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Changes for the Better

4 N
Systemy serwo

MELSERVO — podstawy
(MR-JE Modbus)

W niniejszym szkoleniu oméwiono metody
tworzenia systemow serwo przy wykorzystaniu
serwowzmacniaczy MELSERVO-JE i potaczenia
Modbus.

* .Modbus” jest zastrzezonym znakiem towarowym
firmy SCHNEIDER ELECTRIC SE.

Copyright ©2016 Mitsubishi Electric Corporation. All Rights Reserved. L{FOD)00499P0OL
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m Przeznaczenie kursu

Ninigjszy kurs jest przeznaczony dla osob, ktdre po raz pierwszy maja stycznose z serwowzmacniaczami z serii
MELSERVO-JE do tworzenia aplikacji korzystajacych z polaczenia Modbus. Kurs zawiera instrukcje dotyczace
roznych zagadnien — od instalacji | okablowania po prace w trybie testowym i monitorowanie.

Wyjasniono tutaj obstuge serwowzmacniacza
przez sterownik programowalny przy
wykorzystaniu protokotu komunikacyjnego
Modbus-RTU.

1. Rozruch modutu 2_ Ustawienia parametrow

4. Obstuga serwowzmacniacza MR-JE-A
przy uzyciu funkcji komunikacyjngj
Modbus sterownika FX5U

3. Pozycjonow anie

Od uczestnikéw kursu wymagana jest podstawowa wiedza na temat serwonapedow AC.

Poczatkujacym polecamy nastepujace kursy.
Sprzet FA dla poczatkujacych (systemy serwo)
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Oto spis tresci tego kursu.
Zalecamy rozpoczecie od Rozdziatu 1.

Rozdzial 1 — Rozruch modutu

Objasniono tutaj procedury rozruchu systemow serwo.

Rozdzial 2 — Ustawienia parametréw

Objasniono tutaj ustawienia parametrow sterownika programowalnego i serwowzmacniacza.

Rozdzial 3 — Pozycjonowanie

Na przykladowym programie objasniono tutaj sposob sterowania serwonapedem.

Rozdzial 4 — Obsluga serwowzmacniacza MR-JE-A przy uzyciu funkcji komunikacyjnej Modbus sterownika FX5U

Wyjasniono tutaj obstuge serwowzmacniacza przez sterownik programowalny przy wykorzystaniu protokotu
komunikacyjnego Modbus-RTU.

Test koncowy

tacznie 4 czesci (9 pytan) Minimalny wynik, by zdac: 60%.
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>m Przechodzenie miedzy ekranami
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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”, ktéry umozliwia przejscie do
wybranej strony.

Opusc szkolenie.
Okna takie jak ,Tresc” i szkolenie zostang zamkniete.
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Srodki ostroznosci

Korzystajac w toku nauki z rzeczywistych produktow, nalezy zapoznac sie ze wszystkimi ,Instrukcjami
bezpieczenstwa” zawartymi w odpowiednich podrecznikach i stosowac sie do tych instrukcji.

Srodki ostroznosci dotyczace tego kursu
- Ekrany z wersji oprogramowania uzytkownika moga roznic sie od ekrandw przedstawionych w kursie.
W ilustracjach do kursu zastosowano nastepujace oprogramowanie w wersjach podanych ponizej.
- MELSOFT GX Works3 Ver1.017T

- MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.37P

Materialy referencyjne

Ze szkoleniem zwigzane sa nastepujace materialty referencyjne. (Nie sg one jednak niezbedne do nauki.)
Kliknij nazwe materialu referencyjnego, aby go pobrac.

e Format pliku Wielkosé pliku

referencyjnego

Recordingpaper Plik skompresowany 6.62 kB
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Sy L FAETRE Rozruch modutu

W tym rozdziale omoéwiono etapy tworzenia aplikacji poczawszy od okablowania poszczegoinych modutéw az po
wigczenie zasilania.

Konfiguracja systemu )

Ponizej przedstawiono konfiguracje przyktadowego systemu uzywanego w tym kursie.

Modbus-RTU

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

/ HG-KN13J(-S100) | /

Podziatka $ruby Podziatka $ruby
kulowej: 10 mm kulowej: 10 mm

HG-KN13J(-S100)
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Schemat elektryczny okablowania przedstawiony w te] sekcji jest uproszczony.
Nalezy zapoznac sie z kompletnymi informacjami na temat podtaczania przewoddw okablowania, ktore zawarte sa w
Instrukcji obstugi.

m Procedura rozruchu )

Ponizej przedstawiono kolejnoscé czynnosci opisanych w tej sekgji.

Okablowanie sterownika programowalnego
Zasilanie, uziemienie

v

Okablowanie serwowzmacniacza
Zasilanie, zasilanie napedu, enkoder

v

[ Okablowanie komunikacyjne

Potozenie zaciskow
Schemat okablowania

¥

Podtgczanie przewodow sygnatow zewnetrznych
Przetgcznik wymuszonego zatrzymania, przedni / tylni
przetacznik krancowy

Whaczenie zasilania
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Podtacz przewéd zasilania do zaciskéw N, L i uziemienia na wejsciowym bloku zaciskowym sterownika programowalnego FX5U.

3 fazy, od 200 VAC do 240 VAC

()

&
¢ »
A a0
Wytacznik
' automatyczny
S typu
(MCCB)
LT
* Ochronnik obwodu
\ (CP)
-
Do przewodu =
zasilania —

serwowzmacniacza
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Okablowanie serwowzmachniacza

) ﬂﬂﬂ

Podtacz przewad enkodera do CN2.

3 fazy, od 200 VAC do 240 VAC

Kabel zasilajacy serwonapedu

ﬂ, -J;l. Kabel enkodera

g

Podtacz przewdéd zasilajacy do zaciskéw L1, L2 1 L3 oraz do przedniego zacisku uziemienia na CNP1 serwowzmacniacza.
Podtacz przewdd zasilajacy serwonapedu do zaciskow U, V, W i uziemienia na CNP1.

Witacznik
automatyczny typu
(MCCE)

Stycznik
magnetyczny
(MC)

L
Do przewodu
zasilajacego PLC
L
. | |
2. 5o
: Witacznik ) _
I automatyczny typu §
{MCCB) .
L, CR
a
l Stycznik l
toee magnetyczny toes
w g (MC) |
B LT T
=

Kabel zasilajacy serwonapedu

4 -U- Kabel enkodera

—

‘—
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Okablowanie serwowzmachniacza

3 fazy, od 200 VAC do 240 VAC

Kabel zasilajgcy serwonapedu

,U, ? Kabel enkodera

Y Do przewodu
L zasilajgcego PLC
@
[
.| ¥y
Wytacznik Wytacznik
J automatyczny typu § automatyczny typu
: (MCCB) 5 (MCCB)
S ;w..."
I Stycznik / Stycznik
teee 4§ magnetyczny tece 4§ magnetyczny
% P (MC) | (MC)
© Ceee
C @)

Kabel zasilajgcy serwonapedu

1
l], -ﬂ_Kabel enkodera

2/2

) ﬂﬂﬂ

‘—.
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Poprowadz? i podiacz kabel komunikacyjny w sposéb przedstawiony ponize|. Na ponizszej ilustracji przedstawiono schemat

okablowania w konfiguracji petnodupleksowej.

W srodowiskach z niewielkim natezeniem zakldcen catkowita diugose nie powinna przekraczac 30 metrow.

