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Uvod Ucel kurzu ) W

Tento kurz je uréeny pre tych, ktori prvykrat vytvaraju systém riadenia pohybu prostrednictvom modulu
pre jednoduché riadenie pohybu radu MELSEC iQ-F. V tomto kurze su opisané postupy pre navrh,
instalaciu a kabelaz systému, ako aj potrebna &innost pred spustenim modulu pre jednoduché riadenie
pohybu technickym softvérom PLC MELSOFT GX Works3.

W tejto kapitole sa budete uéit' o intalacii modulu,
kabelaZi a zapnuti modulu pre jednoduché
riadenie pohybu rady MELSEC iQ-F.

Spustenie synchronneho riadenia Spustenie modulu

Spustenie riadenia polohovania

U&astnici tohto kurzu musia mat zakladné vedomosti o PLC radu MELSEC iQ-F , servach striedavého
napétia a riadeni polohovania.

Pre zaciatoénikov odpori¢ame nasledujlce kurzy:

« Kurz ,Zaklady typového radu MELSEC iQ-F ©

* Kurz , Technicky softvéer PLC MELSOFT GX Works3 (Ladder)”
* Kurz ,Zaklady MELSERVO Basics (MR-J4)°

= Kurz ,Zariadenia FA pre zaciatocnikov (polohovanie)®
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Obsah tohto kurz je nasledovny.
Odporagéame vam zacat' kapitolou 1.

Kapitola 1 — Spustenie modulu

\/ tejto kapitole sa budete uéit' o instalacii modulu, kabelazi a zapnuti modulu pre jednoduché riadenie pohybu rady
MELSEC iQ-F.

Kapitola 2 — Spustenie riadenia polohovania

V tejto kapitole sa budete ucit o riadeni polohovania modulom pre jednoduché riadenie pohybu rady MELSEC iQ-F.

Kapitola 3 — Spustenie synchrénneho riadenia

\ tejto kapitole sa budete uéit o synchronnom riadeni polohovania modulom pre jednoduché riadenie pohybu rady
MELSEC iQ-F.

Zaverecny test

Celkom 5 sekcii (7 otdzok) Hodnotenie pre GUspesné absolvovanie: 60 % alebo viac.
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Prepinanie obrazovky

Prejst na nasledujlcu stranu Prejst na nasledujucu stranu.

Spéat na predchadzajlcu Spéat na predchadzajicu stranu.
stranu

Prejst na poZadovan( stranu Zobrazi sa ,Obsah”, ktory vam umoini prejst na poZadovanu stranu.

Ukonéite kurz.

Ukoncenie kurzu Okn4, ako je obrazovka ,Obsah” a kurz sa zatvori.
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Upozornenia pri pouzivani ) 0oo

Bezpecnostné opatrenia

Ak sa ucéite na skutoénych produktoch, pozorne si precitajte ,Bezpeénostné pokyny” v prislusnych navodoch a spravne
ich pouZivajte.

Bezpecnostné opatrenia v tomto kurze

- Zobrazené obrazovky verzie softvéru, ktord pouZivate, sa mé2u lisit od obrazoviek v tomto kurze.

Dalej je uvedeny softvér pouZity v tomto kurze a verzia kaZdého softvéru.

MNajaktualnejsiu verziu kaZzdého softvéru skontrolujte na webovej stranke Mitsubishi Electric FA .
- MELSOFT GX Works3  Ver.1.011M

Referenéné materialy

Dalej uvadzame referenéné materialy pre toto $kolenie. (MéZete sa uéit aj bez nich.)
Odkaz si mozZete stiahnut kliknutim na jeho nazov.

Mazov odkazu Format saboru Velkost siboru

Zaznamovy papier Komprimovany sdabor
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CIIGERN Spustenie modulu ) 000

V tejto kapitole je vysvetleny jednoosovy systém s gulé&kovou skrutkou, ako systém pouzity pre tento kurz.
Diagram vzoru ¢innosti a Specifikacie stroja si pozrite v nasledujicom subore vo formate PDF.

Podrobnosti o ukazkovom systéme <PDF>
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> Konfiguracia systému

Na tomto obrazku je znazornena konfiguracia ukazkového systému pouzitého pre tento kurz.

FX5U-32MT/ES FX5-40SSC-S

Kabel typu Ethemet

v lisovanom telese
(MCCB)
CcP

Napajaci zdroj X
24V

Istic
v lisovanom

E

sy

(poznamka) MELSOFT GX Works3

telese

(MCCB)

Magneticky MR-J4-10B

stykaé
(MC)

Napajaci kabel servomotora
3]

|

- Kabel kédovaca

—

HG-KR13

Ty
—
—

SSCNET Ill cable
(MR-J3BUS_M)

(Poznamka) Méze sa pouzit' aj prevadzkovy napajaci zdroj 24 V= pre FX5U-32MT/ES.
(Prevadzkovy napajaci zdroj 24 V= pre FX5U-32MT/ES zabezpecuje
napajanie jedného modulu pre jednoduché riadenie pohybu.)
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Na nasledujucich schémach je zobrazeny postup vytvorenia servosystému s modulom pre jednoduché riadenie pohybu
MELSEC iQ-F .
V tomto kurze je vysvetlena instalacia modulu, kabelaZ a zapojenie kabla po postupe vytvarania.

(1) Montaz sssssssnes Cast 1.3

+ Instalacia modulu pre jednoduché riadenie pohybu

v

4 i ™\
(2) Kabelaz a kablové pripojenie sssssssass Cast 1.4

*+ Kabelaz PLC a napajanie modulu pre jednoduche riadenie pohybu

* KabelaZ napajacieho zdroja servozosilfiovaca a napajacie kable servomotora
* Nastavenia cisla osi

* Pripojenie SSCNET IlI/H

= Zapnutie systému

= Zapnutie servozosilfiovata
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| 1.3 Montaz

Nainstalujte modul pre jednoduché riadenie pohybu.

1. Vytiahnite kryt prepojovacieho konektora (A na obrazku niZsie) na pravej strane
povrchu FX5U PLC.

2. Prepojovaci kabel (B na obrazku nizsie) zapojte medzi modul pre jednoduché
riadenie pohybu a prepojovaci konektor PLC. Vys(vaciu zapadku (C na obrazku
nizsie) prepojovacieho kabla zatla¢te do krytu prepojovacieho konektora.

3. Kryt prepojovacieho konektora zalozZte spat na miesto.
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> Kabelaz a kablové pripojenie a oo

V tejto Casti je vysvetleny priklad kabelaZe a kablového pripojenia modulu pre jednoduché riadenie pohybu a servozosilfiovacov.
Pre tento kurz systém pouZiva kable pre MR-J4-10B.
Ak je kapacita servozosilfovaca ina, postupujte podfa prirucky SERVO AMPLIFIER INSTRUCTION MANUAL pre kazdy model.

Kabelaz PLC a napajanie modulu pre jednoduché riadenie pohybu )

Na nasledujlicej schéme je znazorneny priklad, ked napajaci kabel a uzemrovaci kabel st pripojené k FX5U PLC a modulu
pre jednoduché riadenie pohybu.

Ku kabelazi sa dostanete po otvoreni krytu svorkovnice na hornej strane PLC a privodnych kablov.

Ak do napajacieho systému Casto prenika Sum, zapojte oddefovaci transformator.

5

,".. .=
Istic v
§ lisovanom telese
(MCCB)

CP

Napajaci zdroj ¥

3

s

CcP

X -
e 5 5

K napajaciemu
kablu

servozosiliovaca

(Vodice pripojte ku
Vodiée zapojte ku skrutkovacej svorkovnici podla nizsie konektoru napajania
uvedenych 3pecifikacii. na spodnej strane.)

Velkost skrutiek svorkovnice Utahovaci moment
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Kabelaz napajacieho zdroja servozosiliiovaca a napajacie kable servomotora ) Yuu

Prepojte napajaci zdroj riadiaceho obvodu (L11, L21) a napajaci zdroj hlavného obvodu (L1, L2, L3)
servozosilfiovaca a napajaci kabel servomotora.

Polozka Pouzitelny prierez vodicov Utahovaci moment

= Napajaci zdroj
Istic riadiaceho obvodu 1.25mm?2 az 2mm?2 (AWG16 az 14)

v lisovanom
telese (L11,L21)

(MCCB)

Napajaci zdroj
hlavného obvodu 2mm? (AWG14)
(L1, L2, L3)

K napajaciemu
kablu PLC

«f Istic Uzemiiovaci vodi& 1.25mm? (AWG16)

v lisovanom
telese
(MCCB)

X Magneticky MR-J4-10B
stykac
(MC)

Napajaci kabel servomotora
S|

- Kabel kodovaca

HG-KR13




W MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_SLO — e

EVE Nastavenia ¢isla osi e > o

Nastavte Cislo riadiacej osi pre servozosiliiovac.

Kvdli identifikacii riadiacich osi je kazdému servozosilfiovacu priradené &islo riadiacej osi. Bez ohfadu na poradie
zapojenia sa daju nastavit az 4 osi.

Uvedomte si, Ze ak by doslo k prelinaniu nastavenych &isel riadiacich osi v jednom servosystéme, jeho €innost by
nemusela byt spravna.

Cislo riadiacej osi servozosilfiovaéa si vyberte oto&nym prepinadom vyberu osi (SW1). Vztah medzi kaZdou
hodnotou nastavenou otoénym prepinacom vyberu osi a ¢islom osi je uvedeny v nasledujicej tabulke.
.Vypnite (nadol)” vietky pomocné prepinace nastavenia Cisla osi (SW2).

s ™
OtoCny prepinac
vyberu osi (SW1) FX5-40SSC-S
e Oto&ny prepinad Cislo
m vyberu osi (SW1) riadiacej osi
0 Os 1
5 s 1 Os 2
repinac nastavenia
cgisla pomocnej osi (SW2) MR-J4-108 2 Os3
3 Os 4
Os 1
\ y.

