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Uvod Ciel kurzu

Tento kurz je uréeny pre tych, ktori pouzivaju sériu MELSERVO-JE prvykrat na vytvorenie servosystému
prostrednictvom pripojenia Modbus. Kurz poskytuje navod na témy od instalacie a zapojenia aZ po skusobnu
prevadzku a monitorovanie.

Vysvetfuje, ako ovladat servo zosilfioval s
pouZitim Modbus RTU komunikacie pre
programaovatelny kontrolér.

1. Spustenie modulu 2. Mastavenia parametrov

4. Ovladanie servozosilfiovata MR-JE-A
pomocou funkcie komunikacie Modbus
kontroléra FX5U

3. Vykonanie operacie polohovania

Na absolvovanie kurzu sa vyZaduju zakladné znalosti AC servosystémov.

Zaciatocnikom sa odporica absolvovat tieto kurzy.
Kurz Zariadenia FA pre zaciatoénikov (servosystémy)
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[ Gvod Struktara kurzu ) 000

Obsah tohto kurzu je nasledujuci.
Odporiag¢ame zacat od kapitoly 1.

Kapitola 1 — Spustenie modulu

Vysvetluje postupy pri spusteni servosystémov.

Kapitola 2 — Nastavenia parametrov

Vysvetfuje nastavenia parametrov pre programovatelny kontrolér a servozosilfovac.

Kapitola 3 — Vykonanie operacie polohovania

Pomocou vzoroveho programu vysvetiuje ovladanie servomotora.

Kapitola 4 — Ovladanie servozosiliiovaca MR-JE-A pomocou funkcie komunikacie Modbus kontroléra FX5U

Vysvetluje, ako ovladat servo zosilfiovac s pouzitim Modbus RTU komunikacie pre programovatelny kontrolér.

Zaverecny test

4 &asti (9 otazok) Uspedné absolvovanie: 60 % alebo viac.




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_SK EE

b))
Navigacia na obrazovke ) 00c

Prejst na nasledujlcu stranu Prejst na nasledujucu stranu.

Spéat na predchadzajlcu Spéat na predchadzajicu stranu.
stranu

Zobrazi sa ,Obsah” a moZete prejst na poZadovanu stranu.

Prejst na poZadovand stranu

Ukonéite kurz.

ez tel Okna, ako je obrazovka ,Obsah®, sa zatvoria a aj kurz sa zatvori,
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Upozornenia tykajuce sa pouzivania ) 0oo

Bezpecnostné opatrenia

Ak sa ucite pomocou skutoénych produktov, dékladne si precitajte bezpeénostné pokyny v prisludnych navodoch a
riadte sa nimi.

Opatrenia v tomto kurze
— Zobrazené obrazovky verzie softvéru, ktor(l pouZivate, sa mézu lisit od obrazoviek zobrazenych v tomto kurze.

V tomto kurze sa pouziva nasledujuci softver a jeho verzia.
- MELSOFT GX Works3 Ver 1.017T
- MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.37P

Referenéné materialy

MNasledujuce referenéné materialy vam mézu pomoct pri kurze. (MéZete sa ucit’ aj bez nich.)
Kliknutim na nazov referenéého materialu si ho stiahnete.

Nazov ref. Format stboru Velkost sdboru

materialu

Recordingpaper Komprimovany sabor 6.62 kB
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CIIGERN Spustenie modulu ) 000

Tato kapitola sa zaobera postupmi pri vytvarani od zapojenia jednotlivych jednotiek aZ po zapnutie napajania.

Konfiguracia systému )

Na nasledujicom obrazku je zobrazena konfiguracia vzorového systému pouzitého v tomto kurze.

Modbus-RTU

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

/

rozstup guléckovej skrutky: 10 mm rozstup gul6&kovej skrutky: 10 mm

 / HW

HG-KN13J(-S100)




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_SK E-E

»“ Spustenie a zapojenie ) 0oo

Schéma zapojenia v tejto Easti je schematicka.
Pri skutocnom zapajani si dokladne precitajte navod.

m Postup pri spusteni )

Na nasledujucom diagrame je zobrazeny postup vysvetleni v tejto casti.

Zapojenie programovatelného kontroléra
Napajanie, uzemnenie

v

Zapojenie servozosiliovaca
Napajanie, napajanie motora, kédovac

v

Pripojenie komunikaéného kabla
Umiestnenie svoriek
Schéma zapojenia kabla

v

Zapojenie externych vstupnych signalov
Tlacidlo nuteného zastavenia, hranica chodu dopredu/dozadu

¥

Zapnutie napajania
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>m Zapojenie programovatelného kontroléra

) ood

Pripojte napajaci vodi€ ku svorkam N, L a uzemneniu na vstupnej svorkovnici programovatelného kontroléra FX5U.

200 az 240 VV AC, 3 fazy

—

\ (CP)
L
K napajaciemu vodicu \=

servozosilfiovaca —

'I..l L L]
Kompaktny
’ obvod
- istic
(MCCB)

* Ochrana obvodu

(]

L

AT FEEAN Tihd

TR 1LIYAERT
WINE TR
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Zapojenie servozosiliovaca

)

Pripojte napajaci vodi€ ku svorkam L1, L2 a L3 a k prednej uzemriovace] svorke na CNP1 servozosilfiovaca.
Pripojte napajaci kabel servomotora ku svorkam U, V, W a uzemnovacej svorke na CNP1.

Pripojte kabel kbdovaca k CN2.

200 aZ 240V AC, 3 fazy

Kompakiny
isfic
(MCCB)

Magneticky
stykac
(MC)

Ll
K. napajaciemu
vodigu PLC
[
i | |
f.a'.q - ’e w I-.
Kompakiny
. istic
{MCCB)
S, i
l Magneticky I
toee stykac tvee
w g MC) |
e teeg
=+

Mapajaci kabel servornotora

Kabel kodovata

Mapajaci kabel servomotora

19
i

Kabel kédovata

ood
1/2
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Zapojenie servozosiliovaca ) nzgm

200 aZ 240 V AC, 3 fazy

K napajaciemu
voditu PLC

Kompaktny
I istic
: (MCCB)
ﬂ!’-'."
l Magneticky
coee 48 stykad
w g (NC)
i &
=

Mapajaci kabel servomotora

ﬂ, Kabel kodovata
J

tepg

Kompakiny
isfic
(MCCB)

Magneticky
stykad
(MC)

Mapajaci kabel servomotora

1 -ﬂ Kabel kodovata
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fm Pripojenie komunikaéného kabla ) Ii/ﬂéﬂ

Pripojte komunikaény kabel podla nasledujiceho obrazka. Tato schéma zapojenia sa tyka plne duplexného zapojenia.
V prostredi s nizkou Groviiou $umu udrZujte celkové prediZenie na max. 30 metrov.

