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>m Cel szkolenia ) oo

Ninigjsze szkolenie jest przeznaczone dla osob, ktdre po raz pierwszy konfiguruja system za pomoca serwowzmacniacza serii
MELSERVO-J4 kompatybilnego z siecig CC-Link |E Field Network. Szkolenie opisuje procedury projektowania systemu,
montazu, wykonywania polaczen elektrycznych i przyktady programow.

Dowiedz sig o funkcjach dostepnych w trybie 1O
Mode | metodzie uruchamiania systemu
uzywanego podczas szkolenia.

1. Uruchomienie trybu /0 Mode 2. Dziatania tabeli pozydji

3. Programowanie Za pomocy
FB zgodnych z PLCopen

Uczestnicy szkolenia powinni posiadac¢ podstawowa wiedze na temat sterownikdéw PLC serii MELSEC iQ-R,
serwomechanizmow AC i pozycjonowania.

Dla poczatkujacych zalecany jest udziat w szkoleniach wymienionych ponizej.
+ Seria MELSEC iQ-R — informacje podstawowe”

=, GX Works3 (drabinka)”

« MELSERVO (MR-J4) — informacje podstawowe™

= Sprzet FA dla poczatkujacych (pozycjonowanie)”
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>m Struktura szkolenia

Program szkolenia przedstawiono ponizej.
Zalecamy rozpoczecie szkolenia od rozdziatu 1.

Rozdzial 1 — Uruchomienie trybu /O Mode

Dowiedz sie o funkcjach dostepnych w trybie 1/0O Mode i metodzie uruchamiania systemu uzywanego podczas
szkolenia.

Rozdziatl 2 — Dzialania tabeli pozycji

MNaucz sie metody pozycjonowania za pomoca tabeli pozycii.

Rozdzial 3 - Programowanie za pomoca FB zgodnych z PLCopen

Poznaj programowanie z wykorzystaniem uktadow funkejonalnych zgodnych z PLCopen.

Test koncowy

tacznie 5 czesci (7 pytan). Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiecej
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>m Jak korzystac ze szkolen online

Przejdz do nastepnej strony

Przejdz do poprzedniej strony

Przejdz do wybranej strony

Opus¢ szkolenie

Przejdz do nastepnej strony.

Przejdz do poprzedniej strony.

Wyswietlony zostanie ,Spis trescl”, ktory umozliwia przejscie do
wybranej strony.

Opusc szkolenie.
Szkolenie zostanie zamkniete.
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>m Srodki ostroznosci dotyczace uzytkowania

Srodki bezpieczenstwa

W przypadku korzystania z opisywanych produktow w czasie trwwania szkolenia, zapoznaj sie z instrukcjami
bezpieczenstwa znajdujacymi sie w instrukeji uzywanego produktu i przestrzegaj ich.

Srodki ostroznosci dotyczace szkolenia
- Ekrany oprogramowania moga rézni¢ sie od tych zawartych w niniejszym szkoleniu.
Ponize] wymienione jest uzywane oprogramowanie wraz z obowiazujaca wersja.
- MELSOFT GX Works3 wer. 1.032J
- MELSOFT MR Configurator2 wer. 1.60N

Materiatly referencyjne

Ponizej wymieniono materialy referencyjne zwigzane ze szkoleniem. (Korzystanie z nich nie jest konieczne).
MNacisnij nazwe materiatu referencyjnego, aby go pobrac.

MNazwa pliku

: Format pliku Wielkosc pliku
referencyjnego

Arkusz kontroloy Flik skompresowany
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} Uruchomienie trybu I/O Mode ) 005

Ninigjszy rozdziat przedstawia sposob uruchomienia serwowzmacniacza MR-J4-GF w trybie /0 Mode
z uwzglednieniem kolejnosci czynnosci.

“ Funkcje dostepne w trybie I/O Mode )

Serwowzmacniacz MR-J4-GF posiada dwa tryby specyficzne: tryb motion oraz tryb /0 Mode.
Sa miedzy nimi nastepujace rodznice.

Tryb motion «+++++ Ten tryb prowadzi zaawansowane sterowanie ruchem, wliczajac w to kontrole interpolacji, kontrole
synchroniczna, kontrole predkosci momentu obrotowego wielu osi w potaczeniu z modutem Simple Motion.
Dowiedz sie wiecej na temat trybu motion w szkoleniu ,Sterownik systemu serwo serii MELSEC iQ-R
w trybie Simple Motion (sie¢ CC-Link |IE Field Network)".

Tryb I/O Mode <=+ Ten tryb z fatwoscia napedza przenosnik tasmowy i stolik rotacyjny poprzez uzycie funkcji pozycjonowania
zaprogramowanej w serwowzmacniaczu. Kazdy modut poza modutem Simple Motion moze by¢ uzyty jako
stacja nadrzedna.

Tryby motion oraz I/0 Mode moga by¢ uzywane jednoczesnie w te] samej sieci. Korzystajac z obu trybdw naraz, uzywaj stacji
nadrzednej kompatybilngj z trybem motion, np. RD77GF.

Tryb I/O Mode posiada dwa tryby pozycjonowania: metode tabeli pozycji | metode indeksera.

Aby skorzystac z metody tabeli pozyciji, wybierz najpierw tabele pozycji (maksymalnie 255 pozycji) ustawiona

w serwowzmacniaczu i wyslij sygnat startowy, aby rozpoczac pozycjonowanie do wybranej pozycji.

Aby skorzysta¢ z metody indeksera, wybierz pozycje (pozycja stacji) na stoliku rotacyjnym podzielonym rowno w zakresie 2 —
255 i wyslij sygnat startowy, aby rozpoczac pozycjonowanie do wybrangj pozycji.

Tryb I/O Mode jest obstugiwany przez serwowzmacniacz z oprogramowaniem w wersji A1 lub nowszej, a dziatanie indeksera
wymaga wersji A3 lub nowszej.
Sprawdz wersje oprogramowania serwowzmacniacza za pomocy [Diagnosis] - [System Configuration] w MR Configurator2.
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) Konfiguracja systemu

9 000

Ponizej przedstawiono konfiguracje systemu. Czesci maszyny zostaty opisane w podrozdziatach 1.8 i 3.3.

Podtgcz zewnetrzny ukitad do zdalnego modutu wejsciowego.

R61P R0O4CPU RJ71GF11-T2 R35B

MR-J4-GF

NZ2GF251-16D

KE=
kR

Zewnetrzny ukiad,
np. przetgczniki
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} Podtaczanie modutow

Zamontuj kazdy modut na podstawie urzadzenia, tak jak pokazano ponizej.
Szczegdtowe informacje mozna znalezé w Instrukcji konfiguracji modutu MELSEC iQ-R.

FE1P RJ7T1GF11-TZ

*Zamiast korzysta¢ z R0O4CPU i RJT1GF11-T2, mozna uzy¢ CPU (RO4ENCPU) osadzonego w CC-Link IE.
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Podtaczanie zasilania elektrycznego i przewodow taczeniowych ) ooc

W tym rozdziale przedstawiono tylko zarys schematu potgczen elektrycznych. Rzeczywisty schemat mozna znalezé

w instrukcji kazdego modutu.

(1) Podlaczanie zasilania do PLC

Ponizej znajduje sie przyktad podtgczenia zasilania i linii uziemienia do modutu zasilania.
Otwérz pokrywe terminalu z przodu modutu zasilania i podigcz przewody.
W celu redukcji hatasu w systemie zasilania podtacz transformator izolacyjny.

Modut zasilania:
pod pokrywa terminalu

Napiecie pradu
zmiennego od
200 do 240V

T

g
J l Wytacznik kompaktowy

« (MCCB)
"I‘
I_ CP
—%
S

Modut zasilania

Element Odpowiedni przekrdj przewodu Moment dokrecania
At 0,75 do 2 mm2 (AWG18 do AWG14) 0d 1,02 do 1,38 N'm
zasilania
Kabel 2
S 0,75 do 2 mm? (AWG18 do AWG14) Od 1,02 do 1,38 N-m
uziemienia
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m Podtaczanie zasilania elektrycznego i przewodow taczeniowych

(2) Podlaczanie zrodta zasilania do serwowzmacniacza i serwomotoru
Podiacz zasilanie obwodu sterowania (L11, L21) i obwodu gtdéwnego (L1, L2, L3) do serwowzmacniacza oraz polacz
przewdd zasilania | przewdd enkodera.

Mapiacie pradu
zmiennego od 200 do 240

) oo

Ponizsza tabela zawiera wymiary przewoddw do uzycia z
serwowzmacniaczem MR-J4-10GF.
W przypadku innej mocy serwowzmacniacza sprawdz instrukcje

Whtacznik kompaktowy
(MCCB) dla tego modelu.

Elemeant Odpowiedni przekrdj przewodu Moment dokrecania
Stycznik magnetyczny MR-J4-10GF
(MC) . Przewod
zasilania od 1,25 mm? do 2 mm?

bwod
iyl (od AWG16 do 14)

(L11, L21)

Przewod
zasilania

obwodu 2 mm? (AWG14)
glownego
(L1, L2, L3)

Kabal zasilania serwormotoru
1:|

Kabel 1,25 mm2 (AWG16)

Kabal ankodeara L
UZliemignia

HG-KR13
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) Ustawianie liczby stacji ) 000

(1) Ustawianie liczby stacji serwowzmacniaczy

Skorzystaj z pokretet (SW2 i SW3), by ustawi€ liczbe stacji serwowzmacniaczy.
Ustaw liczbe stacji w systemie szesnastkowym.

1| W}

- |
=
SW2 SW3
Ustawienie liczby stacji Ustawienie liczby stacji

na pokretle (gérnym) na pokretle (dolnym)
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»“ Ustawianie liczby stacji ) oo

(2) Ustawianie liczby stacji zdalnego modutlu wejsciowego

Skorzystaj z przetacznika z przodu modutu, by ustawic liczbe stacji.
Ustaw liczby w polu setek i dziesigtek na pokretle po lewej stronie i liczby jednosci na pokretle po prawej stronie.

I R R W W W W F W
R ELE R R R
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b
Podlaczenie sieci CC-Link IE Field Network ) .-

Potagcz RJI71GF11-T2, MR-J4-GF i zdalny modut wej$ciowy za pomocg przewodéw Ethernet.
Potacz je w topologii liniowej, jak przedstawiono ponize;.

Uzyj przewodoéw Ethernet standardowych dla sieci CC-Link IE Field Network.
Maksymalna odlegto$¢ pomiedzy stacjami potaczonymi przewodem Ethernet to 100 m. Jednakze, odlegtos¢ ta
moze by¢ mniejsza w zaleznoéci od Srodowiska operacyjnego przewodu.

Stacja 2

Przewéd Ethernet Standard
Kategoria 5e lub wyzsza, prosty przewod Lacznik RJ45 Stosowne przewody:
(podwadjnie ekranowany, STP) *|[EEE802.3 (1000BASE-T)

*ANSI/TIA/EIA-568-B (kategoria 5e)
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) Konfiguracja urzadzenia 3 ] v R

(1) Konfiguracja urzadzenia
Konfiguracja urzadzenia zawiera jedng 0$ Sruby kulowej.

wirs

L 3 ‘'R K 3 Panel sterowania
l L R IR L D

Styki przetacznikow

BB B B R BaRaa

EM2

! FLS/RLS sa
| HG-KR * * F zazwyczaj zamkniete.
RLS DOG FLS (Uwaga)
Skok $ruby kulowej: 10 mm
Przetaczniki krancowe dostarczone sg w potozeniach pokazanych ponizej.
RLS DOG FLS
! F Zakres operacyjny | !
I | I I
-10 mm 0 mm 150 mm 160 mm

(Uwaga) W niniejszym szkoleniu przetacznik czujnika zblizeniowego i przetgcznik ogranicznika skoku sa podtaczone do zdalnego modutu wejsciowego
w celach ilustracyjnych. Aby zwiekszy¢ doktadnos¢ powrotu do potozenia wyjsciowego, podtacz je bezposrednio do serwowzmacniacza.




ki Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0_Mode)_POL

> Konfiguracja urzadzenia

9 000

(2) Podlaczanie zewnetrznych uktadow

Podtacz zewnetrzny uklad do zdalnego modutu wejsciowego uzywanego w trakcie szkolenia.
Ponizszy rysunek przedstawia przypisanie i okablowanie dla kazdego sygnatu w rozdziale 2.

LS DX D O

" n

n o
v v 9w

B: . BB ARy Ay

X00: Serwo WL

X01:Rozpoczecie obrotu w przéd
X02: Rozpoczecie obrotu w tyt
X03: Rozpoczecie monitorowania

X04: Przerwal/Restart

X05: Wybér tabeli pozyciji 0
X06: Wybér tabeli pozyciji 1

X08: Automatyczny/Reczny wyboér

X09: Reset

X0A:Czujnik zblizeniowy
XO0B:Goérny ogranicznik skoku
X0C:Dolny ogranicznik skoku

XO0D:Nie potaczono
XOE:Nie potaczono

_I X001 [X02] [XOEI[COM XO07: Nie potgczono XOF:Nie potaczono

24Vbe_L XO0F| e XOF | |[COM

X00 (| X01|[ X02 || XO3 || X04 || X05 (| X06 [| XO7 |[ X08 || X09 || XOA || XOB || XOC || XOD || XOE || XOF || COM
L Y U R N N N A T




W Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4-GF_Servo_Amplifier_IO_Mode)_POL E=REE

> Konfiguracja urzadzenia ) 00

(3) Okablowanie przetgcznika wymuszenia zatrzymania (EM2)
Podtacz przetacznik wymuszenia zatrzymania do CN3 serwowzmacniacza.

