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Objetivo del curso ) @00

Este curso esta dirigido a aquellas personas que establecen un sistema usando el servoamplificador de la serie MELSERVO-J4
compatible con CC-Link IE Field Network por primera vez. Este curso describe los procedimientos para el disefio, instalacién,
cableado de sistemas y ejemplos de programas.

Aprenda sobre las funciones en el modo de E/5
y el método de inicio del sisterna comin en el
curso.

1. Inicic del modo de EfS 2. Operacion de la tabla de puntos

3. Programa que utiliza los FBs que se ajustan
a PLCopen

Para tomar este curso es necesario contar con los conocimientos basicos de los PLCs de la serie MELSEC iQ-R, los servos
AC y el control de posicionamiento.

Para los principiantes, se recomienda tomar los siguientes cursos.
*Curso "Conceptos Basicos de la serie MELSEC iQ-R"

*Curso "GX Works3 (Ladder)"

*Curso "Conceptos basicos de MELSERVO (MR-J4)"

*Curso "Equipo de FA para principiantes (Posicionamiento)”
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o
Estructura del curso ) W

Los contenidos de este curso son los siguientes.
Le recomendamos comenzar desde el capitulo 1.

Capitulo 1 - Inicio del modo de E/S

Aprenda sobre las funciones en el modo de E/S y el método de inicio del sistema comuin en el curso.

Capitulo 2 - Operacion de la tabla de puntos

Aprenda sobre el método de operacion de posicionamiento usando una tabla de puntos.

Capitulo 3. Programa que utiliza los FBs que se ajustan a PLCopen

Aprenda sobre la programacion que utiliza bloques de funcién que se ajustan a PLCopen.

Prueba final

5 secciones en total (7 preguntas), puntaje para aprobar: 60 % o superior
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w»
Cémo usar esta herramienta de aprendizaje en linea

Ir a la pagina siguiente Ir a la pagina siguiente.

Se visualizara "Indice”, lo que le permitira navegar a la pagina

Ir a la pagina deseada deseada.

Salir de la herramienta de aprendizaje.
Las ventanas como la pantalla de "Contenidos” y la herramienta de
aprendizaje se cerraran.

Salir de la herramienta de
aprendizaje
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Precauciones de uso ) W

Precauciones de seguridad

Cuando aprenda utilizando productos reales, lea atentamente las precauciones de seguridad incluidas en los manuales
correspondientes y utilicelas correctamente.

Precauciones que debe tener en este curso
- Es posible que las ventanas de la version del software que usted usa sean diferentes a las que se muestran en este curso.
A continuacion se muestra el software utilizado en este curso y cada version del software.
- MELSOFT GX Works3 Ver.1.032)
- MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.60ON

Materiales de referencia

La siguiente es la referencia relacionada con el aprendizaje. (No son imprescindibles para aprender).
Haga clic en el nombre del material de referencia para descargar.

Nombre de Formato del archivo Tamafio del archivo

referencia

Hoja de registro Archivo comprimido 6.37 kB
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XY 1nicio del modo de E/S ) 000

Este capitulo describe el método de inicio del servoamplificador MR-J4-GF con el modo de I/O en el orden de trabajo.

m Funciones en el modo de E/S )

El servoamplificador MR-J4-GF tiene dos modos especificos de estacion: Modo de movimiento y modo de E/S.
Presentan las siguientes diferencias.

Modo de movimiento ++++++ Este modo ejecuta un control de movimiento avanzado, como por ejemplo, el control de
interpolacion, el control sincronico y el control de par de torsion y velocidad de ejes maltiples con
la combinacion del médulo de Simple Motion.

Aprenda sobre el modo de movimiento en el curso "Médulo de Simple Motion de la serie MELSEC
iIQ-R del Controlador del sistema de servo (CC-Link IE Field Network)".

Modo de E/S ++++++es+s+s+0... Este modo dirige facilmente una cinta transportadora y la tabla de rotacién mediante la funcion de
posicionamiento creada en el servoamplificador. Se puede utilizar un modulo diferente al médulo
de Simple Motioncomo una estacion maestra.

El modo de movimiento y el modo de E/S pueden utilizarse juntos en la misma red. Cuando los utilice juntos, utilice la estacion
maestra, como RD77GF, que es compatible con el modo de movimiento.

El modo de E/S tiene dos modos de posicionamiento: Método de la tabla de puntos y método del indexador.

Para el método de la tabla de puntos, seleccione la tabla de puntos (255 puntos como maximo) configurada previamente en el
servoamplificador y envie una sefal de inicio para comenzar el posicionamiento a la posicion seleccionada.

Para el método del indexador, seleccione una posicion (posicion de la estacion) en |a tabla de rotacion dividida equitativamente
en 2 a 255 y envie una sefal de inicio para comenzar el posicionamiento a la posicion seleccionada.

El modo de E/S admite el servoamplificador con la version de software Al o posterior y la operacién del indexador con la A3 o
posterior.
Verifique la version del software del servoamplificador con [Diagnosis] - [System Configuration] de MR Configurator2.
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m Conﬁguracién del sistema
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La siguiente figura muestra la configuracion del sistema. La parte de la maquina se describira en las secciones 1.8 y 3.3.

Conecte un circuito externo al modulo de entrada remota.

R6lP RO4CPU  RITIGFL1-T2 R35B

MNZ2GF251-160

TR

- W
- R

Circuito externo
como interruptores
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m Instalacion de médulos

Instale cada modulo en la unidad base como se muestra a continuacion.
Para conocer los detalles, consulte el Manual de configuracion del médulo MELSEC iQ-R.

RO4CPU R35B

RJ71GF11-T2

*En lugar de utilizar RO4CPU y RJ71GF11-T2, se puede utilizar el CPU con CC-Link IE incorporado (RO4ENCPU).
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»m Cableado de una fuente de alimentacion y conexion de cables ) 000

El diagrama de cableado en esta seccion es un esquema. Para conocer el cableado real, asegtrese de consultar los
manuales de cada modulo.

(1) Cableado de la fuente de alimentacion de PLC

A continuacion se muestra un ejemplo de como conectar los cables de alimentacion y los cables de conexion a tierra al
madulo de la fuente de alimentacion.

Abra la tapa de terminal en la parte frontal del médulo de la fuente de alimentacion y conecte los cables.

Para reducir el ruido en el sistema de fuente de alimentacién, conecte un transformador aislador.

Madulo de la fuente de alimentacion: . . .
Dentro de la tapa de terminal Médulo de la fuente de alimentacion

200 a 240 VAC

i

B Interruptor de circuito en caja
J moldeada
(MCCB)

MI‘

|
-

Elemento

Cable de 0.75 a 2 mm? (AWG18 a AWG14) 1022138 N'-m
alimentacion

Tamaiio de cable correspondiente Par de apriete

Cable a tierra 0.75 a 2 mm? (AWG18 a AWG14) 1.02a138 N'm
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»m Cableado de una fuente de alimentacién y conexion de cables ) 00c

(2) Cableado de la fuente de alimentacion del servoamplificador y del servomotor

Conecte la fuente de alimentacion del circuito de control (L11, L21) y |la energia del circuito principal (L1, L2, L3) al
servoamplificador y conecte el cable de alimentacion y el cable del encoder.

200 a 240 VAC
@ El siguiente cuadro enumera los tamanos de los cables cuando se utiliza el
I servoamplificador MR-J4-10GF.
e Cuando utilice un servoamplificador con una capacidad diferente
J Interruptor de circuito en caja moldeada ) . !
(MCCE) consulte el manual de instrucciones de su modelo.

Elemento Tamafio de cable correspondiente Par de apriete

Interruptor magnético  pjR-J4-10GE
de contacto
(MC) Fuente de
alimentacion
del circuito de 1.25 mm? a 2 mm? (AWG16 a 14) -
control

(L11, L21)

Fuente de
alimentacian
del circuito 2 mm? (AWG14) -

principal
(L1, L2, L3)

Cable de fuente de alimentacion del servomotor
H
|

Cable a tierra 1.25 mm? (AWG16) 1.2 M-m

- Cable del Encoder

HG-KR13
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m Ajuste de los numeros de estacion
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(1) Ajuste de los niimeros de estacion de los servoamplificadores
Utilice los interruptores giratorios (SW2 y SW3) para ajustar los nimeros de estacion de los servoamplificadores.
Ajuste los nUmeros de estacion en hexadecimal.

lJIIl

-

SW2 SW3

Interruptor giratorio de ajuste Interruptor giratorio de ajuste
de nimero de estacion (superior)  de nimero de estacion (inferior)
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ﬂ Ajuste de los numeros de estacion ) o0

(2) Ajuste de un niimero de estacion del médulo de entrada remota

Utilice el interruptor de ajuste del nimero de estacion ubicado en la parte frontal del modulo para establecer un
ndmero de estacidn.

Ajuste los numeros en el lugar de las centenas y decenas con el interruptor giratorio ubicado en el lado izquierdo y un
ndmero en el lugar de las unidades con el interruptor giratorio ubicado en el lado derecho.
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@™ Conexion de CC-Link IE Field Network

9 000

Conecte el médulo RJ71GF11-T2, MR-J4-GF y de entrada remota con cables Ethernet.
Conéctelos en una topologia lineal como se detalla en este curso.

Utilice los cables Ethernet con el siguiente estandar para la CC-Link IE Field Network.

La distancia maxima de estacion a estacion del cable Ethernet es 100 m; sin embargo, la distancia puede acortarse
segun el entorno operativo del cable.

Estacion maestra

Estacion 1

B Estacion 2

Cable Ethernet Conector Estandar
Categoria 5e o superior, cable directo (doble Conector RJ45 | Cables adecuados:
blindaje, STP) *IEEE802.3 (L000BASE-T)

*ANSI/TIA/EIA-568-B (Categoria 5e)
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> Configuracién del dispositivo o oo

(1) Configuracion del dispositivo

La configuracion del dispositivo incluye un eje de tornillo de bola.

. Y o

Dl l TOOTITTOEY Panel de control
n -
o

EM2
,_‘q Por lo general, los
' , interruptores FLS/RLS

| * son contactos cerrados.
RLS DOG FLS  (Nota)

Filete de tornillo de bola (separacion): 10 mm
Los interruptores de limite se proporcionan en las posiciones que se muestran a continuacion.

RLS DOG FLS
F F Rango de operacion | !
| I I |
-10mm  Omm 150 mm 160 mm

(Nota) En este curso, el interruptor del sensor de proximidad y el interruptor de limite de recorrido se conectan al modulo de
entrada remota para fines de ilustracion. Para aumentar la precision del retorno a la posicion predeterminada,
conéctelos directamente al servoamplificador.
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> Configuracion del dispositivo

(2) Cableado de un circuito externo

0 000

En este curso, conecte un circuito externo al modulo de entrada remota.

La siguiente figura muestra la asignacion y el cableado de cada sefal del capitulo 2.

o ;:)
. 'm-.:

- | ' | |

X00: Servo ENCENDIDO
X01: Inicio de rotaciéon de avance
X02: Inicio de rotacion inversa

X03: Inicio del monitor
X04: Pausa/Reinicio

X05: Seleccion de la tabla de

X08: Seleccion de automatico/manual

X09: Restablecer

XO0A:Sensor de proximidad
XO0B: Limite de recorrido superior
X0C: Limite de recorrido inferior

X0D:Desconectado

punto; 0 XOE: Desconectado
_I X001 %02 XOE |[COM X06: zﬁl:fsgoim de la tabla de XOF: Desconectado
24vDC_L_ X01!| . XOF | ICOM| XO07: Desconectado
XO00 (| XO1 || X02 || XO3 || XO4 || XO5 || X06 || XO7 || XO8 || X09 || XOA || XOB || XOC || XOD || XOE || XOF {|COM
LV W N N A T
- ’ ! e & & . y y 2 <5 &
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> Configuracion del dispositivo

(3) Cableado de un interruptor de parada forzada (EM2)

Conecte el interruptor como se muestra a continuacion.

Conecte el interruptor de parada forzada al CN3 del servoamplificador.

CN3

M~ I 20 | EM2

:I 5 | DICOM
24V DC

& -
.

El

E

]

E :
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»m Operacion de prueba
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Antes de operar el sistema con el comando del controlador, realice una operacion de prueba y verifique que la maquina

funcione correctamente.
(1) Modo de operacion de prueba

Ajuste en ENCENDIDO (arriba) el SW1-1 que esta dentro de la cubierta de la pantalla del servoamplificador.

|l Nin

SW1-1
Interruptor de cambio de
modo

b o
-
-
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»m Operacion de prueba

(2) Conectar un servoamplificador y una computadora personal

Conecte el servoamplificador y una computadora personal con un cable USB.

CN5S
Cable USB

(3) Activar las fuentes de alimentacion

Encendido del servoamplificador. La pantalla del servoamplificador muestra "b01.".

