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Sterownik systemu serwomechanizmow

Modut prostego sterowania ruchem

serii MELSEC iQ-F
\- y,

Szkolenie jest przeznaczone dla osob, kiore po raz
pierwszy beda konfigurowac system sterowania
ruchem wykorzystujacy modut prostego
sterowania ruchem serii MELSEC iQ-F.
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Szkolenie jest przeznaczone dla oséb, ktdre po raz pierwszy bedg konfigurowac system sterowania ruchem
wykorzystujgcy modut prostego sterowania ruchem serii MELSEC iQ-F. Szkolenie opisuje procedury projektowania
systemu, montazu, wykonywania potgczen elektrycznych i inne, ktérych przeprowadzenie jest wymagane przed
rozpoczeciem korzystania z modutu prostego sterowania ruchem za pomoca oprogramowania inzynierskiego
MELSOFT GX Works3 do sterownikow PLC.

Poznaj proceduje montazu, wykonywania
potaczen elektrycznych i uruchamiania modutu
prostego sterowania ruchem serii MELSEC iQ-F.

Konfiguracja sterowania synchronicznego

Uruchomienie modutu

Konfiguracja pozycjonowania

Uczestnicy szkolenia powinni posiadac¢ podstawowa wiedze na temat sterownikéw PLC serii MELSEC
iIQ-F, serwomechanizmdw AC i pozycjonowania.

Dla poczatkujacych zalecany jest udziat w szkoleniach wymienionych ponizej.

« ,Seria MELSEC iQ-F — informacje podstawowe”

= Oprogramowanie inzynierskie MELSOFT GX Works3 (Ladder) do sterownikéw PLC”
« MELSERVO Basics (MR-J4)"

= Sprzet FA dla poczatkujgcych (pozycjonowanie)”
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Program szkolenia przedstawiono ponizej.
Zalecamy rozpoczecie szkolenia od rozdziatu 1.

Rozdzial 1 — Uruchomienie modulu

Poznaj proceduje montazu, wykonywania potgczen elektrycznych i uruchamiania modutu prostego sterowania
ruchem serii MELSEC iQ-F.

Rozdzial 2 — Konfiguracja pozycjonowania

Poznaj proceduje pozycjonowania za pomocg modutu prostego sterowania ruchem serii MELSEC iQ-F.

Rozdzial 3 — Konfiguracja sterowania synchronicznego

Poznaj proceduje sterowania synchronicznego za pomocg modutu prostego sterowania ruchem serii MELSEC iQ-F.

Test koncowy

tacznie 5 czesci (7 pytan). Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiecej.
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PrzejdZ do nastepnej strony Przejdz do nastgpnej strony.

Przejdz do poprzedniej strony Przejdz do poprzedniej strony.

Wyswietlony zostanie ,Spis trescl”, ktéry umozliwia przejscie do

Przejdz do wybranej strony wybranej strony

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

Opus¢ szkolenie
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Srodki bezpieczenstwa

W przypadku korzystania z opisywanych produktow w czasie trwania szkolenia, zapoznaj sie z instrukcjami
bezpieczenstwa znajdujgcymi sie w instrukcji uzywanego produktu i przestrzegaj ich.

Srodki ostroznosci dotyczace szkolenia
- Ekrany oprogramowania moga ré2ni¢ sie od tych zawartych w ninigjszym szkoleniu.
Ponizej wymienione jest uzywane oprogramowanie wraz z obowigzujaca wersja.
MNajnowszg wersje oprogramowania mozesz pobrac ze strony internetowej Mitsubishi Electric FA.
-MELSOFT GX Works3  Ver.1.011M

Materialy referencyjne

Ponizej wymieniono materiaty referencyjne zwigzane ze szkoleniem. (Korzystanie z nich nie jest konieczne).

MNacisnij nazwe pliku, aby go pobrac.

Nazwa pliku Format pliku Wielkosc pliku

referencyjnego

Arkusz kontroloy Plik skompresowany 7.06 kB
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W tym rozdziale opisany jest jednoosiowy system wykorzystujgcy sruby kulowe, omawiany w niniejszym szkoleniu.
Ponizszy plik PDF zawiera schemat pracy i dane techniczne maszyny.

Dane przyktadowego systemu: <PDF>.
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Ponizej przedstawiona jest przyktadowa konfiguracja systemu wykorzystywana w tym szkoleniu.

- —
i - FX5U-32MT/ES FX5-40SSC-S
e .
' :Vy*a‘cszk Kabel Ethemet
ompaktowy
(MCCB)

CP

Zrodio  *
+—§:— zasilani - e
A a24Vv .
MELSOFT GX Works3

?‘.... - Whytacznik
J kompaktowy
{(MCCB)

MR-J4-10B

Stycznik
magnetyczny
(MC)

SSCNET Ill cable
(MR-J3BUS_M)

Kabel zasilania serwomotoru
q

-

- Kabel kodera
JIS |

(Uwaga) Mozna tez uzy¢ zasilania 24 V DC FX5U-32MT/ES.
(Zasilanie 24 V DC FX5U-32MT/ES doprowadzane do
jednego modutu prostego sterowania ruchem).

—

HG-KR13
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Ponizej opisana jest procedura systemu serwomechanizmow z modutem prostego sterowania ruchem serii MELSEC iQ-F.
W szkoleniu opisana jest procedura montazu, wykonywania potaczen elektrycznych oraz konfiguracii.

(1) Montaz ssesssnens Czedf 1.3

* Montaz modutu prostego sterowania ruchem

v

4 ™\
(2) Wykonywanie potgczen elektrycznych seesenenss C7oS5C 1.4

* Podigczanie zasilania sterownika PLC | modulu prostego sterowania ruchem
* Podigczanie zasilania serwowzmacniacza i kabli zasilania serwomotoru

+ Ustawienia numeracji osi

* Sie¢ SSCNET III/H

* Uruchomienie systemu

* Uruchomienie serwowzmacniacza
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Zamontuj modutu prostego sterowania ruchem.

1. Usun pokrywe ztgcza rozszerzenia (A na ponizszym rysunku) po prawej stronie

sterownika FX5U PLC.
2. Polacz modut prostego sterowania ruchem ze ztgczem rozszerzenia sterownika PLC za

pomocg kabla rozszerzenia (B na ponizszym rysunku). Wsun do pokrywy ztgcza
rozszerzenia tasiemke (C na ponizszym rysunku) do wyciggania kabla rozszerzenia.
3. Zamocuj pokrywe zlgcza rozszerzenia.
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Wykonywanie potaczen elektrycznych ) 0o

W tej czeSci opisane sa przyktadowe potgczenia elektryczne modutu prostego sterowania ruchem i serwowzmacniaczy.
W systemie omawiany w tym Kursie wykorzystywane sg kable MR-J4-10B.
Jesli pojemnos$¢ serwowzmacniacza jest inna, skorzystaj z dokumentu SERVO AMPLIFIER INSTRUCTION MANUAL dla

odpowiedniego modelu.

Podtaczanie zasilania sterownika PLC i modutu prostego sterowania ruchem )

Ponizej przedstawiony jest przyktadowy uktad z przewodami zasilania i uziemienia podtgczonymi do sterownika FX5U PLC
i modutu prostego sterowania ruchem.

Aby wykonac potagczenia elektryczne, otwérz pokrywe bloku zaciskéw u géry sterownika PLC i podtgcz przewody.

Jesli w uktadzie zasilania czesto wystepujg zaktécenia, podtacz transformator separacyjny.

i

B Wytacznik
§ kompaktowy

) (MccB)
}

3

| cP
H—x

Zrodlo  *+
zasilania
24V

Przewod zasilania
serwowzmacniacza

(Podtacz przewody do
Potacz przewody z blokiem zaciskow wkrecanych zlacza zasilania

zgodnie z ponizszymi danymi. znajdujacych sie u dotu).

Rozmiar sruby zacisku Moment dokrecania
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o

(MCCB)

¥ Stycznik

(MC)

magnetyczny

Odpowiedni przekroj przewodu

od 1,25 mm2 do 2 mm? (od AWG16 do 14)

Podtgcz zasilanie obwodu sterowania (L11, L21) i zasilanie obwodu gtéwnego (L1, L2, L3) serwowzmacniacza oraz
kabel zasilania serwomotoru.

Moment dokrecania

2 mm? (AWG14)

Element
Bn. : Przewod zasilania
i Vrtacznik obwodu sterowania
kompaktowy (L11,L.21)
o ® (MCCB) '
Przewod zasilania
Przewod zasilania Obv:E?ung*o‘fg)e go
sterownika PLC =
flesedll Wytacznik Przewdd uziemienia
J kompaktowy

1,25 mm? (AWG16)

1,2 N*m

MR-J4-10B

Kabel zasilania serwomotoru

=

- Kabel kodera

HG-KR13
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Ustal numeracje osi sterowanych serwowzmacniacza.
Do kazdej osi sterowane] serwowzmacniacza przypisany jest numer utatwiajacy identyfikacje. Mozliwe jest przypisanie
maksymalnie czterech numerow niezaleznie od kolejnosci podiaczania.
Pamietaj, ze w przypadku przypisania jednego numeru do wiecej niz jednej osi system nie bedzie dziata¢ prawidlowo.

Wybierz numer osi sterowanej serwowzmacniacza za pomoca pokretta wyboru osi (SW1). W ponizszej tabeli podane sa
numery osi powigzane z poszczegolnymi ustawieniami pokretta wyboru osi.
Ustaw wszystkie przelaczniki dodatkowe] numeracji osi (SW2) w potozeniu wylaczenia (dolnym).

Pokretto
wyboru osi (SW1)

Przetacznik dodatkowsj
numeracji osi (SW2)

FX5-4055C-5

ﬁ" Pokretto wyboru Nr osi
nw osi (SW1) sterowanej
0 051
1 052
MR-J4-10B 2 053
3 054

HG-KR13

Os1
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Potacz serwowzmacniacz ze sterownikiem.

Serwowzmacniacze MR-J4-B posiadajg interfejs SSCNET IlI/H.

Interfejs SSCNET IlI/H wykorzystuje komunikacje optyczng, dzieki czemu zapewnia szybka transmisje typu petny dupleks

i doskonatg tolerancje szumoéw.

Potacz serwowzmacniacz ze sterownikiem za pomocg dedykowanego kabla. Ztgcza kabla utatwiajg jego podigczanie i odtgczanie.
Ponizej przedstawiony jest przyktadowy system dwuosiowy.

Sterownik systemu
serwomechanizmow MR-J4-10B MR-J4-10B
FX5-40SSC-S (05 1) (08 2)

—

Podczas korzystania z kabli SSCNET Il zwro¢ uwage na nastepujace kwestie. = Spos6b podiaczania

» Nagtly wzrost napiecia, nacisk wzdtuzny, pociggniecie za kabel, albo gwattowne
zgiecie lub skrecenie go prowadzi do deformaciji lub uszkodzenia wewnetrznych
elementow kabla, co skutkuje przerwaniem komunikacji optycznej.

+ Swiattowody sg wykonane z zywicy syntetycznej, ktora ulega deformacii
w przypadku kontaktu z ogniem lub dziatania wysokiej temperatury.

» Zabrudzenie koncowki swiattowodu powoduje zaktocenia transmisji i moze
wywolywac usterki.

* Nie patrz bezposrednio na swiatlo emitowane przez koncowki ztaczy lub kabli.