Podtacz przetgczniki w nastepujacy sposob.

:: e
]
CN3 9
T~ 20 [EM2__ |4
:I 5 |DICOM E
24V DC -

v

-
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»
Test operacyiny ) oe

Przed rozpoczeciem dziatan w systemie za pomoca polecenia sterownika wykonaj test operacyjny i sprawdz,
czy urzadzenie dziata prawidtowo.

(1) Tryb testu operacyjnego
WEACZ (do goéry) SW1-1, ktéry znajduje sie wewnatrz pokrywy wyswietlacza serwowzmacniacza.

LI

SWi1-1
Przetacznik zmiany trybu —

-3

| FTeTE) T (T e

P o
-
-
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> Test operacyjny

(2) Podtgczanie serwowzmacniacza do komputera
Podtacz serwowzmacniacz do komputera za pomocg kabla USB.

Kabel USB

(3) Uruchamianie zasilania
Uruchom serwowzmacniacz. Na wyswietlaczu serwowzmacniacza pojawia sie ,b01.".

A Sumer  CC-Link IE Bietd

A\

%
i\ MELSERVOJ4

Kropka zacznie migac.
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»“ Test operacyjny

(4) Test operacyjny z uzyciem MR Configurator2
1) Uruchom MR Configurator2. Ustaw ,Model” na ,MR-J4-GF" i utworz nowy projekt.

Cannection s2tting
(%) Servo amplifier conmection LISE

D‘I’I’tlﬁttﬂadp‘njsctﬂbe opened whenever
the application is restarted

Lo | concel |
2) Gdy pojawi sie nastepujace okienko, kliknij ,Yes". MR Configurator2 rozpocznie odczytywanie parametrow.

MELSOFT MR Configuratord

. Do you want create a project by reading the parameters from the servo
amplifier?
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> Test operacyjny ) 000

3) Wybierz [Test Mode] - [JOG Mode] na pasku menu.

TestMode | Adjustrent Tools |\
=

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

Test Mode Information...

4) Pojawig sie dwa nastepujgce okienka Kliknij ,OK".

MELSOFT MR Configurator?

, Once you start test mode, normal operation by external input

A% signal will be invalid.
I]I

MELSOFT MR Configurator?

v When not use limit switch, please turn on "Limit switch
automatic ON" check box.
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»“ Test operacyjny ) oo

5) Wyswietlone zostanie okno pracy w trybie JOG. Zaznacz opcje ,Limit switch automatic ON".
Whytacznik krancowy nie dziata w tym momencie. Zapobiegaj awarii urzadzenia.
Kliknij przycisk [Forward CCW] lub [Reverse CW], by rozpoczac obroty silnika.
Sprawdz, czy Sruba kulowa dziata odpowiednio i czy zwiazek pomiedzy kierunkiem obrotu silnika a kierunkiem
ruchu sruby kulowej jest odpowiedni.

Seting

Mator speed

Acrel. fdecel. tme constant

[]Limit switch automate ON

Blromardcon | | Bireversecw | 4

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

The SHIFT key can be used for forced stop.
6) Aby zakonczy¢ prace w trybie JOG, zamknij okno.

Urzadzenie przejdzie w tryb wylaczonego serwomechanizmu. Unikaj nieprzewidzianych ruchéw maszyny.
Po wylaczeniu serwowzmacniacza wylacz ponownie SW1-1.
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>}m Podsumowanie rozdziatu ) 00

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Konfiguracja systemu

« Podtaczanie modutdw

« Podiaczanie zasilania elektrycznego i przewoddw tgczeniowych
« Ustawianie liczby stacji

« Podtaczenie sieci CC-Link IE Field Network

« Konfiguracja urzadzenia

« Test operacyjny

Wazne informacje

Konfiguracja systemu » Skonfiguruj system, ktory taczy sterowniki PLC serii MELSEC iQ-R i serwowzmacniacz
serii MELSERVO J4 poprzez sieé CC-Link IE Field Network.

Podtaczanie modutow «  Zamontuj modut zasilania R61P, modut CPU RO4CPU sterownika PLC i modut
nadrzedny/lokalny RJ71GF11-T2 sieci CC-Link IE Field Network na podstawie jednostki
R35B6.

Podtaczanie zasilania elekirycznego i » Podiacz zasilanie do sterownikow PLC i serwowzmacniaczy.
przewodow faczeniowych « Podiacz przewody zasilania serwomotordw i przewody enkodera do serwowzmacniaczy.

Ustawianie liczby stacji = Ustaw liczbe stacji serwowzmacniaczy i zdalnego modutu wejsciowego.

Podtaczenie sieci CC-Link |E Field « Polacz serwowzmacniacze i zdalny modut wejsciowy za pomoca przewodow Ethernet.
Network

Konfiguracja urzadzenia »  Uzyj systemu, ktory napedza jedna o$ Sruby kulowej.
» Podigcz zewnetrzny uklad, wliczajac w to przelgczniki i ograniczniki, do zdalnego
modutu wejSciowego.

Test operacyjny = Ustaw serwowzmacniacz w trybie testu operacyjnego.
» Przeprowadz kontrole dziatania MR Configurator2 w trybie JOG.
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} Dziatania tabeli pozyciji

Ninigjszy rozdzial przedstawia metode pozycjonowania za pomoca tabeli pozyciji.

m Ustawienie GX Works3 )

(1) Rejestracja profili
Zarejestruj profile MR-J4-GF oraz NZ2GF251-16D. Po zarejestrowaniu profili nie ma potrzeby kolejnych ich rejestracji w
przysziosci.
1) Pobierz dane profili MR-J4-GF | NZ2GF251-16D z nastepujacej tabeli i zachowaj je w archiwach

zip w dowolnym migjscu.
(Nie musisz wypakowywac archiwdw zip).

) oo

Dana

Profil MR-J4-GF

Format pliku

Plik skompresowany

Wielkosé pliku
973kB

Profil NZ2GF251-16D

Plik skompresowany

11,7 kB

2) Uruchom GX Works3.

3) Wybierz [Tool] - [Profile Management] - [Register] bez otwierania projektu.

4) Wybierz zapisane archiwum zip i kliknij [Register].

Tool | Window Help
| Memory Card

™ .06

Profile Managemsent

Register...

Shortcut Key...

Delete...

Ragister Profle

Lesgd. Cimvaate

= L bbbl NZIGFIE1- 180 1 en (PP op
Frppee Mmoo
b b WK J4-GF_F en PP 3

Copuh 1o

I-t-ll;u
A

Ciogmaion
o

Fatral

Fie nuame

i o e [T p—
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]

2.1 Ustawienie GX Works3

(2) Tworzenie projektu

Create a project for GX Works3.

1) Wybierz [Project] - [New].

2) Wybierz nastepujace elementy w oknie New.

3) Ustaw Module Label na [Use] w Module Setting.

Close

Save

Save As...

Delete...

Project Verify...

Project Revision

Change Module Type/Operation Mode...
Data Operation

Intelligent Function Module

MNnan Nrhar Farmat File

MELSOFT GX Works3

. Add a module.
'o [Module Name] RO4CPU

[Start I/ONo.] 3E00

Module Setting

Module Label:Use
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} Ustawienie GX Works3

(3) Inicjalizacja pamieci
Przeprowadz inicjalizacje pamieci PLC CPU.

1) Podtacz RO4CPU do komputera za pomoca kabla USB.
2) W ustawieniach polaczenia GX Works3 wybierz potaczenie USB.
Wybierz [Online] - [Current Connection Destination]. Ustaw miejsce polaczenia, jak pokazano ponizej.

Wybierz [Connection Test], aby sprawdzi¢, czy komunikacja przebiega prawidtowo. Jezeli tak, kliknij [OK],

by zamknac okno.
3) Przeprowadz inicjalizacje pamieci.

Wybierz [Onling] - [CPU Memory Operation]. Po pojawieniu sie okna CPU Memory Operation kliknij [Initialization].
Kiedy pojawi sie wiadomosc¢ ,Initialize the selected memory. Are you sure you want to continue?”, kliknij [Yes].

Current Connection Destination...

Read from PLC...

Write to PLC...

Verify With PLC...
Remote Operation(s)...

Safety PLC Operation...

CPU Memory Operation...
PLC'DaEA. .
User Data

Module

Set Clock...

Monitor

Wakch

User Authentication...

Time Out (Sec.) 30

[C IE Cont
HET/10(H)

CCLnk
Maoduls

Ethemet
Module

ca =

Other Statien Dther Staton
[Sngk Mebwodk] 0 (Co-fxetence Hebwork)

Ratry Tergs 0

CC IE Cont
HET/10{H}

CC IE Fald

Etharmat CCALnk

CC IE Cont
NET/10{H}

Accessing Host SEton

CC [E Field

Ethamat CCALink

L o

-
GOT L IE Fedd Head Moduls

Master/Local
Module

PLC Moda  RCPU

i Connection Channed List...

| EPU Module Drect Coupled Sattng

PLC Type

Detis
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Current Connection Destination...

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

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

CPU Memory Operation...

Delete PLC Data...
User Data
Set Clock...

Monitor
Watch
User Authentication...

Board

CCLnk
Modulke

a

Other Statien
(Snge Network)

Teme Out (Sec.) 30 Retry Times 0

CC IE Cont CC JE Fold Ethemet
NET/10(H)

24

H N

CC-unk 24

CC IE Cont CC IE Fiid Ethemet
NET/10{H}

Agcessing Host Station

Multiple CPU Satting

1990
1 2 3 A

FLC No. 1

Specify Redundant CPU

|

Bus

a || 43

GOt CC IE Feld Head Module
Master/Local
Module

PLC Mode RCPU

Connection Channed List....

CPU Module Drect Coupled Settng

PLC Type

Detads
f
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v |

CPU M’Emﬂl"f Operation
‘ CPU Built—in Memory

Davica/Labal Mamaon
File Sterage Area Wse Wolume

I | cansens —

Dl I[ P — P
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(4) Tworzenie schematu konfiguracji modutu

Stworz schemat konfiguracji modutu.

Wyhbierz [Module Configuration] z drzewa projektu.

Wybierz zakladke listy POU z okna Element selection, a nastepnie przesun i upusé modut do uzycia.

Whybierz rysunki odpowiadajace modutom PLC uzywanym w rzeczywistym systemie.

Po utworzeniu schematu konfiguracji modutu wybierz z menu [Edit]-[Parameter]-[Fix] i zamknij okno Module Configuration.

Element Selection = X
{Find POU) jﬁ%h-‘_‘! Ly~ Ly
43 x| e

POW CPU 0 Display Target:

1Q-R Series

Main Base
[m R3SE 5 Slots (Type requiring p
[GEEL) B Slots [ Type requinng o
W R3BRB-HT 8 Slots (Extended tempe
I R310B8-HT 10 Slots (Extended temps
[ R3I10RE 10 Slots (Type requiring =
[ R312B 12 Slots (Type requiring |
Extension Base

RQ Extension Base

PLC CPU

Process CPU

Safaty CPU

C Controller

Head Module

Motion CPU

NCCOPU

Power Supply

O Ewtanelnn
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(5) Nadrzednyl/lokalny modut sieci CC-Link IE Field Network
Skorzystaj z nadrzednego/lokalnego modutu sieci CC-Link IE Field Network jako stacji nadrzednej podczas kursu.

1) W drzewie projektu kliknij dwukrotnie [Module Parameter].

2) Kliknij [Required Settings).

3) Kliknij [Local Station] w [Station Type] i wySwietl przycisk [¥] po prawe] stronie.
4) Kliknij przycisk [¥] i wybierz ,Master Station” z listy rozwijalnej.

= % Module Information

= f¥, 0000:RI71GF11-T2

£ Module Parameter &

-1 Module POU (Shortcut)

fr. Remote Password

Setting Item

| £3)¢

|Ep-.|! the Setting tem to Search | [E = Station Type
Station Type |Lacal Station
2) E =1 Network Number
F Netwaork, Number 1

l = -J“ered Settings 1 Station Number
Parameter Editor

Metwork Mumber Setting Method
Station Number Station Mumber 1
FParameter Setting Method =] Parameter Setting Method
‘4 Basic Settings Setting Method of Basic/Application Settings  Parameter Editor

- ®pplication Settines

Setting Item List Setting Item
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Setting Item List

Setting [tem

|hp-u1 the Setting [tem to Search | @

%8 B2

=3 Required Settings

] Station Type
Netweork. Number
Station Mumber
Parameter Setting Method
#- &y Basic Settines
<

i Application Settings

[ Station Type

Station Tjpe
=] Network Mumber | W tior
Metwork Mumber Local Station
- St st
Setting Method TR F R < L —
Station Mumber 1
) Parameter Setting Method
Setting Method of Basic/#pplication Settings  Parameter Editor

4
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(6) Dodawanie stacji podrzednej

1)
2)

[CC IE Field Configuration].