MELSER/O 4

El punto parpadea.
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»m Operacion de prueba

(4) Operaciones de prueba utilizando MR Configurator2

1) Inicie el MR Configurator2. Configure el "Model" en "MR-J4-GF" y cree un nuevo proyecto.

Connection setting
(%) Servo amplifier connection LISE

D‘I'h: last-used project will be opened whenever
the application is restarted

Lox )|l concel |

2) Cuando aparezca lo siguiente, haga clic en "Yes". MR Configurator2 comienza a leer los parametros.

i MELSOFT MR Configuratord

Do you want create a project by reading the parameters from the senvo
amplifier?
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»m Operacion de prueba 9 000

3) Seleccione [Test Mode] - [JOG Mode] en la barra de mend.

oSl o
Motor-ess Operation...
DO Forced Output...
Program Operation...
Single-step Feed...

Test Mode Information...

l'rutmdelmﬁent Tools \

4) Apareceran los siguientes dos mensajes. Haga clic en "OK".

MELSOFT MR Configurator?

Once you start test mode, normal operation by external input

&% signal will be invalid.
I]'

MELSOFT MR Configurator?

When not use limit switch, please turn on "Limit switch
automatic ON" check box.
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5) Aparece la ventana de operacion JOG. Marque "Limit switch automatic ON".
El interruptor de limite no funciona en este punto. Evite que la maquina se cuelgue.
Haga clic en el boton [Forward CCW] o [Reverse CW] para girar el motor.
Verifique que el tomillo de bola funcione normalmente y que la relacion entre la direccion de rotacion del motory la
direccién del tornillo de bola sea normal.

Setong

Mator speed

Acrel. fdecel. tme constant

[#]iemt swetch automatc O

| Birowardcon | | [Blreversecw | 4

[~ Rotation only while the COW or OW button is being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop.
6) Para salir de la operacion JOG, cierre |a ventana de operacion JOG.

La maquina gira al estado servo apagado. Evite el movimiento inesperado de la maquina.
Después de apagar el servoamplificador, vuelva a apagar el SW1-1.

|
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m Resumen de este capitulo
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En este capitulo, usted aprendio:

« Configuracion del sistema

+ Instalacion de modulos

« Cableado de una fuente de alimentacion y conexion de cables

« Ajuste de los nimeros de estacion

» Conexlon de CC-Link IE Field Network

« Configuracion del dispositivo

« QOperacion de prueba

Puntos importantes

Configuracién del sistema

Instalacion de modulos

Cableado de una fuente de
alimentacién y conexion de cables

Ajuste de los nimeros de estacion

Conexion de CC-Link IE Field Network

Configuracién del dispositivo

Operacion de prueba

Configure un sistema que conecte los PLCs de la serie MELSEC iQ-R y los
servoamplificadores de la serie MELSERVO J4 sobre la CC-Link IE Field Network.

Instale el moédulo R61P de la fuente de suministro, el médulo RO4CPU del CPU de PLC y
el madule maestro/local RJI71GF11-T2 de la CC-Link I[E Field Metwork en la unidad base
R35B.

Conecte la fuente de suministro a los PLCs y a los servoamplificadores.

Conecte los cables de alimentacion del servomotor y los cables del encoder a los
servoamplificadores.

Ajuste los numeros de estacion de los servoamplificadores y del modulo de entrada
remota.

Conecte los servoamplificadores y el médulo de entrada remota con cables Ethernet.

Utilice el sistema que dirige un eje de tornillo de bola.

Conecte el circuito externo incluyendo los interruptores de inicio y los interruptores de
limite al médulo de entrada remota.

Configure el amplificador de servo al modo de operacion de prueba.
Verifique la operacion con la funcién de operacion JOG del MR Configurator2.
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>m Operacion de la tabla de puntos

Este capitulo describe el método de operacion de posicionamiento usando una tabla de puntos.

Configurar GX Works3 )

(1) Registrar perfiles
Registre los perfiles del MR-J4-GF y del NZ2GF251-16D. Una vez que registre los perfiles, no es necesario hacerlo
después.
1) Descargue los datos del perfil del MR-J4-GF y del NZ2GF251-16D desde la siguiente tabla y guarde los archivos zip
en lugares arbitrarios.
(No necesita descomprimir los archivos zip).

Datos Formato del archivo Tamafio del archivo
Perfil MR-J4-GF Archivo comprimido 973 kB
Perfil NZ2GF251-160 Archivo comprimido 11.7 kB

2) Inicie GX Works3.

3) Seleccione [Tool] - [Profile Management] - [Register] sin ningdn proyecto abierto.
4) Seleccione el archivo zip guardado y haga clic en [Register].

Teol | Window Help
| memory Card

ARRICIPY Y

Profile Management

2 Registar

Shortcut Key...

Delete. .,

Fegistes Fiokle

Look jrc | e

Lot et
P —

Vi puone

Vi of pgse:

] e

Bl Cuggeamed Formaty




W] Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0_Mode)_SPA

( 2.1 Conﬁgurar GX Works3

(2) Crear un proyecto

Cree un proyecto para GX Works3.

1) Seleccione [Project]-[New].

2) Establezca los siguientes elementos como aparece a continuacion en la ventana New.
3) Establezca la Module Label para [Use] en la Module Setting.

[ New.. Ctrl+N

= Open o
Close

) Save

Save As...

Delete...
Project Verify...
Project Revision

Change Module Type/Operation Mode...

[ MELSOFT GX Works3

Data Operation

Intelligent Function Module Add a modude.

[Module Mame] ROSCPU
Nnan NFhar Earmat Fila [Start )0 No.] 3E00

Module Settng

Module Label:Use
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1/3

(3) Inicializacion de la memoria

Inicie la memoria del CPU de PLC.

1) Conecte el RO4CPU y una computadora personal con un cable USB.

2) Ajuste la configuracion de conexion de GX Works3 a la conexion USB.
Seleccione [Online] - [Current Connection Destination]. Establezca el destino de conexidn como se muestra a continuacion.
Seleccione [Connection Test] para verificar si la comunicacion se establece correctamente. Si se establece correctamente,
haga clic en [OK] para cerrar la ventana.

3) Inicie la memoria.
Seleccione [Online] - [CPU Memory Operation]. Cuando aparezca la ventana CPU Memory Operation, haga clic en el boton
[Initialization].
Cuando aparezca el mensaje "Initialize the selected memory. Cuando aparezca Are you sure you want to continue?”, haga
clic en [Yes].

5pec|FgEDrm':tmDHtmahnn£nnnect|Dn- 'S T a i .“-‘ . gl —

B
Current Connection Destination... Co-Link Emhemes CC IE Field iR Senes
Bowd

Board Bug

& Read from PLE...
28 Write to PLC... =
Verify With PLC... oL | | g | ’
| [C IE Cont CC-Link Ethemeat L4 GOT CCIE Fedd  Head Module
Remote Operation(s)... WET/10(H) Module Module Mastar/Local
Mo e Module

safety PLC Operation... |

PLC Mode RCPU

CPU Memory Operation. ..
PLC'Data. .

n % Connection Channed List...

User Data ] Other Station 3’.":.'1&_' SEED CPU Moguile Direct Coupled Settng
cet Clack...
Connection Test

Momnitor ¥ Ting Qut (Sec.) 30 Ratry Teras 0

PLC Type
Watch 3

Detais
User Authentication... b CCIE Cont  CC OE Faskd Etharmat Ce-unk [=1]

HET/10(H) Systamn Image....

-
OC Ik Cocs O 30 Cenld b e b CC 8l P ¥ | I_I
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Current Connection Destination...

Read from PLC...
Write to PLC...
Verify With PLC...

a %

Remate Operation(s)...
Safety PLC Operation...

CPU Memory Operation...

Delete PLC Data...
User Data
Set Clock...

Monitor
watch
User Authentication...

2/3

Spacify I::-rne':t |l:|:|:-|'|ra-i.-|:|!m-r|-_I A0 80" B a

& &
mi‘ L m'“ m"'
nt LCink Exhemes CCIE Fisid
i S Bowd Board
Board
[C IE Cont CC-Link Ethemet [
HET/10[H]) Hodulk Modulk
Modue
Other Station Diher Station
[Single Hebwork) (Co-exirancs Hebwork]
Tna Out (Sec.) 30 Ratry Tires 0
CL IE Cont CC IE Fmid Ethemat CC-Link C24
NET/10(H)
CC IE Cont CC IE Field Ethemat CC-Unk Ll
NET/10[H}

Accessing Host Station

Multiple CPU Satting Spacify Redundant (U

1993
1 2 3 &

FLLC No. 1

iR Senes

Bus

SOT

'"YYI Ty EJ

CCIEFedd  Head Module
MasterfLocal
Module

PLC Moda RCPU

Connection Channed List....

CFU Moduie Drect Coupled Sattng

PLC Type
Detei
| Systam ImaEga.... -
i
Camcel
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»m Cunfigurar GX Works3

v

CPU Memary Operation

D bomLabal Migersony
Fiba Srormge Ara

’ GPU Built—in Memory

Uisa Wolume

| §4156EB

Dot

Ik lizanea(F)

Rafsshil]
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(4) Crear un diagrama de configuracién de médulo

Cree un diagrama de configuracion de médulo.
Seleccione [Module Configuration] en el arbol del proyecto.

Configuration.

POW GPU 0

Seleccione la pestafia Lista de POU en la ventana Element Selection y arrastre y suelte el modulo que va a utilizar.
Seleccione las figuras correspondientes a los modulos PLC que se utilizan en un sistema real.
Luego de crear el diagrama de configuracion de modulo, seleccione [Edit]-[Parameter]-[Fix] y cierre la ventana Module

Element Selection = X
(Find POLN j"!l ‘E} | = Ly~ Laf
| x Al
Display Target: All -
i0-R Saries =

Main Base

W R35E 5 Slots (Type requiring p
W R38B m\rp& requiring p<
W R3IBRB-HT 8 Slots (Extended tempel
I R3108-HT 10 Slots (Extended temps
i R3I10RE 10 Slots (Type requiring r|=
W R312B 12 Slots (Type requiring §

Extension Base

RQ Extension Base

FLC CPU
Process CPU

Safety CPU

C Controller

Head Module

Maotion CPU

NCCPU

Power Supply

Bl Ewtanclan
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(5) Configuracion del modulo maestro/local de la CC-Link IE Field Network

Utilice el modulo maestro/local de la CC-Link IE Field Network como la estacion maestra en este curso.
1) Haga doble clic en [Module Parameter] del arbol del proyecto.

2) Haga clic en [Required Settings].

3) Haga clic en [Local Station] del [Station Type] y muestre el boton [¥] del lado derecho.

4) Haga clic en el boton [¥] y seleccione "Master Station" del menu desplegable.

= (& 0000:RI71GF11-T2
£ Module Parameter

M Module POU (Shortcut)

Setting lem List Setting Item

[Input the Setting ltem to Search | [E] = Station Type

Station Type ‘Local Station
2) ﬁE =] Network Mumber

Metwark MNumber 1
=) Station Number
Metwork Mumber Setting Method Parameter Editor
Station Number Station Mumber 1

Parameter Setting Method =) Parameter Setting Method

-y Basic Settines Seting Method of Basic/Bpplication Settings  Parameter Editor
(g Application Settines

Setting Item List Jsetting Item
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Item
IInput the Setting Item to Search I @ = Station Type
- Btatior Type Local Station
G5 B2 = Network Number | Master Station =
Elﬂ Required Settings : Ne_twark Mumber Local Station .
- Station Type = Station Number Submaster Station
o Metwork Mumber - Setting Method ; e ;
= Station Mumber ~ Station Mumber 1
E Parameter Setting Method = Parameter Setting Method
[#-_§y Basic Settings - Setting Method of Basic/Application Settings  Parameter Editor
1 Aoplication Settres r

4
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(6) Agregar una estacion esclava
1) Seleccione [Basic Settings] de la "Setting Item List".

2) Haga doble clic en <Detailed Settings> de los "Network Configuration Settings". Aparece la ventana [CC IE Field

Configuration].

3) Arrastre y suelte el [Servo Amplifier(MELSERVO-J4 Series)] - [MR-J4-GF] de la [Module List] en el lado derecho de la

ventana hacia la lista de modulos en el lado izquierdo.
4)
hacia la lista de modulos en el lado izquierdo.

