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>m Cel szkolenia ) oo

Szkolenie jest przeznaczone dla oséb, ktdre po raz pierwszy beda konfigurowad system sterowania ruchem wykorzystujacy
modut Simple Motion serii MELSEC iQ-R z CC-Link |E Field Network. Szkolenie opisuje procedury projektowania systemu,
montazu, wykonywania potaczen elektrycznych i inne czynnosci, ktérych przeprowadzenie jest wymagane przed
rozpoczeciem korzystania z modutu Simple Motion za pomoca oprogramowania inzynierskiego MELSOFT GX Works3 do
sterownikow PLC.

Poznaj metode uruchamiania przykladowego
systemu, a wigc montaz i wykonanie polgczen
elekirycznych modutu Simple Maotion.

Progmmowanie z wykorzystaniem o
ukfa déw funkcjonalnych FB zgodnych z Uruchomienie
PLCopen

Przyklad programu Ustawienia systemu

Uczestnicy szkolenia powinni posiadac podstawowa wiedze na temat sterownikow PLC serii MELSEC iQ-R,
serwomechanizmow AC | pozycjonowania.

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

=, GX Works3 (drabinka)”

« MELSERVO (MR-J4) — informacje podstawowe”

= Sprzet FA dla poczatkujacych (pozycjonowanie)”




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Medule(CC-Link_IE_Fisld_Network)_POL

>m Struktura szkolenia ) 00c

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

Rozdzial 1 — Uruchomienie

Poznaj metode uruchamiania przyktadowego systemu, a wiec montaz i wykonanie potaczen elektrycznych modutu
Simple Motion.

Rozdzial 2 — Ustawienia systemu

Poznaj ustawienia CC-Link IE Field Network, modutu Simple Motion | parametréw serwowzmacniacza za
posrednictwem oprogramowania GX Works3.

Rozdzial 3 — Przykiad programu

Poznaj programowanie modutu Simple Motion za pomoca przykladowego programu.,

Rozdzial 4 — Programowanie z wykorzystaniem ukltadow funkcjonalnych FB zgodnych z PLCopen

Poznaj programowanie z wykorzystaniem uktadow funkejonalnych zgodnych z PLCopen.

Test koncowy

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

Przejdz do nastepnej strony

Przejdz do poprzedniej strony

Przejdz do wybranej strony

Opus¢ szkolenie

Przejdz do nastepnej strony.

Przejdz do poprzednigj strony.

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

Opusc szkolenie.
Okna takie jak ,Tresc” i szkolenie zostang zamkniete.
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>m Srodki ostroznosci dotyczace uzytkowania

Srodki bezpieczenstwa

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

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

Materialy referencyjne

Ponizej wymieniono materiaty referencyjne zwiazane ze szkoleniem. (Korzystanie z nich nie jest konieczne).
Naciénij nazwe materiatu referencyjnego, aby go pobraé.

Mazwa pliku

; Format pliku Wielkosc pliku
referencyjnego

Arkusz kontrolny Plik skompresowany
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CETLPETEN Uruchomienie ) ] Joc

Ten rozdziat opisuje uruchamianie przykltadowego systemu w nastepujacej kolejnosci: montaz, wykonanie polgczen
elektrycznych, oraz konfiguracja obwodow zewnetrznych modutu Simple Motion | serwowzmacniaczy.

Procedura uruchomienia )

Ponizej przedstawiono kolejnoscé czynnosci opisywanych w tym rozdziale.

[ Podtgczanie modutéw

¥ ,

Podtgczanie zasilania elektrycznego i przewodow
taczeniowych

.

Ustawianie liczby stacji

4

taczenie CC-Link IE Field Network

2

Podtaczanie zewnetrznych uktadow

¥

Uruchamianie systemu
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Konfiguracja systemu ) 000

(1) Konfiguracja urzadzen przyktadowego systemu

Skorzystaj ze stolika X-Y z dwiema osiami. Podtgcz zewnetrzny uktad do zdalnego modutu
wejsciowego.

R61P R04CPU RD77GF4 R35B

=l
} MR-J4-GF MR-J4-GF
-

— .
! |

NZ2GF2S1-16D

L
RARRRRAAIRANN

L J:Ig.v.w sy -

Cl B ;tf.T;T;T.T.';f.T..

Obwody zewnetrzne
(np. przetacznik)

Sruba kulowa (skok): 10 mm
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»m Konfiguracja systemu

(2) Ograniczenie zakresu ruchu

Ponize] przedstawiono zakres operacyjny stolika X-Y.
Whytaczniki krancowe DOG | FLS/RLS zamontowane sa w potozeniach pokazanych ponize.

Zakres operacyjny

0 mm

-10 mm

=10 mm 0 mm 150 mm 155 mm




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Medule(CC-Link_IE_Fisld_Network)_POL

} Podiaczanie modutéw ) oo

Zamontuj kazdy modut na ptycie bazowej, tak jak pokazano ponizej.
Szczegotowe informacje mozna znalezé w Instrukcji konfiguracji modutu (MELSEC iQ-R Module Configuration Manual).

RE1P RD77GF4
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Podtaczanie zasilania elektrycznego i przewodow taczeniowych

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

w instrukcji kazdego modutu.

(1) Podlaczanie zasilania do PLC
Ponizej znajduje sie przyktad, w ktérym przewody zasilania i uziemienia podtgczone sa do modutu zasilania.

Otwérz pokrywe terminalu z przodu modutu zasilania i podtacz przewody.
W celu redukcji zaktécen w systemie zasilania podtgcz transformator izolacyjny.

Modut zasilania:
pod pokrywa terminalu Modut zasilania

Napiecie pradu
zmiennego od
200 do 240V

i

T Wytacznik
J kompaktowy
(MCCB)

cP

E—

Moment dokrecania

Odpowiedni przekroj przewodu

Do przewodow

zasilania Element
serwowzmacniacza S
Eya o 0d 0,75 do 2 mm? (od 18 do 14 AWG) 0d 1,02 do 1,38 N'm
zasilania
F o 0d 0,75 do 2 mm? (od 18 do 14 AWG) 0d 1,02 do 1,38 N'm
uziemienia
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m Podtaczanie zasilania elektrycznego i przewodow taczeniowych ) 000

(2) Podlaczanie zrodta zasilania do serwowzmacniacza i serwomotoru

Podtacz zasilanie obwodu sterowania (L11, L21) i obwodu gtdéwnego (L1, L2, L3) do serwowzmacniacza, oraz
podiaczenie zasilania silnika i przewodu enkodera.

Mapigcie pradu
zmignnago ad 200 do 240 W

£ .F...

Ponizsza tabela zawiera wymiary przewoddw do uzycia z
Witacznik serwowzmacniaczem MR-J4-10GF.

d § kompakiowy W przypadku innej mocy serwowzmacniacza sprawdz instrukcje dla tego
(MCCB) modelu.

-

Przewad zasilania Odpowiedni przekrdj przewodu Moment dokrecania
sterownika PLC .
Przewod

Wytacznik zasilania obwodu 0d 1,25 mm? do 2 mmZ (od 16 do 14
kompaktowy sterowania AWG)

(MCCB) (L11, L21)

_ Zasilanie obwodu
Stycznik MR-J4-10GF glownego 2mm? (14 AWG)
magnetyczny

(MC) o (L1, L2, L3)

Przewad
uziemienia

1,25 mm2 (16 AWG)

Przewod zasilania serwomotory
H
iy

Przewod enkodara
F'

—

HG-KR13
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) Ustawianie numeru stacji

(1) Ustawianie numeroéw stacji serwowzmacniaczy

Skorzystaj z pokretet (SW2 i SW3), by ustawi¢ numery stacji serwowzmacniaczy.
Ustaw numer stacji w systemie szesnastkowym.

J | Wi

- |
=
SW2 SW3
Ustawienie numeru stacji Ustawienie numeru stacji

na pokretle (gérnym) na pokretle (dolnym)
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»“ Ustawianie numeru stacji ) 00c

(2) Ustawianie numeru stacji zdalnego modulu wejsciowego

Skorzystaj z przetacznika z przodu modutu, by ustawi¢ numer stacji.
Ustaw liczby w polu setek i dziesigtek na pokretle po lewej stronie i liczby jednosci na pokretle po prawej stronie.
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> Laczenie CC-Link IE Field Network ) 00C

Potacz modut Simple Motion RD77GF, dwa serwowzmacniacze (MR-J4-GF) i zdalny modut wejSciowy przewodami
Ethernet.
Potacz je w topologii liniowej, jak przedstawiono ponize;.

Uzyj standardowych przewododw Ethernet zgodnie ze standardem CC-Link |IE Field Network.
Maksymalna odlegto$¢ pomiedzy stacjami potaczonymi przewodem Ethernet to 100 m. Jednakze, odlegto$¢ ta
moze by¢ mniejsza w zaleznosci od $srodowiska operacyjnego przewodu.

Stacja nadrzedna

Przew6d Ethernet

Kategoria 5e lub wyzsza, prosty przewod
(podwéjnie ekranowany, STP)

Lacznik RJ45 Stosowne przewody:
*|[EEE802.3 (1000BASE-T)

*ANSI/TIA/EIA-568-B (Kategoria 5e)
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} Podtaczanie zewnetrznych uktadow ) 14 J 1 Jroc)

Podlacz zewnetrzny ukiad do zdalnego modutu wejsciowego uzywanego w trakcie szkolenia.
Ponizszy rysunek przedstawia przypisanie i okablowanie dla kazdego sygnatu.
Uzyj normalnie zamknietych stykdw dla wymuszonego zatrzymania, ogranicznika obrotu w przéd/tyt | czujnika zblizeniowego.

P L T DUk

TN : Wymuszone zatrzymanie X08: Synchroniczny start osi 'Y
: ?1‘ : Obrét w przéd osi X w trybie JOG  X09: Wybér numeru pozycji
T et : Obrot w tyt osi X w trybie JOG (tabela)
e - : Obrot w przéd osi Y w trybie JOG  X0A: Czujnik zblizeniowy osi X
- : Obrot w tyt osi Y w trybie JOG X0B: Limit obrotu w przéd osi X
: Start osi X XOC:Limit obrotu w tyt osi X
cStartosi Y X0D:Czujnik zblizeniowy osi 'Y
: Reset btedu XOE: Limit obrotu w przéd osi Y
XOF: Limit obrotu w tyt osi Y

MNapigcie pradu
statego 24V —

Mapigcie
— pradu
— stalego
24V
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} Uruchamianie s_ystemu

Sprawdz, czy przetacznik RUN/STOP/RESET sterownika PLC znajduje sie w potozeniu STOP.

RESET RUN

Q)

Zalacz zasilanie systemu. Serwowzmacniacz wskazuje ,Ab".

A Sl CC-Link IE Bieid
A

%
Uy MELEEHHO-] 4
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bl
m Podsumowanie rozdziatu

) oo

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Konfiguracja systemu

+ Podiaczanie modutow

« Podigczanie zasilania elektrycznego i przewodow taczeniowych
« Ustawianie numerdw stacji

= taczenie CC-Link IE Field Network

« Podigczanie zewnetrznych uktadow

+ Uruchamianie systemu

Wazne informacje

Konfiguracja systemu = Poprzez CC-Link |E Field Metwork skonfiguruj system taczacy sterowniki PLC z serii
MELSEC iQ-R z serwowzmacniaczami MELSERVO J4.

Podigczanie modutow «  Zamontu] modut zasilania R61P, modut CPU R0O4CPU sterownika PLC i modut
Simple Motion RD7TGF4 w plycie bazowe] R35B.

Podtaczanie zasilania elektrycznego i « Podigcz zasilanie do sterownikow PLC i serwowzmacniaczy.

przewodow tgczeniowych » Podtacz przewody zasilania serwomotordw | przewody enkoderow do
serwowzmacniaczy.

Ustawianie numerow stacji » Ustaw numery stacji dwoch serwowzmacniaczy i zdalnego modutu wejsciowego.

taczenie CC-Link IE Field Network = Potacz modut Simple Motion, serwowzmacniacze i zdalny modut wejsciowy
przewodami Ethernet.

Podtaczanie zewnetrznych ukladow * Podigcz zewnetrzny ukiad, wliczajac w to przetgczniki i ograniczniki do zdalnego
modutu wejSciowego.

Uruchamianie systemu «  Ustaw przefgcznik EUN/STOP/RESET CPU PLC w pozycji STOP przed
uruchomieniem.
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arLricirl Ustawienia systemu

Ponizej przedstawiono wersje kazdego oprogramowania wykorzystywanego w tym rozdziale.

GX Works3 wer. 1.032J lub péZniejsza
MR Configurator2 wer. 1.60N lub pb&Zniejsza

m Rejestracja profili )

Zarejestruj profile MR-J4-GF oraz NZ2GF251-16D. Po zarejestrowaniu profili nie ma potrzeby kolejnych ich rejestraciji
w przysziosci.