‘% nalefy ustawic na 330 Q.

i-@ . Przetacznik terminatora
;I

CMN1 (uwaga 1)

Plyta -y
13 T |
14
39 [$'J
40 . -
1 I
. 3 —
m
F_....——..._,:_ m
L e ] I !
1 |
- PN I
el R | |
~ 0O 00o I IEI:rEm
D};:xxé
= = - = - == ]
10 o S M et -~ —_
SEZDZ ii4-
[ T T =4

0|O|D|O|O|O Blukzapigkpw
O|O|O|D|O|O przekaznikow

CMN1 (uwaga 1)

Plyta

13

14

39

40

31

Ekran Ekrman
‘J*‘. ----- i/ ----‘I‘ “:---i’l'----".l‘
L S Z— M Z——
I 7 L I 7 T
L | [ L | L |
R . ‘e o AV,

Iwaia 20 3

1/2

4
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E I T‘ o — — - "I
- T = 1 |
— — [ e S I T
T+ T+ I 1
—~ 0O 0Qo -
o I | il
ZEERR i il e g
Sad4g T“——-—""
RRAEE
OlOlDlO OIO Blok zaciskowy
= przekaznikow
HEEEN o)(e](e)[e](e)[e)
Ekran J Ekr=n
— e oy A - . i
HEL | — — | — =
'. I Py 'I I : I r 'I I
W | b L L
(Uwagi)
1. Ponizej przedstawiono nazwy zaciskdw CN1 serwowzmacniacza MR-JE-10A. Zacisk LG istnieje takze dla stykdw innych niz nr 3.
Phta | SD
13 SDP
14 SDN
39 ROF
40 RDM
3 TRE
3 LG

2. RDNM i TRE (terminator) podigcz tylko dla osi 2 (osi koficowsj).

4




i Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_PL T

e 00@

Podtaczanie sygnatu wejsciowego serwowzmacniacza

Podtacz przetacznik ze stykiem rozwiernym do kazdego z nastepujacych wejs¢ sygnatdw serwowzmacniacza:
wymuszonego zatrzymania, przedniego i tylnego przetacznika kraricowego.

Na ponizszej ilustracji przedstawiono schemat okablowania dla wej$cia zsynchronizowanego.

W ten sam sposéb podigcz przewody do serwowzmacniacza osi 2.

Serwowzmacniacz osi 1

CN1
44 LSN

A / 43 LSP
> > Fasilanie DC 24 V|22 EM2
2 I { 21 | DICOM

46 | DOCOM

<"

Przetacznik
wymuszonego
zatrzymania

L

TR prze%ﬁzmk Kaancawy Przedni przetgcznik krancowy
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Upewnij sie, Ze przetacznik RUN/STOP/RESET na sterowniku programowalnym znajduje sie w potozeniu STOP.

[ — 1

.

A= ==

Wiacz zasilanie.

Jesli zgtoszony zostanie alarm serwowzmacniacza E6.1, sprawdz, czy przetacznik wymuszonego zatrzymania jest
prawidtowo podtaczony do EM2.

[Aby rozruch systemu przebiegat bezpieczniej, zaleca sie sprawdzenie dziatania samego napedu przed }

uruchomieniem catej maszyny. Szczegdtowe informacje mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi serwowzmacniacza.
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} Podsumowanie tego rozdziatu

W tym rozdziale omowiono nastepujace zagadnienia:

« Konfiguracja systemu

+ QOkablowanie i rozruch

Wazne informacje

Konfiguracja systemu System zawiera sterownik programowalny FX5U i 2 serwowzmacniacze MRE-JE-10A
potgczone przy uzyciu protokotu Modbus-RTLU.

Okablowanie i rozruch Podiacz kabel zasilajacy sterownika programowalnego, kabel zasilajacy serwowzmacniacza,
kabel zasilajacy serwonapedu, kabel enkodera, kabel komunikacyjny oraz zewnetrzne
sygnaty wejsciowe/wyjsciowe.

Podiaczajac kabel komunikacyjny, podiacz terminator do sterownika programowalnego i
serwowzmacniacza ostatniej stagji. Terminatory instaluje sie wewnatrz sterownika
programowalnego FX5U i serwowzmacniacza MR-JE-A.

Po wykonaniu okablowania wlacz zasilanie..
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W tym rozdziale zajmiemy sie ustawianiem parametréw sterownika programowalnego i serwowzmacniacza.

Do przerobienia materiatu z tego kursu potrzebne sg nastepujace wersje oprogramowania MELSOFT.

MELSOFT GX Works3 ver.1.017T lub nowsza
MELSOFT MR Configurator2 ver. 1.37P lub nowsza (uwaga)

(uwaga) Oprogramowanie MR Configurator2 instaluje sie razem z oprogramowaniem GX Works3.
Nie trzeba osobno kupowac programu MR Configurator2.
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m Podlgczanie serwowzmacniacza

do komputera osobistego

Serwowzmacniacz nalezy potaczyt z komputerem osobistym za pomoca kabla USB.

Po stronie serwowzmacniacza kabel USB nalezy podigczy¢ do CN3.

Kabel USB

Serwowzmacniacz osi 1
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(1) Uruchom program MR Configurator2 i utworz nowy projekt.

1) Kliknij ikone tworzenia nowego projektu na pasku menu.
2) Na ekranie tworzenia nowego projektu wybierz model ,MR-JE-A" z rozwijaneg] listy modeli.
3) Kliknij przycisk [OK].

Th Lt s progec? mll e OpEned st e
Dh“l“
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Ustawienia parametrow osi 1

(2) Okresl ustawienia umozliwiajgce odczytywanie i zapisywanie wszystkich parametrow.

1) Kliknij dwukrotnie [Parameter] w drzewie projektu.

2) Na ekranie ustawien parametrow kliknij [List Display] — [Basic].

3) Woybierz [PA19] i ustaw parametr na ,00AB".

4) Przy wybranym PA19 Kliknij przycisk [Selected Items Write].

5) Po zakonczeniu zapisywania parametréow w serwowzmacniaczu z powrotem wigcz zasilanie.

| muect Yew [l Pwometer SatwgD)  Pyameter Safety Postogngdats Yoot Dogness  TestMode  Adpatment [eoh  [gndow e R
TQMLWM
SM
+ [ MNew praject .
[ B sste setarg :
Nog e
& Coen Owtn
78 Core Control O tatermon 2| | [Pacd | WG Ragener alive apnen |
Carm Data Lt Mmooy IPA0)  Ams |Por marwfachares pritng |
Tough ders | [raoe *aoe) Punciion selecson AL |
Orverecord | [PAOE | YO0 P of Comenardd gt e per revekiton
Comporent partt  [Pads  OMx Elnc. gar tnmerater (O, e, mudt. foctr am. )
Poston convel | | [eady  cow Blec, goar denceenator (v, pls. mdt, factor den )
Sowed convol A ATU Nt hrwng mode
Torgue contred | LU A0 g reparee
fowed miwg (%4 [PAl0 D@ | Ingowtion renge
Servo sdustrent | IPALL TP Formand rotaton torgue et -
Basc i T Gavernm rutabon torge et %
Extorason PALY WS Cornand pulse rout stats
Miwr | PAIA ML Rotation dwecton selecton
ey 2 aiaih Ercoder et puise Pine ey
M) | 3) TR Crender output puse 2 !
0001
| seting 0009
_ Anwlog npvt PA2]  ORAT |Dvwve rocarder artitrary slarm UGS seftng | 0000
PAM AP Furction sebection A-4 | 0200
2) PAZY  OMOY  One-touch turng - Overshoot permeesile level - )
PAJS  "AOPS Furcon selecson A-S | 0200
Extenson PAZY For marufachrer settng 0200
0 A For marufactoer settng 0000
Extenson } vl [PAm For marufachrer setng 0000
4] > ied = ‘B PA) For marufactaer settng 0200
Aoty [Stwbon 00] MR- A S wrrghfier use
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(3) Upewnij sie, ze wigczono mozliwos¢ odczytu i zapisu dla wszystkich parametréw.

1) Kliknij przycisk [Read] na ekranie ustawiania parametréw.
2) Upewnij sig, ze liczba parametrow konfigurowalnych w obszarze listy zwigkszyta sie.

=5TY

"REG

*ABS

e - Number of command input puises per revolution |

CMX Elec. gear numerator (Cmd. pls. muit. factor um.) |

cov Elec. gear denominator (Cmd. pls. mult, factor den.)

