol pemosisian, selalu jalankan mode kembali ke posisi awal.
Dalam contoh program, kembali ke posisi awal dijalankan oleh blok fungsi.
Halaman berikutnya menunjukkan cara menjalankan mode kembali ke posisi awal dengan menggunakan contoh program.
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|

»m Kembali ke Posisi Awal

) ood

F

1 MELSOFT GX Works3 ...

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

-

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

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

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

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

LIPS

—
—_
[ —

Al
Stat
[ulyl
nLm

LR

E Output

Y10
Retr

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

bl StartH -

A1 StartHPR

Execution=tat
Lz

bl StartH -

A1 StartHPR

Mormal
Cirornn letinm

Fx5U

Hal ini akan meréyelesaikan mode kembali ke posisi awal
engan menggunakan contoh program.
Gunakan prosedur yang sama untuk menjalankan mode

untuk Sumbu 1

kembali ke posisi awal pada Sumbu 2.

| Host-192.168.3.250

Klik @ untuk melanjutkan ke layar berikutnya.

| 1326/4266 Step
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»ﬂ Operasi Pemosisian (Mode Point Table) ) 00

Jalankan operasi pemosisian dengan menggunakan mode Point Table.
Dalam contoh program, operasi pemosisian dijalankan oleh blok fungsi.
Halaman berikutnya menunjukkan cara menjalankan operasi pemosisian dengan menggunakan contoh program.

ﬁ

EmmmmmehwﬂHWWTmMWTﬂmHﬁ
DpAal e MERAsichR'Fx
: Project X  Displayal x

i

= [ hew project a| | iFont opt
ﬁ System Setting
= [l g Asdis 1:MR-JE-A Stam _

%Pﬂ'm
Point Table
A Program_[sw]
3 F—m— )
! Servo Assistant  # X .
| Analog torque command voltage
E 8| Regenerative load ratio
0| Effective load ratio
C}‘Semusumﬁocme 10| Peak load ratio
11| Instantaneous torgue
Servo | Servo 12| Within one-revolution position
Amp | Mokor 13| ABS counter
14| Load inertia moment ratio
el Machin 15-“:;:““;
16| Encoder inside temperature
Step 1: Amplfier Setting {
= 17| Setting time
Shep 2: Test Run 18| Oscilation detection frequency

;:‘ Number of tough drive operations

| Unit power consumption
e 21| Unit total power consumption

[ Servo Adpstnents | 22 Current posttion

23| Command position
A fh‘
MPIB
:i_Hmhm_|

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

Aggictant List

stepd

gg;&az:ﬂtggiss#sff
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»ﬂ Operasi Pemosisian (Mode Point Table)

o B (S
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
OERA SO 5% iE =8 geig n 8 & m o
: project 1 x Display All x | 4 b
=/ New project i Font 9pt » Line height 12 s Efclear FlRestart pllPause EflSetting
'ﬁ. Systemn Setting
= [l Axis L:MR-IE-A Stan : Item
B parameter 1 Cumulative feedback pulses pulse
@ Paint Tahle 2|Servo motor speed r/rmin
- [A] Program 3| Droop pulse pulse
<] — | 2 4| Cumulative cmd. pulses pulse
) 5 Command pulse frequency kpulse/s
: Servo Assistant nx 6 Analog speed command voltage v
: : 7| Analog torgue command voltage W
|""5"‘""513'”JE List &I 8| Regenerative load ratio e
9| Effective load ratio O
L_-:}SEW“ Startup Procedure 10| Peak load ratio O 0
11| Instantaneous torque B ]
stept [ 2TV | Serve 12 | Within one-revolution position pulse 28737
Amp | Motor 13| ABS counter rey 14
step? . 14| Load inertia moment ratio times
]
—tep3 e 15 Bus vnrmge. W
Step 1: Ampiifier Setting 16 Encu_der |r15+de temperature C
e 17| Settling time s 74
e 2[—]. Testl — tting 18| Oscillation detection frequency z il
- 19| Mumber of tough drive operations il 3 o . . 7 o
[ TestRun | T = Hal ini akan menyelesaikan operasi pemosisian untuk
Step 3: Servo Adjustments Sl 'rtE - . - W Sumbu 1 dengan menggunakan contoh program.
[Servo Adjustments | Nit total power consumption Gunakan prosedur yang sama untuk menjalankan
22| Current position m 5 3 = b
- perasi pemosisian pada Sumbu 2.
) 23| Command position m
. #, Maintenance of the S . ]
'X Servo Amplifier Parts Klik (@ untuk melanjutkan ke layar berikutnya.

