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} Tujuan Kursus ) 000

Kursus ini ditujukan bagi peserta yang akan membuat sistem kontrol gerak menggunakan modul Simple Motion CC-Link IE
Field Network seri MELSEC iQ-R untuk pertama kalinya. Kursus ini menjelaskan prosedur merancang, memasang,
memasang kabel, dan mengoperasikan sistem yang perlu dijalankan sebelum mengoperasikan modul Simple Motion
dengan perangkat lunak teknik PLC MELSOFT GX Works3.

Mem pelajari tentang metode penyalaan
sistemn sampel, seperti instalasi dan
pemasangan kabel modul Simple Maotion.

Memprogram Menggunakan FB Sesuai

Penyalaan
dengan PLCopen 1

Contoh Program Pengaturan Sistern

Pengetahuan dasar tentang PLC 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-J4)"

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

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

Mempelajari tentang metode penyalaan sistem sampel, seperti instalasi dan pemasangan kabel modul Simple
Mation.

Bab 2 - Pengaturan Sistem

Mempelajari tentang pengaturan CC-Link IE Field Network, modul Simple Motion, serta parameter penguat servo
dengan GX Works3.

Bab 3 - Contoh Program

Mempelajari tentang pemrograman untuk modul Simple Motion menggunakan program sampel.

Bab 4 - Memprogram Menggunakan FB 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
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} Cara Menggunakan Alat e-Pembelajaran Ini ) 00c

Buka halaman berikutnya Membuka halaman berikutnya.

Kembali ke halaman
sebelumnya

Kembali ke halaman sebelumnya.

Beralih ke halaman yang
diinginkan

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

Keluar dari kursus.

Kekzar dari kizsus windows seperti layar "Daftar Isi” dan pembelajaran akan ditutup.
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} Perhatian Selama Penggunaan ) 00c

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 6,72 kB
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} Penyalaan ) oo

Bab ini menjelaskan metode penyalaan sistem sampel dalam urutan kerjanya: instalasi, pemasangan kabel, serta
konfigurasi sirkuit eksternal modul Simple Motion dan penguat servo.

m Prosedur Penyalaan Awal

Berikut ini menunjukkan alur deskripsi dalam bab ini.

Memasang modul

¥

Memasang kabel catu daya dan kabel
penghubung

¥

Mengatur nomor stasiun

4

Menghubungkan CC-Link IE Field Network

¥

Memasang kabel sirkuit eksternal

¥

Menyalakan sistem
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»a Konfigurasi Sistem

o 000

(1) Konfigurasi perangkat untuk sistem sampel
Gunakan tabel X-Y dengan dua sumbu. Hubungkan sirkuit eksternal dengan modul input jarak-jauh.

R61P R0O4CPU  RD77GF4  R35B

MR-J4-GF MR-J4-GF

|

NZ2GF2S1-16D

T
AARARARRARRS
":]. A - 'i"\ =
i Bl A
L ST

(07 W pminieimivimiminion

Sirkuit eksternal
(mis. sakelar)

Ujung Ball Screw (pitch): 10 mm
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»m Knnﬁgu rasi Sistem

(2) Memberikan proximity dog dan batas stroke

Berikut ini menunjukkan rentang operasi tabel X-Y.
Sakelar DOG dan FLS/RLS diberikan pada posisi yang ditunjukkan di bawah.

Rentang operasi

0 mm

=10 mm

=10 mm 0 mm 150 mm 155 mm
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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 RD77GF4
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>“ Memasang Kabel Catu Daya dan Kabel Penghubung ) W W

Diagram pemasangan kabel dalam bagian ini adalah sketsa. Untuk pemasangan kabel sebenarnya, selalu lihat
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.

Saat memasang kabel, buka tutup terminal di bagian depan modul catu daya dan hubungkan kabel tersebut.
Untuk mengurangi noise dalam sistem catu daya, hubungkan trafo isolasi.

Modul catu daya:
Di dalam tutup terminal Modul catu daya

200 hingga 240 VAC

i

P o\t
I Pemutus sirkuit

§ (MCCB)
’:"a

cp
H—=

Ke kabel catu daya
penguat servo Item Ukuran kabel yang sesuai Torsi pengencangan

Kabel daya 0,75 hingga 2 mm? (18 hingga 14 AWG) 1,02 hingga 1,38 N°'m

Kabel arde 0,75 hingga 2 mm? (18 hingga 14 AWG) 1,02 hingga 1,38 N-m
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o] |t

»m Memasang Kabel Catu Daya dan Kabel Penghubung

0 000

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

kabel daya serta kabel enkoder.

Pasang kabel catu daya sirkuit kontrol (L11, L21) dan daya sirkuit utama (L1, L2, L3) ke penguat servo, dan hubungkan

HG-KR13

200 hgae 240 VAL Tabel berikut mencantumkan ukuran kabel ketika menggunakan penguat
% servo MR-J4-10GF.
I P&'gggs sirkuit Jika kapasitas penguat servo berbeda. Lihat Panduan Instruksi untuk
= A mengetahui modelnya.
o |
Item Ukuran kabel yang sesuai Torsi pengencangan
Ke kabel daya PLC
dd4s Catu daya sirkuit 1,25 mm? hingga 2 mm? (16 hingga 14 )
"B Pemutus sirkuit kontrol (L11, L21) AWG)
§ § mccs
B, Daya sirkuit 5
utama (L1, L2, L3) 2 e (AANG) ;
“*') Kontaktor MR-J4-10GF
-.( magnetik -
(MO 5 Kabel arde 1,25 mm? (16 AWG) 1,2 N'm
E
4
- [ H
Kabel catu daya motor servo
1
]
Kabel enkoder
H ]
i
i




W MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Field_Network)_IND

m Mengatur Nomor Stasiun

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

o 000

J | |

SW2 SW3
Sakelar putar Sakelar putar
pengaturan nomor stasiun (atas) pengaturan nomor stasiun (bawah)
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G Mengatur Nomor Stasiun ) 000

(2) Mengatur nomor stasiun modul input jarak-jauh

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.

l R R W W W W F W
R ELE R R R
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»m Menghubungkan CC-Link IE Field Network 9 000

Hubungkan modul Simple Motion RD77GF, dua penguat servo (MR-J4-GF), dan modul input jarak-jauh 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

Stasiun 3

Kabel Ethernet Konektor Standar
Kategori 5e atau lebih tinggi, kabel lurus Konektor RJ45 | Kabel yang dapat digunakan:
(berpelindung ganda, STP) *IEEE802.3 (1000BASE-T)

*ANSI/TIA/EIA-568-B (Kategori 5e)
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@2 Vemasang Kabel Sirkuit Eksternal

) oo

Hubungkan sirkuit eksternal dengan modul input jarak-jauh dalam kursus ini.
Gambar berikut menunjukkan penetapan dan pemasangan kabel masing-masing sinyal.

Gunakan kontak tertutup normal untuk berhenti paksa, batas putaran maju/putaran mundur, dan proximity dog.

LT P TR
EA NN R RN NN RN

'p’li’.ﬁ

X00: Berhenti paksa
X01: JOG putaran maju sumbu-X
X02: JOG putaran mundur sumbu-X
X03: JOG putaran maju sumbu-Y
X04: JOG putaran mundur sumbu-Y
X05: Mulai sumbu-X
X06: Mulai sumbu-Y

X07: Reset kesalahan

X08: Mulai sinkron sumbu-Y

X09: Pemilihan nomor
positioning

X0A: Proximity dog sumbu-X

XOB: Batas putaran maju
sumbu-X

X0C: Batas putaran mundur
sumbu-X

X0D: Proximity dog sumbu-Y

X00| | X02| | XOE ||COM XOE: Batas putaran maju
24 VDC sumbu-Y
e X01 XOF | |COM XOF: Batas putaran mundur
sumbu-Y
X00 || XO1 || X02 || XO3 || XO4 || XO5 || X06 || XO7 || XO8 || X09 || XOA || XOB || XOC || XOD || XOE || XOF ||COM
H VANNNN (AT
. - . - . - L . *——e .
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»m Menyala kan Sistem

Periksa apakah sakelar RUN/STOP/RESET PLC diatur ke STOP.

RESET RUN

Q)

STOP

Nyalakan sistem. Penguat servo menampilkan "Ab".

A S lEgr  CC-Link IE Bierd

MELEEHVO-] 4
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»“ Ringkasan Bab Ini ) oo

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

+ Memasang Kabel Sirkuit Eksternal

* Menyalakan Sistem

Poin-poin penting

Konfigurasi Sistem = Konfigurasikan sistem yang menghubungkan PLC seri MELSEC iQ-R dan penguat
servo seri MELSERVO J4 dalam CC-Link IE Field Network.

Memasang Modul = Pasang modul catu daya R61P, PLC modul CPU RO4CPU, dan modul Simple Motion
RD77GF4 pada unit dasar R35B.

JEGEETLREE LGRS IR ENY €15« Pasang kabel catu daya ke PLC dan penguat servo.
Penghubung * Hubungkan kabel daya motor servo dan kabel enkoder ke penguat servo.

Mengatur Nomor Stasiun = Atur nomor stasiun penguat servo dan modul input jarak=jauh

Menghubungkan CC-Link IE Field * Hubungkan modul Simple Motion, penguat servo, dan modul input jarak-jauh
Network dengan kabel Ethernet.

Memasang Kabel Sirkuit Eksternal * Hubungkan sirkuit eksternal termasuk sakelar mulai dan sakelar batas ke modul input
Jarak=jauh.

Menyalakan Sistem «  Atur sakelar RUN/STOP/RESET CPU PLC ke STOP sebelum dinyalakan.
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} Pengaturan Sistem

) oo

Berikut ini menunjukkan versi masing-masing perangkat lunak yang digunakan dalam bab ini.

GX Works3 ver.1.032) atau yang lebih baru
MR Configurator2 ver.1.60N atau yang lebih baru

Mendaftarkan Profil

)

Daftarkan profil MR-J4-GF dan NZ2GF251-16D. Setelah Anda mendaftarkan profil, tidak perlu mendaftarkannya nanti.

1) Unduh data profil MR-J4-GF dan NZ2GF2S1-16D di sini dan di sini, serta simpan file zip di sembarang tempat.

(Anda tidak perlu mendekompresi file zip.)
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
L Memory Card » : LR .-
Check Program...
Check Parameter...
Confirm Memory Size (Offline)...
Module Tool List...
Drive Tool List...
Profile Management ¥
Reqgister Sample Library...
Shortcut Key...
Predefined Protocol Support Function...
Circuit Trace...
Options...

Register Prafile

Lok IrI | piche

i Marme
v B " g &
Bdl000_MNIIGFI51-160 1 ja CSPP
Racert Places J - : ZJ& P
1 e02_MR-J4-GF_1_ja.C3PP.mp

Dieskbop

C

« @ cF B~
Dake modified
9/6/2016 10T PhA
WE2016 259 Pad

Fila pame |D-EIJJD_M:3.':F1‘51-1 ED_1_jaC5PF mp

Files f type: [ 40 Supported Fomats

L Lo
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»m 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.

Project Verify...

Change Module Type/Operation Mode...

_ F
Data Operation * MELSOFT GX Works3
Intelligent Function Module »
f Add a module,
Nnan Nther Fnrmat File - I-o [Module Name] RO4CPU

[Start /O No.] 30O

Madule Setting Setting Change
Module Label:Lige
| Do Not Show this Dislog Again | oK |
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»
@&EEI Menginisialisasi Memori D) oo

1/2

Inisialisasi memon CPU PLC.

1) Hubungkan R04CPU 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.
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].

Specity Connaction Desbination Connsction

M Write to PLC...
verify with PLC...

Remote Operabion(5)... | s E Hd:.:l;-'_ll.-l_.lul
Sefety PLC Operation... | BLCMsde  ROPU

Redundant PLC Operation(G

CPU Memaony Operation...

Connection Channal Lit...

CPU Hogul Drect Coupled Seltng

Conibctanh Taft
Time Cut (Sec) 30

OC i Cont CC 1E el Ersimat [F=T
HET 10({H]}

HoEE N

CC IE Fiedd Ethemet OC-link o4

Speofy Redendant CPU
Tamget PLC
PLC Ha. 1
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b
m Menginisialisasi Memori
I L

TP Mamary Dparation

’ Cal* Ll Ehulit= in Remory




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module{CC-Link_IE_Field_Network)_IND

(=] -t

»m Diagram K0nfi9urasi Modul

) oo

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

Pilih tab POU List 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.