L . Mastavte prepina vymeny
ge| ||'® termintorana 330 Q. CN1 CN1
{poznamka 1) e {poznamka 1)
Doska - , Dioska
13 = & 13
14 14 ™
39 [$’l — 39 ¢
40 - 40
1 3 — 31
F-" ==r=T=|~ @ {paznamka 2)r_3
T S R l"‘l | = B
| 1 =
— — . Wl N I '\,_\ L k=,
T | [
~0o0oo I y Tienenie
0O »x = > é
EEEE,\_, === T =
Yagag T"——-—"'
RRAARE
o)(e][e)[e](e)(e) o
Svorkovnica relé
[T 1] ool
Tienenie Tienenie
P . P —
— ) | | ) 1
- f - S ——
L | P L | L | r L |
— 7 L Y
A A — | AV
{Poznamky)

1. Mazvy svoriek pre CN1 MR-JE-104A s zobrazene dalej. LG svorka existuje aj pre iné koliky ako £. 3.

4
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>m Pripojenie komunikaéného kabla

#_-lf"—""—:. B {pl:lznelkaE}
—— — - I -
I |
— — . \\ I \‘-—\\'—\
o+ Tt | [
-~ 0 000 1 I
%EEQ@ -y
O 23 % ===
RRREE
Olololo|Olo
Svorkovnica relé
LI 111 CIOOICI0IO
Tienenie Tienenie
o = = === === =
I [ Iy Iy 'If I
—1 ) 1 L | y) 1
i f - S ——
L | 2 L | L | A L |
i I i I i [ i [
|37 2. L A
{Poznamiky)

1. Nazvy svoriek pre CM1 MR-JE-10A sU zobrazené dalej. LG svorka existuje aj pre iné koliky ako €. 3.

c. MWazov kolika

Doska | 5D
13 SDP
14 SDN
39 RO
40 ROM
3 TRE
3 LG

2_ Pripojte RDN a TRE (terminator) len pre os 2 (konedna os).

4
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Zapojenie vstupného signalu servozosiliovaca

e 00@

chodu dozadu servozosilfiovaca.

Pripojte B-kontaktny spina¢ ku kazdému signalu pre signal vynuteného zastavenia, koniec chodu dopredu a koniec

Tato schéma zapojenia sa tyka synchronizovaného vstupu.
Rovnaké zapojenie vykonajte aj pre servozosilfiova¢ osi 2.

Servozosilfiovac osi 1

zastavenia

CN1
44 | LSN
A Vs 43 | LSP
q | & > > Napaanie DC 24 V] 42 EM2
|
, oy I | 21 | DICOM
Spina¢ nuteného 46 |pocom

| P

Koniec chodu dozadu

b

Koniec chodu dopredu
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»m Zapnutie napajania ) 0oo

Skontrolujte, Ze prepinaé RUN/STOP/RESET pre programovatelny kontrolér je v polohe STOP.

Ak ddéjde k alarmu EB.1 pre servozosilfiovag, skontrolujte, &i je spinac niteného zastavenia spravne pripojeny k EMZ2.

{ Na bezpecnejsie spustenie systému sa odpordca pred spustenim prevadzky stroja skontrolovat

fungovanie samotného motora. Podrobnosti najdete v navode k servozosilfiovacu.
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> Zhrnutie tejto kapitoly

V tejto kapitole ste ziskali nasledujuce poznatky:

« Konfiguracia systému

+ Spustenie a zapojenie

DéleZite body

Konfiguracia systému Konfiguracia systému, v ktorom su programovatelny kontroler FX5U a servozosilfiovate 2
MRE-JE-10A pripojene pomocou pripojenia Modbus RTU.

Spustenie a zapojenie Vykonajte zapojenie napajacieho kabla programovatelného kontroléra, napajacieho kabla
servozosiliovaca, napajacieho kabla servomotora, kabla kodovaca, komunikacného kabla a
vonkajsich vstupnych/vystupnych signalov.

Pri vykonavani zapojenia komunikaéného kabla pripojte terminator do programovatelneho
kontroléra a servozosiliiovata konetnej stanice. Terminatory sa inStaluju dovnutra
programovatelného kontroléra FX5U a servozosifiovata MR-JE-A.

Po dokonéeni zapojenia zapnite napajanie.
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LEIGIERPE Nastavenia parametrov 3 0oc

Vysvetfuje vykonanie nastavenia parametrov pre programovatefny kontrolér a servozosilfiovac.

Na obsah preberany v tomto kurze sa poZaduju nasledujlce verzie softvéru MELSOFT.

MELSOFT GX Works3 ver.1.017T alebo novsi
MELSOFT MR Configurator2 ver.1.37P alebo novsi (poznamka)

(poznamka) Softvér MR Configurator2 sa instaluje zaroven so softvérom GX Works3.
Softvér MR Configurator2 netreba zaklpit samostatne.
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m Nastavenia pre servozosiliiovacé ) (14 ) v Jroc]

m Pripojenie servozosilinovaca k pocitacu )

Na pripojenie servozosilfiovaca k pocitacu pouZite USB kabel.
Na servozosilfiovadi pripojte USB kabel k CN3.

Servozosilhovad osi 1

USB kabel
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> Nastavenie parametrov pre os 1

(1) Spustite softvér MR Configurator2 a vytvorte novy projekt.

1) Kliknite na ikonu Create New Project.
2) Na obrazovke Create New Project vyberte v rozbalovacom zozname typov modelov poloZzku MR-JE-A.
3) Kliknite na tlacidlo [OK].

Dm“mduwm
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Nastavenie parametrov pre os 1 e 00

(2) Zadajte nastavenia na umoZnenie €itania a zapisovania pre vietky parametre.

1) Dvakrat kliknite na poloZku [Parameter] v strome projektu.

2) Na obrazovke nastavenia parametrov kliknite na poloZku [List Display] — [Basic].
3) Vyberte poloZzku [PA19] a nastavte parameter na hodnotu 00AB.

4) Ked je vybrata polozka PA19, kliknite na tlacidlo [Selected Items Write].

5) Po zapise do servozosilfiovaca znova zapnite napajanie.

| muect Pew [l Pwsmeter Setwg(D Pyameter Safely Postogngdats Moot Qognoss  TestMode  Adpatment [eom  [gndow el R
v -

=T

b Pt of Comvrnansd gt e per revekion
Comporent parst | [PAGS MK Elnc, goar turverator (O, gl it facter o)
Poadaon conb ol AT SOV Blec, gowr dencrenator (T, pls. it factor den )
Sowed convirol AR ATL A g e
Torgue contrd L A0 g Teparee |
‘wmed Wy PAID D | Ingoytion renge
Servo suwtment | IPALL TP Formand rotaton torue et -
Basc i Gavarne rutebon b g et %
Extorason PALY MW Corwnand pulse rout st |
Piwe | PAA TOL RoLaton dredton selecton
e 2 T e Ervoder mapnt (nive Phsefrey
Fwd | 3) DRI Ercoder output pue 2 !
0201
[ settng 0000
Anabog nont PA2]  ORAT |Dvwve rocarder artitrary slarm UGS seftng | 0000
PAM MO Furction sebecion A-4 ‘ 0000
2) PAZS  OMOY  One-touch tunng - Overshoot permestile level .- )
PAXS  "AOPS Furcton selecson A-5 0000
Extenson A For manufachaer setting 0000
0 A For marufactoer settng 0000
Extenson 2 g For marufacturer setng 0200
PA) For manufactaer settng 0000

-~
-
~
v
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(3) Skontrolujte, ¢i je Citanie a zapisovanie povolené pre vSetky parametre.