1) Pobierz dane profili MR-J4-GF oraz NZ2GF251-16D stad i stad, zachowujac je w archiwach zip w dowolnych
miejscach.
(Nie musisz wypakowywac archiwow zip).

2) Uruchom GX Works3.

3) Wybierz [Tool] — [Profile Management] — [Register], bez wczesniejszego otwierania projektu.

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

e— Help Register Prafile @
Memary Card im .04 Look i | i puolie - sBoB

Check Program... i Marme Dake modified Type
-h.-_}- y = - " - =
1 bdlB00_MIIGFI51-160 1 2. C5PP.oip 9/6,/2016 1007 PM Compress
Racert Place
Chack Parameter = ® Lk 0002_MR-J4-GF_2 ja.CTP zip YE/NI62SIPM  Compesss
Confirm Memory Size (Offline)...

Module Tool List... Dekiop

Drive Tool List... vl
Libranies
Profile Management i -h
Reqgister Sample Library... Computer
Predefined Protocol Support Function... Network
Circuit Trace... L d
Options... Fle pame: | 000 MEZGFS1AED_1_aC5FP s = Feguter |
Files al ype: [0 Supported Fomats = Carcel
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} Tworzenie projektu

Stwdrz projekt dla GX Works3.

1) Wybierz [Project] — [New].

2) Wybierz elementy w oknie New, jak pokazano ponizej.
3) W Module Setting przy Module Label wybierz [Use].

Delete...

Project Verify...

Project Revision

Change Module Type/Operation Mode...

1 F
Siode MELSOFT GX Works3

Intelligent Function Module

Add a madule,

[Module Name] RO4CPU
[Start [/O No.] 3E00

Nnan Nther Fnrmiat File Io

Module Setting

Hodule Label:Use

| po Mot Show this Dialog Again
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»m Inicjalizacja pamieci ) oo

Przeprowadz inicjalizacje pamieci CPU PLC. 1/2
1) Poditagcz RO4CPU do komputera za pomoca kabla USB.
2) W ustawieniach polaczenia GX Works3 ustaw polaczenie USB.
Wybierz [Online] — [Current Connection Destination]. Ustaw miejsce potaczenia, jak pokazano ponizej.
Wybierz [Connection Test], by sprawdzi¢, czy polaczenie przebiega prawidlowo. Jesli tak, Kliknij [OK], by zamkna¢
okno.
3) Przeprowadz inicjalizacje pamieci.
Wybierz [Online] — [CPU Memory Operation]. Po pojawieniu sie okna CPU Memory Operation, kliknij przycisk
[Initialization].
Kiedy pojawi sie wiadomosé Initialize the selected memory. Are you sure you want to continue?”, kliknij [Yes].

Specity Connaction Desbination Connsction

s
[

& Write to PLC...
ettty JoCE Cone
Remote Operation(5]... | Nmum]
Safety PLC Operation...
Redundant PLC ratio

CPU Memaony Operation...

CPU Hogul Drect Coupled Seltng

CnideTain Tast

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

H B B N B

CC E Cont CC IE Fiedd Ethemet OC-link o4
HET! 10(H]

Acoessng Host Statian

Hultipds CPU Setting Speofy Redendant CPU

i~

PLC Ha. I
1 3 4
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”»
m Inicjalizacja pamieci

v

TR Mamory Dperaticn
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hm Diagram konfiguracji modutow ) 1« ) » Jroc

Stwérz diagram konfiguracji modutow.

Wybierz [Module Configuration] z drzewa projektu.

Wybierz zaktadke POU List z okna Element Selection, a nastepnie przesun i upusé wykorzystywany modut.

Wybierz rysunki odpowiadajace modutorn PLC uzywanym w rzeczywistym systemie.

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

Element Selection

{(Find POL

W X | A
POW Display Target:
iQ=R Series
Maip Base
m R358 5 Slots (Type requiring p
m RaBE Ype requiring p<
W R3BRB-HT 8 Slots (Extended tempe
I R3I108-HT 10 Slots (Extended temps
[ R310RE 10 Slots (Type requiring r|=
[ R312B 12 Slots (Type requiring |
Extension Base
RQ Extension Base
PLC CPU
Process CPU
Safaty CPU
C Controller
Head Module
Motion CPU
NCCPU
Power Supply

O Cwbanelonmn
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>}m Wiaczanie synchronizacji miedzymodutowej

Wiacz synchronizacje miedzymodutowa. (Uwaga)

Z drzewa projektu wybierz [Parameter] — [System Parameter].

1) Wybierz zaktadke Inter-module Synchronization Setting.

2) Ustaw [Use Inter-module Synchronization Function in System] w pozycji ,Use”.

3) Kliknij =<Detailed Setting> obok [Select Inter-module Synchronization Target Module].
4) Ustaw ,Synchronize” dla RD77GF4 w oknie Select the Synchronous Target Module.
5) Nacisnij przycisk [OK], aby zamknac okno.

DRSS e e R B ey ) =
Irber-moduls Syrchronmation Seltire

oo
) 1/2

140 Assignmant | Multipls GPL Serti

Irpul ths Setine bem o Ssarch

| b

g
| @ wiwr-module Serebrenization Saltd

008ms Lt Sattieg

-1 Inter- module Symchronzation Seting
< Ues Iber-miuks Syrchroniabon Funclion m Srslem
Kalact Imtar—madiela Synchmmrtion Trpat Madds

=) Foec Soen Inteval Sstire of bier-module Synchronization

hanm

Fixad Szan Interval Selting (Mat 581 in 0054 ui)
Fiooed Sican Brilweval Selting (5el in §05ms unith
= Ivter-module Synchmnization Hester Setting
Synchronoiie Mashar Salting of G0 IE Fisdd
Moustieg Skt Mo,

Ted 'wyncheonous’, oo nof sywcbronois” dor taeget moduls

4| m "
l

Wem Lizt |Find Resut Check. Fistore fhe Detsll Settings I I
5)
Syatem Paramensr Coversion | [ (o3 ] Caresl | Ii I

(Uwaga) W przypadku wersji oprogramowania modutu RD77GF 04" lub wczesniejsze| zawsze wigczaj synchronizacje miedzymodutows.
Wersje oprogramowania modutu sprawdza sie w nastepujacy sposab.
1. Zgodnie z procedura utwarz dlagram konfiguracji modutu, umoZliwiajac w ten sposob komunikacje z madutem CPU.

ISy emtrnm B dmmitoer]

I F nnckas maounn seneki
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CJ|~

»m Wigczanie synchronizacji miedzymodutowej

3

000
2/2

2. Z paska menu wybierz [Diagnostics] — [System Monitor].

(Uwaga) W przypadku wersji oprogramowania modutu RD77GF 04" lub wczesniejszej zawsze wiaczaj synchronizacje miedzymodutows.
Wersje oprogramowania modutu sprawdza sie w nastepujacy sposob.

1. Zgodnie z procedura utwarz diagram konfiguracji modutu, umozliwiajgc w ten sposéb komunikacje z madutem CPU.

3. Kliknij przycisk [Product Information List] w dolnej centralnej czesci okna System Monitor Main Base.
4. Przewin okno Product Information List w prawo i sprawdz firmware version.

C

Sy Montor Mesn Bas] = . | _
Frd | ‘ " CERLT Product Information List l S e e . .
e Biaius
STOF - s
[T . FreserSupply | PO | LR . ym Module
]nul i i:n IP Address | Synchron Firmmware Production

r.“ n (Part 2) (Postl IPw4) | (Port2 IPv4) s werslon Information

Uninstall Stabus

Biedc-Power Supply - . oOoooooooo
T Basic 1/08 (.
BasicI/o 1 = ;
(Eutension Base . Basic-1/0 2
| Uninstall Basic-1/0 3
Basic-1/0 4

Estension Base

Uniredall

Uninstall

Uninstall ,

4 il ¥
i
| Uninstall e TE . 5
1 Dt il o

L
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;‘m Ustawienie statego interwatu miedzy skanami ) :gﬂ
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Ustaw interwat synchronizacji w [Fixed Scan Interval Setting] w zaktadce [Inter-module Synchronization Setting].
Ustawiane wartosci cyklu synchronizacji miedzymodutowej zmieniaja sie w zaleznosci od sterowania i liczby punktow
urzadzen taczeniowych.

Ustaw Fixed Scan Interval Setting na 1,00 ms, by podtaczy¢ zdalny modut wejsciowy.

Po zakonczeniu ustawien kliknij przycisk [OK].

System Perameter —-— . . - Sl E \Wartosé referencyjna statego interwatu miedzy skanami
[ 140 Assignment | Mahiple GPU mi Tile-modde Synchronizstion Setting ||
e R RRRBRFRCBBEERAEEEEEEEEiEEEEES . Staly interwat
. e %o jita liczb: e
ot w Saiting W 1o Sawe? B e e Ca*kﬂ:ig?'i“ ba miedzy
, Uz nter-module Synchronization Furction in Srstem e =iac) skanami
5 2 Salect Inee-modale Syvchronization Taroel Moddle <Dwtailed St
— 'H Tovor=rkiln Eymotor szt St - F:seld&:m}:mul.Sﬂtu of Tier-module Swrchronizstion .
P 0106 Uit Sting Ses Od 1 do 4 stacji 0.50ms
Ficed Scar Frisrval Seiting (Mot et m 00Sms unit]
Fized Scan bterval Setiing (3et in 038ms unit) I 100 ma || ~
= Snter modale Sy Masder St . » Od 5 do 13 stacji 1.00ms
Eynchronous Master Setfing of GG TE Fiekd Mot Se1
Messtir St o, i

Od 14 do 64 stacji | 2.00ms

Od 65 do 120 stacji| 4.00ms

Set the moduls which = the synchronous macter wathin the modules &
II_Im:.sm:ﬂ required 50 2at wher bocal glaton of CO-Link, JE Field & ool 58 8 synchronous langed babwesn —

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

(e ol ztabon will b recare slalion of sprcheonous commarsd mithin modubes becauss 1L s opergbed

by sprchronous command wathin modules from master station of O0-Link IE Field. 5o, the local staton will -

Voo o TFedt Pt | Check. | [ B e

[ Eysten Paamulor Dworsion | [ oK J Carcel |

Staly interwal miedzy skanami

Kiedy wystapi ostrzezenie 0CCOH [Synchronization cycle time over], btad 2600H [Inter-module synchronization process error] lub
btad 193FH [Operation cycle time over error], ustaw wieksza wartos¢ nastepujacych punktow.
* Sprawdz, czy cykl operacyiny jest optymalny wzgledem liczby stacii.

4
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Staty interwat miedzy skanami

Kiedy wystapi ostrzezenie 0CCOH [Synchronization cycle time over], btad 2600H [Inter-module synchronization process error] lub

btad 193FH [Operation cycle time over error], ustaw wiekszg wartos¢ nastepujgcych punktow.

- Sprawdz, czy cykl operacyjny jest optymalny wzgledem liczby stacji.

- Ustaw maksymalna liczbe sterowanych osi [Pr.152].

- W ustawieniach [Application Settings] — [Supplementary Cyclic Settings] — [Station-based Block Data Assurance] parametrow
sieciowych modutu ("Module Parameter(Network)") wybierz ,Disable”.

W przypadku wykorzystywania zdalnego modutu wejsSciowego, ustaw [Station-based Block Data Assurance] w pozycji ,Enable”.
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(1) Dodawanie stacji zdalnej

Zarejestruj zdalng stacje, ktdra ma by¢ uzyta w projekcie.
1) W drzewie projektu kliknij dwukrotnie [Module Parameter (Network)].
2) Kliknij [Basic Settings].

3) Kliknij dwukrotnie <Detailed Setting> przy [Network Configuration Settings].

. e Parameter [Motion]

1) | £ Module porameter (Netvork) [

— — ltem 3) Setting
Fnr'l-* the Setting Item to Search | [E . Net & Confs, Sors Soths |
. Network Configuration Settings | <Detailed Settng
B Bz ~ Refresh Settings
e Feaired 5ot 2) - Refresh Settings <Detailed Setting>
s
1 pr— onfiguration Settings Metwork Topology Lire/Star
Refresh Setting

Metwork Topology
- Application Settings
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Ustawianie zdalnych stacji (serwowzmacniacze, zdalne moduly wejsciowe/wyjsciowe)

Pojawia sie okno [CC |E Field Configuration].

4) Z [Module List] po prawej stronie ekranu dwukrotnie przesun w lewo i upusé na liscie modutdow [Servo Amplifier
(MELSERVO-J4 Series)] — [MR-J4-GF].

5) Z [Module List] przesun i upus¢ na liste modutéw [Basic Digital Input Module] — [NZ2GF2S1-16D].