AU _Auto tuning mode

RSP _Auto tuning response

ne In-position range |

e - Forward rotation torque imit %

N Reverse rotation torque kit %

*ALss ' Command pulse input status

BR Encoder output pulse pulsefrev

ENR2  Encoder output pulse 2
| For manufacturer settng |
PA1B For manufacturer setting 0000
PA19 "BIX Parameter block 00AB
PAZ)  *"TDS Tough drive setting 0000
PA21 "AOP3  Function selection A-3 0001
PA22 *PCS For manufacturer setting 0000
PA23  DRAT Drive recorder arbitrary alarm trigger setting 0000
PA24  AOP4 Function selection A4 , 0000
PA25  OTHOV One-touch tuning - Overshoot permissble level | % 0
PA26  “AOPS Function selection A-5 0000
PA27 For manufacturer setting 0000
PAZS For manufacturer setting 0000

A |Pas For manufacturer setting 0000

PAX0 For manufacturer setting 0000
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(4) Wybierz tryb dziatania Point Table (Tablica punktdw).

1) Kliknij [List Display] — [Basic].
2) Wybierz [PAO1] i ustaw parametr na ,1006" (Positioning mode (point table method)).

e Parameter Setting x]
EMI : -q.ﬂguj Sd.TnD:fu.ﬂ h‘l‘mﬁr . Pacameter Copy Qpnrmahd;

[ECopy_[TjFast= MMUndo AaiRedo

Position oon.u w *

Speed control | | For manufacturer setting | | |

Torgue control | Function sslection A-1 | [ 0000-2000

Speed setting (S Mumbeer of command input pulses per revolution [ 1000-1000000

= Servo adjustmen Elec. gear numerator (Cmd. pls. mult. factor num. ) [ 1-16777215

Basic |Elec. gear denominator (Cmd. pls. mult. factor den.) [ 1-16777215

Extension | Auto tuning mode | [ 0000-0004

Fiter 1 Auto tuning response [ 1-40

Fiter 2 In-position range . 0-65535

Filter 3 | Forward rotation torgue limit | [ 0.0-100.0

Vibration cor |Reverse rotation torgue limit | [ 0.0-100.0

One-touch t Command pulse input status . 00000412

Gain changing Rotation direction selection | 0-1

= Digital 1jo | Encoder output pulse | _ 1-4154304

Basic 1-4194304

Extersion | j ' ' 0000-0000

' ' D00D-0000

Q000-FFFF

0000-1110

0000-1001

. 0000-0000

Drivie recorder arbitrary alarm trigger setting Q0D0FFFF
Function selection A-4 .

' One-touch tuning - Overshoot permissible level . 0-100
Funiction selection A-5 |

For manufacturer setting Q000-0000

For manufaciurer setting [ 0000-0000

For manufacturer setting ' . 0000-D000

For manufacturer setting [ 0000-0000

FEE T

443




ld Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_PL

|

) ﬂﬂﬂ

w2
m Ustawienia parametrow osi 1

(5) Skonfiguruj ustawienia komunikacji Modbus-RTU.
W tym kursie stosowane sa ustawienia przedstawione w ponizszej tabeli.
Na nastepnej stronie pokazano, jak ustawic parametry komunikacji Modbus-RTU.

Pozycja Opis ustawienia
Kod obszaru 1{dlaosi 1)
Protokol Modbus-RTU
komunikacyjny
Szybkosc 115200 bps
transmisji
DZIEI‘EI‘IIBI Za posrednictwem komunikacji
urzadzenia Modbus-RTU
wejsciowego
Parzystosc Mo parity (stop bit length: 2 bit)
Limit czasu 0[s]
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! Project ‘View Fil

e Parameter Setting(Z)

Parameter

w2
m Ustawienia parametrow osi 1
]

Safety

Positioning-data  Monitor

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

Parameter Setting xl

Diagnosis  Test Mode

Adjustment  Tools

Window

Help

Sl |

B

|

Docking Help

Ready

Kliknij przycisk (@ , aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

W] Asis1 v | «Read Set To Default Josverify [ Parameter Copy [w] Parameter Block
i F¥0pen [Mysave As [HCopy |ThPast= MMUndo MaRedo
- Speed control
Torque contr (sclecied Tens wie] [ snge s Wie
- Speed setting (5] Mo, Abbr. Mame nits Setting range Axisl
[=- Servao adjustmen PF23 VAL For manufacturer setting -100-0 i
- Basic PF29 *FOPg For manufacturer setting 0000-0001 0ono
- Extension PF30 |RTL For manufacturer setting 0-0 0
-~ Filter 1 PF31 |FRIC Machine diagnosis func. - Friction judgement speed |r/min 0-65535 ]
- Filter 2 PF32 |[*™IBT For manufacturer setting 1-50 50
- Filter 3 PF33 |*FOP10 For manufacturer setting 0000-0001 Qooa
- Vibration cor PF34 | *S0P3 For manufacturer setting 0000-1000 0000
- One-touch t PF35 |OTOP1 For manufacturer setting 0000-1111 aooo0
- (3ain changing PF36 | OTOP2 For manufacturer setting 0000-1000 Qoo
=- D!giEl Ijo PF37 |*FOP11 For manufacturer setting 0000-0021 Qooa
Basic = | |PF38 IPFSY For manufacturer setting 0o00-FFFF Qoo
‘o Extension PF39 IPFRV For manufacturer setting 0o00-FFFF Qoo
e Analog input PF40  |IPFSP For manufacturer setting 0-20000 a
- {EHList display PF41 |IPFSTB1 | For manufacturer setting 0-10000 0
- Basic FF42 |IPFSTB2 For manufacturer setting 0-0 ]
- Gainfilter PF43 | *IPFSTC For manufacturer setting 0-0 0
- Extension PF44 | ORLVY For manufacturer setting 0-100 1]
- IO ~ |PFa5 | *FOP12 Function selection F-12
- Extension 2 PF46  MIC Modbus-RTU communication - Communication tin Na t},rm k{}ﬁEZ}r' 5“3 ustawianie parﬂmEtmw knmunikacji
- Extension 3 PF47 For manufacturer setting Modbus-RTU.
- Ontinn seting M PF43 For manufacturer setting

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

[OWR [caP [MuUM [sCRL g
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W zaleznosci od trybu sterowania wybranego w parametrze PAO1, warto&¢ parametru PC71 podlega ograniczeniom,
takim jak np. opisane ponizej.

Ponadto tryb sterowania wplywa na zestaw mozliwych do uzycia urzadzen wejsciowych oraz na rejestr Modbus. Na tym
etapie konfiguracji nalezy zachowac szczegolng ostroznosc.

Szczegdtowe informacje zawiera dokumentacja techniczna.

[Ustawienie [param. PC71] kamunikacji Modbus-RTU]

Komunikacja Modbus-RTU

[Pr.PA01] Sterowanie Sterowanie urzgdzeniami

urzadzeniami wejsciowymi za
wejsciowymi przez DI posrednictwem Modbus-RTU

0 (Tryb pozycjonowania)

_ 1 (Tryb pozycjonowania i tryb sterowania predkoscia)

_ _ 2(Tryb sterowania predkoscia)

3 (Tryb sterowania predkoscia i tryb sterowania momentem Nieodstepne
obrotowym) 1 1

__ _ 4 (Tryb sterowania momentem obrotowym)

5 (Tryb sterowania predkoscia i tryb pozycjonowania)

6 (Tryb pozycjonowania (metoda tablicy punktow))

__ T (Tryb pozycjonowania (metoda programowa)) l -0_1 ‘

4 N 7 N
W przypadku komunikacji W przypadku komunikacji
Modbus-RTU mozliwe sa Modbus-RTU mozliwe sa
nastepujace ustawienia: nastepujgce ustawienia:
(1)Monitor (1)Monitor
(2)Ustawienia parametrow (2)Ustawienia parametrow

\ - 8 (3)Dziatanie napedu
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|

)
m Ustawienia parametrow osi 1

) ﬂﬂﬂ

(6) Wybierz ustawienia parametréw odpowiednie dla maszyny.
Ponizsze ustawienia sg wlasciwe dla systemu docelowego uzywanego w tym Kursie.

1) Jako metode powrotu do pozycji poczatkowe] wybierz metode zestawu danych.

- Ustaw ,0012" dla parametru PT04.

2) W tym kursie jako metode kolejnosci pozycjonowania wybrano metode zadawania wartosci przyrostowych.

- Ustaw ,0001" dla parametru PTO1.

3) Wybierz przektadnie elektryczna.

Gdy podziatka sruby kulowej wynosi 10 mm i nie ma przektadni redukcyjnej, obliczenia daja w wyniku
nastepujace wartosci.

