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(=T Objetivo del curso ) 8ec

Este curso esta dirigido a aquellos que implementan por primera vez un sistema de control de movimiento utilizando el
moédulo de movimiento simple de la serie MELSEC iQ-F. Este curso describe los procedimientos para el disefio del

sistema, instalacién, cableado y las operaciones que se requieren antes de operar el médulo de movimiento simple con
MELSOFT GX Works3, el software de ingenieria PLC.

Conozea sobre la instalacion, cableado y
encendido del madulo de movimiento simple de
la serie MELSEC iQ-F.

Inicio del madulo

Inicio del control sincrénico

Inicio del control de posicionamiento

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

Para los principiantes, se les recomienda tomar los siguientes cursos.
« «Conceptos Basicos de |a serie MELSEC iQ-F»

« «Software de ingenieria PLC, MELSOFT GX Works3 (Ladder)»

+ «MELSERVO Basics (MR-J4)»

« «Equipo de FA para principiantes (posicionamiento)»
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Estructura del curso ) 000

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

Capitulo 1. Inicio del médulo

Conozca sobre la instalacion, cableado y encendido del médulo de movimiento simple de la serie MELSEC iQ-F.

Capitulo 2. Inicio del control de posicionamiento

Conozca sobre como realizar el control de posicionamiento con el modulo de movimiento simple de la serie
MELSEC iQ-F.

Capitulo 3. Inicio del control sincrénico

Conozca sobre como realizar el control sincrénico con el médulo de movimiento simple de la serie MELSEC iQ-F.

Prueba final

5 secciones en total (7 preguntas), puntaje de aprobacion: 60% o superior.
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> Operaciones de cambio de pantalla ) 000

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

Precauciones de seguridad

Cuando aprenda usando productos reales, lea atentamente las «Instrucciones 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.
Para la ultima version de cada software, revise la pagina web de Mitsubishi Electric FA.

- MELSOFT GX Works3 Ver.1.011M

Materiales de referencia
Los documentos que se indican a continuacion son el material de consulta asociado a este curso. (No son imprescindibles

para aprender).
Haga clic en el nombre del material de consulta para descargarlo.

Mombre de referenda Formato del archivo Tamafio del archivo

Hoja de registro Archivo comprimido 7.06 kB
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Este capitulo explica un sistema de 1 eje que utiliza tornillos de bola como el sistema empleado en este curso.
Por favor revise el siguiente archivo en PDF para ver el diagrama del patron de operacion y las especificaciones de la maquina.

Detalles del sistema de muestra <PDF>
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»m Configuracién del sistema e <] » Juc

A continuacion se muestra la configuracion del sistema de muestra utilizado para este curso.

= ]
Al - FX5U-32MT/ES FX5-40SSC-S

Bone

Interruptor de circuito
de caja moldeada
(MCCB)

"'? CcpP

X -
—<

Cable Ethemnet

CcP
X_- Fuentede +

P — alimentacion
4 ,t de24V _ -

2....d Interruptor de
circuito
i de caja
moldeada
(MCCB)

Contactor MR-J4-10B
magnético
(MC)

mn Cable SSCNET I
. (MR-J3BUS_M)

CoEaEia |
-y

L =

Cable de alimentacion del servomotor
ja
=

C?ble del encoder
‘,

gt

e wew [ Soen 1 e )

(Nota) También se puede utilizar la fuente de alimentacion de servicio 24VDC para FX5U-32MT/ES.
— (La fuente de alimentacion de servicio 24VDC para FX5U-32MT/ES suministra energia a
un moédulo de movimiento simple).

—

HG-KR13
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»m Procedimiento de inicio ) ooc

A continuacion se muestra el procedimiento de implementacion de un sistema de servo con el médulo de movimiento simple
de la serie MELSEC iQ-F.
Este curso explica la instalacion, conexion y cableado del médulo siguiendo el procedimiento de implementacion.

(1) Montaje ssssssssss Spccion 1.3

= Instalacion de un modulo de movimiento simple

v

r '
(2) Cableado y conexién de cables sssesenees Spccion 1.4

= Cableado del PLC y fuente de alimentacion del modulo de movimiento simple

= Cableado para la fuente de alimentacion del servoamplificador y cables de alimentacion del servomotor
= Ajustes del nimero de eje

= Conexion SSCNET OI/H

* Encendido del sistema

= Encendido del servoamplificador
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Instalar un médulo de movimiento simple.

1. Remueva la cubierta del conector de extension (A en la figura a continuacion) en el lado
derecho de la superficie del FX5U PLC.

2. Conecte el cable de extension (B en la figura a continuacion) del médulo de movimiento
simple al conector de extension del PLC. Empuje la lengtieta (C en la figura a continuacion)
del cable de extension dentro de la cubierta del conector de extension.

3. Conecte la cobertura del conector de extension.




ki MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_SPA SR

>}m Cableado y conexién de cables ) o000

Esta seccion explica el ejemplo de cableado y conexion de cables para el médulo de movimiento simple y los servoamplificadores.
El sistema en este curso utiliza los cables para MR-J4-10B.

Si la capacidad del servoamplificador es diferente, consulte el SERVO AMPLIFIER INSTRUCTION MANUAL para cada modelo.

m Cableado del PLC y fuente de alimentacion del médulo de movimiento simple )

A continuacion se muestra un ejemplo, cuando un cable de alimentacién y un cable de tierra estan conectados al FX5U PLC y al
modulo de movimiento simple.

En el momento del cableado, abra la cubierta de bloque terminal en la parte superior del PLC y conecte los cables.

Conecte un transformador aislador cuando entre ruido con frecuencia en el sistema de fuente de alimentacion.

L

i -

2
"R Interruptor de circuito = ElElEEEEEEE T R s
de caja moldeada ' L"!!:":L':.Lf_mﬂl" _{E‘;! ,!N-?‘Jf,{t i_E—H ..E_?If "
5§ mcce) T -
M-Ii . FOAWER =
l Cp pahCas
i —
+ >
CP
FA ) Fuente de + | | =
F 9 - alimentacion T o w1 Wl et &
= de 24
h——— — N
Al cable de
alimentacion del
servoamplificador

(Conecte los cables
Conecte los cables al bloque terminal tipo tornillo de al conector de
acuerdo a las especificaciones siguientes. = fuente de
alimentacion en la
parte inferior).