POW CPU 0 |

2 3 4
STAR
0

Element Selection = X
{Find POU) jﬁ#‘bh.ﬂ Ly= Lad
< X | A
Display Target: -
iQ=R Series *

Main Base

m R358 5 Slots (Type requiring p
m RaBE Ype requiring p<
W R3BRB-HT & Slots (Extended tempei
I R3I108-HT 10 Slots (Extended temps
[ R310RE 10 Slots (Type requiring r|=
N R3128 12 Slots (Type requiring |

Extension Base

RQ Extension Base

PLC CPU

Process CPU

Safaty CPU

C Controller

Head Module

Motion CPU

NCCPLU

Power Supply

O Cwbanelonmn




MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module{CC-Link_IE_Field_Metwork)_IND

»ﬂ Mengaktifkan Sinkronisasi Antar-modul

Aktifkan sinkronisasi antar-modul dalam kursus ini. (Catatan)

Pilih [Parameter] - [System Parameter] dari pohon proyek.

1) Pilih tab Inter-module Synchronization Setting.

2) Atur [Use Inter-module Synchronization Function in System] ke "Use".

3) Klik <Detailed Setting> dari [Select Inter-module Synchronization Target Module].
4) Atur RD77GF4 ke "Synchronize" di jendela Select the Synchronous Target Module.
5) Klik tombol [OK] untuk menutup jendela.

Systerr Paramieter C __'1}
[

|2 A | Multiple GPU St

1/2

% E] et drior svodiorfc Srecivomarton Tepct Mokl
-f-) Food Sean Interunl Settieg of baer-modile Syeehronimation CPL

- a Inter=module Synchronization St

105me List Satine 3) il
Fied Boan Iniorval Setting (Hot get in 005ns unit) Qi 113
Firwed Goan Inisrvs| Setting (3e in 105ms unith 051 ms 20-A
1= ter-module Synchronization Master Sefteg -3
Synchroncus Master Setting of GG IE Field Mot St -

Meurrtie Skt Mo,

Set torpet module wack evscubing infer-module syncheonzatbon funcion &
hlo]_!:: nrmarier of the anl macke cannst he changed mhan S folomice madube i et

- Hewaork. Madule

Plasss mat PLG Ho. which use riier-module symerronzabon function o seme setirm.

Sl ‘menchronour, e not o for Ll moduls

hr-li:il-rw | sl | Restore e Dedaylt Seltings: | I

Gyatem Paramessr Doverzion 4T3 Cancel

5)

) oo

et e Setre e e Seeh | (@] | paer-reaiate h;mn 2) Eatin Ismxu-e Eymcheinnus Targat Mol " e
Lise Trger-mocule Syrchroeization Function in Sestem it ] r [Freprr— |anu'-"lmal |5w"
- Main 4)

(Catatan) Apabila versi firmware RD77GF adalah "04" atau lebih lama, selalu aktifkan sinkronisasi antar-modul.
Periksa versi firmware dengan prosedur berikut.
1. Ikuti prosedur dan buat diagram konfigurasi modul, yang mengaktifkan komunikasi dengan modul CPU.
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fﬂ Mengaktifkan Sinkronisasi Antar-modul ) ggﬂ
/

(Catatan) Apabila versi firmware RD77GF adalah "04" atau lebih lama, selalu aktifkan sinkronisasi antar-modul.
Periksa versi firmware dengan prosedur berikut.
1. Tkuti prosedur dan buat diagram konfigurasi modul, yang mengaktifkan komunikasi dengan modul CPU.
2. Pilih [Diagnostics] - [System Monitor] di bilah menu.
3. Klik tombol [Product Information List] di bagian tengah bawah jendela System Monitor Main Base.
4. Gulir jendela Product Information List ke samping kanan dan centang firmware version.

Sysiem Monitor Msin Base(] ] “'] =
| rnd | _‘ ) " .2 e, Product Informetion List S — W W e - e e E
Cperaftn Blaby ToR i B 3
Pt Sug| [=2] 08 01
.!!!! | gl Bl el el et Module
Stavt 1) e T Informatip P Address | TP Address | Synchron Fimware Procuction
Exterion Base | (Porll TPwd) | (Pord2 TPvA) | ous Wersion infarmation
n (Port 2)
| Uninstall —a e
1 Basic-Powar Supphy
Basic-CH)
Mpdide Hare -
i Uninstall Basic-1/0 0
B Rt | Basic-1/0 1
Busic-1/0 2
Uimiredall Basic-I/0 3
Basic I/0 4
Extenaion Base Peshis
| Uninstall
Cutension Base -
| Uninstall T
Confral CFU
[Cekengion Dage Bisbwad |

_ Lo
| Unirstall e u i -
- n k
:
Uninstall Erasts Pl
" Conaim Pl |T|
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m Mengatur Interval Pemindaian Tetap ) 00

Atur interval sinkronisasi di [Fixed Scan Interval Setting] di tab [Inter-module Synchronization Setting]. 1/2
Perubahan nilai siklus sinkronisasi antar-modul yang dapat ditetapkan bergantung pada kontrol dan jumlah titik link device.
Atur Fixed Scan Interval Setting ke 1,00 ms untuk menghubungkan modul input jarak-jauh dalam kursus ini.

Apabila pengaturan selesai, klik tombol [OK].

System Pacameter . ’ sl ' . e Nilai referensi interval pemindaian tetap

| L0 Azipnment ] dubtiphe GPL Sstti Iner-modale Synchronzation Seting |
WH _ Interval

| T T p———_— s Item EaHing . i :
|-|"- e Sattng BEm arch ‘il = Tvtor e T - P Jumlah S'tEiSII..In .tt}.tal pemlndalﬂn
. Uz Enter= modul: Synchronizeatoen Furcsion n System Use
g 7 Salwet k- makale Svckeoriization Tangs! Modake Dutailid Setting: 1913[}
! | | = Fiued Scan Interval Setting of Fter-module Synchronization
8 e el St S 01 it Seting S 1 hingga 4 stasiun 0.50ms
Ficed Scar Frisrval Seiting (Mot et m 00Sms unit]
Fieed Soan Fiereal Setiing (et in (05ms unit) I 100 ma || ; "
= Snbermodule Syachramaio Maslr Solling ’ ' 5 hingga 13 stasiun 1.00ms
Symchronous Master Setfing of GO IE Field Mot St
Mg Siot Mo, 0

14 hingga 64 stasiun | 2.00ms

65 hingga 120 stasiun | 4.00ms

i yrchrorous macter wathin the modules &
el 10 gal sder local slabon of CO-Lnk I Fied e ool 281 ae syncironous Tanged bebwesn —

U module® has been set b synchronous saster mithin the modules sutomatically ) . e
Flease e gure 1o et ®w local station of mouvied CC-Line [E Field 1o synchrorous master within the
mdulss mhem e kol siation of CU-Link [E Fisld & =21 35 synchronous tareeq betveen uni,

L]

(e ol ztabon will b recare slalion of sprcheonous commarsd mithin modubes becauss 1L s opergbed
by sprchronous command wathin modules from master station of O0-Link IE Field. 5o, the local staton will -
1 m ¥
Mam Lizt | Fird Besult | Check, Resioe the Dsfsult Setines
[ Eysten Paamulor Dworsion | [ oK J Cancel |

[COLUMN] Interval pemindaian tetap

Apabila terjadi peringatan OCCOH [Synchronization cycle time over], kesalahan 2600H [Inter-module synchronization process error],
atau kesalahan 193FH [Operation cycle time over error], tetapkan nilai yang lebih besar atau periksa titik berikut.

4




i MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module{CC-Link_IE_Fisld_Network)_IND

hm Mengatur Interval Pemindaian Tetap ) ggﬂ
/

[COLUMN] Interval pemindaian tetap
Apabila terjadi peringatan 0CCOH [Synchronization cycle time over], kesalahan 2600H [Inter-module synchronization process error],

atau kesalahan 193FH [Operation cycle time over error], tetapkan nilai yang lebih besar atau periksa titik berikut.
* Periksa apakah siklus operasi optimal sesuai dengan jumlah stasiun.

- Atur [Pr152] jumlah sumbu kontrol maksimal.
* Atur [Application Settings] - [Supplementary Cyclic Settings] - [Station-based Block Data Assurance] dari parameter jaringan ke

"Disable".
Apabila menggunakan modul input jarak-jauh, tetapkan [Station-based Block Data Assurance] menjadi "Enable”.
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(1) Menambahkan stasiun jarak-jauh

Daftarkan stasiun jarak-jauh yang digunakan dalam proyek tersebut.

1) Klik dua kali [Module Parameter (Network)] dari pohon proyek.

2) Klik [Basic Settings].

3) Klik dua kali <Detailed Setting> dari [Network Configuration Settings].

M Module Information

e Parameter (Motion)

1) || 8 odie arameter (etwork) I8

# Module Extended Parameter

Setting

ltem
rn[-..+ the Setting Item to Searc | E ™ ot . 3}
Network Configuration Settings | <Detailed Settng
5 Rz | Refresh Settngs
s Feared et 2) - Refresh Settings <Detailed Setting>
& Natwerk Tepsloay
Hetwork, onfiguration Settings Metwork Topology Lire/Star

Metwork Topology
- Application Settings
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Jendela [CC IE Field Configuration] muncul.

4) Seret dan letakkan [Servo Amplifier (MELSERVO-J4 Series)] - [MR-J4-GF] ke daftar modul di samping kiri dua kali
dari [Module List] di sisi kanan layar.

5) Seret dan letakkan [Basic Digital Input Module] - [NZ2GF2S1-16D] ke daftar modul dari [Module List].

6) Periksa apakah dua penguat servo (MR-J4-GF) dan NZ2GF2S1-16D terdaftar pada daftar modul.

£} CC IE Field Co
! CC IE Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

I Detect Now | ! Module List ®
Mode Setting: e [Hgh-Speed Mode fismgrment Method: [5;..1‘.5-.5 - Link Scan Time (Approx, ) - m | salact CC IE Field | Fing Hﬂdulel v b
[ E =] = -
m s | S| et e (BBl
B pmm— o] u | Sent B General CC IE Field Module
. - E CC IE Fiekd Module (Mitsubkshi Electri
I Intelgent Device Station 36 D060 0083 Mo Setting @ Mast fl cal Modul
1 Intelgent Device Station 35 (0B4 DOAT Mo Setting & Head Modulke
1 Remote Device Station 16 0000 0DOOF 2 0000 0033 No Setheg _ " ' -
0.1 to S5&W)/3-P

I MR-)4-GF
- :F'ﬂl".'":'lm'."l'.l."._:-'r—

M= NIZGFZ51-160 16 points

A GOTLHM Series

MR-J4-GF  MR-JE-GF PE:.—J;BFEIEI

[COLUMN] RD77GF sebagai stasiun master jaringan

Selain fungsi sebagai modul Simple Motion, RD77GF memiliki fungsi sebagai stasiun master yang setara dengan modul
master/lokal CC-Link IE Field Network. Oleh karena RD77GF dapat digunakan tidak hanya untuk kontrol gerak namun juga
berfungsi sebagai master jaringan, modul I/O jarak-jauh dapat dihubungkan pada jaringan yang sama. Fitur ini dapat
mengurangi biaya konfigurasi sistem.

* RD77GF tidak mendukung fungsi stasiun submaster.
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(2) Menetapkan link device

Tetapkan link device (RX/RY, RWw/RWTr) ke stasiun jarak-jauh.

1) Gulir daftar modul ke samping kanan, dan tampilkan [RX/RY Setting] serta [RWw/RWTr Setting].
2) Tetapkan device tersebut sebagai berikut.

| Detect Now J

 ModeSetting: | Oniine (High-Speed Mode) v mtm&ud: Link Scan Time (Approx.): [ - n

No. Model Name STA Station T ! - T : - . :

vl | * we 2) points | Start | End | onete | Start | End |'] M9
- Host Staton 0 Master Staton (Catatan) =~
B MR-J4-GF 1 Inteligent Device Station r 3 0060 0083 No Setting
B MR-J4-GF 2 Inteligent Device Station . _36__0084__0DA7_lo Setting
= 3 Remote Device Station

X00 hingga XOF modul input jarak-jauh ditetapkan ke RX00 hingga RXOF.