Ready

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

[OVR |CAF |NUM |5CRL
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> Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

Pengaturan Point Table

Menghidupkan perintah servo-on
Operasi JOG
Kembali ke Posisi Awal

Operasi Pemosisian

Poin penting

Pengaturan Point Table Dengan FB, pengguna dapat membuat program dengan mudah.
Dalam contoh program, data Point Table didaftarkan ke servo amplifier bila blok fungsi
dijalankan.

Menghidupkan perintah servo-on Dengan mengaktifkan servo-on untuk membuat servo amplifier siap beroperasi akan
menghidupkan RD.

Operasi JOG Sebelum menjalankan operasi JOG, perlu menentukan mode operasi JOG.

Kembali ke Posisi Awal Mode kembali ke posisi awal dapat dilakukan dengan menjalankan blok fungsi.

Bila menggunakan mode rangkaian data, tempat di mana mode kembali ke posisi awal
dijalankan akan digunakan sebagai posisi awal.

Operasi Pemosisian Operasi pemosisian dapat dilakukan dengan menjalankan blok fungsi.
Bila menggunakan metode perintah inkremental, terdapat pergeseran ke arah maju bila
perintah maju dihidupkan. Terdapat pergeseran ke arah sebaliknya bila perintah mundur
dihidupkan.
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Bab 4 Mengoperasikan MR-JE-A dengan menggunakan Fungsi Komunikasi Modbus FX5U )

Bab ini menjelaskan cara mengoperasikan servo amplifier MR-JE-A dengan menggunakan komunikasi Modbus-RTU
untuk pengontrol terprogram FX5U.

@ perintah ADPRW )

Bila menggunakan komunikasi Modbus untuk mengirim dan menerima perintah dari pengontrol terprogram
FX5U, gunakan perintah ADPRW.

g |

Pada perangkat penyimpanan, atur
nomor stasiun servo amplifier yang ingin
Anda kirimi perintah.

Tentukan susunan bit untuk
menyimpanstatus komunikasi.
(Jumlah elemen: 3)

Atur kode fungsi.

MR-JE-A mendukung kode fungsi berikut ini.
03H (disimpan sebagai pembacaan register)
08H (pemeriksaan diagnosis/komunikasi fungsi)

10H (disimpan sebagai penulisan register untuk beberapa titik) bit[0]:Hidup selagi instruksi dijalankan

dan mati dalam status selain saat
instruksi dijalankan.

bit [1):Hidup saat instruksi telah

Atur alamat Modbus target. diselesaikan secara normal dan
mati saat instruksi dimulai.

bit [2]:Hidup saat instruksi telah

Atur jumlah titik akses. diselesaikan dengan adanya
Nilai yang diatur akan berubah kesalahan dan mati saat instruksi
tergantung pada alamat Modbus dimulai.

Tentukan perangkat untuk menyimpan data yang diterima.
Tentukan perangkat untuk menyimpan data yang dikirim.
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hm Register Modbus pada servo amplifier MR-JE-A ) W

Register Modbus pada servo amplifier MR-JE-A tercantum dalam Manual Petunjuk servo amplifier MR-JE-A
(Protokol Modbus-RTU).
Contoh ditunjukkan pada gambar di bawah ini,

Control status (Status word: 6041h)
Mo. of point/

Mo. of Registers

B041h Status word (Control status) 2 bytes Read 1 Impaossible

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

(] Ready To Switch On

1 Switched On

2 Operation Enabled

3 Fault

4 Voltage Enabled

5 Quick Stop

[ Switch On Disabled

7 Warning

8 Reserved (Mote 2)

a Remote

10 Target reached

11 Internal Limit Active
12 to 13 | Operation Mode Specific (Mote 1)
14 to 15 Reserved (Mote 2)

Mote 1. The description changes depending on the control mode,
2. The value at reading is undefined.
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@ Penulisan Lewat Perintah ADPRW ) O0E

@ XX Menulis Program )

Sebagai contoh penulisan, kita akan membuat program yang mengubah kecepatan JOG dari mode Point Table.
Gunakan manual untuk mencari alamat Modbus yang mengatur kecepatan JOG.

Command speed (Profile Velocity: 6081h)

Mo. of point/ Continuous read/

Mo, of Registers continuous write

G0&1h Profile Velocity (Command speed) 4 bytes Read/write 2 Impaossible

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

Perintah ADPRW yang digunakan saat menulis ke alamat ini ditunjukkan di bawah ini.