1) Kliknite na tlacidlo [Read] na obrazovke nastavenia parametrov.
2) Skontrolujte, ¢i sa pocet poloZiek konfigurovatefnych parametrov zobrazenych v zobrazeni zoznamu zvysil.

=5TY

"REG

*ABS

e - Number of command input puises per revolution |

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

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

AU _Auto tuning mode

RSP _Auto tuning response

ne In-position range |

e - Forward rotation torque imit %

N Reverse rotation torque kit %

*ALss ' Command pulse input status

BR Encoder output pulse pulsefrev

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

A |Pas For manufacturer setting 0000

PAX0 For manufacturer setting 0000
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m Nastavenie parametrov pre os 1

(4) Nastavte reZim prevadzky na rezim bodovej tabulky.

1) Kliknite na poloZku [List Display] — [Basic].
2) Vyberte poloZku [PAO1] a nastavite parameter na hodnotu 1006 (Positioning mode (point table method)).

J Parameter Setting X |
PM]acst  |v| +fRead [§]SetToDefault Joverify [ paamete Cony [dj Parameter Block
ECW‘l BRsave as  [[HCopy [TFast= WMUndo AMaiRedo

ﬁ.lrmsetti"h{h|

Position oon.u w
Speed contral | | | For manufacturer setting | [
Torgue control |  Function sslection A-1 | [ 0000-2000
Speed setting (S Mumbeer of command input pulses per revolution 1000- 1000000
£ Servo adjustmen Elec. gear numerator (Cmd. pls. mult. factor num.) : 1-16777215
Basic _E!.‘.'.'.. gear denceminator (Cmd. pls. mult, factor ﬂ.‘.‘ﬂ.}ll | 1-16777215
Extension Auto tuning mode | [ 0000-0004
Fiter 1 Auto tuning response [ 1-40
Fiter 2 In-position range _ D-65535
Fiter 3 | Forward rotaton torgue limit _ _ 0.0-100.0
Vibraton cor Reverse rotaton torgue imit 0.0-100.0
One-touch t 'Command pulse input status ' D000-0412
Gain changing Rotation direction selection | 0-1
[=1- Digital IjO _E'ucoder output pulse | | 1-4194304
Basic 1-4194304
Extersion | j ' ' 0000-0000
' D00D-0000
000FFFF
0000-1110
0000-1001
_ DO00-0000
| Drive recorder arbitrary alarm trigger setting | [ Q00077
Function sehection A-4
' One-touch tuning - Overshoot permissible level %
Funiction selection A-5
| For manufacturer setting
For manufaciurer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting

128352984

993
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(5) Nastavte komunikacie Modbus-RTU.
V tomto kurze sa pouzivaju nastavenia zobrazené niZsie.
Na nasledujlcej strane je zobrazeny postup nastavenia parametrov pre komunikacie Modbus-RTU.

Polozka Podrobnosti nastavenia

Kod oblasti 1{preos 1)

Komunikacny

protokol Modbus-RTU

Prenosova

rychlost 115200 bps

komunikacie

Prevadzka

vstupneho Ovladanie pomocou Modbus-ETU
zariadenia

Parita Mo parity (stop bit length: 2 bit)
Casovy limit 0[s]
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) ﬂﬂﬂ

! Project ‘View Fil

e Parameter Setting(Z)

w2
m Nastavenie parametrov pre os 1
]

Parameter Safety Positioning-data  Monitor

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

Parameter Setting xl

Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools Window  Help

- Ontinn srthinn

Sl |

B

! |pras

For manufacturer setting

Docking Help

Ready

W] Asis1 v | «Read Set To Default Josverify [ Parameter Copy [w] Parameter Block
i F¥0pen [Mysave As [HCopy |ThPast= MMUndo MaRedo
- Speed control
- Speed setting (5] Mo, Abbr. Mame nits Setting range Axisl
[=- Servao adjustmen PF23 VAL For manufacturer setting -100-0 i
- Basic PF29 *FOPg For manufacturer setting 0000-0001 0ono
- Extension PF30 |RTL For manufacturer setting 0-0 0
-~ Filter 1 PF31 |FRIC Machine diagnosis func. - Friction judgement speed |r/min 0-65535 ]
- Filter 2 PF32 |[*™IBT For manufacturer setting 1-50 50
- Filter 3 PF33 |*FOP10 For manufacturer setting 0000-0001 Qooa
- Vibration cor PF34 | *S0P3 For manufacturer setting 0000-1000 0000
- One-touch t PF35 |OTOP1 For manufacturer setting 0000-1111 aooo0
- (3ain changing PF36 | OTOP2 For manufacturer setting 0000-1000 Qoo
=- D!giEl Ijo PF37 |*FOP11 For manufacturer setting 0000-0021 Qooa
Basic = | |PF38 IPFSY For manufacturer setting 0o00-FFFF Qoo
‘o Extension PF39 IPFRV For manufacturer setting 0o00-FFFF Qoo
e Analog input PF40  |IPFSP For manufacturer setting 0-20000 a
- {EHList display PF41 |IPFSTB1 | For manufacturer setting 0-10000 0
- Basic FF42 |IPFSTB2 For manufacturer setting 0-0 ]
- Gainfilter PF43 | *IPFSTC For manufacturer setting 0-0 0
- Extension PF44 | ORLVY For manufacturer setting 0-100 ]
- IO ~ |PFa5 | *FOP12 Function selection F-12
- Extension 2 PF46  MIC Modbus-RTU communication - Communication time [ YIM Sa dokonci nastavenie parametrov pre
- Extension 3 FF47 For manufacturer setting komunikaciu Modbus-RTU.

Kliknutim na tlacidlo ) prejdite na dalSiu obrazovku.

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

[OWR [caP [MuUM [sCRL g
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V' zavislosti od reZzimu riadenia nastaveného v parametri PAQ1 sa na obsah nastavenia pre parameter PC71 vztahuja
obmedzenia, ako sl uvedené nizsie.

Takisto sa zmenia pouZitelné vstupné zariadenia a register Modbus. Budte v tomto ohfade opatrni.

Podrobnosti st uvedené v technicke] dokumentacii.