PADE _ 131072 — 8192
PAOD7 10000 625

- Ustaw ,8192" dla parametru PA0G i ,625" dla parametru PAQ7.
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Ustawienia parametrow osi 1

(7) Wpisz parametry do serwowzmacniacza.

1) Na ekranie ustawiania parametrow kliknij przycisk [Single Axis Write].
2) Po zakonczeniu zapisywania parametréw uruchom ponownie serwowzmacniacz.

Parameter Setting X |

BOES v | oJRead 1) Set To Defauit ot Copy e Parameter Block

|
i
E

Extension C8 For manufacturer settng 0
Scension 2 |PCS)  TCOPE For manufachrer setting . | - 0000
Aarmsettry  |PC51 RSER Forced stop deceleration tme constant ~ 100
Toughdmve  |PCS2 RSBS ~ For manufachrer seting o 00 0

Drive record PC53  RERX For manufacturer setting | 0
Componentpark  |PCS4  RSP1  Vertcal aws feefal preventon compensaton amoun 0.000wey - 0
Position control PCSS RSPZ For manufacturer setting 2
Torgue control 2C57 "BRS2 For manufactrer setting 0000
Soeedsemng §(  |PCS3 OSL For manufachrer settng 0

= Servoadpstmen  IPCS3  COPC For manufactrer setting 0000
Sasc T JPC0  COPD  FunchonseecknCO 0 . 0000-10D1 2001
Extension PCS1 “OOFE For manufactrer settng 0000

Fiter 1 PC62 |  For manufachrer seting | | 0002

Fiter 2 POE3 For manufachrer setting 0002

Fiter 3 |PC54 For manufacturer setong 0000
Vibrason cor PCES For manufacturer setting 0002
Ore-toucht  IPCG6 (PSPL  Markdetectionrange+ o

Gan changng 2087 LPSPH Mark detection range+ 0
= Do 10 PCS8 LS _Mark detaction range- 0
Analog rout PC71  “COPF Function selection CF selection 0000-2161 0041

= ERLst dsplay PCT2  *COPG Funchion selection C-G selection 00000001 0000
Basc °C73 EBRW Error excessive waming level rev 0-1000 0
Gan Fiter PC24 For manufachurer seting 0000-0000 0000
Extenson °C7S For manufachrer sattng 0000-0000 0000
1w PC% For manufacturer seting 00000000 0000
Extension 2 ! |Pc77 For manufactrer settrg 0000-0000 0000
0000
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} Ustawienia parametrow osi 2 ) 14 J v Jlvoc]

Na serwowzmacniaczu osi 2 zmien tylko ustawienie numeru stacji Modbus-RTU.
Pozostate parametry (z wyjatkiem 2" dla PC70) musza miec¢ takie same wartosci, jak dla osi 1.

PA19: ustaw na ,00AB”

. 4

Zapisz parametry do
serwowzmacniacza

A £ 1 | | Kabel USB

Serwowzmacniacz osi 2

Zrestartuj serwowzmacniacz

¥

Ustaw nastepujace parametry
PAO1 : 1006

PC70:2

PC71 : 0041

PF45 : 0002

PF46 : 0

PTO5 : 0012

PTO1 : 0001

PAOQG : 8192

PAO7 : 625

*

Zapisz parametry do
serwowzmacniacza

4

Zrestartuj serwowzmacniacz
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hm Ustawienia sterownika programowalnego ) 000

m Potacz sterownik programowalny z komputerem osobistym )

Za pomoca kabla Ethernet podiacz sterownik programowalny FX5U do kemputera osobistego.

Kabel Ethernet
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>m Pobierz plik z przyktadowym projektem

Kliknij tutaj, aby pobrac plik z przyktadowym projektem.
Otworz go w programie GX Works3.

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

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

orerolier e the defidt -t-tlr_;ﬁr- prapet,
Teerus gl fier M1ummlmwthmﬁmmmlnﬂﬂ m-r-'-lrndl
| ; -1

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

il st ings of & function bioch

AT
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> Ustawienia komunikacyjne dla programu GX Works3 ) ooo

Aby mozliwa byta komunikacja miedzy komputerem osobistym a sterownikiem PLC za posrednictwem kabla Ethernet, upewnij
sie czy ustawienia potacznia w programie GX Works3 sg poprawne.

Onine Debug Diegnostics Tool  Wind -
Specfy Connection Destination.., 4 =
Reod from LG = s ﬁ (3) Gdy pojawi sieten, |75}
. (2) W interfejsie komputera | ekran kiiknj [Yes].

(1) Na pasku narzedzi programu GX osobistego wybierz g SUTTN ST W TR v e are
Works3 wybierz [Online] - ,Ethernet Board”. —oe. | G TS
[Specify Connection Destination]. — S
Delete PLC Data... S T
User Data(E) » ‘

Set Clock..,
Monitor(M) »
Watch(T) » =
User Authentication... » =
v
“1  MELSOFT GX Works3 ==

(4) W interfejsie sterownika programowalnego
wybierz ,PLC Module®. Jako ustawienie Other ,0 Successfully connected with the FXSUCPU.
Station Setting wybierz ,No Specification™. .

e

A
(5) Kliknij [Communication Test]. A

(6) Pomysiny test komunikacji potwierdza
. mozliwos¢ komunikacji ze sterownikiem
=~ programowalnym.
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| I——0-—

»m Ustawienia dotyczace portu RS-485 3 000

Sprawdz ustawienia Modbus-RTU w sterowniku programowalnym.
Ustawienia te muszag by¢ zgodne z ustawieniami w serwowzmacniaczu.
W projekcie przyktadowym ustawienia sg juz wybrane.

Pozycja Opis ustawienia

Prowok® - | Modbus-RTU
e e e L omunikacyjny
u--’--—-—-—--uu—-’-—-- LA ohg .
TR . RPN INNSPRARE SN N L S aG~ . e . Parzystosc Bez parzystosci
PP T TN L o e e S |
I —— — Bity stopu 2 bit
s transmisji
(1) W panelu nawigacyjnym kliknij dwukrotnie |
[Module Parameter] — [485 Serial Port].
Bl L e— S Ty ——— S s
mnmwu—o—mn-—-n-——n -
(D8RG PR Ne s R I EE N T SR B . m .00 .
(BTN ARE SE YT,
P reoiva sty €8 e
h.h‘dYb :( Co vt W o =
°~ r': oy )

|
|
(2) Okre$l ustawienia zgodnie
Z ponizsza tabela.

-a — v — .

Pon Lot Pt Rennd Qe Terws fu Delag Tovrm
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»m Zapisywanie programu ) 0oo

Zapisz program w sterowniku programaowalnym.
Po zakonczeniu zapisywania ustaw przetacznik RUN/STOP/RESET sterownika programowalnego w potozeniu RUN.

[rr— =g — |
[———

B -- lilE - BlE- Bes =

m— agp p—— =

= G e T S (g e

[ N — - ] B = T e — J——
[ Ed
e — — 3 e
- — 2 =
| RS —_— r—
e = e
B Sl Lsied Ll
B s —rrr—
T P

i =
-

[ - Sprmaeran E=s o -
| B — -
I —

T g e maarn L . e
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} Podsumowanie tego rozdziatu

W tym rozdziale omowiono nastepujace zagadnienia:

+ Ustawienia serwowzmacniacza.

+ Ustawienia sterownika programowalnego.

Wazne informacje

Ustawienia serwowzmacniacza Jako tryb dziatania wybierz metode tablicy punkidw.

Ustawienia komunikacji Modbus-RTU muszg zgadzac sie z wybranymi w sterowniku
programowalnym.

Ustaw parametry przekfadni elekirycznej zgodnie z konstrukcjg maszyny.

Ustawienia sterownika Majpierw okrasl| ustawienia potrzebne do komunikacji z komputerem osobistym przez
programowalnego kabel Ethernet.

Ustawiania komunikacji Modbus-RTU muszg zgadzac sie z wybranymi w
SEMVOWZMacniaczu.
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|

aaclEl Przeprowadzanie pozycjonowania

) ﬂﬂﬂ

W tym rozdziale na przykltadowym programie objasniono posob sterowania serwonapedem.