HG-KR13
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@3 Frivojenie SSCNET IIl/H

Servozosilfiovac prepojte s riadiacou jednotkou.
Servozosiliovat¢ MR-J4-B ma rozhranie SSCNET III/H.

plne duplexnd komunikaciu.

jednoduché spojenie a rozpojenie.
Na obrazku nizsie je ako priklad znazorneny dvojosovy systém.

Riadiaca jednotka
servosystému

S

Pri pouziti kablov SSCNET 1l vezmite do tvahy nasledujtce body.

* Ak na kabel posobi nejaka sila, ako je velky raz alebo prieCny tlak, alebo ak je
kabel tahany, prudko ohnuty alebo pokriteny, dojde k naruSeniu alebo poskodeniu
vnutornych Casti a opticky prenos nebude mozny.

Pretoze optické viakna su vyrobené zo syntetickej Zivice, pri vystaveni ohfu alebo
vysokej teplote dojde k ich tepelnej deformacii.

Ak dojde k znecisteniu celnej plochy optického kabla, opticky prenos sa prerusi a
moze dojst k chybnej Cinnosti.

Nepozerajte priamo do svetla vychadzajiceho z konektora alebo konca kabla.
Pre svoju bezpecnost' a ochranu konektora zaloZte na nepouZity konektor (CN1B)
servozosiliovaca poslednej osi dodany kryt.

Pomocou metody optickej komunikacie dosahuje SSCNET IlI/H vysoku odolnost vo&i Sumu a vysokorychlostnd,

Na prepojenie servozosiliiovaca s riadiacou jednotkou pouZite Specialny kabel. Kabel s konektormi zabezpecuje

FX5-40SSC-S MR-J4-10B(Os 1) MR-J4-10B(Os 2)

Gombik
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> Zapnutie programovatel'nej riadiacej jednotky

Skontrolujte spravnost kabelaZe k napajaciemu zdroju PLC a ¢&i je modul CPU PLC v stave STOP. Potom
zapnite PLC.

Prevadzkovy stav PLC Stav LED po zapnuti

Vi

LED PWR (zelené svetlo) sa zapne.

Skontrolujte, & prepinad Ak parametre a programy nie st do PLC zapisané, LED
RUN/STOP/RESET PLC je v stave STOP. ERR (Cervené svetlo) blika, nedéjde vSak okamzZite k
chybe.
Po zapisani parametrov a programov a zapnuti napijania
LED ERR zhasne.
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m Zapnutie servozosilhovaca ) 000

Zapnite napajaci zdroj riadiaceho obvodu a napajaci zdroj hlavného obvodu servozosilfiovaca.
Na displeji servozosiliovata sa zobrazi ,AA" (prebieha inicializacia pohotovostného stavu) alebo ,Ab" (prebieha inicializacia).

V tomto ukazkovom priklade nie je pripojena Ziadna riadiaca jednotka servosystému. Nakonfigurujte teda poZadovane
nastavenia a systém spustte v stave ,Ab".

Zapnite

Ma displeji sa zobrazi
servozosilnovac.

SAAY alebo JAbY

Ak do modulu pre jednoduché riadenie
pohybu nie sU zapisané parametre,

na LED sa zobrazi ,AA" alebo ,Ab",
nedéjde viak k okamzitej chybe.
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»m Zhrnutie tejto kapitoly

V tejto kapitole ste sa nauéili tieto témy:

Konfiguracia systému
Postup spustania

Montaz

Kabelaz a kablové pripojenie

DéleZité body

Konfiguracia systému System nakonfigurujte prostrednictvom PLC radu MELSEC iQ-F vratane modulu pre
jednoduché riadenie pohybu a servozosilfiovatov a servomotorov radu MELSERVO J4

Postup spustania Ked je dokonéené zapojenie programovatelnej riadiacej jednotky, zapojenie napajania
servozosilnovatov a vykonovych kablov servomotorov, nastavenie Sisel osi a pripojenie
k SSCMNET, zapnite napajacie zdroje PLC a servozosilfiovadov.

Montaz Modul pre jednoduché riadenie pohybu pripojte k prepojovaciemu konektoru PLC.

KabelaZ a kablové pripojenie Zapojte napajanie PLC a modulu pre jednoduché riadenie pohybu, zapojte napajanie
servozosilnovatov a napajacie kable servomotorov, nastavte Cisla riadiacich osi
servozosiliovatov a pripojie k SSCHNETIIIH.

Po dokonéeni zapojenia celej kabelaZze a kablovych pripojeni zapnite PLC a
servozosiliovade, aby ste skontrolovali spravne zapojenie tychto modulow.
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LCTGERE Spustenie riadenia polohovania

Spustenie riadenie polohovanie je opisané v kapitole 2.

m Vytvorenie nového projektu

Na vytvorenie projektu a sekvenéného programu pouzite MELSOFT GX Works3.
Obsah tohto kurzu si vyZaduje MELSOFT GX Works3, verziu 1.011M alebo novsiu.

Ako skontrolovat’ verziu MELSOFT GX Works3
Spustte MELSOFT GX Works3 a vyberte [Help] - [Version Information].
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>m Vytvorenie nového projektu

Spustte MELSOFT GX Works3 a vytvorte novy projekt.
Z ponuky vyberte [Project] - [New], poloZky nastavte podla nizSie uvedeného postupu a kliknite na [OK].

Polozka Mastavenie

Typovy rad FX5CPU
Model FX5U

Programovaci jazyk | Ladder

Zobrazi sa okno so Ziadost'ou o pridanie modulu. Kliknite na tlacgidlo [Setting Change] a nastavenie [Use Module Label]
zmente na [Yes].

[MELSOFT GX Works3 ] ' =

I B Operation Setifng
Adkd a mode. I
Hewmanyr

Em-t-lr;ﬂﬂ':xgm'ﬁn:l T i Thew the soslrmeBen makigs n addim modul| N

|8 Program EdRor
Module Setting < heer Edihor

o Bdit

it Fired/ Rplane
(P Mositor
I Calina

Madule LabelzMot use

s Ute Mzlule Laked
£ Cenwart ST wheiar £2 800 Ol fvaidu e 8Ead 1

i Dntmlbyenl Furetion Moduls

F

Do Mot Show this Dislog Again oK '

Vytvorte projekt kliknutim na tlacidlo [OK].

'msmcxw

Add & module.

[Module Mame)] FXSUCPU
[Mounting Fogition Mo.] -
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>m Vytvorenie nového projektu

Spustte MELSOFT GX Works3 a vytvorte novy projekt.
Z ponuky vyberte [Project] - [New], poloZky nastavte podla nizSie uvedeného postupu a kliknite na [OK].

U N |J

Zobrazi sa okno so Ziadostou o pridanie modulu. Kliknite na tladidlo [Setting Change] a nastavenie [Use Module Label]
zmefite na [Yes].

[ MELSOFT GX Works3 ] ' =

Add a mode. T .
mﬁwﬁ(mﬁf : . Show the coslrmebon mecege 0 adding modul| ko

%] Program Edior

« fr Cithazr EdiboT
Module Setting R
it Fired/ Roplane
| HusiLor
B Gl EEr——

et Sehecn wherhar 62 200 W vedu's labd o
i Dntmligenl Furetion Huduls

! Wy Werks [nlsracticn

Madule Label:Not use

Do Mot Show this Dislog Again oK '

Vytvorte projekt kliknutim na tlagidlo [OK].

'hlELSDFI'GXW

Add & madubs.

[Module Mame] FXSUCPU
[Mounting Position No.] -

Moduile Setting
Madule Label-Uks

7| D Mot Shaw this Dislsg Again
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} Pripojenie PLC k osobnému pocitacu ) 000

Potvrdte spojenie medzi osobny pocitac a PLC.

PLC pripojte k osobnému pocitacu kablom Ethernet. V ponuke vyberte [Onling] - [Specify Connection
Destination], aby sa zobrazilo okno ,Specify Connection Destination Connection” a vyberte [CPU Module Direct
Coupled Setting]. Ako metodu spojenia s modulom CPU vyberte [Ethernet].

t Couplad Settng

et Pat e Cammectne

Piease select the drect connection method with CPU module.

ES-232C

@ * 1t will be appled to ol the Ethemet port dinedt Coupled wtting.

Taoter Mot Speched -

ALE Tvps
P Address

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

| Tes o
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@PXEN inicializacia CPU PLC ) ooc

Inicializujte pamat PLC CPU.
V ponuke vyberte [Online] - [CPU Memory Operation] a v okne Memory Management kliknite na [Initialization].

Memory Management “1

v

MELSOFT GX Works3

Intialice the selected memony
Are yOu Wte you want to continge’
Each memory will be o 2 Lot 84 1ollowang after mituadization

Program Memory/Data Memory: Detete ol the folders Tiles
" Erecute the m@ahation and delete the event hiatory when the

event o Completed.
heitory fde exnsts »n the ndubred target destination

MELSOFT GX Works3
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>m Vytvorenie konfiguracie modulu

) ood

Vytvorte konfiguraény diagram modulu a zostavte parameter.

Dvojitym kliknutim na [Module Configuration] v navigacnom strome otvorte konfiguraény diagram modulu.

Z okna Element Selection vyberte modul pre jednoduché riadenie pohybu a mysou ho presurite do konfiguraéného
diagramu.

[ Module Configuration = Elemant Selection X

o0 B - v X
i

Desplay Tarpat: [ al

FX5 Series

E Communication Adapter

| Analog Adapter

Extension Power Supply Modu

Presun mysou ~ Tnput
Ot put
o
Simple Motion
™ 5] FXS-4085C-5 4 mxes
FX5/FX Bus Comersion Modu

Po vytvoreni diagramu konfiguraéného modulu z ponuky vyberte [Edit] - [Parameter] - [Fix].
Pre vybraté moduly sa zobrazi okno so Ziadostou o pridanie stitku modulu. Kliknite na [Yes].

-
MELSOFT GX Works3

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

@)
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m Vytvorenie sekvenéného programu

Vytvorte sekvenény program.

m Vytvorenie nového sekvencného programu

PouZitie stitka a funkéného bloku (FB) odstrafiuje nutnost pamatat si zariadenia pri programovani.