3)

Wybierz [Basic Settings] z ,Setting Item List".
Kliknij dwukrotnie <Detailed Settings=, aby wyswietli¢ ,Network Configuration Settings”. Pojawia sie okno

Przeciagnij i upusc¢ [Servo Amplifier(MELSERVO-J4 Series)] - [MR-J4-GF] z [Module List] po prawej stronie

okna do listy modutéw znajdujace] sie po jego lewej stronie.

4)

Przeciagnij i upusc [Basic Digital Input Module] - [NZ2GF251-16D] z [Module List] po prawej stronie okna do

listy modutéw znajdujacej sie po jego lewej stronie.

5)

settng Hem List

[irout the Setting hem 1o Search

“E B2

=&

Basic Settings

=@

T T

uration Settings

Refresh Setting

Metwark, Topology

Oiperation of Master Station after Reconnection
Application Settings

Sprawdz, czy MR-J4-GF | NZ2GF251-16D sa zarejestrowane w liscie stacji i schemacie konfiguracji sieci.

Setting Item

Tem
= Metwork Configuration Settines
Netwark Canfiguration Setiins 14 Detailed Setting>
-] Refrash Settres
Refresh Settings £ Detailed Satting?
-] MNetwork Topology
Metwork, Topology Line/Star

= Operation of Master Station after Reconnection
Operation of Master Station after Reconnection

Feturn as Master Operation Station

2

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

[ e ) { Module List 2
Mode Setting: | Online (S3andard Mode) - | #ssgrment Method: |StaryEnd = |  UrkScanTme (Aporox.. | calger CC [E Field | Find Module | My Favorites |
Y RX/RY Sattng | R RN Seting M‘l A i ¢
= Fort= smrtEnd Pant st Enc | i e eral CC E Field Module |
5 B CC IE Field Module (Mitsubishi Electric Corporation) |
] B Master/ Local Module

B Head Module

| . MR-J4-GF 0.1 ta SKW/3-Phase 200, 400V
== NZ2GF251-16D 16 points

) oo

1/2




Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0_Mode)_POL

[ m R P et

»m Ustawienie GX Works3 ) nzzﬂ

e i Corvuracon (v oo — - |
i CCIE Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflacting the Setting
| ' H
[ Doatmct Mow ] ¢ Module List ®
Mode Setting: | Criine (Standard Mads) - | SssgrmentMethod: |Seartfend x| Lk Scan Tme (Aporax | celect CC [E Field | Find Module | My Favorites |
F Y

R R TIE 1. s

Foints | Start End |Ponts | Start End - WEm |
B CC IE Freld Module (Mitsubishi Electric Corporation)
B Master/Local Module

B Head Module

| B, mR-4-6F 0.1 to SSKWI3-Phase 200, 400V

= NZ2GF251-160 16 points

Hegt Statian

STAEN Master
Total STARZ
LiniStar

MR- M-EF MZMEFIS!
~ 160
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(7) Ustawienia synchronicznej komunikacji i trybu specyficznego dla stacji

Wybierz ustawienia synchronicznej komunikacji sieci i trybu specyficznego dla staciji.

1) Przewin liste stacji jak najdalej w prawo, by wy$wietli¢ [Network Synchronous Communication] i [Station-specific mode
setting].

2) Ustaw [MR-J4-GF] i [NZ2GF2S1-16D] jako ,Asynchronous” w [Network Synchronous Communication]. (Uwaga)

3) Ustaw tryb dziatania MR-J4-GF w [Station-specific mode setting]. Ustaw [MR-J4-GF] jako 1O Mode™ do celéw szkolenia.

; Module List x
Select CC IE Field | Find Module | My Favorites |

Eﬂ a E a0
@ General CC IE Field Module
B CC IE Feld Module (Mitsubishi Electric Corporation)
@ Master/Local Module
@ Head Module
B Servo Ampiifier{ MELSERVO-)4 Series)
| R 0.1 to 55kW/3-Phase 200, 400V
B Basic Digital Input Module
= NZ2GF251-16D 16 points
B GOT2000 Series
@& GOT1000 Series

MR-JI-GF NZ2GF251
-18D

(Uwaga) W wyniku ustawienia ,Network Synchronous Communication” zdalnego modutu wejsciowego jako ,Synchronous”
pojawiajg sie ograniczenia zalezne od numeru seryjnego zdalnego modutu wejsciowego.
Wiecej szczegdlow zawarto w instrukcji uzytkownika zdalnego modutu wejs¢é/wyjs¢ sieci CC-Link IE Field Network.
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(8) Ustawianie adresow sieciowych

2) Przypisz adresy jak ponize).

Przypisz adresy sieciowe (RX/RY ,RWw/RWr) do stacji podrzednej. Opis kazdego sygnatu (profilu adresu sieciowego)
znajduje sie w instrukeji uzytkownika modutu wejsciwyjsé MR-J4-GF.
1) Przewin liste stacji w lewo, aby wyswietlic [RX/RY Setting] | [RWw/RWr Setting].

[ Detect Now |
Mode Setting: [Dnline (5tandard Mode) « | Assignment Method: Start/End - Link Scan Time (Appros.): I 0.71 ms
@ _ RO(RY Setting RWWw /RWr Setting Reserved/Error
Mo, Madel Mame STA# Station T itchi i
E we 2) oo [ Start | End | Points | Start | End | =" S"itching Monito
[ 0  Host Station 0 Master Station
Ib 1 MR-14-GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 0O03F 16 0000  Q00F| Mo Setting
- 2 NZ2GF251-16D 2 Remote Device Station 16 0050 0O5F 4 0050 0053 Mo Setting

Przypisz RX00 do RX3F, RY00 do RY3F, RWw00 do RWwOF,
a RWr00 do RWrOF do serwowzmacniacza.

Przypisz RX50 do RX5F do zdalnego modulu wejscioweqgo.

Z uwagi na fakt, ze RWw/RWr zdalnego modutu wejsciowego
nie sa uzywane w niniejszym szkoleniu, posiada on cztery
punkty, ktore stanowia punkt minimalny.
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(9) Odbijanie ustawien

| Datect Mow |
Mode Seting:  Oriine (Standard Mode)

= Assgrment Method: | Startfnd

- thSm'l'i'rn[.lq:l:lw.}:l 0.71 ms

Po skonfigurowaniu ustawien kliknij [Close with Reflecting the Setting] w gdrnej czesci okna.

mﬁwﬁw

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

Select CC IE Field | Find Module | My 4 »

A setwg | Settng | ReservedfEmor
Mo Model Mame STA= Station Type RMRY I I.H'MR'I'IIT T m Swatching Moni W
Ponts Start End | Poinis | Start | End .
& General CC IE Feld Module
) o peees | 0 Master Staton B CC IE Fiekd Module (Mitsubishi
L 1 wue 1 Intefgent Device Staton &4 0000 003 16 0000 O0OOF Mo Settng @ Master/Local Modub
e | 2 NZ2GFXS1-16D I Remote Device Station 1 0050 00 4 0050 0053 Mo Settng B Head Module
B Servo Amplifier{MELSERVO-14
, - | @ Bask Digital Input Module
B GOT2000 Series
@ GOT1000 Series
MR-JM-GF MNIZXGFXS
=160
a - L]
—_— e
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(10) Ustawianie odswiezania polaczenia

Ustaw zakres transferowy pomiedzy adresem sieciowym a modutem CPU.

1) Kliknij [Basic Settings] - [Refresh Setting] w oknie Module Parameter (Network).
2) Kliknij dwukrotnie <Detailed Setting= w [Refresh Settings].

3) Skonfiguruj ustawienia jak ponizej.

4) Po zakonczeniu ustawien kliknij przycisk [Apply].

Setting tem List

F =

[#1- 7y Required Settings
- Basic Settings
1) | Refresh Settine

; Operation of Macter Station after Reconnection
- g fpplication Settings

Setting Item

... ®s |  sam
1 Network Configuration Settngs
Metwork Configuration Settings
— Refresh Settmes
Refrosh Sctbings 2) | Detaibed Settine>
~ Network Topology e

Metwork Topology
-1 Operation of Master Station after Reconnection
Operation of Mazter Station sfter Reconnection

<Detailed Settine>

Line/Star

Return az Master Operation Station

e
¥

Setting Item

- Status kazdego adresu sieciowego jest przypisywany do adresow B i W

' sterownika PLC CPU. -
| DEVICE INgme | FOIE | otart EFT Target TEVICE MIrme OIS ot | o |:|
- i5B - §12 00000 oo “ Module Label |-
) 1 Rx »| B4 00000 DOO3F Specify Device |w|B - B4 00000 | DDO3F
2 |RY - G4 00000 QOO3F * Specify Device |« |B - 64| 00100 0013F
3 | RWr - 16 00000 OO00OF “ Specify Device | |W - 16 00000 DODOF
4 | R - 16 00000 OO0DOF “ Specify Device |« |W - 16| 00100 DO10F
5 |RX - 16 00050 0O005F * Specify Device ~|B - 16 00050 DDOSF
T - -
£l | - i | 1 1 b
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¥
e

- Status kazdego adresu sieciowego jest przypisywany do adresow B i W
_' sterownika PLC CPU. R
| DEVICE Tegmie | POl oTart EfT Target DEVICE NIme PO ot | g D
- iSB ~| 612 00000 OOIFR 4mp Module Label |
3) 1 |RX - B4 00000 DOD3F Specify Device |w | B - 64 00000 | DOO3F
2 |RY »| B4 00000 DOD3F {mh Specify Device |w|B - B4 00100 OD13F
3 | R - 16 00000| 00OOF  4mp  Specify Device | |W - 16| 00000 | D00OF
™ - 16 00000 DOODF  {mp Specify Device |w | v 16, 00100 OD10F
5§ |RX - 16| 00050 DOOSF | 4@ Specify Device |B - 16 00050 | DOOSF
’ - b
? - * v
ﬂ - “ b
g - “ -
1 ~ - ~ .
Explanation
Select a device type (FXARTY/RWE R "
Check 1 | Restore the Default Settings

N

4
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(11) Obraz od$wiezania potaczenia
Ponizej przedstawiono obraz od$wiezania polaczenia z ustawieniem uzyskanym do tej pory.

PLC CPU Serwowzmacniacz Zdalny modut wejsciowy

BOO-3F «

B50-5F <« RX50-5F
B100-13F » RY00-3F

WO00-0F ¢ RWr00-0F

W100-10F » RWwO00-0F
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(1) Zapisywanie projektu

Sprawdz, czy sterownik PLC jest wlaczony.
Z paska menu wybierz [Online] - [Write to PLC].

Kliknij [Parameter + Program], aby wybra¢ dane do zapisania na sterowniku PLC.
Kliknij [Execute] i zapisz dane na sterowniku PLC CPU.

COriine Diata Operation !

| omisy  gemwg  Asswdfycsens
S - -~ 2,9 BoW~
Faramater = Frogram(E) | Select &8 Legenc

o2 amren | * (PU Built-=Memory S Memory Card Intedis gt Fratyon Modue
Open/'Close AT} Deselect AN} L & g

ModLie Mame (DRt Fame -] B oew e Last Change
D Parameter
P it bt £ St
o} Hiocie Faamete TWITSID M T
| - R ——— WITOSTD MeONST
~ £ Global Labsl
€ Goval Lave Setirg
o ovan
- B Device Memory
8 | DIFRSIT Hem03 -

OLNOSE HeTE M

[LAL R

DTS PelT:57

MITHAII 013

WITOEIL P04

08 R B

Do Lok Mo Tam aeage b

B e, G
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(2) Uruchamianie calego systemu

Po zakoriczeniu zapisu wigcz serwowzmachniacz i zdalny modut wejsciowy.

Kiedy tryb specyficzny dla stacji serwowzmacniacza MR-J4-GF jest ustawiony jako ,Motion Mode” (domys$iny), pojawia sie
alarm 9D.2.

Mozesz usung€ alarm, zmieniajac parametr zgodnie z instrukcjami znajdujacymi sie w nastepnej czesci.

Gdy tryb jest juz ustawiony jako .10 Mode”, alarm 9D.2 nie pojawia sie, a zamiast niego wyswietlany jest komunikat ,C01".

S lBEy  CC-Link IE Bietd

A
A
g
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Uruchamianie MR Configurator2 )

Ninigjszy podrozdziat przedstawia ustawianie parametrow serwowzmacniacza za pomoca sieci CC-Link |IE Field Network.
Kliknij dwukrotnie [Module Parameter (Network)] w drzewie projektu GX Works3.

Otwdrz [Basic Settings] - [Network Configuration Settings).

Dwukrotne klikniecie serwowzmacniacza STA#1 uruchamia MR Configurator2.

