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Propésito del curso ) W

Este curso esta disefiado para individuos que usan la serie MELSERVO-JE por primera vez para construir un
sistema servo por medio de conexiones Modbus. El curso brinda instruccion sobre temas que abarcan desde la
instalacion y el cableado hasta la prueba de funcionamiento y el monitoreo.

Explica como operar el servoamplificador
usandc la comunicacion Modbus-RTU para el
controlador programable.

1. Arranque del médulo 2. Ajustes de parametros

4. Operacion del MB-JE-A con la funcidan
de comunicacion FX5U Modbus

3. Realizacion de operacion de posicionamiento

Se requiere un conocimiento basico de servos CA para hacer este curso.

Para los principiantes se recomienda que hagan los siguientes cursos.
Curso de Equipo FA para principiantes (Servos)
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Estructura del curso ) o0

El contenido de este curso es el siguiente.
Recomendamos que comience desde el Capitulo 1.

Capitulo 1 - Arranque del modulo

Explica los procedimientos de arranque para los sistemas servo.

Capitulo 2 - Ajustes de parametros

Explica los ajustes de los parametros para el controlador programable y el servoamplificador.

Capitulo 3 - Realizacion de operacion de posicionamiento
Mediante el uso de un programa de muestra, se explica como operar el servomotor.
Capitulo 4 - Operacion del MR-JE-A con la funcion de comunicacion FX5U Modbus

Explica como operar el servoamplificador usando la comunicacion Modbus-RTU para el controlador programable.

Prueba final

4 secciones en total (9 preguntas) Calificacion para aprobar: 60 % o superior.
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Operaciones para cambiar de pantalla ) 968

Ir a la pagina siguiente Ir a la pagina siguiente.

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

Ir a la pagina 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 ) 000

Precauciones de seguridad

Cuando se aprende usando productos reales, lea las "Instrucciones de seguridad” de los manuales correspondientes y
Uselas en forma apropiada.

Precauciones de este curso
- Las pantallas que se muestran en la version de software que usted usa pueden ser diferentes de las de este curso.
A continuacion se muestra el software que se usa en este curso y cada version de software.
- MELSOFT GX Works3 Wer1.017T
- MELSOFT MR Configurator2 Verl37P

Materiales de referencia

La siguiente es la referencia relacionada con el aprendizaje (puede aprender sin ella).
Haga clic sobre el nombre de la referencia para descargarla.

Mombre de referencia Formato de archivo Tamaiio de archivo

Recordingpaper Archivo comprimido 6.62 kB
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CTTEY Arranque del médulo ) e

En este capitulo se ven los procedimientos de construccion, desde el cableado de cada unidad hasta la conexion a la
corriente eléctrica.

m Configuracion del sistema )

A continuacion se muestra la configuracion del sistema que se usa en este curso.

Modbus-RTU

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

i e _ N 4 . H

paso de tornillo de bola: 10 mm paso de tornillo de bola: 10 mm
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»m Arranque y cableado

) ood

El diagrama de cableado de esta seccidon es un esquema.
Asegurese de leer todo el Manual de instrucciones para el cableado real.

m Procedimiento de arranque

A continuacion se muestra el flujo de descripciones de esta seccion.

Cableado de controlador programable
Alimentacion, tierra

v

Cableado del servoamplificador
Alimentacion, alimentacion de motor, decodificador

A4

Cableado del cable de comunicacién
Ubicacion de terminal
Diagrama de cableado del cable

v

Cableado de senales de entrada externas
Interruptor de parada forzada, limite de carrera avance/inversa

v

Encendido
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m Cableado de controlador programable i 0o@o

Conecte el cable de alimentacion a los terminales N, L y tierra en el bloque de terminales de entrada de controlador
programable FX5U.

trifasico 200 V AC a 240 V AC

0=
] I
. ar g
Interruptor
, de circuito
R de caja moldeada
(MCCB)
L.,
* Protector de circuito

\ (CP)
L
Al cable de o

alimentacion del
servoamplificador

NI

MHUOMEwY

ran
o
N
sal FXSU M

NTeT12Y4587
VUL MERND

— e
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>m Cableado del servoamplificador

)

servoamplificador.

Conecte el cable del decodificador al CN2.

trifasico 200V AC a 240V AC

L

Al cable de
alimentacion del PLC

Paene Interruptor de
l circuito de caja
moldeada

swoe o (MCCB)
1

I Contactor
fEee @ magnético
e X

®

Cable de alimentacion del servo motor

]
]
'3

Cable del decodificador

e

!@r.n

Wy

|

tepg

Conecte el cable de alimentacién a los terminales L1, L2 y L3 y al terminal de tierra delantero en el CNP1 del

Conecte el cable de alimentacién del servomotor a los terminales U, V, Wy tierra en el CNP1.

Interruptor de
circuito de caja
moldeada

(MCCB)

Contactor
magnético

(MC)

Cable de alimentacion del servo motor

ﬂy LI, Cable del decodificador

ood
1/2

4
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>m Cableado del servoamplificador

)

trifasico 200% AC a 240V AC

L

Al cable de
alimentacion del PLC

Paens Interruptor de
circuito de caja
l moldeada
s (MCCE)
o

I - Contactor
free @ magnético
el ]
&

®

Cable de alimentacion del servo motor

-
J

u Cable del decodificador

Forasl Interruptor de
l circuito de caja

.| moldeada
e (MCCB)
i

l - Contactor
r ,;:‘ & magnético
cer, ¥ (MO

Cable de alimentacion del servo motor

]
4

LI, Cable del decodificador

ood
2/2

4
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>m Cableado del cable de comunicacion

ood
) 1/2

diplex completo.

Configure el interruptor de
cambio del terminador a 330 (.

2O .
ol

En entornos con un bajo nivel de ruido, mantenga la extension total a 30 metros o menos.

(Notas)

_..
=~
1

1

1

|

1

[

1

CM1 (Mota 1) CM1 (Nota 1)
Placa Placa
- 13 13
! 14 14
39 R —— 39
e 40 40
'-7-3.,'. E DF 31
a 1701k (Nota 27l 3
= 1 |
— — . M I —_—
o+ T 1 1
el N Blindaje
I | 1
g ﬁ ﬁ E § E bl e e Y|
OCET® X T:..__.__.
BRRAEL
::-::'|{:)'I'::}|""~:jl Olo Bloque de
[ | | | | | O|O|O|D|Olo terminales de relé
Blindaje J Blindaje
."‘;.-----'/----.'} .'“.:,---r----.'}
i | — i — —
LI | A LI | L | 2 LI |
} — — —p

Cablee el cable de comunicacién como se muestra abajo. El siguiente es un diagrama de conexién para un cableado
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E’-—'i#'——f = / I I
— - I e - | \-—\ N—
T+ o+ 1 I
= E E E g 1 | Blindaje
goezk S iy =
sEEse 17200
RRREL
Olololo Olo Bloque de
| | | I | | O|O|O|Q|O|O terminales de relé
Blindaje J Blindaje
Oy . -y Oy : -y
—1 ) U — p) L
- f - . — —
- 7 - P -
T L | L | L |
7 R —— 7 JSR——— ¥
(Motas)
1 Los nombres de los terminales para el CM1 de MR-JE-10A se muestran a continuacion. El terminal LG también existe para pines que no son el n® 3.
Flaca | 50
13 SDP
14 SDN
39 RDP
40 RDMN
3l TRE
3 LG

2. Conecte RDN y TRE {terminador) para el Eje 2 (gje final) solamente.
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»m Senal de entrada del cableado del servoamplificador

) 000

Conecte el interruptor del contacto B a cada seial de la parada forzada, fin de carrera de avance, y fin de carrera de

retorno del servoamplificador.
El siguiente es un diagrama de conexion para una entrada sincronizada.
Asimismo realice el mismo cableado para el servoamplificador del Eje 2.