B MELS0FT @i Wi DoVMEBLSEC Qs FEFIS=-4055C0-5_sampie gid - [Proglou [PAG) [LD] 79050bep]

| Buject gt EndBepisce fonvrt Ylew Oeive Oefu Degnosbcs ool Wndow et

D2Aa| = EOTew SNE SRrARRAR R S Y AnA@A ™ -, R L 00
EREODAR R =R R

HeaNHRHH SHHABERRN RIS LS @ SIRIIPRAL -  SXHFE9

Navigetion B <) Erogeou (8} [LD] T90Step =

Wrke - 1 i i 4 3 ¥ n ¥

WL 1S 1

whrorisst ion

i b
P ([ 0
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>m Nastavenie displeja na viacnasobné poznamky ) 000

Zaciarknite policko ,Enable Multiple Comments Display” a policka ,Target” pre kazdy jazyk, aby ste zmenili jazyk
pre poznamky v sekvencnych programoch.
Obrazovku nastavenia otvorte vyberom ponuky [View] - [Multiple Comments Display Setting).

View Online Debug Diagnostics Tool Window | Multiple Comments Display Setting -
Toolbar(T) g
v Statusbar Enable Multiple Gomments Display
Color and Font... Mo. I Target fAvailable Comment Title
Docking Window(K) 1 Comment
Zoom(Z) 2 | Comment?
Switch Display Language. .. 3 Comment3
Multiple Comments Display Setting... 4 Commentd
Tomment Diepiay ToT+Fs Sommets
Statement Display Ctri+F7
Note Display Ctri+F8
Display Lines of Monitored Current Value(W)...
Display Format for Device Comment(Q)...
Change Display Format of Device/Label Name  »
Oruithine ’
Display Device Ctrl+ Alt+F&
Text Size
Open Label Setting of Selected Element(H)
Open Program Body of Selected Element
Open Label Setting

Open Zoom Source Block

I

(10 (S o

Instruction Help
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) Registracia globalnych stitkov i o0

Stitky st variabilné prvky, ktoré umoZfuiju priradit programom a pod. lubovolné nazvy alebo typy (idajov.
PouZitie Stitkov umozZnuje vytvorit program bez obav o zariadenia a medzipamat a tak v tom istom programe
pouzit rézne modely/produkty.

Z ponuky vyberte [Label] - [Global label] - [Global] a zobrazi sa obrazovka na registraciu globalnych stitkov.
Registrovany obsah je uvedeny v nasledujacom stbore PDF.

Priklady nastavenia globalnych Stitkov <PDF>

i
¢
§
£
2
T

§
]

Dgpley Semre  Chony

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

To exeile the Reservation 1o Regter/ Resease for Dhe system Baseraton 1o Regete Syitem Ladel

oe, 'wfacton T the W™ BOA CII0IN § (AGLTEE " m_’o
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MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_SLO

&Y Okno Element Selection i i

Zobrazit okno Element Selection .
Z ponuky vyberte [View] - [Docking Window] - [Element Selection] a zobrazi sa okno Element Selection .
V okne Element Selection vyberte kartu [Module], zobrazi sa Module Label a Module FB.

vem “m,mus‘,,'.m T Element Selection 3 x
) . BN L, 2t
) Teoter (T SeadRLsB@aa -,™ L0¢ (ot D) ’“I‘:‘ ‘ Find BY nele
Coler ans Fone... TFEITILEEETIYLEYE T R AT b s X | e
Coorg Wrdow(x ) . Dw 'Wm | “ - i.Modt;lelih!l
e BLES. v Svemas SEQUENCE INSTRUCTIONS . & Module 8
y o, ﬂ Contact instructions
- & Association instructions g
Shaterrart Cuapyy Cutel? R P Resnnir) Output instructions
“te Capiny coenn Crvae Ratarervs | Shift instructions
Ornginy Litves of Mambored Curvest Vile(W) Crees Reforercs § Master Control Instructions
Cuagiay Farmat for Covice Commant(Q) W O Termination instructions
Change Dughtry Format of Duvice Labed Name o+ [l Devier Assgremant Confrmaton Stop Instruction
Ovesre ¢y rene e Corfgoston Ot Mormeton Ignored instructions
& Oaglay Devae Coteaiteft /3 Mot of Dovwer Sauguly Capaoty snd 1O Pomts Ok BASIC INSTRUCTIONS
Tent S P B ol St VO M. Relted dews
Comn Latel Settng of Selsctnd DerwntM) o - i COMOOA dmommu:c: Instructions —
g Brongraem Bty of Satwcted Terrant . eyt 2
Cpen Latel Settng . PRy Data transfer instructions
T s . b -t 4 Logical Operation Instructions
Tkt vy Wie Irteiigart Furction Modie Montor{l) . Data shift instructions
Bit processing instructions
Data Conversion Instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS
Program Branch instructions
Program execution control instructions |
I
POU List W POU List | Fovorites | Fistory Moduie | Lbrory |
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fm Vytvorenie sekvenéného programu so Stitkami modulov ) .;l_zﬂ

Prostrednictvom stitkov modulov vytvorte sekvencny program.

Z okna Element Selection presurite mysou Stitok modulu, ktory cheete pouZit, zmerite ho na fubovolny kontakt alebo
cievku a konvertujte ho.

Pri prikladoch sekvenénych programov postupujte podla nasledujuceho prepojenia.

Sekvenény program pre riadenie polohovania <PDF=>

Element Selection

{Find POL

&)y wlw X
= Module Label

| FXSUCPU (2) MySou presurite
o ) 1[UL]:FXS-205 Stitok modulu.
= i FXSSSC_1 ~y == -G . ) Kliknutim na [O
W FxsS5C_1 ian: —@El i Al { }Vyt‘urorte Db'urm[d. “

-

LA

[[4} Kontakt zmerite na lubovolny ]

kontakt alebo cievku.

(1) Zo zoznamu Stitkov
modulu vyberte Stitok.

bRaady D Copusrt 4 ity & 8 [uanna
Dl (6) Z ponuky vyberte [Convert] -

[Convert] a konvertujte ho.

POU... | Fov... |Hist... Module [Libr.. |
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fm Vytvorenie sekvenéného programu so Stitkami modulov ) ﬂzzﬂ

Prostrednictvom stitkov modulov vytvorte sekvencny program.

Z okna Element Selection presurite mysou Stitok modulu, ktory cheete pouZit, zmerite ho na fubovolny kontakt alebo
cievku a konvertujte ho.

Pri prikladoch sekvenénych programov postupujte podla nasledujuceho prepojenia.

Sekvenény program pre riadenie polohovania <PDF=>

2 ) 1[u1]:Fxs-40S EI.E;’[I':I:DH modulu.
= 8 PxessC_L — = “HESHC 185y

(5) Kliknutim na [OK]

& Fxsssc vytvorte obvod.

(4) Kontakt zmernite na [ubovolny
kontakt alebo cievku.

modulu vyberte Stitok.

[ (1) Zo zoznamu Stitkov

R;mﬂ;im] T (6) Z ponuky vyberte [Convert] -
i T [Convert] a konvertujte ho.

POU... | Fav... |Hist... Module [Libe.. |
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> Vytvorenie sekvencéného programu s modulom FB

Prostrednictvom modulu FB vytvorte sekvenény program.

3 000

Na dalSej strane pouzite aktualnu obrazovku a prostrednictvom modulu FB vytvorte sekvenény program.

- R ———

[ MELSOFT G werks3 D¥MELSEC KQ-FIFXS-40S5C-5_sampte gu3 - [ProgPou [PAG] (LD 7508tes)] = i

Deuet G fraMmtes (onvet Yew Onire Cupg Ouprostcs ool Wndow e el

i LT RN e SR SSERARE SRS TS L, A RA v, ™ L0 ;

- =l Y LI AT . ==— = i

| W BBV FTHRARABRN AT LLS D LANRARYINAAY "  ExHFEST ....IJ
w) Frogfos (MRS (LD) MoSasp »

oty

- Erfew Brooaets

Contact Cowet
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»m Vytvorenie sekvenéného programu s modulom FB

ﬁ MELSOFT GX Works3 D ¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [ProgPou [PRG] [LD] 7905tep]

! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help
DBRAS e v a6 B T e | O B B | 29 0 5 R JE=K = lEN=)
i%ﬁlﬂlé.lﬂﬁlﬁ*mﬁlg.v G |8 -

HHEE O LS ABHMH AN E L. @B BRRRBPEEG TR

[+#] ProgPou [PRG] [LD] 7905tep X 4 I » Element Selection

Write - 1 2 6 7 (Find POU)
2| 4 M_FG ( MeFAg B3| €8 | Lg- ¢ | ve L X | ar

| bPositioning="+ bStartEMD = Module Label =
p1l PG

. FX5UCPU

Positioning Exec Exer Fositioning = )i 1[U1]:FX5-40SSC-S

Start Fequest ution ution Start =) FX555C 1
Comm ztatu Cperation flag ) -
and z % FX555C_1

b=tartOk
MG % ulo
; Parameter

I} BibEMN o hbE--

DUT:jee-

&

fladul Pozitioning
& Start Ok
labe|

, Axis monitor data

E

. System monitor dal
hStahﬁt?ERR , Axis control data 1

Pozitioning FX555C_1

Vytvorenie sekvenéného programu prostrednictvom modulu FB je hotové.

B @

Na dalsiu obrazovku prejdite kliknutim na () .

| Fx5U | Hest-192.168.3.250 317/790 Step
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> Ulozenie projektu

Vytvoreny projekt uloZte.
Z ponuky vyberte [Project]-[Save as] a po zadani nazvu suboru kliknite na [Save].