'} ©C 1€ Field Configuration (Start L’ﬂfw

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

, Detect Now |
Mode Setting: | Online (Standard Mode) Link Scan Time (Approx.): [ 0.71 ms
A ] [ RXRYSettng | RWWRWF Set8g | Reserved/Error Invald Station/System
- .m' Madel Name STas . Ponts | Start  End | Ponts | Start | End EW&MMTmsiw
") ® 0 HostStaten 0  Master Staton
0. .._ inteligent Device Stabon | 64| 0000] 00| 16| 0000| oOOF|MoSeng |
M 2 NZIGF251-160 2 Remote Device Station 16 0050 O0O5F 4 0050 0053 NoSettng

-
=

MR=J4-GF || NZ2GF 151
=160
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(1) Wybér trybu specyficznego dla stacji

1) Po wigczeniu MR Configurator2 z drzewa projektu wybierz [Parameter].
2) Wybierz [Function display] - [Operation mode] w oknie ustawier parametru.
3) Ustaw [Station-specific mode selection] na [IO mode].

m 4 x  Parameter Setting X |
= E300°° le_ladder_c2p2 L@Axsl L‘lﬂ"iﬂ: ES!(TDW bhﬂ :,:,;.-,-,;-_[; Copy e Paraoeie Sock
~. 1) ; 0 Q) Rsevess
L Bg2) B i
' Operation mode(**STY)
Basc
Extension Operation mode selection ;
Extenson 2 Standard contral mode bd
Alarm setong
Tough drive Vihen changed the paramater of operation mode and wrote,
Drive recorder please change the project 1o the model and the operation mode which be
Fricton trouble predition wupported sfter fuming on the pomer sgan.
Vibration trouble prediction 3)
Total move dstance trouble predeton | il onmnraton sode seting for communcaton{ * NAMD)
Companent parts Staton-spechic mode selecton
Position control -
Torgue control 0 :]
= Servo adjustments
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(2) Ustawienia podstawowe

= S Function dsplay
Operation mode

EALEY Y
Extension 2
Alarm setting
Tough drive
Drive recorder
Friction trouble prediction
Vibration trouble predichon
Total move distance troublie prediction
Component parts
Positon control
Torque control
= Servo adustments
Basc
Extension
Fiter 1
Filter 2
Fiter 3

Szczegoty ustawien parametrow

Dla systemu, ktéry uzywa serwowzmacniacza MR-J4-GF w trybie /O Mode, wymuszenie zatrzymania jest wigczane

przez sygnat wejSciowy serwowzmachniacza.
Ustaw [Servo forced stop selection] w [Common] - [Basic] jako ,Enabled (Use forced stop input EM1 or EM2)”.

Aby zmieni¢ Kierunek obrotu silnika, zmien [Rotation direction selection] w tym oknie.

Control mode(**STY)
Control mode sslecbon —
Automatic selection :J

Rotation drection("POL)
Rotation direction selection

cha.drmﬁd.ds.twtcw&.mmm.ds.mng

Forcad stop{*ADP 1)
Servo forced stop selection

Encoder output pulse{"ENRS, "ENR2, "B'\R)

Encoder output pulse phase
Advance A-phase 50° by CCW Ph 1ting
Number of encoder output puise
4000 pulse
_Encoder output puise |

Torgue Imit(TLP, TIN, TL2)
Forward rotation torque imit
Reverse rotation torque imit
Interna torque Imit 2

1000.0 | % (0.0-1000.0)
1000.0 | % (0.0-1000.0)
% (0.0-1000.0)

Zero speed(Z59)

Zero speed S0 ' rjmin (0-10000)
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(3) Czesci skladowe (wybor metody tacznosci przewodow enkodera)
Ustaw typ poditgczonego przewodu enkodera (2- lub 4-2ytowy) w [Encoder cable communication method sel.]
w oknie [Component parts].

Aby skorzystac z systemu wykrywania pozycji, w tym oknie przy [Absolute pos. detection system sel.] ustaw
.Enabled (Used in ABS pos. detect system)”.

By skorzystacd z systemu wykrywania pozycji, wymagana jest bateria MR-BATEV1SET-A.

Regenerathee option(™REG) Br ke output(MBR)
Repenaratye opbon settng _ Servo amghfier [(uses stectomagnens besie nteriock (MBR)

Regen. opbon & not used Blectromagrenc brake sequence output
ms (0-1000)

Battery(ABS)
Absolute pos. detection system sl

Deabled (Used n noremental system)
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(4) Sterowanie pozycja (przekladnia elektroniczna)

Podczas ustawiania przektadni elektronicznej ustaw jednostke miary w mm.

W przyktadzie dla tego rozdziatu skok sruby kulowej wynosi 10 mm przy braku zamontowanej zewnetrznej przektadni
hamujacej, dzieki czemu przektadnia porusza sie o 10 mm podczas jednego obrotu silnika.

Domysine ustawienie jednostki miary wynosi 0,001 mm. Ustaw liczbe impulséw sterujacych na obrot na 10 000 pulsefrev,
dzieki czemu przekladnia bedzie sie poruszaé o 0,001 mm przy zadaniu 1 pulsu. Przelicz przekfadnie elektroniczng za
pomoca nastepujacego rownania.

Mianownik elektryczne] przekladni

Licznik elektrycznej przektadni

Liczba impulsdéw zadanych na obrét = rozdzielczosé enkodera silnika %

Licznik elektrycznej przektadni = 4194304, mianownik elektrycznej przektadni = 10000
Ograniczony do: Licznik elektrycznej przektadni = 262144, mianownik elektrycznej przektadni = 625

= | B Function display
Operabton mode Position control

=) Common In-pasition range(IN8, *COP3) Electronic gear(®CHK, *COV)
Basic In-pasition range(Cmd. pulse unit) Mumber of command input pulses per revolation
cens 1600 2 [0-65535) 10000 | pusejrev

Extension 2 :

Alarm seting In-pasition range unit selaction
Tough drive Coenmand input pulss it

Drive recorder
Friction trouble prediction Error excessive alarm(ERZ, *COP3)

Vibration trouble prediction Errer excessve alarm level setting
Tatal mave distance treuble prediction § Electronic Gear Setting

Error excessive alarm level unit s

TR COnTT . ~
= Servo adpstments Mo. of cmd. pulses per rev. = Motor enc. res, x Electronic gear denominator
Basic Electronic gear numerator

Motor encoder resolution 4194304 | (1-2147483647)

Electronic gear numerator | 1-16777215)

Electronic gear denominator _ 1-16777215)

MNo. of cmd. pulses per revolution [ frev
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[ |BRFunction display
Operation mode Pasition contres
= Cw In-pasition range(INP, “COPT) Electronic gear(SCMX, *00V)
Basic ) In-pasition range(Cmd. pulse unit) Murmber of command input pulses per revolution
e 1500 (&) (D-65535) 10000 | pusejrev
Extension 2 - -
Alarm settng In-pasition range unit selection Electronic ge;
Tough drive Cormand input pulse unit
Drive recorder
Friction trouble prediction Error excessive alarm{ERZ, SC0P3)

Vicration trouble prediction Error excessive alarm level setting
- Total move distance trouble prediction
Error excessive alarm level unit s

—largue Contro " "
=) Servo adjustments ho. of cmd. pulses per rev. = Motor enc. res. x Electronic gear denominatar
Basic Blectronic gear numerator

Motor encoder resolution 4194304 | (1-2147483647)

Electronic gear numerator

Electronic gear denominator

No. of cmd. pulses per revolution
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(5) Ustawienia potozenia (ustawienia podstawowe)
Kliknij [Positioning] - [Basic]. Ustaw jednostke miary i metode sterowania.

Ustaw [Unit of positioning data] jako ,mm” i [Command method selection] jako ,Absolute value command system”

w tym rozdziale. (Uwaga)

Ustaw [Feed length multiplication] na ,1". Jednostka miary pozycjonowania zostata ustawiona na 0,001 mm.

Filter 2

Filter 3

Vibration control

One-touch turing
Gain changing

= Paationing
gexer

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

| >
Positionng - Basic

Command mode selection(**CTY)
Unit of positioning data

mm v]
Command method selection
Absolute value command system } _vj

Feed function selection(*FTY)

Feed length multiplication (STM)
1 {:] times

Software limit
Software limit+

| 00000000 | |
Software limit-

| 00000000 |

Pos. range output addr
Position range output address +
00000000 |

Position range output address-
00000000 |

pm

pm

pm

(Uwaga) Metoda sterowania korzystajaca z warto$ci narastajgcej nie moze by¢ stosowana w systemie
wykrywania wartosci bezwzglednej.
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(6) Pozycjonowanie (powrét do polozenia wyjsciowego)

Kliknij [Positioning] - [Home position return] i wybierz metode powrotu do polozenia wyjsciowego.
Ustaw [Home position return method] jako ,Manufacture-specific” dla systemu z tego rozdziatu.
Ustaw [Home position return method] jako .Dog type (Back end detection Z-phase reference)”.
Dla [Home position return direction] ustaw ,Address decreasing direction”.
Ustaw biegunowosé wejsciowa czujnika zblizeniowego na ,Detect dog with ON”.

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

AEL

Home position return

= Dagrial [jJ

M

Positioning - Home position return

Home: position return method (HMM)
Method sslection
{Ccia402 (3 Manufacturer-specific
Home position return method
Dog type (Back end detection Zphase reference) | w|

Detailed setting of home position return
Home position return speed
100.00 | rjmin (0.00-167772.15)
Creep speed
10.00 | r/min (0.00-167772.15)
Moving distance after proximity dog
0 um

(0-2147483647)

Home position return position data(Z5T, Z5TH)
0 pm | (D-2147483647)

Detect dog with ON

¥

Stopper time
100 | ms (5-1000)
Torgue limit value
15.0 | % (0.1-100.0)
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(7) Ustawienia wejscé/wyjsc¢

Wybierz [List display] - [I/O].
Zawsze ustawiaj parametr PD41.

Poniewaz do czujnikéw zblizeniowych i ogranicznikow krancowych przekazywane sg sygnaty wejsciowe pochodzace ze
sterownika (wykorzystywane sa adresy sieciowe), w tym ¢wiczeniu ustaw warto$¢ parametru PD41 réwng ,1000".

Filter 3

Vibration control

One-touch tuning

Gain changing

= Positioning

Basic

Indexer

Home position return
= Digital 1/O

Basic

' Extension
= EiList display
Basic

ol

1/2

[»

Ijo
PD28 | For manufacturer setting j 1
PD29 *MSMD1  For manufacturer setting ‘1
PD30 TS | For manufacturer setting i i
PD31  MC For manufacturer setting ;
PD32  |wL For manufacturer setting
PD33  |*MDS For manufacturer setting ;
PD34  *MD6  For manufacturer setting 1
PD35 | *MD7  For manufacturer setting | |
PD36 | *MDS  For manufacturer setting |
PD37  *TPOP Touch probe function selection |
PD38  "TPR1  For manufacturer setting l
PD33 | *TPR2  For manufacturer setting | |
TPE4—TTPRF—Formencfectorersettng '
_||PP41  "DOP4  Function selection D-4 “ i T
B 1 v 7 e U LTI 0
PD43 ‘ For manufacturer setting
| PD44 For manufacturer setting
PD45 For manufacturer setting |
PD46 For manufacturer setting \
.. |PD47 For manufacturer setting | 1
~ | Ipnar Far mam farhirer catfinn | i
Parametr PD41
bitO( _ _ _ X)
Dla ustawien fabrycznych
bit1(__X_)
bit2(_ X _ ) Ogranicznik skoku pozwalajacy na

okreslenie wariinkii

4
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Parametr PD41

bitd(___ X))

bit1(__ X _)

bit2(_ X _ ) Ograrnii:.z_nik skoku pozwalajgcy na
okreslenie warunku
0: Zawsze wlaczony ogranicznik skoku
1: Wiaczony tylko dla trybu powrotu do potozenia

wyjsciowego

Dla ustawien fabrycznych

Wybierz metode wprowadzania sygnatow
wejsciowych dla czujnikow zblizeniowych i
ogranicznikow krancowych.

0: Sygnat z serwowzmacniacza

1: Sygnat ze sterownika
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(8) Zapisywanie danych w serwowzmacniaczu
Po wprowadzeniu parametrow kliknij [Axis Writing] | zapisz parametry w serwowzmacniaczu.

Po zapisaniu parametrow uruchom ponownie serwowzmacniacz.

FITET 3
Vibration control
One-touch tuning

Gain chanoi
[=- Positioning
Basic
Indexer
Home position return
(= Digital 10
Basic
- Extension
& EList display
Basic
Gain/ffilter
Extension
Ifo
Extension 2
Extension 3
Option setting
Spedal
Linear/DD Motor
Positioning control
Network setting

—
w

Mo.

PD28
PD29
PD30
PD31
PD32
PD33
PD34
PD35
PD36
PD37
PD38
PD39

2832823

Abbr,

=M5MD1
e
*MD5
=07
*TPR1
*TPR2

*DOP4

| 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
Touch probe function selection
| For manufacturer setting
| For manufacturer setting
| For manufacturer setting
| Function selection D-4

| For manufacturer setting
| For manufacturer setting
| For manufacturer setting
| For manufacturer setting
| For manufacturer setting
| For manufacturer setting

For manufacturer setting

(Selected 1tems write || [___As writng

Linit | Setting range
0000-0000
0000-0000

0-0

0-0

0-0
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0031
0000-003F
0000-003F
-32768-32767
0000-1100
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000

Axigl

g8888. . 88
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Z drzewa projektu wybierz [Point table].
Ustaw dane pozycjonowania. Skonfiguruj ustawienia jak ponizej.
Po zakonczeniu ustawien kliknij [Write All).