) ood

1/2

Arrastre y suelte el [Basic Digital Input Module] - [NZ2GF251-16D] de la [Module List] en el lado derecho de la ventana

5) Verifique que los MR-J4-GF y NZ2GF2S1-16D estén registrados en la lista de estaciones y el diagrama de configuracion

de red.
Setting Item List Satting Tem
Ite
[Inllﬁ the Setting [tem to Search | lE] T T T m )
Netwark Comfiguation Setimgs
EE BZ = Refresh Settings
- i F Refrash Sattngs
1) || & Basic Settings = Network Topology
'3 Network Topology

=

ation Sattings

Refrazh Satting

Metwork Topology
| Operation of Mazter Station after Recornection
- Application Settings

1E uration [Start [/O: 0000)

2)

<Detailed Setting:

Line/Star

= Operation of Master Station after Reconnection
Operation of Master Station after Reconnaction

Returm az Mazter Operation Station

! CCIEField Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Satting

Detect Now |
Oinline (Standsrd Mode)

[dode Satting:

- | assignment Methad: [—]gh-tﬁ-ljv Link Scan Time (Approo..

! Module List x

Select CC IE Field | Find Module | My Favorites |

R ALY Setting
Ponis  Start | End | Poinis | Start

R R Satting

Ho. Model Mame:

| o |Hoststation 0 |Master Station
1 Inteligent Device Staton

2 Remobs Deyica Station

| 16 om0 DoOF

End

I = o000 oo
0 0000 0013

Birlge ou e
@ General ©C IE Field Module
B CC TE Fiishd Modiike [Mitsubishi Ekectric Corporation)
& Master/ Local Module
@ Head Module

I. B. vRJa.GF 0.1 to F5kW/3-Phase 200, 400V

4
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uration (Start 1/0: 0000}

| CC IE Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

"
Detect how |

Mode Sething: | Cnline [Standard Made)

| sttt <)

| Madule List x

Link Scan Time (Approx..

RXRY Selting

aTan

Foints | Start | End | Points | Start

STHE

| é
=
L

MP-J4-GF  NZXGFI51
-160

!l

Select CC IE Field | Find Module | My Favorites |

Gy e - x
@ General CC IE Field Module
= CC TE Field Modube (Mitsubishi Electric Corporation)
# Master| Local Module
& Head Module

. . MR-34-GF 0.1 to 55K\ 3-Phase 200, 400V
= MZ2GF251-160 16 ponts

4
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(7) Configuracion de la comunicacidn sincronica y configuracion del modo especifico de la estacion

Establezca la configuracion de comunicacion sincronica de la red y el modo especifico de estacion.

1) Desplace la lista de estaciones completamente hacia el extremo derecho para mostrar la [Network Synchronous
Communication] y [Station-specific mode setting].

2) Configure [MR-J4-GF] y [NZ2GF251-16D] en "Asynchronous" en [Network Synchronous Communication]. (Nota)

3) Ajuste el modo de operacion del MR-J4-GF en [Station-specific mode setting]. Configure [MR-J4-GF] en "IO Mode" en
este curso.

T —————

i CCIE Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting mmzﬁd;quem;g

i Module List x

- | Select CC IE Field | Find Module | My Favorites |

@ General CC IE Field Module ‘

& CC IE Field Module {Mitsubishi Electric Corporation])
@ Master/ Local Module
@ Head Module
B Servo Amplifier{MELSERVO-M Seres)
L vrucr 0.1 to S5kW/3-Phase 200, 400V
B Basic Digital Input Module
M- NZ2GF251-16D 16 points
E GOT2000 Series
B GOT1000 Series

Hozt Staton

MR-J-GF MZ2GF251
- 18D

(Nota) Al configurar "Network Synchronous Communication”, el médulo de entrada remota en "Synchronous”, la
configuracion presenta restricciones segun el nimero de serie del modulo de entrada remota.
Para ver mas detalles, consulte el Manual de usuario del Médulo de E/S remotas de la CC-Link IE Field Network.
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(8) Configuracion del dispositivo de enlace

Asigne los dispositivos de enlace (RX/RY,RWw/RWr) a la estacion esclava. Consulte el Manual de instrucciones del
MR-J4-GF (Modo E/S) para obtener la descripcion de cada sefial (perfil del dispositivo de enlace).

1) Desplace la lista de estaciones a la izquierda para mostrar la [RX/RY Setting] y [RWw/RW Setting].
2) Asigne los dispositivos de la siguiente manera.

[ Detect Now
Mode Setting: |Cln|ine (Standard Mode) - | Assignment Method: | Start/End - Link Scan Time (Approx.): I 0.71 ms
RO(RY Setting RWWw /RWr Setting Reserved/Error
Mo, Model Mame STA# Station Type tem Switching Monito
2) | points | Start | End | Points | Start | End s i
[l 0  Host Station 0  Master Station
lb 1  MR-14GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 O03F 16 0000  O00F| Mo Setting
Ef= 2  NZ2GF251-16D 2 Remote Device Station 15 0050 005F 4 0050 0053 Mo Setting

Asigne desde RX00 hasta RX3F, RY0O0 hasta RY3F, RWw0O0 hasta
RWwOF y RWr00 hasta RWrOF al servoamplificador.
Asigne desde RX50 a RX5F al madulo de entrada remota.

Ya que los RWw/RWr del médulo de entrada remota no se usan
en este curso, son cuatro puntos, qué es el minimo de puntos.
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(9) Reflejar la configuracion
Después de configurar los ajustes, haga clic en [Close with Reflecting the Setting] en el lado superior de la ventana.

- Assgrment Method: | StartiEnd

- Link Scan Time (Approx. ): | 0.71 ms

RXRY Settng RiVw RIWr Setting
- M. Modiel Marme STas= Staton Type Ponis | Start | Bad | Puts | Start | End m Swatching Moni
m BN ot steton | 0 Master Staton
. | Inteligent Device Station 64 0000 00 16 0000 OOOF MoSettng
I Remote Device Station 16 0050 005 4 0050 00S3 NoSettng

[P

MR- H-GF MNZXGFXS)

-16D

i Module List x
|
Select CC IE Field | Find Module | My 4 »

@ll EE o ¢
& General CC IE Field Module

B CC IE Field Module (Mitsubishi

B Master/Local Module

@ Head Module

B Servo Amplifier(MELSERVO-14

® Bask Digital Input Module

@ GOT2000 Series

@ GOT1000 Series
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(10) Configuracion de la actualizacion de enlace

Configure el rango de transferencia entre el dispositivo de enlace y el médulo de CPU.
1) Haga clic en [Basic Settings] - [Refresh Setting] en la ventanaModule Parameter (Network).
2) Haga doble clic en <Detailed Setting> de la [Refresh Settings].
3) Configure los ajustes de la siguiente manera.

4) Cuando finalice la configuracion, haga clic en [Apply].

Setting tem List

F Bz

[+ g Required Settings
=% Basic Settings

1) [rnscnn

iy Application Settings

Setting tem

Operation of Master Station after Reconnection

Setting Item

Item

Setting

-1 Netwark Configuration Settings
Network Configuration Settings
-1 Refresh Settinas
Refrosh Scitings
| Network Topoloey
Metwork Topology
- Operation of Mazter Station after Reconnection
Operation of Master Station after Reconnection

<Detailed Settine>

Line/Star

Return a= Master Operation Station

2) | etaied Seitine>

e
¥

'EI estado de cada dispositivo de enlace se aplica a los dispositivos B y W del CPU de PLC.

| DEvICE Mame | Foi Srart B Target TEVICE Hame FOIFTS L Fs L [

- i5B ~| B2 00000 OO1FR e Module Label v
3) 1 |RX - fid 00000 DOO3F Specify Device |w |B - 64 00000 DDOSF

2 |RY - G4 00000 0O03F " Specify Device |= |B - 64 00100 00O13F

3 | Rw - 16 00000 | Q000F * Specify Device v | ! - 16 l.'lllﬂl.'ll.'l_ 000oF

4 | Rvdw - 16| 00000 OOOOF * Specify Device v | i - 16 [Il]ll]l]. 0010F

5 rm-: - 16| 00050 0O0O&F “ Specily Device = |B - 16| 00050 | DOOSF

2 - I Ill | il
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3)

¥

rEI estado de cada dispositivo de enlace se aplica a los dispositivos B y W del CPU de PLC.

el »

| DEVICE T9aMmeE | POl STarT EFiT TargeT TENCE THame FOIFT= ST | Eno
- i5B - 512 00ono oot “ Module Label | w
1 |RX - G4 00000 O0O003F Specify Device |« |B - 64 00000 0003F
2 RY - G4 00000 OO003F “ Specify Device |»|B - 64 00100 0D013F
3 Rk - 16 00000 DOOOF 4wy Specify Device > | W - 16 00000 | DODOF
4 | R - 16 00000 DOOOF 4 Specify Device > | W - 16, 00100 O0010F
5 |RX - 16 00050 | DOOSF 4 Specify Device «|B - 16| 00050  00DSF
r - -
7 | = - v
8 - - -
‘I - - -
0 = - =
i - - = i
Explanation
Select a device type (RHARY/RWE R, a
Check. 1 ‘ Festore the Default Settings

N

4
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(11) Imagen de la actualizacion de enlace

A continuacion, se muestra una imagen de la actualizacion del enlace con la configuracion hasta el momento.

CPU de PLC Servoamplificador

Modulo de entrada remota

RX50-5F

BOO-3F ¢ RX00-3F
B50-5F «

B100-13F » RY00-3F
WOO0-OF RWr00-0F

W100-10F » RWw00-O0F
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(1) Grabar un proyecto

Verifique que el PLC esté encendido.

Seleccione [Online] - [Write to PLC] en la barra de menu.

Haga clic en [Parameter + Program] para determinar los datos que se grabaran en el PLC.
Haga clic en [Execute] y grabe los datos en el CPU de PLC.

Onbne Diets Operstion . . a Y # 1 F

Deplay Semng  Relaied Funchons

B - g - BN - BT~
Paaseter + ProgramE} | Select 4 bigans
Open/Cose AT} | | Deselect AMN)

% [PU Built-nMemory B 5D Memorny Card Ul Feliges Funon Modde

MocLe Feame (Dt Pame [] B o e Last Crange Soe (=)
P Parameter
' Sysiem Farameter TP Poraeir HOIHOAE Pl Mot Calnbeted
o} iocis et
B venoy cxdrwamen IO MATST Mok Caluiated
A Ao Pasmawd
- B Gilobal Labei
€ Gobal Labe! Setirg
- g Prosram
P e
B vevice Memory
I | Dewl | DITRSTT 103

KR AO e

OITONI M-Il Mot Caloudeied

DITON Melr5T Mot Calnuated

DITNIT HeXl3  MNok Caloulabed

WITRHIT 140004 Mol Canulpted

110 (% M DR
§

Pogra— Wg—omy L]
gl Dy Moy L
. |re— Dwon Labe Wemen T leegs bws L

e i, L
B meus .5-? oy Gl -
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(2) Encender todo el sistema

Cuando se haya terminado de grabar, encienda el servoamplificador y el médulo de entrada remota.

Cuando el modo especifico de estacién del servoamplificador MR-J4-GF se haya configurado en "Motion Mode"
(predeterminado), se encendera la alarma 9D.2.

Puede borrar la alarma cambiando el parametro como se explica en la siguiente seccion.

Cuando el modo ya esté configurado en "IO Mode", no se encendera la alarma 9D.2 y se mostrara "COL1".

SmEs  CC-Link IE Bield

A
A
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m Iniciar MR Cnnfiguratnrz

Esta seccion describe la configuracion del parametro del servoamplificador via CC-Link IE Field Network.
Haga doble clic en [Module Parameter (Network)] del arbol del proyecto de GX Works3.

Abra [Basic Settings] - [Network Configuration Settings].

Hacer doble clic en el servoamplificador de STA#1 inicia MR Configurator2.

CETICT e BTN ——

i CC IE Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
Mode Seting: | Online (Standard Mode] Link Scan Time (Approx.): | 0.71 ms
'Y T T -
RXRY Settng RWw/RWr Setting | Reserved|Error Invalid Station/System
M, Model Mame 5TA Station T T 1 T T
} e Ponts | Start End |Points | Start End | Switching Monitoring Target Station

2 NIGFXS1-16D 2  Remote Device Station 16 0050 005 4 0050 0053 Mo Setting

v

| | ] 0  Host Stabon 0 Master Stabon
B N inteligent Device Stabon | 64| 0000] 00| 16| 0000] 000F[Mosettno
CH
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(1) Seleccion de modo especifico de estacion

1) Cuando se inicie el MR Configurator2, seleccione [Parameter] del arbol del proyecto.
2) Seleccione [Function display] - [Operation mode] en la ventana de configuracién de parametros.
3) Configure la [Station-specific mode selection] en [IO model].