(Catatan) Apabila Assignment Method diatur ke Start/End, perubahan alamat mulai RWw/RWr dapat ditetapkan di Poin 4.
Selalu atur RWw/RWr penguat servo MR-J4-GF ke 36 poin.




li MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Field_Network)_IND IS

} Mengatur Stasiun Jarak-Jauh (Penguat Servo, 1/0 Jarak-Jauh) ) nn:a
1/

(3) Pengaturan komunikasi sinkron dan pengaturan mode spesifik untuk stasiun

Tetapkan pengaturan lain.

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

2) Atur MR-J4-GF ke "Synchronous" 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 "Motion Mode" di kursus ini.

[ Detect Now

Mode Setting: | Online (High-Speed Mode) 2 wt Method: Link Scan Time (# 3) K.): |7— ms.
F Y :
o e | s | comen, | sm0 gt
MBIFY o ot Station
H- 1 MR-14GF Synchronous
E.. 2  MR-14-GF Synchronous
Fim | 3 NZ2GF251-16D Asynchronous

1)

-

L] ]

[COLUMN] Mode spesifik untuk stasiun penguat servoMR-J4-GF

Penguat servo MR-J4-GF memiliki dua mode stasiun spesifik: Mode gerak dan mode I/O.
Mode gerak dan mode I/O dapat digunakan serentak pada jaringan yang sama.

Mode tersebut memiliki perbedaan sebagai berikut. -

Motion mode «««««ss- Mode ini melakukan kontrol gerak lanjutan seperti kontrol interpolasi, kontrol sinkron, dan kontrol
kecepatan-torsi beberapa sumbu dengan kombinasi modul Simple Motion.
/O MOde ssseassanssas Mode ini menggerakkan konveyor sabuk dan meja putar secara mudah dengan menggunakan fungsi
positioning penguat servo bawaan. Modul selain modul Simple Motion dapat digunakan sebagai stasiun I

master. -
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I/0O mode Mode ini menggerakkan konveyor sabuk dan meja putar secara mudah dengan menggunakan fungsi
positioning penguat servo bawaan. Modul selain modul Simple Motion dapat digunakan sebagai stasiun
master.

(Catatan) Apabila mengatur Network Synchronous Communication modul input jarak-jauh ke "Synchronous", terdapat pembatasan
sesuai dengan nomor seri modul input jarak-jauh tersebut.
Untuk detailnya, lihat Panduan Pengguna Modul I/O Jarak-Jauh CC-Link IE Field Network.
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(4) Merefleksikan pengaturan
Setelah mengonfigurasi pengaturan, klik [Close with Reflecting the Setting] di bagian atas jendela.

B, MR-34 0.1 to 55kwW/3-Phase

[ Basic Digital Input Module
25 NZ2Gl 16 ponts

[ GOT2000 Series

[ GOT1000 Series

MR-JI-GF  MR-JI-GF NZ?(.;::%S|

(.
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Setting Item List

(1) Tautkan pengaturan refresh

Atur rentang transfer antara link device 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].

|1*'|:iu1 the Settre Ilem to Search

E B2

| [

Setting Item

:H_“ Application Sattings

@ 7 Required Settings
48 Basic Settings

i v hlatwoel Contiguration Settings
- 1) | Refrech Satting

Trem

Rafrazh Sattires
|- Metwork Topoloey

Metwork Topology

= Hetwork Configuration Settnes

Setting

Metwork Configuration Settings < Detailed Setting>
[ Refresh Scttings i

Line Star

3)

. Status RX00 hingga RXOF diterapkan ke X100 hingga X10F CPU PLC. -
e T oS T o 1=y TAEET T DEVICE TRIE romms— | otart End |_J

- |EB - 512 00000f O0IFF 4  Module Label |»

1 RX - 16 00000 0000F  dmp  Specify Device w . 16 00100 0010F

2 Rilir - 4 00000 00003 4mp  Specify Device » = 4 00000 0ODO3

3 Riliw - 4 00000 00003 4  Specify Device w - 4 00100

5 - - =

6 - “ -

? - * -

3 - * -

3 | = - -

10 - - - -

4
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3)

Status RX00 hingga RXOF diterapkan ke X100 hingga X10F CPU PLC.

T TOTTE T g raEET T Uevks Tame T Tonns— | otart End
- |5B - 512 00000§ OO1FF * Module Label |-
1 RX - 16 ﬂﬂﬂﬂﬂl noanF H Specify Device = | H - 16 00100 O010F
2 Fibr - 4| 00000 00DOZ “ Specity Device » | W - 4| 00000 000D
3 Rt - 4 00000 00003 * Specify Device = |'W - 4 00100
¥ - -
5 - * v
ﬁ - * -
7 - “- -
3 - -
: 2 S .
10 - * -

The end number (hexadecimal) of the device range to be refreshed iz displaved|

Check, ‘ [ Festore the Defaylt Settings

4) fpply

4
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(2) Pengaturan refresh monitor sumbu dan monitor kontrol

1) Klik dua kali [Module Parameter (Motion)] dari pohon proyek.

2) Klik [Refresh settings] - [Refresh at the set timing.].

3) Periksa apakah Target diatur ke "Madule Label".

4) Periksa apakah [Transfer to the CPU.] - [Current feed value] diatur ke "Enable”.
Dengan pengaturan ini, setiap data monitor sumbu ditransfer ke label modul.

Settrg Nem Lt

e 3) [ [Modie tabe .|
||EE .,H: [ram. M | [T 1] [ 1] s
— Ratrosh ot the s ot trog.

-_I Mockile cperation Setaine Translar o the P, [rantor the byfier memory data to the specified dovice |

. 1_}. lr.ln'lmn aniting Ourertt ined vals 4} Enable Enabils

2) 3 Bt o e

1 - n Fondrate Enabie Enabie Enabdla Enabila

Loilly Rafrash Timing (140) Piiig arror Mo, Enable Enable Enable Enable

Piis warring Mo Enable Enabie Enable Enabla

Walid M code Enable Enable Enable Enabila

fixiz aperation slafus Enahble Enable Enable Enable

Cuirrant sposd Enable Enable Enabls Enabla

Axig leadrate Enabile Enable Enabile Enable

Speed-posdion switching control positonng mavemant am Enahle Enahble Enable Enable

External input el Enable Erabie Enatee Enatils

Status Enable Enable Enabile Enable
Targnt valhss Enable Enabie Enabils Enabla -

m ¥
Iham Ligt | Find Pesult Chack, Restore the Dedault Settres
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(3) Mengatur waktu refresh

1) Klik [Refresh settings]-[Refresh Timing].

2) Periksa apakah [Refresh Timing] diatur ke "At the Execution Time of END Instruction”.

Dengan pengaturan ini, nilai monitor sumbu dan monitor kontrol dimuat ulang ketika modul CPU melakukan
pemrosesan instruksi END.

frout the Satting Hem to Search B Teee Hu:h- Label "|
uE fb Ibam fais Fiisd sl o
| Ehcodsr apton inor mation Lhatie Enabie Lnabie Lnabie
j Module cperation setiing Feverse forque limi stored vakie Ensble Enable Enable Enable
iy Module cparation setting Speed during command Ensbls Ensble Enable Enable
) Fisirach patiinge Terque chiring command Ensble Enatile Enable Enable
1) m e Conirol mode swiiching status Ertile Enable Enable Enable
—— Positicning data being axecuted (Axis to be nberpolated) [Ensble Ensble Enable Enable
Deceleration start {lag Enatibe Enable Enable Enable
Tranefer to the G Traneler the buffer memory data to the specified deice
Pre—raading data analysis status Enabs Enable Enable Enabila
Extemal command samal monitor Enable Enable Enable Enabla
|| Fofrosh Tang
Fafrash Timing 2) At the Exscution Tima of END hstruction
Rafrash Group [nlinc 1-64) T E
-/ Refresh Timing (L0} Specify the timing which transfers the 110 device data,
Rafresh Timing Yihen Ihter-module Synchronous Intermupt Program Execute -
4 m L3
eoston |
Sel refresh timng. -
Tem List TFrd Fosult Check . Restore the Defaul Settirgs
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(1) Parameter modul yang diperluas

1) Klik dua kali [Module Extended Parameter] dari pohon proyek.
2) Jendela [Simple Motion Module Setting Function] muncul.

= £, Parameter

¢’ System Parameter

£+, RO4CPU
g . Module Information
:RD77GF4
& Module Parameter (Motion)
%, Module Parameter (Network)
(1) || Mo Exended Prometer |
4% Module POU (Shortcut)

te Password

S

Desplary Fitey, Deplay M v| [Comoute Basc Parameters 1)
| Ttem Axs 21 Axs 22
. Common paramecter The parameater does not rely on axis and relate to
Pr 82Forced stop valld rvvald Lihvahd
seheCton =
Pr. 152:Contrel ams number woper
ot 0
Basrc paremetors | ceoedm = nd apy g !
Pr. 100:Cormected Machne Mo Settng Mo Seting |
ey e AN e Rewl Servo Avgifer  Oise Rel Servo Avper |
Pr. LUnt setarg Jpudne J-puine
Pr.2%0. of pulses per rotation 20000 puise 20000 puise
PRERSII s oo 20000 puise 20000 puise
Pr. 4Uunt magrvicaton Lox ] Temes Lix1 Times
Pr. 7480as spoed ot start 0 puise s ) puisesy
Basic parameoters 2 Seot according to the machine and applicable motor
Pr_B:Soeed vt vale 200000 pine 200000 pubse /5
Pr.Guacceier aton e O 1000 ms 3000 ms
Pr. W0:Oeceleration tme 0 3000 ms 1000 ms
Detailed parameters | Set according to the system confguration when th

E R L R R L
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(2) Parameter umum dan parameter dasar

Display Filter

1) Parameter umum

Atur [Common parameter] - [Pr.82: Forced stop valid/invalid selection] ke "3: Valid (Link Device)".
Tetapkan link device di 2.9 (6).
Atur jumlah sumbu yang akan digunakan di [Pr.152: Control axis number upper limit]. Atur "2" dalam kursus ini.
Basic parameters 1 dan 2
Basic parameters 1 dapat diatur dalam batch dengan tombol [Compute Basic Parameters 1].

Atur Ball Screw, Horizontal, Lead of Ball Screw (PB) ke 10 mm, dan Reduction Ratio ke 1/1.

Atur basic parameters 2 dengan mempertimbangkan kecepatan maksimal dan rasio pengurangan motor, serta

spesifikasi mesin.

| Display Al

1)

Pr.82:Forced stop validfinvalid s...
Pr.152:Control axis number upp...

II P it A ME - ]
3:Valid (Link Device)
2

- Basic parameters 1

Pr. 100:Connected Machine

Pr. 101:Virtual servo amplifier se...

Pr. L:Unit setiing
Pr.2:Mo. of pulses per rotation

Pr.3:Movement amount per rota...

Pr.4:Unit magnification
Pr.7:Bias spesd at start

- Basic parameters 2

Pr.8:5peed limit value

Pr.9:Acceleration time 0

Pr. 10:Deceleration time 0
Detaried parameteors T

Set according to the machine and applicable moto
MR.-14-GF MR-J4-GF No Sett
0:Use Real Servo Amplifier 0:Use Real Servo Amplifier D:UseR
J:pulse
20000 g
20000 g

O:mm
4194304 pulse
10000, 0 pm

Ozmm
4194304 pulse
10000.0 pm
1:x1 Times 1:x1 Times 1:x1Tir
0,00 mm,fmin 0.00 mm,fmin 0 pulse,
Set according to the machine and applicable moto
&0000.00 mem,fmin &0000.00 mm,fmin 200000
100 ms 100 ms 00 m:

100 ms 100 ms 10
Set according to the system configuration when th

[ Eampute Bass: Paranatans 1 - kuk -

s | o P e, v o A T s e e e e
A o S i S S | A el ] S o s |

Hmbww e L ] -

b Labiy
il o Bl i PR

Rwesie S Bgien (P

* o e |

i Ty
S w7 ey e B e
e darmat g 1eniion
ot Bagrr e o

i ot o CECANTO, NS WTLY A e ] Wt

Agpimay W syt o d e

B LT e S lar Fu o b e vt st

L
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(3) Detail parameter 1

Atur batas stroke perangkat lunak dan sinyal eksternal (FLS/RLS/DOG) di link device dalamDetailed
parameters 1. Konfigurasikan pengaturan tersebut sebagai berikut.
Tetapkan link device di 2.9 (6).