Tamafio de tornillo terminal Par de apriete

M3 0.5~0.8 N*m
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Cableado para la fuente de alimentacion del servoamplificador y cables de alimentacion del servomotor )

Conecte la fuente de alimentacion de circuito de control (L11, L21) y la fuente de alimentacion de circuito
principal (L1, L2, L3) del servoamplificador y el cable de alimentaciéon del servomotor.

@ Elemento Tamaiio de cable correspondiente Par de apriete
favae % Fuente de alimentacion
J | Interruptor de circuito del circuito de control 1.25mm? a 2mm? (AWG16 a 14) -
SR de caja (L11,121)
e ® moldeada -
(MCCB) Fuente de alimentacién
Al cable de del circuito principal (L1, 2mm? (AWG14) &
alimentacion L2, L3)
b del PLC
Fine  Interruptor Cable de tierra 1.25mm? (AWG16) 12N+m
J de circuito
de caja
moldeada
(MCCB)
Contactor MR-J4-10B
magnético

(MO)

Cable de alimentacion del servomotor

=
=

Cable del encoder
(1
8|

_t

HG-KR13
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»m Ajustes del nimero de eje B ooc

Ajuste un nimero de eje de control al servoamplificador.

Se asigna un numero de eje de control a cada servoamplificador con el fin de identificar los ejes de control. Se pueden
establecer hasta 4 nimeros de eje sin importar el orden de las conexiones.

Note que la operacién no puede realizarse de manera apropiada, si los nimeros de eje de control establecidos se sobreponen
en un sistema servo.

Seleccione el nimero de eje de control del servoamplificador con el interruptor giratorio de seleccion de eje (SW1). Consulte la
siguiente tabla para la relacion entre cada valor de ajuste del interruptor giratorio de seleccion de eje y el nimero de eje.
«Apague (desactive)» todos los interruptores auxiliares de ajuste de niumero de eje (SW2).

s R
Interruptor giratorio 3
de seleccion de eje (SW1) FX5-4055C-5
Interruptor giratorio -
&7 SSCNETII/H de seleccién de eje e',:u dr:ifn(t’rzl
T . (SW1) )
0 Eje 1
- 1 Eje 2
Interruptor auxiliar de ajuste T .
del nimero de eje (SW2) MR-J4-108 2 Eje 3
3 Eje 4
Eje 1
k J

HG-KR13
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@B Conexion SSCNET II/H

i 00c

Conecte el servoamplificador con un controlador.

El servoamplificador MR-J4-B tiene un interfaz SSCNET III/H.

Utilizando el método de comunicacion optica, SSCNET III/H logra una tolerancia alta al ruido y una alta velocidad,
una comunicacion doble completa.

Utilice un cable dedicado para conectar el servoamplificador con el controlador. El cable con conectores permite una
conexion y desconexion facil.

La siguiente figura muestra, como ejemplo, un sistema de 2 ejes.

MR-J4-10B
(Eje 2)

MR-J4-10B
(Eje 1)

Controlador del sistema de servo
FX5-40SSC-S

—

€7 SSCNETIIH
ETIETEETIICEIW IR

Note los siguientes puntos cuando utilice los cables SSCNET IIL W Como conectar

* Sise aplica al cable cualquier energia como una gran descarga o una presion
lateral, o si el cable se jala, se dobla o tuerce repentinamente o las partes internas
se deforman o dafian, no sera posible la transmision optica.

* Ya que las fibras opticas se componen de resina sintética, ésta se deformara de
manera térmica si se expone al fuego o a altas temperaturas.

* Si la seccion terminal de una cable de fibra éptica esta sucia, la transmision optica
sera interrumpida y podria causar que funcione incorrectamente.

* No mire directamente la luz que sale de los conectores o de las secciones finales
de los cables.

* Para su seguridad y proteccion contra el conector, coloque una tapa suministrada
en el conector en desuso (CN1B) en el servoamplificador del eje final.

Perilla
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>m Encendido del controlador prugramable ) o000

Revise que la conexion a la fuente de alimentacion del PLC sea correcta y que el médulo PLC CPU esté en estado STOP.
Luego, encienda el PLC.

Estado de operaciéon PLC Estado del LED luego del ENCENDIDO
= | R == [Frai-annics A
n R T 1 o o . o :.
= EAC - ) ERA
]
== == P = = 7 / = T
. PWR LED (luz verde) se enciende,
|
* . Verifique que el interruptor de Cuando los parametros y programas no estan escritos en
= . | PLC, el ERR LED (luz roj d
& RUN/STOP/RESET del PLC esta en el el PLC e (luz roja) parpadea, pero no ocurre un
o estado STOP. error inmediato.
4 Luego de escribir los parametros y programas y de

cambiar la alimentacién de APAGADO a ENCENDIDO, el
ERR LED se apagara.
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>m Encendido del servoamplificador
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Encienda la fuente de alimentacion del circuito de control la fuente principal de alimentacion del circuito
del servoamplificador.

«AA» (Iniciando modo de espera) o «Ab» (Iniciando) se muestra en la pantalla del servoamplificador.

En este sistema de muestra, ningin controlador de sistema de servo esta conectado. Por lo tanto,
configure los ajustes requeridos e inicie el sistema con el estado «Ab».

Encendido del «AA» 0 «Ab» se muestra
servoamplificador. en la pantalla.

Cuando no se escriben los parametros
en el modulo de movimiento simple,

el LED muestra «AA» o «Abs»,

pero no ocurre ningln error inmediato.
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ﬂ Resumen de este capitulo

En este capitulo, usted aprendio:

« Configuracion del sistema

» Procedimiento de inicio
+ Montaje

* (Cableado y conexion de cables

Puntos importantes

Configuracién del sistema

Procedimiento de inicio

Montaje

Cableado y conexion de cables

Configure un sistema utilizando los PLC de la serie MELSEC iQ-F incluyendo un
modulo de movimiento simple y los servomotores y servoamplificadores de la serie
MELSERVO J4.

Después del cableado del controlador programable, del cableado de las fuentes de
alimentacion de los servoamplificadores y de los cables de alimentacion de los
servomotores y luego de que la fijacion de los nimeros de gje y la conexion al
SSCMET se hayan completado, encienda las fuentes de alimentacion del PLC y los
servoamplificadores.

Conecte el médulo de movimiento simple al conector de extension del PLC.