[Mastavenie [Pr. PC71] pre komunikaciu Modbus-RTU]

Komunikacia Modbus-RTU

[Pr.PAO1] Na ovladanie vstupnych  Na ovladanie vstupnych
zariadeni zariadeni prostrednictvom
prostrednictvom DI komunikacie Modbus-RTU

0 (ReZim riadenia polohy)
_ 1 (Rezim riadenia polohy a reZim riadenia rychlosti)
2 (Rezim riadenia rychlosti) )
— — : — — Nedostupné
__ 3 (ReZim riadenia rychlosti a reZim riadenia krdtiaceho momentu) 19
_ 4 (Rezim riadenia krutiaceho momentu) - =
_ 5 (ReZim riadenia kratiaceho momentu a rezim riadenia polohy)
_ 6 (ReZim polohovania (metdda bodovej tabulky)) 0 1
_ T (Rezim polohovania (metoda programu)) ‘ - ‘
o . . N ™
Nasledujlice nastavenia su Nasledujuce nastavenia s
moZné pre komunikaciu moZné pre komunikaciu
Modbus-RTU: Modbus-RTU:
(1) Monitor (1) Monitor
(2) Nastavenia parametrov (2) Nastavenia parametrov
N < | (3) Cinnost motora

J
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(6) Nastavte parametre zodpovedajlce zdroju.
Nasledujice nastavenia su uréené pre cielovy systém.

1) MNastavte metodu navratu do vychodiskovej polohy na metdédu mnoziny Udajov.

- Nastavte hodnotu ,0012° pre poloZku PT04.

2) V tomto kurze je metdéda poradia polohovania nastavena na metodu prikazov s prirastkovymi hodnotami.

- Nastavte hodnotu ,0001° pre poloZku PTO1.

3) Nastavte elektricky prevod.

Ak rozstup je 10 mm gul6ckova skrutka a nie je Ziadny reducny prevod, vypocitaju sa nasledujuce hodnoty.

PAOE _ 131072 — 8192
PAOT 10000 625

- MNastavte hodnotu ,6192" pre polozku PAOG a hodnotu ,625" pre polozku PAOY.
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Nastavenie parametrov pre os 1

(7) Zapiste parametre do servozosilfiovaca.

1) Na obrazovke nastavenia parametrov kliknite na tlagidlo [Single Axis Write].
2) Po dokonceni zapisania parametrov znova zapnite napajanie servozosilfiovaca.

Parameter Setting X |

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

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

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

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

Fiter 1 PC62 |  For manufachrer seting | | 0002

Fiter 2 POE3 For manufachrer setting 0002

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

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

= ERLst dsplay PCT2  *COPG Funchion selection C-G selection 00000001 0000
Basc °C73 EBRW Error excessive waming level rev 0-1000 0
Gan Fiter PC24 For manufacturer setaing 0000-0000 0000
Extenson °C7S For manufachrer sattng 0000-0000 0000
1w PC% For manufacturer seting 00000000 0000
Extension 2 ! |Pc77 For manufactrer settrg 0000-0000 0000
7 - "3 [cm For manufachrer seting 0000-0000 0000
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} Nastavenie parametrov pre os 2 ) ] v f e

Na servozosilfiovadi osi 2 zmerite len nastavenia pre Eislo stanice pre kemunikaciu Modbus RTU.
Okrem nastavenia 2" pre PC70 nastavte vietky ostatné parametre na rovnaké hodnoty ako pre os 1.

PA19: nastavte na hodnotu ,00AB"

¥

Zapiste do servozosiliiovaca

Servozosilfovac osi 2

v | | USB kébel

Znovu zapnite napajanie

¥

MNastavte nasledujlce parametre

PA01:1006

PC70:2

PC71:0041

PF45:0002

PF46:0

PT05:0012

PT01:0001

PADB:8192

PAQ7:625

h 4

Zapiste do servozosiliiovaca

¥

Znovu zapnite napajanie
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)
m Nastavenia pre programovatelny menic ) 0oo

m Pripojenie programovatelného kontroléra k pocitacu )

Na pripojenie programovatelného kontroléra FX5U k poéitagu pouZite kabel Ethernet.

Kabel Ethernet
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>m Stiahnutie stuboru vzorového projektu

Kliknutim sem si stiahnite subor vzoroveho projektu.
Otvorte pomocou softvéru GX Works3.

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

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

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

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

il st ings of & function bioch

AT
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B
>} L - L L rd n n ﬂ
2.2.3 Nastavenia komunikacie pre softvér GX Works3 )
Na pripojenie programovatelného kontroléra k poéitaéu pomocou kabla Ethernet potvrdte nastavenia pre zadany ciel pripojenia
softvéru GX Works3.
-
Onbre  Debug Disgnostics Tool Wind
Sy Cmnaction Ousanon. G (3) Ked sa zobrazi tato :
e || [ obrazovka, kliknite na |
N . o (2) V rozhrani po€itaga tlacidlo [Yes].
(1) Na paneli s nastrojmi vyberte moZnost g Curen
programu GX WWKS?’ Ethernet Board. — SR A
vyberte polozku [Onling] — e
[Specify Connection T e ' —
Destination]. — [ ] e
\. J
Set Chock...
Monitor{M) b
watch(T) b -
User Authentication... 3 —
-  MELSOFT GX Works3 =
(4) V rozhrani programovatelného kontroléra
vyberte polozku PLC Module. Pre
pﬂlﬂiku Other Station Settlng wbene |o Successfully connected with the FXSUCPU.,
moznost No Specification.
. — > 0K
(5) Kliknite na tlagidlo ‘
[Communication Test]. (6) Ak je test kemunikacie Uspesny, je moZné
- komunikovat s programovatelnym
~— kontrolérom.
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) Nastavenia pre port RS-485 ) 000

Skontrolujte nastavenia pre komunikaciu Modbus-RTU programovatelného kontroléra.
Je potrebné, aby tieto nastavenia zodpovedali nastaveniam servozosilfiovaca.

V pripade vzorového projektu nastavenia uz boli zadané. Polozka B edroboal PASEIVenIa

Komunikaény Modbus-RTU
o e protokol
U IR PAtan SRt e DRR DY WSR3 e e .-..
AR - RPN INNSPRARE SN N L S aG~ . e . Parita Ziadna parita
N ey~ ]
N Stop parita 2 bit
AT T v | Prenosova
rychlost 115200 bps
(1) Na navigacnom paneli dvakrat komunikéacie
kliknite na polozku [Module i -
Parameter] — [485 Serial Port]. <o T TV S RS e T v oy =)
o 6% Eifwms Cewert Vow Qv Omby Gupmim Dmt Mt bey -
' ST, I B e Rl e e L%, 80 .
(BB TTARE SEYY e,
P reotvm Carpentiy €58 e, = |
T G
T I

ako je uvedené v tabulke

I
|
(2) Zadajte nastavenia tak,
vyssie. i

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

Zapiste program do programovatelného kontroléra.
Po zapisani nastavte prepinat RUN/STOP/RESET programovatelného kontroléra do polohy RUN.