B Save as

Savein: . MELSEG iQ-F - Q¥ * @

] Mame Date modified Type

-~ Mo items match your search,
Recent Places

Desktop

[T |1
Libranes

A

Computer

@ 4| 1 | b
File name: FX5-40S5C-5 sample
T

Save as type: GX Works3 Project (*.gx3)

Title(A):

Other Format:

| Save as a Workspace Format Project ]

| Please change the windows with this button to use workspace format project.
y (MELSOFT Navigator supports this format.)
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>m Zapis do programovatelnej riadiacej jednotky

Nastavené parametre a vytvoreny program zapiste do PLC.

Z ponuky vyberte [Online] - [Write to PLC] a zobrazi sa okno Online Data Operation.

Vyberte System Parameter/CPU Parameter, Module Parameter a programové sibory a zapis do PLC spustte
kliknutim na [Execute].

Zapis do programovatelnej riadiacej jednotky ukoncéte kliknutim na [Close].

grire Defug  Dogrosis  Tool  Wing: Crling Deta Operstion
Specy Cormection Destmgtion. . Getting  Related Pynctiors

Ce—l - D — ) - [ —

| Parameter + Prograes(E) || Sebect Al |
Open/Close AKT) | | Deselect AllN) |

Module Harme Dats Name - i ll; Cetal Title Lasst Change:
o B FYS-U0S5C-5 sample (m]
- 5 Paramater “
W System Parameter (OPU Par amter e 15/12/07 14:58:56
&3 Module Parameter ;s 151207 14:58:5
B sole Moson Modue Settng:01:FYS, . 015/11/27 36:22:24
B merory Card Parameter 015/11/27 16:02:02
e Remate Password e 15/11/27 16:02:02
S Giobal Label [ [ [
€ Global Label Setiing ; 015/12/21 16:47:11
- i Program I [ [
P omam L 2015/12/21 16:47:08
- @ rou [ ' '

* CPUBuilt-inMamary B S0 Mamary Card () intelligent Function Modua

Dhsmiy oy Camacay %

Ergra— sperizn,

Dats Harmzny
Pregra: 1124/ 10208 Ramerwnien I L014/L0GHE D=8 omgen 1R
[ ] ] ]

S0 Wamoty Cad

[——
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m Nastavenie parametrov modulu pre jednoduché riadenie pohybu ) L=

Nastavte parametre modulu pre jednoduché riadenie pohybu.
Priklady sekvenénych programov si uvedené v nasledujlicom prepojeni.

Priklad nastavenia parametrov <PDF=

m Spustenie funkcie nastavenia modulu pre jednoduche riadenie pohybu )

V ponuke MELSOFT GX Works3 dvakrat kliknite na [Simple Motion Module Setting] a otvori sa okno Simple Motion
Module Setting Function.
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b
@&E Nastavenia systému ) oo

Nakonfigurujte nastavenie systému.

Amplifier Setting[A] (3) Nastavte detaily servozosilfiovacov. g
Servo Amplifier Information '

Servo Amplifier Series | MR-34(1)-8 (RJ)

Amplifier Operation Mode | standard

q Wi
uti E) r irtual Servo Amplifier
== s Synchronous Encoder Input
[Im,# Only MR.-J4-8-R.] which is compatible with
scale measurement mode can be used.

MR Configurator 2 parameter setting screen
is started and servo parameter can be set,

Migtion Module Semng Funchon DtMELSEC i-FRFIS-A055-5_sampie. owd - 0L (P54
i project  Edit Mew Dniine Jools  Window  Holp
136 [0 (7 s v 20 A iaRAn.
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w
m Nastavenia parametrov

Nastavte parametre.

Na nasledujicej strane pouZite aktualnu obrazovku a nastavite parametre.

et PN ACTY WorT S i P e el T asorwicsh w P Sam o srie
1 R, Sl [ De N Pt B D Ul el T PR

M i BT T ®

T
ol Rt
P o
B L L T T e ——

[ Ry RN e s

ey L

——— * —

y | e g o
Ll T RELE S Y =)
T ARG PY S Bllmwe 3000 0 om

L 7Y Loal Ve
O e S e T il Y

S A T L
[ ———— [ Fob e e P Pt @

e O e orfied? e P B ewriee L
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> Nastavenia parametrov

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

PN [T My A 100%

Mavigation

= i 01:FX5-40
E "™ System Setting
1t System Configuration
“ Mark Detection

& Parameter

C-5

‘

Servo Parameter
;m §% Positioning Data
Block Start Data

ynchronous Control Param

B E =

Saaa%e

=
1 N

=% Cam Data

[+

T@°

Simple Motion Monitor
=3

Servo Amplifier Operation
Digital Oscilloscope

-

! Project Edit View Online Window Help

inoQ BEMmE .

e

Display Fiter | Display Al

v] [Cnmpute Basic Parameters 1]

Item
= Common Parameter
Pr.82:Forced stop valid/finvalid selection

Pr.24:Manual pulse generator Incremental
input selection

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

Pr.96:0peration cyde setting
Pr.97:535CNET Setting
Pr.150:Input terminal logic selection

input lagic selection
Pr.152:Control axis number upper limit

= Basic parameters 1
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.8:5peed limit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0

= Detailed parameters 1
Pr.11:Backlash compensation amount

Pr.151:Manual pulse generator/Incremental Sync, ENC

Pr.153:External input signal OSC file setting

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

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

1:Voltage Qutput/Open
Collector Type

FFFFh:Automatic Setting
1:SSCMET IIIH

Set the logic of external in...

Sync, EMC

Sync, EMC

0:Megative Logic

0

Set digital filter for each i...
Omirm

4194304 pulse

5000.0 pm

1:x1 Times

0,00 mm;fmin

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

Mastavenie parametrov je dokongené.

Na dalSiu obrazovku prejdite kliknutim na ({Jj -

Host-192.168.3.250
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) Nastavenia parametrov serva (zakladné)

V Casti Servo Parameter nastavte poloZky Basic.

L MELSOFT Simple Mation Module Satting Function D:¥MELSEC 1Q-F¥FXS-2055C-5_semple.gx3 - [01:FX5-4055C-51]-Servo

.....

Rotation drection selection

1/2

(oW dr. durng fiud, ps. input, Ci dr, durngrev. pls ot v

Extension 2
Alsrm setti
Tough drive

Forced stop(*ACP 1)

Component par| &
- Position control
|- Torque control
= Servo adjustme

Ensbled {Lis:
Disadled (The force stop kot EM1 and EM2 are rot used)

Pri nastavovani polozZiek Basic v asti Servo Parameter venujte pozornost nasledujucim parametrom.

Polozka parametra

Rotation direction
selection

Vysvetlenie funkcie

Tuto moznost pouzite na nastavenie smeru otacania
servomotora pri pohybe podla prikazov pre otacanie
dopredu. Smer otacania je bud dofava (CCW) alebo
doprava (CW) pri pohlade zo strany nakladania (strana
pripojena ku stroju).

o)

Dolava
(CCW)

Nastavte smer otacania s prihliadnutim na Specifikacie
zariadenia. V ukazkovom systéme je servomotor kazdej

LONONAL '

Doprava
(CW)

Pociatoéné hodnoty

CCW pre povel na
otacanie dopredu, CW
pre povel na otacanie

dozadu

Nastavenie ukazkového
systému

CCW pre povel na
otacanie dopredu, CW
pre povel na otacanie

dozadu

) 000

4
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w2
m Nastavenia parametrov serva (zakladné)

\ Casti Servo Parameter nastavte poloZky Basic.

ot
Elntation direction s=lecion

|0 dir, churing Fed. pls. input, T . dhring rev, pls, inaut v |

Extension 2

Alarm settin

Tough drive
Drive recon

|- Component par| | Disstied (T foroe step input EM 1 and EX2 are rot used)

- Position control
i~ Torque conkrol
=+ Servo adjustrmg

Pri nastavovani poloziek Basic v ¢asti Servo Parameter venujte pozornost nasledujacim parametrom.

Polozka parametra

Rotation direction
selection

Viysvetlenie funkcie

Tuto moZnost pouZite na nastavenie smeru otacania
servomotora pri pohybe podla prikazov pre otaanie
dopredu. Smer otacania je bud dolava (CCW) alebo
doprava (CW) pri pohlade zo strany nakladania (strana
pripojena ku stroju).

Q)

Dolava Doprava
(CCW) {CW)

Mastavte smer otacania s prihliadnutim na Specifikacie
zariadenia. V ukaZkovom systéme je servomotor kaZdej
osi nastaveny na otaganie dolava (CCW) pre povel na
otacanie dopredu.

Pociatoéné hodnoty

CCW pre povel na
otacanie dopredu, CW
pre povel na otacanie

dozadu

MNastavenie ukaZkového
systemu

CCW pre povel na
otacanie dopredu, CW
pre povel na otacanie

dozadu

Servo forced stop
selection

Zapnite tito moZnost, aby sa umozZnilo pouZitie signalu
vstupu niteneho zastavenia (EM2 alebo EM1).
Vychodiskova hodnota je z bezpenostnych dovodov
nastavena na Enabledi V ukazkovom systéme nie je
pouZity signal nitengho zastavenia serva. Preto tato
moznost nastavte na [Disabled].

Enabled
(PouzZity je niektory zo
vstupov ndtengho
zastavenia EMZ alebo
EM1 )

Disabled
(Mie je pouZity Ziadny
zo vstupov nutengého
zastavenia EMZ2 alebo
EM1)
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»m Nastavenie parametrov serva (Casti komponentu)

V Casti Servo Parameter nastavte Component parts.

& MELSOFT Simple Mation Madule Sstting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:F¥S5-4055C-5[]-Serva parameter]

i project Edit View Online Window Help

£ 3% G (74 s /| 100% Jizco@ BEmE.