Servoamplificador del Eje 1

)

<"

Interruptor de
parada forzada

> ; Alimentacién DC 24 V
N NG

o

CN1
44 LSN
43 LSP
42 EM2
21 | DICOM
46 | DOCOM

B G

Fin de carrera de retorno

b

Fin de carrera de avance
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@= Encendido ) -

Confirme que el interruptor RUN/STOP/RESET del controlador programable se ha puesto en STOP.

[ — 1

T rf TN =f

.

A= ==

Dé corriente al equipo.

Si se activa la alarma E6.1 para el servoamplificador, compruebe si el interruptor de parada forzada esta bien conectado
a EM2.

[ Para encender el sistema de forma mas segura, se recomienda comprobar el funcionamiento del motor por si solo ]

antes de poner a funcionar la maquina. Para ver detalles, consulte el Manual de instrucciones del servoamplificador.
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m Resumen de este capi’tuln

En este capitulo usted aprendio lo siguiente:

* Configuracion del sistema

« Arranque y cableado

Puntos importantes

Configuracién del sistema Configurar un sistema en el cual el controlador programable FX5U vy dos
servoamplificadores MR-JE-10A se conectan usando el Modbus-RTU.

Arranque y cableado Realizar el cableado para el cable de alimentacion del controlador programable, el cable de
alimentacion del servoamplificador, el cable de alimentacion del servomotor, el cable del
decodificador, el cable de comunicacion y las sefiales de entrada/salida externas.

Al realizar el cableado para el cable de comunicacion, conecte el terminador al controlador
programable y al servoamplificador de servo de la estacion final. Los terminadores estan
instalados dentro del controlador programable FX5U y el servoamplificador MR-JE-A.
Luego de completar el cableado, dar corriente al equipo.
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»@@m Ajustes de parametros ) 0@

En este capitulo, usted establecera los ajustes de los parametros para el controlador programable y el servoamplificador.

Se requieren las siguientes versiones de MELSOFT para los contenidos que se ensefian en este curso.

MELSOFT GX Works3 ver.1.017T o posterior
MELSOFT MR Configurator2 ver.1.37P o posterior (nota)

(nota) EI MR Configurator2 se instala al mismo tiempo que el GX Works3. No es
necesario que compre el MR Configurator2 por separado.
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hm Configuraciones para el servoamplificador

) ﬂﬂﬂ

Conexion del servoamplificador y la PC

Use un cable USB para conectar el servoamplificador con la PC.
En el servoamplificador, conecte el cable USB a CN3.

Servoamplificador del Eje 1

Cable USB
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»m Ajustes de parametros para Eje 1

(1) Inicie el MR. Configurator2 y cree un nuevo proyecto.

1) Haga clic en el icono Create New Project (Crear nuevo proyecto) en la barra de menu.
2) Enla pantalla Create New Project, seleccione "MR-JE-A" de la lista desplegable de tipos de modelos.
3) Haga clic en [OK].

memdhwm
o appdcator o repler ted
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1)
2)
3)
4)
5)

»m Ajustes de parametros para Eje 1

(2) Especifique las configuraciones para permitir la lectura y escritura de todos los parametros.

Haga doble clic en [Parameter] en el arbol project.

En la pantalla Parameters Setting, haga clic en [List Display] — [Basic].

Seleccione [PA19] y establezca el parametro en "00AB".

Con PA19 seleccionado, haga clic en el boton [Selected Items Write].

Luego de haber terminado con la escritura del servoamplificador, vuelva a darle corriente al equipo.

| mmect Pew [l Pwometer Setwg(l) Pyameser Safety Postogngdats Moot Dogness  TestMode  Adjatment [oow  fgndow ke -8 X

-
b
DY
e D
"
Comporent part | [PAds  OMx Ehc, goar tummerator (O, ple. it facter ) LIS
Poacdan conbal AT SOV Blec, gowr dencrenator (T, pls. it factor den ) 18 2ot
Sowed conirol AR ATL A g node Q000 0004
Torgue controd LU A0 g Teparee 149
fowed miwg (% [ral0 e npowtion renge 0388
Berv0 syt PALL TP Formard rotation torgue iwt - 0.0-100.0
Basc N L PR et rtebon e g et “~ 0,0:100.0
Extaraon PALY M Cornand pulse rput strts 00000442
Piwe | PAA L RoLaton dredton selecton 01
Py 2 & e Encoder mput b ey 104
Fwd | 3) TR Ereoder output puse 2 LAIH04
\Wor aton oo For marufactaer setting

W
0201
0000
0000
0200

°
0000
0000

0000
020
0000

<
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»m Ajustes de parametros para Eje 1

) 000

1) Haga clic en el botdn [Read], en la pantalla Parameter Settings.
2) Confirme que el nimero de elementos configurables del parametro que se ven en la List Display haya aumentado.

(3) Confirme que se han habilitado la lectura y escritura para todos los parametros.

 Parameter Sett x|
i@ axs: 1) | eJRead JsetToefamit Jovery [ rarancic cooy [ Parameter Biock
: P¥0pen [Fsaveds HCopy asi= MAUndo Miso
Alarm settna
Tough drive Basic
Drive record No.  Abbr.,
Component part: PAD1  *STY _ Operation mode
Position contral PAD2 *REG 'Regenerative option
Speed control PAD3 "ABS  For manufacturer setting
Torquecontrol | | |PAD4  "AOP1  Functon selection A-1
Speed setting (5 PAOS  *FeP ' Number of command input puises per revoluton |
& Servo adjustmen PADS  CMX Elec. gear numerator (Cmd. pls. muit. factor um.) |
Basic PAD7 CDV Elec. gear denominator (Cmd. pls. mult. factor den.)
Extenson | |PAOS ATU  Auto tuning made
Filter 1 PAO9 RSP _Auto tuning response
Filter 2 PAID IN In-position range
Filter 3 PA1l TP  Forward rotation torque imit
Vibration cor, | [PAIZ TN Reverse rotation torque mit
One-toucht | |PA13  *PLSS  Command puise input status
Gain changng PA14 *POL Rotation direction selection
= Digital 1O PAIS "BNR Encoder output pulse
Basi " |PAIS  "ENR2  Encoder output pulse 2
Extenson ALY For manufacturer settng I
_ Analog input PA1B For manufacturer setting
& {Mluist display PA19 "BX Parameter block
Basic PA2)  *TDS Tough drive setting
Gaun/fiter PA21 *"AOP3  Function selection A-3
Extenson PA22 *PCS For manufacturer setting
1/0 PA23 DRAT Drive recorder arbitrary alarm trigger setting
Extension 2 PA24  AOPS Function selection A-4
PA2S OTHOV One-touch tuning - Overshoot permissble level
Option setting PA26  “AOPS Function selection A-S
2) Special PA27 For manufacturer setting
Specisl 2 PA2S For manufacturer setting
contrii L IPA2S For manufacturer setting
73 T > PA0 For manufacturer setting

tal

%

0000
00AB
0000
0001
0000
0000
0000

0
0000
0000
0000
0000
0000
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m Ajustes de parametros para Eje 1

(4) Configure el modo de operacion a Tabla de puntos.

1) Haga clic en [List Display] — [Basic].
2) Seleccione [PAQ1] y establezca el parametro en "1006" (Positioning mode (point table method)).