[rr— =g — |
[———

B -- lilE - BlE- Bes =

m— agp p—— =

= G e T S (g e

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

i =
-

[ - Sprmaeran E=s o -
| B — -
I —

T g e maarn L . e
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> Zhrnutie tejto kapitoly

V tejto kapitole ste ziskali nasledujuce poznatky:

= Nastavenia pre servozosilfiovac.

« Nastavenia pre programovatelny regulator.

DéleZite body

Mastavenia pre servozosilfiovac Zadajte metddu bodovej tabulky pre reZim prevadzky.

Mastavenia komunikacie Modbus-ETU musia zodpovedat nastaveniam pre
programovatelny kontrolér.

Mastavte elekiricky prevod podla konStrukcie stroja.

Mastavenia pre programovatelny radic Majskor zadajte nastavenia na pripojenie k PC pomocou rozhrania Ethernet.

Mastavenia komunikacie Modbus-ETU musia zodpovedat nastaveniam pre
servozosilfiovac.




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_SK

|

LCTIGERR Vykonanie operacie polohovania

) ﬂﬂﬂ

V tejto kapitole sa pomocou vzorového programu vysvetluje oviadanie servomotora.

Vzorovy program pouZiva funkéné bloky.

Funkéné bloky umoZiuju pouZivatefom jednoducho vytvorit program a ovladat motory.

V tejto kapitole sa na ucely vysvetlenia operacia kazdého kontaktu vykona a zobrazi v okne softvéru GX Works3,

nie v programe.

3.1 Rezim monitorovania

Zapnite napajanie systému.

Skontrolujte, ¢i je programovatelny kontrolér pripojeny k
pocitacu pomocou kabla Ethernet.

Na paneli s ponukou softvéru GX Works3vyberte polozku
[Onling] — [Monitor] — [Start Monitor (All Windows)].

Online | Debwg Disgnostics Tool Window  Help
1 Specify Connection Destination, ..

'
m

Read from PLC...

Write to PLC...

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

Set Clock...

Maonitor(M)

Watch(T)

User Authentication...

MM A8l naq s

IRRESPRBR/L

b
H1

=X

I

]

'
r |

Ay Statk

riurriEr

il

Monitor Mode
Madibar [Write Mode)

M Start Monitoring (All Windows)

L

— A
2% Stop Monitaring

)

Start Monitoring

Change Value Format (Decimal)

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

Program List Monitor

Ird SFC All Blocks Batch Monitars

Alt+F3
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|

} Zapisanie udajov bodovej tabulky

) ﬂﬂﬂ

m Spustenie funkéného bloku

)

MNajskér zapiste (daje bodovej tabulky do servozosilfiovaca osi 1.
Vo vzorovom programe sa Udaje zapisuju pomocou funkéného bloku.

Na nasledujlicej strane je zobrazeny postup zadania nastaveni pre Gdaje bodovej tabulky pomocou vzorového programu.

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

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

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

'r:ﬂl"l:"].rﬂﬂ"iﬂ T38| e | Ol | Bar &

b 5o | D | A5 'TH JF AR -1 tRNFEYY
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|

»m Spustenie funkéného bloku

) ood

1 MELSOFT GX Works3 ...

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

NPAS| e
B OB R BE D ‘{'}M i

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

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

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

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

| —)ﬁ
| Fa sF3 cCF3 cCFID

E Output

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

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

1
-etPointTas- bl SetPoi-
B:i_... D_l:l'" &
| |
Exec Exed il R |
ution WidlaTy SetPointTable
{taly ] stat Executionztat
e Lz =
bl SetPoi--
IES
[ Juwei= abe- ®
1 1 [ |
fxl | Stati Mar Al
Stat | on trial SetPointTable
ion | Ma. cam Marmal
LT ple- Cornp letion
bl ZetPoj--
LI
I TR o e
Ly O
&21 | Pain Erro Al
FPain | £ r
Eahl anb lex ':'lzlm Tym sa dokoncia nastavenia pre udaje bodove)
o plees ;
R tabulky pomocou vzorového programu. | 8
Kliknutim na tla¢idlo (@) prejdite na dal3iu obrazovku.

Fx5U

| Host-192.168.3.250
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>
322 Kontrola nastaveni servozosilnovaca

). 06@

Skontrolujte, ¢i Gdaje bodovej tabulky boli zapisané do servozosilfiovaca.
Pomocou USB kabla pripojte servozosilitiovac osi 1 k pocitacu.
Na nasledujlicej strane je zobrazeny postup kontroly Gdajov bodovej tabulky.

Servozosilfiovac osi 1

USB kabel

Es

T A bt o - L L= S
e .- seme .- - - b

-

e B e —— - -
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b
m Kontrola nastaveni servozosiliovaca ) 00c

F =~

o f=][ B S
! Project View File PointTable(Z) Parameter Safety Positoning-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
MRAA S @ % E gaigly ¥ ®Ha s
: Project 7 X Parameter 5etﬁn/o/ Point Table x ] 4 b -
= Mew project a | | [m] axis1 [v] F¥0pen [Hsave As ] Read Set to default T Verify [£]Detailed Setting [A]Single-step Feed
'ﬁ. System Setting N =
E E- Axis1:MR-JE-A Stam - E Encﬂll:ly' _I:'E.E-:E — Insert I:DE'EtE 33\55:5-'5 &:'\EC.C.
Parameter 1
@ Point Table Point table positioning operation (Incremental value command system) [Seler_ted Items Write ] [ Write All ] [ Lipdate
[ Program [v]
[( ] m | [ }] Target position Rotation speed | Accel, time const, | Decel. time const. Dweell time Auxiliary func. M code -
. 0.000-999,999 0-65535 0-20000 0-20000 0-20000 0-1,5-9 0-99
: Servo Assistant 1= Mo, mm rfmin ms ms ms =
1] 123.456] 100 10 10 0 0 0
Assistant List [ = R . - > g . -
3 0,000 0] U] 0 1] 0] U]
rL;-")Seruu Startup Procedure i 0.000 0 0 0 o 0 0
' 5 0.000 ] 0 0 0 ] 0
Servo | se 5 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
stept M etor 7 0.000 0 0 0 0 0 0
T 8 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
=i R g 0.000 0 0 0 0 0 0 v
Step 1: Amplifier Setting
[ Amplifier Setting | Docking Help i
Step 2: Test Run
[ Test Run ] ;
Step 3: Servo Adjustments TARG ET POS |T| O N E
[ servo Adjustments | Tym sa dokonci kontrola udajov Point Table.
Set target address (Absolute value) when usingt =~ 5L ol i
o I;ﬂainteg;r;:% of the Kliknutim na tlacidlo [{fJ prejdite na dalSiu obrazovku.
ervo ifier Par
');\[ : Set the move distance when using this point table
Maintenance ] 57
Ready [Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB MM
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b
Zapis do servozosilinovaca osi 2 3 000

Potom zapiste Gdaje bodovej tabulky do servozosiliiovaca osi 2.
Podobne ako pre os 1, pomocou nasledujlcich postupov zapiste Gdaje bodovej tabulky do servozosilfiovaca osi 2.