» Aby dbac¢ o swoje bezpieczenstwo i unikna¢ uszkodzenia, zabezpiecz nieuzywane
ztacze (CN1B) serwowzmacniacza ostatniej osi za pomocg dotaczonej zaslepki.
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Sprawdz, czy zasilanie jest polaczone prawidlowo ze sterownikiem PLC, a modut PLC CPU posiada status STOP.
Nastepnie wlacz sterownik PLC.
Status sterownika PLC Status kontrolki po wlaczeniu zasilania
= | e — [Fra-smmcs s
. - R 1 1 1 I — :.
: o |ﬂ: AL
e = = == / 7 =
- Kontrolka zasilania (zielona) jest WEACZONA.
=
- a Sprawdz, czy przetacznik Jesli w pamieci sterownika PLC nie sg zapisane Zadne
. = RUN/STOP/RESET sterownika PLC znajduje parametry i programy, kontrolka bigdu (czerwona) miga,
m sie w polozeniu STOP. ale nie jest zglaszany zaden btad.
u Po zapisaniu parametrow i programdw oraz wigczeniu

zasilania kontrolka bledu zgasnie.
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Wiacz zasilanie obwodu sterowania i cbwodu gldwnego serwowzmacniacza.

Na wyswietlaczu serwowzmacniacza wyswietlony zostanie komunikat ,AA” (inicjalizacja stanu gotowosci) lub ,Ab”
(inicjalizacja).

Do przyktadowego systemu nie jest podigczony zaden sterownik systemu serwomechanizmow. Konfiguracje
wymaganych ustawien i uruchamianie systemu przeprowadzaj, jesli wyswietlany jest status Ab".

Wigczenie Ma wyswietlaczu widoczny jest

serwowzmacniacza. komunikat JAA" lub LAb".

Jesli w module prostego sterowania
ruchem nie sa zapisane parametry,
na wyswietlaczu widoczny jest
komunikat ,AA" lub ,Ab", ale nie
jest zgtaszany zaden biad.
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Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Konfiguracja systemu
Procedura uruchomienia
Montaz

Wykonywanie potaczen elektrycznych

Wazne informacje

Konfiguracja systemu

Procedura uruchomienia

Montaz

Wykonywanie potgczen elektrycznych

Skonfiguruj system obejmujgcy sterowniki PLC serii MELSEC iQ-F oraz modut
prostego sterowania ruchem, serwowzmacniacze serii MELSERVO J4
i serwomotory.

Po wykonaniu potaczen elektrycznych sterownika programowalnego, Zrodet zasilani
serwowzmacniacza oraz kabli zasilania serwomoforow, ustawieniu numeracji osi

i potgczeniu z siecia SSCNET wiacz Zrodla zasilania sterownika PLC

i serwowzmacniaczy.

Podtgcz modut prostego sterowania ruchem do zlacza rozszerzenia sterownika PLC.

Wykonaj potaczenia elektryczne Zrodet zasilania sterownika PLC, modutu prostego
sterowania ruchem i serwowzmacniaczy, podigcz kable zasilania serwomotordw,
ustaw numeracje osi sterowanych i polgcz z siecig SSCNETIIIMH.

Po zakonczeniu wykonywania potaczen elekirycznych i podigczeniu kabli wiacz
zasilanie sterownika PLC i serwowzmacniaczy, aby sprawdzic, czy modut zostat
podtaczony prawidiowo.
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W rozdziale 2 opisana jest procedura konfiguracji pozycjonowania.

Tworzenie nowego projektu )

Stworz projekt i program sekwencyjny za pomocg oprogramowania MELSOFT GX Works3.
Do wykonania czynnosci opisanych w szkoleniu wymagane jest oprogramowanie MELSOFT GX Works3 w wersji
1.011M lub nowszej.

Sprawdzanie wersji oprogramowania MELSOFT GX Works3
Uruchom oprogramowanie MELSOFT GX Works3, a nastepnie wybierz [Help] — [Version Information].
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Uruchom MELSOFT GX Works3 i utworz nowy projekt.
Wybierz z menu [Project] — [New], wprowadz ustawienia widoczne ponizej, a nastepnie nacisnij [OK].

M =358

Wyswietlone zostanie okno z prosba o dodanie modutu. Nacisnij przycisk [Setting Change] i zmien ustawienie opgji [Use

Module Label] na [Yes].

Element Ustawienie

Seria FA5CPU

1/2

Model FX5U

Jezyk programowania| Ladder

[ MELSOFT GX Works3 =
B Dperation Setting '
Add a module. T
MMP:T‘]FF:‘%H:I = Shaw the soafrmehicn makiags n addim modul| Mo
|8 Program EdRor
Module Setting Setting Change ;:her Edtor
it
Madule Label:Not use e : e
L LI s Module Labsl
et Skt whethar £2 800 4 e Labal 10 Bdng macul.
i Dntmlbyenl Furetion Moduls
- B oo wacion ]
Do Mot Show this Dislog Again oK '
| s Doet [T e T | [ = | Carcal |
Macisnij przycisk [OK], aby utworzyc nowy prnjekt
[MELSOFT €X Worke2
Add a medule.
[Moduile Mame] FXSUCPU
[Mounting Fogition Mo.] - -
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2/2

Wyswietlone zostanie okno z prosbg o dodanie modutu. Nacisnij przycisk [Setting Change] | zmien ustawienie opgji [Use

Module Label] na [Yes]. -
MELSOFT GX Works3 s
B Project = Gpeflllm!dﬂw
Add a module. - - ,.,,,, .
Em't_lr;!"d F:':Bm'ﬁm Chaw the sosfrmebicn maciags n adding meadl| Mo
2] Program Edaoe
Modube Setting Settng Change ;:hvl&clmr
it
¥ i Fid / Replance
Madule Label=Not use - (I oot
3 e ey
O Sabect bty 03 800 T e Lot 1 ok macube.
e Dbl Funclion Moduls
B W3 Wiortes: Tntmrackion

Do Mot Show this Dislog Again o '

]

" e Dot Pack b Loy Dovlacit. | ot L it |

Macisnij przycisk [OK], aby utworzyc nowy projekt.

FHIELSDFI'GHM

Add a moduls.

[Mesdule Mame) FXSUCPU
[Mounting Position Mo.] -

e e

Madule Label-Use -

F 3

7| i Mot Show Ehis Dislog Again f= 3
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> Podtaczanie sterownika PLC do komputera

Potwierdz potaczenie miedzy komputerem a sterownikiem PLC.
Podtacz sterownik PLC do komputera za pomocg kabla Ethernet. Wybierz z menu [Online] — [Specify Connection

Destination], aby wyswietli¢ okno ,Specify Connection Destination Connection”, a nastepnie wybierz [CPU Module
Direct Coupled Setting]. Jako metode nawigzywania potgczenia z modutem CPU wybierz [Ethernet].

Des Connecton
!|I E*_
T Lt et
1] o
[T aot
Hail r T
CPU Module Dorect Couplad Semng e |

¥ hddiemiling Hare et Pt fleec® Cammestme

Piease select the drect connection method with CPU module.

] _—
Hedescfkaben LU Mo Ceect © mugisd battrg
* & wil be appled to al the Ethemet port dinect Coupled wtting.

Pier Mot Speched

Tuma Ot {Sec] Matry Timas 0

ALC Tvpe
W Address

Cwment sattng content wil be lost when new ferms are selected. Are vou
pure you want to continue?

| Ves i
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> Inicjalizacja CPU sterownika PLC
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Przeprowadz inicjalizacje pamieci PLC CPU.

Wybierz z menu [Online] — [CPU Memory Operation], a nastepnie nacisnij [Initialization] w oknie Memory Management.

Memory Management

o

MELSOFT GX Works3 )

Intialice the selected memony
0 Are yOu Wte you want to continge’
Each memory will be o 2 Lot 84 1ollowang after mituadization
Program Memory/Data Memory: Delete ol the folders Tiles
" Erecute the m@ahation and delete the event hiatory when the
event
hestory fde exnts » the indabded target destinaton

MELSOFT GX Works3

o Completed.
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Utwdrz schemat konfiguracji modutu i okresl parametr.

Nacisnij dwukrotnie opcje [Module Configuration] w drzewie nawigacji, aby otworzy¢ schemat konfiguracji modutu.

W oknie Element Selection wybierz modut prostego sterowania ruchem, a nastepnie umiesé go na schemacie konfiguraci
metoda ,przeciggnij i upusc”.

8 Module Configuration x

Elamant Selection § o

o0 B - v X

e — Zh

Desplay Target: [ Al -
FX5 Series
: I E Communication Adapter

Analog Adapter

Extension Power Supply Modu
Input

T Output
o
Simple Motion

™ 5] FXS-4085C-5 4 mxes
FX5/FX Bus Comersion Modu

Przeciagnij i upusé

Po utworzeniu konfiguracji modutu wybierz z menu [Edit] — [Parameter] — [Fix].
Wyswietlone zostanie okno dodawania etykiety dla wybranych modutéw. Nacisnij [Yes].

-
MELSOFT GX Works3 ——

Fix the parameter.
—l$ Are you sure you want to continue?

C )
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Utwdrz program sekwencyjny.

m Tworzenie nowego programu sekwencyjnego )

Etykiety i bloki funkcji (FB) niwelujg koniecznos¢ pamietania o poszczegolnych urzadzeniach podczas programowania.

[ Bl 2505 ot woorier DWMELSEC 1. FRFIS-ADS50-5_sampie a3 - [ProgRou [PAG) [LD] 7305ten] T |
CEroject ot PndMepiece fomert ew Qrive Oefug Dwgnostos  [ool  fpndow  Heo - X
DR2Aa| w = MOTew QNG SEERMAFE LR A S anABAQ™ -, R 00 ¥
BERaNDAE R R

HuBEW R SHALIBERAE RRITE LHE @ SIRIIYRALA " =X HFE9
—— B (5] srogeou (BRG] (LD) T905tep

L - 1 i i 4 3 L] ¥ n |

WL 1S 1

F:'.uh et o
Py ([ e
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Zaznacz pole .Enable Multiple Comments Display” oraz pole ,Target” dla jezyka, w ktorym wyswietlane majg byc
komentarze dotyczace programow sekwencyjnych.
Wybierz z menu [View] — [Multiple Comments Display Setting], aby wyswietli¢ ekran ustawien.

view Online Debug Diagnostics Tool Window | Multiple Comments Display Setting E
Toolbar(T) »

v Statusber Enable Multiple Comments Display]
Color and Fort... No. | Target | Available Gomment Title
Docking Window(K) 1 Comment
Zoom(2) ] Comment2
Switch Display Language. .. Comment3
Muitiple Comments Display Setting... Commentd
Comment Display T+ F5 Commenth
Statement Display Ctri+F7
Note Display Ctri+F8
Display Lines of Monitored Current Value(W)...
Display Format for Device Comment(Q)...
Change Display Format of Device/Label Name  »
Duthing ’
Display Device Ctrl+ Alt+F&
Text Size
Open Label Setting of Selected Element(H)
Open Program Body of Selected Element
Open Label Setting

Open Zoom Source Block

I

S| o | o en | | L5 | RS

OO« a0 | E O E

Instruction Help
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=

) Rejestracja etykiet globalnych

) 00c

Etykiety to zmienne elementy pozwalajace przypisa¢ dowolne nazwy lub inne dane, np. do programéw. Dzigki
etykietom nie musisz przejmowac sie urzadzeniami i pamigecig buforowg podczas tworzenia programu.
Korzystajgc z nich, mozesz wykorzystac ten sam program dla réznego modelu/produktu.

Wybierz z menu [Label] -

[Global label] —

Informacje na temat zarejestrowanych elementéw znajduja sie w pliku PDF ponizej.

Przykitady ustawien etykiet globalnych <PDF>

[Global], aby wys$wietli¢ ekran rejestracji etykiet globalnych.