Label yang menyimpan nomor stasiun
untuk servo amplifier Axis 1.
Label yang menyimpan kecepatan JOG

Kode fungsi 10H: Tulis (Double word [signed])

Alamat Modbus Label yang menyimpan susunan bit yang
menunjukkan status komunikasi

Jumlah titik akses
Atur ke Jumlah titik / Jumlah register
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|

»m Konfirmasikan Tindakan Program

) ﬂﬂﬂ

Program untuk mengubah kecepatan JOG dari 100 rpm (nilai awal) menjadi 200 rpm dibuat seperti ditunjukkan di bawah ini.
Tahan pointer mouse di atas area untuk menampilkan penjelasan terperinci untuk program tersebut.

b JOISSpd Chg

Al )G Speed Changs

CikAC)
¥F

K200 dfx1_JDGEEpeed

Bl JOGE Epeed

wie] e HI10 HE0ET kZz dix] _JOGSpesd b3l _JOGERd e
ADPRW 21 Axl JOG Speed Axl JOG Speed
=tation Change Status

h e

b1 JOGEEpdChe

Al JOG
Spesd
Chargs
Statuz

Axl JOGE Speed

Change

*Pengaturan label

bAx1 JOGSpdChe Bit

&1 JOG Speed Change

&1 JOG Speed Change Status

[ Ax1 JOG Speed

T0
71  b3Ax1 JOGSpdCheStatus Bit(0. 2}
72 dAxl JOGSpeed Diouble Waord [Signed]

A A s '

Jalankan kontak "bAx1_JOGSpdChg".

R N o - '

Jika komunikasi berhasil dilakukan, parameter PT13 (kecepatan JOG) untuk servo amplifier berubah menjadi 200.
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hm Pembacaan Lewat Perintah ADPRW

) ﬂﬂﬂ

m Pembacaan Prag ram

Sebagai contoh pembacaan, kita akan membuat program yang membacakan posisi saat ini untuk Axis 1.

Posisi saat ini untuk alamat Modbus adalah 2B2FH, dan jumlah titik aksesnya yaitu 2.

Data type Read fwrite

Mo. of Registers continuous write

Mo. of point/ Continuous read/

- T
2B2Fh Current position (Current position) nﬁﬁii;}? 4 bytes Read 2 Possible

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

Perintah ADPRW yang digunakan saat membacakan alamat ini ditunjukkan di bawah ini.

Label yang menyimpan kode area
untuk servo amplifier Axis 1.

Kode fungsi
03H: Pembacaan

Alamat Modbus

Label yang menyimpan susunan bit yang
menunjukkan status komunikasi

Label yang menyimpan posisi saat ini
(Double Word [signed])

Jumlah titik akses

Atur ke Jumlah titik / Jumlah register
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»m Konfirmasikan Tindakan Program

) ﬂﬂﬂ

Program untuk membacakan posisi saat ini dibuat seperti ditunjukkan di bawah ini.

Tahan pointer mouse di atas area untuk menampilkan penjelasan terperinci untuk program tersebut.

Skatie

bz CmitFoshesd
i wifia ] Stationblo H3 HEBEZF ) difvel_CrrtPoz b3 CrrtPosRdSabueln)
it
1T
el Current Position ADPRW  Ax] Station Ll _Du-rz-.t iﬂ Crrent Pesition Resd
Foad number Foszition Status
bS] _CarrtPosRdStatus]1]
baxl GrmtPosResd
1k
M1 Current Potition Reed RET fxl Current Position Read

*Pengaturan label

£ £ AEFRA B e i P il

| il i Bl S, i |

I L e i

_|Ax1 Current Poszition Read

73 bAx1 GrmmtPosRead |Bit .
74 dAx1 CrntPos |Double Word [Signed] | . |Ax1 Current Position
75 b3Ax1 GrntPosRdStatus [Bit{0.2) _|#x1 Current Position Read Status

Jalankan kontak "bAx1_CrntPosRead".
Jika komunikasi berhasil dilakukan, posisi saat ini untuk Axis 1 disimpan dalam label dAx1_CrntPos.
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»ﬂ Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

Perintah ADPRW

Alamat servo amplifier

Penulisan Lewat Perintah ADPRW
Pembacaan Lewat Perintah ADPRW

Poin penting

Perintah ADPRW Gunakan perintah ADPRW saat melakukan komunikasi Modbus di pengontrol
terprogram FX5.

Alamat servo amplifier Alamat Modbus servo amplifier tercantum dalam Manual Petunjuk servo amplifier MR-
JE-A (Protokol Modbus-RTU).

Penulisan Lewat Perintah ADPRW Gunakan kode fungsi 10H untuk menulis ke alamat yang ditentukan.