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

Target position Rotation speed Accel, time const. Decel, time const. Dwell time Avndliary func.
_ -999,999-999,999 0.00-167772.15 0-20000 0-20000 0-20000 0-3,8-11
No. 1111 Ljmin -] 11 -]

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

S0.000 150.00 150 150 1000 1

100.000 150.00 150 150 1000 1

5 150.000 150.00 150 150 1000 1
6\ 0.000 150.00 150 150 1000 0
7| 0.000 0.00 0 0 0 0
a8 N AN n n n n
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pomocs ustawienia parametru.

(1) Wywotywanie okna z ustawieniami parametrow
Dla zdalnego modutu wejsciowego program drabinkowy przetwarzania poczatkowego moze zostac pominiety za

Kliknij dwukrotnie [Module Parameter(Network)] w drzewie projektu GX Works3.
Otworz [Basic Settings] - [Network Configuration Settings].
Kliknij prawym przyciskiem myszy na ikone stacji numer 2, zdalnego modutu wejsciowego, | wybierz [Onling] -
[Parameter Processing of Slave Station].

g8

STAR) Master
Tatal STAR2
Line/ Star

| Detect Now |
Mode Seting: | Onlne (Standard Mode) Assignment Method: | Start/End w | Link Scan Time [prm:.]:| 0.71 ms
RRY Setting RWw/RWr Settng  Reserved/Error
Mo Madel Name Staton I T
‘ = Ponts Start End mu|m|&dmmm|
|E CCIEF
@ Masi
B Hea
@ Serv
B Basi
@B GOT.
@ GOT:
-
Delate
Online ] Detect Mow
R-J& F
MR-JI-GF | NZ2CE3S Change Transmission Path Method  » Parameter Processing of Slave Station...
Properties... 1 Command Execution of Slave Station...
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(2) Zapisywanie parametrow 1/2

Wyswietli sie okno ,Parameter Processing of Slave Station”.

1) Ustaw [Method selection] jako ,Parameter write”.

2) Ustaw [Initial operation setting] jako ,1: without initial processing”.
Wopisz wartosci poczatkowe innych elementow. (Uwaga)

3) Kliknij [Execute].

Parameter Processing of Slave Station [

Target Module Information:  nzaeF251-185D
Start 1O Mo, : 0000 - Station No.:2

1)

[F'armu-rm'ne v1| The parameters are written to the target module.

Parameter Information
Checdked parameters are the targets of selected processes.

Select Al Cancel All Selections

| MName Initial Walue | Unit Read Value | Unit ikite Value | Unit Setting Range | Description -
Station parameter |
Input response time setting i 10mz 5 10mz The input madul
Output HOLDVGLEAR. setting | It CLEAR 0 GLEAR Set whether to b =
Coyclic data update watch tim.. | 0 0 Set the cyclic d:
Mode switch % Automatic.. T Automatic.., St the operation—
Initial operation setting (& wyith initial... | | Set whether the
ic module parameter 2} - |
| Synchronous Input Timing Ao [t with initial procezsing Sat the synchror
L~ Bynchronous Input Timing .. | 0: Disable : Enable/Disable «
— Irput OFF delay setiing Set whether to e
b= Input OFF delay setting X0 =400us | 0 ta 150000 When the actual _

T PP JoVo.. Coanle o WA PEE L L B Moo ATARAN [V F Py " R —— - |

=] ilg'ﬂ.lﬁ'tit <

There is no option in the selected process.




) oo
2/2
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Process Option

There is no option in the selected process.

-The refreshed device values of remote 10 or remote registers may be overwritten.
-Accesses the PLC CPU by using the current connection destination. Please check if there is any problem with the connection destination.

Process is executed according to the parameters written in the PLC CPU.
For information on items not displayed on the screen, please refer to the Operating Manual.

3)

(Uwaga) Whpisz wartosci wszystkich elementow w zaznaczonej kolumnie z wartosciami. Parametry nie mogg byc

zapisane, dopdki wszystkie wartosci nie zostang uzupetnione.
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9 000

Niniejsza czes$¢ przedstawia przyktad programu sterownika PLC.

Pobieranie przykitadowego programu

Pobierz przyktadowy program z ponizszej tabeli. Wypakuj archiwum zip w dowolnym miejscu.

Format pliku Wielkosc pliku

Rozdziat 2 Przyvkladowy
program

Plik skompresowany 1MB
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»m Etykiety do uzycia

(1) Etykieta globalna

Przypisz adresy sieciowe serwowzmacniacza uzywanego w programie i zdalnego modutu wejsciowego
w etykiecie globalnej.

_ﬁmm--.lmm-ll-mu—-

12

) oo

{ Label Name Data Type Class Assign (Device/Label) | Initial Value | Constant Erglish(Display Targst)
b1 SOM Bit _|VARGLOBAL = [B100 Axis | ServoON

bAx1 5TI Bit _ IVARGLOBAL - [B101 Axis | Forward Rotation Start

bAx1 5T2 Bit VAR GLOBAL - |B102 Az | Reverse Fotaton Start

bAx1 DOG Bit |VAR GLOBAL = [B103 Axis 1 Proximity Dog

bfx 1 MDD Em ) "|.||'P|.B GLOBAL - |B106 A | Auto Manual Selsction

bifc 1 MOR Bit _ VAR GLOBAL «|BI108 Auis 1 Montor Output Execution Demand
bAx1 FLS Bit _|VAR GLOBAL = |B11D Axis | Upper Stroke Limit

bAxl RLS Bt . |VAR GLOBAL - |B111 Axis 1 Lower Stroke Limit

bAx1 RES Bit _ IVARGLOBAL = [B13A A | Reset

bAx1 GRD Bt . VAR GLOBAL = |HSB A1 Femaote Station Commurication Ready
ufix 1 w MONITORI Wiord [Unsigned]/Bit String [16-bit] | _ |VAR GLOBAL = [W100 Axis 1 Monitor 1

ufxlw MONITOR2 [Word Unswned]/Bit Strng [16=bit VAR GLOBAL - w102 Axis ] Monrtor 2

ufix ] w PTELNUMSLCT [Word [Unsigned]/Bit String [16-bit] | _ [VARGLOBAL = [WI06 Axis] Point Table No. Selection
bRLEWVOMN Bt _ VAR GLOBAL = [B50 Remote lhput ServoDN

|bRI StartFW Bit . |VARGLOBAL «|B6I Remote Input Forward Rotation Start
bRl StartRV Bit _|vAaR GLOBAL - [B52 Remote Ihput Reverse Rotation Start
bRl MonitorON Bit _ | VAR GLOBAL «|B63 Remote Fput Monitor Start

bRI Tablel Bit VAR GLOBAL - [B55 Remote put Pont Table 0

BRI Table 1 Bt _ |VAR GLOBAL = |BbE Remate Input Pomt Table 1

bR Autohanual Bit _ VAR GLOBAL - |B58 Femote nput Auto/ Mansal Selection
bRI Reset Bt _|VARGLOBAL - [B59 Remote lnput Reset

BRI DOG Bit _ |[VAR GLOBAL - [B5A Remote Input Procimity Dog
bRLFLS Bt _ |VAR GLOBAL = |B5B Remote lnput Upper Stroke Limit
bRI RLS Bit _ VAR GLOBAL - |BbC Femote Input Lower Stroke Limit

(2) Etykieta lokalna
Zarejestruj urzadzenie uzywane w programie w etykiecie lokalnej.

o

Label Mame

Data Type |

Class

Initial Walue

Constant

Master Contral ON

Enelish{Display Target)

bMCON
|

Bit
!

. VAR
| |

'l
—1
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(1) Przetwarzanie poczatkowe

Kiedy sterownik PLC CPU i modut nadrzedny CC-Link IE Field sa uruchamiane normalnie i nie wystepuja bledy
w taczach danych poszczegdlnych stacji, za pomoca MC command zwalniana jest blokada.

Fhniialee

[T a0

‘ Master Control OM
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(2) WEACZANIE/WYLACZANIE urzadzenia bitowego

Wprowadz stan WEACZANIE/WYELACZANIE zdalnego modutu wejsciowego do adresdw sieciowych
serwowzmacniacza.

meote Input > Servo Ampliner

BRLSWOM b 1_S0H
E50 B100

] | P

110 e

Femote put Az ServolM
ServoDM

BRI Start FW b1 5T
B B101

110 Tt

Femote Fout Aicis 1 Foreeard Rotation
Foreeard Ratation Shart
Slart

BRI StartRY b1 5T2
B52 B102

Femote hout focez 1 Reverse Rotation
Reverze Fotation Siart
Start

bRLFLS b1 FLS
BEE B0

] | i

Femote khput fixiz 1 Upper Stroke
Upper Stroke Lurmit
Limit

bRLRLS
BAC

] L )

LI Ry

Remote put Bz Lower Stroke
Lower Stroke Lirmit
Limit

BRLDOG biue|_DOG
ERA B103

1 T R
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' B ' /

L'IF'I_[":'I:'i [ i |_[||:Il:-|
BE& B103

] L
1T ot

Femote ot Axis] Proximity Dog
Praximity Dog

b RI_AutoMarua b 1_MD
(=1 B0

Remote khput feciz 1 AutosManual
FutosManual Selection
Selection

bRl Rezet b1 _RES
Bb Bi3A

] | '
1 T

Reamote Ihput bz 1 Raget
Regat
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(3) Wybér tabeli pozycji

Przetacz numer tabeli pozycji za pomoca sygnatu zdalnego modutu wejSciowego.
Przelacz numer tabeli wybierajgc odpowiednio 0, 1, 2 lub 3 za pomocg kombinacji sygnatu tabeli pozyciji 0 i tabeli
pozycji 1.

BRI Tabied bRT Tabie |
a R X0 uhslw PTOLNUMGLCT
B5% BYs
SE—p F wios
(20 Axiz ! Port Table Mo
Remote bout Remote Fout Selection
Port Table 0 Port Table |
bR Tabel
bR, Table oole 4 Ac)w PTOLNUMGLL T
B8%s 8¢
d4 LA wios
LR ] v
(8 1)) - Axi | Port Table No
Femote Fout Remote krout Selection
Port Table 0 Port Tabke )
bRI Tab bl Table ) =
sble LIl 2 GAx 1w PTBLNUMSLOT
B85S 8 3
1L i1 wios
”~r LI
(35 . 4 Axiz ! Port Table No
Remote out Famote ot Selection
Pont Table 0 Pont Table |
LR Tabiel s T 1
bRl Table bid_Table K3 sAx i w PTBLNUMSLCT
B55 B8se »
it 11 w108
LI 2 LN
(w . fxis ! Port Table No
Ramote kout Ramote bout Selection
Port Table 0 Pont Table 1
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(4) Monitorowanie

Kiedy sygnat rozpoczecia monitorowania zdalnego modutu wejsciowego wigczy sie, obecna pozycja zadana jest
zachowywana w urzadzeniu monitorujacym 1, a predkos¢ obrotow silnika jest zapisywana w urzadzeniu monitorujgcym 2.
Tresc do monitorowania moze by¢ zmieniana za pomoca kodu monitorujacego okreslonego w instrukeji MOVP.

Kod monitorujacy znajduje sie w instrukcji uzytkownika modutu wejsc/wyjsé MR-J4-GF.

pMcritor

FMenitor T:Current Posdmnl B0 TRY

bRI_ MonitarON
B53

I i
1 F

Femote Input
Monitor Start
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—
_ &r\m\w\%mwﬁ\%mﬁmmm\‘w

Kontrola dziatania zostata zakonczona.
Przejdz do nastepnej strony.
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2.7 Podsumowanie rozdziatu

9 000

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Ustawienie GX Works3

* Przyktad programu

« Kontrola dziatania

Wazne informacje

Ustawienie GX Works3

Ustawianie parametrow
serwowzmacniacza

Przyktad programu

Kontrola dziatania

« Zapisywanie danych do sterownika PLC
+ Ustawianie parametrow serwowzmachniacza

+ Ustawianie parametréow zdalnego modutu wejSciowego

Jezeli korzystasz z serwowzmacniacza MR-J4-GF i zdalnego modutu wejsciowego po raz
pierwszy, zarejestruj ich profile w GX Works3.

Utworz projekt i rozpocznij inicjalizacje CPU.

Uzyj nadrzednego/lokalnego modutu sieci CC-Link IE Field Network jako stacji nadrzednej.
Zarejestruj serwowzmacniacz i zdalny modut wejsciowy w stacji podrzednej.

Przypisz adresy sieciowe do serwowzmacniacza i zdalnego modutu wejsciowego.

Ustaw odswiezanie potaczenia pomiedzy adresem sieciowym a adresem sterownika PLC CPU.

Podiacz serwowzmacniacz i komputer za pomocg sieci CC-Link IE Field Network.
Rozpocznij MR Configurator2 i ustaw parametry.
Zarejestruj dane pozycjonowania w tabeli pozycji.

Przypisz adres sieciowy serwowzmacniacza i sygnat zdalnego modutu wejsciowego

w etykiecie globalnej.

Wprowadz sygnat zdalnego modutu wejsciowego do adresu sieciowego serwowzmacniacza.
Wybierz tabele pozycji za pomoca kombinacji WE /WYL. dwdéch sygnatow wyboru tabeli pozyciji.