Parameter Setting X |
El.;!w-.si [:1 i-uﬂaad SetTuDan.it h‘i‘mﬁr [:F.:lr.:r'uc‘.,:'i:i:i, Bpu'mﬂutk
 P¥%open Psaveds [[5Copy [[Past= MPUndo MaFedo
Alarm sel'thi h|
Tough drive
Drive rerned
Comiponent 2]
Position oon.u w
Speed contral | | | For manufacturer setting | [
Torque control _ Function selection A-1 | _ 0000-2000
Speed setting (S Mumbeer of command input pulses per revolution 1000- 1000000
£ Servo adjustmen Elec. gear numerator (Cmd. pls. mult. factor num.) : 1-16777215
Basic _Eec. gear denominator (Cmd. pls. mult. factor ﬂ.‘.‘ﬂ.}ll | 1-16777215
Extension Auto tuning mode | [ 0000-0004
Fiter 1 Auto tuning response [ 1-40
Fiter 2 In-position range _ D-65535
Fiter 3 | Forward rotation torgue limit _ _ 0.0-100.0
Vibration cor 'Reverse rotation torgue imit | [ 0.0-100.0
One-touch t Command pulse input status . 0000-0412
Gain changing Rotation direction selection | 0-1
[=1- Digital IjO | Encoder output pulse | | 1-4194304
Basic 1-4194304
Extension | j ' ' DO00-0000
' 0000-0000
0000-FFFF
0000-1110
0000-1001
_ DO00-0000
| Drive recorder arbitrary alarm trigger setting | [ Q00077
Fumction salection A-4 0000-0002
' One-touch tuning - Overshoot permissible level % 0-100
Funiction selection A-5 | 0000-00A1
| For manufacturer setting | [ 0000-0000
For manufaciurer setting 0000-0000
For manufacturer setting ' DO00-D000
For manufacturer setting [ 0000-0000

128352984

993
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fm Ajustes de parametros para Eje 1 ) oo®

(5) Realice los ajustes para la comunicacion Modbus-RTU.
En ese curso se utilizan los ajustes que se muestran en la siguiente tabla.
En la siguiente pagina se muestra como establecer los parametros para la comunicacion Modbus-RTU.

Elemento Detalles de ajuste

Codigo de area 1 (para Eje 1)
Protocolo de Modbus-RTU
comunicacion

Tasa de baudios de 115200 bps

comunicacion

Operacion del . L
Opera por medio de comunicacion

dispositivo de Modbus-RTU
entrada
Paridad Mo parity (stop bit length: 2 bit)

Tiempo de timeout 0[s]
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>m Ajustes de parametros para Eje 1

) ﬂﬂﬂ

F

Ready [Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB

o f=][ B S
! Project View File Parameter Setting(Z) Parameter Safety Positoning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
NPAS e [lse BRAaghavo s
Parameter Setting X l 1 b -
W] Axist M +]| Read Set To Default Josverify [ Parameter Copy [w] Parameter Block
i F¥0pen [Mysave As [HCopy |ThPast= MMUndo MaRedo
Speed contral &]
Toraue conto (sclecied Tens wie] [ snge s Wie
Speed setting (5 Mo, Abbr. Mame nits Setting range Axisl ~
[=- Servao adjustmen PF23 VAL For manufacturer setting -100-0 i
Basic PF29 *FOPg For manufacturer setting 0000-0001 0ono
Extension PF30 |RTL For manufacturer setting 0-0 0
Filter 1 PF31 |FRIC Machine diagnosis func. - Friction judgement speed |r/min 0-65535 ]
Filter 2 PF32 |[*™IBT For manufacturer setting 1-50 50
Filter 3 PF33 |*FOP10 For manufacturer setting 0000-0001 Qooa
Vibration cor PF34 | *S0P3 For manufacturer setting 0000-1000 0000
One-touch t PF35 |OTOP1 For manufacturer setting 0000-1111 aooo0
Gain changing PF36 | OTOP2 For manufacturer setting 0000-1000 Qoo
[=)- Digital 1O PF37 |[*FOP11 For manufacturer setting 0000-0021 Qooa
Basic = | |PF38 IPFSY For manufacturer setting 0o00-FFFF Qoo
Extension PF39 |IPFRV For manufacturer setting 0000-FFFF Qooa
- Analog input PF40  |IPFSP For manufacturer setting 0-20000 a
= {EHList display PF41 |IPFSTB1 | For manufacturer setting 0-10000 0
Basic PF42 |IPFSTBZ For manufacturer setting 0-0 ]
Gain/filter PF43 | *IPFSTC For manufacturer setting -0 a |
Extension PF44 | ORLVY For manufacturer setting 0-100 1] 3
Lo ~ |PFa5 | *FOP12 Function selection F-12
Extension 2 PF4s  MIC Modbus-RTU communication - Communication time-ous | Con esto se completa el ajuste de los paré metros
Extension 3 PF47 Far manufacturer setting para la comunicacion Modbus-RTU.
Ontinn =satting M PF43 For manufacturer setting
S (2] S, |aga clic en () para pasar a la siguiente pantalla.
Diocking Help

OVR

MLUM
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>m Ajustes de parametros para Eje 1 ) ooo

Segun el modo de control establecido en el parametro PAOL, |la configuracion para el parametro PC71 estan sujetos a

restricciones como las que se enumeran a continuacion.
Asimismo, los dispositivos de entrada utilizables y el registro de Modbus cambiaran. Tenga cuidado con este punto.
Para ver detalles, consulte la documentacion técnica.

[Configuracion de [Pr. PC71] para la comunicacion Modbus-RTU]
Comunicacion Modbus-RTU

Para operar Para operar dispositivos

[Pr.PAO1] dispositivos de entrada por medio
de entrada por de la comunicacion
medio de DI Modbus-RTU

___0(modo de control de posicion)
__1 (modo de control de posicién y modo de control de velocidad)
__ 2 (modo de control de velocidad) . .
: — No disponible
___3 (modo de control de velocidad y modo de control de par de torsion) 11
__4 (modo de control de par de torsion) -
___5 (modo de control de par de torsion y modo de control de posicion)
___6 (modo de control de posicion [método de punto de tabla]) 0 1
__7 (modo de control de posicion [método de programal) -7 I
(
Lo siguiente es posible para Lo siguiente es posible para
comunicacion Modbus-RTU: comunicacion Modbus-RTU:
(1) Monitor Monitor
(2) Ajustes de parametros (1) Monitor
(2) Ajustes de parametros
(3) Operacion del motor

\ v
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>m Ajustes de parametros para Eje 1 ) ooo

(6) Realice ajustes de parametros que coincidan con la maquina.
Los siguientes ajustes se especifican para el sistema objetivo de este curso.

1) Establezca el método de regreso a la posicion inicial al método de ajuste de datos.
- Configure "0012" para PTO4.

2) En este curso, el método de orden de posicionamiento se establece al método de comando de valor incremental.

- Configure "0001" para PTOL.

3) Establezca la marcha eléctrica.

Cuando el paso es un tornillo de bola de 10 mm y no hay reduccion en la marcha, se calculan los siguientes valores.

PAO6 _ 131072  _ 8192
PAO7 10000 625

- Configure "8192" para PAO6 y "625" para PAQ7.
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»m Ajustes de parametros para Eje 1

(7) Escriba los parametros en el servoamplificador.

1) En la pantalla Parameters Setting, haga clic en el botdn [Single Axis Write].
2) Una vez finalizada la escritura de los parametros, vuelva a darle corriente al servoamplificador.