Glotal [Global Label Settng) -
===
Eoy Doy~ Doy Semre Chocy,
L sl hare Owte T e v Duon Inivd ve Cunet 2104 wan Tzl v Liapey Twnet) .
' T e SO A BN Y A0 wctag Ogarviie b
' ot Ty 50 e Fae
) e s L ol.}'il‘! SO0 0% e
o ShelPe _ ity Tlﬂi" — L OINERT" 0 T e
¢ Wiewe e TNy ERNERPTE Towt Cypmevtem g
s W GRSt ERNANBRTE e ALl
§ Ve 0 v 7 AEFEREYY Se Py frery 7o
» Poamenet ey AN TRl ienb¥ i R LT T
e e T adl SR .* p— L b L
10 seReaten el e L LR et AR NIRE eahaag §tet e
R T S " Wi Tl Lt ey L LOSURRY T Wt Tpeed ivis memo
11 el Wt [ Tnedl RIS whiT POUIS =3~ F 00 B owie |
13 Sneipeadieg " AR A TRN e 0 L0 4 A0 Sgmad By
‘e Namd Lt e O - 3l
"W et 3t w01 gx v ¥
10 el usinalve Lt e O — TN SSEY T TGl ah B0
11 e et hertete - 1o TRVERBT Y Towt Doin
1 SipcPuesietue RN w0 ’mﬁ"’-i T piboonint Foementa Tt s |
1 shdFeedy oG Ty O S S Y L0 Faraned Shart ren
T T VAR LB e [ = 1) F55 Pow e ve & ot Rng
3 Slietuaioans - T Gl 1T TERAANE Fhet Foohonne ot
1 Seaaw 3t T bk ol £ 4 - O ey s

arge and ave

To exetile the Reservation s Reguter/ Resease for Dhe system
Ndel, reflacton o the watem el Catibase § regured
Plaate execute Reflact 20 Systam Ladel Datadase

R & unnecemary 10 (hurge reference sde Dropect when
NGred Sence § Changed 0 stem Bbel Ver 2

* Orly QR serae/GOT 2000 seres & pvalibie for sytem bbel Ver.2
* To exacute Onine Program Change, exscute Ovdne Progrem

Cowmtnd Cuphay Adtamatc

[ svatem 2oel  resarved 20 De regutersd.  [[] Syitem Gbel & reverved 1o e reased.  [] The ayitem 0wl & aready regatered 50 the syitem bbel Satitase

Raseraton 1o Regeler Syitem Ladel mqo
rpent Sytam Lol ot Refectes O
Yotst 0
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&Y Okno Element Selection e 1] v Juc

Wyséwietl okno Element Selection.
Wybierz z menu [View] — [Docking Window] — [Element Selection], aby wys$wietli¢ okno Element Selection.
Wybierz karte [Module] w oknie Element Selection. Wyswietlone zostang elementy Module Label i Module FB.

W ..m_,gm_-;ﬁs‘,‘_‘m,?,“g_“% e Element Selection § x
) . BN L, 2t
) Teoter (T SeadRLsB@aa -,™ L0¢ (ot D) ’“I‘:‘ ‘ Find BY nele
Coler ans Fone... TFEITILEEETIYLEYE T R AT b s X | e
Coorg Wrdow(x ) . w Dw 'Wm | “ - E'MI;'GIIEH
e E1E . Sowmt Sieme J—P(scquence instTrucTIoNs . & Module 8
Mt Comrerts Tugiay STTag. ﬂ e e —
Cammert Duplay oty ) P Sapace il e H
[rve——p— Uiy TR e Ry Output Instructions
Note Cagimy Crlein Crese Refererce | Shift instructions
Ornginy Litves of Mambored Curvest Vile(W) Crees Reforercs § Master Control Instructions
Cuagiay Farmat for Covice Commant(Q) W O Termination instructions
Change Dughey Format of Duvicn/Latwt Name o [l Devion Aesgremant Confrmaton Stop Instruction
Overne ¢y rene e Corfgoston Ot Mormeton Ignored instructions
& Oaglay Devae Coteaiteft /3 Mot of Dovwer Sauguly Capaoty snd 1O Pomts Ok BASIC INSTRUCTIONS
Tent S P B ol St VO M. Relted dews U .
Comn Ladel Satting of Setctnd Derwne) ¢ - § A‘ s Oponlu:'l‘m i
g Brongraem Bty of Satwcted Terrant . eyt 2
Cpen Latel Settng . PRy Data transfer instructions
T s . b -t 4 Logical Operation Instructions
Tkt vy Ete Irteiigart Furction Modie Montor{l) . Data shift instructions
Bit processing instructions
Data Conversion Instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS
Program Branch instructions
Program execution control instructions |
H
POU st [Favorites | Fiston] Module o= POU st | Fovorites | Fistory Moce [Uorary]
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53 - . . . ﬂ ﬂ ﬂ
Tworzenie programu sekwencyjnego z wykorzystaniem etykiet modutu )
1/2

Utwdrz program sekwencyjny z wykorzystaniem etykiet modutu.

Przeciggnij i upusc etykiete modutu z okna Element Selection, zamien ja na dowolny styk lub cewke, a nastepnie
przeksztaté.

Aby przejrze¢ przyktadowe programy sekwencyjne, skorzystaj z ponizszego facza.

Programy sekwencyjne pozycjonowania <PDF>

4 | 5 | 6 | 7 | 8 | 8 | 10 | 11 | 12
(3) Nacisni] dwukmtnie.]
= Module Labeal . . L. EMD
| EXSUCPU (2) Przeciagnij i upusé =
3 )l 1[u1]:Fxs-408 etykiete modutu.
o | FX555C_1 — z . 5) Macisnij [OK], ab
€ Fx5S5C_1 Version: -@El . T & 52 uhuorz;rc’g u:)l:-!a'.rr:':uzi.1jlr ]
&F ulo 1O Mo 1,
+ Parametar
Axls rmonit ata
E Syshem mofier data E [ 1} =
Axis controiata 1 - 1‘ B
. i”:l‘x‘:: t”::"’ (4) Zmier styk na dowolny
- | system molibr dataz styk lub cewke.
= q can MRS 1
c v
e e Write - 1 | 2 | 3 | 4 5 6 7 | 8 | 9 10 | 1 | 12
5 uBusy_(J R:BUSY | T I : : F:J{E-OS:{
1 — |
(1) Wybierz etykiete z listy =
[ etykiet modutu. 3 I :END»—{
bReady D .
_ : (6) Wybierz z menu [Convert] —
ReREADY{DirecH] [Convert] | przeksztatc.

POU... | Fov... |Hist... Module [Libr.. |

4

A8 [ris 1 b | 1 i | .| = ' il [+ ] (&1 10 | 11 1%
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% - . - . 008
2.2.5 Tworzenie programu sekwencyjnego z wykorzystaniem etykiet modutu )

2/2
9 ) 1[U1]:FXS5-40 sl‘ etykiete modutu. :
FXSSSC_1 m— e DhE (5) Nacisnij [OK], aby
€ FX5SSC_1 Version: ' utworzy¢ obwaod.
@ uio /O No. o3
# ), Parameter

A =

[(4) Zmien styk na dowolny ]

styk lub cewke.

o I

N W RNy N R T U P | 7o s - o

(1) Wybierz etykiete z listy
etykiet modutu.

.
Ll -

bReady D
R:READY(Direct)

(6) Wybierz z menu [Convert] -
[Convert] i przeksztalc.

H

POU... | Fav... | Fist... Module [Lbr.. |

4 | 5 6 | 7 8 | 9 10 | 11 | 12
FX58

2 () {END—

4
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Tworzenie programu sekwencyjnego z wykorzystaniem blokow funkcji modulu)

Utworz program sekwencyjny z wykorzystaniem blokéw funkcji modutu.

PrzejdZ do nastepnej strony i na odpowiednim ekranie utwérz program sekwencyjny, korzystajac z blokéw funkcji modutu.

[T HELSOFT G waorks3 D-AMELSEC 1Q-FIFXS-4085C-5_sampte gt - [ogPou [PRE] (LD) 7808tes] = BT )
Poet G feaMmtes Convet Pew Oniee Cugug Ougnostics Teot  Medew  Dep -M%
l TRAS v DT e SR SSAABRE RS T8 0 RnRQes v B 00 . 2
- =l Y LI AT . ==— = i
HEEREN THRARARR SRR L LD SARARIPAAL I SXHFAST T IJ
=) Progfos (MRGC) (WD) Mosaep »
e | 3 ) . b . J | . 0 }) 12
(L M
»
'.A
|
{ {012}
8 ) s
. Ertew Bromacts - D Settege
Dwer's Contact Count Cod Count Saamete Count Engsd ‘
=
—
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w
m Tworzenie programu sekwencyjnego z wykorzystaniem blokow funkcji modulu) Wi

Eﬁ MELSOFT GX Works3 Di¥MELSEC iQ-F£FX5-4055C-5_sample.gx3 - [ProgPou [PRE] [LD] 7305t=p] l =NE ﬂj
! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - 0 X
DBRAS e v a6 B T e | O B B | 29 0 5 R JE=K = lEN=) ML

& |8 | 5

E%Q|E|EI|H&§|@*@%|@.V

—|I—'-II-'-H—'+-T—'-()—-[}|
* F5 =F5 F& sFE F7 Fa =F3

|26 2K | I AL UIE WA | HE Up = @@ | & E
CF9 CFI0 | sF? =F& aF7 aF3 | zaFS =aF6 =aF? =afs aFS u:,aFS =13l 4= > -H

4r5|%|__l]":i}ﬁ+ :%::gl@gﬂ :

[##] ProgPou [PRG] [LD] 790Step x 4 I = Element Selection
Write ~ 1 2 3 45 6 7 8 | 9 | 10 | 11 12 — | (Find POU) &
2| 4 M_Frifee ( MeF3E 9| &8 | - |52 3 X | ar
2 1 F‘-:umtu:unlnﬁ ztar--
B bPositioning bStarlﬁtEEND = Module Label =
T BibEMN  gbEe- ; FXSUCPU =
2 - - .
3 Positioning Exec Exec Positioning = ). 1[U1]:FX5-40S5C-5
Start Request ution ution Start = | FX58s8C_1
Comm ztatu Cperation flag
L and 5 & FX555C_1 Ve
batartCF
= M @ ulo 1/
I .
2 [ }OUTi b0 | Parameter
: fodu | Mol Norm Pt | 1  Axis monitor data
label | label ity iy | System monitor dat
B btartERR . Axis control data 1
Ly b7

, (D14 Ui o bEr e
5 fwiz | Targe Error Pozitioning FX555C_1

Mo t axiz comp
etion

Tworzenie programu sekwencyjnego z wykorzystaniem
. . blokéw funkcji modutu zostalo zakonczone.

U Ll

rmﬁ} Liiti-=+ o uErs J{ D12 }——

Nacisnij @), aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

| Fx5U | Hest-192.168.3.250 317/790 Step
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¢ : : . D00
Zapisywanie projektu )
Zapisz utworzony projekt.
Wybierz z menu [Project] — [Save as], wpisz nazwe pliku, a nastepnie nacisnij [Save].
Project Edit  Find/Replace Convert E — ﬁ‘
3 hNew.. Crl+N
= Open.. Ctrl+0
Close Savein: | MELSEC iQ-F - Q% E
E Sawve Cirl+5 -~ .
] Mame Date modified T
Save As... — ;} _ Ype
T - - = Mo items match your search,
Verify... ecent Places
Project Revision »
Change Module Type... -
Data Cperation(E) b Desktop
Intefligent Function Module(F) -
Open Other Format Fibe ¥ w0
Library Operation ’ Libraries
Security(U) ]
Print Preview... campm
& Pont... Ctri+p )
Recent Projects(K) b @ = ~
Start GX Works? Metwork
Bxt(Q) Fie name: FX5-40S5C-5_sample -
Saveastype: | GX Works3 Project (".gx3) - | Cancel
Tithe(A):
Other Format:
| Save as a Workspace Format Project ]
v | Please change the windows with this button to use workspace format project.
L (MELSOFT Navigator supports this format.)




li] MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_POL ==

@I Zopiyvarie w sicrownivu programonainym

Zapisz skonfigurowane parametry i utworzony program w sterowniku PLC.