Item _ Mods £1 Axis 22
- Detailed parameters 1 Set according to the system configuration w
Pr.11:Baddash compensation a... |0.0 pm 0.0 pm |
Pr. 12:Software stroke limit uppe... 0,0 pm 0.0 pm
Pr. 13:Software stroke limit lowe... 0,0 pm 0.0 pm

Pr. 14:Software stroke limit selec. ..

0:5et Software Stroke L...

0:5et Software Stroke L...

Pr. 15:Software stroke lmit valid...  1:Invalid 1:Invalid |
Pr. 16:Command in-position width  10.0 pm 10.0 pm
Pr.17:Torque limit setting value 300.0 % 300.0 %
Pr. 18:M-code ON signal output t... 0:WITH Mode 0:WITH Mode |

Pr. 19:Speed switching mode

0:Standard Speed Switc...

0:5tandard Speed Swatc...

Pr. 20:Interpolation speed desig... | 0:Vector Speed 0:Vector Speed |
Pr.21:Feed current value during... |0:Not Update of Feed C... 0:Not Update of Feed C... 1
Pr.22:Input signal logic selection. .. | D:Negative Logic 0:Negative Logic |
Pr.22:Input signal logic selection. .. |D:Negative Logic 0:Negative Logic |
Pr.22:Input signal logic selection. .. 0:Megative Logic 0:Negative Logic |
Pr.22:Input signal logic selection. .. | D:Negative Logic 0:Negative Logic |
Pr 8 1*Soeead-nosition function H i 0l & 5 ! 10l |
Pr. 116:FLS signal selection : Inp... | 3:Link Device 3:Link Device
Pr.117:ALS signal selection : Inp...  3:Link Device 3:Link Device
Pr.118:D0G signal selection : In... | 3:Link Device 3:Link Device

Pr., 119:5TOP signal selection : I... | 2:Buffer Memory 2iBuffer Memory

- Detailed parameters 2

Set according to the system configuration w
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(4) Detail parameter 2

Atur konstantan akselerasi/deselerasi serta JOG speed limit value dalam Detailed parameters 2.

Tetapkan device tersebut sebagai berikut.

= HPR parameter

Ttem | Axis £1 | Axis £2 |

s Dotailod parameters 2 Set according to the system configuration w
Pr.25: Acceleration time 1 10 ms 10 ms
Pr. 26: Acceleration time 2 500 ms 500 ms
Pr.27: Acceleration time 3 1000 ms 1000 ms
Pr. 28:Deceleration time 1 10 ms 10 ms
Pr.29:Deceleration time 2 500 ms 500 ms
Pr. 30:Deceleration time 3 1000 ms 1000 ms

\Pr.31:)0G speed limit value 3000.00 mm fmin 3000.00 mm fmin J
Pr.32:)JOG operation acceleratio... |0:100 0:100
Pr.33:)0G operation deceleratio... |0:100 0: 100
Pr. 34: Acceleration fdeceleration ... | 0:Trapezoidal Accelerati... 0:Trapezoidal Accelerati...
Pr.35:5-curve ratio 1100 % 100 %
Pr.36:Rapid stop deceleration time | 10 ms 10 ms
Pr.37:5top group 1rapid stop s... |0:Normal Deceleration S... 0:Normal Deceleration 5...
Pr. 38:5top group 2 rapid stop 5... | 0:Mormal Deceleration 5... 0:Normal Deceleration ...
Pr.39:5top group 3 rapid stop 5... | 0:Normal Deceleration 5... 0:Normal Deceleration 5...
Pr.40:Positioning complete signa... 300 ms 300 ms
Pr.41:Allowable droular interpol... | 10,0 pm 10,0 pm
Pr.83:Speed control 10x multiph... |0:Invald 0:Invalid
Pr.84:Restart permissible value ... 0 pulse 0 pulse
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Command Torque 0:Command Torgque
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Command Speed 0:Command Speed
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Check the Switching ... 0:Check the Switching C...
Pr.122:Manual pulse generator ... |0:Do Mot Execute Spee.., 0:Do Not Execute Spee,..
Pr. 123:Manual pulse generator ... | 200,00 mm fmin 200.00 mm fmin
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(5) Parameter HPR

Atur operasi kembali ke posisi awal dan waktu akselerasi/deselerasi dalam HPR parameter. Konfigurasikan
pengaturan tersebut sebagai berikut.

Atur metode kembali ke posisi awal dengan parameter penguat servo.

Untuk detailnya, lihat 2.13.3 (4).

Item Axis #1 _ Axis £2

= HPR parameter Set the values required for carryving out HPI
Pr.44:HPR direction 0:Forward Direction (Ad... 0:Forward Direction (Ad...
Pr.45:HP address 0.0 ym 0.0 ym
Pr.46:HPR speed 2000.00 mm,/min 2000.00 mm,/min
Pr.51:HPR acceleration time selection 0: 100 0: 100
Pr.52:HPR. deceleration time selection 0:100 0:100
Pr.55:0Operation setting for incompleti... |0:Positioning Controlis ... 0:Positioning Contral is ...
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(6) Parameter penetapan sinyal input eksternal

Atur jumlah dan polaritas link device untuk sinyal berhenti paksa, sinyal FLS/RLS, dan sinyal DOG di External input
signal assignment parameter.
Tetapkan device tersebut sebagai berikut.

Item

~ Forced stop signal

Axis =1 Axis 2

- External input signal assignment 'Set the link device to assign external iout'

Set the link device to assign forced stop si

é Pr.S00:Type 11h:RX =1

Pr.901:Start No. HO000
Pr.902:8it spedfication HO
Pr.903:Logic setting 0:Negative Logic

— Upper limit signal Set the link device to assien upper limit sig
Pr.910:Type 11h:RX 11h:RX
Pr.911:Start No. HO00B HOOOE
Pr.912:8t specfication HO HO
Pr.913:Logic seting 0:Negative Logic 0:Negative Logic

- Lower limit signal Set the link device to assign lower limit sig
Pr.520:Type 11h:RX 11h:RX
Pr.921:5tart No. H000C HODOF
Pr.922:8it spedfication HO HO
Pr.923:Logic setting 0:Negative Logic O:Negative Logic

- Proximity dog signal Set the link device to assign proximity dog
Pr.930:Type 11h:RX 12h:RY
Pr.931:Start No. HODDA HODO0D
Pr.932:8¢ specification HO HO

1] Pr.933:Logic seting 0:Negative Logic 0:Negative Logic =5

- Gtop sienal Get the link device to assign stop signal.
Pr.940:Type 00h:Invakd 00h:Invakd
Pr.941:Start No. HO00O HO00O
Pr.942:6:t spedfication HO HO
Pr.943:Logic setting 0:Negative Logic 0:Negative Logic

- Manual pulse generator input Set the link device to assign manual pulse ¢
Pr.700:Type O0h:Invakd O0h:Invakd
Pr.701:Start No. 'HODOOD HOD0O
Pr.702:Count drection setting 0:Plus Count 0:Plus Count
Pr.703:Ring counter max. 0 0
Pr.704:Ring counter min, 0 0
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m Pengaturan Parameter Simple Motion
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(7) Parameter lain

request] sebagai berikut.

Tetapkan sinyal mulai positioning untuk link device dalam kursus ini. Atur item di [External positioning start

Parameter penetapan sinyal perintah eksternal dan parameter transmisi siklus servo tidak perlu diubah.

Item

Pr.950:Type
Pr.951:5tart No.
Pr.852:Bit spedfication
Pr.553:Logic setting
External speed chanege request
Pr.560:Type
Pr.961:5tart No.
Pr.962:6it spedfication
Pr.963:Logic setting
Skip request
Pr.970:Type
Pr.971:5tart No.
Pr.972:Bit spedfication
Pr.573:Logic setting

Pr.980:Type
Pr.981:Start No.
Pr.9B82:Bit spedfication
Pr.583:Loaqic setiing

= External command sienal assien._..
= External positioning start regu_.

- Speed-position control switchi...

Az =1 A =2

‘Set the link device to aszign external comm

LI [ B [ = - T LA

11h:RX

HODO5

HO

O:MNegative Logic

00h:Invalid 00h:Invalid

HOOO0O HO00O

HO HO

:Negative Logic D:Negative Logic

Set the link device to execute skip reguest.
00h:Invalid 00h:Invalid

HOO0O0 HOOO00

HO HO

D:MNegative Logic DO:MNegative Logic

Set the link device to execute speed-posith
00h:Invalid 0oh:Invalid

HOOO0O HO000

HO HO

D:Neaative Logic DO:Neaative Loaic
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(1) Definisi data positioning

Atur data positioning untuk sumbu-X dan sumbu-Y.
Atur pola operasi berikut dalam kursus ini.

Posisi

150 mm

Kecepatan

3000 mm/min  j=-—

0 mm/min

-3000 mm,/min
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} Mengatur Data Positioning ) 000

(2) Mendaftarkan data positioning

1) Klik dua kali [Positioning Data] - [Axis #1 Positioning Data] dari pohon proyek di jendela [Simple
Motion Module Setting Function].

2) Daftarkan data sebagai berikut.

3) Daftarkan data di [Axis #2 Positioning Data] dengan cara yang sama.

A to be Acceleration  Decrieraton
— - -

0= 100 0: 100

O 100 0: 100
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Bagian ini menjelaskan pengaturan untuk menggerakkan sumbu-Y agar sinkron dengan sumbu-X.

(1) Mengatur sumbu input

Buka jendela Input Axis Parameter dan atur [Servo input axis type] ke "1: Feed Current Value" di Axis #1.
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1/2
(2) Membuat data cam /
Buat data cam 2 sumbu (sumbu-Y).
1) Klik kanan [Cam Data] di pohon proyek dan pilih "Add New Data".
2) Atur Cam No. ke "1" dan Setting Method ke "Set by Stroke ratio” - "Cam Curve".
3) Buat pola cam sebagai berikut.
e
N . 2) .
= &% Cam Data Il | Cam No. Setting Method
"R 1)§ (P  Add New Data... A% 1002 S EcLbyde Rala
m L, simple Mo Comment e pos e
. _ Import Other File...
W Digital Osc ) Set by Coordinate
Il'l'lpﬂl't... Auto-Generate
v  Show All
By the hundred [ ox ] | concel |
L
Settng Method : [troke Ratio (Cam Curve) » e R e
Resohtion: (256  ~
Siroke Setbing Rangs :
=100,0000000 t>  100.0000000 [=&]
: Cam Graph
Dieplay Graph Display Magnificabon ) F'I:il'll Data
l/stroke — [ Speed — [] Acceleration — [ Jerk — Width 100 = %Meght 100 v % | W/H 100%Saeen | [ vew _
(%]
1000000000 /
— / \
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~Setting Method : —— Btroke Rabio (Cam Curve) ®

Resohton: (256 ]

Stroke Sethng Ranges :
-100,0000000 to  100.0000000 [:]

- Cam Gragh
Display Graph Display Magrificaton Print Data
fllstroke = [ Spesd = [ | Acceleration = [ | Jerk — Width 100 = %Heght 100 + % | WM 100% Sceen ‘ ‘ [ vew |

[

0.00000 90,00000 1E80.00000 Z70.00000 350.00000

-{f}m-um the cam curve by sachon

Start [deares] End [degres] |  Stroke [%] | Cam Curve a
0,00000 180.00000 1000000000 Singls Hypot. |l
180,00000 o 0.0000000 Singie Hypat. =]
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m Pengaturan Parameter Sinkron

(3) Mengatur parameter sinkron

Atur parameter sinkron sumbu 2 (sumbu-Y).

1) Klik dua kali [Axis #2 Synchronous Parameter] di pohon proyek.