Scension 2 |PCS)  TCOPE  For manufachrer setting
Aamsettry  |2C51 RSER Forced stop decsleration tme constant
Drive record 2C53  RERX For manufachurer setting
PosiSon control PCSS  RSP2Z For manufacturer setting
Torgue contrdl PC57 "BNRS2 For manufactrer setting
Soeedsemng 5 |PCS8 O For manufachurer seting
= Servoadpstmen  IPCS3  COPC For manufactirer setting
Sasc T jPCed  "COPD  FunchonselectonCD
Extension PCS1 “COPE For manufacturer settng
Fiter 2 POE3 For manufachrer setting
Fiter 3 [PCE4 For manufacturer setng
Vibrason cox PCSES For manufactrer settirg
Gan changng 2067 LPSPH Mark detection range +
Extenson PC70 "SNOM  Modbus-RTU Communication station number settng
Analog rout PC71  “COPF Funcion selection CF sslection
= BBLstdspay PC72 "COPG  Funchon selection CG selection
Basc 73 RwW Error excessive waming level
GanFiter PC74 For manufachrer seting
Extenson PC7S For manufacthrer settng
o PC% For manufacturer seting
Extension 2 v |PC77 For manufacthurer settrg
“ -~ = > L ] Ahmm

coooBERBEEE Bu. .. 88,
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>m Ajustes de parametros para Eje 2

) ﬂﬂﬂ

Modbus-RTU.

[ PA19: configurar en "00AB" ]

¥

Escriba en el servoamplificador ]
¥
Vuelva a dar corriente ]
~ * =y
Establezca los siguientes parametros
PAO01:1006
PC70:2
PC71:0041
PF45:0002
PF46:0
PT05:0012
PT01:0001
PAD6:8192
PAQ07:625
*
Escriba en el servoamplificador ]

¥

[ Vuelva a dar corriente ]

En el servoamplificador del Eje 2, cambie solo las configuraciones para el nimero de estacion para comunicacion

En lugar de configurar "2" para PC70, configure todos los demas parametros a los mismos valores que para el Eje 1.

Servoamplificador del Eje 2

Cable USB
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>}m Ajustes del controlador programable ) 008

@ZXET cConectar el controlador programable y la PC )

Use un cable Ethernet para conectar el controlador programable FX5U y la PC.

Cable Ethernet
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m Descargar el archivo de muestra del proyecto ) Ww o

Haga clic aqui para descargar el archivo de muestra del proyecto.
Abralo con GX Works3.

ZIMELSORT G Wi B D6 PDEDesktop¥samreieprogramissmplesrogram gl - [Progiou [PR] [LD] Morstoreg (Read Onky) 4388.., | - | 10 |feusl

| prejest foe  Fnc/Mepisce Convert yww DOnbne Debup Degnostics Jool  jindow  bislp -8x
RELER - RD e GNP EARE R RR D8 s aa |,
Il TP A

HAdBHNH s LHAEBRNY
o] Poregiens [PRC) [LD) MonRoe. »

BAREE LB EARAZTYRAEAL S SXLT

- 1 1 1 5 i ' & [ I 11
. AT o= progam
Comtroler L.lr-:-f-.n -nlr_;ﬁr- Pkt
= G amolifer S 1P oortia| mode 1o !Hpﬂlmﬂmiﬂﬂ I.ﬂrl'lll'ﬂ|
Gt Vi 2 fow the gRaticn rub il A e FRLL T L
|"'"'

diuarting this sampls progrem 10 1he sotusl syster, e s to wrify thet tham ane o protiame with control inthe system
il ireericok. condEions inthe tengst system whens considersd recossa .

iit=ibishi Flecinic will mob be liabie for sny demege or ipss resuting from the wee of this ssmple pogram
sl st ings of & function biock

AT

1§|

B 3

3
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>m Configuraciones de comunicacion para GX Works3 ) 000

Para conectar la PC y el PLC por Ethernet, confirme las configuraciones para el destino de la conexion especificada del GX Works3.

Onlerie Debug [Hasgnostics  Tool  Wind

Specty Connection Destination...
# Read from Q.C...
B Write tuD‘

o (MELSOFT Gx (3) Cuando aparezca esta
—> pantalla, haga clic en [Yes].

(1) En la barra de herramientas (2) En la interfaz de la PC, } LN ;ﬁThT:gﬂ::v;":nﬁ‘;“ o
GX Works3, seleccione seleccione "Ethernet Board".
[Online] — [Specify = ———
Connection Destination]. o [_ve _x
User Data(E) ¥ o
Sat Clock...
Monitor{M) K
Watch(T) b
User Authentication. .. 3 —

| " MELSOFT GX Works3 =
(4) En la interfaz del controlador programable,
seleccione "PLC Module". Para la Other Station 0 Successfully connected with the FXSUCPU.
Setting, seleccione "No Specification”. )
- — > oK
(5) Haga clic en [Communication Test]. ‘
(6) Si la prueba de comunicacion tiene éxito, es
- posible comunicarse con el controlador
_ programable.
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»m Configuraciones para el puerto RS-485

Compruebe los ajustes para la comunicacion Modbus-RTU del controlador programable.
Es necesario que estos ajustes coincidan con los ajustes para el servoamplificador.

En el caso del proyecto de muestra, los ajustes ya estan especificados.

S r—— PO PSS p— |
PO 3R Petasn et fee R by WSS Jw geee e LA
et . DU TR PRI SPRAFRRE NS SRS LG~ . %00 |

O TT AT A Y e

~ B B2 3 3 YRAA LA MK

(1) Desde el panel de navegacion,
haga doble clic en [Module
Parameter] — [485 Serial Port].

Elemento Detalles de ajuste

BIaio e Modbus-RTU
comunicacion

Paridad Sin paridad
Detener paridad 2 bit

Tasa de baudios

ety 115200 bps
de comunicacion

" OT G el 3 gy g4 [V e 05 G ]

fropd B Srifesms Cowert Ve hw Cepq Gtz Del fete ey -on
(D8RG B LR L L e e
7 el Vi TICEIRRE SR

B rooivm oepewtiy €8s Se =

~ e
Toww Lt L
e LT ——

Fun -
& e ot
4 B Frond armg o o

N R — Dot en VI
i WD tevre

(2) Especifique los ajustes tal
como se muestra en la
P tabla de arriba.

Pon Lot Pt Rennd Qe Terws fu Delag Tovrm

L.;;ﬁ?

L%, 00 .

e 000
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w»
m Escribir el programa

) ﬂﬂﬂ

Escriba el programa en el controlador programable.
Una vez terminada la escritura, ponga el interruptor RUN/STOP/RESET del controlador programable en RUN.

e e e
B =] BilE - Bl ~ Bes =
w— g e —
R | im0 M S () b S e
Ly am ms - [ ] i = .- D -
= vmmews
[ R & . z
§oo= =7 N
jE. = tﬂ-
B Bl Lo o
[ — e —
T S
,"L = — P F
== l.ﬂ* )
= — : L '
T - - =
— -
W e o -
W — . -
I C— .
- —
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m Resumen de este capi’tuln

En este capitulo usted aprendio lo siguiente:

* Configuraciones para el servoamplificador.

+ Ajustes del controlador programable.

Puntos importantes

Configuraciones para el Especificar el método de Tabla de puntos para el modo de operacion.
servoamplificador Las configuraciones de la comunicacion Modbus-RTU deben coincidir con las

configuraciones para el controlador programable.
Establecer la marcha eléctrica de acuerdo con la estructura de la maquina.

Ajustes para el controlador Primero especificar las configuraciones para usar |la Ethernet y conectarse con la PC.

programable Las configuraciones de la comunicacion Modbus-RTU deben coincidir con las
configuraciones para el servoamplificador.
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w
m Realizacion de operacion de posicionamiento

) ﬂﬂﬂ

programa, para fines explicativos.