6) Sprawdz, czy dwa serwowzmacniacze (MR-J4-GF) i jeden NZ2GF251-16D s3 zarejestrowane na liscie modutow.

| OC IE Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
[ Detect Now _  Module List x
Epehiting: | Orine Otch - | MssgrmentMethad: [Startfind v | LnkScanTime (oprox [ - ms | Salect CC 1E Field | Find Module | M 4 b
Station Type — . :m A TNE -

Ponts | Start | BEnd |Ponts | Start | End @G 1 C IE Fiold Modub

i~
CC TE Field Module (Mitsubishi Ebectri
MR- J4GF Inteligent Device Station 0060 0083 No Setting Enm{mm

k]
MR-J4-GF Intelgent Device Station 35 0084 DOAT Mo Setting & Head Modulke
52 - .

NZ2GF 251-16D fRemate Device Station 0000 . e
L MR-34-GF 0.1 to S5/ 3P
=N (ETTTl Y :"l"."."l'.l."':"."‘"_

M= NIZGFZ51-160 16 points

A GOTLHM Series

MR-JI-GF  MR-J-GF  NZXGFES|

L)

RD77GF jako stacja nadrzedna sieci

Poza funkcjg pracy jako modut Simple Motion, RD77GF moze pracowac jako stacja nadrzedna rowna modutowi
nadrzednemu/lokalnemu CC-Link IE Field Network. W zwigzku z tym, ze RD77GF mozna wykorzystywac nie tylko do
sterowania ruchem, lecz takze do pracy jako stacja nadrzedna, zdalne moduly wejsciowe/wyjsciowe moga by¢ podlaczone do
tej samej sieci. Dzieki temu mozna zmniejszy¢ koszty konfiguracji systemu.

* RD77GF nie moze pracowac jako stacja podrzedna - submaster.
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(2) Przypisywanie operandow sieciowych

Przypisz operandy sieciowe (RX/RY, RWw/RWTr) do stacji zdalnej.

1) Przewin liste modutdw po prawej stronie | wyswietll [RX/RY Setting] oraz [RWw/RWTr Setting).
2) Przypisz operandy jak ponizej.

| Detect Now |
_ Mode Setting: Mwwm} - Assignment Method: Lirk Scan Time (Approx.): |_ n
A
? - StatonType  2) Ponts | Start | End |t | Start | End :imm'
T m 0  Master Station (Uwaga)
[ 1 Inteligent Device Station r_as_-;su_o?a: Setting
[ 2 Inteligent Device Station _ _36__0084__0DA7_ljfo Setting
= 3 Remote Device Station

Bity X00 — X0F zdalnego modulu wejSciowego przypisane sa jako RX00 — RXO0F.

(Uwaga) Gdy przy Assignment Method ustawiono Start/End, zmiana adresu startowego RWw/RWr moze
spowodowac ustawienie wartosci 4 w kolumnie punktow.
Zawsze ustawiaj 36 punktow dla RWw/EWr serwowzmacniacza MR-J4-GF.
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(3) Ustawienia synchronicznej komunikacji i trybu pracy dla stacji

Wprowadz reszte ustawien.

1) Przewin liste modutow dalej w prawo, by wyswietli¢ [Network Synchronous Communication] i [Station-specific
mode setting].

2) Ustaw MR-J4-GF jako ,Synchronous” i NZ2GF251-16D jako ,Asynchronous” w [Network Synchronous
Communication]. (Uwaga)

3) Ustaw tryb dziatania MR-J4-GF w [Station-specific mode setting).
Ustaw MR-J4-GF w trybie ,Motion Mode”.

[ Detect Now J

Mode Seting: | Online (High-Speed Mode) 2] v | Assi Method: | Peint/Start h Link Scan Time (2 3] Lk .I = ms_ﬁ
A
: Model Name
v

Host Station

Tryb pracy serwowzmacniacza MR-J4-GF

Serwowzmacniacz MR-J4-GF ma dwa tryby pracy: tryb motion oraz tryb 1/O.
Tryby motion oraz /0O moga by¢ uzywane jednoczesnie w tej samej sieci.
S3 miedzy nimi nastepujgce roznice.

Motion mode ....... Ten tryb prowadzi zaawansowane sterowanie ruchem, wliczajac w to kontrole interpolacji, kontrole
synchroniczna, kontrole mieszang predkosci i momentu obrotowego wielu osi w potaczeniu z modutem Simple
Motion.

I/O mode ........... Ten tryb z tatwoscig napedza przenosnik tasmowy i stolik rotacyjny poprzez uzycie funkcji pozycjonowania

Zaprogramowanej w serwowzmacniaczu. W tym wypadku inny modut poza modutem Simple Motion moze byc
uzyty jako stacja nadrzedna.

4
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(Uwaga) Po ustawieniu Network Synchronous Communication dla zdalnego modutu wejsciowego jako ,Synchronous” pojawiaja sie
ograniczenia zalezne od numeru seryjnego zdalnego modutu wejsciowego.
Wiecej szczegdtow zawarto w Instrukcji uzytkownika zdalnego modutu wejsciowego/wyjsciowego CC-Link |IE Field Network.
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(4) Zatwierdzanie ustawien

|
| o
J B

MR-J-GF  MR-JI-GF NZZC::%S!

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

ESEAP 5
CC IE Feld Module
EQEMWMIM
@ Master/Local Module :
@ Head Module 1
B Servo Amplifier{MELSERVO-) |

B, MR-34 0.1 to 55kW/3-Phase
B Basic Digital Input Module
2% NZ2Gl 16 ponts
@ GOT2000 Series
[ GOT1000 Series
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(1) Ustawianie odswiezania polaczenia
Ustaw zakres transferowy pomiedzy operandami sieciowymi a modutem CPU.
1) Kliknij [Basic Settings] — [Refresh Setting] w oknie Module Parameter (Network).
2) Kliknij dwukrotnie <Detailed Setting= w [Refresh Settings].
3) Skonfiguruj ustawienia jak ponizej.
4) Po zakonczeniu ustawien kliknij przycisk [Apply].

Setting Item List Settine Item

It
|h:-u1 the Settre Ilem to Search | [E = Network G rem o —
- Metwork Configuration Settings  <Detailed Setting>

5 B2 [ Wefresh Scttimes £
Fosh Sotiess  2)

@ 7 Required Settings
E‘E Bazic Seltiru;s |- Network Topology

 Metwork Topokoey Line Star

Status RX00 — RX0F jest przepisywany do X100 — X10F sterownika PLC CPU.
=gl | T

Module Label |-

-

Specify Devi
Specify Device
Specify Devi
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LLLL-3 TS =L L=yl LE= L1 =11 T TRl T

Status RX00 — RXOF jest przepisywany do X100 — X10F sterownika PLC CPU. |

AL

5B v 512 0000OQ UOIFF Module Label |+

R 16 00000 000OF Specify Devi

00100

| Rifir 4 00000 00003 Specify Devi

boooo

R 4 00000 00003 Specify Devi

no1o0

N EN ER ENERENE! |ENEN E)
LAERERERERERE! IEREN L]

The end number (hexadecimal) of the device rangs to be refreshed is displayed|

Check ‘ [ Restore the Default Settings
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(2) Ustawienia ods$swiezania monitora osi i monitora sterowania

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

2) Kliknij [Refresh settings] — [Refresh at the set timing.].

3) Sprawdz, czy w polu Target ustawione jest ,Module Label".

4) Upewnij sie, ze [Transfer to the CPU.] — [Current feed value] ustawiony jest jako ,Enable”.
Za pomoca tych ustawien poszezegdine dane monitora osi sa transferowane do etykiet modutu.

Settrg Nem Lt

[l | Toem 3} [ Madule Labe|

o i [ram oo ] A s
- Hadroah af the sof trgy
iy Modkile aperation setting Transiar o the GPLL i fie thi bghtor memory data to tha s ] doviee |

Nyl Curent faed vohn [ |
2 S

Enabky

EREREEREREEES

Enable
Enabla
Enable
Enable
Enabils
Enable
Enable
Enable
Enable
Enabils
Enable
Enabla -

- - Faadrate

Ly Ratresh Timing (10 Piiig arror Mo,

Aiz warmirg Mo
Walid M code

Axis aperation slatus
Carent spasd

Axig leadrate
Speed-posdion switching control positonng mavemant am
External inpul gainal
Status

Targe! valie

ERERERRERER
EREREERERER

Rastore the Dedayh Settirgs

bam Ligt | Find Result
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(3) Ustawianie czasu odswiezania

1) Kliknij [Refresh settings] — [Refresh Timing].

2) Sprawdz, czy pod [Refresh Timing] ustawione jest ,At the Execution Time of END Instruction”.

To ustawienie powoduje odswiezanie monitora osi | monitora sterowania, gdy modut CPU przetwarza instrukcje END
(z koricem kazdego skanu RCPU).

[ e Mochi Label

Axigd Al B
Enabie Lnabie Enabie
Enabile Enabile Enable
Enakbile Enabile Enable
Enabile Erabile Enabls
Enabie Enable Enable
Enable Enable Enable
Enabile Enable Enable
er the buffer memory dala to the specified deice
Enable Enable Enable
Enable Enable Enable

e [baem
UE E2 | Ercoder apton infor maton
* Modhile operation setting Fewarse forque limit stored vake
iy Module oparation settire Speed during command
* Refresh sattings b S —
m Cortrol mode svwdching status
- Pozitioning data baing execuled (Axiz to be nierpolated)
Deceleration start {lag
Tranefer to the G
Pre—reading data analysis slahus
Extemal command sunal monitor
- Refrosh Ty
Fafrash Timing At the Exscution Tima of END hstruction
Rafrash Group [nlinc 1-64)
-/ Refresh Timing (LA0) Specify the timing which transfers the 110 device data,
Rafresh Timing When ber-module Synchronous Intermupt Program Execute -

4 L3

Sel refresh timng. -

PREREEEL,

1¥

Restore the Defaul Settirgs

[vem Ligt :Frd Result
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(1) Rozszerzone parametry modulu

1) W drzewie projektu kliknij dwukrotnie [Module Extended Parameter].
2) Pojawi sie okno [Simple Motion Module Setting Function].

m L% Parameter

¢’ System Parameter

& Module Parameter (Motion)

%, Module Parameter (Network)

& Module Extended Parameter

Module POU (Shortcut)

=

note Password

F e

Dasplay Fitey Deplay M

v [Comoute Basc Parameters 1)

[ Ttem Ave 21 Axis 22
Common parameter The parameater does not rely on axis and relate to
bl de o S PO
Pr. 152:Contrel ams number wper
ot 0
Pr. 100 Corrected Machre Mo Settng Mo Seting |
ey e AN e Rewl Servo Avgifer  Oise Rel Servo Avper |
Pr. LUnt setarg Jpudne J-ouise
Pr.200. of pulses per rotation 20000 pulse 20000 puise
f" ’!“"""” e o) 20000 puise 20000 puive
Pr. 4Unt magrviication L:x ] Temes L:x1 Times
Pr. 748as speed ot start 0 puise s 0 pulse s
Basic parameoters 2 Seot according to the machine and applicable motor
Pr_B:Soeed vt vale 200000 pine 200000 pubse /5
Pr.uicceieraton e O 3000 ms 3000 me
Pr. W0:Oeceleration tme 0 3000 ms 1000 ms
Detailed parameters | Set according to the system confguration when th
D V1 Rartiaey ropmrvere s be
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(2) Wspoélne | podstawowe parametry

1) Wspodlne parametry

Ustaw [Common parameter] — [Pr.82: Forced stop valid/invalid selection] jako ,3: Valid (Link Device)".
Przypisz sygnaty odpowiednim bitom - podrozdziat 2.9 (6).
Ustaw liczbe obstugiwanych osi w [Pr.152: Control axis number upper limit]. Ustaw ,2° w tym ¢wiczeniu.
Podstawowe parametry
Basic parameters 1 to zestaw ustawien konfigurowanych przyciskiem [Compute Basic Parameters 1].

Ustaw wartosc Ball Screw, Horizontal, Lead of Ball Screw (PB) wynoszaca 10 mm, a Reduction Ratio 1/1.

Ustaw basic parameters 2, majac na uwadze predkosé maksymalna i przetozenie przektadni redukeyjngj silnika
oraz charakterystyki maszyny.

Display Filter

| Display Al

Item

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

II B s AL ME - i
3:Valid (Link Device)
2

- Basic parameters 1
Pr. 100:Connected Machine

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

Pr.4:Unit magnification
Pr.7:Bias spesd at start
- Basic parameters 2
Pr.8:5peed limit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0
Detaried parameteors T

Pr. 101:Virtual servo amplifier se...

Pr.3:Movement amount per rota...