Wybierz z menu [Online] — [Write to PLC], aby wyswietli¢ okno Online Data Operation.

Wybierz System Parameter/CPU Parameter, Module Parameter i pliki programu, a nastepnie nacisnij [Execute],
aby rozpoczac zapis w pamieci sterownika PLC.

Nacisnij [Close], aby zakonczy¢ zapis w pamieci sterownika programowalnego.

Orire  Debug Dognestics  Tool  Wind Orling DEta Opration [ =] ki
Specy Cormection Destmgtion. . . ’

e - - D ~ ) - B

| Parameter + Progress(f) || Sebect Al

Ramctes Operstion(S)— OpeniClose AT | [ Deselect AlN)| # cPuBuit-inMamory B 50 Memary Card i@ intelligent Functicn Modus
Safety PLC Operation... . —
P Marmory Operation . tindue Farme Dals Hame - B ll; Detad Title Last Change Size (Biyte) -
Defete PLC Data._. - B PRS- 10556-5_sample o
(17573 m[, " = ,! Paramaior “
st Clock.__ W System Parameter (OPU Par amter =] MI5/1Z/07 14585 Mot Caloulation
&3 Module Parameter # WIS/1Z/07 1556 Mot Caloulation '
Sgrtor W ’ E
@ Smple Moson Modue Settng: 015, . 0 [ et | 015/11/27 86:22:24 it Calcudation
veaa(T) ' B merory Card Parameter WI5/11/27 160207 Mot Caloulation
User datherteaton . fie Remote Passward # W15/11/27 1620207 Pt Calculation
- Gbobal Labsl =)
€ Global Label Setiing cl 015/12/T1 1624711 Pt Caloudaition
- i Program I ]
# mam C] W15/12/21 1624708 Pt Cabcudation
- @ rou =3 .

| R ——— :

Mamory Capacky
| = brogwm Mpemzn, Fue
| [T R
Legerd Dints Marmaon, Foua
™ Proggeurs: L334 LOQHAE Rz o L4/ LIZHE Parer-aiae LB e G LR
[ ] ] ] ]
Ircmaned

- S0 Mammary Casd Fas

B e | nosE

B e Progear /340 Rtoraton [=ho R Barsrreeter 07340 Drsce Cormmars 0/




k& MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_POL S

w
m Ustawienia parametrow modulu prostego sterowania ruchem

Skonfiguruj parametry modutu prostego sterowania ruchem.
Aby przejrzec przyktadowe ustawienia parametrow, skorzystaj z ponizszego tacza.

Przvkiad ustawien parametréw <PDF>

m Uruchomienie funkcji konfiguracji modutu prostego sterowania ruchem )

Nacisnij dwukrotnie [Simple Motion Module Sefting] w menu oprogramowania MELSOFT GX Works3, aby
wyswietli¢ okno Simple Motion Module Setting Function.

[ T
A e s Wi

Vi | g e M

vy D L e s Lol plee

1550
& Senmpie Motion Module Setting =
- L v ey
o & g | Lt e

i perin
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»m Ustawienia systemu ) oo

Skonfiguruj ustawienia systemu.

rﬂ MELSIFT Somps Wobon Macle Setong Functon - WSELSEC QR NS-40550-5_sa—pw ] - [OL-FIrs-R08sc.5 H
- et vt o el Amplifier Setting[Axis| (3) Ustaw dane serwowzmacniaczy. ]ﬂ
| Y . oy IMARR
| _ = - 28 ARES. Servo Amplifier Information '
(1) Nacisnij dwukrotnie. e [m-HwJ-B{-HJJ ']
“ Tywter o mdup.rr!lli! i w&f Mam Mm [SWH hd ]
(2) Skonfiguruj ustawienia serwowzmacniaczy zgodnie ze | ise s Virtul Ser -
. A . as vir vo Ampli
specyfikacja maszyny (nacisnij dwukrotnie). '
xternal Synchronous Encoder Input
[Imh - Only MR -14-8-R] which is compatible with
scale measurement mode can be used,
Servo Parameter
MR Configurator 2 parameter setting screen
Seryo Parameter is started and servo parameter can be set.
_a MELSOFT Sempia Moton Mocule Samng Funchon DWMELSEC iQ-F¥FIS-40S5C-5_sampla. w3 - 08 :FaS-40S5C- 511 -'—I

| project Edit Wew Qnline Tools Window Help
| 36 7y [ w100 A iaRAn.

(4) Nacisnij [OK]. Konfigurowany serwowzmacniacz
zostanie wyrdzniony kolorem.
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b))
m Ustawienia parametrow ) W

Skonfiguruj parametry.

Przejdz do nastepnej strony | na odpowiednim ekranie skonfiguruj parametry.

Sewct P ACTE WorTl S i P ratre el T asorwsicsh W P e o ewrie D
1 R, Sl [ De N Pt B D Ul el T PR

e g st S T s ¥
T Lovw =
R T T

P o

......
e T i T e

[ Ry RN e s

ey L

——— * —

i P i | T -
Ll T RELE S Y =)
T ARG PY S Bllmwe 3000 0 om
Higapmred hrwr o
L 7Y Loal Ve -

&R . S EF B PP P AT T
S Tt

oy ey o
- S, gl e ——— o Por i o Por i e wrwir e
Ve e Vot S

e O e orfied? e P B ewriee L
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L [ e

> Ustawienia parametrow

) ood

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-4055C-S_sample.gx3

ESEE

! Project Edit View Online Window Help

: 86 B2 (75 i A | 100% o mEmm -

-8 X

Display Filter [Display all V] [Cnmpute Basic Parameters 1]

Item
= Common Parameter
Pr.82:Forced stop valid/finvalid selection
Pr.24:Manual pulse generator Incremental
input selection

Pr.8%:Manual pulse generator Incremental
input type selection

= i 01:FX5-4055C-5
B ™ System Setting
1t System Configuration
“ Mark Detection

& Parameter

‘

= Basic parameters 2
Pr.8:5peed limit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0
= Detailed parameters 1
Pr.11:Backlash compensation amount

Axis #1
The parameter does not r...
1:Invalid

Sync. ENC 0:Aphase/B-phase Mode (4
Multiply)

Sync. ENC 1:Voltage Qutput/Open
Collector Type

_ﬁ Servo Parameter Pr.96:0peration cyde setting FFFFh:Automatic Setting
& §% Positioning Data Pr.97:5SCNET Setting 1:55CNET IIIH
- @ Block Start Data Pr.150:Input terminal logic selection Set the logic of external in...
- Pr.151:Manual pulse generator/Incremental Sync, ENC . .
i & Synchronous Control Param input lngic selection 0:Megative Logic
g B Cam Data Pr.152:Control axis number upper limit 0
- E,, Simple Motion Monitor P|1.153:Brl:ernal input signal 0OSC file setting Set digital filter for each i...
- . =l Basic parameters 1
g [ Servo Amplifier Operation Pr. 1:Unik setling 0amm
W Digital Oscilloscope Pr.2:Mo. of pulses per rotation 4194304 pulse
Pr.3:Movement amount per rotation 5000.0 pm
Pr.4:Unit magnification 1Lix1 Times
Pr.7:Bias speed at start 0,00 mm;fmin

Set according to the mach...
2000.,00 rmm/fmin

m

Host-192.168.3.250

Konfiguracja parametrow zostata zakonczona.

Nacisnij [fJ , aby przej$¢ do nastepnego ekranu.
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> Ustawianie parametrow serwomechanizmu (podstawowe)

) 000

Skonfiguruj opcje Basic w Servo Parameter.

3 MELSOFT Simple Motion Module Satting Function D:¥MELSEC 1Q-F#FX5-2055C-S_semple,gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-5ervo

Paramefr

Rotation direction
selection

Emmm y,iw Q\‘il“'w H*

Rotation drection selection

1/2

| [cowi dr. during fid. pls. input, Ci dr. durngrev. pb. ot v

Extension 2
Alsrm settir
Tough drive

Forced stop(*ACF 1)

Drive recorg

Component par| & ('he‘nroe scoprculadlu-divz are rot used)

- Position control
i~ Torgue control
= Servo adjustme

Opis funkciji

Funkcja pozwala okresli¢ kierunek obrotu serwomotoru
dla polecenia przesuniecia w przéd. Serwomotor moze
obracac sie w lewo (CCW) lub w prawo (CW), patrzac
od strony obcigzenia (strona potaczona z maszyng).

W lewo

(CCW)
Woybierz kierunek obrotu na podstawie specyfikacji

technicznych maszyny. Serwomotor kazdej osi

Podczas konfigurowania opcji Basic w Servo Parameter zwro¢ uwage na ponizsze parametry.

Wartos¢ poczatkowa

CCW dla polecenia
przesuniecia w przod,
CW dla polecenia
przesuniecia w tyt

Wartosc¢ dla
przyktadowego systemu

CCW dla polecenia
przesuniecia w przod,
CW dla polecenia
przesuniecia w tyt

4
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e 000

> Ustawianie parametrow serwomechanizmu (podstawowe) 2/
/

fiquratio

Rotation d-ecbon selection

ccwa mfw pls. input, Vi dr. durng rev. pls. nput v

Extension 2|
Alsrm settir
Tough drive

Forced stop(*ACP l)

Drive recorq

Component par{E| ||| Disaled (he force stop input EM1 and EM2 are rot used)
- Position control
Torque control |

= Servo ad]ustmé

Podczas konfigurowania opcji Basic w Servo Parameter zwrd¢ uwage na ponizsze parametry.

Parametr

Rotation direction
selection

Opis funkcji

Funkcja pozwala okresli¢ kierunek obrotu serwomotoru
dla polecenia przesuniecia w przéd. Serwomotor moze
obracac sie w lewo (CCW) lub w prawo (CW), patrzac
od strony obcigzenia (strona potaczona z maszyng).

W lewo W prawo

(CCW) (CW)
Wybierz kierunek obrotu na podstawie specyfikacji
technicznych maszyny. Serwomotor kazdej osi

przykladowego systemu powinien obracac sie w lewo
(CCW) dla polecenia przesunigcia w przod.

Wartos¢ poczatkowa

CCW dla polecenia
przesuniecia w przod,
CW dla polecenia
przesunigcia w tyt

Wartosc dla
przyktadowego systemu

CCW dla polecenia
przesuniecia w przod,
CW dla polecenia
przesunigcia w tyt

Servo forced stop
selection

Wiacz funkcje, aby wigczyc sygnat wejsciowy
wymuszenia zatrzymania (EM2 lub EM1).

Poczatkowo ze wzgledow bezpieczenstwa wybrana jest
opcja [Enabled]. Sygnat wymuszenia zatrzymania przez
serwomechanizm nie jest uzywany w przyktadowym

systemie. Dlatego wybierz ustawienie [Disabled].

Enabled
(Wejscie wymuszenia
zatrzymania EM2 lub

EM1 jest uzywane).