En este capitulo se usa un programa de muestra para explicar cdmo operar el servomotor.
El programa de muestra usa bloques de funcién (FB, function blocks).
Con los FB, los usuarios pueden crear un programa y operar motores con facilidad.

En este capitulo se lleva a cabo la operacion de cada contacto y se muestra en |a ventana del GX Works3 y no en un

Modo monitor

)

Dé corriente al sistema.

Confirme que el controlador programable y la PC se han
conectado por medio de un cable Ethernet.

Desde la barra del menu del GX Works3, seleccione [Online]
- [Monitor] — [Start Monitor (All Windows)] para activar el
modo monitor.

Online | Debwy Diagnostics Tool Window Help
Specify Connection Destination, ..

-
-

Read from PLL...

Write to PLC...

verify With PLC...
Remote Operation(S)...
Safety PLC Operation...

CPU Memory Operation. .,

Delete PLC Data...
User Data(E)
St Clack...

Maonitor(M)
Watch(T)
User Authentication...

MM AW el B aeq v

AR IFIEY T Y. AT -1

'
v | L

H1

Az Station
riurriEr

Manitor Mode
Monitor (Write Mode)

~ PN

L 4

B

.r:

Start Monitoring (All Windows )

)

Stop Manitaring Alt+F3

Change Value Format (Decimal)

Change Value Format (Hexadecimal)

. Device /Buffer Memory Batch Monitor
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>}m Escribir datos de la tabla de puntos ) 00

@FE Ejecutar bloque de funcién )

Primero escriba los datos de |la Tabla de puntos en el servoamplificador del Eje 1.

En el programa de muestra, los datos se escriben por medio del blogque de funcion.

En la pagina siguiente se muestra como especificar las configuraciones para los datos de la Tabla de puntos
usando el programa de muestra.

] MELSOFT G Works3 . PC 0670 Desktnpistmplaprogramissamplaprogram.ged - (Progfou [PRG] [LD] Menkoring (Read Only) 41665tep] o [ ]
: Eroject it End/Replace Convert Wew Drlne Oepug  [egnostics  Jool  Bindow  Help -8R
AR » - T e et |G | o g e DO | DL B e - i @8
':.n"l"llmu iuv'a ; ‘—.d tcr

gy B mce M| ClEE,LFFEYY

o ek _

Bal Bxabin
raivhsr

Al ERtior

MOV
—
MO
- riamher
(L o
—
KW
—

Astry courk

As1 Poi#

ok b A
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>m Ejecutar bloque de funcidn

) ood

1 MELSOFT GX Works3 ...
! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics

NPAS| e
B OB R BE D ‘{'}M i

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

Tool Window Help - O M
v . i 06 Hn (T e o | O B B | B0 ) 5 0 AR ARERBQa Cimm

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

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

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

| —)ﬁ
| Fa sF3 cCF3 cCFID

E Output

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

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

1
~etPointTa: bl SetPois-
B:i_... D_l:l'" &
[ | [ |
Exec Exed B L
uition Ltion ZetPointTable
falulyy] ztat Execution=tat
— Lz LIE
bl SetPoi--
v
[ Juwei= abe- ®
1 1 [ ]
&1 | Stat Mar vy
Stat | on rmal ZetPointTable
ion | Mo, o Mormal
LT ple- Cornp letion
bl ZetPoj--
LI
) TR obees
Ly Ui of
&1 | Pain Erro Bl
Faoin | r i .
t tahle corn Con esto se completan las configuraciones para los
tabl | Mo, ple datos de la Tabla de punto usando el programa de
b1 W itebdnde muestra. | il

Haga clic en (@) para pasar a la siguiente pantalla.

Fx5U

| Host-192.168.3.250
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»m Comprobar las configuraciones para el servoamplificador

Confirme que los datos de la Tabla de puntos se han escrito en el servoamplificador.

Use un cable USB para conectar del servoamplificador del Eje 1 y la PC.
En la pagina siguiente se muestra como comprobar los datos de la Tabla de punto.

Servoamplificador del Eje 1

Cable USB

J

%

.
Vi
"
i
’;i;i;;ﬂm
oi‘
- - .l
;
|
i
|
’
- "
:i}
1) !
5 b
:

1nn

e B e —— - -
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»m Comprobar las configuraciones para el servoamplificador

) ood

F

bt

! Project ‘View File

A5 e il
! Project 7 x
= r:l Mew project N
'ﬁ. System Setting
=1 [l Axis 1:MR-JE-A Stani _
Parameter
@ Paoint Table
@ Program [v]
[( ] i | [}]
Servo Assistant T x
Assistant List [

rL;-")Ser'u'n Startup Procedure

Servo | Servo
Amp | Motor

stepd f}
R
stepd Machine

Step 1: Amplifier Setting

Point Table(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
falc>|| [F =4 an ig [y & & o o
Parameter Setﬁry/y Point Table x l 4 b -
W] Axis1 [VI F¥0pen [Hsave As ] Read Set to default T Verify [£]Detailed Setting [A]Single-step Feed
ECnpy [HPaste = Insert —Delete WMRestore MiRedo
Point table positioning operation (Incremental value command system) [Seler_ted Items Write ] [ Write All ] [ Lipdate
Target position Rotation speed | Accel, time const, | Decel. time const. Dweell time Auxiliary func. M code -
0.000-999,999 0-65535 0-20000 0-20000 0-20000 0-1,5-9 0-99
Mo. mm rfmin ms ms ms =
1] 123.456] 100 10 10 0 0 0
2 0,000 0] U] 0 1] 0] U]
3 0,000 0] U] 0 1] 0] U]
4 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
5 0,000 0] U] 0 1] 0] U]
5 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
7 0,000 0] U] 0 1] 0] U]
8 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
9 0,000 0] U] 0 1] 0] U] [
] Ca B aTalal sl sl Ll sl [al sl v
£ ] il | [}]
Docking Help 3 x

[ Amplifier Setting ]

Step 2: Test Run

[ Test Run

|

Step 3: Servo Adjustments

[ Servo Adjustments ]

& #, Maintenance of the

Maintenance

Ready

'K Servo Amplifier Parts
[ |

TARGET POSITION

Set target address (Absolute value) when using this pd datos de la Point Table.

Set the move distance when using this point table as ir

Con esto se completa la comprobacion de los

Haga clic en [[fJ para pasar a la siguiente pantalla.

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

MLUM
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>m Escribir en el servoamplificador del Eje 2

) ood

A continuacion escriba los datos de la Tabla de puntos en el servoamplificador del Eje 2.
En forma similar al Eje 1, use los siguientes procedimientos para escribir los datos de la Tabla de puntos en el
servoamplificador del Eje 2.

[ Encienda el contacto bAx2_SetPointTableData. ]

¥

[ Confirme que el contacto bAx2_SetPointTable_Completion ha sido encendido. ]

¥

[ Use un cable USB para conectar del servoamplificador del Eje 2 y la PC. ]

¥

[ Abra el MR Configurator2. ]
[ Lea los datos de la tabla de puntos. ]

¥

[ Confirme que los datos de la Tabla de puntos se han registrado. ]
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»“ Encender el comando Servo-on ) 14} v Mvoc]

Encienda el comando Servo-on del Eje 1.
(1) Encienda el contacto bAx1_SVON, y el servo se encendera.
(2) En el MR Configurator2, seleccione [Monitor] — [I/O Monitor] y confirme que la sefial RD esta encendida.
(3) Siga los mismos procedimientos para encender el servo para el Eje 2. Encienda el contacto bAx2_SVON.