2) Jendela pengaturan parameter untuk kontrol sinkron lanjutan muncul.
Apabila Main Shaft (Main) diklik, maka kursor akan berpindah ke [Pr.400: Type].
Atur [Pr.400: Type] ke "1: Servo Input Axis" dan [Pr.400: Axis No.] ke "1".

3) Apabila Cam Output Axis diklik, maka kursor berpindah ke [Cam axis cycle unit] - [Pr.438: Unit
setting selection] di Output axis. Atur [Pr.439: Cam axis length per cycle] ke "150,0000 mm",
[Pr.441: Cam stroke amount] ke "150000,0 pum", dan [Pr.440: Cam No.] ke "1".

v Setting value
Set each module parameter.

Pr.200:Type 1:Servo Input Axis
Pr.400:Axs No 1
Sub nput axis
a § Synchronous Control Parameter Pr.401:Type 0:Invalid
= IHQU( Axis List Pr. 40 1:Axis No. 0
£2 Input Axis Parameter T S ——

= §& Synchronous Parameter
& Axis #1 Synchronous Parameter

ﬂ & Axis #2 Synchronous Parameter

2 Axis #3 Synchronous Parameter
£ Axis #4 Synchronous Parameter Output axis
v S Cam axis cycle unit
Pr.438:Unit setting selection D:Use Uit of Man [rput Axis
Pr 438:Unit Qzmm
Pr.438:Number of decimal places 0
Pr.442:Cam axis length per cyde

0:invald

Pr.439:Cam awis length per cyde 150.0000 mm
Pr.441:Cam stroke amount 150000.0 pm
Pr.440:Cam No

Pr.444:Com axis phase compensabon  _

advance tme <

Py 235:Cam axis phase compensation

tme constant

Pr.446:Synchronous control

deceleration tme

Pr.447:0utput axws smoothing time
constant
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Pilih [Online] - [Write to PLC] di bilah menu.

Pilih Intelligent Function Module.

Qsplay Seting  Restated Fynctons

m W . Selead
Open/Cose MDD Deselect ANN)

® CPUBuit-mMemory

S0 - -'-T—'*T_'-

B SO Memory Card

_‘ Intelhgent Fonchion Modue

Klik tombol [Parameter + Program] untuk menentukan data yang akan ditulis ke PLC.

e - i J Detst Tite Last Change See Byte) 8
1 copmtre
- $ Poameter 4
F e Parameter P Parameter - WITOYIL 11:47:17  Not Calaudated k
D otz - DUOURSSHE Mot Coisted 1
@ Modse Extended Parameter 0002 I | = I VUPURESTS® Mot Caadated
B remory Coc Frameter /170111 11:20:75  Not Caludsted
W Aemote Sssmeord > 00V 11:28:29 Not Canulsted
Lol v 20170111 11:40:28  Not Caludsted
- &) Global Label Initial Value = ] !
~ WITOYIL 11:40:25  Not Caladated
; v

"Simple Motion Module" atau "CPU Module" dapat dipilih sebagai tujuan penyimpanan parameter modul yang diperluas.
"Simple Motion Module" diatur sebagai pengaturan awal.
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Modul Simple Motion tidak mengelola parameter penguat servo, tidak seperti modul Simple Motion SSCNETIII/H yang

kompatibel.
Atur parameter untuk masing-masing penguat servo.

m Memulai MR Configurator2

)

Klik dua kali [Module Parameter (Network)] dari pohon proyek GX Works3.

Buka [Basic Settings] - [Network Configuration Settings].
Klik dua kali penguat servo STA#1 mulai MR Configurator2.

T mmﬁddcmntion Edit View Close with Discardipg the Setting Close with Reflecting the Setting

ni

Detect Now )
‘ M&m Orane (Hgh-Soeed Mooe «  Assgnment Method: ,’W -‘ utSme(kwux)'l - ms
A
RXRY Setting RWw/RWr Setang Reserved Error
Model Name STA= Staton T v 1
= | a0 Ponts | Start | End | Pons | Strt | End T oo Monk
- nnnsmnn 0 Master Station
L wmne 1 Inteligent Device Station 36 0050 0083 Mo Settng
B 2 mMuG 2 Inteligent Device Station 3% 0084 OO0A7 Mo Settng
M. | 3 NZ2GF251-16D 3 Remote Device Station 36 0000 OO00F S2 0000 0033 No Settng
. m ’
Host Station

ﬁ ﬁ
J TAS |k b

MR-J4-GF  MR-J4-GF NZ?G:IZ;SI
-1
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@ EEXM Pemilihan Penguat Servo ) PGS

Untuk mengatur parameter penguat servo axis 1, klik dua kali [Axis 1: MR-J4-GF(-RJ) Standard (Motion mode)] - [Parameter]
dari pohon proyek MR Configurator2.
Untuk mengatur parameter penguat servo axis 2, klik dua kali [Axis 2: MR-J4-GF(-RJ) Standard (Motion mode)] - [Parameter].

Penguat servo yang parameternya yang akan diatur dapat diganti dari menu drop-down di samping kiri atas jendela
Parameter Setting.

—

Parameter Setting
(] Axis1

: F¥open [Hsave As

W 1-]3155:. SEI:TnD
4|

2 [l g Avis2:MR-34-GF ()

Common - Basig

Parameter

@ Point Table _ Rotation dire
Extension Rotation dire
Extension 2 -
Alarm settini = CCW dir. du
Tough drive
Drive record Forced stopi

Component parts Servo forcec

Disabled (Tt
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(1) Atur Station-specific mode selection ke "Motion mode" di bagian [CC-Link IE Communication mode setting for
communication] dari [Operation mode].

/ Parameter Setting X | 4 b
_E] Axis1 El +]Read [ SetTo Default T verify [ Parameter Copy '=| Parameter Block
= E. {Funrti jenils el
| 1
= - Operation mode(**5TY)
Basic
Extension Operation mode selection
Extension 2 Standard control mode v
Alarm setting
Tough drive Whieen changed the parameter of operation mode and wrote,
Drive recorder please change the project to the model and the operation mode which be
Component parts supported after turning on the power again,
Position control
Torque control CC-Link IE Communication mode setting for communication{*NwMD)
= Servo adjustments Station-spedfic mode selection
::ﬂc ) Motion mode E
Filter 1
Filter 2
Filter 3
Vibration control
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(2) Atur [Servo forced stop selection] dari [Common] - [Basic] ke "Disabled (The force stop input EM1 and EM2 are not
used)" karena berhenti paksa dilakukan dengan sinyal dari modul input jarak-jauh dalam sistem kursus ini.

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

Filter 1

- Common Rotation direction(*POL)
S Rotation direction selection
Extension 2 CCW dir. during fwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input
Alarm setting
Tough drive Forced stop(*A0P 1)
Drrive recorder Servo forced stop selection
E::E:: 2$$E Disabled (The force stop input EM1 and EM2 are not used)
Torgue control I
- Servo adjustments
Basic =
Extension

=] [E';}Funv:ﬁon display [i]
b

Encoder output pulse(*EMRS, *EMR, *ENR.Z)
Encoder output pulse phase

| Advance A-phase 90° by CCW | Phase Setting ]

Mumber of encoder output pulse

4000 | pulse
| Encoder Qutput Pulse |

Zero speed(Z5F)
Zero speed 50 | rfmin (D-10000)
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(3) Atur secara benar apakah kabel enkoder yang sebenarnya berkabel adalah 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.

ot
= Common
Sasic i Regenerative option[*REG) Brake output(MER)
Extension 2 Regenerative option setting Servo amglifier [ ] uses deciromagnetic brake interlock (MBR)
- Regen. option is not used E Blectromagnetic brake sequence output
‘ ms (0-1000)
—_—

Battery(*ABS)
Absolute pos. detection system sel, J Servo mator
] —1

Disabled (Used in & tal system) Encoder cable{**C0P1)

— | 2-wire v]
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(4) Klik [Positioning] - [Home position return] dan atur metode kembali ke posisi awal.
Atur [Home position return method] ke "Dog type (Back end detection Z-phase reference)" dalam kursus ini.
Atur [Home position return direction] ke "Address decreasing direction".

Filter 3 [a]

Vibration contral Positioning - Home position return
cal Od:e't?uch uring Home position return method (HMM) Detailed setting of home position return

ain changing .
[ Paositioning Method selection Home position return speed
Basic (Ccia402 (%) Manufacturer-specific 100.00 | rfmin (0.00-167772.15)
Home position return method _ Creep speed
I Home position return Dog type (Back end detection Z-phase reference) | ﬂ 10.00 | r/min (0.00-167772.15)
& Dig EI I"r.cl Home position return direction _ Moving distance after proximity dog
E:!;cnsj - Address decreasing direction | ﬂ 0 puse | (0-2147483647)
& [Eluist display Proximity dog rout polarity -
Basic Home position return position data(ZST, 25TH) Detect dog with OFF |ﬂ
Gainfilter Home position shift distance Stopper time
Extension 0 | pulse | (0-2147483647) 100 | ms (5-1000)
IEmten on 3 Torque limit value
xtension
15.0 | % (0.1-100.0

Extension 3 | %0 )
Option setting
Special
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(5) Pilih [List display] - [I/O].
Selalu atur parameter PD41.
Oleh karena proximity dog dan sakelar batas adalah input dari pengontrol (menggunakan link device)
dalam kursus ini, maka atur parameter PD41 ke "1100".

Basic o |
Ertenon
Filter 1 Mo, Abbr. | Name Setting range | Axisl
Filter 2 PD26 For manufacturer setting 00000000 0000
Filter 3 PD27 |For manufacturer setting 0000-0000 0000
Vibration cor PD2E For manufacturer setting 0000-0000 0000
One-touch PD29 | ™MSMD1  |For manufacturer setting 0000-0000 0000
Gain changing PD3D |TLS For manufacturer setting -0 0
| Positioning PO31 |WLC | For manufacturer setting 0-0 ad
Basic PD32  (WLL | For manufacturer setting 0-0 d
Home pasitic PD33 *MDS For manufacturer setting 00000000 0000
= Digital 1/O PD34  "™™D& | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Basic PD35 D7 For manufacturer setting 00000000 0000
B Extension PD36 | *MDB |For manufacturer setting 0000-0000 0000
2 BB List display PD37 | =TPOP Touch probe function sekection 0000-0031 0000
Basic PD38 | "TPR1 | For manufacturer satting 0000-003F 002C
Gain/filter POIS  *TPR2 |For manufacturer setting 0000-003F 0020
gsion e —_—
gm PD41 DOPS [Function selection D-4 0000-1100 1100
Xiension 2 TS O e ST e SELUTY LT — e
Extension 3 PD43 | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Option setting PD4 | For manufacturer setting Q000-0000 0000
Special PD4S | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Linear /DD Motor PO | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Positioning contrs PD47 For manufacturer setting 00000000 0000
Network setting L_| | PD48 Far manufacturer setting 0000-0000 0000
bitd( _ __X)
- Untuk pengaturan pabrik
bitl(__X_)
bit2( _X__) Untuk menggunakan RD77GF, selalu atur "1".
bit3(X__ ) Pilih metode input untuk proximity dog dan sakelar batas.
0: Input dari penguat servo
1: Input dari pengontrol




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module{CC-Link_IE_Field_Network)_IND

[ R P et

]
m Menulis parameter

) oo

Apabila parameter tersebut sudah dimasukkan, klik tombol [Axis Writing] dan tulis parameter ke penguat servo.

Setelah menulis parameter tersebut, matikan penguat servo lalu nyalakan lagi.