Mavigation x o ] 01:Fx5-4055C-5[]-Senvo ... x._
[ Puisl v] +Read [E Set To Default JoVerify [ Parameater Copy
i Open MSave As

v Companent par
i-- Operation mode | L | Padg
B- Commen
- . MErk o | L Basic Regenerative aption{™REG) Brake output(MER)
ara . =
4 - . nsion W o SR R T Servo amplfier | Uses electromagnetic brake interlock (MER)
S raomerer ) 2 e, cton s s
- : . . E Extension 2 | ) Electromagrietic brake saquence output
B & Po g Dalka o 0
i - Alarm settin 1| ms (0-1000)

ke fift

- Component: pars -

Battery(*ABS, **00P4)

Targue contrel Absohste pos. deteckon system sel. e —
- Servo adjustme Disabled (Used in ncremental system) v } Encoder cabia(**C0P1)
{ |- Basic Home pos. set condiion sel. Emcoder cable communication method sel,

|£-phase must be passed | E

Extansion
Filtar 1
Filter 2

Assistant

Polozka parametra Vysvetlenie funkcie Poriatoené hodnoty __Nastavenie
ukazkoveho systému

Vyber systéemu detekcie ;
absolitnej Vyberte Used in incremental system alebo Used in (Us ed[ijésiErl'lté:lsedm antal (Use 5 ?naglgds pos.
polohy/prirastkového | ABS pos. detect system. system) detect system)
systému

. ; Privybere podmienky .Z-phase must not be
nai?ﬂn?gdméﬁgg?rsﬁgie' passed" sa navrat do vychodiskovej polohy maze Z-phase mgst be Z-phase ”"'USE: not be
I vy J| vvkonae bez sakania na jednu alebo dve otasky passs passe
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»m Nastavenie parametrov serva (Casti komponentu)

V Casti Servo Parameter nastavte Component parts.

& MELSOFT Simple Mation Madule Sstting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Serva parameter]
i Project Edit View Online Window Help

36 9 [ e e | 1005 Jizo namE.

Mavigation p ¢ 01:FX5-4055C-S[]-System C...

) ood
2/2

'] +JRead [ Set To Default Jg verify [ Parameter Copy
P Open Save As

]
i Lompomen
i~ Operation mode = -
B- Common
UL Basic Regenerative option{**REG)
Regenerative option satting
|Regen. option is nat used

[ Axis1

Selected [tems Winte | | AwigWiritng |

. Brake output(MBR)

Extension | Uses electromagnetic brake interlock (MER)
Exttension 2 Eleclromagretic brake saquence output
Alarm settin 0| me (0-1000)

A CELIDN
& Parameter
[ Servoparemeter =

B §F M 1 Daka

- Component: pars

-
Battery(*ABS, **00P4)

- Tarque control

- Servo adjustme

i - Basic
Extansion
Filter 1
Filter 2

Absalute pos. deteckan system sel,
Disabled (Used in ncremental system) - Encoder cabla{**C0P 1)

Home pos. set condrtion sel. Encoder cable communication methad sel,
| £-phase must be passed | E

— SarvD motor

Assistant

Polozka parametra Nastavenie

ukazkového systému

Vysvetlenie funkcie Posiatosné hodnoty

\yber systéemu detekcie
absolitnej

Disabled Enabled

\yberte Used in incremental system alebo Used in

polohy/prirastkovéeho
systému

ABS pos. detect system.

(Used in incremental
system)

{Used in ABS pos.
detect system)

\iyber podmienky pre
[nastavenie wychodiskove]

polohy

Privybere podmienky .Z-phase must not be
passed” sa navrat do vychodiskovej polohy moze

vykona+ bez =akania na jednu alebo dve otasky
motora.

Z-phase must be
passed

Z-phase must not be
passed
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} Nastavenie udajov polohovania

Udaje polohovania nastavte podfa vzoru &innosti systému pouZitého v tomto kurze.

Na nasledujicej strane pouZite aktualnu obrazovku a nakonfigurujte nastavenie Udajov polohovania.

_d HILESFT Smps Masan Maduls Betning Functen O veELBIC o). PWFCE.A004C. 8_pamphs, gl - (03 - 4088C- 8] |-dxi &) Pegtionng Data] | L

| Propct Eot yww Onine  Jool giedow  peip

[osplay Pty Couplay & = Det letng Asmstanl | Qe Semdabon | glom: Comaransd Sppen Cake. | fetomale fub der Cakc.

a, Lokl vathad :L:"P:‘h:d k::.n:m m:':‘" Paubarg addam Aup adaums Comwaaed ipasd [l bwa s

A L 1 & LW 013080 1B 8 Blm 000 e

s g mwatl

i L & i 1 530 3.0 Bl BE00 O rmien i en

& Axil = Posioneng Dal

Satbrg Frocedurs of
& Srnple Mofion Fadiie

SIED | | Sepie Moo Hode

siep 21 Sei e gysiem oo fguna bon
| ] System Semng,
S 31 Set e par et

T

o, lARER,
UL FES-ARSC-6] oo .., ®
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>m Nastavenie udajov polohovania ) 006

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

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

Project

Display Filter [Display All "’] [ Data Setting Assistant ] [ Offline Simulation ] [Autumaﬁc Comrmand Sf

_ - PP . Axis to be Acceleration | Deceleration N

L 01:FX5-4055(C-5 i N N
= i #.1 FX5-4 . | Dperation pattern Control method interpolated time No. time No. Positioning address
: =

= System Setting 1:CONT 01h:ABS Linear 1 0: 1000 0: 1000 100000.0 pm
11t System Configuration <Positioning Comment>

“ Mark Detection 01h:ABS Linear 1 0:1000 0:1000 0.0 um
<Positioning Comment

‘arameter
ervo Parameter <Pasitioning Comment =
| Positioning Data
<Positioning Comment:
£ Axis #2 Positioning Data
& Ax
£ Axis #4 Positioning Data <Positioning Comment:
i §% Block Start Data
[ +] % Synchronous Control Parameter

<Positioning Comment
(s #3 Positioning Data

<Positioning Comment

8% Cam Data <Positioning Comment:
[+ E. Simple Motion Monitor
g [ Servo Amplifier Operation <Pasitioning Comment=

vigital Oscilloscope -
m_l' b e lenne <Positioning Comment:=

i Nastavenie udajov polohovania je dokoniené.

Na dalSiu obrazovku prejdite kliknutim na j .

Host-192.168.
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L8| =3

) Zapis do modulu pre jednoduché riadenie pohybu

e 000

Nastavené parametre a Gdaje o polohovani zapiste do modulu pre jednoduché riadenie pohybu.

Pred ich zapisom projekt uloZte. (Pozri Cast 2.2.7.)

1) Z ponuky vyberte [Online] - [Write to PLC] a zobrazi sa okno Online Data Operation.

2) Vyberte nastavenie modulu pre jednoduché riadenie pohybu.
3) Kliknutim na [Execute] sa vybraté poloZKy za¢na zapisovat do modulu pre jednoduché riadenie pohybu.
4) Po ukonceni zapisovania kliknite na [Close].
Po ukoné&eni zapisovania zapnite PLC.

Crane | Ogbug Dignastics  Tool  Wind Online Data Operation L
Specity C 1 ) n Destination.
A write to PLC,
Rernote Operation(s). Pacametar # Program(®) | | Selectgl | '*9
o - 2 Cose AID ‘ l‘ Joct AN | ® CPUBuiltmMemory B SD Memory Card  (Jh Intelligent Function Modue
CPU Memory Oparation.. Module Hame Cists Name * B B o Tite Last Change Sze (Byte)
Osleta AL.C Oata.. i M FXS-48S5C-5 sample 0
User Data(l) ’ ) Pacameter &)
Set Clock. P System Puwameter U Pwameter | [ 2) 2015/12/07 145856 | Not Cakukation
Mortor(M) . & Mode Parameter Cl 2015/12/07 14:58:56 | Not Cakakabon 3
Watch(T) ’ G Smple Motion Module Setting:0 1FXS. g[_m | 2015/11/27 165:22:24 | Not Cakuiation
User Authentcation. . ’ B Memory Card Paramater 2015/13/27 10202 | Not Cakadation
W Remote Password . 2015/11/27 ¥:02:02 | Not Calouason
& Global Label =N | |
B Gicbal Labe! Setting [ O 2015/12/21 16:4%:11 | Not Caludation
Lt Program a | | !
8 man a | 2015/12/21 16:47:00 | Not Calodabon
L @ Pou | O -
Zobrazi sa okno s vyzvou o potvrdenie prepisania
flash ROM. Kliknite na [Yes].
Y
| o ‘ l | S2940a00050
Lagend Doze Manany Frua
MELSOFT GX Works3 d -;quu Lo : Iiww« o7/ 10000 | Plvv'\lm' 1012102400 | T-a Commarn 2040204000
0 Neman, e e
Overwrite contents of flagh ROM. Are you sure you want to [ ' sud
continue? Progam B Restoramon Ik 00K Paanecs B Devics CommeroBNE
4) | ) | ) ) | 3)
—— t— I |
[ I % ]| | e | [ o= ]




li] MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_SLO

»m Kontrola &innosti ) 000

Skontrolujte ¢innost systému pre tento kurz.

Pred kontrolou ¢innosti nastavte niekolko poloZiek, aby sa na monitorovacom okne GX Works3 dala monitorovat medzipamat.
1) Z ponuky vyberte [Tool] — [Options] a zobrazi sa nasledujice okno.

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

3) [Monitor Buffer Memory and Link Memory] na karte ,Operational Setting” nastavte na [Yes].

4) Kliknite na tlacidlo [OK].

Options

2 Project g Display Setting
*) Program Editor Display Format of Monitoring Value Decimal

* ly Other Editor Display Lines for Monitoring Current Value Show Always
35 Edit 3};1 Operational Setting
nFirﬂijE{Ila{E anitor Buffe emary and BIma Yes
# Monitor Display Monitored Value by Device/Label Name ¢ No
2 e R B Setting for Automatic Registration to Watch Window
Set Automatic Registration Destination Mot Specified

SFC Diagram Editor

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

#a Intelligent Function Module
iQ Works Interaction

Back toDefaut | | Back toUserDefaut | | Set as User Default
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( DOC
Operacia pomalého posunu i 000

Operaciu skontrolujte prostrednictvom operacie pomalého posunu.