Serwomotor porusza sig za pomoca polecenia przesytanego z obwodu potaczonego do
zdalnego trybu wejsciowego.
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PLCopen Motion Control Function Block (FB) jest dostarczana dla trybu I/O Mode MR-J4-GF.
Uktad Motion Control FB posiada standardowy interfejs. Dzieki temu FB nastepuje uproszczenie procesu rozwijania
programu i zredukowanie czasu obstugi wskutek poprawienia czytelnosci.

W tym rozdziale opisano program uzywajacy Motion Control FB.

m Pobieranie biblioteki FB i przyktadowego programu

Pobierz biblioteke FB i przykladowy program z ponizszej tabeli.
Wypakuj archiwum zip w dowolnym migjscu.

Format pliku Wielkosc pliku

Biblioteka PLCopen FB
(Uwaga)

Plik skompresowany

Rozdzial 3 Przykiadowy
program

Plik skompresowany

[COLUMN] Czym jest PLCopen?

FLCopen to niezalezna organizacja majaca na celu poprawe efektywnosci rozwoju zastosowan PLC, promowanie
miedzynarodowej normy |IEC 61131-3 dotyczacej programowania PLC oraz tworzenie i certyfikowanie standardowej
specyfikacji function block (FB), niezaleznej od sprzedawcow.

Uzywanie FB certyfikowanych przez PLCopen pozwala na programowanie niezalezne od producentow sterownikéw PLC,
poniewaz specyfikacje operacji I/O FB s3 unormowane. Dzieki temu program ma odpowiednig strukture, co utatwia jego
ponowne wykorzystanie | wptywa na zmniejszenie kosztow inZynieryjnych.

(Uwaga) Szczegdtowe informacje dotyczace biblioteki FB znajduja sie w zataczonym podreczniku referencyjnym
PLCopen Motion Control Function Block .
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@EI Reiestrowanie biblioteki FB

Ninigjsza czesc przedstawia sposdb rejestracii biblioteki FB.
Po zarejestrowaniu biblioteki nie ma potrzeby kolejnej jej rejestracji w przysztosci.

Otwérz nowy projekt w GX Works3 | wybierz karte [Library] w oknie [Element Selection].
Kliknij ikone [Register to Library List] | wybierz [Register Library].

Kiedy pojawi sie okno dialogowe, kliknij [OK].

Wybierz i otwoérz plik [MotionControl_JAGFIO_1.01B.mlsm] zapisany w dowolnym migjscu.
Biblioteka FB zostala zarejestrowana w oknie [Element Selection].

Elermant Selection i ¥
Register User Library...

Usar Ubrary Register Library...
3 Library

=

AL T e T A T

i Library
L MotionControl_MGFIZ_1.018

MELSOFT GN Works2

] gl 7B

= ) Singie-huis
4 MIC_Moveabsolute + J4GFI0 Absolute Valus Pozibonng
@ HC_Movelelstive + HGFIO Relabye Value Postioning
i MC_Power £ J4GFI0 Cparakie
| MC_ReadAcunlPosition - HEFID Current Position Repd
@ HC_Readdxiafror+ HCFID g Frmor Read
o MC FosadaxisInfo MGFID Aads Information Raad

ﬁ Libsiary is reatered Lo e i

Spadfied files i iImparted to the GX Workss.
T replaca the likrany with tha one imported before, please
ewecute Register be Library List

I-ﬂﬁlnll.lnunli

e =

ﬁ_h" - s 4} VL

ol MC_Reset+ MGFI0
@ HC_Sop=1eF10
| HCv_Home= J3GF]0

‘ @ MIC_ReadStatus+ MCFID Status Raad

3) =

m M0y _ReadhenoPiramslens BGIIO  Sevn Parmeler Redad
g MO WriteServafaramater+ MGFID Serv Parnmetar Wik

o= Error Reset
Foroed Sbop
Home Position Return

qru-.-

iy e

& Farord Py

L LT

34 Lissysny

B

o L g
Lo ]
ki Riepry
| i
4 b
i Ay
LT

o g

B e \||||.u

. ol HOFE, LER iy

iogouCoel I LIk v ||

7 I Cobel Lakel
@ (f§ Structured Dats Type
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} Rejestrowanie biblioteki FB ) ﬂzgﬂ
/

2)
Elernant Selection
{Find POU) 0 | o Register User Library...

User Lbrary Register Library...
@ Library

[0 0% | WP Lo | T K|

= Library
MELSOFT GX Worksd L MotionControl _MGFIC_1.018
] gl B
5 ) Single-fuis
ﬂ Library is sepatersd o he fst 4 MC_Moveabsolute + J4GF10 Absolute value Positioning
| HC_MoveRelstive + HGFID Reelabye Value Postioning
Spadfied fles i iImparted to the GX Workss. @ MC_Powar = HGFI0 Cperable
xﬂ’::'?:‘;;“f;;”u?;m“;?’ Imported bafon, paesd  MC_ReadActubPosition+ MGFIO Current Position Repd
o & MC_Readdxifror+ HEFID i Frior Read
o MC Faadawislnfos MGFID Aads Information Raad
ol MC_FReadStatus+ MCFID Status Read
3] |E 2 MC_Resat+ MGFID #adss Error Fisset
| HC_Sop+1EF10 Fonoed Stop
m HOv_Home=}3GF10 Mo Positign Reburn
4 ) m MO _ReadberaPirameter+ HGIIO  Sern Parameler Remd
} I — Lt Ll g M WriteSEr oS imater + JAGFID. Servn Parmmeter ite
& iy Hobel Latel
Ui libiary .. N @ (3 Structured Dats Type

opi il Libsay g

_ bhmowoatol M, L K roly

e felotseT oyl A0 Ll v

1)

muat'|1=rm|m-v|m-du-_
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) Konfiguracja systemu ) 000

(1) Konfiguracja urzadzenia
Konfiguracja systemu uzyta w tej czeéci jest taka sama jak w czesci 1.7.

Ustaw status zdalnego modutu
wejSciowego w taki sposob, aby nie
potrzebowat on programu inicjujacego.

: I Aowr Q

- !
c : 3 : & Panel sterowania
G’- l AL L B N B N B
' LR D N D R R R

Styki przetacznikéw

| AR * * * FLS/RLS sa zazwyczaj
zamknigte.

RLS DOG FLS
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> Konfiguracja systemu

9 000

(2) Podlaczanie zewnetrznych uktadow

Podtacz zewnetrzny ukiad do zdalnego modutu wejSciowego.
Ponizszy rysunek przedstawia okablowanie i przypisanie dla kazdego sygnatu w rozdziale 3.

P AN DK T DR

. =

.f ‘\;l

e

’ - ’

i "

BB BB BB uA

X00: Zadanie serwo WL
X01:Zadanie powrotu do potozenia

wyjSciowego
X02: Zadanie rozpoczecia
pozycjonowania

X03: Reset btedu
X04:Nie potaczono
X05: Wybor liczby pozycjonowania 1

X08: Nie potgczono

X09: Nie potaczono
X0A:Czujnik zblizeniowy
XO0B:Goérny ogranicznik skoku
XO0C:Dolny ogranicznik skoku
XO0D:Nie potagczono

XOE:Nie potaczono

XOF:Nie potaczono

X00] | X02] |XOE||COM X06: Wybor liczby pozycjonowania 2
24VD(‘= X01!| ... XOF| [COM X07:Nie potgczono
X00|| X01|| X02 | X03 || X04 || X05 || X06 || XO7 || X08 || X09 || XOA || XO0B || XOC|| XOD || XOE || XOF || COM
\ \ \ \ \ \ \ 7 7( —— 24VvDC




kil Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_10_Mods)_POL

»m Ustawienie GX Works3 ) oo

Metoda konfiguracji do punktu 2.1 (7) jest taka sama jak w rozdziale 2.1.
Wykonaj procedure, rozpoczynajac od stworzenia projektu w celu ustawienia trybu specyficznego dla stacji zgodnie z czescig 2.1.

(1) Ustawianie adresu sieciowego
W programie przyktadowym adres sieciowy stacji podrzednej jest ustawiony tak samo jak w czesci 2.1 (8).

[ Detect Mow ]
Mpde Setting: | Online (Standard Mode) Assignment Method: | Start/End = |  Link Scan Time (Approx.): | 0,71 ms

RX/RY Setting RWw/RWr Setting | Reserved/Error Invalid Station/System
Pointz | Start | End | Paints | Start | End Switching Monitoring Target Station

Mo, Model Mame STA# Station Type

0  Host Station 0 Master Station
1 MR-14-GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 QO03F 16 0000  OQOF Mo Setting
2 NZ2GF251-16D 2 Remote Device Station 16 0050  Q0SF 4 0050 0053 Mo Setting

Podczas korzystania z dwoch lub wiece] serwowzmacniaczy w trybie I/O Mode zalecane jest przypisanie kolejnego
obszaru do RX/RY | RWw/RWr w nastepujacy sposob.

Utatwi to konfiguracje odswiezania potaczenia i konfiguracje struktury.

(Patrz czesc 3.4 (2)i 3.6.2 (3)).

[ Detect Now ]
Mode Setting: | Online (Standard Mode) Assignment Method: [suruEnd v] Link Scan Time (Approx.): [ 0,75 ms

RX/RY Setting RWw/RWr Setting | ReservedError Invalid Station/System

Model Mame Station T
e Points | Start | End | Points | Start | End | Switching Monitoring Target Station

Host Station Master Station
MR.-14-GF Inteligent Device Station 64 0000 003F 16 0000 000F Wo Setting
PR -J4-GF Intelligent Device Station 64 0040 O00FF 16 0010 O001F o Setting

MZ2GF251-160 Remote Device Station 18 ole0 oleF i o050 0053 Mo Setting

Kiedy RX/RY pierwsze] osi jest ustawiony na 00 do 3F, zaleca
sie ustawienie drugiej osi na 40 do 7F.
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»m Ustawienie GX Works3 ) oo

(2) Ustawianie odswiezania polaczenia

Kolejno przypisz taczna liczbe RX i RY osi uzywanych w trybie 1/O Mode do urzadzenia bitowego na stronie CPU
(lokalizacja docelowa od$wiezania polaczenia), gdzie przechowywany jest status RX/RY.

(64 punkty za kazdy RX i RY na os)

Korzystajac tylko z jednej osi (jak w przypadku niniejszego szkolenia), ustaw urzadzenie w taki sposob, by RX00 do 3F
byly BOO do B3F, a RY0O0 do RY3F byly B40 do B7F.

Korzystajac z dwoch osi, ustaw urzadzenie w taki sposoéb, by RX00 do RX7F byly BOO do BYF, a RY00 do RY7F byty B&0
do BOFF.

W podobny sposob kolejno przypisz faczna liczbe EWw | RWr osi uzywanych w trybie 1/O Mode do urzadzenia typu stowo.
(16 punktow za kazdy RWw i RWr na 0§)

Link Side CPLU Side
Device Name Pointz Start End Target Device Mame Pointz Start End

5B 512 00000 OO1FF b 'Module Label

S - 812 00000 DO1FF Module Label |-
- 4 000oon O003F | pecity Device| - !.TW

Mo, |

R G4 00000 0003F Specify Device fd 00040

pecity Device

-

-
=

w

Specify Device 16 00010

:l 16 - SpecifyDeviceE :| 16 00060
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]

3.4 Ustawienie GX Works3

(3) Odswiezanie polaczenia
Ponizej na obrazie przedstawiono odSwiezanie polgczenia przykladowego programu w tym rozdziale.

PLC CPU Serwowzmacniacz

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

Zdalny modut wejsciowy

B80-8F «
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Fiter 3
Vibrabon cor
One-toudh &
Gan changing
Posiboning
Basc
Indexer
Home posit
= Digital 1JO
Bag:
Extersmon
- Eiust desplay
Basic

>
Ustawianie parametrow serwowzmacniacza

Ll

Positigning - Home position retum

Method selecton
() Marufacturer-specific
Home posibon return method
Methad &

Home position return direction

N

Harme Pl bon 'e‘.‘-ﬂllu dataZsT, ISTH)

Gan/f)

o

Op

Ex Dla CiA402 kierun

ek powrotu do pozycji
eeed  WYJSCiOWe] zmienia sie w zaleznosci od
B wyboru metody powrotu do pozycji
wyjsciowe).

Parametry serwowzmacniacza sg prawie takie same jak w czesci 2.3.2.
W niniejszym rozdziale zmien jedynie parametr powrotu do pozycji wyjsciowe].

(1) Konfiguracja parametru powrotu do pozycji wyjsciowej

Ustaw ,CiA 402 Mode™ na metode powrotu po pozycji wyjsciowej w [Positioning] - [Home position return].
W tym rozdziale ustaw Method 6 typu powrotu do pozycji wyjSciowe].CiA 402.
Wybierz ,CiA 402" w [Method selection].
Wybierz ,Method 6" w [Home position return method].

Detaled 251 tirig af home padtion réturm
Home position return speed
100,00 | rjmin (0.00-167772, 15)
Creep speed
10,00 | rfmin (0.00-167772.15)
Mowing distance after proxmmity dog
O i

Praximity dog input palarity
Detect dog with OM

100 ms (5-1000)

Torgue lmit vale
15.0 % {0, 1-100.0)

a7)

Ustaw biegunowos¢ czujnika
zblizeniowego na ,Detect dog with
ON" jak w czesci 2.3.2.