<GX Works3> <MR Configurator2>
WG] 1L07] et (Wt “ [ poniTatie | /0 Moniter X | ¢
18] A w | B Cax
lwn"a Qﬂ&ﬂ-!ﬂl‘?ﬂlv e, Oon o R T—
I WHANRYN W WEFPENHTTFIFTFTA NN 2 LN
.,p-'-.u-.’;lwgn—- x ot wg. Oupant wg.
Posten _ﬁ Torgue Fostor ’__ﬁ Torgue
SON o oM 80N 18 o = w =7
CT) o1 (5] o | w1l [T T T
o [iF &S [T "_éT_ - T fg___
e | e e | e W 0 D 0
N L m -

(2) RD esta ENCENDIDA

awsea) 4% | Latm

L4 LaLDe
” m LZA R
creTeTs L
000 "% | woy
000 0
(1) Mientras se mantiene presionada la T M e T T ,
(iZiewemer sy |

tecla [Shift], haga doble clic en el

contacto "bAx1_SVON". ‘ |
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»m Operacién JOG ) 0@
@EXET Agregar elementos del monitor )

Antes de ejecutar la operacion JOG, agregue elementos para la Posicion Actual y la Posicion de Comando a la Pantalla
del monitor para el MR Configurator2.

(2) Haga doble clic en el botdn [Setting].

1 Cumulative feedback pukes
(1) Desde la barra de herramientas 2| Servo motor speed

MR Configurator2, seleccione 3|Droop pulse

[Monitor] — [Display All].

i Font spt = Line heght 12

Mo. Item

1 Cumubitve feedback pulses

2 Servo motor speed

3 Dipop pulss

4 Curmulative omd. pulses

5| Command pube frequency

6| Analog speed command vokage
7| Analog torgue command voltage
8 Regeneratve oad Ao

9| Effective load ratio

10| Peak bbad ratis
11 | Instantanaous torgue
12| Within one-revolubion posion
13| ABS counter
14 |Load e moment r@ato

15 Bus voltage
—— e e o

(3) Ponga tildes en los recuadros para (4) El nimero de elementos que se muestra aumentara.

[Current Position] y [Command Position]. =

20| Unik po SumpLion
;; Cument posiion

23 Comrmand position

R PR R

g

F<g

1344
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»m Ejecutar operacion JOG ) ooo

Use el programa de muestra para ejecutar operacion JOG.
En la pagina siguiente se muestra como ejecutar la operacion JOG.
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>m Ejecutar operacion JOG

o B (S
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
NRA e [fED| EAsEh8H D>
: Project 7 x Display All X | 4 b -
=/ New project i Font 9pt » Line height 12 s Efclear FlRestart pllPause EflSetting
'ﬁ. System Setting :
= I Axis LiMR-IE-A Stan No. Item Units
Parameter 1 Curnulative feedback pulses pulse
@ Paint Tahle 2|Servo motor speed r/rmin
- [A] Program 3| Droop pulse pulse
<] — | 2 4| Cumulative cmd. pulses pulse
) 5 Command pulse frequency kpulse/s
: Servo Assistant nx 6 Analog speed command voltage v
: : 7| Analog torgue command voltage W
|""5"‘""513'”JE List &I 8| Regenerative load ratio e
9| Effective load ratio O
L—:}Ser‘uu Startup Procedure 10| Peak load ratio O
11| Instantaneous torque B
stept [ 2TV | Serve 12 | Within one-revolution position pulse
Amp | Motor 13| ABS counter rey
step? . 14| Load inertia moment ratio times
]
—tep3 e 15 Bus vnrmge. W
Step 1: Ampiifier Setting 16 Encu_der |r15+de temperature C
Ampificr 5o 17| Settling time s
Step 2[—]. — tting 18| Oscillation detection frequency Hz
[ o ] 19 Number of tough drr'.rg operations times
- 20| Unit power consumptio .. ]
Step 3: Servo *‘-d_JUSU“E"tS 21| Unit total power consuri CON €sto se completa la operacion JOG para el Eje 1 usando el programa de
| Servo Adjustments | 22 Current position muelstra. ) dimi lizar | on JOG | Eie 2
. 23| Command position Se 105 MISMmOos pl’ﬂCE Iimientos para reallZar la GPEFECIDH para [~ _]E .
Y Malntenar;ﬁ of the
Servo Amplifier Parts . . -
Haga clic en ara pasar a la siguiente pantalla.
'}{[ = | g @ para pa g P
Ready [Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB [OWR [caP [MuUM [sCRL g
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w
@& Regreso a la posicion inicial ) oo

Antes de realizar el control de posicionamiento, siempre ejecute el regreso a la posicion inicial.
En el programa de muestra, el regreso a la posicién inicial es ejecutado por el bloque de funcién.
En la pagina siguiente se muestra como ejecutar el regreso a la posicién inicial usando el programa de muestra.
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b
m Regreso a la posicion inicial

) ood

F

1 MELSOFT GX Works3 ...PC 0670¥Desktop¥sampleprogram¥sampleprogram.gx3 - [ProgPou [PRG] [LD] Monitoring (Read Only) 42665tep] | = || & |[x25]
! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics

v . 1% BT e | TREREY | B
B OB R BE D ‘{'}I%g i

NPAS| e

Tool Window Help

a FR A EEEaa

-

-8 X

el FF
e
I (. D

-

—||—l—||—l++¢+l<>-[}| I
* F§ sF5 F& sFE F7 Fa =Fa8

—>=§ B o o R e e s el
cF3 cFl0 | sF? sF3 aF7? aFS | =afS saf6 saf7 =afa

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

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

5 |
EFE DEFE lfranl:|| @I | Ay 0 | HHE

=IPB&AB

LT

LIPS

—
—_
[ —

Al
Stat
[ulyl
nLm

LR

E Output

Y10
Retr

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

bl StartH -

A1 StartHPR

Execution=tat
Lz

bl StartH -

A1 StartHPR

Mormal
Cirornn letinm

para el Eje 1 usando el programa de muestra.

Fx5U

Use los mismos procedimientos para ejecutar el
regreso a la posicion inicial para el Eje 2.

| Host-192.168.3.250 | 1326/4266 Step

Con esto se completa el regreso a la posicion inicial

Haga clic en [fJ para pasar a la siguiente pantalla.
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@ operacion de posicionamiento (Modo Tabla de puntos) ) 000

Ejecute la operacion de posicionamiento usando el modo Tabla de puntos.
En el programa de muestra, la operacion de posicionamiento es ejecutada por el bloque de funcion.
En la pagina siguiente se muestra como ejecutar la operacion de posicionamiento usando el programa de muestra.

i Project View Display ANZ) Parameter Safely Positioning-data Monitor Disgross  TestMode  Adustment Tooks Window Hep

.D.ﬁ.ﬂ._.ﬂ.J | w
- Display Al X |
= - Mew project iFont 9pt
ﬁ System Setting
= [l g Asdis 1:MR-JE-A Stam _

E Parameter
Point Table
i) Program ~|

< m | [ |
[1_] 2] | Command pulse frequency
: Servo Assistant B x 6| Analog speed command voltage
7| Analog torque command voltage
8| Regenerative load ratio
9| Effective load ratio
L—“}‘Semusumﬁocme 10| Peak load ratio

. 11| Instantaneous torgue
Servo | Servo 12| Within one-revolution position
Amp | Mokor 13| ABS counter
14| Load inertia moment ratio
! Mnching 15| h:ndwhuL

16| Encoder inside temperature

Step 1: {
e 1 Anptler Setng 17, Setting time
Step 2: Test Aun 18| Oscillation detection frequency