Na dalSej strane pouzite aktualnu obrazovku a prostrednictvom operacie pomalého posunu skontrolujte operaciu.

8 01:573-4055C-5 - Mois Monkor R
A ZIsEa Al !

Axis Moaitor Mo Troe needm) | Foson [me o) ([ Seecweni e | B setmesto e | In-&u—‘nlu

I— T @ Acrsonw ‘
Mg 20:Feed cument vake 0.0 gm @ REOvLINGII0.0) “
M 21 Machme fead ok 0.0 4m @ Sonchvaneton fagsivc2 500 ‘
:.“ sner R - .ﬂﬂw 2 ‘
e . . 108 s wtwtan | RERDY O |
Mg, 26: A npe-Iton statis Watng
MidtAmfeedeed 000 My “"- - ,—,t 7‘
mmmm A2 108-Carvn staten 1 : Servn ON
oot LN | 3.
g 03 beng © | Comolete ‘-‘ -
mm — @ me srooee st el 9SAIIT)
e

ﬂm&mm -
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>}m Operacia pomalého posunu ) 00

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

! Project Edit View Online Window Help
i a6 G2 [ M A | 100% |z iARmE-

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

: = Open [™Save As
=T

. ﬁ - ﬁq' . =g Function displg =
- Operation mo

Sy

it System Configuration

-

2 Rotation direction(*POL) Encoder output pulse(*EMRS, *EMR,, *
“ Mark Detection &- Common
» LI ) — Rotation direction selection Encoder output pulse phase
L o B_amc
ﬁ Parameter _
& Servo Parameter - Extension
i §% Positioning Data
- Alarm set

[ +] E' Block Start Data ' Servo forced stop selection |

i §& Synchronous Control Par i -~ Tough drt [Enabled {Use forced stop input EM1 or EMZ)
—————— - Dirive rect

[CW dir. during fwd. pls. input, CCW dir. during rev, pls. input v] | Advance A-phase 30 by CCW E

- Extension - Mumber of encoder output pulse

- Component pi =
1| 1] [ 3

Zero speed(Z5F)

Servo Parameter Help

ROTATION DIRECTION/MQOVING DIRECTION

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

Kontrola operacie pomalého posunu je dokonCena.

Na dalSiu obrazovku prejdite kliknutim na {fj -

Link list

Host-19.2.164.4.250
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> Navrat do vychodiskovej polohy ) 00

Vykonajte navrat do vychodiskovej polohy.
V tomto kurze vykonajte navrat do vychodiskovej polohy typu nastavenia Gdajov.

Na nasledujlcej strane pouzite aktualnu obrazovku a vykonate navrat do vychodiskovej polohy.

WY 01 FNTS0SECS - Aas Momit

e _EgsEasz




MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_SLO

m Navrat do vychodiskovej polohy
W 01:FX5-4055C-S - Axis Monitor ‘ .‘

e [EEH%n/Eo =

Axis Monitor Monitor Type: | Axis(Qutput Axis) ~|  FontSize: 8 select |Module Information List

Axis #1 @ |PLC READY(U1¥G5350)
Md.28:Axis feed speed 0.00 mm/min @ [READY(U1¥G31500.0)
Md.44:Positioning data No. being | @ |5mchmnizaﬁm flag(U1¥G31500. 1)

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

executed : Operation pattern
Md.47:Positioning data being laxisno. il 2 [3 |4
executed : Control method

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

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

executed : Axis to be :

nterpolated AxisNo, |12 |3 |4
Md.47:Positioning data being ~ Md. 31:5tatus : Error detection
executed : M-code |mdS No. | 1 | 2 |3 |4 |
Md.102:Deviation counter
Md.103:Mator rotation speed ; Md. 31:5tatus : Axis warning detection

Md.104:Motor current value Md.31: Status: HPR request MxisNo. |12 3 4]
Md.108:Servo status 1 : Servo ﬂﬂg sa vypne (OFF). [ ] |Md.51:AMP—IE55 operation mode (U 1¥54232)

fa . .
L Md.31: Status: HPR ] |M|::|. 133:0peration cyde over flag(U 1¥G4239)

Md.1085eno status1:Sevo | complete flag sa zapne (ON). |

Md.114:Servo alarm
Md.31:5tatus : HPR request flag

?;Ealﬁmtus : HPR complete Na dalSiu obrazovku prejdite kliknutim na @ -

Positioning Complete

(uF=]

Kontrola operacie navratu do vychodiskovej polohy je dokoncena.
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) Riadenie polohovania

Operaciu skontrolujte prostrednictvom riadenia polohovania.

Na dalSej strane pouZite aktualnu obrazovku a operaciu skontrolujte riadenim polohovania.

W 0] ETORC . < Ay Moraess
'a !'Ih ra=p
Al Bk e
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b))
Riadenie polohovania
W 01:FX5-40S5C-5 - Axis Monitor ‘ ‘

e [EEH%n/Eo =

Axis Monitor Monitor Type: | Axis(Qutput Axis) ~|  FontSize: 8 select |Module Information List

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

executed : Control method

@ | Synchronization flag(U1¥G31500,
Md.47:Positioning data being 5ym 2 )
executed : Acceleration time No. @ |All axes servo ON{U1%G5351)
Md.47:Positioning data being Md. 108:Servo status 1@ READY ON
executed : Deceleration time Mo. | =N - 2 | 3 | 2 |
Md.47:Positioning data being
_ex:—:-cuted : Axis to be Md. 108:Servo status 1 : Servo ON
S axisno. il 2[3 4]
Md.47:Positioning data being B
executed : M-cade \Md, 50:Forced stop input(U 1¥G4231)
Md.102:Deviation counter 0 pulse BLSY
Md.103:Motor rotation speed 0.00 rfmin |‘,m-S No. | 1 | 2 |3 |Jl |
Md.104:Motor current value 0.0 %
Md.108:Servo status 1 : Servo | Md.31:5tatus : Error detection
alarm AxisNo, 12|34
Md.108:5emrvo status 1 : Servo
warning
Md.114:Servo alarm - laxisNo.  [1]2[3[4]
Md.30:External input signal : oN @ |Md.51:AMPess operation mode(U 1£64232)

Lower limit r
] |M|::|. 133:0peration cyde over flag(U 1¥G4239)

Md.30:Extemal it Md.31: Status: HPR complete flag sa vypne (OFF). —
Upper limit | Md 138 Ninaration fimef) 11¥CA002Y

OFF Md. 31:5tatus ; Axis warning detection

Md.31:Status : HPlfequest Kontrola ¢innosti pri riadeni polohovania je dokonéena.
Md.31:5tatus : HPR complete
flag

Na dalSiu obrazovku prejdite kliknutim na () .
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»m Zhrnutie tejto kapitoly

V tejto kapitole ste sa nauéili tieto témy:

Vytvorenie noveho projektu

Vytvorenie sekvenéngho programu

MNastavenie parametrov modulu pre jednoduché riadenie pohybu

Kontrola éinnosti

DéleZité body

Vytvorenie noveho projektu Ma vytvorenie projektu a sekvencéneého programu pougite MELSOFT GX Works3.
Obsah tohto kurzu si vwZzaduje MELSOFT GX Works3, verziu 1.011M alebo noviiu.

Vytvorenie sekvenéného programu Pouzitie Stitka a funkéného bloku (FB) odstrafiuje nutnost paméatat si zariadenia pri
programovani.
Zatiarknite policko Enable Multiple Comments Display” a policka ,Target® pre kazdy
jazyk, aby ste zmenili jazyk pre poznamky v sekventnych programoch.

Mastavenie parametrov modulu pre W ponuke MELSOFT GX Works3 dvakrat kliknite na [Simple Motion Module Setting]
jednoducheé riadenie pohybu a otvori sa okno Simple Motion Module Setting Function.

Kontrola Einnosti Dwvaojité kliknutie na zariadenie pri stlatenom klavese SHIFT zmeni stav zariadenia z
VYP na ZAP a naopak.
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C&TTTEY SPUSTENIE SYNCHRONNEHO RIADENIA ) 000

V tejto kapitole je opisané synchréonne riadenie, hlavne z hfadiska parametra synchrénneho riadenia, polohovacich udajov pre
synchrénne riadenie a kontroly €innosti pri synchronnom riadeni.

Operacia osi 1 je rovnaka, ako je opisana v kapitole 1.
Detaily parametrov a parametrov serva s uvedené v kapitolach 1 a 2.
Informacie o diagrame modelu prevadzky a Specifikacie stroja st uvedené v nasledujicom subore PDF.

Detaily ukaZzkového systému (synchréonne riadenie) <PDF>
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»m Konfiguracia systému

FX5U-32MT/ES

i

B 1stic
J | v lisovanom telese
(MCCB)

e
[

E

+

Na tomto obrazku je znazornena konfiguracia ukazkového systému pouZitého v tejto kapitole.

FX5-4053C-3

Kabel typu Ethernet

Mapajaci

zdroj 24 W

MELSOFT GX Works3

Istic

v lisovanom
telese
(MCCB)

Magneticky MR-M-10B
stykad
(MC)

Kabel SSCNET Il
(MR-J3BUS_M)

Istic

v lisovanom
telese
(MCCB)

Magneticky MR-M-10B
stykad
(MC)
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> Konfiguracia systému ) nzzﬂ

Na tomto obrazku je znazornena konfiguracia ukazkového systému pouZitého v tejto kapitole.

L 2 W MELSOFT GX Works3

Istic

v lisovanom
telese
(MCCB)

Isti&

v lisovanom

telese

(MCCB) Kabel SSCNET Il
(MR-J3BUS_M)

Magneticky MR-J4-10B Magneticky MR-J4-10B

stykac — : stykaé

(MC) | " MC)

Napajaci kabel servomotora : Napajaci kabel servomotora

= Kabel kidovaia

HG-KR13 HG-KR13
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»m Postup pri spust’ani synchronneho riadenia

Na nasledujucej schéme je znazomeny postup pri spustani synchréonneho riadenia.