Conecte los cables de las fuentes de alimentacion del PLC y el madulo de
movimiento simple, conecte los cables de las fuentes de alimentacién de los
servoamplificadores y los cables de alimentacion de los servomotores, establezca los
numeros de eje de control de los servoamplificadores y conéctelo al SSCNETII/H.
Después de que todas las operaciones de cableado y conexion de cables se hayan
completado, encienda el PLC y los servoamplificadores para verificar que estos
modulos se hayan conectado correctamente.
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m Inicio del control de posicionamiento ) 000

El inicio del control de posicionamiento se desarrolla en el capitulo 2.

Crear un nuevo proyecto )

Utilice MELSOFT GX Works3 para crear un proyecto y un programa de secuencia.
Los contenidos en este curso requieren MELSOFT GX Works3 de la version 1.011M o posteriores.

Como verificar la version de MELSOFT GX Works3
Inicie MELSOFT GX Works3 y seleccione [Help] - [Version Information].
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} Crear un nuevo proyecto ) ';l_gﬂ
/

Inicie MELSOFT GX Works3 y cree un nuevo proyecto.
Seleccione [Project] - [New] en el mend, configure los elementos como se muestra a continuacion y haga clic en [OK].

Mew Elemento Configuracién
Series Serie FX5CPU
T Modelo FX5U
Lenguaje de programa | Ladder

Aparece la ventana que le pide agregar un madulo. Haga clic en el boton [Setting Change] y cambie la configuracion de
[Use Module Label] a [Yes].

MELSOFT GX Works3 v E;]
B rraert B Dperation Setting '
Add 2 module. - I :
MM‘IWFF:':BM‘F]H{ Shaw the soafrmehicn makiags n addim modul| Mo
- |8 Program EdRor
Moduie Setting e
it
v ith Fired  Ruplance
Madule Label:Not use - | Humilor
el ey
et Skt whhihar 12 850 tha e label i Bddrg macule,
i Dntmlbyenl Furetion Moduls
- B i Wicrkes: Tntwrackion

Do Mot Show this Dislog Again oK '
p—

" ek Deenn [T e T | | =3 |

Haga clic en el boton [OK] para crear un proyecto.

rhlELSDFI'GHw

Add & module.
[Moddulle Mame] FXSUCPU
[Mounting Pasition No.] - [l
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2/2
Aparece la ventana que le pide agregar un modulo. Haga clic en el boton [Setting Change] y cambie la configuracion de /
[Use Module Label] a [Yes].

"MELSOFT GX Works3 Ostons 'E:] =
B rraert Dperation Sefting y
Add a module. T -
MME““:IF.FE%H'_I Chaw Bre caebrmehon marags 1 adding madl R
- _.:'| ngrm EdRor
i g oo e
it
Module Label=Not use - -:::iﬁ‘fm”
I. Conlirma hen Miodule Laksl
BT Sk whirthar 12 800 tha Module kel i Badng mocuke,
i Dntmliygent Funclion Moduls
- B M Micrks Inlractan
Do Mot Show this Dislog Again oK '
e Defwdt Pack b Loy Dovbacit. | ot L bt | [ = | Carcal | =
Haga clic en el boton [OK] para crear un proyecto.
(MELSOFT €X Worke2
Add a medule.

[Mesdulle Mame] FXSUCPU
[Meowunting Position Mo.] -

——

Madule Label-Use

F 3

7| D Mot Shaw this Dislag Again




ri'ﬂ MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_SPA l = e
w
m Conectar el PLC a una computadora personal ) ooc

Confirme la conexion entre la computadora personal y el PLC.

Conecte el PLC a una computadora personal con un cable Ethernet. Seleccione [Online] - [Specify Connection
Destination] en el menu para visualizar la ventana «Specify Connection Destination Connection» y seleccione
[CPU Module Direct Coupled Setting]. Seleccione [Ethernet] como el método para conectarse con el modulo CPU.

lo/ &-
P Bt et
5] Hoard
AL G0t

Hakils r

ML Hade FESLPU

¥ Adiemiiin ligme  [themet o Descr Carmeons

|

Piease select the drect connection method with CPU module.

BS-232C
Hedescfkaben
* & wil be appled to al the Ethemet port dinect Coupled wtting.
Tima Gt (Gec.] 3 Ratry Timas 0 da0t e biot Sgeecifmd -
ALC Tvpe
P Address
Pa— Cument sattmg content wil be lost when new fems are selected. Are you

e you want to Continge?

| ves i
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»m Iniciar el PLC CPU
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Inicie una memoria del PLC CPU.

Seleccione [Online] - [CPU Memory Operation] en el menu y haga clic en [Initialization] en la ventana Memory
Management.

Memory Management ﬁ‘

Dezas Incazacon® ) Cear in femen

v

MELSOFT GX Works3 )

Itaige the selected memonry

Are yOu W you want 0 continge’

Each memory will be o 2 Lot 84 1ollowang after mituadization
Program Memory/Data Memory: Detete ol the folders Tiles

MELSOFT GX Works3

" Evecute the m@ahstion and delete t™he event hastory when the

et 0 Completed.
hestory fde exnts n the indiaboed target destinaton
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> Crear una configuracion de médulo ) 000

configuracion.
[B Module Configuration =

Cree un diagrama de configuracion de médulo y fije los parametros.
Haga doble clic en [Module Configuration] en el arbol de navegacién para abrir el diagrama de configuracion de modulo.
Seleccione un médulo de movimiento simple de la ventana Element Selection y arrastrelo y suéltelo en el diagrama de

Eal]
— 1 0O

Arrastre y suelte

Luego de crear el diagrama de configuracion de modulo, seleccione [Edit] - [Parameter] - [Fix] del mend.
Aparece una ventana que le pide afiadir la etiqueta de modulo para los modulos seleccionados. Haga clic en [Yes].

-
MELSOFT GX Works3

Fix the parameter,

‘ l\ Are you sure you want to continue?