Zapnite kontakt bAx2_SetPointTableData.

¥

Skontrolujte, €i kontakt bAx2_ SetPointTable Completion bol zapnuty.

¥

Pomocou USB kabla pripojte servozosilihovac osi 2 k pocCitacu.

¥

Otvorte softvér MR Configurator2.

¥

[ Nacitajte udaje bodovej tabulky.

¥

Skontrolujte, €i udaje bodovej tabulky boli zaregistrované.




Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_SK

> Zapnite prikaz Servo-on ) 000

Zapnite prikaz Servo-on pre osi 1.
(1) Zapnite kontakt bAx1_SVON a servo sa zapne.
(2) V softvéri MR Configurator2 vyberte poloZzku [Monitor] — [I/O Monitor] a skontrolujte, &i signal RD je zapnuty.
(3) Rovnakym postupom zapnite servo pre os 2. Zapnite kontakt bAx2_SVON.

<GX Works3> <MR Configurator2>
¢ = S N L= TN e Y T LSy o e el o e | - r rr—y | ¢
lm\!_ﬂ_ﬂs_ﬂga . e ROy, e, S — @i > S5 cex B Avumas Ofet Crpsey
lOl’Hdl 126 D ) BB S0 @a Bl
ln@=n mm-'l_m‘w»;- (B ] : 1 A St
I WANRYN G LAWY X X \ LARAIIRAAYL RepFa |
-.l'-'-w-.’.lwm—- * C:::w -
18 w F=) :3‘
-l 3¢ b SA_ |Aways OF
1 o | M AN AM
[ ) 0 D 0
(2) RD je zapnuté
L TH s LALLM
Wy LALDR
o LZA R
-:L s 33 o
000 BT wo;
0.0 ]

(1) Drzte stlaceny klaves [Shift] a dvakrat S e S ——— —
Kliknite na kontakt bAx1_SVON. A= y . s W

.04
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(=] o
@3 opericia JOG ) O0E

Pridanie poloziek na monitorovanie )

Pred vykonanim operacie pomalého posunu JOG pridajte poloZky pre aktualnu polohu a polohu prikazu do monitora
sledovania pre softvér MR Configuratorz.

(2) Dvakrat kliknite na tlacidlo [Setting].

Diagnosis _ Test Mofie " pontTabe”  DisplayAll x |

>
l... i Font 9pt + Line height 12 =

1 Cumulative feedback pukes
2|Servo motor speed
3| Droop pulse

(1) Na paneli s nastrojmi
programu MR Configurator2
vyberte poloZku [Monitor] —
[Display All].

i Font spt = Line heght 12

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

(3) Zaciarknite policka [Current Position] a ] (4) Pocet zobrazenych poloZiek sa zvysi.

F."E@%_f###"‘

[Command Position].
o LT |
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> Spustenie operacie JOG ) oo

Operaciu pomalého posunu JOG vykonajte pomocou vzorového programu.
Na nasledujucej strane je uvedeny postup vykonania operacie JOG.




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_SK

w2

Spustenie operacie JOG
]

! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help

ORI IE =3 g - | ® oo

 Project 2 x Display All X |

=/ New project i Font 9pt » Line height 12 s Efclear FlRestart pllPause EflSetting
'ﬁ- System Setting

= [l Axis 1:MR-JE-A Stan . Item
[ Parameter Cumulative feedback pulses

- [A] Point Table Servo motor speed

@ Program Droop pulse
Sl = Cumulative cmd. pulses
) Command pulse frequency
: Servo Assistant o x Analog speed command voltage
Analog torgue command voltage
Regenerative load ratio
Effective load ratio
L__:}SEW“ Startup Procedure Peak load ratio

Instantaneous torgue
Servo | Sarvo Within one-revolution position
Amp | Motor ABS counter
N | o Load inertia moment ratio
Ha;h.me Bus voltage

Encoder inside temperature

| Assistant List ||

il
2
3
4
3
5]
7
8
9

Step 1: Amplifier Setting

Settling time
Amplifier Setting —— =
Step 2: Test Run Oscillation detection frequency
[ Test Run ]

Step 3: Servo Adjustments
| Servo Adjustments |

. Maintenance of the
x Servo Amplifier Parts
Ready [Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB [OWR [caP [MuUM [sCRL g

Mumber of tough drive operations
Unit power consumption
Unit total power consumptio
Current position

Cormmand position

Tym sa dokonci operacia JOG pre os 1 pomocou vzoroveho programu.
Rovnakym postupom vykonajte operaciu JOG pre os 2.

Kliknutim na tlacidlo [f) prejdite na dalSiu obrazovku.
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} Navrat do vychodiskovej polohy ) 000

Pred vykonanim riadenia polohovania vZdy vykonajte navrat do vychodiskovej polohy.
Vo vzorovom programe sa navrat do vychodiskovej polohy vykona pomocou funkéného bloku.
Na nasledujlicej strane je zobrazeny postup navratu do vychodiskovej polohy pomocou vzorového programu.
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|

>ﬂ Navrat do vychodiskovej polohy

) ood

F

1 MELSOFT GX Works3 ...

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

-

! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - 5 X
DBAS| e v |15 B [Ty v e | B B B | 29 9 1 ) 8 A A L0 e ag Sim
‘AR HE R BE D ‘{'}lx;lmvlﬁqv;

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

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

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

LIPS

—
—_
[ —

Al
Stat
[ulyl
nLm

LR

E Output

Y10
Retr

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

bl StartH -

A1 StartHPR

Execution=tat
Lz

bl StartH -

A1 StartHPR
Marmmal
Ciormnleting

Fx5U

Tym sa dokonci navrat do vychodiskove] polohy pre os 1

pomocou vZoroveho programu.

Rovnakym postupom vykonajte navrat do vychodiskovej

polohy pre os 2.

| Host-192.168.3.250

Kliknutim na tlacidio (@ prejdite na dalSiu obrazovku.

| 1326/4266 Step
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} Operacia polohovania (rezim bodovej tabulky)

Vykonajte operaciu polohovania pomocou rezimu bodovej tabulky.
Vo vzorovom programe sa operacia polohovania vykona pomocou funkéného bloku.
Na nasledujicej strane je zobrazeny postup vykonania operacie polohovania pomocou vzoroveho programu.

Posiboning-data  Moritor  Disgross  TestMode  Adustment Took  Window  Help

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

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

Aggictant List

stepd

g;;&az:ﬂtggiir#f#f

[Station 00] MA-JE-A Standard Serve amplifier connection: USE
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> Operacia polohovania (rezim bodovej tabulky)

Ready

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

[OVR |CAF |NUM |5CRL

Lxi E=H EGR X5
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
OERA SO 5% iE =8 geig n 8 & m o
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> Zhrnutie tejto kapitoly

V tejto kapitole ste ziskali nasledujuce poznatky:

MNastavenia bodovej tabulky

Zapnutie prikazu Servo-on
Operacia JOG
MNavrat do vychodiskovej polohy

Operacia polohovania

DéleZite body

MNastavenia bodovej tabulky Funkéné bloky umoZiuju pouzivatelom jednoducho vytvorit program.