(1) Nastavenia konfiguracie systému sessaseans Cast 3.3.1

4

(2) Nastavenia parametrov a parametrov serva sessasasss Cast 3.3.2

(3) Nastavenia udajov polohovania ssssssesss Cast 3.3.3

4

(4) Nastavenia parametrov synchronneho riadenia sessasasss Cast 3.3.4
= Mastavenia parametrov synchronizacie
= Mastavenia parametrov vstupnej osi
= Okno prechodu parametrov synchronneho riadenia

4

(5) Vytvorenie tdajov vacky eesssnsses Cast 3.3.5

= Vytvorenie krivky vacky

= Vytvorenie udajov novej vacky

(6) Zapis do modulu pre jednoduché riadenie pohybu ssssasesss Cast 3.3.6
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> Vytvorenie parametra pre synchrénne riadenie

Vytvorte parametre pre synchrénne riadenie.

Nastavenia konfiguracie systému

Nakonfigurujte dvojosovy systém.
V okne System Configuration pridajte os.

2 MELSOFT Simpie Motion Modufe Settng Function D MMELSEC IQ-FYFXS-2085C-S_sampie,gx3 - [01:F)5-4085C-S

# 01:FXS40S5C.5{]-Syste.. X FXS'4OSSC-S

€7 SSCNETIII/H
[ Ses sevtim Limenn it e

MR-J4-10B

Amplifier Setting[Axis »2]

Servo Amplifier Information

Servo Amphfier Seres

HG-KR13

Ampifier Operation Mode

Use as Wiual Servo Ampifier
External Synchvonous Encoder Input

Invaid - Ory MR -)4-8-R) which is compatble with
scale measurement mode can be used.

|

MR-J4-10B

Otocny prepinac
vyberu osi (SW1)

Prepinac nastavenia Cisla
pomocnej osi (SW2) (poznamka)

(Poznamka) Vsetky
prepinace nastavenia Cisel
pomocnych osi (SW2)
vypnite (nadol).
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»>
Nastavenia parametrov a parametrov serva

Nastavte parametre a parametre serva pre os 2.

Na nasledujicom obrazku su znazornené detaily nastavenia elektronického stkolia pasového dopravnika.

pe
Compute Basic Parameters 1 - Axs #1
(ret setsing, No. of pulses per rotation, movenent smount Der rofaton and unt magnficaton)
Mactwne Components Covveyor -
Unt Setang

Cuter dameter of Rall £R)

Reduction Ger Rato ML)

=
7 Calcdate reduction rato Dy teeth or dameters Seduction Rato Settng
Encocer Resokoon 904 pusefrey)

Setirg Range

Select the machne components, and enter the machine dats o automatcaly set the basc perameters 1

—

* \ Conpute Samc Parsmeters 1

Basc Parameters 1 | UV SetIng S
[ No. of Puises per Rotason 173565333 puse
| Movement Amount per Rotaton S4B 1w
vt Magrvficston Lox1 Times

As 2 result of calcuation, some envor ocors N e movement amount.
Applying the calculation result shove,

you mant 1o perform = sbout 6o bmj e eror for $he movement amount

Cick OX w refiect © $he basc parameters L

[Vstup]

Polozka Opis

Machine

Components Gonmveyor

Unit Setting 0:mm

QOuter diameter of
Roll

Reduction Gear
Ratio (NL/NM)

50000.0 [um]

Nakladacia
strana [NL]

Strana motora

INM] 1

Encoder resolution 4194304 [pulse/rev]

[Calculation Result]

Polozka Opis

Unit Setting 0:mm

Number of Pulses

per Rotation 172985333 pulse

Movement Amount

per Rotation 6478422.3 pm

Unit Magnification 1: x1 Times
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>m Nastavenia udajov polohovania ) 006

Nastavte Axis #2 Positioning Data.

&8 MELSOFT Simple Mation Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-40S5C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-S[]-Axis #2 Posttioning Data] [=| = -t
i project Edit Vew Dnline Tools Window Help &%
96 O 7 s i 100 o EEAN,

Cisghay Fiter | Dasplay A | [ CataGetling Assstant | |  OffineSmuabon | | Aytomalic Command Speed Cale, | | fyutomalic Sub dec Cale, |

it o be Arceleration | Deceleration -
ted Py Pyl Pasitioning address Mre address Command speed  Dwiel tir

0: 1000 0: 1000 15P079.6 um 0.0 um 2000.00 memfmin - O ms

Mo Cpei ation patbemn Coniral method

EEEN o z:inC Linear 1

Sysbemn Conbiguration Postonng Comment
Mark Detection

' =torng Corment
cemenl

g Commenl
Commenl

Commenil

[Udaje polohovania osi 2]

Operation Control Axis to be Acceleration Deceleration Positioning Arc Command Dwell
pattern system interpolated time MNo. time MNo. address address speed time

INC 157079.6 i 2000.00
linear 1 pm mm/min

MNo. Mcode
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w2
m Nastavenia parametrov synchronneho riadenia

Nastavte parametre pre os 1, ktora sa pri operacii vacky synchronizuje s hodnotou aktualneho posuvu vstupnej osi (os 2).

PolozZka Opis

Mastavte typ vstupnej osi serva pre hlavny hriadefl.
(Mastavte ,1: Feed current value® pre os 2)

) ood

Input axis parameter

Axis 1 synchronous

Mastavie parameter synchronneho riadenia osi 1.
control

Zobrazi sa konfiguracia vystupnych osi pripojenych k
S}rnchmngus control hlavnému hriadelu.

image Konfiguracia vstupnychivystupnych osi sa da skontrolovat
kratkym pohladom.
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> Nastavenia parametrov synchronizacie ) 000

Na nasledujucom obrazku su vysvetlené nastavenia, ktoré synchronizuji os 1 s aktualnou hodnotou posuvu osi 2.
V navigacnej ponuke vyberte [Axis #1 Synchronous Parameter] a vyberte [Main shaft (Main)]. Zobrazia sa parametre
hlavného hriadefla.

Project Ot Yew Qriies  Jndow beip

L alle

Zmente nasledujlice parametre. PouzZite predvolené hodnoty parametrov synchronizacie, iné nez su v tabulke niZsie.

Polozka Opis

Pr.400: Type 1: Servo input axis

Main shaft Main input axis No.
Pr.400: Axis No. 2

Pr.438: Unit 0:mm

Cam axis cycle unit setting
Pr.438: Number of decimal places 0

Output axis Pr.439: Can axis length per cycle 157.0796 mm
Pr.441: Cam stroke amount 100000.0 uym
Pr.440: Cam No. 1
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w2
m Nastavenia parametrov vstupnej osi

) ood

Na nasledujucom obrazku su vysvetlené nastavenia, ktoré synchronizuji os 1 s aktualnou hodnotou posuvu osi 2.
V navigacnej ponuke vyberte [Input Axis Parameter] a zobrazi sa okno Input Axis Parameter.

S MELSOFT Sempig Motion Maduby Setting Funcbon D:WMELSEC iQ-FeF)S-40080.8_sarmpiy.gud - [0]:FX5-4085C-5[)-Input A, LS o
i Project EoRt Yww QOnkne Jood  Window  Heip - X

H3ets] T A9 . inBRR,
2 = Fu%-4 xig #1 # 01:FN5-H055C-5[]-Inputt A... x

Dy Fifte &) gt Rees -

D ———— L
© ammand Gemcratan Ax [
Sl W A
B0 St gt R B - H 1t Coptet ikt
- et wrtTisg
sprn ety crnodes men
ey Brcnoun eneoder sz
rtling

W 120 Ty
iy Latndoes he. of Corveechin
=
By D25 ResslAon of gyt
onder v 0P

P 32 il

e 33 L hiamibr of Sboal pliced
b et | Speed )

[ IET

B 32 1humber of decmsl places

Zmefite nasledujlice parametre. PouZite predvoleng hodnoty parametrov osi I/O, iné neZ su v tabulke niZsie.

PoloZka

Servo input axis Pr.300: Servo input axis type 1: Feed current value
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> Okno prechodu parametrov synchrénneho riadenia ) 00c

Na nasledujucom obrazku je znazornené okno prechodu synchronnych parametrov.

[Synchrénny parameter]

ol MELSOFT Sivgia Mation Medule Settog Functon BimLsic a-svisq (2 Kliknite na [Synchronous Control Image]
o e a otvori sa obrazovka so znazornenim.

S [0y 0T i iy =

[
Sigin hiimsiain cadibral mishale w10
Fam shali
i inpul anis
5 XTI oy
P, K0 i

A e
s gl asin
P, %01 T

(1) Z ponuky vyberte [Axis # 1 Synchronous Parameter].
Teraz sa da zmenit synchronny parameter osi 1.

11111 lirrsEralie
Hain shalt chetch
Hamm shalt dbeteh codlbnel seiting
Pr 1§ OF il il

[Synchronous control image]

Iy, &0 O coebigl inial [OFE Condigl ek

(3) Vyberom hlavného hriadela otvorite parameter vstupnej osi.
Teraz sa daju nastavit parametre tykajuce sa vstupnej osi (os 2).
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»m Vytvorenie udajov vacky

Vytvorte Gdaje znacky.

MNa nasledujicej strane pouZite aktualnu obrazovku a vytvorte Udaje vacky.

Lt Mt Eron ot ilan {urer

Lo R ol
M ey g
O G SOE [)
T
gkl - ol Laoghi W grvboaise
W ivehs == lpwed == Aeskeslen = |k W 0 Reegee 0

]
), R

L N\

/

3 3T -//

A0 OO0
1

L T e e
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> Vytvorenie udajov vacky ) 0oo

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

! Project Edit View Online Window Help - 2 X
36 ) (7 w0 | 100% linmpo inp=s .

P i

B §:1 01:FX5-40S5C-5 ceclration — [2erk — Wt 100 - %Height 100 v % [ ViH100%Saeen |
2 " System Setting

§ Parameter
—H

#” Servo Parameter
© % Positioning Data \

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

B Cam_Data_List 90.00000 180.00000 270.00000 360, 00000

s
i L, Simple Motion Monitor
s
W\ Digital Oscilloscope d [degree] Stroke [%] Cam Curve
236.47400 1000000000 Constant Speed

0.00000 0.0000000 [EAGHE =0

ervo Amplifier Operation | < | Fine-tune the cam curve by section

Vytvorenie udajov vacky je dokoncene.