Total move (A
oo | e [ e

|

Position conirol No. Abbr Name Setting range
Torgue condrol PD19 M4 For manufachurer setiing O000-0000 0000
B Servo adjustmen PD20 Al For manufacturer setiing 0-0 0
Basic PD21 = A7 For manufachurer seting 00 0
Extension PD22 = A3 For manufachurer seting 00 0
Fiter 1 PD23 = A4 For manufachurer seting 00 0
Filter 2 __JrD24 For manufachurer seting DO00-0000 D000
Filter 3 PD25 For manufachurer seting DO00-0000 D000
vibration cor PDZ6 For manufachurer setfing DO00-0000 D000
One-touch t PDZ7 For manufachurer setfing DO00-0000 D000
Gain changing PD23 For manufachrer setling 0000-0000 0000
= Positioning PD29 *MSMD1 | For manufachurer setiing DO000-0000 D000
Basic PD30 s For manufachurer seting 00 0
Indexer PD31 viC For manufachurer seting 00 0
Home positic PD32 viL For manufachurer seting 00 0
= Digi LfO PD33 D5 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Basic PD34 M5 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Extension | _| |PD35 M7 For manufachurer seting DO000-0000 D000
= ESList display " |rD3s *MDE For manufachurer setiing D000-0000 0000
Basic PD37 =TpOp Touch probe function selection DO000-0031 D000
Gain ffilter PD38 =TPR1 For manufachurer seting DO000-003F 002C
Extension PD39 =TpR2 For manufachurer seting DO000-003F 002D
Lo PD40 TPRT For manufachurer seting -32768-32767 0
Extension 2 jrp1 DOP4 Function selection D-4 0000-1100 1100
Extension 3 PD42 For manufachurer setiing DO00-0000 D000
Option setting PD43 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Spegal PD44 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Linear, DD Motor PD45 For manufachurer setfing DO000-0000 D000
Positioning contr: PD46 For manufachurer setfing DO000-0000 D000
Metwork setting (.| [PD47 For manufachurer seting DO000-0000 D000
<] ' 3 |PDs8 For manufacturer setiing DO000-0000 D000
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Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

* Mendaftarkan Profil

* Membuat Proyek

* Menginisialisasi Memori

» Diagram Konfigurasi Modul

* Mengaktifkan Sinkronisasi Antar-modul

* Mengatur Interval Pemindaian Tetap

* Menambahkan stasiun jarak-jauh (penguat servo, I/O jarak-jauh)

* Pengaturan Refresh

* Pengaturan Parameter Simple Motion

* Mengatur Data Positioning

* Pengaturan Parameter Sinkron

* Menulis data ke PLC

* Pengaturan Parameter Penguat Servo
Poin-poin penting

Mendaftarkan Profil + Ketika Anda menggunakan MR-14-GF dan NZ2GF251-16D untuk pertama kali, daftarkan
profilnya di GX Works3.

Mengatur Interval Pemindaian * Sesuaikan interval pemindaian tetap sesuai dengan jumlah stasiun dan tipe stasiun jarak-jauh

Tetap yang akan digunakan.

D ELE SRS EE T EET USRI «  Tambahkan stasiun jarak-jauh di jendela CC IE Field Configuration.

(penguat servo, I/O jarak-jauh) » Tetapkan link device ke stasiun jarak-jauh dan periksa apakah nomornya bukan duplikat.

Pengaturan Refresh «  Atur refresh tautan sehingga link device itu ditransfer secara otomatis ke device CPU PLC
tertentu.

Pengaturan Parameter Simple * Konfigurasikan pengaturan yang berhubungan dengan kontrol sumbu modul Simple Maotion.

Motion

Pengaturan Parameter Penguat = Oleh karena RD77GF tidak mengelola parameter penguat servo, tulis secara langsung

Servo parameter tersebut ke penguat servo.
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Bab ini menjelaskan cperasi pemeriksaan modul Simple Motion dan penguat servo yang diatur di Bab 2 dengan
program sampel.

Mengunduh Program Sampel )

Unduh program sampel di sini. Dekompresi file zip di sembarang tempat.

Program sampel tersebut dibuat dengan GX Works3 Ver.1.032).

Apabila program sampel tersebut dibuka dengan GX Works3 versi baru, dialog berikut menunjukkan perbedaan versi
label modul yang mungkin muncul.

Dalam hal ini, klik "Yes" dan perbarui label modul.

MELSOFT GX Works3

|0| Module label version using in project is different from the one using in GX Work3,

Are you sure you want to update?

Module label of different version (Structured data type): .
M+RCPL

M+RCPU_COM_Refresh_Selection |
M+RCPL_EtherPort

M4+RCPU_SD -

l Copy Message J Yes Mo

L .

Setelah label modul diperbarui, program diatur sebagai tidak dikompilasi.
Lakukan kompilasi program sebelum menulisnya ke pengontrol yang dapat diprogram.
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(1) Label global
Daftarkan sinyal modul input jarak-jauh ke label global.

Label Mame Data Tvpe Clazs Azzien (Device/Label) |hitial Value| Constant Englizh({Display Tarest)
BEMI Bit . VAR GLOBAL H100 Forced Stop
b OGP Bit . VAR GLOBAL H101 W oAz JOGH
b 0GR Bit . |VBR_GLOBAL H102 W Az JOG-
b OGP Eit . VAR GLOBAL w103 Y e JOGH
by 0GR Bit . VAR GLOBAL w104 Y ofwie JOG-
bx=TART Bit . VAR _GLOBAL #105 W oAz Start
BYSTART Bit . VAR GLOBAL H106 YAz Start
BERROR_RESET Bit . VAR GLOBAL 107 ERROR Reset
B S MG Bit . IVAR_GLOBAL #1104 Y Az Svhchronous OMN
bPozMumaelection Bit . IVAR_GLOBAL #1049 Pozitioning Mumber Selection
b DO Bit . |VBR_GLOBAL 104 W oAxiz DOG
bHFLS Eit . VAR GLOBAL »10B w iz FLS
bxRLS Bit . VAR GLOBAL A NI ® Awiz RLS
ayy NIN]ES Bit . VAR _GLOBAL 10D YAz DOG
BYFLS Bit . VAR GLOBAL H10E YAz FLS
bBYRLS Bit . VAR GLOBAL H10F Y oAxiz RLS
uRemaotelhputStatus frea Ward [Unzigned]/] | V&R GLOBAL Wi Femaote hput Module Status Area
LRemotelhputOperationfrea Ward [Unziened]/] . |WARGLOBAL W10 Femote Input Module Operation Area

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

o § [l o} o o o | e ) ) o e (e R e ) e e ]

L RERERERE RN E R E R E R E N E N ERERERERENE |

1
2
B
4
]
]
7
]
1
10
1
12
13
14
16
16
17
148

Labe| Mame Data Tvpe Claze  |hitial Value |Sonstant|  EnglishiDisplay Target)
[u¥Pozitioning Number Wiord [Unsigned]/Bit Strine [16=bit] | . |VAR # Aixis Pogitioning Mumber
L't Positioning Number Waord [Unsigned]/Bit String [16-bit] | . [VaR Y fxis Positioning Mumber
brHFRComp Bit . |MAR # Bxig HPR Completion
bYHFRComp Bit . |MAR Y Axiz HPR Completion
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(1) Program interupsi sinkron antar-modul (144)
Aktifkan sinkronisasi antar-modul dalam kursus ini.
Dalam hal ini, program interupsi sinkron antar-modul (144) harus dibuat.
Apabila program tersebut tidak menyertakan EI atau 144, sinyal I/O (X/Y) dari RD77GF tidak dimuat ulang.
rwtaice ]
:'1 .'_l. A [— T
(o) H l El
W b s O _
ROTH BPLC Fead
e > Program utama
:ﬁ_._'_ _'—-_.___‘_‘—-—-—-—-_.________________= ﬁ:

[
o FEND
11
1) FET
- ~ Program interupsi

. l:!nl'.

AN
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(2) Pengaturan awal (Semua servo sumbu ON)

Program ini digunakan untuk mengonfigurasi pengaturan awal. Program ini menginisialisasi modul input jarak-jauh

dan mengubah semua sumbu menjadi status servo nyala.

Rl

. i b

o) El
Wi M

REAL
=k
b
i W

Fil

w MY vrine o L
Fer ol "

B R A
pros - .
brma
Ly Ferotepos
r | Wi B

)

b . BET fovote ot Mosue
Fi=rmots Inpu Dpesrstion Ares
Polodule Status
e
== e ROITIOF 1 BA =

&) -

o G = Farnote gt o T e —
g Mk
e e
GEWE
MavF terrisl Coreeranid
- 1 -
' = A
L80F
[t - ——
- )

J\

FAN

) oo

Nyalakan sinyal SIAP PLC
~ (RD77GF_1.bPLC_Ready).

~ Inisialisasi modul input jarak-jauh.

Apabila modul Simple Motion dan
modul input jarak-jauh dimulai
secara normal, semua sumbu
berubah menjadi status servo nyala.
Aktifkan sinyal mulai positioning
eksternal.
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(3) Operasi JOG
Program ini digunakan untuk melakukan operasi JOG.

06 Opmration

(23

e

It

J\

J \

{47)

Atur kecepatan JOG
sumbu-X dan sumbu-Y
ke 2000,00 mm/min.

Lakukan operasi JOG
sumbu-X.

JOG putaran maju dan
JOG putaran mundur
dicegah dari dinyalakan
pada waktu yang sama.

Lakukan operasi JOG
sumbu-Y.

JOG putaran maju dan
JOG putaran mundur
dicegah dari dinyalakan
pada waktu yang sama.
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(4) Operasi kembali ke posisi awal/positioning

Program ini digunakan untuk melakukan operasi kembali ke posisi awal dan positioning.

Positioning dimulai oleh remote device (RX05/RX06).

J\

*PreitinningHome Position Return
pm— =
1= F :
30N
=7 o TP
bositionine W Fo g Ehert
: e _—
Pdumber -
Sedection
RO 77 Pt
ST
MOV Fositioning start Mo
- )
T
- :
= F 1.3t
El Fios it
el
[?O:IF . - MCHF W Positioning start Mo
oSl gl S s HE M=
Plunmber Complation et
Selection
ST
= oF 1.str
Fostonerg
LLES R
s HPR MO W Fositioning start
*HPH Comgietion Flag 0N
= . ——
]
IE.FL__:L._ Aks LS olsth
= —
(82) [
S H Lompleti

Apabila pemilihan nomor
Positioning
{(bPosMumSelection) mati,
nomor positioning diatur
ke "9001".

Apabila pemilihan nomor
Positioning
(bPosMumSelection)
menyala dan kembali ke
posisi awal sudah
dilakukan minimal sekali,
nomor positioning diatur
ke "1".

Setelah kembali ke posisi
awal dilakukan setelah
dinyalakan, Bendera
penyelesaian kembali ke
posisi awal
(bXHPRComp/bYHPRComp)
dinyalakan.
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(5) Kontrol sinkron

Program ini digunakan untuk beralih mode sumbu-Y ke mode kontrol sinkron.

Ketika Y Axis Synchronous ON (bYSYNC) dinyalakan, bitl (RD77GF_L.stSyncSysCtrl_D.uStart_D.1) dari memori buffer
mulai kontrol Sinkron dinyalakan. Hal ini mengatur [Md.26: Axis operation status] sumbu-Y ke "Synchronous control”.
Untuk melepas kontrol sinkron sumbu-Y, matikan Y Axis Synchronous ON (bYSYNC) dan bitl memori buffer.

) oo

A Ads S

mchronous Control
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(6) Reset kesalahan

Program ini digunakan untuk mereset kesalahan yang telah terjadi di modul Simple Motion.
Apabila ERROR Reset (bERROR_RESET) dinyalakan, "1" tertulis di area memori buffer untuk reset
kesalahan (RD77GF_1.stnAxCtrl1_D[0].uResetAxisError_D (Sumbu 1) dan
RD77GF_1.stnAxCtrl1_D[1].uResetAxisError_D (Sumbu 2)) untuk mereset kesalahan.

Apabila kesalahan direset, "0" diatur secara otomatis di area memori buffer,
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AR

- &
L] -
L] L]
- -
L L]
" ® [ ]
- L]
w ) )
. LEEEEEEE R EEERELELIEEE AL L SALL RER TR R LARAN |

Pemeriksaan operasi selesai.
Buka halaman berikutnya.

CJI000]
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Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

* Mengunduh Program Sampel
+ Label yang Digunakan
+ Penjelasan Program Sampel

* Pemeriksaan Operasi Program Sampel

Poin-poin penting

Label yang Digunakan + Daftarkan sinyal modul input jarak-jauh tersebut ke label global.

Penjelasan Program Sampel = Apabila sinkronisasi antar-modul diaktifkan, program interupsi sinkron antar-modul
(I44) harus dibuat.