E@Amx :l:}~ ES!‘TDW hv.ﬂ ; Eaoeie Copy e Parsoee Boo
éao 2) 1501:“
o ] [
" B0 {**s1Y)
(% Com Control Dsta Basic I
GC-anun £xtongon Operation mode selection -
Extenson 2 Standard contral mode bd
Alarm setting
Tough drive When changed the paramater of operation mode and wiote,
Drive recorder please change the project 1o the model and the aperation mode which be
Ericton trouble prediction spported after fuming on the power agan.
Vibration trouble prediction 3)
Total move dstance trouble prediction r————— e 8 T TV O
Companent parts Station-speciic mode selection
Position control 10 *'}
Torgue control -

= Servo adjstments
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(2) Configuracion basica

Total move distance trouble predkchon
Component parts
Peomibon condrol
Torgue control
= Servo adjustments
B
Exbersaon
Filter 1
Filter 2
Fiter 3

Para cambiar |la direccion de rotacion del motor, cambie la [Rotation direction selection] en esta ventana.

Common - Basic

Control mode{™ 5TY)
Confrol mode selection _
Automatic selection 1]

Rotaton dnecton(™POL)
Rotation direcbon selection

COW d. during fwd. pls. input, OW dr. during rev. pls. input 1]

Forced stop(®A0P 1)
Servo forced stop selection

~]

Encoder output pulse("ENRS, "ENR2, "BNR)
Encoder output pulse phase
Kvance Aghase 50" by COW
Humber of encoder cutput pulse
4000 pulse

_Encoder output puise |

Torgue Imit(TLP, TLN, TL2)

Forward rotation torgue imit = 1000.0 | % (0.0-1000.0)
Reverse rotation torque imit | 1000.0 | % (0.0-1000.0)
Internal torgue Imit 2 % (0.0-1000.0)

Zero speed(75F)
Zero speed 50 rjfmin (0-10000)

Para el sistema que utiliza el servoamplificador MR-J4-GF en el modo de E/S, se ha habilitado una parada forzada con la
senal de entrada del servoamplificador.
Configure la [Servo forced stop selection] en [Common] - [Basic] en "Enabled (Use forced stop input EM1 or EM2)".
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(3) Partes del componente (seleccion del método de comunicacion del cable del codificador)

Configure el tipo de cable del encoder conectado realmente (de 2 cables o de 4 cables) en [Encoder cable
communication method sel.] en la ventana [Component parts].

Para utilizar un sistema de deteccion de posicion absoluta, configure [Absolute pos. detection system sel] en
«Enabled (Used in ABS pos. detect system)» en esta ventana.

Se requiere la bateria MR-BAT6V1SET-A para utilizar el sistema de deteccion de posicion absoluta.

= mﬁﬁmdﬂar

Operaton mode comonentpws

= Common
Susik Regeneratve opbon(™REG Br ke output(MBR)
Extenson
Entarman I Regenerative oplion setting Servo amgifer [ uses slectromagrene brake nteriock (MER)
Alarm setting Regen. option & not used BlecTomagne e brake SEqQUEnce output
Tough drive: ms (0-1000)
Drrve reconder
Frchion trouble predicbon
Wibr ator trouble predcnon

. 2 trouble predction

Desabled (Used n reremental system)
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(4) Control de posicion (engrane electrénico)

Establezca la unidad de control de posicionamiento en mm con la configuracion del engrane eléctrico.

En el ejemplo de este capitulo, el filete de tornillo de bola (separacién) es de 10 mm y ningtin equipo de desaceleracion
externo esta instalado, por lo que el engrane se mueve 10 mm en una rotacion del motor.

La configuracién predeterminada de la unidad de control de posicionamiento es 0.001 mm. Configure el nimero de pulsos
comando por rotacion en 10000 pulse/rev y el engrane se movera 0.001 mm por el comando de 1 pulso. Calcule el engrane
electrénico con la siguiente ecuacion.

Denominador del engrane eléctrico
Numerador del engrane eléctrico

MNumero de pulsos comando por revolucion = resolucidn del Encoder del motor X

Numerador del engrane eléctrico = 4194304, denominador del engrane eléctrico = 10000
Reducido a: Numerador del engrane eléctrico = 262144, denominador del engrane eléctrico = 625

= { B Function display

Pasition contrel

Dirive recorder
Friction trouble prediction
Vibrabion Fouble prediction

Error excessive alarm(ERZ, “C0P3)

Cperabion mode

Common In-pasition range(INF, *C0P3) Electronic gear(SCMX, =C00V)
Basic In-position range{Cmd. pulse unit) Mumber of command input pulses per revohution
cxensan 1500 ) (0-65535) 10000  Puserev
Extension 2 -
Alarm setting In-pasition range unit selaction _ Electronic gear
Tough drive Comnmand input pules unit il

Error excessve alarm level setting
Total move distance trouble prediction

Error excessive alarm level urit s

Mo. of cmd. pulses per revolution

Mo. of crnd. pulses per rev. = Motor enc. res, x

Electronic gear denominator

Basic Electronic gear numerator
Mottor encoder resolution 4194304 | (1-2147483647)
Electronic gear numerator 262144 | [1-16777215)
Electronic gear denominator 625 | f1-16777215)

10000

frev

4
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= B Function display
Operation mode
(=) Common

Basic
Extension
Extension 2
Alarm setbng
Tough drive
Dirive recorder
Friction trouble prediction
Vibration trouble prediction
Tetal move distance trauble prediction

- Pasition control

ofgque Conool
= Servo adjustments

Basic

Pasition contred

In-pasition range(INE, *COP3) Electronic gear(®CMX, *C0V)
In-pasition range(Cmd. pulse unit) Mumber of command input pulses per revolution
1600 & (0-65535) 10000 | pulsejrev
In-pasition range unit selection ) Electronic ge.
Cornmand input pulss unit

Error excessive alarm(ERZ, “COP3)

Error excessive alarm level satting
Error excessive alarm bevel unit s

Electronic gear denominator
Electronic gear numerator

Mo, of cnd. pulses per rev. = Motor enc. res, x

Motor encoder resolution 4194304 | (1-2147483647)

Electronic gear numerator

Electronic gear denominator

No. of cmd. pulses per revolution
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(5) Configuracion de posicion (configuracion basica)

Haga clic en [Positioning] - [Basic]. Configure la unidad de control de posicionamiento y el método de control de
posicionamiento.
Configure los [Unit of positioning data] en "mm" y la [Command method selection] en "Absolute value command
system"” en este capitulo. (Nota)
Configure la [Feed length multiplication] en "1". La unidad de comando de posicionamiento sera 0.001 mm.

Filter 2 s

Filter 3 Positioning - Basic

Vibration control Command mode selection(**CTY) Software limit
One-touch tuning

Gain changing Unit of positioning data Software limit+

(=) Pasioning mm | 00000000
T Command method selection Software limit-

Home position return Absolute value command system 00000000
= Digital 1/0

Basic
F tior sel =T .
Extension eed function selection(*FTY) Pos. range output addr

{miList display Feed length multiplication (STM) Position range output address +

Basic 1 |/ times 00000000
Gain/filter
Extension Position range output address-
fis} 00000000

Extension 2

(Nota) El método de comando de valor de incremento no se puede utilizar en el sistema de deteccién de valor absoluto.
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) ood

Fiter 2
Filter 3
Vibration control
One-touch tuning
Gain .
Positions
Basic

3=

Ijo
Extension 2
Extension 3
Option setting
Spedal

I imaar AN Bader

s

(6) Posicionamiento (Retorno a la posicion Home)

Haga clic en [Positioning] - [Home position return] y configure un método de retorno a la posicion predeterminada.
Configure [Home position return method] en "Manufacture-specific” en este capitulo.

Configure [Home position return method] en "Dog type (Back end detection Z-phase reference)".

Configure [Home position return direction] en "Address decreasing direction”.

Configure la polaridad de entrada del sensor de proximidad en "Detect dog with ON".

Positioning - Home position return

Home: position return method(HMM)
Method selection
{Jaa 402 (5 Manufacturer-spedfic
Home position return method
Dog type (Badk end detection Z-phase reference)
Address decreasing direction

Detailed setting of home position return
Home position return speed
100.00 | rjmin (0.00-167772.15)
Creep speed
10.00 | rjmin (0.00-167772.15)
Moving distance after proximity dog
0 pm __{D-2147483647)

Home position return position data(ZsT, Z5TH)
0 pm | (D-2147483547)

Proximity dog input polarity -
Detect dog with ON v

Stopper tme
100 | ms (5-1000)
Torgue limit value
15.0 = % (0.1-100.0)




ki Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0O_Mode)_SPA

=30

»m Detalles de la configuracién del parametro

(7) Configuracion de E/S

Seleccione [List display] - [I/O].

Ajuste siempre el parametro PD41.
Puesto que los sensores de proximidad y los interruptores de limites son una entrada desde el controlador (se utiliza el
dispositivo de enlace) en este curso, configure el parametro PD41 en «1000».

Filter 3

Vibration control

One-touch tuning

Gain changing

= Positioning

Basic

Indexer

Home position return
= Digital I/O

Basic

' Extension
= EiList display
Basic

1/2

P P —
: 1jo :
 No Abbr.  Name Unit
PD28 | For manufacturer setting
PD29 | "MSMD1  For manufacturer setting
PD30 TS For manufacturer setting
PD31  |VC For manufacturer setting
PD32 v For manufacturer setting
PD33 | *MDS For manufacturer setting
PD34 | *MD6  For manufacturer setting
PD35  *MD7  For manufacturer setting
(|PD36  "MDS  For manufacturer setting
PD37 | *TPOP Touch probe function selection
PD38  |*TPR1 For manufacturer setting
PD33  "TPR2  For manufacturer setting
B [ PD41  *DOP4  Function selection D-4 ‘
CPORTTT FOr ManuSturer SETng i
PD43 For manufacturer setting
PD44  For manufacturer setting
PD45 For manufacturer setting
PD46 For manufacturer setting
. |PD47 For manufacturer setting
¥l lipnar Far mamfachirer catfinn

Parametro PD41

bitO(_ __X)

Para configuracion del fabricante
bitl(__X_)
bit2(_ X _ ) Limitg de recorrido que permite la seleccion de

condicion

9 000

4
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m Detalles de la configuracion del parametro

Parametro PD41

bitd( ___ X)

bitl(__ X )

Para configuracion del fabricante

bit2(_ X_ )

Limite de recorrido que permite la seleccion de

condicion

0: Limite de recorrido habilitado siempre

1: Habilitado solo para el modo de retorno a la
posicion predeterminada

Seleccione un método de entrada para los sensores
de proximidad y los interruptores de limites.

0: Entrada desde el servoamplificador

1: Entrada desde el controlador
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) ood

(8) Grabar datos en el servoamplificador

Una vez introducidos los parametros, haga clic en [Axis Writing] y grabe los parametros en el servoamplificador.
Después de grabar los parametros, reinicie el servoamplificador.

FITET 3
Vibration control
One-touch tuning

Gain changing
Basic
Indexer
Home position return
= Digital 10
Basic
- Extension
= [ List display
Basic
Gainffilter
Extension
Ifo
Extension 2
Extension 3
Option setting
Spedal
Linear /DD Motor
Positioning control
Network setting

L]

€]

1.!' 0

No.

PD28
PD29
PD30
PD31
PD32
PD33
PD34
PD3S
PD36
PD37
PD38
PD3%

ARERRER

Abbr,

MSMD1

ViLC

™D5

D7

*TPR1

*TPR2

*DOP4

For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting

Touch probe function selection

For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
Function selection D-4

For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting

(selected Items Write ] | [___Axis Writng

Unit Setting range
0000-0000
0000-0000

00

00

00
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0031
0000-003F
0000-003F
-32768-32767
0000-1100
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000
0000-0000

Axisl

g8888. . 88
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m Configurar la tabla de puntos )
Seleccione [Point table] del arbol del proyecto.
Configure los datos de posicionamiento. Configure los ajustes de la siguiente manera.
Cuando finalice la configuracion, haga clic en [Write All].
Point table positioning operation (Absolute value command system) | Selected Items Wirite IW"'"““[MJ
Target position Rotation speed Accel. time const. Decel. time const. Dwell time Aundliary func.
-999,999-999.999 0.00-167772.15 0-20000 0-20000 0-20000 0-3,8-11
No. mm g fmin ms ms ms
1 100,000 100.00 150 150 10 0
150,000 100.00 150 150 10 0
3 50.000 150,00 150 150 1000 1
100,000 150.00 150 150 1000 1
5 150,000 150,00 150 150 1000 1
6 0.000 150.00 150 150 1000 0
7 0.000 0.00 0 0 0 0
-] 1 Wyl [ W2y ] (41 (51 (3] i
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(1) Llamar a la ventana de configuracion de parametro

Para el modulo de entrada remota, el programa ladder del procesamiento inicial se puede omitir con la configuracién

del parametro.
Haga doble clic en [Module Parameter(Network)] del arbol del proyecto de GX Works3.
Abra [Basic Settings] - [Network Configuration Settings].