19| Number of tough drive operations

20| Unit Eion
Step 3: Servo Adjustments 0% BOWE CONMTD

21| Unit total power consumption
22 Current posttion

23| Command position
A fh
MPIB
:i_Hmhm_l

Ready [Station 00] MA-JE-A Standard Serve amplifier connection: USE

Aggictant List E
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»ﬂ Operacion de posicionamiento (Modo Tabla de puntos)

o = E=E =
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
OERA SO 5% iE =8 geig n 8 & m o
Project X Display All x ] 4 B
=/ New project i Font 9pt » Line height 12 s Efclear FlRestart pllPause EflSetting
'ﬁ. System Setting
=l Axis 1:MR-IE-A Stan . Item
B parameter 1 Curmulative feedback pulses pulse
- [A] Point Table 2|Servo motor speed r/rmin
@ Program 3|Droop pulse pulse
al — e 4| Cumulative cmd. pulses pulse
) 5 Command pulse frequency kpulse/s
: Servo Assistant nx 6 Analog speed command voltage v
: : 7| Analog torgue command voltage W
|""5"‘""513'”JE List &I 8| Regenerative load ratio e
9| Effective load ratio O
L—:}Ser‘uu Startup Procedure 10| Peak load ratio o, 0
11| Instantaneous torque B ]
stept [ 2TV | Serve 12 | Within one-revolution position pulse 28737
Amp | Motor 13| ABS counter rey 14
step? J" 14| Load inertia moment ratio times
- e 15 Bus vnrmge. W
Step 1: Ampiifier Setting 16 Encu_der |r15+de temperature C
e 17| Settling time s 74
e 2[—]. Test‘ P.uir tting 18| Oscillation detection frequency Hz il
- 19| Mumber of tough drive operations i oA 2 o o
[ TestRun | T = Con esto se completa la operacion de posicionamiento
Step 3: Servo Adjustments 21| Uit Eml wer mﬂsum tion , para el Eje 1 usando el programa de muestra.
[Servo Adiustments | - - Use los mismos procedimientos para realizar la
22| Current position M o ion d . : | Ei
- peracion de posicionamiento para el Eje 2.
) 23| Command position i
. #, Maintenance of the . L.
X Servo Amplifier Parts Haga clic en (@) para pasar a la siguiente pantalla.
[ Maintenance ]

Ready

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

[OVR |CAF |NUM |5CRL
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Resumen de este capi’tuln

En este capitulo usted aprendio lo siguiente:

Ajustes de la Tabla de puntos
Encendido del comando Servo-on
Operacién Jog

Regreso a la posicion inicial

Operacion de posicionamiento

Puntos importantes

Ajustes de la Tabla de puntos Con los FB, los usuarios pueden crear un programa con facilidad.

En el programa de muestra, los datos de Tabla de puntos se registran en el
servoamplificador cuando se ejecuta el bloque de funcion.

Encendido del comando Servo-on Habilitar el servo-on para hacer que el servoamplificador esté listo para operar
encendera la RD.

Operacién Jog Antes de ejecutar la operacion JOG, es necesario especificar el modo de operacion JOG.

Regreso a la posicion inicial El regreso a la posicion inicial puede realizarse si se ejecuta el bloque de funcion.

Cuando se usa el modo de ajuste de datos, el lugar donde se gjecuta el regreso a la
posicion inicial se usa como la posicion inicial.

Operacion de posicionamiento La operacion de posicionamiento puede realizarse si se gjecuta el bloque de funcion.
Cuando se usa el método de comando incremental, hay un cambio hacia la direccion de
avance cuando el comando de avance esta encendido. Y hay un cambio hacia la
direccion de inversa cuando el comando de inversa esta encendido.
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(@YY Operacion del MR-JE-A con la funcién de comunicacién FX5U Modbus ) ooo

En este capitulo se explica cémo operar el servoamplificador MR-JE-A
al usar la comunicacién Modbus-RTU del controlador programable FX5U.

@9 Comando ADPRW )

Cuando se usa la comunicacion Modbus para enviar y recibir comandos desde el controlador programable FX5U,
use el comando ADPRW.

g |

En el dispositivo de almacenamiento, establezca
el nimero de estacion del servoamplificador al
cual usted quiere enviarle comandos.

Especifique la matriz de bits para

Establezca el cadigo de funcion. almacenar

MR-JE-A admite los siguientes codigos de funcion. el estado de comunicacion.

03H (lectura de registro retenida) (NGmero de elementos: 3)

08H (diagnostico de funcion/comprobacion de comunicacion)

10H (escritura de registro retenida para puntos multiples) bit[0]: se enciende mientras se ejecuta

la instruccion y se apaga en otro
estado que no sea mientras se
ejecuta la instruccion.

bit[1]: se enciende cuando la instruccién
se completa normalmente y se

Establecer la direccion Modbus de destino.

Establecer el nimero de puntos de acceso. apaga cuando la instruccién
El valor establecido cambia segun la comienza.
direccién Modbus. bit[2]: se enciende cuando la instruccidn

se completa con un error y se
X ) . . apaga cuando la instruccién
Especificar el dispositivo para almacenar los datos recibidos. comienza.

Especificar el dispositivo para almacenar los datos enviados.
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|

hm Registros Modbus del servoamplificador MR-JE-A

) ﬂﬂﬂ

MR-JE-A (Protocolo Modbus-RTU).
Se muestra un ejemplo en la siguiente figura.

Los registros Modbus del servoamplificador MR-JE-A figuran en el Manual de instrucciones del servoamplificador

Control status (Status word: 6041h)
Mo. of point/

Mo. of Registers

B041h Status word (Control status) 2 bytes Read 1 Impaossible

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

(] Ready To Switch On

1 Switched On

2 Operation Enabled

3 Fault

4 Voltage Enabled

5 Quick Stop

[ Switch On Disabled

7 Warning

8 Reserved (Mote 2)

a Remote

10 Target reached

11 Internal Limit Active
12 to 13 | Operation Mode Specific (Mote 1)
14 to 15 Reserved (Mote 2)

Mote 1. The description changes depending on the control mode,
2. The value at reading is undefined.
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>}m Escritura por medio del comando ADPRW ) o0

@ XX Programa de escritura )

Como ejemplo de escritura, crearemos un programa que cambia la velocidad de JOG del modo de Tabla de puntos.
Use el manual para buscar la direccion Modbus que establece la velocidad de JOG.

Command speed (Profile Velocity: 6081h)

Mo. of point/ Continuous read/

Mo, of Registers continuous write

G0&1h Profile Velocity (Command speed) 4 bytes Read/write 2 Impaossible

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

El comando ADPRW usado cuando se escribe en esta direccion se muestra a continuacion.

Etiqueta que almacena el ndmero de
estacion para el servoamplificador del

Bje 1
/e Cédigo de funcién 10H:
Escritura

Etigueta que almacena la velocidad
de JOG

(palabra doble [firmadal) . . )
Direccion Modbus Etiqueta que almacena la matriz de bits

que indica el estado de comunicacion

M.? de puntos de acceso
Establecer al n.° de puntos/n.° de registros




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_ES

|

w
m Confirmar la accion del programa

) ﬂﬂﬂ

Se crea un programa para cambiar la velocidad de JOG desde 100 rpm (valor inicial) a 200 rpm, como se muestra a continuacion.
Sostenga el puntero del mouse sobre un area para que se vea una explicacion detallada para el programa.

b JOISSpd Chg

Al )G Speed Changs

h e

fEA00) dfx1_JDGEEpeed
ORAC Ax1 JOG Speed
VP 3 EpEs
wie] e HI10 HE0ET kZz dix] _JOGSpesd b3l _JOGERd e
ADPRW 21 Axl JOG Speed Axl JOG Speed
=tation Change Status

b1 JOGEEpdChe

Al JOG
Spesd
Chargs
Statuz

Axl JOGE Speed
Change

*Ajustes de parametros

Ejecute el contacto "bAx1_JOGSpdChg".
Si la comunicacion se realiza con éxito, el parametro PT13 (velocidad JOG) para el servoamplificador cambia a 200.