Pembacaan Lewat Perintah Gunakan kode fungsi 03H untuk membacakan nilai dari alamat yang ditentukan.
ADPRW
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G s Akhir ) O0E

Sekarang Anda telah menyelesaikan semua pelajaran Kursus Dasar-dasar MELSERVO (MR-JE Modbus) dan Anda siap
mengikuti tes akhir.

Jika Anda merasa belum jelas dengan salah satu topik yang sudah dibahas, silakan ambil kesempatan ini untuk
meninjau topik tersebut.

Keseluruhan terdapat 4 pertanyaan (9 item) dalam Tes Akhir ini.

Anda dapat mengambil tes akhir sebanyak yang Anda suka.

Cara menilai tes
Setelah memilih jawaban, pastikan untuk mengeklik tombol Jawab. Jawaban Anda akan hilang jika Anda
melanjutkan tanpa mengeklik tombol Jawab. (Dianggap sebagai pertanyaan yang tidak dijawab.)

Hasil skor

Jumlah jawaban yang benar, jumlah pertanyaan, persentase jawaban yang benar, dan hasil lulus/gagal akan
muncul di halaman skor.

Jawaban yang benar: 4

Jumlah pertanyaan: 4 Untuk lulus tes, jawaban yang
benar harus minimal 60%.

Persentase: 100%
Lanjut l { Tinjau l

» 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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> Tes Akhir 1 ) 00c

Pilih semua pernyataan yang benar tentang metode koneksi yang benar saat menggunakan Modbus-RTU untuk
menghubungkan pengontrol terprogram FX5U dan penguat servo MR-JE-A.

Gunakan kabel Ethernet untuk menghubungkan pengontrol terprogram FX5U dan penguat servo MR-JE-A.

~  Gunakan kabel komunikasi untuk menghubungkan pengontrol terprogram FX5U ke blok terminal
komunikasi RS-485, dan untuk menghubungkan penguat servo MR-JE-A ke terminal komunikasi CN1.

Hubungkan terminator ke pengontrol terprogram FX5U dan penguat servo stasiun akhir.

Jawab ] ’ Kembali
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> Tes Akhir 2 ) 00c

Pilih semua deskripsi yang benar tentang prosedur pengaturan parameter untuk komunikasi Modbus antara
penguat servo MR-JE-A dan pengontrol terprogram FX5U.

Untuk komunikasi Modbus antara pengontrol terprogram FX5U dan l;:';n:en uat servo
MR-JE-A, gunakan pengaturan umum format protokol, paritas, stop bit, dan laju baut.

Semua nomor stasiun penguat servo diatur ke nilai tunggal.

Jawab ] I Kembali
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> Tes Akhir 3

) ﬂﬂﬂ

Manakah pernyataan berikut ini yang benar tentang fungsi komunikasi Modbus-RTU pada pengontrol
terprogram FX5U?

Unit komunikasi serial diperlukan untuk menggunakan fungsi komunikasi Modbus-RTU.
Diperlukan penyelarasan pengaturan untuk MR-JE-A dan komunikasi Modbus-RTU.

Gunakan perintah INPUT/OUTPUT untuk mengirim dan menerima perintah.

Jawab ] ’ Kembali
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> Tes Akhir 4 ) 00c

Pilih istilah yang benar tentang instruksi ADPRW yang digunakan dalam pengontrol terprogram
FX5U dari istilah berikut ini.

ADPRW (s1) (s2) (s3) (s4) (s5/d1) (d2)
1 r
s Istilah
(2 LY 1: Alamat Modbus
s3) | |v| 2: Perangkat bit untuk output status komunikasi
3: Nomor stasiun penguat servo
(s4) |__|¥]

4: Jumlah titik pembacaan/penulisan
(s5/dl) | ¥ 5: Perangkat penyimpanan data pembacaan/penulisan

6: Kode fungsi

(d2) | Yl

Jawab ] [ Kembali
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) ﬂﬂﬂ

Anda telah menyelesaikan Tes Akhir. Area yang Anda hasilkan adalah sebagai berikut.
Untuk mengakhiri Tes Akhir, lanjutkan ke halaman berikutnya.

Jawaban yang benar: 4

Jumlah pertanyaan: -

Persentase: 100%g

Lanjut | ‘ Tinjau ‘

Selamat. Anda telah lulus tes.
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Anda telah menyelesaikan Kursus Dasar-dasar MELSERVO (MR-JE Modbus).

Terima kasih telah mengikuti kursus ini.

Kami harap Anda menikmati pelajaran ini dan informasi yang Anda
peroleh dalam kursus ini akan berguna di masa mendatang.

Anda dapat meninjau kursus sebanyak yang Anda suka.

l Tinjau ] ‘ Tutup ]