Haga clic derecho en el icono de la estacion numero 2, el modulo de entrada remota y seleccione [Online] - [Parameter

Processing of Slave Station].
| Detect Mow [
Mode Setting: | Cnlre (Standard Mode)

+ | Assignment Method! | Start/End - uts:mm[lpwm:.]:| 0.71 ms

MR - )4-GF

NI 2GFI51-160

1 Inteligent Device Station

Remate Device Stabon

RX/RY Setting RWw/RWr Settng  Reserved/Error
Mo Model Name STA# Station T [ S S -
=N ‘ _ e (Ponts | Start | End |Points | Start | End | oo Mo
EB 0 HostStaton 0 Master Staton
1 N 64 0000 00F 16 0000 OOOF No Setting
o~

0053 | No Setting

||E CCIEF

STa STa#x2

5]
STAR) Mazter
Total STAE2

Delate

f1o=

Lines/Star

Online » Detect Mow

MR- J-GF | MZ2GF25

-180 Change Transmission Path Method  »

Parameter Processing of Slave Station...

1 Command Execution of Slave Station...
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“ Configuraciones de parametros del médulo de entrada remota

(2) Grabar parametros

Aparece la ventana "Parameter Processing of Slave Station".

1) Configure la [Method selection] en "Parameter write".

2) Configure [Initial operation setting] en "1: without initial processing”. Ingrese los valores iniciales en otros
elementos. (Nota)

3) Haga clic en [Execute].

'Pammet;brooesing of Slave Station g"

Target Module Information:  Nz2GF251-18D a
Start 1/O No.:0000 - Station No.:2

1 : —
Method selection: ) Parameter write w!| The parameters are written to the target module. -
Parameter Information
Checked parameters are the targets of selected processes.
Seiact Al Cancel All Selections
. Name Ihitial Value |Unit  Read Value [Unit  Write Value Unit Setting Range | Description -
‘Station parameter ] |
V| Inpu mﬂ% nse time settng 5 10ms 5 10ms The nput modul
V| Output HOLD/CLEAR setting | (& CLEAR 0: CLEAR Set whethet to | =
V| Cyclic data update watch tim._.| 0 x100ms x100ms 0/x100ms |0 to 20 Set the cyclic d:
V|| Made switch 9 Automatic_ 8. Automatic.. Set the % ratio
V|| Initial operation setting. 0 with initial.. Al Set the
'Basic module parameter 2) B |
' V1| Synchronous Tnput Timing Ac.. 0 with initial processing Set the synchr
~ Synchronous Input Timing _. | 0: Disable e 2.Dro Enable/Disable »
V1| Tnput OFF delay setting. | Setwhether to e
| | put OFF delay setting X0 |0 x400us x400us 0/x400us |0 to 150000  |‘When the actual _
- i Vil O JoVail wambioa VY " — R LU ..CVON\--. nllienan o NaL ThAannn A L '-l
Cear All Read Value [ Clear Al "Write Value” ]
Process Option

There is no option in the selected process.

9 000

1/2

>

i

4
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»m Configuraciones de parametros del médulo de entrada remota

Process Option

There i no option in the selected process.

<The refreshed device values of remate I/0 or remote registers may be overwritten.

-Accesses the PLC CPU by using the current connection destination, Please chedk if there is any problem with the connection destination.
Process i executed according to the parameters written in the PLC CPU.

“For information on items not displayed on the soreen, please refer to the Operating Manual,

2/2

3) )

== R ——v—

(Mota)

Ingrese los valores para todos los elementos bajo grabar valor. Los parametros no se pueden grabar a
menos que se ingresen todos los valores.

0 000

g
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»ﬂ Programa de ejemplo

Esta seccion describe el ejemplo del programa del PLC.

m Descargar un programa de muestra

Descargue el programa de muestra de la siguiente tabla. Descomprima el archivo zip en un lugar arbitrario.

Formato del archivo Tamano del archivo

Capitulo 2 Programa de
muestra

Archivo comprimido 1.00 MB
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m Etiquetas que se utilizaran

) ood

(1) Etiqueta global

Registre un dispositivo de enlace del servoamplificador utilizado en un programa y una sefial del médulo de
entrada remota para una etiqueta global.

, , Label Mame Data Type Class Assign (Device/Label) Initial Value | Constant English(Display Target)
[ 1 |bAx]l SON Bit  |VARGLOBAL « |B100 Axis ] ServoON
[ 2 |bAx1ST! Bit _ IVARGLOBAL - |BI101 Axis | Forward Rotation Start
| 8 bAxl 5T2 Bt _ VAR GLOBAL - |B102 A | Feverse Rotaton Star
[ & |bAx1DOG Bt VAR GLOBAL - [B103 Axig 1 Proximity Dog
[ §  [bAx1 MO0 EII — UHB GLOBAL = |B106 Auis | Auto/ Manual Selection
| 6 |bAx1 MOR Bit . |VARGLOBAL - |B108 Aoz | Monrtor Outpul Execution Demand
[ 1 |bAx1FLS Bit . VAR GLOBAL =[B110 Axis | Upper Stroke Limit
[ 8 |bAxlRLS Bt VAR GLOBAL =[BI111 Axis 1 Lower Stroke Limit
| 8 |bAxIRES Bit VAR GLOBAL - [B13A Pxis| Reset
[ 10 bAx1GRD Bt . |VARGLOBAL «[B3B A | Femate Station Commurication Ready
[ 11 |ufx]w MONITORI Word [Unsigned)/Bit String [16-bit VAR GLOBAL = [Wi00 Axis1 Monitor 1
12 |uAxlw MONITOR2 |Word Ungwgned]/Bit Strng [16=bit VAR GLOBAL - W02 Axis | Monrtor2
: 18 |ufxlw PTELNUMSLCT [Word [Unsered])/Bit String [16=bit] | _ |VARGLOBAL = [WI106 Auis 1 Poirt Table No. Selsction
[ 14 |bRISVON Bit _ VAR GLOBAL -« [B50 Remote nput ServoON
| 15 |bRIStartFWw Bit . |VARGLOBAL = |B6I Femote nput Forward Rotation Start
| 16 |bRIStartRV Eit _|vAR GLOBAL - [B52 Remate bnput Reverse Rotation Start
|17 bl MonitorON Bit __|VAR GLOBAL « 863 Remate put Monitor Start
[ 18 |bRITable Bit _|vAR GLOBAL - [B56 Remote nput Pont Table 0
[ 19 |bRITablel Bit . |VAR GLOBAL « [Bb6 Remote lhput Pont Table 1
| 20 |bRI AutoManual Bit _ |vAR GLOBAL - [B58 Remate nput Auto/Manual Selection
[ 21 |bRIReset Bt _|VARGLOBAL - [B53 Remote Input Reset
| 22 |bRIDOG Bit _ |VAR GLOBAL - |[B5A Femote Input Procimity Dog
| 23 |bRIFLS Bt _ VAR GLOBAL - |B5E Remote lhput Upper Stroke Limit
[ 24 |bRIRLS Bit _ |VAR GLOBAL - |B5C Femote lnput Lower Stroke Limit

(2) Etiqueta local

Registre un dispositivo utilizado en un programa para una etiqueta local.

Data Type |

Clazg

Congtant

Master Contral ON

Enelizh( Dizplay Target)

Label Mame
1 BMGCON
|

Ll

Bit
!

. |vaR
|

Initial Walue
b
1
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(1) Procesamiento inicial

Cuando el CPU de PLC y el médulo maestro CC-Link IE Field inician normalmente y no se produce ningun error en
el enlace de datos de cada estacion, se suelta el interbloqueo del MC command.

Fhihalee
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) ood

(2) ENCENDIDO/APAGADO del dispositivo bit

Aplique el estado de ENCENDIDO/APAGADO del modulo de entrada remota al dispositivo de enlace del servoamplificador.

1/2

Y
Ramote Irq:u..rt 2 =ervo Amplifier
BRISVON b1 _S0OM
(=a11] B100
{ | .
(n
t!em:r.?vJEN}'p.r. Az ] ServolM
el
BRLStart Py b 15T
=13 B4
] L
1 F -
(1
Remote put Aoz | Formard Rotation -
gur'.uard Fitation Start =
tart
BRI Start Ry béx1_5T2
E&2 B102
] L
1 F -
(12
Femote hout Axiz1 Reverze Rotation
g.c'-'cl s& Fotation Start
tart
BRI FLS béx1 FLS
[=1=3 B110
I 1
{H:l 1T
Femote Fput Aucis 1 Upper Stroke
Upper Stroke Lirmit
Lirmit
BRI RLS béx1_RLS
BaC B111
|| O
(16)
Remote nput Aciz1 Lower Stroke
Lower Stroke Limnit
Lirmit
bRI DOG biec 1 DG
B5A B103
{ | i
] -
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) ood

2/2

bRL DG bitee1_Di0iG
B5A B103
11 i~y =
l:“]} 1 [ I <]
Femote hput Fcez1 Pracimity Dog
Proccimity Dog
bRI_AutoManua b 1_MD0
E&S B106
] L i
1T o
{2m
Femote hput Pk 1 Putos Manual
AutoyMzrual selection
Selection
bRI_Raszet béx 1_RES
BRY E13A
] L P =
1 T T -
{20
Remote hput Axiz | Feset
Reset
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9 000

(3) Seleccion de la tabla de puntos

Cambie el nimero de la tabla de puntos por la sefial del médulo de entrada remota.
Cambie el nimero de tabla de puntos 0, 1, 2 y 3 por la combinacién de la sefal de la tabla de puntos 0 y la sefial de la tabla

de puntos 1.

[*Pont Table No_Selection
bRl Tabke b 4] Al w PTEBLNUMS|
855 B%6
i f 1 g
(1)) w Az | Port Table Mo
Remote ot Remote bout Selection
Port Tabke © Port Table |
4, 1sble O, Todle Kl PTBLNUM
BSS 856
i} 3+ Wi0
(3 - MOVP Axiz | Pont Table No
Remote kout FRemote krout Selection
Port Tabke | Port Tebke )
bRl Tal b Table )
bR] Table DRI Tat ¥ Ax] w PTEBLNUMSLOT
Bss BSS
F {} wias
(35 Axiz! Port Table Neo
Remote kot Remote kout Selection
Pont Table 0 Port Table |
wRl T bR Table !
bRl Table bRl Tad K3 A w PTBLNUMSLC
B55 BS¢
{ i} wios
(W m Axiz 1 Port Table No
Ramote lout Ramote lout Selection
Pomt Table { Pomt Table 1
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(4) Monitor

Cuando la sefial de inicio de monitoreo del médulo de entrada remota se enciende, la posicién actual de comando se
almacena en el dispositivo del monitor 1 y la velocidad de rotacion del motor en el dispositivo del monitor 2. El contenido

de lo que sera monitoreado se puede cambiar modificando el cédigo de monitoreo especificado por las instrucciones del
MOVP.

Para el codigo de monitoreo, consulte el Manual de instrucciones del MR-J4-GF (Modo de E/S).
EMonitor

PrMErimier 12 arrent P fars 000 Th]

bRI_MonitorOM
B53

I i
L

Remote rput
Maonitor Start
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m Verificacion de la operacion

[ —
_ WWmmmmmmmmmm*w
[

La verificacidn de la operacion se ha completado.
Ir a la pagina siguiente.
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Resumen de este capitulo ) 0@

En este capitulo, usted aprendio:

« Configurar GX Works3
* Grabar datos en el PLC
« Configuracion del parametro del servoamplificador

« Configuraciones de parametros del modulo de entrada remota
* Programa de ejemplo

« Verificacion de la operacion

Puntos importantes

Configurar GX Works3 *+ Cuando utilice por primera vez el servoamplificador MR-J4-GF y el modulo de entrada
remota, registre los perfiles en GX Works3.

« Cree un proyecto e inicie el CPU.

»  LUtilice el madulo maestro,/local de la CC-Link IE Field Network como la estacion
maestra.

» Registre el servoamplificador y el modulo de entrada remota en la estacion esclava.
» Asigne los dispositivos de enlace al servoamplificador y al médulo de entrada remaota.

» Configure la actualizacién de enlace entre el dispositivo de enlace y el dispositivo del
CPU de PLC.

Configuracién del parametro del * Conecte el servoamplificador y una computadora personal via CC-Link IE Field Network.
servoamplificador + Inicie el MR Configurator2 y configure los parametros.
» Registre los datos de posicionamiento en la tabla de puntos.

Programa de ejemplo » Registre un dispositivo de enlace de un servoamplificador y una sefal del modulo de
entrada remota para una etiqueta global.

- Aplique la sefial del modulo de entrada remota al dispositivo de enlace del
servoamplificador.

« Seleccione la tabla de puntos combinando el ENCENDIDO/APAGADO de las dos sefiales
de seleccion de la tabla de puntos.