Disabled
(Wejscia wymuszenia
zatrzymania EM2 i EM1
nie sg uzywane).

4
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»m Ustawianie parametréw serwomechanizmu (czesci skladowe) ) ':gﬂ
) /

Skonfiguruj Component parts w Servo Parameter.

_ﬂ MELSOFT Simple Motion Module Sstting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Servo parameter] [
! project Edit View Online Window Help

E36 (75 (75 0 A 100 Jizoe inmme.
[ Puisl v] +Read [E Set To Default JoVerify [ Parameater Copy

i Open MSave As

Pt e Selected tems wnte | [ Ao rong__|
i Lomponent par
i-- Operation mode | L | AodgViitng
Mark o & Common
& v =R = [ pasie Regenerative option{**REG) Brake output{MER)
Para p—
. 2 Extension AECETICNNS DS pca Servo amplfier TJUses electromagnetic brake intertock (MER)
[ ) Servo parameter S]] Regen. option s nat used S i
B §& Positionir g Data 1 Extension 2 ; emmagne SEqUENCE putpl
Alarm settin 1| mes (0-1000)
- Component pur'-E‘ -
: Battery(*ABS, **COP4) i
Torgue control absolute pos. detecton system sel, e ———
- Servo adjustme Disabled (Used in ncremental system)  + } Encoder cabia(*C0P1)
{ - Basic ) Home pas. set condrtion sel. Encoder cable communication methad sel,
Extension .I mlbe = = =
Filtar 1 y
Assistant
Filter 2

. e y Wartosc dla
Parametr Opis funkcji Wartos¢ poczatkowa przykladowego systemu
Wybdr systemu .
okreslania polozenia | Wybierz opcje Used in incremental system lub (Us ed[i:lésat;lsedm ental (Use E ?naglgds o
bezwzglednego/systemu | Used in ABS pos. detect system. pos.
przyrostowego system) detect system)
T Jesli wybrana jest opcja ,Z-phase must not be
us?::ﬁzlﬁglfvaiﬁzn:ﬁiu passed”, powrdt do polozenia wyjsciowego jest Z-phase must be Z-phase must not be
e mozliwy bez koniecznosci czekania na co najmnig passed passed hd
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)
m Ustawianie parametréw serwomechanizmu (czesci skladowe) ) 0oo

& MELSOFT Simpie Motion Module Sstting Function D:¥MELSEC i1Q-F¥FX5-30SSC-S_sample.gx3 - [01:FX35-405SC-S| J-Servo parameter] L /
. ! project Edit View Online Window MHelp -

E3 0 7 e e 100 Hizoo innme |

Navigation g 11 01:FX5-405SC-S[]-System C..
i [ Axisl 'J +JJRead [& Set To Default J Verify [ Parameter Copy

i F%Open F™Save As

| § 01:FX5-905SC-S5

-, ; i > —
11, System Configuratic peration moae = T X Y - —" p—
*  Mark Detection &=- Common
& o s Basic Regenerative option(**REG) Srake output(MER)
Parameter Regenerative option satt -
)} Servo Parameter = | Extension - s L] __|Uses electromagnetic brake interlock (MER)
; | ‘ Regen. option is not used Electy ¥ brake '
B §% Positionir g Data Extension 2| Y omagne sequence outpu
| ms (0-1000]
& Axis # 1 Positioning Alarm SEF“'g ¢ )
& Axis ¢ 2 Positioning Tough dnve%
& Axis 4 3 Positioning
0 Axis #4 Positioning
o § Block Start Data Battery(ASS, **COP4)
a §& Synchronous Control Pz [ Tonue cantinl : Absalute pos. detecton system sel, ~ Servo motor £
- Servo adjustme| Disabled (Used in ncremental system) Encoder cabie(**COP1)
Basic Home pos. set condition sel. Encoder cable communication method sel,
Extension z Y = =
Filter 1 — -
Assistant
Filter 2

; Z . Wartosc dia
Parametr Opis funkcji Wartos¢ poczatkowa przykladowego systemu
Wybdr systemu .
okreslania potozenia | Wybierz opcje Used in incremental system lub U dD'S?bled tal U Epazlgg
bezwzglednego/systemu| Used in ABS pos. detect system. (Used in incremen (Used in Pos.
przyrostowego system) detect system)
Okredleni K Jesli wybrana jest opcja ,Z-phase must not be
tarqsr?me s :1‘ passed”, powrot do potozenia wyjsciowego jest Z-phase must be Z-phase must not be
USEwena u polozeniu mozliwy bez koniecznosci czekania na co najmniej passed passed
Sl i jeden obrét silnika.

Rl
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} Konfiguracja danych pozycjonowania ) ] v f e

Skonfiguruj dane pozycjonowania na podstawie schematu pracy systemu wykorzystywanego w ninigjszym szkoleniu.

Przejdz do nastepnej strony | na odpowiednim ekranie skonfiguruj ustawienia danych pozycjonowania.

- . -
B HELRCAT Sempia Mosen Maduls Seming Funceen O WHELBIC o FYFLE. 40885 8_samphe.gad - [03:005-4088C-8])-Axi @] Peationing Data] (K= W“
| Progect fot ew  Onbne ool piedow  Heip -oN

o, lARER,
S OLFXS-S0REC. 6| um @, X
[osplay Pty Couplay & L] Dta beting Aessnan| | Qe Sarmdaben | dqghoman: Comman Spnes Cakc. fetomate bub hec Ca,
a, Lokl vathad :L:"P:‘h:d k::.n:m m:':‘" Paubarg addam Aup adaums Comwaaed ipasd [l bwa s
,  |0TAEE Lres 1 & LW 013080 1B 8 Blm 000 e
s bararsg Covan]
2 i L & i 1 530 3.0 Bl BE00 O rmien i en
e — g
P r ¥
A ~ + . i
& Axil = Posioneng Dal "SR L
& t . 5 B
a
r
a
a &
borang Cor
1]
S
1
by
12 .
ety Lo
] —
e 1 poraresy
14 - -
L]
o Barerg -
& =
i
il
i Lo
Satbrg Frocedurs of i 1B
b e Vi M Suborieg Lovmat
SED | | S Motion Hoduie I
e by
siep 21 Sei the syvsien confipuraion o s i) LB
| ] System Semng, - .
abep 3 : Sat e par arete e —
: o -
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w
m Konfiguracja danych pozycjonowania ) 0oo

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Axis #1 Positionin... [ =|l=) &J

Project Edit View Online Tools Window Help N
36 £ [ Mo A 100% limoQ [mamE =

Project
o Display Filter [Display All "’] [ Data Setting Assistant ] [ Offline Simulation ] [Autumaﬁc Comrmand Sf
[T 2]
B i 01:FX5-4055C-5 Mo. |Operation pattern Control method in'ﬁglrspgfat;:d A?;Eﬁ; on DE;;EE? on Positioning address
- B o o - : .
= System Setting - 1:CONT 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 100000.0 pm i
11t System Configuration <Positioning Comment>
” Mark Detection 2 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 0.0 pm .
<Positioning Comment
‘arameter
ervo Parameter 3 <Positioni
o == <Positioning Comment
= % Positioning Data 4
._i‘;} Axis #1 Positioning Data <Positioning Comment
ﬁ Axis #2 Positioning Data : <Positioning Comment:=
£ Axis #3 Positioning Data
. 5
£ Axis #4 Positioning Data <Positioning Comment:
i §% Block Start Data 7
o _ <Positioning Comment
i §& Synchronous Control Parameter
_ N . 8
g B Cam Data <Positioning Comment =
[+ E. Simple Motion Monitor g
g [ Servo Amplifier Operation <Pasitioning Comment=
Vigital Oscilloscope 10 e
m_l' b e lenne <Positioning Comment:=
11 - Konfiguracja danych pozycjonowania zostata
~Drecitinmimna Comrmant - Zakcn{:zﬂna_
Nacisnij (@), aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

Host-192.164.4.250
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> Zapisywanie w module prostego sterowania ruchem ) 0o

Wezytaj ustawione parametry i dane pozycjonowania do modutu prostego sterowania ruchem.

Przed wczytaniem zapisz projekt. (Zob. czes¢ 2.2.7).

1) Wybierz z menu [Onling] — [Write to PLC], aby wyswietli¢ okno Online Data Operation.

2) Wybierz ustawienia modulu prostego sterowania ruchem.

3) Nacisnij [Execute], aby rozpoczac zapisywanie wybranych elementdéw w pamieci modutu prostego sterowania ruchem.
4) Po zakoriczeniu zapisywania nacisnij [Close].

Po zakonczeniu zapisywania wiacz sterownik PLC.

Orire  Dabug Dibgnostes  Tool  Wind Orling Dats Oparation )
iy C 3 Distination. .,
Spectvc 1) Usplsy  Gettng  Relabed Functons |
[T > D) - ) | B | )
- Parsmater + Program(E) | | Selectg | Leer
PLC Cparation. \ Open/Guse AL J |':I._“"‘|:_t " J % CPUBuilt-nMemory 50 Memory Card () Intellgent Function Modae
CPU Mamary Cpargtian.... Motule Hame Dats Name - ] l Detad Trtie Lasst Change Sare: (Byte)
Calate PLC Data... By FYS-10550-5_sampl (]
Usar Datai) " P Parameter |
o Cluck... P Syutem Parameter P Parameter 1 2} F15/12/07 14:58:56 | Nat Calouiason
Merstor(M) ; 33 Modin Packine i .| H15/1207 145856 | ot Caleukabion
Wateh{T) " ) smple Mation Madule Setting:0 115, . EI Cetnd M15/13/37 16:22:34 | Not Caleulabon
Ut AUTPanTCation, . " B vemory Card Parameter H015/11/37 16002 | Not Calouanon
il Rerots Passvennd 1 2151137 0302 Hat Calculabon
5y Cilabal Label O
m Globsal Label Setbng | A015/12/21 W4T 00 | Mot Caloulabon
s Program ||
F'. MAIN | 15712121 w408 Haot Calodabon
O
Wyswietlony zostanie komunikat dotyczacy
nadpisywania danych w pamieci flash ROM.
Macisnij [Yes]. .
' . & 25 b e S0 By
Lageral Dk Mam ey Fonl
MELSOFT GX Warks3 E j P‘[Wl""“-ﬂ] LEC4KE . Riﬂ!-'l'.eﬂ Teba 9 771 240 I Pllrl'\lltl' LELLI0MEE I C;I-l:l' Lol e - 1
B0 Mgrrary Card Frga
Crwerwrite contents of Nash ROM. Are you Sure you 'want to | Ll
conkingse? [—— Ramenuan ek D/0ER ] D ice Commaro O/
4} | [ | I 3}
I '
e w7 - Lo ]| (o=
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»m Kontrola dziatania ) 0006

Sprawdz dziatanie systemu uzywanego podczas szkolenia.
Przed przystapieniem do kontroli dziatania skonfiguruj niektére elementy tak, aby mozliwe byto monitorowanie pamieci

buforowej w oknie buforowania oprogramowania GX Works3.

1) Wybierz z menu [Tool] — [Options], aby wyswietli¢ ponizsze okno.

2) Wybierz [Monitor] — [Ladder Editor].

3) Wybierz opcje [Yes] dla [Monitor Buffer Memory and Link Memory] w czesci ,Operational Setting”.
4) Nacisnij przycisk [OK].