Set according to the machine and applicable moto
MR.-14-GF MR-J4-GF No Sett
0:Use Real Servo Amplifier 0:Use Real Servo Amplifier D:UseR
0:mm 0:mm J:pulse
4194304 pulse 4194304 pulse 20000 g
10000.0 pm 10000.0 pm 20000 g
1:x1 Times 1:x1 Times 1:x1Tir
0,00 mm,fmin 0.00 mm,fmin 0 pulse,
Set according to the machine and applicable moto
&0000.00 mm /min 0000.00 mm /min 200000
100 ms 100 ms 00 m:

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

[ Eampute Bass: Paranatans 1 - kuk

T e ety peprern, wd mim B st defe T adeerioly il B e e iy |
g, . o G A ] e e ] wae i |

S i

e e

* o e |

el o CECANOr, T KTLIY P R ] R

gty Wt Lk o rt el st
(|

| e T R S (L]

Fu o b e vt st
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(3) Szczegolowe parametry 1

Ustaw programowe ograniczenia ruchu (Software stroke limits), oraz zewnetrzne sygnaty (FLS/RLS/DOG)
jako operandy sieciowe (Link Device) w Detailed parameters.

Skonfiguruj ustawienia jak ponizej.

Opis przypisania operandow sieciowych znajduje sie w podrozdziale 2.9 (6).

Item | Axis #1 | Axis =2 |
- Detailed parameters 1 Set according to the system configuration w
Pr. 11:Baddash compensation a... 0.0 pm 0.0 pm |
Pr. 12:Software stroke limit uppe... 0.0 pm 0.0 pm
Pr. 13:Software stroke limit lowe... 0.0 pm 0.0 pm
Pr. 14:Software stroke limit selec... | 0:5et Software Stroke L... 0:5et Software StrokeL...
Pr. 15:Software stroke limit valid... | 1:Irvalid 1:Invalid
Pr. 16:Command in-position width  10.0 pm 10,0 pm
Pr. 17:Torque limit setting value 300.0 % 300.0 %
Pr. 18:M-code ON signal output t... | 0:WITH Mode 0:WITH Mode
Pr. 19:Speed switching mode 0:Standard Speed Switc... 0:5tandard Speed Switc...
Pr. 20:Interpolation speed desig... | 0:Vector Speed 0:Vector Speed
Pr.21:Feed current value during... | 0:Not Update of Feed C... 0:Not Update of Feed C...
Pr.22:Input signal logic selection. .. | D:Negative Logic
Pr.22:Input signal logic selection... | 0:Negative Logic
Pr.22: IIT.H.II: Si';l'l-i Icnjc sel-ectlm 0:Megative Logic

Pr. 11sﬂsmselemn Inp...
Pr.117:RLS signal selection : Inp...
Pr. 118:D0G signal selection : In...
Pr. 119:5TOP signal selection : I...
[~ Detailed parameters 2 Set according to the system configuration w
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(4) Szczegolowe parametry 2

Ustaw state wartosci przyspieszania’hamowania oraz JOG speed limit value w Detailed parameters 2.
Skonfiguruj jak ponizej.

Item

Pr.25: Acceleration time 1
Pr. 26: Acceleration time 2
Pr.27:Acceleration time 3
Pr. 28:Deceleration time 1
Pr.29:Deceleration time 2
Pr. 30:Deceleration time 3
Pr.31:JOG speed limit value

Axis =1

10 ms

500 ms

1000 ms

10 ms

500 ms

1000 ms
3000.00 mm fmin

Axis =2

- Detailed parameters 2 Set according to_the ﬂ' stem configuration ™

10 ms

500 ms

1000 ms

10 ms

500 ms

1000 ms
3000.00 mm fmin

Pr.32:)JOG operation acceleratio. ..
Pr.33:)JOG operation deceleratio...
Pr. 34: Acceleration fdeceleration ...
Pr. 35:5-curve ratio

Pr.36:Rapid stop deceleration time
Pr.37:5top group 1 rapid stop s...
Pr. 38:5top group 2 rapid stop 5.
Pr,39:5top group 3 rapid stop s...
Pr.40:Positioning complete signa...
Pr.41:Allowable droular interpol...
Pr.83:5pead control 10x multipl. ..
Pr.84:Restart permissible value ..,
Pr.90:Operation setting for SPOD...
Pr.90:Operation setting for SPD...
Pr.90:Operation setting for SPD...
Pr. 122:Manual pulse generator ...
Pr. 123:Manual pulse generator ...

= HPR parameter

0: 100
0: 100

0:Trapezoidal Accelerat. ..

1100 %
10 ms

0:MNormal Deceleration 5...
Q:Normal Deceleration S...
0:Mormal Deceleration S...

300 ms
10.0 pm
O:Invald
0 pulse
0:Command Torque
0:Command Speed

0:Check the Switching C...

0:Do Mot Executs Spes.,..
200,00 rm frmin

0:100

0:100

0:Trapezoidal Accelerati...
100 %

10 ms

0:Normal Deceleration S...
0:Normal Deceleration ...
0:Normal Deceleration S...
300 ms

10.0 pm

0:Irvvalid

0 pulse

0:Command Torque
0:Command Speed
0:Chedck the Switching C...
0:Do Not Execute Spes...
200,00 mim fmin
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(5) Parametry powrotu do polozenia wyjsciowego (bazowania)
Ustaw predkos¢ powrotu do polozenia wyjsciowego oraz czasy przyspieszania’hamowania w HPR parameter.

Skonfiguruj ustawienia jak ponizej.

Ustaw metode powrotu do polozenia wyjSciowego, konfigurujac parametry serwowzmacniacza.
Szczegotowe informacje znajdziesz w czesci 2.13.3 (4).

Item
| HPR parameter

Pr.44:HPR direction
(e Pr.45:HP address

Axis #1 _ Axis #2 _
Set the values required for carryving out HPI
0:Forward Direction (Ad... 0:Forward Direction (Ad...
0.0 um 0.0 um

Pr.46:HPR. speed

2000.00 mm,/min 2000.00 mm,/min

Pr.51:HPR. acceleration time selection
Pr.52:HPR deceleration time selection

Pr.55:0Operation setting for incomplet. ..

0:100 0:100
0: 100 0:100
0:Positioning Controlis ... 0:Positioning Contralis ...
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==l

) Ustawienia parametrow Simple Motion

o 000

(6) Parametry przypisywania zewnetrznych sygnaléow wejsciowych

Ustaw operandy sieciowe dla sygnatéw FLS/RLS oraz DOG w External input signal assignment parameter.
Ustawienia zawieraja numery, polaryzacje (negative/positive logic), oraz typ operandow.

Skonfiguruj jak ponizej.

Item

~ Forced stop signal

Axis =1 Axis 22

- External input signal assienment_ Set the link device to assign external input

Set the link device to assign forced stop si

£ Pr.S00:Type 11h:RX =1

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

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

- Lower limit signal Set the link device to assign lower limit sig
Pr.520:Type 11h:RX 11h:RX
Pr.921:5tart No. ' HO0OC HO0OF
Pr.922:8it spedfication HO HO
Pr.923:Logic setting 0:Negative Logic O:Negative Logic

~ Proximity dog signal Set the link device to assien proximity dog
Pr.930:Type 11h:RX 1hRY
Pr.931:Start No. HODDA HODO0D
Pr.932:8¢ specfication HO HO

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

" Stop sienal Get the link device to assign stop signal.
Pr.5490:Type 00h:Invakd 00h:Invakd
Pr.941:Start No. 'HO00O HO000
Pr.942:8it specfication HO HO
Pr.943:Logic setting D:Negative Logic 0:Negative Logic

- Manual pulse generator input Set the link device to assign manual pulse ¢
Pr.700:Type O0h:Invakd 00h:Invakd
Pr.701:Start No. 'HODOO HO00O
Pr.702:Count drection setting 0:Plus Count 0:Plus Count
Pr.703:Ring counter max, 0 0
Pr.704:Ring counter min, 0 0
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>“ Ustawienia parametréow Simple Motion ) (v I

(7) Inne parametry

Przypisz sygnat rozpoczecia pozycjonowania do operandu sieciowego. Skonfiguruj wszystkie ustawienia w [External
positioning start request].

Parametry przypisywania zewnetrznych sygnatow sterujacych (External command signal assignment parameters) i
ustawienia cyklicznej transmisji parametrow serwonapedu (Servo cyclic transmission parameter) nie musza by¢ zmieniane.

Ttem Aods #1 Axis #2
= External command signal assiegn... ‘Set the link device to assien external comm
= External positioning start regu_. Set the link_device to exe & _nositionine s
Pr.950:Type 11h:RY
Pr.951:5tart No. HODO5
Pr.852:Bit spedfication HO
Pr.953:Logic setting O:MNegative Logic
- External speed chanege request et the de
Pr.oa0:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.961:5tart No. HODO0O HO00O
Pr.552:Bit specification HO HO
Pr.963:Logic setting D:Negative Logic D:Negative Logic
= Skip reguest S5et the link device to execute skip request.
Pr.870:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.971:5tart No. HOOOO0 HOOO0
Pr.972:Bit spedification HO HO
Pr.973:Logic setting D:Negative Logic DO:MNegative Logic
- Speed-position control switchi_. Set the link device to execute speed-positi
Pr.980:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.981:Start No. HODO0O HO000
Pr.982:Bit specification HO HO
Pr.983:Loaic setting D:Neagative Loagic D:Neqgative Loagic
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} Konfiguracja tabeli pozyciji

(1) Definiowanie danych pozycjonowania

Ustaw dane pozycjonowania dla osi X i Y.
W tym éwiczeniu ustaw nastepujacy przebieg pozycjonowania.

Pozycja

150 mm

Predkosc¢

3000 mmimin  j=-=—

0 mm/min

-3000 mmi/min
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} Konfiguracja tabeli pozyciji ) < ] o1 o

(2) Rejestrowanie danych pozycjonowania

1) W drzewie projektu okna [Simple Motion Module Setting Function] kliknij dwukrotnie [Positioning Data]
— [Axis #1 Positioning Data].

2) Zarejestruj dane jak ponize,.

3) Dla [Axis #2 Positioning Data] zarejestruj dane w ten sam sposob.

= | DetaSetsngAssstant | Offine Semdston | Agtometc Commend Speed Cac. || dutomate Sub Arc Cac.

A to be Acceleration  Decrieraton
— - -
0= 100 0: 100

O 100 0: 100
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} Konfiguracja parametréw sterowania synchronicznego

W tym rozdziale opisano ustawienia napedu osi Y, by zsynchronizowata sie z osia X.

(1) Ustawianie osi wejsciowej

Otwaérz okno Input Axis Parameter i przy [Servo input axis type] ustaw ,1: Feed Current Value”®
pod Axis #1.

Item | Axis =] Axis =22

! Pr, 300:5ervo inpuit axis type 1:Fead Curnent Vislue Q:lrvahd |
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”»
m Konfiguracja parametrow sterowania synchronicznego ) 0oo

1/2
(2) Tworzenie profilu krzywki /
Utwdrz dane profilu krzywki osi 2 (osi Y).
1) W drzewie projektu kliknij prawym przyciskiem [Cam Data] i wybierz ,Add New Data”.

2) Dla Cam No. ustaw wartos¢ ,1°, a w Setting Method przy .Set by Stroke ratio” wybierz ,Cam Curve”.
3) Utwérz model krzywki jak ponize).

(T
R . 2)
£l 44 Cam Data I|| Cam No. Setting Method
CR= 1) § (P Add New Data... A% 1002 S EcLbyde Rala
mC Simple Mo Comment @ Cam Curve Free Curve
= SR Import Other File...
W Digital Osc ) Set by Coordinate
Import...

Show All

By the hundred ok ] | concel |

LI

Auto-Generate

Return to Basic Setting

[troke Ratio (Cam Curve)

Resslution : |2ﬁ -
Siroke Setbing Rangs :
=100,0000000 to  100.0000000 [25]

Cam Graph
Desplby Gragh Desclby Magribcaion Point Diata
l/stroke — [ Speed — [] Acceleration — [ Jerk — Width 100 = %Meght 100 v % | W/H 100%Saeen | [ vew
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ESREEN 5

} Konfiguracja parametréw sterowania synchronicznego

) oo

2/2

_ Return to Basic Sstting
- Setting Method : ftroke Ratio (Cam Curve) ¥
Resoluton
Siroke Setbng Range : -
=100,0000000 to 100.0000000 [%]
- Cam Graph
Diisplay Graph Display Magrificaton Point Data
l/stroke — [ Spesd — [] Acceleration — [ Jerk — Width 100 = SHeight 100 w» % | W/H 100% Screen H [ wiew |
™l
e _/ \_
100, 0000000
0.00000 2000000 150.00000 270.00000 360.00000
[degres]
Strake Seting -
3 if?}mmﬂnmmhvm
} Section |  Stert [degres] End [degree] | Stoke[%] | CamCurve
1 0,00000 180.00000 1000000000 Singls Hypat,
2 18000000 i 0.0000000 [Single Hypat. =] -

4|
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m Konfiguracja parametrow sterowania synchronicznego ) 000

(3) Ustawianie parametrow sterowania synchronicznego

Ustaw parametry sterowania synchronicznego osi 2 (osi Y).

1) W drzewie projektu kliknij dwukrotnie [Axis #2 Synchronous Parameter].