W programie przykfadowym uzywane sa bloki funkcyjne (FB).

Bloki funkcyjne umozliwiaja tatwe utworzenie programu i sterowania napedami.

W tym rozdziale, w celach pogladowych, efekty sterowania stykami odzwierciedlane sa w oknie GX Works3, a niew

programie.

Trj_,fb monitora

)

Wiacz zasilanie systemu.

Upewnij sie, Ze sterownik programowalny jest potaczony z
komputerem osobistym za pomoca kabla Ethernet.

Na pasku menu GX Works3 wybierz [Onling] — [Monitor] —
[Start Monitor (All Windows)], aby wiaczy¢ tryb monitora.

Read from PLC...

Write to PLC...

verify With PLC...
Remote Operation(S)...
Safety PLC Operation...
CPU Memory Operation,..
Delete PLC Data...
User Data(E)

Set Clock...

Monitor(M)

Watch(T)

User Authentication...

Online | Debwg Disgnostics Tool Window  Help
| Specfy Connection Destination... | I, M| 21 a8 | L, L 15 | @ @ 5

IRRESPRBR/L

b
H1

XL,

I

1

riurriEr

Ax Station

v &t Monitor Mode
v L@ Manibar (Write Mode)
M Start Monitoring (All Windows)
]
— B Start Monitoring
2% Stop Monitaring

L

Change Value Format (Decimal)

Change Value Format (Hexadecimal)
] . Device /Buffer Memory Batch Monitor

Program List Monitor

Int@rrupt Program List Monibor

I #% SFC All Blocks Batch Monit

Alt+F3
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} Zapisywanie danych tablicy punktow

) ﬂﬂﬂ

m Wykonaj blok funkcyjny

)

Najpierw zapisz dane tablicy punktéw do serwowzmacniacza osi 1.

W tym przykltadowym programie dane sa zapisywane za posrednictwem bloku funkcyjnego.

MNa nastepnej stronie przedstawiono sposdb okreslania ustawien danych tablicy punktéw przy uzyciu programu przyktadowego.

¢ Eraject fat  End/Replace Convert Wew Deine Dejug  Degnostics Jool findow Help

L] MELSOFT S Waorksd .. PC 06 MWDesktopissmplaprogramssamplaprogram.gad - [Proghou [PRS] [LD] Mankorng (Read Only) 41668ten] v | il i)

iNEemMa «» SR TSI T L R T Y LR i R LU TN ] -

'r:ﬂl"l:"].rﬂﬂ"iﬂ T38| e | Ol | Bar &

b 5o | D | A5 'TH JF AR -1 tRNFEYY
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»m Wykonaj blok funkcyjny

) ood

1 MELSOFT GX Works3 ...

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

NPAS| e
B OB R BE D ‘{'}M i

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

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

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

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

| —)ﬁ
| Fa sF3 cCF3 cCFID

E Output

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

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

1
-etPointTas- bl SetPoi-
B:i_... D_l:l'" &
[ | [ |
Exec Exed il R |
uition Ltion ZetPointTable
falulyy] ztat Execution=tat
. = L=
bl SetPoi--
IES
[ Juwei= abe- ®
1 1 [ |
&1 | Stat Mar vy
Stat | on rmal ZetPointTable
ion | Mo, o Mormal
LT ple- Cornp letion
bl ZetPoj--
LI
) TR obees
Ly Ui of
&1 | Pain Erro Bl
Poin | t r
Eahl anb lex ':'lzlm Na tym konczy sie okreslanie ustawien danych tablicy
o. prl==- . .t
R punktow przy uzyciu programu przyktadowego. | 8
Kliknij przycisk @, aby przej$¢ do nastepnego ekranu.

Fx5U

| Host-192.168.3.250
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b
Sprawdz ustawienia serwowzmacniacza

Upewnij sig, Ze dane tablicy punktéw zostaty zapisane w serwowzmacniaczu.
Potgcz serwowzmacniacz osi 1 z komputerem osobistym za pomocg kabla USB.
Na nastepnej stronie przedstawiono sposéb sprawdzania danych tablicy punktéw.

Serwowzmachniacz osi 1

Kabel USB

4

ol

.
1nn

e B e —— - -
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|

) ood

w
m Sprawdz ustawienia serwowzmacniacza

o f=][ B S
! Project View File PointTable(Z) Parameter Safety Positoning-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
MRAA S @ % E gaigly ¥ ®Ha s
: Project 7 x Parameter 5etﬁn/o/ Point Table X ] 4 b -
=13 New project # | i [m] axis1 [v] F¥0pen [Hsave As ] Read Set to default T Verify [£]Detailed Setting [A]Single-step Feed
'ﬁ. System Setting N =
E E- Axis1:MR-JE-A Stam - E Encﬂll:ly' _I:'E.E-:E — Insert I:DE'EtE 33\55:5-'5 &:'\EC.C.
Parameter 1
@ Point Table Point table positioning operation (Incremental value command system) [Seler_ted Items Write ] [ Write All ] [ Lipdate
[ Program [v]
[( ] m | [ }] Target position Rotation speed | Accel, time const, | Decel. time const. Dweell time Auxiliary func. M code -
. 0.000-999,999 0-65535 0-20000 0-20000 0-20000 0-1,5-9 0-99
: Servo Assistant 1= Mo, mm rfmin ms ms ms =
1] 123.456] 100 10 10 0 0 0
Assistant List [ = R . - > g . -
3 0,000 0] U] 0 1] 0] U]
rL;-")Seruu Startup Procedure i 0.000 0 0 0 o 0 0
' 5 0.000 ] 0 0 0 ] 0
Servo | se 5 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
stept M etor 7 0.000 0 0 0 0 0 0
T 8 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
stepl R g 0.000 0 0 0 0 0 0 v
Step 1: Amplifier Setting
|_Ampifier Setting | { Docking Help 1 x
Step 2: Test Run
[ Test Run ] ;
Step 3: Servo Adjustments TARG ET POS |T| O N . . ) i . E
(Servo Adjasiments.| Na tym konczy sie sprawdzanie danych tablicy punktow
ervo Adjustmen Poi
. oint Table).
Set target address (Absolute value) when using ( )
& #, Maintenance of the A ; .
' Servo Amplifier Parts Klikni cisk aby przejs¢ do nastepnego ekranu.
');\[ . Set the move distance when using this point tab SCTER m S BIEE &phneg
Maintenance ] 57
Ready [Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB MM
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) ood

w
m Zapisywanie danych w serwowzmacniaczu osi 2

MNastepnie zapisz dane tablicy punktow do serwowzmacniacza osi 2.
Procedura zapisywania danych tablicy punktdw do serwowzmacniacza osi 2 jest podobna, jak w przypadku osi 1.

[ Wiacz styk bAx2_SetPointTableData. ]

¥

[ Upewnij sie, Zze styk bAx2_SetPointTable Completion zostat wiaczony. ]

¥

[ Potacz serwowzmacniacz osi 2 z komputerem osobistym za pomoca kabla USB. ]

¥

[ Otworz program MR Configurator2. ]
[ Odczytaj dane tablicy punktéw. ]

¥

[ Upewnij sie, Ze dane tablicy punkiow zostaly zarejestrowane. ]




Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_PL

> Wiacz polecenie Servo-on ) 0oo

Wiacz polecenie servo-on osi 1.
(1) Whacz styk bAx1_SVON, a modul serwosterowania wlaczy sie.
(2) W programie MR Configurator2 wybierz [Monitor] — [I/O Monitor] i upewnij sie, ze sygnat RD jest wiaczony.
(3) W ten sam sposob wigcz serwosterowanie osig 2. Wiacz styk bAx2 SVON.

<GX Works3> <MR Configurator2=>

e - : ) - o= Porl Tabie | 10D Monltesr X
Iimnmn-ﬂrt-mmﬁl-—h - L[] am) u!m.xwmmm
IEI'_"IEHdI " -JEDN e QEE | FERRRPER U8 Y00 88 Mon [
=0 &6 S .