™ 5] FXS-4085C-5 4 mxes

il
Display Targat: | Al -
FX5 Series

Communication Adapter

Analog Adapter

Extension Power Supply Modu
Input

Ot put

o

Simple Motion

FX5/FX Bus Conversion Modu
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m Creacion de un programa de secuencia

Cree un programa de secuencia.

m Creacion de nuevos programas de secuencia

El uso de etiqueta y de bloque de funcion (FB) elimina la necesidad de recordar dispositivos mientras se realiza la

programacion.
ri MELSOFT @ ieorend DoWMELSEC 1 FFI-40550-5_sampie gud - [ProgRou [PAG) [LD] 79050ep] =T -.-'-‘
| Eroject Edt End®episce [omart Yew Qrice Oebug Degnostics Dool  fndow  Heo -E N
DR2Aa| w = MOTew QNG SEERMAFE LR A S anABAQ™ -, R 00 ¥
R0 0RE R T2 R
HeaNHRHH SHHABERRN RIS LS @ SIRIIPRAL -  SXHFE9 :
BN | +| crogiuu [FRC) [LD] T90Step =
Werke = 1 i Fl 4 3 L] ¥ L] ¥ 9 il
WEN 150 7
MF:'ullh et o
gDz
k b E .

g Mavigabon SRS
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m Configuracion de la visualizacion de comentarios muiltiples ) 000C

Marque en el cuadro «Enable Multiple Comments Display» y los cuadros «Target» de cada uno de los idiomas
para cambiar el idioma de los comentarios en los programas de secuencia.
Seleccione [View] - [Multiple Comments Display Setting] en el menu para abrir la pantalla de configuracion.

.

view Online Debug Diagnostics Tool Window | Multiple Comments Display Setting E
Toolbar(T) .

v  Statushar [¥] Enable Multiple Gomments Dlsplay]

Color and Font... Mo. ] Tareet | Available Comment Title .
Docking Window(K) » 1
Zoom(Z) » 2
Switch Display Language... 3
Multiple Comments Display Setting... —.* 4
7 Comment Display Tti+Fs
Statement Display Ctri+F?
Note Display Ctri+FB
Display Lines of Monitored Current Value(W)...
Display Format for Device Comment(Q)... 9
Change Display Format of Device/Label Name  » [ 0K ][ Cancel
Outhine "
i Display Device Ctrl+ Alt+F6
Text Size ]

Comment

Comment2
Comment3
Commentd

m

F=% L.
TSI

==d
i@ |

(=]
(10 (S o

Open Label Setting of Selected Element{H) ’
Open Program Body of Selected Element '
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»m Registro de etiquetas globales ) o0

Las etiquetas son elementos variables que le permiten poner nombres arbitrarios o tipos de datos a programas,
etc. El uso de las etiquetas le permite crear un programa sin preocuparse de los dispositivos ni de la memoria
intermedia, de tal manera que habilita un modelo/producto diferente para ser utilizado con el mismo programa.
Seleccione [Label] - [Global label] - [Global] en el mend para mostrar la pantalla para registrar etiquetas globales.
Para contenidos registrados, consulte el siguiente archivo en PDF.

Ejemplos de configuracion de etiquetas globales <PDF>

Gotal [Glcbal Label Settng] -
Eony Doglr  ~ Dgpuy Semre s,
L bl Fhur Dute T . v Duwn i vy Cunet 2100 MqwanTizn framnliape; Twret S .
' e e T~ . | L B T | OO A BN Y 0 moten Ogurwiion b
& ] ot Ty =0 Glid i
3 - (nh‘-n i 1 ‘m.)'il? M0 0% S
. G T e Ty i LOINSRY A0 o
’ - L PAREEER o BRS ; [EUFERETE oL T
' i - ey L 1 ERNANBRTE Woshiaae liet Oo
) VAR ELOBR. e T ] TEFERENY warvinag LNt B
3 Vnatmenet be ey *u- i T T T L 1 wlienp¥i W astaang § Vot e gre
R Wt Hanedl 1 LSRG T ! _— . I - ) ~8
10 e eateangd e e Wt Lnedl i VAl DB e AN i ety § bt en
1 eeevh B LT T Ty L = TS AR oa Trnat twie memo
11 sl ot Tanedl AR TSN e RN JOULS = I =P I s
13 Shelpeadieg .aAur:. K3 0L 1 gdl‘l TS Tgnei iy
T | VAR LSRR ] L - |
L5 T — Y T L — T L — L —
T . N N e ! WINEYSEY v Foaban 1ot Duty
1) s et hertehe i -:ﬁu;‘n - [P0 ] "Em?r‘ wetveme L et Lete
18 pePasd ettt ] ARLTON e lve F‘.l L A T @hronint Poamontg Lowt fats
1 Sk Ot T O L 1 I 58 Farened Vet ren
0 ehecrabie g L T O A.».nm_ 55 B e § ot Ry
TR LT 't e ol 53 Rt et Foshnne oy
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'

Lot Cuphey Atamatc
[ System ubel & resarved 20 be regutered.  [] Syitem Dbel & reserved to De reased.  [] The sitem B0 & aready regatered O the syrtem bbel Satitss

To execile the Reservation to Reguter/ Resease for Dhe system Baseraton 1o Regete Syitem Lade

BSel, refacton 1o the WIte™ WON CII0INE § FRGLTES | m_’o
Plase execute Reflact 20 Systam Ladel Datadase

R & unnecemary 10 Chunge reference sde Dropect when

INGred Cevce § ChANGed 1 e Bbel Ver 2 + Refect

* Ordy QR sera/GOT 2000 seres & svalabie for syatem LDl Ver.2 dupect ytem Lt '::,a o'
* To exacute Onine Program Change, exscute Ovdne Progrem

ParQe ané wve
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TS

»m Ventana Element Selection

) 00c

Abra la ventana Element Selection.

(Find POU

nKje

(POUTE RN D 4 T

Seleccione [View] - [Docking Window] - [Element Selection] en el menu para visualizar la ventana Element Selection.
Seleccione la pestana [Module] en la ventana Element Selection y se mostraran Module Label y Module FB.

Element Selection P x
o nnle
u_latl'.‘:_s”Xln

>

s iniL0e

v  Statatar

. o HAYBAAY . STHFESS

Doonng Wedow(X) .