[COLUMN] Metoda powrotu po pozycji wyjsciowej za pomoca typu CiA402

CiA 402 jest profilem urzadzenia dla napedu i sterowania ruchem, zdefiniowanym w IEC 61800-7-201 i IEC 61800-7-301.
Sposéb poszukiwania i punkt odniesienia pozycji wyjsciowe] sa okreslone jako Homing Method w CiA 402.

W Method 6 0$ porusza sie w kierunku malejgce] wspdlrzednej podczas powrotu do polozenia wyjsciowego. Pozycja
wyjsciowa jest pozycja pierwszej fazy Z po wykryciu przetacznika czujnika zblizeniowego (Home Switch).

Wiece] szczegoldw znajduje sie w INSTRUKCJI SERWOWZMACNIACZA MR-J4-GF.
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]
Ustawianie parametrow serwowzmacniacza ) 00c

(2) Konfiguracja tabeli pozycji

Podczas pozycjonowania FB nie ma koniecznosci ustawiania tabeli pozycii.
Po wykonaniu dziatarn FB dane zostana zapisane w tabeli pozycji.

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

| Target position Rotation speed Accel, me const, Decel, time const, Diwell time Auxiliary func,
| -399,999-599,599 0.00-167772,15 0-20000 0-20000 0-20000 0-3,8-11
No. | mim rfmin ms ms ms

1| 0.000] 0,00 0 0 0 0
2 0,000 0.00 ] a ] ]
3 0,000 0,00 a a a ]
4 0,000 0.00 ] a ] ]
5 0,000 0,00 a a a ]
& 0,000 0.00 ] a ] ]
7 0,000 0,00 a a a ]
8 0.000 0.00 ] 0 0 0
o AN nnn n n n n
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> Przyktad programu - 0oc

Niniejsza czesS¢ przedstawia przyktad programu sterownika PLC.

Etykiety do uzycia )

(1) Etykieta globalna
Przypisz kazdy sygnat zdalnego modutu wejsciowego i kazde adresy sieciowe serwowzmachiacza w etykiecie globalnej.
Struktury nr 11 nr 2 zostaty opisane w czesci 3.6.2 (2)i (3).

Label Name Data Type Class Assien (Device/Label) Initial Value Constant English(Display Tareet)
1 |Aasi AXIS REF JIGF VAR GLOBAI v |Detailad Sating Axis 1 Information
2 stLnklEF stRemotReg(0.0) | _ |VAR GLOBAl » iled Settng Structure for Remote Device Control
'3 bRI PowerON Bit _ |VAR GLOBAL » |B380 Remote Input Servo ON
4 bRIHome Bit ._|VAR GLOBAIl « |B81 Remote Input Home
§ bRl MoveAbs Bit _ |VAR GLOBA| » |B82 Remote Input Start Absolute Positioning
§ bRIErrReset Bit _ |VAR GLOBAl « |B83 Remote Input Errror Reset
7 bRl PosNuml Bit _ |VAR GLOBAL « |B85 Remote Input Position No. 1
8 bRIPosNum?2 Bit . |VAR GLOBAI| « |BB6 Remote Input Position No, 2
9 bRILDOG Bit _ VAR GLOBAI + |BBA Remote nput Proximity Dog
10 bRLFLS Bit . |VAR GLOBAI « |B8B Remote Input Upper Stroke Limit
11 bRIRLS Bit __|VAR GLOBAl « |BBC Remote Input Lower Stroke Limit
12 bAx1 DOG Bit _ |VAR GLOBA| « |B43 Axis 1 Proximity Dog
13 |bAx1 FLS Bit __|VAR GLOBAI » |B50 Axis | Upper Stroke Limit
14 bAx1RLS Bit .. |VAR GLOBAI » |BS1 Axis | Lower Stroke Limit

Podczas korzystania z PLCopen MotionControl FB w pliku nowego projektu, zarejestruj plik
.MASTER_MODULE_REF" w etykiecie globalnej w nastepujacy sposob.

(Ten plik zostat juz zarejestrowany w programie przyktadowym, dlatego to dziatanie nie jest konieczne).
Przeciaggnij i upus¢ plik ,MASTER_MODULE_REF" w [Global Label] w karcie [Library] w oknie [Element Selection]
do drzewa projektu [Global Label].

* MASTER_MODULE_REF Master module selection
5 (33 Structured Data Type
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@I Etykiety do uzycia

(2) Etykieta lokalna

Zarejestruj kazda zmienng uzywana jako wejscia/wyjscia blokow funkeyjnych i ich wartosci poczatkowe ustaw jako stala
w etykiecie lokalnej.

D (0D (el OO0 | O P O R —

Label Mame

|bx |_PowerONComp

Data Type
Bit

Thitial “ahue

Conztant

Englizhi Display Target)
Servo OM Complete

) oo

1/2

b1 PowerOMError

Bit

Servo OM Error

w1 _PowerOMNErID

Word [Unsiened]/Bit String [16-bit]

Servo OM Error Code

béx1_HomineGomp

Bit

Homing Complete

b1 _HomingError

Bit

Homing Error

ufx 1_HomingErr 1D

Ward [Unzien=d]/Bit Strire [16=hit]

Homirng Error Cods

bifx1_Move AbsComp

Bit

Fozitioning Complete

bifix 1_MovefbsErmor

Eit

Fositioning Error

uiie1_Move AbsErlD

Word [Unsigned]/Bit String [16-bit]

Positioning Error Code

b= ResetComp

Bit

Rezet Complete

b= 1 ResetError

Bit

Rezet Error

izl ResetEriD

Word [Unsigned])/Bit String [16-bit]

Rezet Error Code

lePositon

FLOAT [Double Precion

Command Position

leSpeed

FLOAT [Double Precision

Cormmand Speed

udﬁccel

Double Word [Llnsgned]fﬂlt Strmg [22-bit]

LN R E R E R E N E R ERERERE N ENE

Command Hc:n:el Tlme Cionst

IansEI _Pozition

FlO AT [Double Frcn:lslnn

~_ [VARGONSTANT

100.000

Nnﬂ Poeltlm

lePasl Speed

FLOAT [Double Precizian)

VAR CONSTANT

100.00

Mol Speed

udPozll_Acc

Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit]

VAR CONSTANT

100

Mol Accel Time Const

udPozl_Dec

Dauble Word [Unzigned]/Bit String [32-bit]

VAR COMNSTANT

100

Mol Decel Time Caonst

lePos 1 _Position

FLOAT [Double Precizion)

VAR COMSTANT

50,000

Mo.1 Position

lePos 1 _Speed

FLOAT [Double Precizion]

VAR CONSTANT

50.00

Mo.1 Spead

udPos 1_fcc

Double Siord [Unsigned]/Bit String [32-bit]

VAR CONSTANT

100

Mol Accel Time Congt

wdPoz 1 Dec

Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit]

VAR CONSTANT

100

Mol Decel Time Congt

lePoz2 Pozition

FLOAT [Double Precision

VAR CONSTANT

0

Mo.2 Position

lePos? Speed

FLOAT [Double Precizion

VAR CONSTANT

1010

Mo.2 Speed

udPoz? Acc

Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit]

VAR COMSTANT

5l

Mo Accel Time Caonst

udPoz? Dec

Double ‘word [Unsigned]/Bit String [32-bit]

VAR CONSTANT

gl

Mo.2 Decel Time Const

lePoz3 Pozition

FLOAT [Double Precision]

VAR CONSTANT

150.000

Mo.3 Position

lePozd Speed

FLOAT [Double Precision]

VAR CONSTANT

20000

Mo.3 Speed

udPozd Acc

Double Word [Unzigned]/Bit String [32=hit]

VAR CONSTANT

50

Mo.d Accel Time Const

udPos3_Dec
CPRT

Double Waord [Unsigned]/Bit String [32-bit]

WAR COMNSTANT

r

ad

5l

Mo.3 Decel Time Const

MIZ}-.- Home_ JI-GF[J 1

MGCv_Home+JAGFID

VAR

[FB]Hame

uPozHumber

Word [Unsigned]/Bit String [16-bit]

VAR

Fozition Mo

M _Movefbsolute JIGFTO 1

MG _Move Absolute+ JAGFID

VAR

[FBIStart Absolute Positioning

MG Reset JAGFID 1

MC_Reset+ JAGFIO

VAR

LR RERENE ERE RN RN E N RN R E N E R E N E NN E R

[FE]Error Reset

r
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W [P F M WA | A Rt [ FEN il | 1 - Dy e

L
T 1 s I 1 1 iF

Pozycja zadana, predkosc¢ zadana i state wartosci
przyspieszania/opozniania czterech punktéw sa odpowiednio zapisywane.
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»m Struktury

) oo

(1) Typ AXIS_REF_J4GF i typ MC_J4GF

Korzystajac z PLCopen MotionControl FB w pliku nowego projektu, zarejestruj strukture typu AXIS _REF _J4GF i typu

MC_JAGF w projekcie wedtug nastepujacych krokow.

(Struktury zostaly juz zarejestrowane w przykltadowym programie).

SAXIS REF JAGFT i1 MC _JAGF" znajduja sie pod [Structured Data Type] w karcie [Library] okna [Element Selection].
Przeciagnij i upus¢ plik ,AXIS_REF_J4GF" do ,Structured Data Type” w drzewie projektu.
MC_JAGF" i ,AXIS _REF_JAGF" zostaly zarejestrowane w drzewie projektu.

l M+RCPU_Time_SynchronizeTimeExecution
§ M+RCPU_EtherPort
i M+RCPU_BACKUP_SEPARATE_LED_Flashing_Cau

ay_Time_Setting

Eij MC_J4GF Library management data
i AXIS_REF_J4GF Axis information

A Data Type

A9 AXIS_REF_MGF

Axis Information

W MC_JAGF

Library management data
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} Struktury ) oo

(2) Typ stRemoteReg 1/2

Podczas korzystania z PLCopen MotionControl FB w pliku nowego projektu, zarejestruj strukture typu stRmoteReg
w projekcie wedtug nastepujacych krokow.
(Struktury zostaly juz zarejestrowane w przykltadowym programie).

Struktura typu stRemoteReg jest wymagana, aby blok funkecyjny sterowat adresem sieciowym.

Kliknij prawym przyciskiem myszy opcje [Structured Data Types] w drzewie projektu i wybierz [Add New Datal.
Whpisz ,stRemoteReqg” do ,Data Name” i kliknij [OK].

Pojawi sie okno [Structure Setting]. Wpisz nazwe etykiety zgodnie z nastepujacym rysunkiem.

- . comypes 7]
=S eel P AddNewData.. Ins (Data Name]

i M+RCPL

Import File...

Sort 3
Expand/Collapse Tree »
Properties... Alt+Enker

Bit(0.63)
Bit(0.63)
Word [Unsiened]/Bit String [16-bit](0.15)

|
Word [Unsiened]/Bit Strine [16-bit)(0.15)]
| Target{L
Word [Lnsgned] Bit String [ 16-bit]
Dm.l:lk Word [Unsgned] /Bt Siring [32+
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(3) Rejestrowanie struktur

Podczas korzystania z PLCopen MotionControl FB w pliku nowego projektu, zdefiniuj strukture typu AXIS _REF_J4GF
i typu stRmoteReg w globalnej etykiecie wedtug nastepujacych krokow.
(Struktury zostaly juz zarejestrowane w przykltadowym programie).

Otwaorz okno [Global Label].

(a) AXIS_REF_JAGF
Zarejestryj strukture typu AXIS _REF _J4GF o nazwie ,Axis1".

(b) stRemoteReg
Zarejestryj strukture o nazwie ,G_stLinklEF". Etykieta jest rowniez definiowana przez rozmieszczenie.
Wymagane jest podanie liczby elementow dla liczby sieci. Z uwagi na fakt, Ze w ninigjszym szkoleniu
uzywana liczba sieci wynosi 1, ustaw wartosc 1 dla opcji ,Element”.
Kliknij ,Detailed Setting” w polu [Assign (Device/Label)].
Pojawi sie okno ,Structure Device Setting Window”. Doktadnie wprowadz urzadzenie sterownika PLC CPU,
ktére zostato ustawione jako lokalizacja odswiezania RX/RY | RWr/RWw serwowzmacniacza.

Label Mame Data Type Enelish{Dizplay Tareet)
' - Axiz1 Information
Structure for Remote Device Gontral

= Tomed Paes o= Mkl

,
i s e sy oo

Struchura Amray

" G_smkIEF (sRemotfeg[1])
sREmotieg Lebed Hame

- [0
MAHRCPU_Time_SynchronizeTimeExeoul - P
P4+RICPU_Tradkng_Tramsfer _Blods 17 A
M+RCPU_Tradang_Transfer_Blodes1io1 =TT
+RCPU_Traddng_Transfer_Blodes33tc
M-+RCPU_Tracking_Transfer_Blocks43te
M+RI7IGFLL
M+RI71EF11_stCardinfo
M+FL1716F 11_stContralerinfo
M+HRI7IEFL1_stOffselSize
Simple Tyoes M+RIT1GF 11 _stStationInfo

& Structured Data Type

Eurction Blad:
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Label Name Data Type Class Assien (Device/Label) Initial Value | Constant | English(Display Target)
1 [AdsT_——JAXIS REF_JIGF _—d\/AR GLOBAL ~ |£ BT : |Axis 1 Information
3 stlinl stRemotRee 0.0 - AR GLOBAL + |Det. ing I i | “[Structure for Remote Device Gontrol

AT MO TAR ALAnA 1 2 M e cde Peaed O AN

M+RCPU Tracking_Transfer _Blocks 103
M4+RCPU_Tracking_Transfer_Blocks33tc
M+RCPU Tracking Transfer_Blocks4te
M4RIIGF11
M+RI71GF11_stCardInfo

Type Cabegary
) SimpleTypes
@ Structured Data Type
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(1) Przetwarzanie poczatkowe

Kiedy sterownik PLC CPU i modut nadrzedny CC-Link IE Field sg uruchamiane normalnie i nie wystepujg bledy
komunikacji poszczegdlnych stacji, za pomoca MC command zwalniana jest blokada.