Tool | Window el Opticns e
Memory Card »
Check Program... ﬁ Project B Display Setting
Check Parameter... *) Program Editor Display Format of Monitoring Value Decimal -
Conlirra Masnory Stae (Ofea)... \Jy Other Editor Display Lines for Monitoring Current Value Show Always T
Module Tool List.... 3, Edit Operational Setting
Drive Tool List... iy Find /Replace onitor Buffer Memory and 2Imo Yes - I
Profile Management » §5 Monitor Display Monitored Value by Device/Label Name ¢ No -

2 B Setting for Automatic Registration to Watch Window

Shortut Key... Set Automatic Registration Destination Not Specified |l|
1 }‘-'rml'ﬂd Protocol Support Function...

Optiors. R ..—.....

SFC Diagram Ed Monitor Buffer Memory and Link memory
22 Online Select whather to monitor buffer memory and link memory during monitoring
= Convert ladders. Scan time of PLC will be lengthened depend on the setting.

#a Intelligent Function Module
iQ Works Interaction

Back toDefaut | | Back toUserDefaut | | Set as User Default 4) [ o ] |( Cancel |




— ||
i§ MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_POL (o [ o) [

> Praca w trybie JOG ) oac

Przeprowadz kontrole dziatania w trybie JOG.

Przejdz do nastepnej strony i na odpowiednim ekranie przeprowadz kontrole dziatania, korzystajac z trybu JOG.

W 01 FXI-4DSEC-S - Axis Monkor
A _Gavmane
Asis: Moaitor o Troe weeitdm) > Fomson [am =] |8 seecnwie | £R nn--ul

Aws #1

Md 21 Machine fead vabe 10.0m
4.2 Ax Gerer 1. '
Ma.24:005 samig o, -

Mg, 26:Ax tpeIton tatur Watng
Mi2Adfeedimeed  |0.00 meyimn
M. 44 Postionng data N, beng :
moted SERHEOL
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»m Praca w trybie JOG ) 00c

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-5ervo parameter] [ = | (=l &J

! Project Edit View Online Window Help - O M
36 B (75 s A | 100% oo REamE -

|@ Axis1 v| +«]Read [E Set To Default Jg;verify [0 Parameter Copy

: f® Open ™Save As

o ﬁ N == Function displz =
t[t] System Configuration ~Operation moj _
‘: —EEE e e - & Commeon 2 Rotation direction(*POL) Encoder output pulse(*EMRS, *EMR,, *
, Mark Detection - Basic Rotation direction selection Encoder output pulse phase
% Parameter . Extension [CW dir. during find. pls. input, CCW dir. during rev. pls. input T] | Advance A-phase 90° by CCW E
& Servo Parameter _
= §% Positioning Data -+ Extension Forced Stop(*ACP1) Number of encoder output pulse
—_— - , - Alarm set
i §% Block Start Data Servo forced stop selection |
m 6% Svnchronous Control Par -- Tough dri
i § Synchronous Control Par{gs ) [Enabled {Use forced stop input EM1 or EM2) V] Enc
—— - Drive recc
- Component pi =
P B T— . Zero speed(Z5F)
Servo Parameter Help o x

ROTATION DIRECTION/MQOVING DIRECTION ‘;‘

Select the rotation direction/moving direction of the command input pulse.

Kontrola dziatania w trybie JOG zostata
zakonczona.

Link list Nacisnij () , aby przej$¢ do nastepnego ekranu.
Host-192.164.3.250
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> Powrot do potozenia wyjsciowego

Wykonaj powrét do potozenia wyjsciowego.
W niniejszym szkoleniu procedura powrotu do potozenia wyjSciowego jest wykonywana na podstawie ustawionych danych.

PrzejdZ do nastepnej strony i na odpowiednim ekranie wykonaj procedure powrotu do potozenia wyjSciowego.

W 01 FNT<OSECS - Aae Momit )
e HIeuBa=p

A Masitor il I e - e B | L-nn:u-—u-m

A g 000
W3¢ Postienng 35 10, eeg
aawoitad

1
= Opeation patteny [ Control
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% 01:FX5-4055C-5 - Axis Monitor

e [EEH%n/Eo =

Axis Monitor Monitor Type: | Axis(Qutput Axis) ize: Module Information List

Axis #1 @ |PLC READY(U1¥G5350)
Md.28:Axis feed speed 0.00 mmy/min @ READY(U1¥G31500.0)

Md.44:Positioning data No. being |_ @ |Synchronization flag(U1¥631500. 1)

executed
Md.47:Positioning data being @ |All axes servo ON(U¥G5951)
Md. 108:Servo status 1 : READY OM

executed : Operation pattern

Md.47:Positioning data being | Axis No. - 2[3[4]
executed : Control method

Md.47:Positioning data being Md. 108:Servo status 1@ Servo ON
executed : Acceleration time No. laxisno. il 2 (3 4]

Md.47:Positioning data being :
executed : Deceleration time Mo. \Md. 50:Forced stop input(U0¥G4231)

Md.47:Positioning data being BUSY

ﬁg’i;;g‘i;dﬁ“ to be [AxisNo. |12 ]3[4
Md.47:Positioning data being ~ Md. 31:5tatus : Error detection
executed : M-code |mdS No. | 1 | 2 |3 |4 |
Md.102:Deviation counter 0 pulse
Md.103:Mator rotation speed 0.00 r/min Md. 3 1:Status : Axis warning detection
Md.104:Motor current value 0.0 % AxisNo. |12 |3 4
Md.108:5ervo statug o @ |Md.51:AMP—IE55 operation mode(U1¥54232)
alarm Md.31: Status: HPR request flag zmienia status na OFF.

Md.108:Servo status Md.31: Status: HPR complete flag zmienia status na ON. @ [ s S D]
:::TESEW - Kontrola dziatania funkcji powrotu do potozenia

T T p——— wyjsciowego zostata zakonczona.

1r:é:lél.l?.d:Sircltus : HPR complete Nacisni [fJ, aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

Positioning Complete
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) Pozycjonowanie

Przeprowadz kontrole dziatania funkcji pozycjonowania.

Przejdz do nastepnej strony | na odpowiednim ekranie przeprowadz kontrole dziatania funkcji pozycjonowania.

W 0] ETORC . < Ay Moraess
'a !'Ih ra=p
Al Bk e

e e (o _x| et (x| [ ot | [ i |

I M JFaed carert sl
Mg ] Mgchine Sl v
Ml 1o e M

Mot 14y g M
bl Hcons posration Eatas
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>
Pozycjonowanie
W 01:FX5-40S5C-5 - Axis Monitor ‘ ‘

e [EEH%n/Eo =

Axis Monitor Monitor Type: | Axis(Qutput Axis) Module Information List

Axis #1 @ |PLC READY(U1¥G5350)
Md.47:Positioning data being @ READY(U1¥G31500.0)

executed : Control method
@ |Synchronization flag(U1¥G631500,
Md.47:Positioning data being Sym =G Y

executed : Acceleration time No. @ |All axes servo ON{U1%G5351)

Md.47:Positioning data being Md. 108:Servo status 1 : READY ON
executed : Deceleration time Mo. | Aotis No - 2 | 3 | a |

Md.47:Positioning data being
_ex:—:-cuted : Axis to be Md. 108:Servo status 1 : Servo ON
S axisno. il 2[3 4]
Md.47:Positioning data being B
executed : M-cade \Md, 50:Forced stop input(U 1¥G4231)
Md.102:Deviation counter 0 pulse BLSY

Md.103:Motor rotation speed 0.00 rfmin |‘,m-S No. | 1 | 2 |3 |Jl |
Md.104:Motor current value 0.0 %
Md.108:Servo status 1 : Servo | Md. 31:Status : Error detection
alarm AxisNo, 12|34
Md.108:5emrvo status 1 : Servo
warning

Md.114:Servo alarm - laxisNo.  [1]2[3[4]

Md.30:External input signal : oN @ |Md.51:AMPess operation mode(U 1£64232)
Lower fissit

ng?;f: Md.31: Status: HPR complete flag zmienia status na OFF.

Md.31:51 Aus : HPR request
Md.31:5tatus : HPR complete
flag Nacisnij (), aby przejs¢ do nastgpnego ekranu.

OFF Md. 31:5tatus ; Axis warning detection

Md. 133: ation e over flag(l1¥G4239)

Kontrola dziatania funkcji pozycjonowania zostala
zakonczona.
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bl
m Podsumowanie rozdziatu

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Tworzenie nowego projektu

Tworzenie programu sekwencyjnego

Ustawienia parametrow modutu prostego sterowania ruchem

Kontrola dziatania

Wazne informacje

Tworzenie nowego projekiu Stworz projekt i program sekwencyjny za pomoca oprogramowania MELSOFT GX
Works3.

Do wykonania czynnosci opisanych w szkoleniu wymagane jest oprogramowanie
MELSOFT GX Works3 w wersji 1.011M lub nowszej.

Tworzenie programu sekwencyjnego Etykiety i bloki funkgji (FB) niweluja koniecznosé pamietania o poszczegdlnych
urzadzeniach podczas programowania.
Zaznacz pole ,Enable Multiple Comments Display™ oraz pole Target” dla jezyka,
w ktorym wyswietlane majg by¢ komentarze dotyczgce programow sekwencyjnych.

Ustawienia parametrow modutu Macisnij dwukrotnie [Simple Motion Module Setting] w menu oprogramowania
prostego sterowania ruchem MELSOFT GX Works3, aby wyswietlic okno Simple Motion Module Setting Function.

Kontrola dziatania Przytrzymaj przycisk SHIFT i jednoczesnie nacisnij dwukrotnie wybrane urzadzenie,
aby zmieni¢ jego status z OFF na ON lub na odwrdt.
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> ROZPOCZECIE STEROWANIA SYNCHRONICZNEGO ) 000

Ten rozdziat dotyczy sterowania synchronicznego, w szczegélnosci parametrow sterowania synchronicznego, danych
pozycjonowania wykorzystywanych w zwigzku ze sterowaniem synchronicznym oraz kontroli dziatania sterowania
synchronicznego.

O$ 1 dziata zgodnie z opisem w rozdziale 1.

Informacje na temat parametréw ogéinych i parametréw serwomechanizmu znajduja sie w rozdziatach 1 i 2.

Schemat dziatania i dane techniczne maszyny znajdujg sie w ponizszym pliku PDF.

Dane przyktadowego systemu (sterowanie synchroniczne) <PDF>.
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»m Konfiguracja systemu ) .;I./gﬂ

Ponizej przedstawiona jest przyktadowa konfiguracja systemu wykorzystywana w tym rozdziale.

FX5U-32MTIES FX5-4055C-5

Kabel Ethernet

Froer Wytgcznik
J kompaktowy =
(MCCB)

ey

CP
AT
-

!

CP
[ " Zrodlo  + _
I gisﬂanla MELSOFT GX Works3

Wytacznik Wtacznik
kompaktowy kompaktowy
(MCCB) Kabel SSCNET Ill (MCCB)
(MR-J3BUS_M)
Stycznik MR-J4-10B Stycznik MR-J4-10B N

magnetyczny
MC

= & magnetyczny
MC
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(=] s

> Konfiguracja systemu

) ] v Joc

M = L=

Witacznik

kompaktowy

(MCCB) Kabel SSCNET Il

(MR-J3BUS_M)

#y Stycznik MR-J4-10B8
« & magnetyczny

(MC)

Kabel zasilania serwomotoru

_ Kabel kodera

HG-KR13

Whtacznik
kompaktowy
{MCCB)

Stycznik
magnetyczny
(MC)

MELSOUR | GX Workss -

MR-J4-108

Kabel zasilania serwomotoru

HG-KR13

_ Kabel kodera

2/2
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w
m Procedura uruchomienia sterowania synchronicznego

Ponizej opisana jest procedura uruchomienia sterowania synchronicznego.