T L T R I FFF T I IR E FIEL T ST
P T ——

(2) Sygnat RD
jest whaczony

(1) Trzymajac nacisniety klawisz [Shift],
kliknij dwukrotnie styk ,bAx1_SVON"
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> Praca w trybie JOG ) oo
Dodaj elementy monitorowane )

Przed rozpoczeciem pracy w trybie JOG dodaj elementy Current Position (Pozycja biezaca) i Command Position
(Pozycja zadana) do ekranu monitora w programie MR Configurator2.

(2) Kliknij dwukrotnie przycisk [Setting].

Diagnosis _ Test Mofie " pontTabe”  DisplayAll x |

-
: Font 9pt + Line height 12 B

1/ Cumulative feedback pulses
(1) Na pasku narzedzi programu |V 2|Servo motor speed

MR Configurator2 wybierz 3| Droop pulse

[Monitor] — [Display All].

i Font spt = Line heght 12

Mo. Item
1 Cumubitve feedback pulses
2 Servo motor speed
3 Dipop pulss
4 Curmulative omd. pulses
5| Command pube frequency
6| Analog speed command vokage
7| Analog torgue command voltage
8 Regeneratwe load @t
9| Effective load ratio
10| Peak bbad ratis
11 | Instantanaous torgue
12| Within one-revolubion posion
13 ABS counter
14 |Load e moment r@ato
15| Bus voltage

F."E@%_f###"‘

(3) Zaznacz pola [Current Position] i - s .
[Command Position]. | (4) Llczb tlanych pozycji zwiekszy sie.

et T e and Oy £553 5 RV ] [eas ]

1344
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> Rozpocznij prace w trybie JOG ) 000

Korzystajac z programu przykladowego, rozpocznij prace w trybie JOG.
Na nastepnej stronie przedstawiono sposdb rozpoczynania pracy w trybie JOG.
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} Rozpocznij prace w trybie JOG

Tools

Window

Help

Kliknij przycisk (@) , aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

o]
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-dats Monitor Diagnosis  TestMode — Adjustment
NRA e [fED| EAsEh8H D>
 Project 2 x Display All X |
= [ New project : Font 9pt = Line height 12 > Eddear FlRestart fjllPause Eflsetting
4% system Setting -
= [l Axis LLMR-JE-A Stan No. Item Units Axis
B parameter 1 Curmulative feedback pulses pulse 548366
- [A] Point Table 2|Servo motor speed r/rmin 0
- [A] Program 3|Droop pulse pulse 0
al — e 4| Cumulative cmd. pulses pulse 0
) 5 Command pulse frequency kpulse/s 1]
: Servo Assistant a1 x 6| Analog speed command volage W -0.06
7| Analog torgue command voltage W -0.02
|""5"‘""'513'”JE List M 8| Regenerative load ratio %% 0
9| Effective load ratio O ]
L__:}SEW“ Startup Procedure 10| Peak load ratio o, 0
11| Instantaneous torque B ]
stept [ 2TV | Serve 12 | Within one-revolution position pulse 24078
cfl Amp | Motor 13| ABS counter rev 4
stepl = 14| Load inertia moment ratio times 7.00
o i 15 Bus voltage v 277
Step 1: Ampiifier Setting 16 Encu_der |r15+de temperature eC 0
Armpifier Seting 17 Set‘Fllng time . s 75
Step 2: Test Run 18| Oscillation deter:tn:rnlicr»alqueru:!,!r I-!z ]
[ o ] 19 Number of tough drr'.rg operations timae ]
- 20 Unit power consumption
Siep % Servo Adustments 21 |Unit total pawer consumption korzystaniem ktadowego programu
| Servo Adjustments | 22 Current position ol ys przy €90 prog )
.+, Maintenance of the sl
X Servo Amplifier Parts
[ Maintenance |

Na tym konczy sie przyklad ilustrujgcy prace w trybie JOG naosi 1z

Prace w trybie JOG na osi 2 realizuje sie w ten sam sposob.

Ready

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

[OWR [caP [MuUM [sCRL g
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} Powrot do pozycji wyjsciowe;j ) 000

Przed rozpoczeciem pozycjonowania nalezy zawsze wykonad procedure powrotu do pozycji wyjsciowe].
W przyktadowym programie powrdt do pozycji wyjsciowej jest realizowany przez blok funkeyjny.
MNa nastepnej stronie przedstawiono sposdb powrotu do pozycji wyjsciowej przy uzyciu programu przyktadowego.




k& Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_PL

|

»m Powrét do pozycji wyjsciowej

) ood

F

1 MELSOFT GX Works3 ...PC 0670¥Desktop¥sampleprogram¥sampleprogram.gx3 - [ProgPou [PRG] [LD] Monitoring (Read Only) 42665tep] | = || & |[x25]

-

! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - 5 X
DBAS| e v |15 B [Ty v e | B B B | 29 9 1 ) 8 AR FLL®aaq Jim
‘AR HE R BE D ”&lx,plmvlﬁq';

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

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

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

LIPS

—
—_
[ —

Al
Stat
[ulyl
nLm

LR

E Output

Y10
Retr

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

bl StartH -

A1 StartHPR

Execution=tat
Lz

bl StartH -

A1 StartHPR

| |

Fx5U

ten sam sposob.

| Host-192.168.3.250

Na tym konczy sie przyktad ilustrujgcy powrot do
pozycji wyjsciowe] na osi 1 z wykorzystaniem

przykladowego programu.
Powrdt do pozycji wyjsciowe] na osi 2 realizuje sie w

Kliknij przycisk (@ , aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

| 1326/4266 Step
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} Pozycjonowanie (tryb tablicy punktow)

Przeprowadz pozycjonowanie w trybie tablicy punktow.
W przyktadowym programie pozycjonowanie jest realizowane przez blok funkcyjny.
Na nastepnej stronie przedstawiono sposob pozycjonowania przy uzyciu programu przykladowego.

Posiboning-data  Moritor  Disgross  TestMode  Adustment Took  Window  Help

#% system Setting
(=) [l g e 1:MRJE-A Stany _
E Parameter
Point Table
Arogan (4]

11
{il—l 2] 5| Command pulse frequency
; Servo Assistant 2 x 6| Analog speed command voltage
E] 7| Analog torque command voltage
8| Regenerative load ratio
9| Effective load ratio
C}‘Servu Startup Procedure 10| Peak load ratio
11| Instantanegus torqua
Serve | Servo 12| Within one-revolution position
Mator 13| ABS counter
14| Load inertia moment ratio
15| Bus vokage
16| Encoder insde temperature
17| Settiing time
18| Oscilation detection frequency
19| Nurrber of tough drive operations
20| Unit pawer consumption
21| Unit total power consumption
22| Current position
23 Command pasition

Aggictant List

stepd

g;;&az:ﬂtggiir#f#f

[Station 00] MA-JE-A Standard Serve amplifier connection: USE
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> Positioning Operation (Point Table Mode)

o ][ ]
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
R A @ % iE R aig [y E & oo
 Project 2 x Display All X | 4b -
= [ New project : Font 9pt = Line height 12 > Eddear FlRestart fjllPause Eflsetting
4% system Setting
= [l Axis L:MR-IE-A Stan : Item
B parameter 1 Curmulative feedback pulses pulse
- [A] Point Table 2|Servo motor speed r/rmin
- [A] Program 3| Droop pulse pulse
al — e 4| Cumulative cmd. pulses pulse
) 5 Command pulse frequency kpulse/s
: Servo Assistant nx 6 Analog speed command voltage v
7| Analog torgue command voltage W
|""5"‘""'513'”JE List M 8| Regenerative load ratio e
9| Effective load ratio O 0
L__:}SEW“ Startup Procedure 10| Peak load ratio o, 0
11| Instantaneous torque B ]
stept [ 2TV | Serve 12 | Within one-revolution position pulse 28737
cfl Amp | Motor 13| ABS counter rev 14
stap? = 14 |Load inertia moment ratio times
—tep3 Ha;h.me 15| Bus voltage W
Step 1: Ampiifier Setting 16 Encu_der |r15+de temperature eC
Armpifier Seting 17 Set‘Fllng timea . ms 74
Step 2: Test Run 18| Oscillation detection frequency Lz il
[ o ] 19| Mumber of tough drive operations 3 ) ) ) ) )
: 20| Unit power consumption Na tym konczy sig przyktad ilustrujacy pozycjonowanie na
Step 3: Servo Adustments 21| Unit total power consumption osi 1 z wykorzystaniem przykiadowego programu.
| Servo Adjustments | Current position Pozycjonowanie na osi 2 realizuje sig w ten sam sposob.
Maintenance of the e Lot 5 B3O
X Servo Amplfier Parts Kliknij przycisk [ , aby przejsc do nastepnego ekranu.
[ Haintenance ]

Ready

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

[OWR [caP [MuUM [sCRL g
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} Podsumowanie tego rozdziatu

W tym rozdziale omowiono nastepujace zagadnienia:

Ustawienia tablicy punktdw
Wtaczanie polecenia Servo-on
Praca w trybie JOG

Powrdt do pozycji wyjsciowej
Pozycjonowanie

Wazne informacje

Ustawienia tablicy punktow Bloki funkcyjne umozliwiaja tatwe utworzenie programu.