Na dalsiu obrazovku prejdite kliknutim na )

Host-192.168.3.250
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w2
m Kontrola ¢innosti synchrénneho riadenia

Skontrolujte ¢innost synchrénneho riadenia.

Najprv uloZte projekt. (Pozri cast 2.2.7.)

Po uloZeni projektu zapiste parametre synchronneho riadenia a udaje vacky do modulu pre jednoduché riadenie
pohybu. (Pozri éast 2.3.6.)
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) Spustenie synchrénneho riadenia a kontrola ¢innosti ) 0o

Spustte synchrénne riadenie a skontrolujte jeho innost.

Na dalSej strane pouZite aktualnu obrazovku, spustte synchrénne riadenie a skontrolujte operaciu.

W 01:F-S05E0-5 - Aws Mgniter

4 =mgeEaan
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} Spustenie synchrénneho riadenia a kontrola €¢innosti

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

FE=EEEEE

Lol

Axis Monitor

Monitor Type: | Axis(Qutput Axis)

Axis #1

Axis #2

Md.20:Feed current value

Md.21:Machine feed value

Md.23:Axis error Mo.

Md.24:Axis warning Mo.

Md.26:Axis operation status

Md.28:Axis feed speed

executed

Md.44:Positioning data No. being | _

Md.47:Positioning data being
executed : Operation pattern

Md.47:Positioning data being
executed : Control method

0.0 pm
0.0 pm

Synchronous Control
0.00 mrm/min

Positioning Cornplete

157079.6 pm
157079.6 pm

Waiting
0.00 mimy'rmin

Positioning Comnplete

yd AFOrrtinninn At kaina

< obrazok operacie >

v] Fant Size:  select Mo | Module Information List

@ |PLC READY(U1¥G5950)

@ READY{U1¥G31500.0)

@ |Synchronization flag(U1¥631500. 1)

@ |All axes servo ON(U1%G5351)

Md. 108:5ervo status 1 : READY ON

Md. 108:5ervo status 1 : Serva OM

\Md, 50:Forced stop input(U 1¥G4231)

BUSY

laxisho. N 2 (3 (4]

Md. 31:5tatus ; Error detection

AxisNo, |12 |3 |4

Md. 31:5tatus : Axis warning detection

AxisNo, |12 |3 |4

@ |Md.51:AMPess operation mode(U1%G4232)

] |r'-"|::|. 133:0peration cyde over flag{U1¥G4239)

|Mr| 1324 Minarstinn Heosd] 11¥50053%

Spustenie synchronneho riadenia a kontrola jeho
Cinnosti je dokoncena.

Na dalSiu obrazovku prejdite kliknutim na [{fj -
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> Kontrola Cinnosti digitalnym osciloskopom

Operaciu skontrolujte digitalnym osciloskopom.

Na dalSej strane pouZite aktualnu obrazovku a operaciu skontrolujte digitalnym osciloskopom.

e EdR View Action Onmine Tools  Heip

cedpetrnxAaraors

»
]
]
L
s
al
al
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'y

m Kontrola Cinnosti digitalnym osciloskopom

‘-_',ﬂ Digital Cecilloscope - D ¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - 01:FX3-4055C-5

Edit Wiew Action Online Tools Help

cade o

. o

Skontrolujte, ¢i tvar vinenia vytvorenych udajov vacky zodpoveda aktualnej [ —oulbE BEN

hodnote posuvu osi 1 v digitalnom osciloskope. Aktualna hodnota cyklu vacky osi 1
(Zobrazenie grafu sa meni v zavislosti od ¢asu po zastavenie vzorkovania.) Aktualna hodnota posuvu vacky osi
mOtacky motora

mHodnota pradu motora

CCNCRC RO

-

& Seafe | AUTO ~| _Fim

i :'_ . Kontrola operacie digitalnym osciloskopom je dokonéena.
¥ Stafus STOP --"“J ,r"“] 4
& Continual Meds  Trigger Counts Finish Time
Simulation (1.1) MODE Digital OSC

Na dalSiu obrazovku prejdite kliknutim na fj -
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> Zhrnutie tejto kapitoly

V tejto kapitole ste sa nauéili tieto témy:

Konfiguracia systému
Postup pri spustani synchrénneho riadenia
Vytvorenie parametra pre synchronne riadenie

Kontrola éinnosti synchrénneho riadenia

Délezite body

Konfiguracia systému Pri pridani osi nastavte Cisla servozosilfiovaCov a riadiacich osi prostrednictvom
pripojenia SSCMNETII, pridajte a prepojte servomotory a na konfiguraciu nastavenia
poufite MELSOFT GX Works3.

Postup pri spastani synchronneho W ramci postupu vytvarania servosystému modulom pre jednoduché riadenie pohybu

riadenia radu MELSEC iQ-F nastavite konfiguraciu systému, parametre, parametre serva,
udaje polochovania a parametre synchronneho riadenia, vytvorite Gdaje vacky a
nastaveneé polozky zapiSete do modulu pre jednoduché riadenie pohybu.

Vytvorenie parametra pre synchronne Medzi parametre synchronneho riadenia patria synchronne parametre, parametre
riadenie vstupnej osi a daje vacky (cam curve).

Kontrola innosti synchronneho Stav synchronneho riadenia sa da skontrolovat' v okne Axis Monitor.
riadenia Ma kontrolu stavu synchronneho riadenia v grafe pouZite digitalny osciloskop.
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> Zavereény test ) oo

Teraz, ked ste absolvovali vietky lekcie kurzu Modul pre jednoduché riadenie pohybu MELSEC i1Q-F |, ste pripraveni
podstipit zaverecény test.

Ak vam nie su jasné niektoré z preberanych tém, vyuzite tuto prileZitost a tieto témy si prestuduijte.

V tomto zaverecnom teste je celkom 5 otazok (7 poloZiek).

Zaverecny test mbdZete zopakovat tolkokrat, kolko budete chciet.

Ako sa hodnoti test
Po vybere odpovede nezabudnite kliknit na tlacidlo Odpoved'. Ak budete pokracovat bez kliknutia na tlacidlo
Odpoved, vasa odpoved bude stratena. (PovaZuje sa za nezodpovedany otazkou.)

Vysledky hodnotenia
MNa stranke vysledkov sa objavi pocet spravnych odpovedi, pocet otazok, percento spravnych odpovedi a
vysledok vyhovel/nevyhovel.

Spravne odpovede: 5§

MNa Uspesné absolvovanie testu
musite spravne odpovedat na
60% otazok.

Celkom otazok

Percento: 100%

Pokratovat || Kontrola

Kliknutim na tlacidlo Pokracovat’ sa test ukongi.
Po kliknuti na tlacidlo Kontrola skontrolujte test. (Kontrola spravnej odpovede)
Kliknutim na tlagidlo Opakovat’ zopakujte test.
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> Zavereény test 1 ) 000

Vyberte softvér potrebny na vykonanie nadenia polohovania modulom pre jednoduché riadenie pohybu
rady MELSEC iQ-F.

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




li] MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_SLO

> Zaverecny test 2

Vyberte spravne Cislo riadiace) osi servozosiliiovaca pre os 1.

] ]

Oto€ny prepinat Oto€ny prepinat
vyberu osi (SW1) vyberu osi (SW1)

Prepinac nastavenia Cisla Prepinac nastavenia Cisla
pomocneg] osi (SW2) pomocnej osi (SW2)




li] MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_SLO

> Zavereény test 3 ) 000

Vyberte spravnu metodu zapnutia a vypnutia fubovolného zariadenia v sekvenénom programe pocas monitorovania
pomocou MELSOFT GX Works3.

Dvakrat kliknite na zanadenie.
Pri stlatengj klavese Alt dvakrat kliknite na zariadenie.

Pri stlacengj klavese SHIFT dvakrat kliknite na zariadenie.

Odpoved ][ Spat ]




li] MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_SLO

> Zaverecny test 4

Vyberte vhodny postup spustenia synchronneho nadenia.

A-E—-C—-D—-B—-F
E-D—-C—-=B—-A—=F
B—-F—-E—-+A—-D-—-C

A Vytvorenie udajov vacky

B: Nastavenia parametrov synchronizacie

C: Nastavenia udajov polohovania

D: Nastavenia parametrov a parametrov serva

E: Nastavenia konfiguracie systému

F: Zapis do modulu pre jednoduché riadenie pohybu

Odpoved ][ Spat ]
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> Zaverecny test 5

Z pofa s vyrazmi vyberte spravne vysvetlenie kazdej polozky digitalneho osciloskopu.

v Daju sa nastavit ciefové udaje vzorkovania.
| . Da sa nastavit cyklus vzorkovania a rychlost vzorkovania pred a po spusteni.

| - Daju sa nastavit podmienky pre zaciatok vzorkovania.

Vyraz

1: Stav vzorkovania
2. Nastavenie spustenia
3. Vyber sondy

[ Odpoved ][ Spat ]
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> Hodnotenie testu

Absolvovali ste zaveretny test. Rozsah vysledkov je nasledovny.
Zaverecny test ukoncite prechodom na dalsiu stranu.

Spravne odpovede: 0

Celkom otazok:

Percento: 0%

Pokracovat H Kontrola H Opakovat ‘

Nepresli ste testom.
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»

Absolvovali ste kurz Modul pre jednoduché riadenie pohybu radu MELSEC iQ-F.

Dakujeme vam za absolvovanie tohto kurzu.

Dufame, Ze lekcie sa vam pacili a Ze informacie, ktoré ste ziskali v
tomto kurze, budl uzZitoéné v buduicnosti.

Kurz si mézete prejst tofkokrat, kofkokrat budete chciet.

Hodnotenie | | Zatvorit