2) Pojawi sie okno ustawien parametrow dla zaawansowanego sterowania synchronicznego.
Gdy wybrany jest Main Shaft (Main), kursor przesuwa sie do [Pr.400: Type].
Dla [Pr.400: Type] wybierz ,1: Servo Input Axis”, a dla [Pr.400: Axis No.] wybierz ,1".

3) Gdy wybrana jest krzywka osi wyjsciowej Output Axis, kursor przesuwa sie do [Cam axis cycle unit] —
[Pr.438: Unit setting selection] pod Output axis. Dla [Pr.439: Cam axis length per cycle] wybierz ,150,0000
mm?”, dla [Pr.441: Cam stroke amount] wybierz ,150 000,0 um”, a przy [Pr.440: Cam No.] ustaw ,1".

v Setting value
dule setting Set each module parameter.

Pr.400:Type 1:Servo Input Axis
Pr.400:Axs No 1

Sub nput axis

u § Synchronous Control Parameter Pr.401:Type

BB Input Axis List = ::;fo‘:.nmrm.
£2 Input Axis Parameter n composite gear

= §& Synchronous Parameter

& Axis #1 Synchronous Parameter
m & Axis #2 Synchronous Parameter

2 Axis #3 Synchronous Parameter

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

0:invald

Pr.439:Cam awis length per cyde 150.0000 mm
Pr.441:Cam stroke amount 150000.0 pm
Pr.440:Cam No 1
Pr.444:Cam axas phase compensabon
advance tme

Py 235:Cam axis phase compensation
tme constant

Pr.446:Synchronous control
deceleration tme

Pr.447:0utput axws smoothing time
constant

0us
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> Zapisywanie danych do PLC

Z paska menu wybierz [Online] — [Write to PLC].
Kliknij przycisk [Parameter + Program], by okresli¢ dane zapisywane do PLC.

~Simple Motion Module™ lub ,CPU Module” moga by¢ wybrane jako miejsce zapisu rozszerzonych parametréw modutu.

Domyslnie ustawiony jest ,Simple Motion Module”.
Wybierz Intelligent Function Module.

Osploy Seting Related Fynctons
B - B - W - S e -

[ Peneter s Pogun® | [ Seeam |

® CPUBuit-mMemory

B SO Memory Card

Opeay/Cose AT Deselect ANN)

'.‘ Intelhgent Fonchion Modue

Mo Yerne Diata N

B oew

Tite

= B caputure

Last Change

KK &K e

- B Peameter
P s raamets U Paamers
a Modue Puyemeter |
B Modse Extended Parameter 0000R....
B remory Cacraamets
W oot Samzmord
L

- & Global Label Instial Vakue

LU LN R

1TPOYIL L1417
BUOY2 ST
2101/129:57:8
'517531.‘11 12429
_BOPL 11:28:29

2017/01/11 11:40:28

WIT0YIL 114025

.Nolclnlmd
Mot Caads=d

ot Cakadated

ot Caiaudsted

tot Caadsied

Not Caladated

m

JuovaxlLioe Wemory Fie Soage A

. % or Lam S wermary Gt
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>
Ustawienia parametrow serwowzmacniacza

Modut Simple Motion nie obstuguje parametrow serwowzmacniacza, chyba ze jest kompatybilny z SSCNETIII/H.
Ustaw parametry dla kazdego serwowzmacniacza.

Uruchamianie MR Configurator2 §

Kliknij dwukrotnie [Module Parameter (Network)] w drzewie projektu GX Works3.
Otworz [Basic Settings] — [Network Configuration Settings].
Dwukrotne klikniecie serwowzmacniacza STA#1 uruchamia MR Configurator2.

rhcctemcumm(mvo
ccﬁﬂddmlm Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

[ Detect Now )
Mode Setting:  Orine (Hgh-Speed Mode
L

- .

- »

£ £
TAS0 Master

Total STASY
3 AZ
/S

MR-J4-GF MR-J4-GF

=

NZ2GF 251
-16D

- Assgrment Method: | StartfEind - Uink Scan Time (Approx.): | T =
RXRY Settng RWw/RWr Settng Reserved Error
No. Model Name STA= Staton T ; ' Mgty
v | o Ponts Stwt | End Ponts St End T oo
® W o st 0 Master Staton
k1 MG 1 Inteligent Device Station 3% 0060 0083 No Setsng
2 wuae 2 Inteligent Device Staton 3% 0084 O0A7 NoSettng
M 3 NZ2GFXS1-16D 3 Remote Device Staton 36 0000 OOOF S2 0000 0033 NoSetsng
el " ’
1 |
Host Station L]




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Medule(CC-Link_IE_Fisld_Network)_POL

[ 2.13.2 Wybdr serwowzmacniacza ) 14 J 1 Jroc)

Aby ustawic¢ parametry serwowzmacniacza axis 1, kliknij dwukrotnie [Axis 1: MR-J4-GF(-RJ) Standard (Motion mode)] —
[Parameter] w drzewie projektu MR ConfiguratorZ2.

Aby ustawic¢ parametry serwowzmacniacza axis 2, kliknij dwukrotnie [Axis 2: MR-J4-GF(-RJ) Standard (Motion mode)] —
[Parameter].

Serwowzmacniacz, ktérego parametry maja by¢ ustawione, moze by¢ wybrany z rozwijanego menu w gornej lewej czesci
okna Parameter Setting.

i Project 2 x
= 9 0000:sample_program_lac |[§

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

Efses .

@ Paint Table Rotation dire
Rotation dire
CCW dir. du

Forced stopi
Servo forcec

Disabled (Tt
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[ 2.13.3 Szczegoly ustawien parametrow

(1) W sekeji [Operation mode] dla opcji Station-specific mode selection pod [CC-Link |IE Communication mode setting
for communication] wybierz ,Motion mode”.

) oo

 Parameter Setting X |
;E] Axis 1 El:ir'u':a: SEtTuDEI'aLIt hﬂmﬁf QP‘armtarCnpy ::'JF.'::.':;:..'::.':: Blodk

éﬂ[opmﬂmu

Operation mode(**5TY)

Ewtension Operation mode selection
Extension 2 ‘Standard control mode v
Alarm setting
Tough drive Whieen changed the parameter of operation mode and wrote,
Drive recorder please change the project to the model and the operation mode which be
Component parts supported after turning on the power again,
Position control
Torque control CC-Link IE Communication mode setting for communication{*NwMD)
& Servo ac_ljl.tstmmls Station-spedific mode selection
:::’w r'-'1|:-1‘.||:-|"| miode E
Filter 1
Filter 2
Filter 3
Vibration control
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[ AL Szczegoly ustawien parametrow ) <] v Jroc]

(2) Przy [Servo forced stop selection] w zakladce [Common] — [Basic] ustaw ,Disabled (The force stop input
EM1 and EM2 are not used)”, poniewaz w tym kursie wymuszone zatrzymanie przeprowadzane jest dzieki
sygnatowi ze zdalnego modulu wejSciowego w systemie.

By zmieni¢ kierunek obrotu silnika, zmien w tym oknie opcje [Rotation direction setting].

=

icmi Function display [i]

= Cm‘nn‘lm‘f Rotation direction{*P0OL) Encoder output pulse(*EMRS, *EMR, *ENR.Z)
— Rotation direction selection Encoder output pulse phase

Extersion 2 .CCW dir. during fwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input | Advance A-phase 90° by CCW | Phase Setting ]
Alarm setting
Tough drive Forced stop(*AOP1) Number of encoder output pulse

Drive recorder Servo forced stop selection 4000 | pulse
C tparts I = "
P:[::E:nn 2:”52: Disabled (The force stop input EM1 and EM2 are not used) [ Encoder Output Pulse ]
Torgue control
- Servo adjustments Zero speed(Z5F)
Basic Zero speed 50 | rfmin (0-10000)
Extension
Filter 1
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[ AL Szczegoly ustawien parametrow ) <] v Jroc]

(3) Ustawienie polaczenia z enkoderem ze wzgledu na to, czy przewdd enkodera ma 2 czy 4 2yly w opcji [Encoder
cable communication method sel.] w oknie [Component parts].

Aby skorzystaé z opcji pozycjonowania absolutnego, w tym oknie przy [Absolute pos. detection system sel.] ustaw
.Enabled (Used in ABS pos. detect system)”.

Praca w trybie absolutnym jest mozliwa jedynie z baterig MR-BATEV1SET-A.

Component parts

Regenerative option(*REG) Brake output(MER)

Regenerative option setting [ ] uses deciromagnetic brake interlock (MBR)
Regen. option is not used

Servo amphfier
E Elach'umag'lehc brake ssguence output
‘ ms (0-1000)
Battery(*ABS)
] —1

| Disabled (Used in incremental system)

Encoder cable(**COP1)

= | 2-wwe
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[ 2.13.3 Szczegoty ustawien parametrow

) oo

(4) Kliknij [Positioning] — [Home position return] i wybierz metode powrotu do poloZzenia wyjsciowego.
W tym éwiczeniu przy [Home position return method] wybierz ,Dog type (Back end detection Z-phase reference)”.

Dla [Home position return direction] ustaw ,Address decreasing direction”.

Filter 3 N
Vibration control
One-touch tuning
Gain changing
[=]- Positioning
Basic

| Home position return
(=] Digital IO

Basic
- Extension
= [ List display
Basic
Gainfilter
Extension
Ifo
Extension 2
Extension 3
Option setting
Special

Positioning - Home position return

Home position return method (HMM)
Method selection
Ocia402 @ Manufacturer-specific
Home position return method
Dog type (Back end detection Z-phase reference)
Home position return direction
Address decreasing direction

e}

Home position return position data(Z5T, Z5TH)
Home position shift distance

0] pulse | (0-2147483647)

Detailed setting of home position return
Home position return speed
100.00 | rfmin (0.00-167772.15)
Creep speed
10.00 | r/fmin (0,00-167772.15)
Moving distance after proximity dog
0| pulse | (0-2147483647)
Proximity dog input polarity _
Detect dog with OFF v
Stopper time
100 | ms (5-1000)
Torque limit value
15.0 | % (0.1-100.0)
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[ AL Szczegoly ustawien parametrow ) <] v Jroc]

(5) Wybierz [List display] — [I/O].
Zawsze ustawiaj parametr PD41.
Poniewaz do czujnikdw zblizeniowych i ogranicznikdw krancowych przekazywane sa sygnaly wejSciowe pochodzace ze
sterownika (za pomoca operanddw sieciowych), w tym ¢éwiczeniu ustaw wartos¢ parametru PD41 rowna ,1100".

Basic o |
Extenson
Filter 1 Mo, Abbr. | MName Units Setting range |
Filter 2 PD26 For manufacturer setting Q000000
Filter 3 PD27 For manufacturer setting 0000-0000
Vibration cor PD2E For manufacturer setting 0000-0000
One-touch t PD2S |For manufacturer setting 0000-0000
Gain changing PD30 For manufacturer setting -0
| Positioning | For manufacturer setting 0-0
Basic | For manufacturer setting a-0
Home pasitic For manufacturér satting 00000000
= Digital 1/O PD34 | For manufacturer setting 0000-0000
Basic For manufacturer setting 00000000
B Extension PD35 |For manufacturer setting 0000-0000
&2 List display Touch probe function sekection 0000-0031
Basic PD38 | For manufacturer satting 0000-003F
Gain/filter PLIS |For manufacturer setting 0000-003F

QSion H—'FFHQ'_FH'HHHW L L —
]

PD41 | "DOP4 Function selection D-4 0000-1100
Xiension 2 TS O e ST e SELUTY LT — e
Extension 3 PDH43 | For manufacturer setting _ | 0000-0000
Option setting PD4 | For manufacturer setting Q000-0000
Special |For manufacturer setting 0000-0000
Lin=ar /DD Motor PO | For manufacturer setting _ QO00-0000
Positioning contrs For manufacturer setting 0000-0000
Netwaork setting L—| |PD48 For manufacturer setting 0000-0000

bitd( X))
bit1( X )
bit2(_ X __) | By uzyé RD77GF, zawsze ustawiaj ,1".

Dla ustawien fabrycznych

bit3( X ) Wybierz metode wprowadzania sygnatow wejsciowych dla czujnikow zblizeniowych i ogranicznikow krancowych.
0: Sygnat z serwowzmacniacza
1: Sygnat ze sterownika
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N e

[ 2.13.4 Zapisywanie parametrow

) oo

Gdy parametry zostaly wprowadzone, kliknij przycisk [Axis Writing], by zapisac parametry w serwowzmacniaczu.

Po zapisaniu parametrow uruchom ponownie serwowzmacniacz.