Pemeriksaan Operasi Program Sampel = Meja X-Y bergerak sesuai sinyal dari modul input jarak-jauh.
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Kontrol Gerak PLCopen Function Block (FB) disediakan untuk RD77GF.
Kontrol Gerak 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 Kontrol Gerak FB.

m Mengunduh Library FB dan Program Sampel

Undubh library FB dan program sampel di sini dan di sini. Dekompresi file zip di sembarang tempat.

[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 disertifikasi PLCopen, memungkinkan pemrograman yang tidak bergantung pada produsen
PLC karena spesifikasi /O dan operasi FB distandardisasi. Fitur ini memungkinkan program terstruktur, meningkatkan
penggunaan ulang, dan mengurangi biaya rekayasa.
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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_RD77_1.01B.mlsm] yang disimpan di sembarang tempat.
5) FB didaftarkan di jendela Element Selection.

Register Library...

Register User Library...

MELSOFT GX Warks3 s

o Liwary |8 registerad to the bt

Specified Fles is imported to the GX Worksd
Ta replaca the Mrary with the one imported before, plaass

axecute ‘Register to Library Lst’
3)[=]

User Library

1)
FoU T Fovor | Pt fund..i oy |

Elerment, Selaction e}

|:.--:.

BE|E| - w

w3 K| @r

[ Ragirte L ity o il Ltk
@EJ' |_ » llnwsr ¢ Decsrwnts ¢ PLCaped D

Dagarzn *  Hims boicis

[ — = aments library
B Dusiicp E
B Dewakad

B, Resert Plain:
Wt mrtl Rl RS moim
M Daskiag
o 5 Liwnist
o= el et
P e—
£ nELEC
2 PiCapsall
T
& Pubde Do
ot i
[ e

Fils e Wgbonlaniol BT 100wy =

-

—Lisec Libeacy
5} =1 Litarary
., L MotionControl RO MotionControl RD77
= _.FE
| Single-Axis

B MC_Movedbs Absolute Value Positioning
i MC_Moveddc Commanded Position Che
8 MC_MoveRel Relstive Velue Positioning
& MC_Movevel Velooty Control

8 MC_Power +F Operable

& MC_FiaadAsn Current Pesition Read

i MC_Reacact Current Torgue Rend

8 MC_Readact: Current Velocity Read

4 MC_ReadAxs Axis Eror Read

a8 MC_Reediods lods Information Read

& MC_Reachhg Digital Ingut Read

a8 MC_Readugi Digital Output Read

@ MC_ReadPar: Parameter Read

da MC_ReadShy States Read
 MC_Reset « R Axis Error Reset

& MC_SatOven Override Value Setting
48 MC_SatPosti Current Position Change
8 MC_Stop=FRL Foreed Stop

8 MC_TorqueCr Torgue Control

@ MC_WriteDig Digital Output Write

da MC_WriteFar Parameter Wte

4 MCv_Homar= Horme Position Return

@ MCv_FeadSe Servo Parameter Resd

S A N EES L
Singhe=Axis

POU List | Fevorites | History | Module umq|
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Gambar berikut menunjukkan konfigurasi sistem yang digunakan di bab ini.

GOT digunakan untuk memudahkan penjelasan operasi link device.

(Ketika mengoperasikan link device dalam program, GOT tidak diperlukan.)

Sirkuit eksternal, seperti sakelar batas stroke, dianggap terhubung ke penguat servo.

R61P RO4CPU  RDVYGF4 R35B

MR-J4-GF GT27%*-5

3

LSN DOG

Ujung Ball Screw (pitch): 10 mm

Gunakan modul komunikasi
CC-Link IE Field Network GT15-
JT1GF13-T2.

Sakelar DOG dan LSP/LSN adalah
kontak tertutup normal.
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(1) Menetapkan link device
Tetapkan link device sebagai berikut.

[ Detect Now ]
Mode Setiing: | Online (High-Speed Made) Assignment Method: Link Scan Time (Approx.): [_
F N ) )
RX/RY Se RWw/RWr Se
No. Model Name STA# Station Type _RXRY Setting RWw/RWr Settng |
v Points Start End Points Start | End
B I tost station 0 Master Station
B 1 MR-J4GF 1__Inteligent Device Station 36 0000 0023 N
W] 2 Grar=s 2 Inteligent Device Station 16 0100 O10F 16 0100 O10F

No. Link Side GPU Side
Device Mames | Points | Start End Targst Device Name | Points | Start End
- |SB - 612 00000 OOIFF  dah  Module Label[w]
- S - A1 00000 ONIEE deb  bodile | abell
1 |Rx Z 16 00100 0010F | dab | Specify Dwicz " - 16| 007100 0010F
2 | R > | 16 001000 0010F | dab | Specify Devid » [ W - 16| 007100 0DO010F
3 | R > | 16 00100 0010F | dep | Specify Devid w [ W - 16| 00200) D020F

Operasikan RX100 ke 10F dan RWr100 ke 10F dengan
menggunakan GOT.
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(2) Pengaturan parameter

Atur [Module extended parameter] sebagai berikut.

1) Atur "Forced stop valid/invalid selection"di pengontrol ke "Invalid" karena berhenti paksa dilakukan dengan

sinyal input penguat servo.

Atur [Control axis number upper limit] ke "1".

2) Oleh karena masing-masing sinyal proximity dog, batas atas, dan batas putaran mundur adalah input untuk
penguat servo, atur [Detailed parameters 1] sebagai berikut.

Item

Axis #1

-| Common parameter

The parameter does not

Pr.82:Forced stop valid finvalid
selection

1)

linit

l
1:Invalid
Pr.152:Control axis number upper

=l Basre parameters T
Pr. 100:Connected Machine
Pr. 10 1:Virtual servo amplifier
setting
Pr. 1:Unit setting
Pr.2:Mo. of pulses per rotation

Pr.3:Movement amount per
rotation

Pr.4:Unit magnification
Pr.7:Bias speed at start
-| Basic parameters 2
Pr.8:5peed imit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0
= Detailed parameters 1

Pr. 11:Backlash compensation
amount

Pr.12:Software stroke limit upper
limit value

Pr. 13:5oftware stroke limit lower
limit value

Pr. 14:Software stroke limit

1

Set according to the
MR-14-GF

0:Use Real Servo Amplifier
O:mm

4194304 pulse

10000.0 pm

1:x1 Times

0.00 mm/min

Set according to the ma
©0000.00 mm fmin

100 ms

100 ms

Set according to the sys

0.0 pm
0.0 pm
0.0 pm

0:Set Software Stroke Limit to

1/2
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Pr, 14:Software stroke limit
selection

Pr.15:Software stroke limit
valid/invalid setting

Pr. 16:Command in-position width
Pr.17:Torque limit setting value
Pr. 18:M-code ON signal output
timing

Pr. 19:Speed switching mode
Pr.20:Interpolation speed
designation method

Pr.21:Feed current value during
speed control

0:Set Software Stroke Limit to
| Feed Current Value

' 1:Invalid
10,0 pm
1300.0 %

| 0:WITH Mode

| 0:Standard Speed Switching
'Mode
| 0:Vector Speed

0:Mot Update of Feed
Currant Valus

2)

Pr.22:Input signal logic selection :
Lower limit
Pr.22:Input signal logic selection :
Upper limit
Pr.22:Input signal logic selection :
Stop signal
Pr.22:Input signal logic selection :

1
0:MNegative Logic

0:Megative Loagic
0:MNegative Logic

0:MNegative Logic

Trwra it Fore

Proximity dog signal
Pr.81:Speed-position funcion | 0:Speed-position Switching
salaction Contral (INC Made)
- - = !
: ELE.FLS signal selection : Input 1:Servo Amplifier
|E I;‘;;l?:RLS signal selection : Input 1:Servo Amplifier
Prrllﬁ:tﬁﬁ signal selection : 1:Servo Amplifier
I. 1 g " I
Pr.119:5TOP signal selection : 2:Buffer Memory

4
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(3) Struktur yang akan digunakan

Untuk menggunakan FB, daftarkan tipe data terstruktur "AXIS_REF".

(Program sampel telah didaftarkan. Operasi berikut tidak diperlukan.)

1) Pilih [Library] - [MotionControl_RD77_1.01B] - [Structured Data Type] di jendela pemilihan elemen, serta seret
dan letakkan [AXIS_REF] di [Label] - [Structured Data Types] dari pohon Navigasi.

2) Klik dua kali [Label] - [Global Label] - [Global] dari pohon Navigasi dan buka jendela Pengaturan Label Global.
Buat struktur tipe AXIS_REF yang bernama "Axis1".

'hmnq.mm & x -Element Selection i x
g~ | °c | Qptions.. |(Find PO B e w

ol 7‘ | -
Usar Library

1} Library

_g MotionControl_RD77_1.018  MotionControl_RD77
il o FB
5y Global Label
5} Structured Data Type
4 AXIS_REF Axiis information
M MC_INPUT_REF_DI16 Input Information
M MC_OUTPUT_REF_DO16 Output Information
M MC_RD77 Library management

{Filter> [ Easy Display <<] [ Digplay Setting ] [Checl-_:]

ata Type Class Assign (Device /Label) | Initisl Value
_] AIIS_HEF .. |VARGLOBAL |+ [Detsiled Settine

Distance FLOAT [Double Precision] . |VARGLOBAL + |D100 1]
3 IEDT_VeInmty FLOAT [Double Precision] .. |WARGLOBAL « |D104 0

N e e e P L Mieee ke Wiaod Fi™tiae - 41 AP N TR AL LRE [a]
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(4) Program interupsi sinkron antar-modul (144)
Sinkronisasi antar-modul diaktifkan di program sampel. Dengan demikian, program interupsi sinkron antar-modul
(144) diperlukan.

i e
R ol ok b
) IL EI
—
- > Program utama
L e —————— D,
F_____-—ﬂ
e FEND
|
[44 T
a0ee FET
- -~ Program interupsi
{2me {END F— .
e 1 i
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(5) Pengaturan awal

Apabila modul Simple Motion mulai secara normal setelah PLC_READY (RD77GF_1.bPLC_Ready) dinyalakan,
daftarkan nilai ke anggota "StartlO" dan "AxisNo" dari struktur tipe AXIS_REF "Axis1".

Hntaize

Y

A kfi0

it
{11 El

s aees R
Bl ¥ 1
Head
i3
L

¥ oyl ap Structune AN REF

|
(26)
F

PWELC READY RREADY  RSynchror




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module{CC-Link_IE_Field_Network)_IND

[ R P et

m Penjelasan Program Sampel

) oo

(6) Daya NYALA (Servo ON)

Masukkan informasi sumbu dan aktifkan sinyal di FB.
Masukkan struktur "Axis1" ke informasi sumbu dan tombol Daya NYALA dari GOT ke aktifkan sinyal.

Jika program beroperasi secara benar, output Status (bAxis1_PowerON_Comp) dari FB akan menyala dan motor
servo akan berada dalam status servo-on.

*loiel PowerOH [Sano OH]

b Fowamr F
(98) Cpersble

GiC 3 - - - fAxiz] Power ON
Fosar TP Sratus

51 Power ON




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module{CC-Link_IE_Field_Network)_IND

(== T

»“ Penjelasan Program Sampel

(7) Homing (Kembali ke posisi awal)

Jalankan operasi kembali ke posisi awal sebelum kontrol positioning.

®fixiz | Homing

bEOT Mz THo bz Mo
ZHI] weRelative béxis 1_Homing
(1aeg - . SET fuciz 1 Homing
[GOTAxizl Al Request
R latee — |
Requast -
M _Home= { MGw_H
U3‘-§ Hame Position Retun
Hxig
{ H OUT:fwis i DUT
P !ﬂ-?ls Az
- rifarmat infior ma
rl:'m:rmatm Ty iy
béziz|_Homing I:-.-'J.v.;l_'_H:|rir.3_
amp
| | B Execute DorzB {h
gxli Ll-lt-:-m ne E:l':"'un ;I;-:-_-uh E:‘.: iz L-‘-“::‘:'?m?.
AquaE COmMman complet O Mpleta
ioh
BuswB
Exmcutn
ng
bfxis |_Homing _
Errar
ErrorB i
Sl fziz 1 Homing
Error
wieaiz 1 _Ho
mirg_Err
ErrorlQeee= J-
Error Beicd

1/2

/

Apabila tombol kembali ke
posisi awal GOT disentuh,
sinyal Request

™ (bAxis1_Homing) menyala.
Operasi kembali ke posisi
awal dan positioning
dicegah dari mulai pada
saat yang sama.