(1) Konfiguracja ustawien systemu sssesssses Czesé 3.3.1

4

(2) Konfiguracja parametrow ogdlnych i parametrow serwomechanizmu === Czesé¢ 3.3.2

(3) Konfiguracja danych pozycjonowania sessssssns Cze8¢ 3.3.3

4

(4) Konfiguracja parametrow sterowania synchronicznego sesssacens C7p8E 3.3.4
= Ustawienia parametrow sterowania synchronicznego
= Ustawienia parametrow osi wejsciowej
= Okno zmiany parametrow sterowania synchronicznego

4

(5) Tworzenie danych profilu krzywki sesssacens C7p8E 335
= Tworzenie danych nowej krzywki

= Tworzenie krzywe| krzywki
(6) Zapisywanie do modutu prostego sterowania ruchem sessssssns C7o8¢ 3.3.6
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e 000

Utworz parametry sterowania synchronicznego.

»
Tworzenie parametrow sterowania synchronicznego

Konfiguracja ustawien systemu

)

Skonfiguruj system dwuosiowy.
Dodaj 0§ za pomocg okna System Configuration.

Amplifier Setting[Axis »2] i
‘ Servo Amplifier Information

Servo Ampher Series | MR-34(W)-8 (RJ) -

Amplfier Operation Mode |Standard .

Use as Wiua Servo Ampifier

External Synchvonous Encoder Input

Ordy MR- J48-R) which s compatbile with

Mvebd A scale measurement mode can be used.

S MELSOFT Simpie Motion MoGufe Settng Function D ¥MELSEC 1Q-FYFXS-2055C-5_sampie, gx3 - [01:FX5-4065C-S
|! Broject ESt View Orine Jools Window keb
: SiwoQ ingae B
i 01:FX540S5C.5{]-Syste.. X FX5-40SSC-S
o ivirne 47 SSCNETII/H
L_SeS=b seeee iwen i8S s feiee
P Servo Paramet
# § Fostionng Data
MR-J4-10B

|

MR-J4-10B

Pokretto
wyboru osi (SW1)

Przetacznik dodatkowej
numeracji osi (SW2) (uwaga)

(Uwaga) Ustaw wszystkie
przetaczniki dodatkowej
numeracji osi (SW2) w potozeniu
wylaczenia (dolnym). r
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»>
Konfiguracja parametrow ogolnych i parametrow serwomechanizmu) ooc

Ustaw parametry ogélne i parametry serwomechanizmu dla osi 2.
Ponizej przedstawiona jest konfiguracja przektadni elektronicznej przeno$nika taSmowego.

rC:l“:;:-:— Basic Parameters 1 - Axs 41 _j [WejéCie]
ey

Select the machine components, and enter he machne dats to sutomatcaly set the basc perameters 1 Element Opls
(vt set5rg, No. of pulses Der rotaton, MOvement smount Der rotaton and Ut magnfcaton)

S v e bt Machine Components | Conveyor
Unt Setang oo -
— Unit Setting 0:mm
Cuter dameter of Rol £R) 0009 bml

Outer diameter of Roll | 50000.0 [pm]

Reduction Gex Rato PMNM)

=

Reduction Gear Ratio

/| Calcdate reduction rato Dy teeth or dameters | Seduction Ratio Settng

— (NL/NM)
Encocer Resokson 19404 puisefey]
Beilig Rt Strona 1
obcigzenia [NL]
* e o : Strona silnika 1
‘ [NM]
—l s Encoder resolution 4194304 [pulselrev]
Basc Saramets=s 1 ,-’“:”’9 -
No. of Pulses per Rotaton 172585310 pulse .
| Movement Amaunt per Rotaton | EAR4Z2. [Calculation Result]
As 2 resut of calculetion, some et OCOFS 1 the mOvement smount. Element OpiS
Appiyng e caiculaton result shove, = . ]
yOU mart 0 Deform s sbout 50 bm e eror for $he movement smount 0.0 §m) 1o Caasiation Unit settlng 0:mm

O e A e Number of Pulses 172985333 pulse
per Rotation

Movement Amount

per Rotation 6478422.3 pm

Unit Magnification 1: x1 Times
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m Konfiguracja danych pozycjonowania ) 0oo

Ustaw Axis #2 Positioning Data.

A MELSOFT Simple Mation Module Satting Function D:¥MELSEC 1Q-F¥FX5-4055C-S_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-S[]-Auxis #2 Posttioning Data) [=| = -t
{ project Edit Wiew Online Tools Window Help A%
36 T3 0T v 100 Jieoo epme.
X jroessscsiooenc. [ENNSERIEEEERINNN b
Cisghay Fiter | Dasplay A | [ CataGetling Assstant | |  OffineSmuabon | | Aytomalic Command Speed Cale, | | fyutomalic Sub dec Cale, |
Mo. | Cperstion pattem Contrel methed e, | Aimelswon | DecewlVOl | posterng address | Arcaddess | Commard seed | Dwel tr
3 S o c:inc Linsar 1 - 0: 1000 0:1000 L57079.6 um 0.0um 2000.00 mefmirn 0 ma
vstem Configuration Postonng Comment
Mark Detection
' ' i =torng Corment
1
tarwg L oeemenl
toming Data 4
ﬂ Axis #1 Positioning Data daE g Commen|
- # Axis #2 Positioning Data 5 T S—
B A 3 [aka
ng Data s ‘saboring Commenl
= ) s e Comment
n P Sy ontrol Param g ommen
4] !", am Data 8 \pmborung Commenl
B "... simiple Motian Moniton M I L
In meril
1 ¥ cmmeni
12 .
i crmenl
mn (]
HE Irsert dl

No Operation Control Axis to be Acceleration Deceleration Positioning Arc Command Dwell Mcode
- pattern system interpolated time MNo. time MNo. address address speed time
INC 157079.6 0.0 2000.00
1 0: END - 1:1000 1:1000 0ms 0

linear 1 pm pm mm/min
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w2
m Konfiguracja parametrow sterowania synchronicznego

Ustaw parametry dla osi 1 synchronizowanej z biezaca wartoscig posuwu osi wejsciowej (05 2) na ekranie dziatania krzywki.

Element Opis

Ustaw typ osi wejsciowej serwomechanizmu dla watu
Input axis parameter glownego.
(Ustaw ,1: Feed current value” dla osi 2)

U e R Ustaw parametr sterowania synchronicznego dla osi 1.

control

Wyswietlana jest konfiguracja osi wyjsciowych watu
Synchronous control glownego.
image Dzigki niej mozesz szybko sprawdzi¢ konfiguracje osi

wejsciowych/wyjsciowych.
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Konfiguracja parametrow sterowania synchronicznego

Ponizej opisane sg ustawienia umozliwiajgce synchronizacje osi 1 z biezacg warto$cig posuwu osi 2.
W menu nawigacji wybierz [Axis #1 Synchronous Parameter], a nastepnie [Main shaft (Main)], aby wy$wietli¢
parametry watu gtéwnego.

r‘] ELSOFT Smp'e Motion Mocule Settng Function DIWMELSEC (Q-FIFXS-4055C-5_sampie.gad - [01:FX5-4055C-5{]-Axs @1 Synchvensus Daramens [ | ()
Broject [OR Yew QOrfies Jindow el -8 x
, Lol OO HRaARE,

Iravarea Lort e inage
e et
Symchenmous (ontrel mastube settung :',:::“'"
Mam shatt
Mams sput axm
XTI
i iCal I

Zmien parametry wymienione ponizej. W przypadku pozostatych parametréw sterowania synchronicznego uzyj
wartosci domysinych.

Element Opis

Pr.400: Type 1: Servo input axis
Main shaft Main input axis No.
Pr.400: Axis No. 2
Pr.438: Unit 0:mm
Cam axis cycle unit setting
Pr.438: Number of decimal places 0
Output axis Pr.439: Can axis length per cycle 157.0796 mm
Pr.441: Cam stroke amount 100000.0 ym
Pr.440: Cam No. 1
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)
m Ustawienia parametrow osi wejSciowej

Ponizej opisane sa ustawienia umozliwiajgce synchronizacje osi 1 z biezaca wartoscig posuwu osi 2.
W menu nawigacji wybierz [Input Axis Parameter], aby wyswietli¢ okno Input Axis Parameter.

i MELSOFT Semply Moticn Module Setting Function [:WMELSEC (Q-F¥FKS-40G5C-5_garpie.gud - (01 :FXS-S08SC-5[ - Input A... sl iy

i Project Edt Yew QOnkne Joos  Window Help -8 K

H3ets] T A9 . inBRR,
Pigat i A TOE | xig @] & DL FXS-4055C-5(]-Input A... x

Dy Fifte &) gt Rees -

[ i 1 B oy W]
© § ammand Grmerataen Axn |
Sl W A
P e gt B — H et Dot vk ]
- et wrtTisg
Syprn iy ceted aen
Seyne ronoun e cder ann
wrtling

oy AT e o okl i Lrr. dhd
iy Latndoes he. of Corveechin & o
o)

o 2% Renlton of Bvtvossa 8 B
onder v 0P

LR EIRT. e =13
N3 gy of Secwl Pl
b et | Speed )
Fr. 12 LUnt
B 121Nt of decesl plates

Ll rel f 1 puibier 1 .
AN Dt 1 puise 1 puise
00 puis ol .

Zmien parametry wymienione ponize]. W przypadku pozostalych parametrow osi welwy uzyj wartosci domysinych.

Element

Servo input axis Pr.300: Servo input axis type 1: Feed current value
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) [« ] Joc

m Okno zmiany parametréow sterowania synchronicznego

Ponizej przedstawione jest okno zmiany parametréw sterowania synchronicznego.

[Parametry sterowania synchronicznego]

r

o M f ‘ L Vodu ot f t WMELSEC Q4

Promat LOR Yiew Qnine  Yindow  Hep

(2) Nacisnij [Synchronous Control Image],
aby wyswietli¢ ekran.

96 L0 T s M Ainew inReme,
Navgaton

I [ L Sarctvenous Control [reage }_
| e

i Synchremaus control madale settingg et each module parasseter

fatirg vake

B § 01 FXSANNSC-6
" - -“ i

Mam shalt
11 Bystem Configuration Mo gt anin
[ Mark Detection Fr. a0 ype e
‘ P——— Py 4001 A e

@ Servo Paramater Sl mput ani

(1) Wybierz z menu [Axis # 1 Synchronous Parameter].
Zmiana parametru sterowania synchronicznego osi 1 stanie sie mozliwa.

Mam shalt chatech
M shalt chteh control setting
Iy 05100 corty el mosbe "
0ok e b Crv Cortrut Y ke

[Synchronous control image]

0 B amand Generation Axs Pos | A Denmna o

WD Synchronous Paren

[Parametr osi wejSciowej]

Sxtyaoce Paremter Seteg Synyonoce Cony inege |

(3) Wybierz wat gtdbwny, aby otworzy¢ okno parametru osi wejsciowe;.
Mozesz w nim edytowac parametry osi wejSciowej (0§ 2).
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»m Tworzenie danych profilu krzywki

Utwdrz dane profilu krzywki.

Przejdz do nastepnej strony | na odpowiednim ekranie skonfiguruj ustawienia danych profilu krzywki.