Total move (A
oo | e [ e

|

Position conirol No. Abbr Name Setting range
Torgue condrol PD19 M4 For manufachurer setiing O000-0000 0000
B Servo adjustmen PD20 Al For manufacturer setiing 0-0 0
Basic PD21 = A7 For manufachurer seting 00 0
Extension PD22 = A3 For manufachurer seting 00 0
Fiter 1 PD23 = A4 For manufachurer seting 00 0
Filter 2 __ D24 For manufachurer seting DO00-0000 0000
Filter 3 PD25 For manufachurer seting DO00-0000 D000
vibration cor PDZ6 For manufaciurer setiing DO00-0000 0000
One-touch t PDZ7 For manufaciurer setiing DO00-0000 0000
Gain changing PD23 For manufachrer setling 0000-0000 0000
= Positioning PD29 *MSMD1 | For manufachurer setiing DO000-0000 D000
Basic PD30 s For manufachurer seting 00 0
Indexer PD31 viC For manufachurer seting 00 0
Home positic PD32 viL For manufachurer seting 00 0
= Digi LfO PD33 D5 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Basic PD34 M5 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Extension | _| |PD35 M7 For manufachurer seting DO000-0000 D000
= ESList display " |rD3s *MDE For manufachurer setiing D000-0000 0000
Basic PD37 =TpOp Touch probe function selection DO000-0031 D000
Gain ffilter PD38 =TPR1 For manufachurer seting DO000-003F 002C
Extension PD39 =TpR2 For manufachurer seting DO000-003F 002D
Lo PD40 TPRT For manufachurer seting -32768-32767 0
Extension 2 jrp1 DOP4 Function selection D-4 0000-1100 1100
Extension 3 PD42 For manufachurer setiing DO00-0000 D000
Option setting PD43 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Spegal PD44 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Linear, DD Motor PD45 For manufaciurer setiing DO000-0000 0000
Positioning contr: PD46 For manufaciurer setiing DO000-0000 0000
Metwork setting (.| [PD47 For manufachurer seting DO000-0000 D000
_ 0000-0000 0000

= | ! ™ oD43 For fact th g
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bl
m Podsumowanie rozdziatu

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

+ Rejestracja profili
Tworzenie projektu
Inicjalizacja pamieci
Diagram konfiguracji modutow
Wiaczanie synchronizacji miedzymodutowe]
Ustawienie statego interwatu miedzy skanami
Dodawanie zdalnych stacji (serwowzmacniacze, zdalne moduly wejsciowe/wyjsciowe)
Ustawienia od$wiezania
Ustawienia parametrow Simple Motion
Konfiguracja danych pozycjonowania
Konfiguracja parametrow sterowania synchronicznego
Zapisywanie danych do PLC
Ustawienia parametrow serwowzmacniacza

Wazne informacje

Rejestracja profili Jesli uzywasz MR-J4-GF | NZ2GF251-16D po raz pierwszy, zarejestruj ich profile w GX Works3.

Ustawienie statego interwatu Dostosuj stata wartos¢ interwalu pomiedzy skanami w zaleznosci od liczby stacii | rodzaju stacji
migdzy skanami zdalnych, ktdre majg byc wykorzystane.

Dodawanie zdalnych stacji Dodaj stacje zdalng w oknie CC |E Field Configuration.
(serwowzmacniacze, zdalne Przypisz operandy sieciowe do stacji zdalnych i sprawdz, czy numery sie nie powtarzaja.
moduty wejsciowe/wyjsciowe)

Ustawienia odswiezania Ustaw odswiezanie tacza tak, by operandy sieciowe byly automatycznie transferowane do
okraslonych bitdw i rejestrow CPU PLC.

Ustawienia parametrow Simple Skonfiguruj ustawienia ednoszace sie do sterowania osia przez modut Simple Motion.
Motion

Ustawienia parametrow Poniewaz RD77GF nie zarzadza jego parametrami, zapisz te parametry bezposrednio w
serwowzmacniacza SEMVOWZMmacniaczu.
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W tym rozdziale opisano test dziatania modutu Simple Motion i serwowzmacniaczy skonfigurowanych w
rozdziale 2 przeprowadzony za pomoca przyktadowego programu.

Pobieranie przyktadowego programu

Pobierz slad przyktadowy program. Wypakuj archiwum zip w dowolnym miejscu.

Przykiadowy program napisany zostat w GX Works3 w wersji 1.032J.

Przy otwieraniu przykltadowego programu nowsza wersja GX Works3 pokazac sie moze nastepujacy komunikat
informujacy o réznicy w wersji etykiet modutu.

W takim wypadku kliknij ,Yes" i zaktualizuj etykiety modutu.

MELSOFT GX Works3

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

Are you sure you want to update?

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

M+RCPU_COM_Refresh_Selection

M4+RCPLU_EtherPort

M4+RCPU_SD

l Copy Message J

b

Po aktualizacji program nie jest skompilowany.
Skompiluj program przed zapisaniem go w programowalnym sterowniku.
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(1) Etykiety globalne
Zarejestruj sygnaly zdalnego modutu wejsciowego w etykietach globalnych.

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

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

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

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

(2) Etykiety lokalne
Zarejestruj bity i rejestry uzywane w programie w etykietach lokalnych.

Labe| Mame Data Tvpe Claze  |hitial Value |Sonstant|  EnglishiDisplay Target)
[u¥Pozitioning Number Wiord [Unsigned]/Bit Strine [16=bit] | . |VAR # Aixis Pogitioning Mumber
L't Positioning Number Waord [Unsigned]/Bit String [16-bit] | . [VaR Y fxis Positioning Mumber
brHFRComp Bit . |MAR # Bxig HPR Completion
bYHFRComp Bit . |MAR Y Axiz HPR Completion
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(1) Program w przerwaniu umozliwiajacy synchronizacje miedzymodulowa (144)

Wiacz synchronizacje miedzymodutowa.
W tym wypadku nalezy stworzy¢ przerwanie |44 umozliwiajgce synchronizacje miedzymodutowa.

Jesli w programie nie zawarto El lub 144, sygnaly wejsciowe/wyjsciowe (X/Y) RD77GF nie sa odswiezane.

*rithaize

RWPLC READY

ﬁ

> Program gtowny

Program
~ przerwania
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(2) Ustawienia poczatkowe (wszystkie osie serwomechanizmu wiaczone)

Ten program uzywany jest do konfigurowania ustawien poczatkowych. Uruchamia zdalny modut wejSciowy i ustawia

status wiaczony dla wszystkich osi serwomechanizmu.

LT —

1 b
() B
ey ON
B TS 5 Ruad

8

FREAL RSprctvoriasty AIWALC Rermt

X

J\

p

Uruchom sygnat READY PLC
(RD77GF_1.bPLC_Ready).

Uruchom zdalny modut
wejsciowy.

Kiedy modut Simple Motion i
zdalny modut wejsciowy zostaty
normalnie uruchomione,
wszystkie osie
serwomechanizmu uzyskuja
status wigczony.

Wiacz sygnat rozpoczecia
zewnetrznego pozycjonowania.
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(3) Sterowanie w trybie JOG
Ten program jest uzywany, by prowadzi¢ sterowanie w trybie JOG.

06 Opmration

1|

Ustaw predkosc JOG na
osi XiY rowna 2000,00
mm/min.

Fozpocznij sterowanie
osia X w trybie JOG.
Obrét w przod w trybie
JOG i obrot w tyt w trybie
JOG w tym samym czasie
53 niemozliwe.

Rozpocznij sterowanie
osia Y w trybie JOG.
Obrot w przod w trybie
JOG i obrot w tyt w trybie
JOG w tym samym czasie
s3 niemozliwe.
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(4) Powrot do polozenia wyjsciowego/Pozycjonowanie

Ten program uzywany jest do przeprowadzenia operacji powrotu do polozenia wyjsciowego i pozycjonowania.

Pozycjonowanie jest rozpoczynane przez urzadzenie zdalne (RX05/RX06).

e

| uFos

i LEn R !

AW Postioning start Mo

[hirect

3 1

WGEIO0

W Positioning start Mo

= ] lag""
1 uFositionis

SN GAI00

R Positioning start Mo
Direct)

o

o

Kiedy wybar numeru
pozycji (tabela) jest
wytaczony
(bPosNumSelection),
ustawiany jest on na
-3001".

Kiedy wybar numeru
pozycii jest wigczony
(bPosNumSelection), a
powrdt do poloZzenia
wyjsciowego
przeprowadzany byt
przynajmniej raz, numer
pozycji ustawiony jest
na 1"

Gdy po uruchomieniu
przeprowadzony jest powrdt
do polozenia wyjscioweqo,
pokazuje sie flaga
(bXHPRComp/bYHPRCom
p) sygnalizujgca poprawne
zakonczenie operacji.
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(5) Sterowanie synchroniczne

Ten program uzywany jest, by przelaczac sterowanie osig Y w tryb synchroniczny.
Kiedy sygnat Y Axis Synchronous ON (bYSYNC) jest wiaczony, bit1 (RD77GF_1.stSyncSysCtrl_D.uStart_D.1)

pamieci buforowej sterowania synchronicznego rowniez jest wiaczony. To zmienia ustawienie [Md.26: Axis operation
status] osi Y na ,Synchronous control”.

By zakonczyé sterowanie synchroniczne osi 'Y, wytacz ustawienie Y Axis Synchronous ON (bYSYNC), tym samym
bit1 pamieci buforowe;j.

¥ Bis Synchronous Control
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(6) Reset bledu

Ten program uzywany jest do resetowania btedu, ktéry moga wystapi¢ w module Simple Motion.
Kiedy wiacza sie ERROR Reset (b ERROR_RESET), , 1" zapisywana jest w obszarach pamieci

buforowej odpowiedzialnych za reset bledu (RD77GF_1.stnAxCtrl1_D[0].uResetAxisError D (05 1) i
RD77GF_1.stnAxCtrl1_D[1].uResetAxisError_D (0$ 2)), by zresetowac biad.

Po zresetowaniu bledu automatycznie zapisywane jest 0" w tych obszarach pamieci buforowej.

*ERRCH

MOVE

L=
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S R RS S R RS S |

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

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Pobieranie przyktadowego programu
Uzywanie etykiet
Objasnienie przyktadowego programu

Test dziatania przyktadowego programu

Wazne informacje

Uzywanie etykiet Zarejestruj sygnaty zdalnego moduty wejsciowego w etykietach globalnych.

Objasnienie przyktadowego programu Kiedy wigczona jest synchronizacja miedzymodutowa, nalezy stworzyc program w
przerwaniu obstugujacy te funkcje (144).

Test dziatania przyktadowego Stolik X-Y porusza sig zgodnie z sygnatami ze zdalnego modutu wejsciowego.
programu
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G r4LeFAEIEN Programowanie z wykorzystaniem blokéw funkcyjnych FB zgodnych z PLCopen

ot
'

Dla modutu RD77GF udostepniono biblioteke blokéw funkecyjnych (FB), umozliwiajaca sterowanie pozycjonowaniem

zgodne z PLCopen.
Bloczki te wyposazone sa w standardowy interfejs, dzieki czemu nastepuje uproszezenie procesu rozwijania

oprogramowania i zredukowanie czasu obstugi wskutek poprawienia czytelnosci.

W tym rozdziale opisano program uzywajacy FB sterowania ruchem.
m Pobieranie biblioteki FB i przyktadowego programu )

Pobierz biblioteke FB i przykladowy program slad oraz slad. Wypakuj archiwum zip w dowolnym migjscu.

Czym jest PLCopen?

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

Uzywanie FB certyfikowanych przez PLCopen pozwala na programowanie niezalezne od producentéw sterownikéw PLC,
poniewaz specyfikacje operacji wejsciowych/wyjsciowych FB sa unormowane. To pozwala na programowanie strukturalne,
wyZsza uzywalnosc wielokrotna i zredukowanie kosztéw inzynieryjnych.
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@ZI Reiestrowanie biblioteki FB

1) Otwdrz nowy projekt w GX Works3 i wybierz karte [Library] w oknie Element Selection.
2) Kliknij ikone [Register to Library List] i wybierz [Register Library].

3) Kiedy pojawi sie okno dialogowe, Kliknij [OK].

4) Wybierz i otwdrz plik [MotionControl_RD77 _1.01B.mlsm] zapisany w dowolnym migjscu.
5) FB zarejestrowany jest w oknie Element Selection.