Jeor(2) LT Dt Seecnon

Swet Ougryy Language =

Mt Comenants Cvaginy Setsng 5 oges
Cammert Duplay oty ) P Sapace

Aaterrert iy Cuted? R e hanuta(r)

‘te Capiey Criet Crote Rafererce |

Cragany Lires of Muntared Cursest Vi W) Croes Raferercs I

Canginy farmat for Covice Cormemene!(Q) F Owven

Change Dughey Format of Cevin \abet Name o [l Devior Assgremant Confrmaton

Ouesre ¢ T Ingst e Corfigaston Detaied Mormaton
& Dugley Deven Cteaieft A3 Rewt of Sover Sugoly Cagaoty and LO Pomts Ok

Tant Sz P B Mol Tt VO M. Relted dewe

Comn Ladel Setting of Setactnd Dlerwnt(H) . -

g Bromgraen Bty of Stwctod Durrant . ey

Coer Late! Seetng * o 3

e e » - 4

Irteiigart Functuom Modiche Montor(l)

Dsplay Target: | Al .

Contact instructions
Association instructions
Output Instructions
Shift instructions
Master Control Instructions
Termination instructions
Stop Instruction
Ignored instructions
BASIC INSTRUCTIONS
Comparison Operation instructions
Arithmetic Operation instructions
Data transfer instructions
Logical Operation Instructions
Data shift instructions
Bit processing instructions
Data Conversion Instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS
Program Branch instructions
Program execution control instructions

SEQUENCE INSTRUCTIONS .

5 Module Label
"5 Module F8

o [ ] e Jr

P60 Ust | Favortes | Fistory Mode [Lorary]
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w
m Creacion de programa de secuencia con etiquetas de modulos

Cree un programa de secuencia utilizando etiquetas de médulos.

Arrastre y suelte la etiqueta del moédulo que utilizara de la ventana Element Selection, cambiela a un contacto o bobina
arbitraria y conviértala.

Para ver ejemplos de programa de secuencia, consulte el siguiente enlace.

Programa de secuencia para el control de posicionamiento <PDF>

Element Selection } X 4 | 5 | (] | 7 8 *] 10 11 | 12

{Find POLI

ol u-wleaXx
Module Label
. FXSUCPU
3 ) 1[U1]:Fx5-409
o | FXSSSC_1
& FX5S5C_1
fulo

EMD

(2) Arrastre y suelte la
etiqueta de modulo.

e

s o ncaf o gl (©) Haga clic en [OK] para
crear un circuito.

], 1\

- 1

F@
g 3
Z 3
{111

(4) Cambie el contacto a un
contacto arbitrarioc o bobina.

S

R:BUSY E?S ' : : : : FHES =
1 I
(1) Seleccione una etiquetade la |

lista de etiquetas de modulos. | 2 I :END»—{

* . -

bReady D

e o : (6) Seleccione [Convert] - [Convert] en

el menu y convierta.

POU... | Fov... |Hist... Module [Libr.. |

Afiris 1 b | i | r-| = ' il [+ ] (&1 10 11 19 ILI
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m Creacion de programa de secuencia con etiquetas de médulos ) 000

2/2
s ‘ o H_I“ 4 (5) Haga clic en [OK] para
) crear un circuito.

.:f i —

5 ) 1[UL]:FXS-405 etiqueta de modulo.
| FMSSSC_1
& FxsssC,_1

& ulo

(4) Cambie el contacto a un -
contacto arbitrario o bobina.

B
v
write - 1 | 2 | 3 | 4 5 6 7 | 8 9 10 | u | 12
FA5S = FX5S+
- - 1 — |
(1) Seleccione una etiquetadela |
lista de etiquetas de madulos. | 2 () I =END>—{
bReady O 0
R:Rm:’;mim] ¥ Coverm s (6) Selecm?ne [Cﬂr.wert] - [Convert] en )
—o— el menu y convierta. =
& Rebuld &0
Frogram File Setting...
FOLU... | Fav... |Hist.. module |Libr.. | Sating...
Write - 1 | 2 | 3 4 5 6 7 8 9 0w | 1 12
FXSS FASS
1 ol | O—
2 (5) {END—
| S
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m Creacion de programa de secuencia con bloques de funcién (BF) de médulos ) 000

Cree un programa de secuencia utilizando BF de médulos.

En la siguiente pagina, opere la pantalla real y cree un programa de secuencia utilizando BF de médulos.

I SELSOET G Werkad DouMELESEC i0-FiF3-40050 -5 _sammple o3 - [Progilou [PRZ] [LO] P80Skes] [P =
-
Fope frw fre Rupists  [ofel gew  QRiRe Dégug  Qugfodied el fifdoe o -l‘l.
lCERa - = DT es IR SAARAFGRE T88 L0 dA@Ass (B 00 - 4
L l==f Y 21T IFL 0k
HEER YN S aRA RN SEEE L L2 D SIRARTIDAA . (SXHFA
| Frogie [MRS] (LD) MHiStep =
Wt . 1 L i [ ] [ q 1] 11 1
; | hbeff
L {o1z}
- Entre B = i setting- »
Cvs Contat Count Lol Cituary Paramene Connt Engisn
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>m Creacion de programa de secuencia con BF de mddulos ) L=

ﬁ MELSOFT GX Works3 Di¥MELSEC iQ-F£FX5-4055C-5_sample.gx3 - [ProgPou [PRE] [LD] 7305t=p] l =NE éj
! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help -5 X
NBRA&| e v R ER T e | R ER Y| N R %7 % &S Climm

& |8 | 5

E%Q|E|EI|H&§|@*@%|@.V

—|I—'-II-'-H—'+-T—'-()—-[}|
* F5 =F5 F& sFE F7 Fa =F3

|26 2K | I AL UIE WA | HE Up = @@ | & E
CF9 CFI0 | sF? =F& aF7 aF3 | zaFS =aF6 =aF? =afs aFS u:,aFS =13l 4= > -H

4rﬂ|%ﬂﬂi}ﬁ+ :%::gl@gﬂ :

[##] ProgPou [PRG] [LD] 790Step x 4 I = Element Selection
Write ~ 1 2 3 45 6 7 8 | 9 | 10 | 11 12 — | (Find POU) &
2| WP ( MeFRY B 68| - v o X |
2 1 F‘-:umtu:unlnﬁ ztar--
[ bPositioning bStarlﬁtEEND = Module Label =
. BibEM o hE=- ; FX5UCPU =
2 - - .
3 Positioning Exec Exec Positioning = ). 1[U1]:FX5-40S5C-5
Start Request ution ution Start = | FX58s8C_1
Comm ztatu Cperation flag
L and 5 & FX555C_1 Ve
batartCF
= M @ ulo 1/
I .
2 [ }OUTi b0 | Parameter
: fodu | Mol Norm Pt | 1  Axis monitor data
label | label ity iy | System monitor dat
B btartERR . Axis control data 1
Ly b7