Verificacién de la operacion + El servomotor es accionado por el comando del circuito conectado al modulo de
entrada remota.
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>m Biblioteca de FB compatible PLCopen ) [« ] v Jroc]

Se proporciona el PLCopen Motion Control Function Block (FB) para el modo de E/S del MR-J4-GF.
El Motion Control FB cuenta con una interfaz estandar. Por lo tanto, utilizar el FB conlleva a la simplificacion del proceso
de desarrollo del programa y la reduccién del tiempo de mantenimiento debido a la mejora de la inteligibilidad.

Este capitulo describe el programa que utiliza el Motion Control FB.

Descargar la biblioteca de FB y el programa de muestra )

Descargue la biblioteca de FB y el programa de muestra de |a siguiente tabla.
Descomprima el archivo zip en un lugar arbitrario.

Datos Formato del archive  Tamafio del archivo
(Nota) Archivo comprimido 12.7 MB
Lapitulo 3 Programa de Archivo comprimido 1.68 MB
muestra

[COLUMN] ;Qué es PLCopen?

PLCopen es una organizacion independiente, que tiene como objetivos mejorar la eficiencia del desarrollo de las aplicaciones
PLC, promover la norma internacional IEC 61131-3 para la programacion de PLC y crear y certificar la especificacion estandar
de function block (FB) que es independiente del vendedor.

Utilizar el FB especificado por PLCopen puede crear la programacion que no depende de los fabricantes de PLC puesto que
las especificaciones de operacion de E/S del FB estan estandarizadas. Esto hace que el programa esté estructurado y mejora
la reutilizacion, lo que genera la reduccion del costo de ingenieria.

(Nota) Para obtener los detalles de la biblioteca del FB, consulte el Manual de referencia del PLCopen Motion Control Function
Block.
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Esta seccion describe el método de registro de la biblioteca del FB.
Una vez que registre la biblioteca, no es necesario hacerlo después.

1) Abra un nuevo proyecto con GX Works3 y seleccione la pestafia [Library] en la ventana [Element Selection].
2) Haga clic en el icono [Register to Library List] y seleccione [Register Library].

3) Cuando aparezca el cuadro de dialogo, haga clic en [OK].

4) Seleccione y abra [MotionControl_JAGFIO_1.01B.mlsm] guardado en un lugar arbitrario.

5) EIFB se registra en la ventana [Element Selection)].

Elernant Selaction y "
Register User Library...

User Ubrary Register Library...
3 Library e

AL IS T A T

- Library
& MotionContral_MGFIC_1.018
1 gl B
= Ju Single-Axis
ﬁ Library is registered o ke sy @ HC_Movesbsolute 1GFI0 Absolute Value Posiboning
@ HC_MoveRelstive+ HGFIO Felabve Value Postioning
Spadfied files i Imparted to the CX Works3. s MC_Power + MGFI0 Gperable
xﬂ’:*ﬂ;;;m‘*:;:ﬁtﬁg’ imported betore, pleass @ HC_RendActubPosilion+ HGFID  Current Position Reod
i MC_ReaddxisFrar+ MGCFID Auig Frmor Read
@ MIC_FosadiodsInfos MGFID #ads Information Read
@ MC_FReadSkatus + MCFID Status Read
3) Lo ‘ i p———— s B et
— ] W HIC_Stop=NEF10 Foroed Stop
| HCv_Home= J3GF]0 Home Posibon Return
il g Ly i HC_ReadServePaamster+ HGITO  Servn Parmsters Regd
= s 4} VUL e g 1 R 3
—

-
MELSOFT GX Works3

@-u-" M _WriteServararnmater+ 4GFI0 Servo Parameter Wike
7 1 Sohal Label
S Docunments library - -  (J} Struckured Data Type

B Fss
. Wbt WO, L W by

g gt s o W0 Lilkreds v iy Tenke

Co=H




W] Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0_Mode)_SPA

b))

Registrar la biblioteca de FB

) ood
2/2

Elemant Selection

|(Fnd FOU) T

User Library
@ Library

Register User Library...
Register Library...

A R e A T

= Library
L MotionControl _MGFIC_L.01E

] @n B
= ) Single-fus

28 MC_Movesbsohte+ 14GFI0 Absolute valus Posttioning
i MIC_MoweRelstive+ MGFIO Relative vislue Positioning
i HC_Pormar - BGFID Cperable
m HC_ReadAcunFosition - HGFID Curment Position Repd
1 MC_ReadieiFrons HGFID s Error Rsad
a8 MC_Readisinfos MGFID #ads Information Raad
8 MC_ReadStatus+ MGFIO Status Raad

& Lilsrary is regsatered Do the ol

Spedfied fles i iImparted to the X Works3.
Ta regizca the liwary with tha ona imported hefore, please
exetute Register U Library LI,

3) =

o MC_Resel+ MGFIO
@ MC_Stop+4EF10
@ HOv_Home = lGF]0

#ais Error Reset
Forced Sbop
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(1) Configuracion del dispositivo

La configuracion del sistema utilizada en esta seccion es la misma que la utilizada en la seccion 1.7.

Configure el médulo de entrada
remota en el estado que no requiere
de un programa de inicializacion.

AR A RRRRRRRRNRRRRRRS
"_ Aowr
e Pyt
h-

Panel de control

' LA B B L B
LR R D R D R D R

Por lo general, los interruptores
FLS/RLS son contactos cerrados.

RLS DOG FLS
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(2) Cableado de un circuito externo

Conecte un circuito externo al médulo de entrada remota.
La siguiente figura muestra el cableado de cada sefal y asignacion del capitulo 3.

ECI

AR ENAARNNERNRRRUREN)
TTRTCN M

y z’l\ X00: Solicitud de encendido de servo X08: Desconectado
' X01: Solicitud de retorno a la X09: Desconectado
. & ¥ posicion predeterminada XO0A: Sensor de proximidad
v e wwwwwoew X02: Solicitud de inicio del XO0B: Limite de recorrido
A A A M Aa A A Ay posicionamiento superior
X03: Reinicio de error XOC: Limite de recorrido
X04: Desconectado inferior
X05: Selecciéon del nimero de X0D:Desconectado
X00 | [X02 XOE ||[COM posicionamiento 1 XOE: Desconectado
24V DC_L X001 | .. XOF | |COM X06: Seleccion del nimero de XOF: Desconectado

posicionamiento 2
X07: Desconectado

X00 (| XO1 |[ X02 || XO3 [| X04 || XO5 || X06 || XO7 || X08 || X09 || XOA || XOB || XOC || XOD || XOE || XOF || COM

AR R W A U \ [/ T
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El método de configuracion hasta la seccion 2.1 (7) es el mismo que en la seccion 2.1.

Realice el procedimiento desde la creacion de un proyecto hasta la configuracion del modo especifico de estacién
de acuerdo con la seccion 2.1.

(1) Configuracién del dispositivo de enlace
En el programa de muestra, el dispositivo de enlace de la estacion esclava se configura igual que el de la seccién 2.1 (8).

[ Detect Now |
Mode Setting: | Online (Standard Mode) Assignment Method: | Start/End - Link Scan Time (Approx. ): | 0.71 ms
Mo, Model Mame STAE Station Type RX/RY Setting RWw/RWr Setting Resgrve_dermr _Ir'l'u_alid SEﬁnn;"Sys_tem
Points | Start | End | Points | Start | End Switching Monitoring Target Station
[ Wl 0 Host Station 0  Master Station
EB 1 MR-J4-GF 1 Inteligent Device Station o4 0000  QO03F 16 0000 O0QOF Mo Setting
= 2 MNZ2GF251-16D 2  Remote Device Station 16 0050  QO5F 4 0050 0053 Mo Setting

Cuando utilice dos o mas servoamplificadores en el modo de E/S, se recomienda que asigne el area consecutiva a RX/RY y
RWw/RWr de la siguiente manera.

Esto facilita la configuracion de la actualizacién del enlace y la configuracion de la estructura.

(Consulte las secciones 3.4 (2) y 3.6.2 (3))

[ Detect Now ]
Mode Setting: | Online (Standard Mode) Assignment Method: |Start/End |  Link Scan Time (Approx.): [ 0,75 ms
R¥/RY Settin RWWw RWr Settin 1 i
o Model Name STAZ Station Type Paints rRStart | gEnd Paints |j2tart | Ezd R;!:';;:iif;ggii;:iilédfﬂ?ﬂhﬂinﬁ;;m
B8 | 0 HostStation 0 Master Station
M. 1t MR-)4GF 1 Inteligent Device Station &4 0000 O003F 16 0000 OO0OF o Setting
B. | 2 MR-4GF 2 Inteligent Device Station 64 0040 007F 16 0010 001F o Setting
%= 3 NZ2GF251-16D 3

Remate Device Station 15 oo oiar i F o050 ousg Mo Setting

Durante la configuracion de RX/RY del primer eje en 00 hasta 3F,
se recomienda que configure el segundo eje en 40 hasta 7F.
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(2) Configuracion de la actualizacion de enlace
Luego, asigne el nimero total de RX y RY de los ejes utilizados en el modo de E/S al dispositivo bit en el lado del CPU (el
destino de la actualizacion de enlace) donde se almacena el estado de RX/RY.

(64 puntos para cada RX y RY por eje)
Por ejemplo, cuando utilice solo un eje como este curso, configure el dispositivo de tal manera que RX00 hasta 3F sean B0OO

hasta B3F y RY0O hasta RY3F sean B40 hasta B7F.
Cuando utilice dos ejes, configure el dispositivo de tal manera que RX00 hasta RX7F sean BOO hasta B7F y RY00 hasta RY7F

sean B80 hasta BOFF.
De igual forma, asigne luego el ndmero total de RWw y RWr de los ejes utilizados en el modo de E/S al dispositivo de palabra.

(16 puntos para cada RWw y RWr por eje)

N Link Side CPU Side
. Device Name Pointz Start End Target Device Mame Pointz Start End
- 8B - 12 00000 001FF

“ Module Label

- S - 512 00000 O01FF “ Module Label
B4 00000 OO00SF| 4mg  Specity Device|w | B
fid
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(3) Imagen de la actualizacion de enlace
A continuacion, se muestra una imagen de la actualizacion del enlace del programa de muestra en este capitulo.

CPU de PLC Servoamplificador Médulo de entrada remota

«—— RX00-3F
— RY00-3F
+——— RWTr00-0F

— RWwO00-0F
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Los parametros del servoamplificador son casi los mismos que los de la seccion 2.3.2.
En este capitulo, cambie solo la configuracién del parametro de retorno a la posicion predeterminada.

(1) Configurar el parametro de retorno a la posicion predeterminada

Configure el "CiA 402 Mode" en el método de retorno a la posicion predeterminada en [Positioning] - [Home position return].
En este capitulo, configure el Method 6 del Método Homing CiA 402.

Seleccione "CiA 402" en [Method selection].

Seleccione "Method 6" en [Home position return method].

e el método de retorno a la posicion
9 predeterminada.

Fiter 3 -~
Vibrabon cor
Gﬂ-ort toun € -~ Detaled sething af home pasition returm
changing
Posioning Home position return speed
Basc 100,00 | rjmin {0.00-1567772, 15)
Indexer Creep speed
Home posit ¥ 10.00 | rjmin (0.00-167772.15)
W!J;E Maang dgmr::e after prosmity dn:g \ ]
Extensan L D (et 7|1 Configure la polaridad del sensor
[r— oI input i o 0 "
ﬂ-;:!:uaf KA a— ." e A balTET  FETRY Detect dog with ON 'l de proxlmldad 5l DEtECt dcg
et . with ON" como la seccion 2.3.2.
exe] Para el CiA402, la direccion de retorno a 100 ms (5-1000)
27| la posicién predeterminada varia segin Torque lmit value

15.0 | % (D, 1-100.0)

estan descritos como un Homing Method en el CiA 402.

proximidad (Home Switch).

[COLUMN] Métodos del retorno a la posicion predeterminada con el tipo CiA402

El perfil de accionamiento del CiA 402 es un perfil del dispositivo descrito en las IEC 61800-7-201 y IEC 61800-7-301 para el
control de accionamiento y movimiento. El método de investigacion y el punto de referencia de la posicion predeterminada

En el Method 6, el eje se mueve en direccién descendente cuando se ejecuta el retorno a la posicién predeterminada. La
posicion predeterminada es una posicion de la primera fase Z después de que se detecta el interruptor del sensor de

Para mas detalles, consulte el MANUAL DE INSTRUCCIONES DEL SERVOAMPLIFICADOR MR-J4-GF.
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(2) Configuracion de la tabla de puntos

Cuando se realiza el posicionamiento con el FB, no es necesario configurar la tabla de puntos.
Los datos se registraran en la tabla de puntos cuando ejecute el FB.