MELSOFT GX Warks3 s

0 Liwary |8 registerad to the bt

Specifed fles 8 imported to the GX Worksd
To replaca tha lbracy with tha one importad before, plaass

execute ‘Register to Library Lst.
3) (=

e T—— =]
gi_)' = ¢ Ubnesr ¢ Decsrwnts ¢ PLCaped D = | dg Faaxh PLCopenrd F-J
Digesis »  Hiws boide = 1 e
PR — S Tocaments library
M i t
B Dewskad

B Raxend Plisin:
| Winton nebol_FIF_LARmoln

s e ipbonloniol BT 100wk = |Librway (ansived -

POU ... | Fovo... | Hist... ]M.l Loy | | Gme [] | feeen

5)

Fl -] D-:..:u I da MC_WriteFar Parameter Wte
# i Lbrnim
T 4 MCv_Homar= Horme Position Return
a J v locurrar ReadSa Sarvo Parameter Read
& MELTEC i | Mo
4 PLCapantl _ e
User Library b Do Single- Axis ]
b Puble [oor
ot i
-1 ] [ T

Elermert Sewctaon = x
e Lt
w3 X | e
—_— -
= Library
5 L MaotionCantrol_RD77 MetionControl_RD77
= _'FE
| Single-Axis

B MC_Moveabs Absolute Value Positioning
i MC_Moveddc Commanded Position Che
28 MC_Movefiel Relative Velue Positioning
& MC_Moveviek Velodty Control
8 MC_Power +F Operable
& MC_Faadisn Current Position Read
i MC_Reacact Current Torgue Rend
48 MC_Readact: Current Velocity Read
o MC_Feacio:s Axis Error Read
aa MC_Reediods Auds Information Read
& MT_Rzachhy Digital Ingut Read
28 MC_FieacDigi Digital Output Resd
 MC_ReadPar: Parameter Read
48 MC_ReadSty Status Read
8 MC_Faeset « R Axis Error Reset
& MC_SatlDven Overide Value Setting
- MC_Satfositi Current Position Change
& MC_Stop+RE Forced Stop
8 MC_TorgueCr Torgue Control
@ MC_'WriteDig Digital Output Write
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Ponizej przedstawiono konfiguracje systemu uzytego w tym rozdziale.

GOT zostat uzyty w celu tatwego wyjasnienia dziatania operandow sieciowych.

(Jesli operandy sieciowe sa wykorzystywane w programie PLC, GOT nie jest wymagany).

Zaktada sie, ze zewnetrzne ukiady, takie jak przetaczniki, wytaczniki krarfcowe, podlaczone sa do serwowzmacniacza.

RE1P ROMCPU RED77GF4 R35B

ME-J4-GF GT27-5

Uzyj modutu komunikacyjnego
GT15-J71GF13-T2 CC-Link IE
Field Network.

Styki przetacznikow DOG |
’ ’ LSP/LSN sa normalnie zamkniete.

LSN DOG L3P

Sruba z nakretka kulkowa (skok): 10 mm
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(1) Przypisywanie operandéw sieciowych
Skonfiguruj jak ponizej.

[ Detect Now ]
Mode Setting: | Oniine (High-Speed Mode) Assignment Method: Link Scan Time (Approx.): [
F Y ! )
RX/RY Se RWw/RWr Se
No. Model Name STA= Station Type _ JRY Setting T _ i =
v _ | Points | Start | End | Points | Start | End |
» Host Station 0  Master Station
B 1 MR-J4GF 1__Inteligent Device Station 36 0000 0023 N
M| 2 crore=s 2 Inteligent Device Station 16 0100 O10F 16 0100 OWOF

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

Operuj na bitach od RX100 do 10F i rejestrach od RWr100
do 10F przy uzyciu GOT.
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(2) Ustawianie parametrow

Ustaw [Module extended parameter] jak ponizej.

1) Przy ,Forced stop valid/invalid selection” na sterowniku ustaw ,Invalid”, poniewaz wymuszone zatrzymanie
wykonywane jest przez sygnat wejsciowy pochodzacy z serwowzmacniacza.
Ustaw wartos¢ [Control axis number upper limit] rowna , 1"

2) Poniewaz sygnaly z czujnika zblizeniowego i krafcowek sa podlaczone bezposrednio do serwowzmacniacza,
to ustaw [Detailed parameters 1] jak ponizej.

Item Axis £1 |
- GCommon parameter The parameter does not

Pr.82:Forced stop validfinvalid = |
selection

1) |

limit

Pr. 152:Control axis number upper

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

Pr.3:Movement amount per
rotation

Pr.4:Unit magnification

- Pr.7:Bias speed at start

-| Basic parameters 2
Pr.&:5peed limit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0

- Detailed parameters 1
Pr. 11:Backlash compensation
amount
Pr. 12:Software stroke limit upper
limit vahue
Pr.13:5oftware stroke limit lower
limit value

Pr. 14:Software stroke limit

1:Invalid

1
Set according to the ma
MR-J4-GF

0:Use Real Servo Amplifier
Qd:mm

4194304 pulse

10000.0 pm

1:%1 Times

0.00 mmfmin

Set according to the ma
&0000.00 mm/min

100 ms

100 ms

Set according to the sys

0.0 pm
0.0 pm
0.0 pm

0:Set Software Stroke Limit to

4
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Pr.14:Software stroke limit 0:Set Software Stroke Limit to
selection Feed Current Value
Pr. 15:Software stroke limit 5
Pr. 16:Command in-position width | 10.0 um
Pr.17:Torque limit setting value 300.0 % :
P_r..le:M-oode ON signal output 0:WITH Mode
Pr.19:S R l?;gdtzndardSpeedSmtding
Pr.20:Interpolation speed :
designation method 0:Vector Speed
Pr.21:Feed current value during | 0:Not Update of Feed
speed control Current Value
Y frowzimt BRI ; 0:Negative Logic
Pr.22:hi1‘|:_tt.|t signal logic selection : O:Negative Logic
Pr.22:Input signal logic selection ; ' "
/ql Stop signal 0:Negative Logic
Pr.22:Input signal logic selection > : ,
2) Proximity dog signal 0:Negative Logic

Pr.8 1:_Speed1aoswon function

5

0:Speed-position Switching
Control (INC Mode)

Pr. 116:FLS signal selection : Input

Pr.117:RLS signal selection : Input
type

1:Servo Amplifier

1:Servo Amplifier
Pr.118:DOG signal selection : 1:Servo Amplifier
Pr.119:STOP signal selection : |, 5 e memory

Tnnuit tvne

«
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(3) Struktury do uzycia

Aby uzyc blokdw funkcyjnych FB, nalezy zargjestrowac dane strukturalne typu ,AXIS_REF".

(W przyktadowym program zostaly one zarejestrowane, ponizsza operacja nie jest wymagana).

1) W oknie wyboru elementu rozwin [Library] — [MotionControl RD77_1.01B] — [Structured Data Type), a
nastepnie przesun i upusc [AXIS _REF] do [Label] — [Structured Data Types] w drzewie nawigacyjnym.

2) Kliknij dwukrotnie [Label] — [Glabal Label] — [Global] w drzewie nawigacyjnym i otworz okno ustawien etykiet
globalnych. Utworz strukture typu AXIS _REF o nazwie ,Axis1".

‘Novigaton 8 x "Element Selection i x
O~ | °c | Qptions... | PO |js.:|-3 O

X | al
User Library
.1 } Library
_g MotionControl_RD77_1.018  MotionControl_RD77
il o FB
5y Global Label
{53 Structured Data Type
&4 AXIS_REF Auxis information
& MC_INPUT_REF_DIL6 Input Information
& MC_OUTPUT_REF_DO16 Output Information
4% MC_RD77 Library management

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

ata Type Class Assign (Device /Label) | Initisl Value
AXIS _REF .. |vARGLOBAL |+ [Detsiled Setting

2 AT [Double Precision] | .. |VARGLOBAL « |D100 0
3 IGOT Velocity FLOAT [Double Precision] . |VARGLOBAL - (D104 0

N e e e P L Mieee ke Wiaod Fi™tiae - 41 AP N TR AL LRE [a]
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(4) Program przerwania umozliwiajacy synchronizacje miedzymodulowa (144)
Synchronizacja miedzymodutowa jest wiaczona w przyktadowym programie, dlatego potrzebny jest program
przerwania (l144).

i
R ol ok b
) 'l EL
= > Program gtéwny
F_____-—ﬂ
e FEND
|
44 T
a0ee FET
Program
przerwania
:-:ﬁ-;nlJI {END T -
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(5) Ustawienia poczatkowe

Kiedy modut Simple Motion rozpoczyna prace po uruchomieniu PLC_READY (RD77GF_1.bPLC_Ready) , PLC ustawia
wartosci w ,StartlO” i ,AxisNo” dla struktury ,Axis1” typu AXIS_REF.

nthize
FERA
a0
i I
11
{11 El
s aees R
D775 1k
Fend
ik
e
RWFLC READ
ol g Structure AXE REF
FD77GF | BPLC FDTTGF
o] [=rTa M i Hi 1 Startl
y 1
e L —
':ﬁ:' m wpC iR e e
W eLC READY RREADY  R:Synchronizat start 10
an flag rigmbar of e
Sk e bidotlonee:
El A Ay sMa
MOVE Soeciies the

axis rumber of
the condrol
target
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(6) Wiaczenie zasilania (uruchomienie serwomechanizmoéw)

Do bloczka funkecyjnego FB wprowadz informacije o osi i aktywuj sygnat.

Wprowadz strukture ,Axis1” do informacji o osi i weisnij przycisk wiaczania zasilania na GOT, by aktywowac sygnat.

Jesli program dziata prawidtowo, status sygnatu wyjsciowego (bAxis1_PowerON_Comp) FB zmieni sie na wlaczony.
Serwomotor rowniez uzyska status uruchomionego.

*Eas] PoverioH [Sang OH]

iC: Pevisr FI =12
(28) Cpersble
r r
{ K o1
o rmati I
|
4
} B Enable Status B {
GOT Jcis 1 Enab ke Operab b= Bxciel Power O
Fosar P Status
Axlal Power
Iy
o B A
s Axis] Power OK
Err
_.-..-'|.'_:
ErrorD W k;
Erves Asiy] Proser
s ™ Error D
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(7) Powrot do poltozenia wyjsciowego (bazowanie) /
Powrdé do polozenia wyjSciowego przed kontrola pozycjonowania.
T T ~ Powecisnieciu przycisku B
bGOT_fuciz 1Ho bz 1o powrotu do potozenia
}Ehﬁ veRelative béxis 1_Homing W'_l,l'iE'CiGIWEQD na GD'!’ .
(1363 | 4F - _ aktywuje sig sygnat zgdania
Nooer  Awet pxie: Homine (bAxis1_Homing).
Fomig Mo - - Funkcje pozycjonowania i
Recuser ————— | powrotu do polozenia
- MiCv_Home— { MGv_H = wyjsciowego nie moga byc
(131 Hame Pasition Retun uruchomione jednoczesnie.
Hxig
[ H DUT:Axis MeizDUT
s PMF - !.E' )
rl:'m:rmatm ?ml'l_rrhﬂ ::.rl;_rma
P - bfis |_Homing_
bAiz]_Homing Camp
| | B Execiite DonzB {h
Executi Executi
Aziz] H feciz] H
R'E:;"Eﬂnmng g:ruruall gzruplet c{"::pmz?mg
i Uruchom FB.
Po powrocie do potoZzenia
| wyjsciowego w FB
Busy:8 aktywuje sie sygnat
Exscuti zakonczenia
ne (bAxis1 _Homing_ Comp).
bfxis |_Homing _
Errar
ErrorB i
Sl fziz 1 Homing
Error
wieaiz 1 _Ho
mirg_Err
ErrorlQeee= { J-
Error Beicd -
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»m Objasnienie przyktadowego programu

9 000

L I_I:Frl-j:" |
Errar8 O
Krroe fexiz ] Homing
Error
uficiz 1_Ho
|‘|||'|E_Frr"'
Ervorll:+ 4 1
o N i1
Homing
Errar ID
B | . béxiz]_Ho L
bz | Homing TikE, s bz 1_Homing
(1542 | A
::I FST fociz ! Hamine
Aziz] Hommg  Aas) Raquest
Fegueast Homing
Complete
d -,
ROTIGEF _1stnd
senir[ 0T wSte- bz | Homing
Digeree
i 1
(1645 LR
] SET Peciz | Homing
RSalus -Dmc

| Wylacza sig wtedy sygnat

Sygnalizator zakoriczenia
powrotu do polozenia

= Wwyjsciowego uruchamia sie,
kiedy jego status zmieni sie
na wigczony.

2/2

[»

«
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>“ Objasnienie przyktadowego programu

) oo

(8) Ruch wzgledny (wzgledne pozycjonowanie)

Przeprowadz operacje pozycjonowania w trybie pozycji wzglednej.

Poniewaz sygnaty odlegtosci i predkosci przemieszczania w GOT sa wartosciami typu REAL (liczba rzeczywista
pojedynczej precyzji), nalezy je przeksztalcic na typ LREAL (liczba rzeczywista podwdjnej precyzji). Kiedy GOT nie jest

uzywany, ten program nie jest potrzebny.

#Type Corwersion REAL fo [REAL
REAL TO LREAL E
{1648
| _
b
Xloo
i i BEM EMC:E
B0 T Axis |
1ot
T Dy I
{' :..i|'-|| ]. EM REAL T {r.:'-' I
[GOT) Digtance
[ i A &
REAL)
REAL_TO_LREAL_E
(1657
| _
I.||'
i F BEM EMNCEE
[GO0T)Axis |
Wt
i " T ‘el
[ wlod } EIM REAL T .[ Do
[G0T] Valoc ity
Veloo ity
(REAL)

J\

Wartos¢ wejsciowa
odleglosci przemieszczenia
GOT (RWr100) jest
przeksztatcana na liczbe
rzeczywista podwajnej
precyzji.