Fhislize

ROPUsASMbRkea GF11_1bin Mo GF11_ThSte Datal
we O dul=Fandy ik Error Syt
N0 XIF .

{1 { | 1-f

Alsays ON R ‘Wodile H-Data link srror
ready siatus of each

elatiar
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(2) Konfiguracja pola struktury
Ustaw niezbedne informacje dla pdl struktury Axis1.

*Set the members of the structure
RGP siGMbAlter
RUIM) Sean OFF

aLlE

I |
LI

Species he axis
After BUM OFF st rimsber of the

Tezan enly control targst

Specries the start
L0 pumbar of the
master module fo
b= the control kae--

MazsterRJ7 1 Axis | MasterModule
GF

MOVP Specifies Specifies the
the network.  master module to
mocule Lo the caniro
BT IGF iarget

&l Axiz 1 Remote Pieg A
rayMo

Spacifies the aray

element number of

the specified
ingches =tBeme-]
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(3) Przetwarzanie wylacznika krancowego
Wprowadz sygnat zdalnego modutu wejSciowego do adresu sieciowego serwowzmacniacza.

[FFrocessing of the limit switch

bRI_DOG
BBA
I |

Remote Input
Proscimnty Do

Remote put
Upper Stroke Limit

bRLRLS
BBC
1 |

Femote Input
Lower Stroke Limit
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(4) Serwo WL
Wykonaj function block ,MC_Power”.

[#Serva ON

{18

x|

dxim |

1

Inlor maton

Famote Input
ive LM

DUT: Axig
Axig

o mat
It

Axis-DUT

Fig

FiROrmat
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(5) Powrot do potozenia wyjsciowego
Wykonaj function block ,MC_Home".

*Home

(27%
9

Ats
{ } DUT Axss
Axis) F;I;’ n
Ftormation :' -
bRl Home
B8
{} B Esecute
Remote frout v[,'“r'
Home _f"_'"’
d

Homeg Lomgpiete

&:
(-}

Homew Errox

Homie
Ervar Code
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(6) Wybor numerow pozycji

siliar Mo, Selection

bRl PosMumi
BES

uPosMumber

i

Femote [nput

Fosdon Ko, 1

bRl Fozkum?
BEh

T

Pesitcn Mo,

uPasMumber.1

P

™ a B86 do bit1

1 L
L]

Remots nput
Pozition ko, 2

uPagHumber

N

lePozl_Posi lePogition
LI g

Pasition Mo

EDMOVP | |

- -

Command Poszition

aPozll Spe leSpeed
ed

EOMOVP ) 1 5

Cammand Spaed

udPosl_Acc adfccel

DOMOVE S ) fcoel  Command Accsl

- Time Const Teime Congt

udPozl Dac udDacal

DWOURS 1), ) Decel Command Dacsl

- Time Congt  Time Congt

1/2

Wybierz numery pozycji dla czterech punktéw za pomoca kombinacji sygnatow WE/WYL zdalnego modutu wejsciowego
B85 (—RX55) i B86 (—RX58).

Przypisz B85 do
bit0 uPosNumber,

uPosMumber.

Ustaw dane
pozycjonujgce, gdy
uPosNumber
wynosi 0 przy
rozpoczeciu
pozycjonowania FB.




kil Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_10_Mods)_POL

} Szczegotowe wyjasnienie programu

uPozMumber

Pozitom Mo

MNod

--IHDI:I.I -

Commard Position

kPozd Spe
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EDMONVE o Speed

leiSpead

Command Spaed

dPozd_fce

Mod Accel

- I - Lw;l

Coommand Accel
Time Ciongt

udPosd_Dec

DMOVE Mo3 Decel

udDiaca

Commard Decel
Time Const

Ustaw dane
pozycjonujace, gdy
> uPosNumber
wynosi 3 przy
rozpoczeciu
pozycjonowania FB.
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(7) Proces pozycjonowania

Wykonaj function block ,MC_MoveAbsolute”.

* P tioning

C_Movedr ( MG
“‘,ﬂ Absolute Vakue Fos

Axiz]
{ HOUT:Axiz  AxisDUT

Axis | i futia
- miformat infir mat
Information ion iy

bRI Move Abs b 1_Move AbeCom

Bg2 :

1 EExecute Done:B {

Executi Executi
an o
comman complet

| ffNumer Positioning data No. )
wyswietlany tutaj to numer tabeli
wrositi+ | B} pozycji, ktora przechowuje pozycje
pocition | koncowa do zatadowania do FB i dane
Ne®= | ™ dotyczace predkosci. -

W tym programie numer Positioning
\data No. jest ustawiony na 1. -/

Positioning
Complete

Remote kput
Start Abzolute
Positioning

P ition -
[ } LPosition  Comma-

Command E;:II:::Ilma r'??::;rtlj

Pasition position executl
or

b | Move 8bsError

leSpeed
[ H Livielocity {7

Command Velocity Pazitioning Error

Speed
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ufx | Mov
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W Direc+
Rotatio W FBMC_J4GFIO wartos¢ wejsciowa
n jest ignorowana.

dwectio
n

|




kil Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_10_Mods)_POL

} Szczegotowe wyjasnienie programu

(8) Reset bledu
Wykonaj function block ,MC_Reset".

[FEmror Feset
MG _Reset = { M|

{uﬂ Mxiz Error Reset

B
[ }H ouTAkie  AxieDUT

Bxig Hxis
Infor mat infarmat]
an 1

Buig |
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B:Execute Dicres:B
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%

Executi Exacuti
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-4

Remote Input
Errror Reset

Busv:B

S

Resst Complete

Exocuti
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Error B
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Errow
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Erroe

.U'JL'

ufix] Fes
#tEmll

S

Reset Error

{ 1

Paget
Error Code
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Kontrola dziatania

L pozycjonowania 1 pozycjonowania 2

Pozycja zadana® 0,000 mm
Predkosé zadana: 100 obr./min
Stala przyspieszenia: 50 m/s
Wybor liczby Wihor liczby Stala opdéznienia: 50 m/s

[~—
_ ﬁhvmﬁlmmwmmmmmmm\‘w

Kontrola dziatania zostata zakonczona.
Przejdz do nastepnej strony.
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3.8 Podsumowanie rozdziatu

) oo

Informacje zdobyte w tym rozdziale:
+ Rejestrowanie biblioteki FB
« Ustawienie GX Works3
« Ustawianie parametrow serwowzmachiacza
« Przyktad programu

« Kontrola dziatania

Wazne informacje

Rejestrowanie biblioteki FB »  Zarejestruj biblioteke FB w pliku projektu.

Ustawienie GX Works3 «  Ustaw kolejne obszary zgodne z taczna liczba RX/RY | RWw/BRWr serwowzmacniacza
uzywanego w trybie /'O Mode na urzadzeniu po stronie CPU, ktore stanowi lokalizacje
odswiezania polaczenia.

Ustawianie parametrow « W programie przykladowym metoda powrotu do pozycji wyjSciowej zostata ustawiona
serwowzmacniacza na Method € profilu napedu CiA 402.

» Podczas pozycjonowania za pomoca FB nie ma koniecznosci ustawiania tabeli pozycii.

Przyktad programu = Zdefiniuj struktury typu AXIS_REF J4G, MC_J4GF i st RemoteReq.
* Whprowadz sygnat zdalnego modutu wejsciowego do adresu sieciowego
serwowzmacniacza.

Kontrola dziatania » Operacja pozycjonowania jest wykonywana za pomoca dziatania FB.
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Po zakoriczeniu wszystkich czesci szkolenia MELSERVO - informacje podstawowe ( serwowzmacniacz MR-J4-GF w

trybie 1/0 Mode) mozesz przystapié do testu kofncowego.
Jesli masz watpliwosci zwigzane z ktoryms tematem, teraz mozesz przypomniec sobie zwigzane z nim informacje.

Test koncowy skiada sie z 5 pytan (7 elementow).
Liczba préb rozwigzania testu jest nieograniczona.

Jak zapisac odpowiedzi
Po wybraniu odpowiedzi naciénij przycisk Odpowiedz. Twoja odpowiedZ nie zostanie zapisana, jesli nie
nacisniesz przycisku Odpowiedz. (Pytanie pozostanie bez odpowiedzi).

Wynik testu
Na stronie z wynikami wyswietlona zostanie liczba poprawnych odpowiedzi, liczba pytan, procent poprawnych

odpowiedzi | ostateczna ocena.

Poprawne odpowiedzi: 5

Aby zaliczy¢ test, musisz
odpowiedzie¢ poprawnie na 60%

pytan.

Liczba pytan:

Wynik procentowy:

Dalej | | Sprawdz

Nacisnij przycisk Dalej, aby wyjs¢ z testu.
Nacisnij przycisk Sprawdz, aby sprawdzic test. (Sprawdzenie poprawnych odpowiedzi)
Nacisnij przycisk Powtorz, aby powtérzyc test.
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Wybierz wszystkie poprawne odpowiedzi opisujace tryb I/O Mode serwowzmacniacza MR-J4-GF.
(Mozliwych jest kilka poprawnych odpowiedzi)

— Podczas korzystania z serwowzmacniacza MR-J4-GF w trybie I/O Mode modut simple motion musi byc
uzywany jako kontroler.

— Tryby I/O Mode oraz motion moga by¢ uzywane jednoczesnie w te] samej sieci.

- Pozycjonowanie moze byc przeprowadzone poprzez wiaczenie/wylaczenie urzadzenia laczacego w siecl
CC-Link |E Field Network.

deﬂwiedz] [ Wstecz
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} Test koncowy 2

Wyhbierz poprawne wyrazenia dla ( ) w nastepujacych zdaniach.

- Korzystajac z MR-J4-GF po raz pierwszy, zarejestruj (1))  »| w GX Works3.

« Wywolaj (2) ¥ podczas ustawiania parametrow i tabeli punktowe] serwowzmacniacza MR-J4-GF.

« /arejestruj urzadzenie podigczone do siecido (3) | ¥ sieci CC-Link IE Field Network.

Odpowiedzi
(1) 1: Profil 2: Etykieta modutu
(2) 1: MR Configurator2 2: MT Works2
(3) 1: Stacja nadrzedna 2: Stacja podrzedna

[denwi&dz] [ Wstecz ]
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} Test koncowy 3 ) 000

Wyhbierz wiasciwe okno, do ktorego przypisane jest urzadzenie taczeniowe sieci CC-Link IE Field.

)

Konfiguracja ustawien sieci

)

Konfiguracja odswiezania

L)

Konfiguracja regulacji czasu odswiezania

deﬂwiedz] [ Wstecz
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} Test koncowy 4 ) 000

Sposrod ponizszych pozyc)i wybierz wszystkie elementy ustawien odpowiednie dla parametrow serwowzmacniacza.
(Mozliwych jest kilka poprawnych odpowiedzi)

— Liczba stacji
Metoda powrotu do polozenia wyjsciowego
Wartosc predkosci

—  Dane tabeli punktowej

Odpowiedz ] [ Wstecz
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Wyhbierz wszystkie poprawne stwierdzenia dotyczace zalet programu wykorzystujgcego Motion Control FB
PLCOpen. (Mozliwych jest kilka poprawnych odpowiedzi)

— Praca programu jest rejestrowana i chroniona przez uklad funkcjonalny FB.
—  Poprawia sie czytelnos¢ programu.
— Standardowy interfejs utatwia ponowne wykorzystanie.

—  FB sterowania ruchem pozwala na programowanie niezalezne od producenta PLC,
prowadzac do redukc) kosztow szkolenia.

Odpowiedz ] [ Wstecz
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@I Wynik testu ) 000

Ukonczyles/as test koncowy. Oto Two] wynik.
Aby zakonczyc test koficowy, przejdz do nastepnej strony.

Poprawne odpowiedzi:

LA

Liczba pytan:

L]

Wynik procentowy: 100%

Dalej | ‘ Sprawdz ‘

Gratulujemy. Test zaliczony.
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»

Ukonczytes/a$ szkolenie MELSERVO - informacije podstawowe (serwowzmacniacz MR-J4-GF w trybie I/O Mode).

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.

Mamy nadzieje, ze szkolenie spetnito Twoje oczekiwania i ze
uzyskates/as przydatne informacije.

Szkolenie mozesz powtarza¢ dowolng liczbe razy.

' Sprawdz | | Zamknij