Paint table posiioning aperation (Absalute value command system) Update Project

| Target position Rotation speed ‘ Accel, me const, ‘ Decel, ime const, Dwell time Auxiliary func,

| -399,999-999,999 0,00-167772, 15 Q-20000 Q-20000 Q-20000 0-3,8-11

i rfmin ms ms ms
0,000}
0,000
0,000
0,000
0,000
0,000
0,000

0,000
i Ann

>0 00000 0o 0o
o0 0000000
0 0000000
= I = = B = B B B R R

1
2
3
4
§
6
7
8
a
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Esta seccion describe el ejemplo del programa del PLC.

m Etiquetas que se utilizaran

)

(1) Etiqueta global

Registre cada sefial del médulo de entrada remota y cada dispositivo de enlace del servoamplificador en una etiqueta global.
La estructura de las tablas nimero 1y 2 se explica en la seccién 3.6.2 (2) y (3).

Label Name Data Type Class fssien (Device/Label) Initial Value = Constant Enelishi{Display Target)
1 |ﬁxls1 AXIS REF JAGF VAR GLOBAI - |Detailad Settng Acxis 1 Information
2 _stlnk. stRemotRegl(0_0) VAR GLOBAL « |Detailed Settine Structure for Remote Device Control
3 | bRI PowerON Bit _ |VAR GLOBAL » |BED Remaote Fput Servo ON
4 |bRI Home Bit _ |VAR GLOBAL - |BS1 Femote Input Home
5§ bRl MoveAbs Bit VAR GLOBA| « |B82 Remote Input Start Absolute Positioning
f bRl ErrReset Bit _ |VAR GLOBAI| - |B&3 Femote Input Errror Feset
7 bRl PosMumi Bit . |VAR GLOBA| « |BES Femote Input Position Mo. 1
§ |bRIPosMNum2 Bit _ |VAR GLOBA| - |B86 Femote Input Position Mo, 2
9 bRILDOG Bit VAR GLOBAI ~ |EEA Remote Irput Proximity Dog
10 |bRILFLS Bit .. VAR GLOBAL - |BEE Femote lnput Upper Stroke Limit
11 |bRILRLS Bit _ |VAR GLOBAL - |BBC Remote Input Lower Stroke Limit
12  bAx1 DOG Bit VAR GLOBAL « |B43 Axiz 1 Proximity Do
13 bAx1 FLS Bit VAR GLOBAI  |B5D Axis | Upper Stroke Limit
14 bAxl RLS Bit VAR GLOBAL = |B51 Axiz | Lower Stroke Limit

Cuando utilice un PLCopen MotionControl FB con un nuevo archivo de proyecto, registre "MASTER_MODULE_REF" en
la etiqueta global con la siguiente operacion.
(Esto ya se ha registrado en el programa de muestra y por lo tanto, esta operacion no es necesaria).

Arrastre y pegue "MASTER_MODULE_REF" bajo [Global Label] de la pestaina [Library] de la ventana [Element Selection]
en [Global Label] del arbol del proyecto.

L g MogonControl_JGFIO_1.018 MotionControl_J4GFIO

" MASTER_MODULE_REF Master module selection

& (83 Structured Data Type
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7
]
g
10
11
12
13
14
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(2) Etiqueta local

Registre cada dispositivo utilizado para las E/S del FB y sus valores iniciales de los datos de posicionamiento como
constantes en una etiqueta local.

1/2

| Label Name Data Type Class Cionstant Englishi Display Target)
|bfe1_PowerOMNComp Bit WAR - Servo ON Complete
|bi#x1_PowerOMErmar Bit VAR - Servo ON Error
|udiz1_PowerOMEID Ward [Unsiened)/Bit Strine [16-bit] VAR - Servo OM Eraor Cade
|béx1_HomingCamp Bit VAR, - Homing Complete
'bﬁﬂ_l-'bming:Errgu' Bit WAR - Homine Error
[udc1_HomingErrID Word [Unsiened)/Bit String [16-bit] VAR, - Homine Error Code
|bifix1_MovefbsComp Bit VAR - Positioning Complete
|bife1_Move bz Error Bit WAR - Pozitioning Error
|ufiz1_MovefbzErrlD Ward [Unzigned)/Bit String [16-bit] VAR - Positioning Error Code
béix1 ResetComp Bit VAR - Rezet Complete
|bifx1_ResetError Bit VAR - Rezet Error
|uiix 1 ResetErrID Word [Unsigned]/Bit String [16-bit] VAR - Rezet Error Code
| lePoszition FLOAT [Double Precision) VAR - Command Poszition
| leSpeed FLOAT [Double Precizion] VAR - Command Spesd
:32"1“ -

|udéccel

Double Word [Unsigned]/Bit String

Command Accel Time Const

|MC_Reset JAGFIO 1

17 | lePoz0 Poziton FLOAT [Double Precizion VAR CONSTANT - 100,000 Mol Poszition
18 |lePo=0 Speed FLOAT [Double Precizion] WAR COMSTANT - 10000 Mol Speed
19 |udPosi_Acc Dauble Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] VAR CONSTANT = 100 Mol Accel Time Const
20 |udPazl Dec Double Ward [Unsigned] /Bit String [32-bit] VAR CONSTANT - 100 Mol Decel Time Const
'_ 91 |lePoz1 Position FLOAT [Double Precizion] VAR CONSTANT - 50000 Ma.1 Position
22 |lePos1 Speed FLOAT [Double Precizion] VAR CONSTANT - 50.00 Mol Speed
| 23 |udPosz1_Acc Double Word [Unsiened)/Bit Siring [32-bit) WAR COMSTANT - 100 Mol Accel Time Const
24 |udPos1 Dec Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] VAR CONSTANT = 100 Mo.l Decel Time Const
25 |lePos? Pozition FLOAT [Double Precision) VAR CONSTANT - [1] Mo.2 Position
| 96 |lePog2 Speed FLOAT [Double Pracision] VAR CONSTANT = 100 No.2 Spesd
27 |udPog2 fcc Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] VAR CONSTANT - 50 No.2 Accel Time Const
| 28 |udPos2 Dec Double Word [Unzigned]/Bit String [32-bit] VAR COMNSTANT = 50 Mo.2 Decel Time Const
20 |lePos3 Position FLOAT [Double Precision VAR CONSTANT - 150,000 Mo.3 Position
30 [lePosd Speed FLOAT [Double Precision VAR CONSTANT = 30000 Mo Speed
81 |udPasd_Acc Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] VAR CONSTANT = 50 Mod Accel Time Const
32 |udPoz3 Dec Double Ward [Unzigned]/Bit String [32-bit] VAR CONSTANT - 50 Mo.3 Decel Time Const
] | M_FUMF_EIEFD_ A r L8 2] - BV
34 |[MCv Home JIGFID 1 MCyv_Home+JAGFID VAR - [FE]Home
46 |uPosNumber Word [Unzigned)/Bit String [16-bit] VAR, - Position Mo.
36 | MC_MoveRbsolite JAGFID_ 1 |MC_Move Absohte+ JAGFID VAR = [FBJStart Absohite Positioning
ar MC_Fezet+ JUGFID WAR - [FE]Error Reset

4
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La posicion del comando, la velocidad del comando y las constantes de
aceleracion/desaceleracion de cuatro puntos se registran respectivamente. =

4
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(1) Tipo AXIS_REF_JAGF y tipo MC_J4GF

Cuando utilice el PLCopen MotionControl FB en un nuevo archivo de proyecto, registre la estructura de tipo
AXIS_REF_JAGF y tipo MC_J4GF en el proyecto con la siguiente operacion.
(Esto ya se ha registrado en el programa de muestra).

"AXIS_REF_JAGF" y "MC_JAGF" estan bajo [Structured Data Type] en la pestafa [Library] en la ventana [Element Selection].
Arrastre y suelte "AXIS_REF_J4GF" en "Structured Data Type" en el arbol del proyecto.
"MC_JAGF" y "AXIS_REF_JAGF" estan registrados en el arbol del proyecto.

h M Data Type
% AXIS_REF_MGF Axis Information
i} MC_JMGF Library management data

. M+RCPL Time E-'I\-'r'-r,hr-:_:-l||.;-.-_-T meExacution
i M+RCPU_EtherPort
._ M+RCPU_BACKLP_SEPARATE_L ..Z.F:-_Fl:1:-|'III-Z_I_'1_-.-|.|

Time_5Setting

Eij MC_J4GF Library management data

il AXIS_REF_J4GF Axis information
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(2) Tipo stRemoteReg

el proyecto con |la siguiente operacion.
(Esto ya se ha registrado en el programa de muestra).

La estructura tipo stRemoteReg es necesaria para el FB a fin de operar el dispositivo de enlace.

Ingrese "stRemoteReg" en "Data Name" y haga clic en [OK].

Cata Type
(Data Name)

= |33 Structureg]
e s (e
i M+RCPL

i M+RCPL

Add New Data... Ins

Import File...
Sort k
Expand/Collapse Trea »

Properties... Alt+Enter

Cuando utilice el PLCopen MotionControl FB en un nuevo archivo de proyecto, registre la estructura de tipo stRmoteReg en

Haga clic derecho en [Structured Data Types] en el arbol del proyecto y seleccione [Add New Data].

Aparecera la ventana [Structure Setting]. Ingrese el nombre de la etiqueta como se muestra en la siguiente figura.

. _—

1/2

C)=

Type Category

————tatrert-MaE
1 | EnFX Bit(0.63) NI
2 | bnRY Eit(0.63)
3 | unRWr Word [Unsigned]/Bit String [16-bit)(0.15)] CTrEr—
4 | unRWW Word [Unsiened]/Bit String [16-bith0.15)]
R J Tagetl)

——]

Data Tepe

Word [Linsgned] Bit String [16-bit]
Doubde Word [Unsignad] it String [32-4
Word

Double Word [Signed]

FLOAT [Single Precsion]

FLOAT [Double Fredsion]

Time

String(32)

Siring [Unicods] (32)

Byt

4
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un R Word [Unsigned])/Bit String [16-bt)015)] | . [ Data Type Sciection IO |
un Py Word [Unsigned]/Bit String [16-bit)(0_15)] —
] |

Target(L) Data Tepe
[ -
Word [Unsgned] /Bit Strng [ 16-bit] =

Double Word [Linggned] Bit String [324
Word
Double Word [Signed]
FLOAT [Singhe Precsion]
FLOAT [Diouble Predsion]
Tima
String{32)
String [Unicode] (32)
Type Category iy ber
@ Simple Types E?:Ler

Establezca el dispositivo B e e T

bit como 64 (nimero del elemento) x N (numero de ejes). - -
Establezca el dispositivo
de palabra como 16 (numero del elemento) x N (nimero de ejes).
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(3) Registrar las estructuras 1/2

Cuando utilice el PLCopen MotionControl FB en un nuevo archivo de proyecto, defina la estructura de tipo AXIS_REF_J4GF y
tipo stRmoteReg en la etiqueta global con la siguiente operacion.
(Esto ya se ha registrado en el programa de muestra).

Abra la ventana [Global Label].

(a) AXIS_REF_JAGF
Registre la estructura tipo AXIS_REF_J4GF denominada "Axis1".

(b) stRemoteReg
Registre la estructura denominada "G_stLinkIEF". Esta etiqueta en si también es definida por una matriz.

Se requiere el nimero de los elementos para los ndmeros de red. Ya que se utiliza solo el nimero de red 1
en este curso, configure 1 en el "Element”.

Haga clic en "Detailed Setting" en el campo [Assign (Device/Label)].
Aparece la "Structure Device Setting Window". Ingrese de manera precisa el dispositivo del CPU de PLC
que se ha configurado como el destino de la actualizacién de RX/RY y RWr/RWw del servoamplificador.

Class

Assien (Device/Label) Initial Value | Constant Enelish{Display Tareet)

1 | w L0 n = Axiz 1 Information
9 G_stli . AR GLOBAL - |Detailed Setting Structure for Remote Device Control
i LAT Ra...a. fad 4 1 AR &Sl Macicda Taaca Cac. . M
vy st ) [ b sy i TS T = |-
Target(L) Diats Type Structura Amay
M-+RCPL_System_Switching_Request £ . PE—— G_stLnkdEF {stfemotReql1])
<Project> M+RCPU_Time 1 Labed Hame Dt Twpe: -
MHRCPU_Time_SynchronizeTimefxecul b L |HK[I.IE}
M+RCPU_Tracking_Transfer_Blods17me Ry Bt A3)
M+RCPU_Tracking_Transfer_Blodes1to1 =TT Word [Lrsigred]/Eit Saring L1860t )0 16}
Em-ﬁiimﬁﬁﬁﬁﬁﬂi fanFe Word [nzigred]7E it Srg [TE-BAN0IE]
M+RITIGELL -
M+RITIGF11_stCardInfo 3
MR IGELT_stControlerinfo
Type Cabegary M+RI71GFLE_stOffeetSize
Smple Tyoes M+HRITIGEL T stStationinf =

MC_J4GF
& Structured Data Type -

Eumction Blod: 4 ™ b

4
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Lebel Name |  Data Type | Class ssien (Device/Labe) | Initial Value | Constant | Enelish(Display Tareet)
s [AXIS REF, MGF_{elVAR GLOBAL v [aitensuie | | Axis 1 Information

_stlin stRemotRee 0.0 - AR GLOBAL « etting | B I “[Structure for Remote Device Gontrol

AT Aol VAR ALARAL = B e e P d Coaca AN

G_stUnkIEF (mmn[ll)

M+RCPU Tracking_Transfer_Blocks4ate
M4RI7IGF11
M+RI71GF11_stCardInfo

M+RJ71GF 11_stControlerinfo

Type Category M+RI7IGF1L_stOffsetSize

) SimpleTypes mewnm
@ Structured Data Type
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(1) Procesamiento inicial

Cuando el CPU de PLC y el médulo maestro CC-Link IE Field inician normalmente y no se produce ningdn error en el enlace
de datos de cada estacion, se suelta el interbloqueo del MC command.