W przyktadowym programie dane tablicy punktow sg podczas wykonywania bloku
funkeyjnego rejestrowane w serwowzmacniaczu.

Wigczanie polecenia Servo-on Wiaczenie polecenia servo-on w celu przygotowania serwowzmacniacza do dziatania
spowoduje wiaczenie sygnatu RD.

Praca w trybie JOG Przed rozpoczeciem pracy w trybie JOG nalezy wybrac tryb JOG.

Powrot do pozycii wyjsciowej Powrdt do pozycji wyjsciowe] mozna zrealizowac poprzez wykonanie bloku funkecyjnego.
W trybie data set (zestaw danych) za pozycje wyjsciowa przyjmuje sie to miejsce, w
kiorym wykonywana jest operacja powrotu do pozycji wyjsciowsj.

FPozycjonowanie Pozycjonowanie mozna zrealizowac poprzez wykonanie bloku funkcyjnego.

W przypadku metody zadawania wartosci przyrostowych wigczenie polecenia ruchu do
przodu powoduje przesuniecie w kierunku do przodu. W przypadku metody zadawania
wartosci przyrostowych wlaczenie polecenia ruchu do tylu powoduje przesuniecie w
kierunku do tyhu.
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( : 00
[Ty Ao A1 ‘8 Obstluga serwowzmacniacza MR-JE-A przy uzyciu funkcji komunikacyjnej Modbus sterownika FX5U )

W tym rozdziale omowiono sposdb sterowania serwowzmacniaczem MR-JE-A
przy uzyciu interfejsu Modbus-RTU sterownika programowalnego FX5U.

@ X Foleceniec ADPRW )

Cheagc wykorzystac protokoét Modbus do wysytania i odbierania polecen do/ze sterownika programowalnego
FX5U, nalezy korzystac z polecenia ADPRW.

g |

Na urzadzeniu przechowujacym dane
ustaw numer stacji serwowzmacniacza,
do ktérego maja by¢ wysylane polecenia.

Okresl kod funkcji. Okreél tablice bitow, w ktorej
MR-JE-A obstuguje nastepujace kody funkgj. przechowywane beda informacje o
03H (odczyt zachowanego rejestru) statusie komunikacii.

08H (diagnostyka dziatania/kontrola komunikacji) (Liczba elementow: 3)
10H (zapis zachowanego rejestru dla wielu punktow)

bit[0]: Jest wiaczony, gdy instrukcja jest
wykonywana, a wylaczony w stanie
innym niz wykonywanie instrukcji.
Ustaw docelowy adres Modbus. bit[1]: Jest wtaczony, gdy instrukcja
zostata wykonana prawidtowo, i
wytaczony, gdy wykonywanie

Okresl liczbe punktéw dostepu. ~_instrukgji rozpoczeto sie.
Warto$¢ zalezy od adresu bit[2]: Jest wigczony, gdy instrukcja
Modbus. zostata wykonana z bltedem, i

wytaczony, gdy wykonywanie
instrukcji rozpoczeto sie.

Okresl urzadzenie, w ktérym przechowywane beda odebrane dane.
Okresl urzadzenie, w ktérym przechowywane beda wystane dane.
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|

hﬂ Rejestry Modbus serwowzmacniacza MR-JE-A

) ﬂﬂﬂ

Rejestry Modbus serwowzmacniacza MR-JE-A sa wymienione w Instrukcji obstugi serwowzmacniacza MR-JE-A
(protokdt Modbus-RTU).
Przykiad jest przedstawiony na ponizszej ilustracji.

Control status (Status word: 6041h)

Mo. of point/ Continuous read/
Mo. of Registers continuous write

Address Data type Readfwrite

G041h Status word (Control status) 2 bytas Read 1 Impossible

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

Bit Description

0 Ready To Switch On

1 Switched On

2 Qperation Enabled

3 Fault

- Voltage Enabled

5 Quick Stop

G Switch On Disabled

T Waming

8 Reserved (Mote 2)

a Remote

10 Target reached

11 Internal Limit Active
12t0 13 Qperation Mode Specific (Mote 1)
14015 Reserved (Mote 2)

Mote 1. The description changes depending on the control mode
2. The value at reading iz undefined
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} Zapisywanie przy uzyciu polecenia ADPRW ) o0

Program zapisujacy )

Aby zilustrowac sposob zapisu, utworzymy program zmieniajacy predkos¢ ruchu w trybie JOG realizowanego w trybie
tablicy punktéw.
W instrukciji obstugi wyszukaj adres Modbus, ktéry okresla predkosé ruchu w trybie JOG.

Command speed (Profile Velocity: 6081h)

Mo. of point’ Continuous read/
Mo. of Registers continuous write

Address Data type Readwrite

G051h Profile Velocity (Command speead) 4 bytes Read/writa 2 Impossible

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

Ponizej przedstawiono polecenie ADPRW wpisujace wartos¢ do tego rejestru.

Etykieta preechowujgca numer stacji
serwowzmacniacza osi 1

Etykieta przechowujaca predkosc
ruchu w trybie JOG

doubl d ki
Adres Modbus (double word [ze znakiem) Etykieta przechowujaca tablice bitowa

odzwierciedlajgcg stan komunikacji

Kod funkgji 10H: zapis

Liczba punktow dostepu
Ustaw na liczbe punktow / liczbe rejestrow
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|

} Upewnij sie, Ze program dziata prawidtowo

) ﬂﬂﬂ

na 200 obr./min.

Zatrzymaj wskaznik nad wybranym miejscem, by zobaczy¢ szczegotowe objasnienie do programu.

Ponizej przedstawiono program zmieniajacy predkosé ruchu w trybie JOG ze 100 obr./min (wartosé poczatkowa)

Dl '|__ DiEEpd Che

Axl JOG Speed Changs

DA
WP

s

R —m

k20

ddx] _JOGEpeed

Ax1 JOG Speed

Aktywuj styk ,bAx1_JOGSpdChg’.

wieel - H10 HEe0E k2 dAx1_JOGEpeed b B8] _SOGEEpdCee-
ADPRW &l A1 JOG Speed Ax1 JOGE Speed
Station Change Status
rumnber
[TELE )
b1 JOGEEpdChe
:
Al JOG ET Al JOE a_ll:p't:d
Spesd Change
Changes
Status
*Ustawienia etykiet
F0 bAﬂ:\[.‘GSﬂﬂtg j Bit . [Ax1 JOG Speed Change
71  b3&x1 JOGSpdCheStatus Bitl0.2) A1 JOE Speed Change Status
72 dAxl JOGSpeed Diouble Waord [Signed] A1 JOG Speed

Jesli komunikacja przebiegnie pomysinie, parametr PT13 (predkosé ruchu JOG) serwowzmacniacza zmieni sie na 200.
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hm Odczyt przy uzyciu polecenia ADPRW ) (v I

m Program odczytujacy )

Aby zilustrowac sposob odezytu, utworzymy program odczytujacy biezaca pozycje osi 1.
Adres Modbus dla biezacej pozycji to 2B2FH, a liczba punktow dostepu wynosi 2.