, (D14 Ui o bEr e
5 fwiz | Targe Error Pozitioning FX555C_1

Mo t axiz comp
etion

La creacion de programa de secuencia que utiliza

. - los BF de modulos se ha completado.
U 7]

(D16 7| Utio o uEr D12 }——— |

Haga clic en ({J para pasar a la siguiente pantalla.

| Fx5U | Hest-192.168.3.250 317/790 Step
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> 00®
»%% B Guardar un proyecto )
Guarde un proyecto creado.
Seleccione [Project]-[Save as] en el menu y haga clic en [Save] luego de ingresar el nombre del archivo.
Project Edit  Find/Replace Convert H — ﬁ‘
3 hNew.. Crl+N
B Open.. Ctrl+0
Close Savein: | MELSEC iQ-F - Q¥ @
Cirles . ..
— | = Mame Date modified Type
S o "':-f' Mo items match your search.
Profect Verify ecent Places
Project Revision v
Change Module Type... -
Data Cperation(E) b Desktop
Intefligent Function Module(F) =
Open Other Format Fibe ¥ =
Library Operation ’ Libraries
Security(U) ]
Print Preview... campm
& Pont.. Ctri+P 3
Recent Projects(k) b & - = ~
Start GX Works? Metwork
Bot(Q) File pame: FX5-40550-S sample -
Save as type: GX Works3 Project [".gx3) - | Cancel
Title(A):
Other Format:
| Save as a Workspace Format Project |
i . | Please change the windows with this button to use workspace format project.
W' (MELSOFT Navigator supports this format.)
> |
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m Escribir en el controlador prngramable

Escriba los parametros establecidos y el programa creado en el PLC.
Seleccione [Online] - [Write to PLC] en el mend para mostrar la ventana Online Data Operation.
Seleccione System Parameter/CPU Parameter, Module Parameter y los archivos de programa y haga clic en
[Execute] para empezar a escribir al PLC.

Haga clic en [Close] para terminar de escribir al controlador programable.

Jrire Debug Degrostcs  Tool  Wingk

Specfy Comnection Destination.
| 2 Write to PLC.. —

Remote Operation]S)._.

Safety PLC Operation... .

OPU Mmooy Operation...

Delete PLC Data

User Data(E) .

Set Clack....

MaritorM) v

wartch{T) .

Usar Aathartcaton. . L]

Criling Data Oparatian [
Getting  Relsted Fynctions
5 =3~ ME_I = - | e
Bagramater + Pmnrn-l:El Sebect All
DpeniClose MKT) [ 0 * CPUBuilt-inMamory B 5D Memory Card (@ intelligent Functicn Modus
Py Mame Tiaks Hame L . lt Cretad Title Last Changs Sige (Byie) -
o B FYS-U0S5C-5 sample (m]
- 5 Paramater “
} Syshem Parame ter 0P Parameter ¥ L5207 5356 Mot Caodation
5 Podule Parameter ¥ L5107 M5 Mot Candation =
5‘ Sample MoBon Mockde Selting:01FXS. .. | 12 VU5 YIT 16: 224 Mot Caloulation
B merory Cord Parameter L5127 16002 Mot Caodation
fAr Eemate Pasgword | L5117 16:02:07 Mot Caloulation
& Gkobal Label =)
ﬁ Aabal Labe Selttirg =l U520 164711 Mot Calouation
E Program ]
i- AN ¥ MO15/12/21 164708 Mot Caloulation
-" i i e
| Dy Memory Gasacty %
Memony Capacty
Lrogru— Maemzn, Fen
| Sm Caleuation r
(2R
Legerd Iints Marmory Fen
- Progene: L334 LIZ4KE Remzeaten |=be LIT4/LIZAVE Pararr-atas THE D= oo 1/ NE
[ ] ]
l vove 5O Warmoey Casd Fea
. hosseed 1.7 ]
B el Progen=- (340 [ e ] EBuryrratar (200 O e
[ ] [ ]
pa |
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m Configuracion de parametros para un médulo de movimiento slmple,)

Configure los parametros de un médulo de movimiento simple.
Para ver ejemplos de configuracién de parametros consulte el siguiente enlace.

Ejemplo de configuracion de parametros <PDF>

m Inicio de la funcion de configuracion del médulo de movimiento simple )
Haga doble clic en [Simple Motion Module Setting] en el mend de MELSOFT GX Works3 para abrir la ventana Simple

Motion Module Setting Function.

[ T
A e s Wi

Vi | g e M

vy D L e s Lol plee
F e ey

o UL} FRS- 4055
& Senpie: Motion Module Setting

ol L e
i perin
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»m Ajustes de sistema ) wiwd

Configure los ajustes del sistema.

rﬂ'li.i'-_ Sempie Woton MasJis Setong Funchon D WMELSEC (Q-FFIS-40850-5_sspe ] - [01-FIE-S095C.5 ’
=55 *“"D[ (3) Configure los detalles de los servoamplificadores. p
(136 17 s e : ““1: ~ :PF £ Servo Amplifier Information '
(1} Dobie clic. Servo Amplifier Series | MR-34(1)-8 (RJ) -|
- Amplifier Operation Made standard -l
(2) Configure los servoamplificadores de acuerdo con la maquina. (Doble clic) t
; i _ =X Inpuit
(1nvelid -] Only MR-J4-8-RJ which is compatible with
. scale measurement mode can be used.

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

5 MELSOFT Sempis: Migtion Moduls Samng Funchon DreMELSEC i-F¥FXS-U0SEC-5 sempis. qud - |08 Fa5-4055 5] 1

| poject Edit Wow Dniine Tods  Window  Help
(36 [ ey ot A iaRAn.
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>m Configuracién de parametros ) 000

Configure los parametros.