™

brbrs 1o B benryg

Lt Mt Eron ot ilan {urer »

Lo R ol

M ey g
OO N G O [

o s P

gkl - ol Laoghi W grvboaise Py Dk
W ivehs == lpwed == Aeskeslen = |k W 0 o Raage B W T e e
L
), R
4 FEIED -//
AN XADNC
1 oo l0XC [E A & D00 el SO0
| ki |
]
4w Lpw Pwoow ror by s
e, T T g il g | reae ey Gl vl
[ P £ M 2L Coruierd pmed
3 JET. 1 2000 G TP Carataed e
| 1 xie & WA S IR Coreled igwed
4 e T L i P Coretees pma
3 & | L WEREE Lareterd g
& Pt I A [ CE Qe p—
¥ I e 2 Pl W T AT Coretard igmed
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L [ e

> Tworzenie danych profilu krzywki

) ood

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-405SC-S_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Cam Data F‘-.I-:l.DCIl[]]I. = | (=] |_i&l

! Project Edit View Online Window Help

136 G2 [ i A | 100% S YoM -1

Mavigation o=

- X

R ——
[F L3 13 2

= i 01:FX5-4055C-5
2 " System Setting

creleration =[] Jerk =— Width 100

Display Magnification
* %4 Height 100

s

Point Data

- o [ W/H 10086 Screen ]

§ Parameter

#” Servo Parameter

—E-_‘-

© % Positioning Data

\

e % Block Start Data
[ +] @ Synchronous Control Param
= & Cam Data

 Cam_Data_List

Simple Motion Monitor
=3

90.00000

Servo Amplifier Operation

150. 00000

270.00000 350.00000

[degree]

m

I < | Fine-tune the cam curve by section

Digital Oscilloscope d [degree] Stroke [%] Cam Curve

236.47400 100.0000000 Constant Speed
0.00000 0.0000000 [EAGHE =0

Host-192.168.3.250

Tworzenie danych profilu krzywki zostato
zakonczone.

Nacisnij [fJ, aby przej5¢ do nastepnego ekranu.
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hm Kontrola dziatania sterowania synchronicznego ) W

Sprawdz, czy sterowanie synchroniczne dziata poprawnie.

W pierwszej kolejnosci zapisz projekt. (Zob. czesé 2.2.7).

Po zapisaniu projektu wezytaj parametry sterowania synchronicznego i dane profilu krzywki do modutu prostego sterowania
ruchem. (Zob. czesé 2.3.6).
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g
Uruchamianie sterowania synchronicznego i kontrola dziatania ) 0o

Uruchom sterowanie synchroniczne i przeprowadz kontrole dziatania.

Przejdz do nastepnej strony | na odpowiednim ekranie uruchom sterowanie synchroniczne i sprawdz jego dziatanie.

W 01:F-S05E0-5 - Aws Mgniter

4 =mgeEaan
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Uruchamianie sterowania synchronicznego i kontrola dziatania ) 000
ESREERc

% 01:FX5-4055C-5 - Axis Monitor

I EE L ET

Axis Monitor Monitor Type: | Axis(Qutput Axis)

v] Fant Size:  select Mo | Module Information List

@ |PLC READY(U1¥G5350)

@ |READY(U1¥G31500.0)

@ |Synchronization flag(U1¥631500. 1)
@ |All axes servo ON(U1%G5351)

Md. 108:5ervo status 1 : READY O

Axis #1 Axis 2
Md.20:Feed current value 0.0 pm 157079.6 pm
Md.21:Machine feed value 0.0 pm 157079.6 pm
Md.23:Axis error Mo. - -

Md.24:Axis warning Mo. - -

Md.26:Axis operation status

Md.28:Axis feed speed

Synchronous Control
0.00 mrm/min

Waiting
0.00 mimy'rmin

Md. 108:5ervo status 1 : Serva OM

Md.44:Positioning data No. being | _ )

xectsd

Md.47:Positioning data being I N
executed : Operation pattern Positioning Complete  Positioning Complete |Md.EU:Fur::ed stop input(U 1¥G4231)

Md.47:Positioning data being BLSY
executed : Control method
IM.-J AT Onrtinnina Aot haina

laxisho. N 2 (3 (4]
Md. 31:5tatus : Error detection
AxisNo, |12 |3 |4

< llustracja dziatania >

Md. 31:5tatus : Axis warning detection
AxisNo, |12 |3 |4

@ |Md.51:AMPess operation mode(U1%G4232)
] |Md. 133:0peration cyde over flag{U1¥G4239)

|Mr| 1324 Minarstinn Heosd] 11¥50053%

Uruchamianie sterowania synchronicznego |
przeprowadzanie kontroli dziatania zostato zakonczone.

Nacisnij (@), aby przejs¢ do nastepnego ekranu.
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]

> Kontrola dziatania za pomoca oscyloskopu cyfrowego

Przeprowadz kontrole dziatania za pomoca oscyloskopu cyfrowego.

Przejdz do nastepnej strony | na odpowiednim ekranie przeprowadz kontrole dziatania za pomoca oscyloskopu cyfrowego.

e Edf Vew Action Onle Tools  Help
=1 RN ] R K dull FH
2

Ly My

(4’3 4 4 | |niN

b Conivnpal Mede gy Counb Flarnh Fime

) ood

.
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jest dopasowany do biezgcej wartosci dla osi 1.
(Przebieg wykresu rozni sie w zaleznosci od czasu zakonczenia probkowania).

Biezaca wartosc cyklu dla osi 1
Biezaca wartosc cyklu dla osi
mPredkosc silnika

m

CCNCRC RO

;ﬂ 7] -
'°'°°°E.F_.:3 7] |

& Scale | AUTO ~|

1 = mBiezaca wartosc dla silnika

m Kontrola dziatania za pomoca oscyloskopu cyfrowego ) 0oo
[ Digital Cscilloscope - D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-S_sample.gx3 - 01:FX5-40S5C-5 | B

! File Edit View Action Online Tools Help
cade B :
Sprawdz, czy wykres utworzonych danych krzywki na cyfrowym oscyloskopie [ 2p Bl - - = Ty

& Status STOP .'.m] }-’“'J ‘

;0.0 | Kontrola dzialania za pomoca oscyloskopu
cyfrowego zostata zakonczona.

& Cootroual Med= Trigger Counts
Simulation (1.1) MODE Digital OSC

Finish Time

Nacisnij (), aby przejs¢ do nastgpnego ekranu.
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[ 3.5 Podsumowanie rozdziatu

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Konfiguracja systemu
Procedura uruchomienia sterowania synchronicznego
Tworzenie parametrow sterowania synchronicznego

Kontrola dziatania sterowania synchronicznego

Wazne informacje

Konfiguracja systemu Aby doda¢ os. skonfiguruj ustawienia serwowzmacniaczy i numeracje osi
sterowanych w sieci SSCNETII, podigcz serwomotory i przeprowadz konfiguracje za
pomocg oprogramowania MELSOFT GX Works3.

Procedura uruchomienia sterowania Podczas tworzenia systemu serwomechanizméw zawierajacego modut prostego
synchronicznego sterowania ruchem serii MELSEC iQ-F przeprowadz konfiguracje systemu,
parametrow ogdlnych, parametrow serwomechanizmow, danych pozycjonowania
i parametrow sterowania synchronicznego, utworz dane profilu krzywki, a nastepnie
zapisz dane w module prostego sterowania ruchem.

Tworzenie parametrow sterowania Parametry sterowania synchronicznego obejmuja parametry synchronizacii i osi
synchronicznago wejsciowych oraz dane profilu krzywki (cam curve).

Kontrola dziatania sterowania Okno Axis Monitor pozwala sprawdzaé status sterowania synchronicznego.

synchronicznego Skorzystaj z cyfrowego oscyloskopu, aby sprawdzi¢ status sterowania
synchronicznego na wykresie.




—_ =l

li] MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_POL

> Test koricowy ) oo

Po zakonczeniu szkolenia Modut prostego sterowania ruchem serii MELSEC iQ-F mozesz przystapi¢ do testu

koncowego.
Jesli masz watpliwosci zwigzane z ktoryms tematem, teraz mozesz przypomniec sobie zwigzane z nim informacje.

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

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

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

odpowiedzi | ostateczna ocena.

Poprawne odpowiedzi: §

Aby zaliczyc test, musisz
odpowiedzie¢ poprawnie na 60%

pytan.

Liczba pytan: 5

Wynik procentowy: 100%

Dalej ‘ ‘ Sprawdz

« Nacisnij przycisk Dalej, aby wyjsé z testu.
* Nacisnij przycisk Sprawdz, aby sprawdzi¢ test. (Sprawdzenie poprawnych odpowiedzi)
+ Naciénij przycisk Powtérz, aby powtorzyé test.
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> Test koncowy 1 ) 000

Wybierz nazwe oprogramowania wymaganego do korzystania z funkcji pozycjonowania dla modutu prostego
sterowania ruchem serii MELSEC iQ-F

- MELSOFT GX Works2
- MELSOFT GX Works3
- MELSOFT MT Works2
- MELSOFT GT Works3
~  RT ToolBox2

Odpowiedz ] [ Wstecz
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> Test koncowy 2 ) 000

Wyhbierz prawidlowe ustawienie numeracji osi sterowanych serwowzmacniacza dla osi 1.

=, =,

Pokretlo Pokretlo
wyboru osi (SW1) wyboru osi (SW1)

Przelacznik dodatkowe) Przelacznik dodatkowe)
numeracji osi (SW2) numeracji osi (SW2)
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> Test koncowy 3 ) 000

Wybierz prawidlowy sposob wlgczania 1 wylgczania urzadzenia dodatkowego w programie sekwencyjnym podczas
monitorowania za pomocg oprogramowania MELSOFT GX Works3.

L)

Nacisni] dwukrotnie urzadzenie.

.

Nacisni] dwukrotnie urzadzenie, jednoczesnie przytrzymujac przycisk Alt.

.

Nacisnij dwukrotnie urzadzenie, jednoczesnie przytrzymujac przycisk SHIFT.

Odpowiedz ] [ Wstecz
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> Test koncowy 4 ) 000

Wybierz prawidlows procedure uruchamiania sterowania synchronicznego.

)

A-E—-C—-D—-=B—-F

)

E-D—-C—-B—-A—F
B—-F—-E—-+A—-D-—-C

A Tworzenie danych profilu krzywki

B: Konfiguracja parametrow sterowania synchronicznego

C: Konfiguracja danych pozycjonowania

D: Konfiguracja parametrow ogdélnych | parametrow serwomechanizmu
E: Konfiguracja ustawien systemu

F: Zapisywanie w module prostego sterowania ruchem

Odpowiedz ] [ Wstecz
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> Test koncowy 5 ) 000

Przypisz prawidtowe wyjasnienia poszczegolnych opcji oscyloskopu wymienionych w ramce.

v | Umozliwia konfiguracje docelowych danych probkowania.

¥ Umozliwia konfiguracje cyklu i czestotliwosci probkowania przed wyzwaoleniem 1 po wyzwoleniu.

¥ Umozliwia konfiguracje warunkow rozpoczecia probkowania.

Nazwa

1: Warunek prébkowania
2. Ustawienia wyzwalania
3. Konfiguracja probek

Odpowiedz ] [ Wstecz
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@I Wynik testu ) 006

Ukonczyles/as test koncowy. Oto Twoj wynik.
Aby zakonczyc test koncowy, przejdz do nastepnej strony.

Poprawne odpowiedzi: ()

Liczba pytan: 5

Wynik procentowy: 0%

Dalej | ‘ Sprawdz ‘ ‘ Powtorz ‘

Test niezaliczony.
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»

Ukoriczyle$/a$é szkolenie Modut prostego sterowania ruchem serii MELSEC iQ-F.

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.

Mamy nadzieje, ze szkolenie spetnito Twoje oczekiwania i ze
uzyskates/a$ przydatne informacje.

Szkolenie mozesz powtarza¢ dowolng liczbe razy.

' Sprawdz | | Zamknij