Vo vzorovom programe sO tdaje bodove| tabulky zaregistrované na servozosilfiovac,
ked sa vykona funkny blok.

Zapnutie prikazu Servo-on Zapnutie prikazu servo-on na pripravu servozosilfiovaéa na prevadzku zapne RD.

Operacia JOG Pred vykonanim operacie JOG je potrebné prepnit do reZimu JOG.

Mavrat do wychodiskovej polohy Mavrat do vychodiskovej polohy mozno vykonat vykonanim funkéného bloku.

Pri pouZivani reZimu supravy udajov sa miesto, v kiorom sa vykonava navrat do
vychodiskovej polohy, pouZiva ako vychodiskova poloha.

Operacia polohovania Operaciu polohovania mozno vykonat vykonanim funkéného bloku,
Pri pouziti metody prikazov s prirastkovymi hodnotami déjde k posunu smerom dopredu,
ked sa zapne prikaz dopredu. Ked sa zapne prikaz dozadu, dbjde k posunu smerom
dozadu.
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(' Kapi o0
LET+]| GIEW: W Oviadanie servozosiliiovaéa MR-JE-A pomocou funkcie komunikacie Modbus kontroléra FX5U )

V tejto kapitole sa vysvetluje ovladanie servozosilfiovata MR-JE-A pomocou komunikacie Modbus-RTU
programovatelného kontroléra FX5U.

@ Frikaz ADPRW )

Pri pouziti komunikacie Modbus na odosielanie a prijimanie prikazov z programovatelného kontroléra FX5U
pouZite prikaz ADPRW.

g |

V ukladacom zariadeni nastavte éislo
stanice servozosilfiovaca, do ktorého
chcete odosielat prikazy.

Nastavte kod funkcie. Zadaijte bitové pole na ukladanie
Servozosiliiovaé MR-JE-A spodporuje nasledujice kédy funkcii. stavu komunikacie.
03H (&itanie z uchovaného registra) (Pocet prvkov: 3)

08H (diagnostika funkcii’/kontrola komunikacie)

10H (zapis do uchovaného registra pre viacero bodov) bit[0]: Zapne sa, pokial sa instrukcia

vykonava a vypne sa v stave
inom ako pocas vykonavania
instrukcie.

Nastavte cielovl adresu Modbus. bit [1]: Zapne sa, ked sa initrukcia
dokonci normalne a vypne sa,
ked sa instrukcia spusti.

Znizte pocet pristupovych bodov. bit [2]: Zapne sa, ked sa indtrukcia
Nastavena hodnota sa zmeni v dokonci s chybou a vypne sa,
zavislosti od adresy Modbus. ked sa instrukcia spusti.

Zadajte zariadenie na ukladanie prijatych adajov.
Zadajte zariadenie na ukladanie odoslanych udajov.
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hm Registre Modbus servozosilhovaca MR-JE-A ) W

Registre Modbus servozosilfiovaéa MR-JE-A s uvedené v navode k servozosilfiovaéu MR-JE-A (protokol
Modbus-RTU).
Na nasledujucom obrazku je uvedeny priklad.

Control status (Status word: 6041h)

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

Address Data type Readfwrite

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

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

Bit Description

0 Ready To Switch On

1 Switched On

2 Qperation Enabled

3 Fault

- Voltage Enabled

5 Quick Stop

G Switch On Disabled

T Waming

8 Reserved (Mote 2)

a Remote

10 Target reached

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

Mote 1. The description changes depending on the control mode
2. The value at reading iz undefined
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} Zapisovanie prostrednictvom prikazu ADPRW ) 000

Zapisanie programu )

Ako priklad zapisovania vytvorime program, ktory zmeni rychlost JOG rezimu bodovej tabulky.
Pomocou navodu vyhladajte adresu Modbus, ktora nastavuje rychlost JOG.

Command speed (Profile Velocity: 6081h)

No. of point’ Continuous read!

o LU s Mo. of Registers continuous write

&6081h Profile Velocity {Command spaed) 4 bytas Fead/write 2 Impossible

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

Prikaz ADPRW pouZity pri zapise do tejto adresy je zobrazeny nizsie.

Oznaéenie, v ktorom je uloZene Eislo
stanice pre servozosilfiovad osi 1

. . L Oznacenie, v ktorom je uloZena
Kod funkcie 10H: zapis rchlost JOG

{dvojslovo [podpisana]) L . . e
Adresa Modbus Oznadenie, v ktorom je uloZené bitove

pole oznacujice stav komunikacie

Poéet pristupovych bodov
Mastavte na poet bodov/podet registrov
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|

> Potvrdenie akcie pogramu

) ﬂﬂﬂ

Drzte ukazovatel mysi nad oblastou na zobrazenie podrobného vysvetlenia pre program.

b JOISSpd Chg
K200 481 J0EEpeed
|t
DrAC 3
421 JOG Speed Chanee VP Axl JOG Speed
‘=
wie] e HI10 HE0ET kZz dix] _JOGSpesd b3l _JOGERd e
ADPRW & Al JOG Speed Ax1 JOG Speed
=tation Change Status

Program na zmenu rychlosti JOG zo 100 ot./min (pociatoéna hodnota) na 200 ot./min sa vytvori podla nasledujiceho postupu.

i bAx1 JOGEpdChe

Axl JOGE Speed

Al JOG RST -
:'_\Tl:‘-;d ANEnge
Changs

*Nastavenia oznacenia

Fit) bei-I.‘GSﬂﬂx )} Bit . |&x1 JOG Speed Change
71  b3&x1 JOGSpdCheStatus Bitl0.2) A1 JOE Speed Change Status
72  dax1 JOGSpeed Double Word [Siened] | . |Ax1 JOG Speed

Vykonajte kontakt bAx1 JOGSpdChg.
Ak komunikacia prebieha Uspesne, parameter PT13 (rychlost JOG) pre servo zosilfovac sa zmeni na 200.
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>Witanie prostrednictvom prikazu ADPRW ) 00

@XEI Program na Eitanie )

Ako priklad citania vytvorime program, ktory precita aktualnu polohu osi 1.
Aktualna poloha adresy Modbus je 2B2FH a pocet pristupovych bodov je 2.

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

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

Prikaz ADPRW pouZity pri €itani tejto adresy je zobrazeny niZsie.