En la siguiente pagina, opere la pantalla real y configure los parametros.

uct P ACTE worTE Y i e necTe Sl T aoneiosh w Be e oF s
1 R, Sl [ De N Pt B D Ul el T PR

M i BT T ®
T Lovw Ll
JupeT e p— T

P

......
O IR W B T i Gt S St Sty
[ Ry RN e s

ey L

——— * —

[ e T B ik | drm
Ll T RELE S Y =)
L e ko LI USEF T L C
L 7Y Loal Ve . . e

T g Tl oy
B A T el R s

[ ———— [ Fob e e P Pt @ b

e O e orfied? e P B ewriee L
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m Configuracion de parametros

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

PN [ M A 100%

Project Edit View Online Window Help

R0 @ = |

Mavigation o=

P

= §-i 01:FX5-4055C-5
= " System HEttIr'Ig

4.-1-4.-1-

t| System Configuration
Mark Detection

¥
& Parameter

Servo Parameter

#

ke

Positioning Data
Block Start Data
Synchronous Control Param

[’ﬂ-""ﬂﬂ@ﬂ%

[+

Cam Data
Simple Motion Monitor

[ +]

[+

[+

Servo Amplifier Operation
W Digital Oscilloscope

5.‘-‘ 01:FX5-40SSC-S[]-Param...

T

Display Fiter | Display Al

v] [Cnmpute Basic Parameters 1]

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

Pr.24:Manual pulse generator Incremental
input selection

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

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

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

= Basic parameters 1
Pr. 1:Unit setting
Pr.2:Mo. of pulses per rotation
Pr.3:Movement amount per rotation
Pr.4:Unit magnification
Pr.7:Bias speed at start
= Basic parameters 2
Pr.8:5peed limit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0
= Detailed parameters 1
Pr.11:Backlash compensation amount

FX5U

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

Pr.153:External input signal OSC file setting

Axis #1
The parameter does not r...
1:Invalid
Sync. ENC 0:Aphase/B-phase Mode (4
Multiply)
Sync. ENC 1:Voltage Qutput/Open

Collector Type

FFFFh:Automatic Setting
1:5SCMET III/H

Set the logic of external in...

0:Megative Logic

0
Set digital filter for each i...
Omirm

4194304 pulse

5000.0 pm

1:x1 Times

0,00 mm;fmin

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

m

Host-192.168.3.250

La configuracion de parametros se ha completado.

Haga clic en [fJ para pasar a la siguiente pantalla.
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»m Configuracion de parametros del servo (basico)

) ood

Configure los elementos en Basic del Servo Parameter.

[ B MELSOPT Simple Motion Medule Setting Functicn D:¥MELSEC |Q-F¥FKE-2085C-5_sample.gx - [01:FX8-2055C-5[]-5ervo
{ Project Edit View Online Window Help

M 0l:FX5-9055C-5[)-58rvD u. ¥ -
| [m] Acisd z| +] Read [ Set To Default o verify [y Parameter Copy
i P=Open [™save As

8 Function display =
Operation maods

eresr ™)
Fntation direction selecion

1/2

| dr, curing fed. ps. input, G . chng rev, pls, input v |

Extension 2

Alarm settin
Tough drive

Drve recon

|- Compenent par| E
- Position control

+- Torque control

=+ Serva adjustrme

Elemento de

P Explicacién de la funcién]
Utilice esta opcién para configurar la direccion de rotacion
del servomotor cuando sea movida por los comandos de
rotacion hacia adelante. La direccion de rotacion es bien en
sentido antihorario (COW) o en sentido horario (CW) como
se ve desde el lado de carga (lado conectado a la maguina)

Rotation direction @

selection

Sentido antihorario Sentido horario
(CCW) {CW)
Establezca la direccion de rotacion teniendo en cuenta las
especificaciones de la magquina. En el sistema de muestra, el
Y | H L ¥ud | - 1

L

Valores iniciales

CCW para el comando de
rotacion hacia adelante,
Cw para el comando de

marcha atras

Cuando se configuren los elementos en Basic del Servo Parameter, preste atencion a los siguientes parametros.

Configuracién del
sistema de muestra

CCW para el comando
de rotacion hacia
adelante, CW para el
comando de marcha
atras
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»m Configuracion de parametros del servo (basico)

) ood

Elemento de
parametro

Rotation direction
selection

2/2

Extension 2
Alarm setti

Tough drive
Drivee recon
|- Component par| = | Disadied rhe'f:roe shep input EM1 and EMZ ane rot used)

- Position control
+- Torque control
=- Serva adjustrmsg

Explicacién de la funcién]

Utilice esta opcién para configurar la direccion de rotacion
del servomotor cuando sea movida por los comandos de
rotacion hacia adelante. La direccion de rotacian es bien en
sentido antihorario {(COW) o en sentido horario {CW) como
se ve desde el lado de carga (lado conectado a la maguina)

Sentido antihorario Sentido horario

(ccw) (CW)
Establezca la direccién de rotacién teniendo en cuenta las
especificaciones de la maguina. En el sistema de muestra, el
servomotor en cada eje esta configurado para girar en el
sentido antihoraric (COW) para el comando de rotacion
hacia delante.

Valores iniciales

CCW para el comando de
rotacion hacia adelante,
CW para el comando de

marcha atras

Cuando se configuren los elementos en Basic del Servo Parameter, preste atencion a los siguientes parametros.

Configuracion del
sistema de muestra

CCW para el comando
de rotacion hacia
adelante, CW para el
comando de marcha
atras

Servo forced stop
selection

ACTIVE esta opcion para permitir el uso de la sefial de
entrada de parada forzada (EM2 o EMI).

El valor inicial se establece en [Enabled] por razones de
seguridad. En el sistema de muestra, no se utiliza la sefial de
parada forzada de servo. Por lo tanto, ajuste esta cpcion en
[Disabled].

Enabled
(Se utiliza ya sea la
entrada de parada
forzada EM2 o EM1).

Disabled
{Mo se utiliza ni la
entrada de parada
forzada EM2 ni EM1).
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fm Configuracion de parametros del servo (componentes) ) :zm

Configure Component parts del Servo Parameter.