— Daatpo  RosdWo o' conimuoserte
i I— T
ZB2Fh Current position {(Current position) D(.EJE;IE”:T 4 bytas Read 2 Fossible
J — =
1 . — |

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

Ponizej przedstawiono polecenie ADPRW odczytujace wartose spod tego adresu.

Etykieta przechowujgca kod obszaru
serwowzmacniacza osi 1

Kod funkcji Etykieta przechowujgca tablice bitowg
03H: odczyt odzwierciedlajaca stan komunikacji
Adres Modbus Etykieta przechowujaca biezaca pozycje

{(double word [ze znakiem])

Liczba punktow dostepu
Ustaw na liczbe punktow [ liczbe rejestrow
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>m Upewnij sie, ze program dziata prawidfowo ) 00

Ponizej przedstawiono program odeczytujacy biezaca pozycje.
Zatrzymaj wskaznik nad wybranym migjscem, by zobaczy¢ szczegotowe objasnienie do programu.

bda] CrmtPosResd
wiia Stationko H3 HZHZF K2 dfel CrrtPos bEA1 CratPosRdStatel]

I}

1T
el Current Position ADPRW  Ax] Station Ll .D._.-r=.-,t iﬂ Crrent Pesition Resd
Foad - number Foszition Status

bS] _CarrtPosRdStatus]1]
baxl GrmtPosResd
M1 Current Potition Reed RET fxl Current Position Read

o _

*Ustawienia etykiet

s AEFRA B e i P il | il i Bl S, i | AL Wl A

73 bAx1 GrntPosRead |Bit _ |Ax1 Gurrent Position Read

74 | dAx1 CrmtPos |Double Word [Signed) . |&=1 Current Position

75 bB3Ax1 GrntPosRdStatus !Bit{O..Z'! . |Ax1 Gurrent Position Read Status

Aktywuj styk ,bAx1_CrntPosRead”.
Jesli komunikacja przebiegta pomysinie, biezaca pozycja osi 1 jest zapisana w etykiecie dAx1_CrntPos.
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w2
m Podsumowanie tego rozdziatu

W tym rozdziale omowiono nastepujace zagadnienia:

Polecenie ADPRW

Adres serwowzmacniacza

Zapisywanie przy uzyciu polecenia ADPRW
Odczyt przy uzyciu polecenia ADPRW

Wazne informacje

Polecenie ADPRW Polecenie ADPRW umozliwia komunikacje sterownika programowalnego FX5 z innymi
urzadzeniami za posrednictwem protokolu Modbus.

Adres serwowzmacniacza Adres Modbus serwowzmacniacza jest podany w Instrukeji obstugi serwowzmacniacza
MR-JE-A (protokot Modbus-RTU).

Zapisywanie przy uzyciu polecenia Do zapisu danych pod okreslony adres stuzy kod funkeji 10H.
ADPRW

Odczyt przy uzyciu polecenia Do odczytu danych spod okreslonego adresu stuzy kod funkcji 03H.
ADPRW
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> Test koricowy ) oo

Po ukonczeniu wszystkich lekeji kursu MELSERVO — podstawy (MR-JE Modbus) mozesz przystapi¢ do testu

konhcowego.
Jesli masz watpliwosci co do ktéregokolwiek z omowionych tematdw, wrdc do nich, by powtdrzyE wiadomosci.

Test koncowy sklada sie z 4 czesci (9 pytan).

Mozesz podchodzi¢ do niego tyle razy, ile zechcesz.
Obsluga testu
Po wybraniu odpowiedzi koniecznie kliknij przycisk Odpowiedz. OdpowiedzZ nie zostanie zarejestrowana, jesli nie
klikniesz przycisku Odpowiedz. (Pytanie zostanie uznane za pozostawione bez odpowiedzi.)

Zasady oceniania
MNa stronie z wynikami pojawi sie liczba prawidtowych odpowiedzi, liczba pytan, odsetek, jaki stanowia
prawidlowe odpowiedzi, oraz ostateczny wynik (zaliczono/nie zaliczono).

Prawidiowych odpowiedzi: 4

Aby zaliczyc test, musisz

Wszystkich pytan: 4 poprawnie odpowiedzie¢ na 60%
pytan.
Odsetek: 100%
Kontynuuj ‘ ‘ Przejrzyj

«  Kliknij przycisk Kontynuuj, aby wyjsc z testu.
« Kliknij przycisk Przejrzyj, aby przejrzec test. (Sprawdz, ktére odpowiedzi byly prawidtowe)
« Kliknij przycisk Sprébuj ponownie, aby powtérzy¢ test.
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b
IS S Test koncowy, czesc 1 ) 000

Wybierz wszystkie prawdziwe stwierdzenia dotyczace zasad taczenia sterownika programowalnego FX5U z
serwowzmacniaczem MR-JE-A, gdy maja one komunikowaé sie za posrednictwem protokolu Modbus-RTU.

—  Nalezy polaczyc sterownik programowalny FX5U z serwowzmacniaczem MR-JE-A za pomoca kabla
Ethernet.

— Za pomoca kabla komunikacyjnego nalezy podiaczyc sterownik programowalny FX5U do bloku
zaciskowego interfejsu R5-485 oraz za pomoca takiego samego kabla podlaczyc serwowzmacniacz
MR-JE-A do zacisku komunikacyjnego CN1.

— Nalezy podiaczyc terminator do sterownika programowalnego FX5U 1 serwowzmacniacza bedacego
ostatnia stacja.

denwiedz] [ Wstecz
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b
ICE 3 Test koncowy, czesc 2 ) 000

Wybierz wszystkie prawidtowe stwierdzenia dotyczace procedury ustawiania parametrow komunikac) Modbus
miedzy serwowzmacniaczem MR-JE-A a sterownikiem programowalnym FX5U._

Aby mozliwa byta komunikacja Modbus miedzy sterownikiem programowalnym FX5U a
serwowzmacniaczem MR-JE-A, wymagane jest wybranie tych samych ustawien formatu protokotu,
parzystosci, bitow stopu 1 szybkosci transmisji.

Wszystkie serwowzmacniacze musza miec przypisany ten sam numer stacji.

denwiedz] [ Wstecz
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ICE 8 Test koncowy, czesc 3 ) 000

Ktore z ponizszych stwierdzen dotyczacych funkcji komunikacyjne] Modbus-RTU sterownika programowalnego
FX5U jest prawdziwe?

— Do korzystania z komunikacji Modbus-RTU wymagany jest modut komunikacji szeregowej.
_  Ustawienia Modbus-RTU w serwowzmacniaczu musza by¢ takie same, jak w sterowniku MR-JE-A.

_ Do wysylania i odbierania polecen stuzy komenda INPUT/QUTPUT.

denwiedz] [ Wstecz
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> Test koncowy, czesc 4

) ﬂﬂﬂ

Sposrod wymienionych, wybierz prawidlowe nazwy skladnikow instrukcji ADPRW uzywane) w
sterowniku programowalnym FX5U.

ADPRW (s1) (s2) (s3) (s4) (s5/d1) (d2)

(s1) e Nazwa

(s2) vl 1: Adres Modbus

(s3) v 2. Urzadzenie bitowe sygnalizujace stan komunikacji
3. Numer stacji serwowzmacniacza

(s4) v 4 Liczba punktow odczytu/zapisu

(s5/d1) v| 5. Urzadzenie do przechowywania odczytanych/zapisanych danych

6. Kod funkcji

(d2) \d

demuiedz] [ Wstecz
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@ Wynik testu ) 006

Test koncowy zostat ukonczony. Ponize| przedstawiono wyniki.
Aby zakonczyc Test koncowy, przejdz na nastepnag strone.

Prawidlowych odpowiedzi: 4

Wszystkich pytan: 4
Odsetek: 100%
Kontynuuj | ‘ Przejrzyj ‘

Gratulujemy. Test zaliczony.
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»

Kurs MELSERVO — podstawy (MR-JE Modbus) zostat ukoriczony.

Dziekujemy za udziat w kursie.

Mamy nadzieje, ze dat Ci powody do zadowolenia, a zdobyta wiedza
okaze sie przydatna w przysztosci.

Mozesz wracac do kursu tyle razy, ile zechcesz.

 Przejrzyj | Zamknij