Fit) beiI.‘ﬁ‘Snﬂ'lg )} Bit . |&x1 JOG Speed Change
71  b3&x1 JOGSpdCheStatus Bitl0.2) A1 JOE Speed Change Status
72 dAxl JOGSpeed Diouble Waord [Signed] 1 JOG Speed
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>}m Lectura por medio del comando ADPRW ) 000

m Programa de lectura )

Como ejemplo de lectura, crearemos un programa que lee la posicion actual del Eje 1.
La posicién actual para la direccion Modbus es 2B2FH, y el namero de puntos de acceso es 2.

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

Data type Read fwrite

- T

2B2Fh Current position (Current position) nﬁﬁii;}? 4 bytes Read 2 Possible
1 — 1
. — |

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

El comando ADPRW usado cuando se lee esta direccion se muestra a continuacion.

Etiqueta que almacena el cadigo de area
para el servoamplificador del Eje 1

Codigo de funcion Etiqueta que almacena la matriz de bits
03H: Lectura gue indica el estado de comunicacién
Direccion Modbus Etiqueta gque almacena la posicion actual

(palabra doble [firmadal}

M.® de puntos de acceso
Establecer al n.® de puntos/n.® de registros
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|

w»
m Confirmar la accién del programa

) ﬂﬂﬂ

Se crea un programa para leer la posicion actual, como se muestra a continuacion.

Sostenga el puntero del mouse sobre un area para que se vea una explicacion detallada para el programa.

Skatie

bz CmitFoshesd
i wifia ] Stationblo H3 HEBEZF ) difvel_CrrtPoz b3 CrrtPosRdSabueln)
it
1T
el Current Position ADPRW  Ax] Station Ll _Du-rz-.t iﬂ Crrent Pesition Resd
Foad number Foszition Status
bS] _CarrtPosRdStatus]1]
baxl GrmtPosResd
1k
M1 Current Potition Reed RET fxl Current Position Read

*Ajustes de parametros

£ £ AEFRA B e i P il

| il i Bl S, i |

I L e i

_|Ax1 Current Poszition Read

73 bAx1 GrmmtPosRead |Bit .
74 dAx1 CrntPos |Double Word [Signed] | . |Ax1 Current Position
75 b3Ax1 GrntPosRdStatus [Bit{0.2) _|#x1 Current Position Read Status

Ejecute el contacto "bAx1_CrntPosRead".
Si la comunicacion se realiza con éxito, la posicion actual para el Eje 1 se almacena en la etiqueta dAx1_CrntPos.




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_ES

bl
ﬂ Resumen de este capi’tuln

En este capitulo usted aprendio lo siguiente:

Comando ADPRW
Direccion de servoamplificador
Escritura por medio del comando ADPRW

Lectura por medio del comando ADPRW

Puntos importantes

Comando ADPRW Usar el comando ADPEW cuando se realiza una comunicacion Modbus en el controlador
programable FX5.

Direccién de servoamplificador La direccion Modbus del servoamplificador MR-JE-A figura en el Manual de
instrucciones del servoamplificador MR-JE-A (Protocolo Modbus-RTU).

Escritura por medio del comando Usar el cadigo de funcion 10H para escribir en la direccion especificada.
ADPRW

Lectura por medio del comando Usar el cadigo de funcion 03H para leer valores desde la direccion especificada.
ADPRW
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Y Prucba final ) 900

Ahora que ha completado todas las lecciones del curso Aspectos basicos de MELSERVO (MR-JE Modbus), esta
listo para hacer la prueba final.

Si alguno de los temas cubiertos no le quedé claro, aproveche esta oportunidad para revisarlos.
Hay un total de 4 preguntas (9 elementos) en esta Prueba final.

Puede hacer la prueba final tantas veces como quiera.

Como se califica la prueba

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

Resultados de la calificacion

El nimero de respuestas correctas, el nimero de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas y el resultado
de aprobado/desaprobado apareceran en la pagina de calificacion.

Respuestas correctas: 4

Para aprobar la prueba, tendra
Total de preguntas: 4 que responder el 60 % de las
preguntas en forma correcta.

Porcentaje: 100%

Avanzar l l Revisar

= Haga clic en el boton Avanzar para salir de la prueba.

= Haga clic en el botdn Revisar para revisar la prueba (comprobar las respuestas correctas)
= Haga clic en el botén Reintentar para volver a hacer la prueba.
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> Prueba final 1 ) 00c

Seleccione las afirmaciones verdaderas acerca del método de conexion correcto cuando se usa Modbus-RTU para
conectar el controlador programable FX5U y el amplificador de servo MR-JE-A.

~Usar un cable Ethernet para conectar el controlador programable FX5U y el amplificador de servo MR-JE-A.

Usar un cable de comunicaciones para conectar el controlador programable FX5U con el bloque de terminal
de comunicacion RS-485, y para conectar el amplificador de servo MR-JE-A al terminal de comunicacion CN1.

~ Conectar un terminador al controlador programable FX5U y el amplificador de servo de estacion final.

Respuesta ] ’ Atras
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|

> Prueba final 2

) ﬂﬂﬂ

Seleccione todas las descripciones correctas sobre el procedimiento para configurar parametros para la
comunicacion Modbus entre el amplificador de servo MR-JE-A y el controlador programable FX5U.

Para la comunicacion Modbus entre el amplificador de servo MR-JE-A y el controlador programable
FX5U, use los ajustes comunes del formato de protocolo, paridad, bit de parada y tasa de baudios.

~ Todos los nimeros de estacion del amplificador de servo estan configurados en un valor tnico.

Respuesta ] I Atras
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> Prueba final 3 ) 00c

;Cual de las siguientes afirmaciones es verdadera acerca de la funcion de comunicacion Modbus-RTU del
controlador programable FX5U?

Se requiere una unidad serial de comunicacion para usar la funcion de comunicacion Modbus-RTU.
Es necesario alinear los ajustes para el MR-JE-A y la comunicacion Modbus-RTU.

Use un comando de ENTRADA/SALIDA para enviar y recibir comandos.

Respuesta ] ’ Atras
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|

> Prueba final 4

) ﬂﬂﬂ

Seleccione los términos correctos acerca de la instruccion del ADPRW utilizada en el controlador
programable FX5U de la siguiente lista de términos.

ADPRW (s1) (s2) (s3) (s4) (s5/d1) (d2)
1) v Término
(s2) i 1: Direccion Modbus
(s3) v | 2: Dispositivo de bits para hacer salir el estado de comunicacion
(s4) = 3: Nimero de estacion del amplificador de servo
' 4: Ndmero de puntos de lectura/escritura
(s5/d1) v | 5: Dispositivo de almacenamiento de datos de lectura/escritura
d2) v] 6: Codigo de funcion
Respuesta ] [ Atras
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> Calificacion de la prueba ) 00c

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

Respuestas correctas: 4

Total de preguntas: -

Porcentaje: 100%

Avanzar | ‘ Revisar ‘

Felicitaciones. Ha aprobado la prueba.
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. 000

Usted ha completado el curso Aspectos basicos de MELSERVO Basics (MR-JE Modbus).

Agradecemos que haya hecho este curso.

Esperamos que haya disfrutado de las lecciones y que la informacién
que adquirid en este curso le sea de utilidad en el futuro.

Puede revisar el curso tantas veces como quiera.

Revisar] ‘ Cerrar