Jalankan FB.

Apabila operasi kembali ke
=~ posisi awal selesai, Done
(bAxis1_Homing_Comp)
dari FB menyala.

) oo

4
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whiiz1_Ho
mirg_Err
ErrorlDeee J-
Error J s
Homing
EIr':lr ]D

héiz |_Haming Dfis]Ho

ning_Doe

bAxiz 1_Homing

RST

(15‘_2 1T 1T .
::| il Haming
Aziz] Hommeg  Axel Request
Feguest Homing -
Complete
d
ROTAGF _1stnd
= Mnir [l]]-.-S"" bfiz |_Homing
Dl
I |
1645 X
i i SET Pixiz 1 Homing
FS1atus

"

< Apabila bendera

2/2

Apabila operasi kembali ke
= posisi awal selesai, sinyal
Request mati.

penyelesaian operasi
kembali ke posisi awal

™ status M EMYALA, bendera
operasi kembali ke posisi
= awal menyala.

4
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(8) Gerak Relatif (Positioning relatif)

Lakukan operasi positioning dengan spesifikasi posisi relatif.
Oleh karena jarak gerakan dan input kecepatan dengan GOT adalah nilai bertipe REAL (bilangan real presisi-tunggal),
ubahlah menjadi tipe LREAL type (bilangan real presisi-ganda). Apabila GOT tidak digunakan, program ini tidak diperlukan.

(1857
)

REAL_TO_LREAL E

*Type Conversion REAL fo [REAL
REAL TO_LREAL E
(1643
| —
bGOT Aci
100
i | BEM EMCEE
BEOT Az 1
]":f'
stance ance
{ wioo H EM REAL T~ D100 7

BEM EMNC:E

r wite H Em REAL T+

L
:qu_'u ":
Welne

i-[:u‘.'._n.

_—

I\

Nilai input jarak gerakan
GOT (RWrl00) dikonversi
menjadi tipe bilangan real
presisi-ganda.

Nilai input kecepatan
gerakan GOT (RWrl104)
dikonversi menjadi tipe
bilangan real presisi-ganda.
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(8) Gerak Relatif (Positioning relatif)
Jalankan FB.
-~
*Wovs Raative ; —. Apabila tombol mulai
“""'»',‘;l'"'“'“‘ -l e g T positioning GOT disentuh,
S0 " dady S pe
- ";',] T : ative . sinyal Request
I ) g . -
! s SET 8eic1 Heve (bAxis1_MoveRelative)
S0TiAxisl  Axis)  Axis! Homiee Rl tive: -
Start Horing Dors Request menyala.
soumesst
o - Operasi kembali ke posisi
: o (o I s T i
{1670 Fehativz Vaue Pes awal dan positioning
dicegah dari mulai pada
saat yang sama.
ks | v : . |=
f T Houkase Axabu Apabila Homing Done mati |~
Ao iz fci (operasi kembali ke posisi
i 1 | b > &
infarmatiz | 0™ T awal tidak dilakukan),
hscis 1 MowvePe nhis | MoveRs Request tidak menyals.
lateve lative Somrp
{ B venutz DeneB O
Mxiz | Moz g:"":"' ‘;:.H”“ fxiz | Move
Felat O <AL Rz l=tiv
Ract:s!; SMINA i.;:rr.l t Coirp ;fsd
[ K1 HWFaaiti= BuavB
Fcation Executi
:‘m deta e
.
Jalankan FB.
— Apabila positioning
:!.E-’.;rt A > selesai, Done
J LDiztar Camwma' Y 4
b , (bAxis1 MoveRelative
Distonce Travel &hortin T e -
t dsiars net Comp) dari FB menyala.
A avEc
o
bhzic | MoveRs
ICAT Ve atree_Errcr
lozity
{ 0138 HUveleaity Errwr B ¥
Caleest | e o
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o 000

ICOT Ve
locity

»
{ 014 H
Velocily
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»“ Penjelasan Program Sampel

) oo

(9) Program pemantauan GOT

Program ini digunakan untuk menampilkan nilai Feed current dan Feed speed di GOT.

Apabila GOT tidak digunakan, program ini tidak diperlukan.

L) | Moo

{2888 i
)

Nilai buffer dari nilai
Feed current dan Feed
speed ditulis dalam
RWw100 dan RWw102.
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ﬂ Pengaturan Parameter Penguat Servo ) L=

Pada dasarnya atur parameter penguat servo dengan cara yang sama seperti dijelaskan dalam bagian 2.13. Bagian ini
menjelaskan pengaturan yang berbeda dari bagian 2.13.

(1) Mengatur sinyal IO eksternal

Dalam sistem bab ini, sirkuit eksternal seperti proximity dog terhubung ke penguat servo. Konfigurasikan
pengaturan tersebut sebagai berikut.

1) Atur [Servo forced stop selection] ke "Enabled (Use forced stop input EM1 or EM2)".

2) Atur parameter PD41 ke "0100".

E EFumdﬂlw -~

Mmm B Cioamimicn - Base
= Rotation direction{*POoL) Encoder output pulse{*ENRS, *ENR, *ENR.Z)
[Rotation direction selection Encoder output pulse phase
L P n
Extension 2 | . CCW dr. during fwd. pls. input, CW dr. during rev. pls. input » Advance A-phase 90° by COW | Phase Settng |
Alarm settins 1]
Tough drive Forced stop(*ACP1) Number of encoder output pulse
Drive record Servo forced stop selection 4000 puse
Componisnt parts .
Position contral Enisbisd {Lisa Forced stop input EM1 or EMZ) hd Encodes Output Pulse
Torgue conbrol
B Servo adjustmen Zero speed(Z75F)

=0 | rjmin (0-10000)
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>}m Pengaturan Parameter Penguat Servo
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(2) Metode kembali ke posisi awal
Atur metode kembali ke posisi awal dengan parameter penguat servo.

Atur [Home position return method] ke "CiA402" dalam sistem di bab ini. Untuk detailnya, lihat PANDUAN

INSTRUKSI PENGUAT SERVO MR-J4-GF.
Dalam contoh ini, gunakan Method6 dari CiA402Homing Method.

Gain changing -~
- Positioning Positioning - Home position return
— 1 Home position return method (HMM) Detailed setting of home position return
Home position r ]
. DIgESTTTO I Method selection Home position return speed
Basic (*)cia 902 () Manufacturer-specific ADOLOR e iaas .
B Extension Home pasition return method _ Atur polaritas sakelar
5 EList display Method & ™ proximity dog.
Basic Home position return direction
GainyFilker
0 pulse

(0-2147483647)

Proximity dog input polarity

Extension L y
1o A

Extension 2 o e Detect dog with OFF ™
Extension 3 Ap?]blla CI!’}T{UZ dl?TL.lr, o | Stopper time

Option setting qra ITJ[.‘:PE'FEISI Ler‘nt‘:ia | K& POSISI awa 100 | ms (5-1000)

Special tidak diatur di sini.

Torgue limit value
15.0 | % (0.1-100.0)

Linear /DD Mator
Positioning conkrol R
Metwork setbing  |s

[COLUMN] Metode kembali ke posisi awal mode CiA402

Posisi awal adalah posisi fase-Z pertama setelah sakelar proximity dog (Sakelar Home) dideteksi.
Untuk detailnya, lihat PANDUAN INSTRUKSI PENGUAT SERVO MR-J4-GF.

Profil penggerak CiA402 adalah profil perangkat untuk penggerak dan kontrol gerak, yang dijelaskan dalam IEC 61800-7-201
dan IEC 61800-7-301. Metode pencarian dan titik referensi posisi awal ditentukan sebagai Homing Method dalam CiA402.
Pada Method6, sumbu tersebut bergerak dalam address decreasing direction ketika dilakukan operasi kembali ke posisi awal.
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>“ Pemeriksaan Operasi Program Sampel

rGOT Distance udGOT Acceleration
(RWr100) -150.0000mm  (pywr108) 100msec

bGOT Axis1Start
(RX100)

rGOT_ Varocity udGOT_Deacalaralion

(RWr104] 2000.00mm/min (RWr10A) 100msec E’

Feed curment value Feedale .
[R'l.."l‘rl,!u' 100 :!| D DOD ﬂl’T‘I m r RWw102 ] D,OGm rTUI min

Pemeriksaan operasi selesai.
Buka halaman berikutnya.




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module{CC-Link_IE_Field_Network)_IND ==

} Ringkasan Bab Ini ) oo

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

* Mengunduh Library FB dan Program Sampel
« Mendaftarkan Library FB

+ Konfigurasi Sistem

* Penjelasan Program Sampel

+ Pengaturan Parameter Penguat Servo

» Pemeriksaan Operasi Program Sampel

Poin-poin penting

Mendaftarkan Library FB » Apabila library FB didaftarkan, daftar FB ditampilkan pada tag Library di jendela
Pemilihan Elemen.

Penjelasan Program Sampel « Ketika mengatur Home position return method ke Mode CiA402, atur metode operasi
kembali ke posisi awal dengan parameter penguat servo.

»  Tentukan struktur tipe AXIS_REF_RD77.
« Input standar di FB Kontrol Gerak PLCopen dapat mengurangi biaya rekayasa.
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G s Akhir
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Sekarang karena Anda sudah menyelesaikan pelajaran Modul Simple Motion Seri MELSEC iQ-R (CC-Link IE Field
Network) , 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 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.

L

Jawaban yang benar:

]

Jumlah pertanyaan: 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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} Tes Akhir 1
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Pilih semua pernyataan yang benar tentang sistem servo yang menggunakan CC-Link IE Field Network.
(Tersedia beberapa pilihan)

CC-Link IE Field Network menggunakan kabel optik yang memiliki resistensi derau.

—  CC-Link IE Field Network memungkinkan modul input dan penguat servo dihubungkan pada
jaringan yang sama.

~  Penguat servo MR-J4-GF yang kompatibel dengan CC-Link IE Field Network memiliki dua mode:
Mode gerak dan mode I/O.

Jawab ] I Kembali
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} Tes Akhir 2 ) 00c

Pilih istilah yang benar untuk () dalam kalimat berikut.

» Ketika menggunakan MR-J4-GF untuk pertama kali, daftarkan (1) | v di GX Works3.
» Membuka jendela tempat parameter dan data positioning RD77GF diatur dari (2)___ ¥ pada Pohon Navigasi
GX Works3.

= Sesuaikan interval pemindaian tetap sesuai dengan jumlah stasiun dan tipe (3)| | ¥ yang akan digunakan.

Istilah

(1) 1:Profil 2 : Label modul
(2) 1:Module parameter (motion) 2 : Module extended parameter
(3) 1:Stasiun master 2 : Stasiun jarak-jauh

I Jawab ] I Kembali ]
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Pilih jendela yang benar yang menjadi tujuan nomor link device komunikasi Lapangan CC-Link IE ditetapkan.

_  Network Configuration Settings
Refresh Setting

_ Refresh Timing Setting

Jawab ] I Kembali
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Pilih set item pengaturan yang benar beserta parameter penguat servo di antara item berikut. (Tersedia beberapa pilihan)

~  Nomor stasiun
Metode kembali ke posisi awal
~ Nilai kontrol kecepatan

~  Metode komunikasi kabel enkoder

Jawab ] I Kembali
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Pilih semua pernyataan yang benar tentang keuntungan program menggunakan Kontrol Gerak 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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Anda telah menyelesaikan Ujian Akhir. Hasil Anda adalah sebagai berikut.
Untuk mengakhiri Tes Akhir, lanjutkan ke halaman berikutnya.

L

Jawaban yang benar:

Jumlah pertanyaan: 5
Persentase: 100%
Lanjut | ‘ Tinjau ‘

Selamat. Anda telah lulus tes.
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»

Anda telah menyelesaikan Kursus Modul Simple Motion Seri MELSEC iQ-R (CC-Link IE Field Network).

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 |