Oznagenie, v ktorom je uloZzeny kod
oblasti pre servozosilfiovad osi 1

Kod funkcie Oznacenie, v ktorom je uloZené bitoveé
D3H: &itanie pole cznatujuce stav komunikacie
Adresa Modbus Oznatenie, v ktorom je uloZena aktualna poloha

(dvojslovo [podpisané])

Podet pristupovych bodov
Mastavte na poet bodov/podet registrov
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»m Potvrdenie akcie pogramu

Program na precitanie aktualnegj polohy sa vytvori podla nasledujiceho zobrazenia.
Drzte ukazovatel mysi nad oblastou na zobrazenie podrobného vysvetlenia pre program.

bz CrmitFosResd

wiia Stationko H3 K2 dfel CrrtPos bEA1 CratPosRdStatel]

ADPEAN  Ax] Staton Lx1 Corrent Ax1 Current Fosition Fead

1 Currant Foziti
Lol Current Position Fos ition Stabus

Pcaj - n”r\‘-hﬁr

bS] _CarrtPosRdStatus]1]

baxl GrmtPosResd

ik
1F

fxl Current Position Read

M1 Current Potition Reed

*Mastavenia oznadenia

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

73 bAx1 GrntPosRead |Bit _ |Ax1 Gurrent Position Read

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

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

Vykonajte kontakt bAx1_CrmtPosRead.
Ak komunikacia prebieha Uspesne, aktualna pozicia pre os 1 sa uloZi do oznacenia dAx1_CrntPos.
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»“ Zhrnutie tejto kapitoly

V tejto kapitole ste ziskali nasledujuce poznatky:

Prikaz ADPRW

Adresa servozosilfiovaca

Zapisovanie prostrednictvom prikazu ADPRW
Citanie prostrednictvom prikazu ADPRW

DéleZite body

Prikaz ADPRW

Prikaz ADPRW sa pouZiva pri komunikacii Modbus v programovatelnom kontroléri FX5.

Adresa servozosiliiovaca

Adresa Modbus servozosiliiovaéa je uvedena v navode k servozosilfiovatu MR-JE-A
(protokol Modbus-RTU).

Zapisovanie prostrednictvom
prikazu ADPRW

Ma zapisovanie do zadanej adresy sa pouziva kod funkcie 10H.

Citanie prostrednictvom prikazu
ADPRW

Ma Eitanie zo zadane| adresy sa pouZiva kod funkcie 03H.
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|

> Zévere&n}? test

) ﬂﬂﬂ

Teraz, ked ste dokongili viéetky lekcie kurzu Zaklady MELSERVO (MR-JE Modbus), ste pripraveni na zavereény
test.
Ak si nie ste isti niektorymi preberanymi témami, vyuZite tato prileZitost a zopakujte si ich.
Celkovo su v tomto zavereénom teste 4 otazky (9 poloZiek).
Zaverecny test mdZete absolvovat lubovolne viac krat.
Hodnotenie testu
Po vybere odpovede kliknite na tlacidlo Odpovedat’. Ak prejdete na dalsiu otazku bez kliknutia na tlacidlo
Odpovedat, vasa odpoved sa nezapodita. (PovaZuje sa za nezodpovedanu otazku.)

Vysledky testu
MNa stranke vysledkov sa zobrazi pocet odpovedi, percentualna dspesnost a vysledok Uspesnosti/nelspesnosti

absolvovania.

Spravne odpovede: 4

oL ) Na lUspesné absolvovanie testu
Celkovy pocet otazok: 4 musite spravne zodpovedat
60 % otazok.

Percentualna uspesnost: 100%

Pokracovat’ ‘ ‘ Skontrolovat

« Kliknutim na tlacidlo Pokracovat’ sa test ukonéi.
+ Kliknutim na tlacgidlo Skontrolovat’ si méZete test skontrolovat. (Kontrola spravnych odpovedi)
«  Kliknutim na tlagidlo Znova mdZete test absolvovat znova.
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> Zavereény test 1 ) 000

Vyberte vsetky pravdivé tvrdenia tykajlce sa spravneho spdsobu pripojenia pri pouZziti Modbus-RTU na
pripojenie programovatelného kontroléra FX5U a servozosilfiovata MR-JE-A.

—  Pripojenie programovatelného kontroléra FX5U k servozosiliovacu MR-JE-A pomocou kabla Ethernet.

' Pripojenie programovatelného radica FX5U k svorkovnici komunikacie RS-485 a pripojenie
servozosilnovaca MR-JE-A k svorke komunikacie CN1 pomocou komunikacného kabla.

—  Pripojenie terminatora k programovatelnému kontroléru FX5U a servozosilfiovaca posledne) stanice.

Odpovedat ] [ Spat
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> Zavereény test 2 ) 000

Vyberte vsetky spravne opisy tykajuce sa postupu nastavenia parametrov komunikacie Modbus
servozosilnovatom MR-JE-A a programovatelfnym kontrolérom FX5U.

_ Na komunikaciu Modbus medzi programovatelnym kontrolérom FX5U a servozosiliiovacom MR-JE-A
sa pouZivaju spoloéné nastavenia formatu protokolu, parity, stop bitu a prenosove] rychlosti.

— Vsetky Cisla stanic servozosilfiovaca su nastavené na jednu hodnotu.

Odpovedat ] [ Spat'
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> Zaverecny test 3

) ﬂﬂﬂ

Ktoré z nasledujucich tvrdeni je pravdivé, pokial ide o funkciu komunikacie Modbus-RTU programovatelného
kontroléra FX5U7

MNa funkciu komunikacie Modbus-RTU sa vyZaduje jednotka sériove] komunikacie.

Je potrebné zladit nastavenia pre MR-JE-A a komunikaciu Modbus-RTU.

.

MNa odosielanie a prijimanie prikazov sa pouZiva prikaz INPUT/QUTPUT.

Odpovedat ] [ Spat
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> Zaverecny test 4

) ﬂﬂﬂ

Vyberte spravne pojmy o instrukci ADPRW pouzivané v programovatelfnom kontrolén FX5U z

tychto pojmov.
ADPRW (s1) (s2) (s3) (s4) (s5/d1) (d2)
(s1) e Pojem
(s2) vl 1: Adresa Modbus
(s3) v 2: Bitové zariadenie na vystup stavu komunikacie
3: Cislo stanice servozosiliiovata
(s4) v 4: Pocet vstupno/vystupnych bodov
(s5/d1) v| 5. Ukladacie zarnadenie na Citanie/zapisovanie udajov
6: Kod funkcie
(d2) ¥
Odpovedat ] [ Spat
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> Vysledok testu ) 000

Dokoncili ste zaverecny test. Vase vysledky su uvedené nizsie.
Ak chcete ukoncit zaverecny test, prejdite na dalSiu stranu.

Spravne odpovede: 4

Celkovy pocet otazok: 4

Percentualna uspesnost:  100%

Pokracovat ‘ ‘ Skontrolovat ‘

Blahozelame! Uspeli ste v teste.
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»

Dokoncili ste kurz Zaklady MELSERVO (MR-JE Modbus).

Dakujeme, Ze ste absolvovali tento kurz.

Verime, Ze sa vam lekcie pacili a informacie ziskané v tomto kurze
budu pre vas v budlcnosti uzitoéné.

Kurz si mézete prejst tofkokrat, kofkokrat budete chciet.

~ Skontrolovat

~ Zatvorit |