Flhalin

GF11_1bin Mo GF11_1h5ts Datal
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(2) Configuracion de los miembros de la estructura

Configure la informacién necesaria para los miembros de la estructura Axisl.

*Get the members of the struchure
RCPL S5 M bAlber
FUM] Sean OFF

I |
LI

::_l.!:'. Tead e &Ik

MNP
After RUM OFF st rurmber of the
Tezan anly confrol fargst

Specries the start
L0 raumber of the
master module fo

ke the control tge--

T Pocis | Master Module

Specifies the
masier module bo
b the contr
target

Axiz | RemoteReg A
rawho

Specifies the aray
element number of
the speified
singhes ~stBame=-}
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(3) Procesamiento del interruptor de limite

Aplique la senal del modulo de entrada remota al dispositivo de enlace del servoamplificador.
[FProcessing of the limil switch
BRI DOG

BEA

i1
{21

Remote npaut
Proscimrty Dog

':2” 1T

Remote kplut

QE3

Upper Stroke Limit

bRl RLS

BEC

N

(26)
Femote npout
Lowwer Stroke Limit
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m Explicacion detallada del programa

(4) Servo encendido

Ejecute el function block "MC_Power".

[#Serva ON

()

L

xig |

1

Inlor maton

Firmote fnput
arve DN

DILIT: Aistig
Axie

e mat
it

Axis-DUT

Fig

Fikormat
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m Explicacion detallada del programa

(5) Retorno a la posicion Home

Ejecute el function block "MC_Home".

+Homs

(218
1)
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fm Explicacién detallada del programa ) l:/ll;ﬂ

Seleccione los numeros de posicion para cuatro puntos mediante la combinacion de ENCENDIDO/APAGADO de la sefial
del modulo de entrada remota B85 (—RX55) y B86 (—RX56).

(6) Seleccion del numero de posicion

silian Mo, celection

bRl PosMumi uPagMumber I
BEG

] L i %
1T T

Renote frout Asigne B85 a bit0
e | de uPosNumber y
BRI Poshum? sPazHumber 1 B&6 a bitl de

B&h
it O uPosNumber.

Pemote Input
Fozition ko, 2

uPogHumber ePozl_Poszi lePozition
Hiory

E) =u Pozition Mo EDMCVF o) Caommand Position

aPazl Spe |eSpzed
ed

EDMOVE 1. ) Speed

Configure los datos
- de posicionamiento
“~ en el momento en
que uPosNumber es
DMOVR 1, ) el Command Accel 0 en el FB de inicio

Time Const Time Congt . .
- dE‘ pDSICIOﬂEmIEHtU.

:‘!’_’ 'I1I'Ild|'!J 5|J!:'E|J

udFasl_Acc

udPagl_Dec wdDacal

DMOVP Mol Decel Command Dacal

- Time Gonst  Time Caonst
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m Explicacion detallada del programa

uPozMNumber

Pozitom Mo

EDHOVE Pl 3 Commard Poston

- o

kPoszd Spe leSpead
ad

EDHOVF Mo Speed  Command Speed

dPazd hee

DMOVE Mod Accel Commard Accel

- [ime Canst  Time Canst

udPosd_Dec udDiaca

DMOVP Mod Decel Command Decel

-T me Const  Time Const

Configure los datos
de posicionamiento
> en el momento en
que uPosNumber es
3 en el FB de inicio
de posicionamiento.
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) ood

(7) Operacion de posicionamiento
Ejecute el function block "MC_MoveAbsolute".

1/2

*Fasitioning
MC_Movedr { MG
mﬂg Absolute Vahie Pos
Axizl
[ HOUT&xis  AxisDUT
o Acig Aocies
inormation [ Format  informat
BRI Move Abs b 1_MoveAbeCom =

Bg2 .

{ | BExacute DonecB {
Femote kput Eﬂ:ec‘mi E‘:ELUH Poszitioning
gtﬂlt Abzolute Comman canglet Camplete

st anning iDI"l/’ \
El Positioning data No. especificado aqui
| aarart } es el nimero de la tabla de puntos que
Wi Pozitis= 0_cs .

y almacena la posicion de destino que se
Position . . .
nedata | e insertara en el FB y los datos de velocidad.

0. agw .
En este programa, el Positioning data No.
\ 5e fija en 1. Y.
leFasition

r ’ Ih:lr']. L:Position  Comma-*

L

Command Ea:-&n;ma r.':ll?::Frtlj

Position position eyt

[ g]
t:.':'.:n | hl"_..rEF-t ~'=,Elr|:|r
leSpeed

[ H Livelocity ErrorB {}

Command Velcity Ervor Pozitioning Error

opeed

4
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) ood

udhecel
T
L

Command
ficcel Time
Const

ud Decel
F
1

Command
Decel Time
Conzt

H D-accel--

Acceler
ation
time

“H CeDecel=--

Deceler
ation
lime

-‘ﬁ

HOC

W' Direg---

Fotatio
n
directio
n

ErrorlDe-- |

Error
code

il Mow
efbeEr-

2/2

1
d

Faozitionine
Error Code

En el FB de MC_JAGFIO, se ignora el
valor de entrada.

4
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) ood

(8) Reinicio de error
Ejecute el function block "MC_Reset".

[FError Fezet
MG _Fegat === { MG
"'1% Axis Error Reset
g |
{ H OUT:Awiz AxiszDUT
Axiz] Fﬁ 1% HFI{'
e Infor mat inifar mat]
Information ok ba
=] |_~_'|l-r'r~‘ o e |_|":|""i""-‘|'h_'|
BB3
{ | BExmcute Dore B ik
i::.:l.:"-.r.:nl.Q }_Drl. I!-';Iﬂul“ EI:D':I'III Razat | omplete
s ess COmmarn comphet
d 1
Busy:B
Exacuiti
ng
b& FagatErroe
Error B -’C(}
Error Resat Error
whx] Res
etErrll
ErroriCess T
E-Irljll RI'I.I'I
HHE Error Code
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Verificacion de la operacién ) oo

Cobctud de wrnicio del
@ poSICnaMient

Selaccion del nomers  Selecoion del nimero
de posicionamiento 1 de pasicionamiento 2

L

L

Posicidn del comando: 0,000mm
Velocidad del comando: 100,00r/min
Constantes de aceleracion: 50msec
Constantes de desaceleracion: 50msec

[~—
_ W‘Wﬂ%ﬁhﬂ%ﬁh‘%ﬁ*%‘
R

La verificacidn de la operacion se ha completado.
Ir a la pagina siguiente.

0]
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@I Resumen de este capitulo ) oo

En este capitulo, usted aprendio:

« Registrar la biblioteca de FB

+ Configurar GX Works3

« Configuracion del parametro del servoamplificador
« Programa de ejemplo

* Verificacion de la operacion

Puntos importantes

Registrar la biblioteca de FB » Registre el archivo de la biblioteca del FB en el archivo de proyecto.

Configurar GX Works3 » Configure las areas consecutivas equivalentes al namero total de RX/RY v RWw/RWr del
servoamplificador utilizado en el modo de E/S en el dispositivo del lado del CPU, que es
el destino de la actualizacion de enlace.

Configuracién del parametro del » En el programa de muestra, el método de retorno a la posicion predeterminada se

servoamplificador configura en el Method 6 del perfil de accionamiento del CiA 402,

* Cuando se realiza el posicionamiento con el FB, no es necesario configurar la tabla de
puntos.

Programa de ejemplo = Defina el tipo de estructura AXIS_REF_J4G, MC_J4AGF y st_RemoteReg.

- Apligue la sefial del médulo de entrada remota al dispositivo de enlace del
servoamplificador.

Verificacion de la operacion » La operacion de posicionamiento se realiza con una ejecucion del FB.
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A2 - Prueba Final ) 000

Ahora que ha completado todas las lecciones del curso Conceptos basicos de MELSERVO (Modo de E/S del
servoamplificador MR-J4-GF), esta listo para tomar la prueba final.

Si no le ha quedado claro alguno de los temas tratados, aproveche esta oportunidad para repasar esos temas.
Esta prueba final consta de un total de 5 preguntas (7 areas).

Puede tomar la prueba final las veces que desee.

Como calificar la prueba

Luego de seleccionar la respuesta, asegurese de hacer clic en el botén Respuesta. Su respuesta se perdera si no
hace clic en el boton Respuesta. (Se considerara como pregunta sin respuesta.)

Resultados de la calificacion

El nimero de respuestas correctas, el nimero de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas y el resultado
sobre si aprobd o reprobdé se mostraran en la pagina de calificacion.

tn

Res puestas correctas:

Para aprobar, debe responder
Total de prequntas: 5 m
e correctamente al menos 60 % de
las preguntas.

Porcentaje: 100%

Continuar Revisar

» Hacer clic en el boton Continuar para salir de la prueba.

= Haga clic en el boton Revisar para revisar la prueba. (La respuesta correcta aparece marcada)
» Haga clic en el botén Reintentar para volver a tomar la prueba.
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Seleccione todas las oraciones correctas que describen el modo de E/S del servoamplificador MR-J4-GF.
(Selecciones multiples disponible)

— Cuando utilice el servoamplificador MR-J4-GF en el modo de E/S, se debe utilizar el modulo de simple
motion como controlador.

El modo de movimiento y el modo de E/S pueden utilizarse juntos en la misma red.

~—  El posicionamiento se puede realizar encendiendo/apagando el dispositivo de enlace en CC-Link IE
Field Network.

Respuesta l ’ Retroceder
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Seleccione los términos correctos para los () en los siguientes enunciados.

= Al utilizar MR-J4-GF por primera vez, registre (1) ¥ en GX Works3.

» Llame a (2) ¥ cuando configure el parametro y la tabla de puntos del servoamplificador MR-J4-GF.

» Registre el dispositivo conectado a lared en (3), | ¥ de la CC-Link IE Field Network.

Términos

(1) 1: Perfil 2: Etigueta de modulo
(2) 1: MR Configurator2 2: MT Works2
(3) 1: Estacion maestra 2: Estacion esclava

[ Respuesta l [ Retroceder
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Seleccione la ventana correcta a la que se asigna el nimero de dispositivo de enlace de la comunicacion de
campo CC-Link IE Field.

Ajustes de configuracion de red
Configuracion de la actualizacion

Configuracion del tiempo de actualizacion

Respuesta l ’ Retroceder
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Elija todos los elementos de configuracion correctos que se establecen con los parametros del servoamplificador
de entre los siguientes elementos. (Selecciones multiples disponible)

Numero de estacion
Meétodo de retorno a la posicion Home

alor de control de velocidad

Datos de la tabla de puntos

Respuesta l ’ Retroceder
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Seleccione todos los enunciados correctos sobre las ventajas del programa utilizando el Motion Control FB del PLCOpen.
(Selecciones multiples disponible)

El programa esta guardado en una caja negra y esta protegido por el FB.
La inteligibilidad del programa mejora.
La interfaz estandar mejora la reutilizacion.

El FB del control de movimiento permite una programacion que no depende de los
fabricantes de PLC, lo cual conlleva a una reduccion en los costos de capacitacion.

Respuesta l ’ Retroceder
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} Calificacion de la prueba

Ha completado la prueba final. Sus resultados son los siguientes.
Para terminar la prueba final, avance a la pagina siguiente.

Respuestas correctas:

Total de preguntas:

Porcentaje: 100%%

Continuar | ‘ Revisar ‘

Felicitaciones. Ha aprobado la prueba.
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Usted ha completado el curso Conceptos basicos de MELSERVO (Modo de E/S del servoamplificador MR-J4-GF).

Gracias por tomar este curso.

Esperamos que haya disfrutado las lecciones y que la informacion
aprendida en este curso le sea util en el futuro.

Puede revisar el curso las veces que desee.

Revisar] \ Cierre