Wartos¢ wejsciowa
predkosci przemieszczenia
GOT (RWr104) jest
przeksztatcana na liczbe
rzeczywista podwajnej
precyzji.
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»“ Objasnienie przyktadowego programu

o 000

(8) Ruch wzgledny (wzgledne pozycjonowanie)

Uruchom FB.

~Mova ha ative 5
D01 _feeslota bl Ho bAviz] Homire
'h rine Dore 1z | MoveRS
=100 ative
s 11 1.5 |
'.lﬁ)‘t“ i Eall 1 q y '.t
b1  MxIE Ve
[G0T Axiz1  Axis) Axis! Hemire Relztive:
Start Horing Do Rzquest
Resoomesst

(1670
bl

hascis ] MawvePe

Al

{ HUUEMe  AzelU

A iz ficiz
= | mlorme! nkorirs

Informati | g, ina

MG MoveRe (MG M
Felatrvz Vaue Fesr

afhzis | MavelRs

IGOT D)

slarce

D ztance

ICOT Ve
lozity

{ K1 HW¥Fasitie BuavB

{ 0130 }HLDistar  TCawmar

lateve lative Somrp
{ | B venutz DeneB O
i 131 el y
A<z | Movz Exeoul Ex0ui fxiz | Move
Relatre ?::nn.a- ?n‘r.l-f Rezlstive
Recast i o Conplated

Py

Pcation Exccuti
me deta e
Ko.

lalesat | WPy

Travel Ahortin
diziars net
. avaeuti
)
bhziz | MoveRs
atre_Errcr
[ 014 HLveleaity Errwr B r

- ol

o

1/2

Po wcisnieciu przycisku
pozycjonowania na GOT
aktywuje sie sygnat zgdania
(bAxis1_MoveRelative).
Funkcje pozycjonowania i
powrotu do potozenia
wyjSciowego nie mogg by¢
uruchomione jednoczesnie.
Gdy sygnalizator Homing
Done jest wytgczony
(powrét do potozenia
wyjsciowego nie zostat
wykonany), zadanie nie
wigcza sie.

Uruchom FB.

Po pozycjonowaniu w
FB aktywuje sie sygnat
zakonczenia
(bAxis1_MoveRelative_
Comp).

4
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o 000

Yelncily

O R
nE e

| WE }

(30T,
Accslzrati
n

4507 D
s by

bAxis1_MoweRe bAvi | Mo

[ WI0A 3

(0T,
Decalzrati
="

LWelozity

Vebeity

D:8ccel -

Accalar
aton
time

D:iCecal

Necslar
alon
tirme

ErrorB

Errer

:’r°4:D:..

Frree
code

bhzic | \lr)v'aFJ

atrve_Ercr

)

udic 1 Mo
v REls e

Tt

Bric ) Mhve
Hzlztive Eror

1 3

Axiz | Move
Relztve
Eoror 1D

lative veFeatie
[ ] |
1 L
A’""'. Sy = Moz |
Relatre =
Recuest Relatrve

Gl s

L B 1 Move

Shzs | Movelis

e

Halative

Reruest

e

2/2

Wylgcza sie wtedy sygnat
Zadania.

L
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(9) Program monitorowania GOT

Kiedy GOT nie jest uzywany, ten program nie jest potrzebny.

LA | Moniton
= - SMEA
. - II i i j 4 = |'.| z
=MAN0 irs A M === rreei F eV alhus
(2868 i w200
3 m RiCurresi |':|': ':-:t-l_'
A by s DM -1—H:l value  [stance
F i K T A [} Fe
A ity '-;u -
Wl
DNV R Feecrate  [GOTIA
&b ity

Ten program uzywany jest do wyswietlania na GOT biezacej wartosci posuwu i predkosci posuwu.

Liczby buforowe
biezacego posuwu i
= jego predkosci
Zapisane sg w
FWw100 i RWw102.
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>
m Ustawienia parametrow serwowzmacniacza

QOgolnie parametry serwowzmacniacza ustawia sie w taki sam sposob, jaki przedstawiono w czesci 2.13. Tutaj opisane
53 tylko te ustawienia, ktdre réznia sie od tych z czesci 2.13.

(1) Ustawianie zewnetrznego sygnalu wejsciowego/wyjsciowego
W systemie z tego rozdziatu zewnetrzne sygnaty, takie jak czujnik zblizeniowy sa podtaczone do serwowzmacniacza.
Skonfiguruj ustawienia jak ponizej.
1) Przy [Servo forced stop selection] wybierz .Enabled (Use forced stop input EM1 or EM2)".
2) Ustaw wartosé parametru PD41 réwng ,, 01007,

B Ewm il
Ciper abion mode
= Rotation direction{*P0L) Encoder output pulse{*ENRS, *ENR, *ENRZ)
[Rotation direction selection Encoder output pulse phase
L P

Extension 2| COW dr. during fwd. pls. nput, CW dr. during rev. pls. input | Advance A-phase 90° by COW [ Phase Settng |
Alarm settins 1]
Tough drive Forced Stop(*A0P1) Number of encoder cutput pulse
Drive record Servo forced stop selection 4000 | pulse
- m;:h Enasbied (Lise Forced stop input EM1 or EM2) | wa
Torgue conbrol
E Servo adjestmen Zero speed(Z75P)
Basic Zero speed =0 | rjmin (0-10000)
Extension
Filter 1

Basc
Irudesoer
Home post
Dagetal 1/
Bam
Extersion
= il List deplay
Basic
Gan fiter

Option setting

Limear /DD Motor
Positoning contrs
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(2) Metoda powrotu do polozenia wyjsciowego
Ustaw powrdt do potozenia wyjsciowego, konfigurujac parametry serwowzmacniacza.
Dla systemu z tego rozdziatu przy [Home position return method] ustaw ,CiA402". Wiece] szczegotow znajdziesz

w Instrukciji obstugi serwowzmacniacza MR-J4-GF.
W tym przyktadzie wybierz Method6 dla sposobu powrotu do polozenia wyjsciowego CiA402.

Gain changing ~
=) Positioning Positioning - Home position return
— | ~Home position return method (HMM) Detailed setting of home position return
) Digk I Method selection Home position return speed
Basic (*)cia 902 () Manufacturer-specific : =77y ey

- Extension Home position return method cred Ustaw polaryzacje czujnika
5 Lt dsplay Method & > | ] zblizeniowego.

m _ Home position return direction Mowing distance o

E::'-."fl_er . pulse | (0-2147483647)
Ensio - ‘ =" | Proximity dog input polarity

jo S0 with U
ension q q : . . Detect dog with OFF "

Extension 2 Kiedy ustawiona jest metoda ,CiA402", - _

Extension 3 kierunku powrotu do potoZzenia ~opper Ime

optien setting 'écicwg O nie mDE?'Ig ustawi¢ w tym : 100 | me (5-1000)

5_9“"3' W}"J - 9 iy Torque limit value

Positioning conkrol R

MNetwork setting | s

Metody powrotu do polozenia wyjsciowego w trybie CiA402

CiA402 jest profilem urzadzenia dla napedu i sterowania ruchem, zdefiniowanym w |IEC 61800-7-201 oraz |IEC 61800-7-301.
Sposob poszukiwania i punkt odniesienia pozycji wyjsciowe] sg okreslone jako metoda powrotu w CiA402.

W Method6 of porusza sie w kierunku malejacej wspélrzednej podczas powrotu do poloZzenia wyjsciowego. Pozycja
wyjsciowa jest pozycja pierwszej fazy Z po wykryciu sygnatu z czujnika zblizeniowego (czujnika pozycji wyjsciowej).

Wiecej szczegotow znajdziesz w Instrukcji obstugi serwowzmacniacza MR-J4-GF.
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>“ Test operacyjny przykiadowego programu ) <] v Jroc]

<GOT >

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

bGOT Axis1Start
(RX100)

rGOT_ Varocity udGOT_Deacalaralion

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

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

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

) oo

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Pobieranie biblioteki FB i przyktadowego programu
« Rejestrowanie biblioteki FB

« Konfiguracja systemu

+ Objasnienie przyktadowego programu

= Ustawienia parametrow serwowzmacniacza

= Test dziatania przyktadowego programu

Wazne informacje

Rejestrowanie biblioteki FB = Kiedy biblioteka FB jest zarejestrowana, w oknie wyboru elementu w karcie bibliotek
wyswietlane sg FB.

Objasnienie przyktadowego programu « Po ustawieniu Home position return method CiA402 rzeczywisty sposob powrotu
ustawia sig za pomoca parametrow serwowzmacniacza.

«  Zdefiniuj strukture typu AXIS _REF_RD7T.

« Mormowane sygnaty wejsciowe FB sterowania ruchem PLCopen moga zredukowad
catkowite koszty inzynieryjne.
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} Test koricowy ) oo

Po zakoriczeniu szkolenia Modut Simple Motion serii MELSEC iQ-R (CC-Link IE Field Network) mozesz

przystapic¢ do testu koficowego.
Jesli masz watpliwosci zwigzane z ktoryms tematem, teraz mozesz przypomniec sobie zwigzane z nim informacje.

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

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

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

odpowiedzi | ostateczna ocena.

Poprawne odpowiedzi: 5

Aby zaliczyc¢ test, musisz
Liczba pytan: 5 odpowiedzie¢ poprawnie na 60%

pytan.

Wynik procentowy: 100%

Dalej | [ Sprawdz

+ Naciénij przycisk Dalej, aby wyjsc¢ z testu.
+  Naciénij przycisk Sprawdz, aby sprawdzic test. (Sprawdzenie poprawnych odpowiedzi)
* Nacisnij przycisk Powtorz, aby powtérzyc test.
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} Test koncowy 1 ) 000

Wyhbierz wszystkie poprawne odpowiedzi dotyczace systemow serwomechanizmow korzystajacych z CC-Link |E
Field Network. (Mozliwych jest kilka poprawnych odpowiedzi)

— W CC-Link IE Field Network uzywany jest przewod optyczny odporny na zaklocenia.

— CC-Link IE Field Network pozwala na podiaczenie do te] samej sieci zdalnego modutu wejsciowego
| serwowzmacniacza.

— Serwowzmacniacz MR-J4-GF zgodny z CC-Link IE Field Network ma dwa tryby pracy: tryb motion
oraz tryb /O

deﬂwiedz] [ Wstecz




li) MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Field_Network)_POL Ll [

} Test koncowy 2 ) 000

Wyhbierz poprawne wyrazenia dla ( ) w nastepujacych zdaniach.

- Korzystajac po raz pierwszy z MR-J4-GF, zarejestruj (1)) v w GX Works3.
» /7 (2) ¥ w drzewie nawigacyjnym GX Works3 przywotaj okno, w ktorym parametry | dane pozycjonowania

RD77GF sa ustawiane.

» Dostosuj stata wartosc interwatu pomiedzy skanami w zaleznosci od liczby stacji | rodzaju (3) v | ktore majg byc
wykorzystane.
Nazwa
(1) 1 :Profil 2 Etykiete modutu
(2) 1 : Module parameter (motion) 2 : Module extended parameter
(3) 1 :5tagji nadrzednej 2 - Stacji zdalnej

[denwi&dz] [ Wstecz ]




K MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Medule{CC-Link_IE_Fisld_Network)_POL

} Test koncowy 3

Wyhbierz wiasciwe okno, do ktorego przypisane sa operandy sieci obiektowe] CC-Link IE.

)

Network Configuration Settings

1]

Refresh Setting

L)

Refresh Timing Setting

Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koncowy 4 ) 000

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

— Liczba stacji
Metoda powrotu do polozenia wyjsciowego
—  Wartos¢ predkosci

— Wybar typu polaczenia z enkoderem

deﬂwiedz] [ Wstecz
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} Test koncowy 5 ) 000

Wyhbierz wszystkie poprawne stwierdzenia dotyczace zalet programu wykorzystujacego sterowanie ruchem FB
PLCOpen. (Mozliwych jest kilka poprawnych odpowiedzi)

—  Program jest ukryty i chroniony przez bloki funkcyjne FB.
Poprawia sie czytelnos¢ programu.
— Standardowy interfejs poprawia mozliwoci wielokrotnego wykorzystania.

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

Odpowiedz ] [ Wstecz
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@I Wynik testu ) 000

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

L

Poprawne odpowiedzi:

LA

Liczba pytan:

Wynik procentowy: 100%

Dalej | ‘ Sprawdz ‘

Gratulujemy. Test zaliczony.
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»

Ukonczytes/a$ szkolenie Modut Simple Motion MELSEC iQ-R (CC-Link IE Field Network).

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.

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

Szkolenie mozesz powtarza¢ dowolng liczbe razy.

Sprawdz

- Zamknij |