& MELSOFT Simple Mation Madule Sstting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:F¥S5-4055C-5[]-Serva parameter] [
i project Edit View Online Window Help
236 [ o 100% Nio@ | iEEAS,

[ Puisl v] +Read [E Set To Default JoVerify [ Parameater Copy

i Open MSave As

e Selcted tems Wrte | | ong i |

' ) Component par
- Operation mode L L L Aaig
B- Common
| Basic Regemerative option(““REG) Erake outpub(MER)

Extension ;g“ N ““;"g T luses electromagnetic brake interlock (MBR)

. option is nat -

Extension 2 e Sratuse } Electramagnetic brake saquence oulput

Alarm settin ms (0-1000)

Tough drive

-
Battery(®ABS, **COP4)

Torque control absolute pos. detecton system sel, e ———
= Servo adjustme Disabled (Used in ncremental system) - } Encodar cable(®C0P 1)
{ - Basic Home pas. set condrtion sel. Encoder cable communication methad sel,

Extansion

Lphase must be passed - B v
Assistant Filtar 1 . 4y
L oAl L
Filter 2

Elemento de Configuracion del
Explicacion de la funci Val inicial .
parimetro plicacién de la funcién alores iniciales T
SRS Fh_a}eccmn g . . . Disabled Enabled
posician Seleccione Used in incremental system o Used in (Used in incremental (Used in ABS pos
absoluta/Seleccion de | ABS pos. detect system. pos.
sistema incremental system) detect system)
seleccion de | dicig Cuando se selecciona «Z-phase must not be
e:ccmnﬁ € la con éﬂﬂn passeds, el retorno a la posicion predeterminada Z-phase must be Z-phase must not be
= con gquEP on de | puede ser ejecutada sin esperar que el motor rote passed passed |v
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m Configuracion de parametros del servo (componentes)

) ] v Joc

& MELSOFT Simple Motion Module Satting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Serva parameter]

. 2/2

: project Edit View Online Window Help
36 2 (73 by /e 100% fiucoo [Bame.

[@ Auis] -] +Read [ Set To Default Joverify [l Parameter Copy
i Open [™Save As

R e
- Operation moce - .
E-Common
| Basic Regenerative aption{™REG) Brake output{MBR)
Extension e e " lUses dlectromognetic brake interlock (MER)
Extension 2 {egen. option ia ot 1ed hdl Blect omagnetic brake sequence culput
Alarm settin ms (0-1000)
{ - Tough drive
. Oiiye FECnil
oy
-~ Position contra Battery(“ABS, **C0P4)
Torgue contral Abznlite pas. deteckan systeem gel, ———
i Servo adjustme Disaled (Used in ncremental system) = Encoder cable(=*COP1)
| [ Basic Home pas. set condition sel. Encoder cable communication methad sel,
Extension T Sp— - =
Assistant 7 x | |- Filter1 ' 1)
i Filter 2

Elemento de Configuracion del
Explicacion de la funci Val inicial .
parémetro plicacién de la funcién alores iniciales e T
Sistema de deteccion de Disabled Enabled
posicion Seleccione Used in incremental system o Used in (Used in incremental (Used in ABS pos.
absoluta/Seleccion de | ABS pos. detect system. 4
sistema incremental system) BEECE systam)
Seleccién de la condician Cuando se selecciona «Z-phase must not be
de confiquracién de passeds, el retorno a la posicion predeterminada Z-phase must be Z-phase must not be
osicidn Eed eterminada puede ser ejecutada sin esperar que el motor rote passed passed
P P una o mas veces.
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m Configuracion de datos de posicionamiento )
Configure los datos de posicionamiento en base al patron de operacion del sistema utilizado en este curso.
En la siguiente pagina, opere la pantalla real y configure los datos de posicionamiento.
Il-ld'lll T Lmpa MalEn Medules Satting F pan O WHILEIC . PFE S 4008C. 8 _pamphs.exd - (03 M3-4088C.8] ). Axn &) Peationng Data) ' ) v .“*
Brogect ot Yww Onine  Jool  fiedow e L
% 0w Jecs, lnnmn,
DCoaplay Piimg ey Al L Lot Bt st | e Saudaben gl L] Spmed (k. Betomab fub de Coc.
a Conbol mathad :I:'"ﬂ;" k:;w r_'::':.m' Paubareyg addas Aac adeens Comwased pasdl Dl e wair TR
LF .?l l-.-r:- - 3 L0 [ JO0EEN 8 B 0000 el O
5 [omdmmien T T .
¥
1]
12
L] =
il —— _5__-
HED |1 e Moton Modue 19 c
m:.ﬁlhm;nwﬂpmm o Fiag baara] Cavaanl
[ srvem semrg T [
abep 3 : Sat e par arete N
L Par e - = Chmpy imararsy | et _ -
B n 3
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m Configuracion de datos de posicionamiento ) 00c

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

! Project Edit View Online Tools Window Help - O M
: 86 G2 (7 ey A | 100% o mEmm -
Project
— Display Filter [Display All "’] [ Data Setting Assistant ] [ Offline Simulation ] [Autumaﬁc Command 5S¢
(53 & 2]
B i 01:FX5-4055C-5 Mo. |Operation pattern Control method in'ﬁglrspgfat;:d A?;Eﬁ; on DE;;EE? on Positioning address
I _ : !
= System Setting - 1:CONT 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 100000.0 pm i
11t System Configuration <Positioning Comment>
” Mark Detection 2 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 0.0 pm .
<Positioning Comment
‘arameter
ervo Parameter 3 <Positioni
o == <Positioning Comment
= % Positioning Data 4
._i‘;} Axis #1 Positioning Data <Positioning Comment
ﬁ Axis #2 Positioning Data : <Positioning Comment:=
£ Axis #3 Positioning Data
. B
£ Axis #4 Positioning Data <Positioning Comment:
i §% Block Start Data 7
o _ <Positioning Comment
i §& Synchronous Control Parameter
- N . 8
g B Cam Data <Positioning Comment =
[+ E. Simple Motion Monitor g
g [ Servo Amplifier Operation <Pasitioning Comment=
igital Oscilloscope 10 itoni
m_l' b e lenne <Positioning Comment:=
11 La configuracion de datos de posicionamiento se ha
~Dmeitinminn Carmrmant s Cﬂmple‘tadn.
Haga clic en [[JJ para pasar a la siguiente pantalla.

Host-192.164.4.250
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=8|

Criine

m Escribir en el modulo de movimiento simple

) 00c

Py ——

Debug Diognostics  Teol Wik
Spacity © l)mmm.

i

Write 1o LC

YT
Remote Operation($).
Safety M.C Operation,
CPU Memory Operation.
Oulote PLC Data,

User Data(l)

Set Clock.

Morstor(M)

Watch(T)

User Authentcation.

Escriba los parametros y datos de posicionamiento configurados en el médulo de movimiento simple.
Antes de escribirlos, guarde el proyecto. (Consulte la seccion 2.2.7).
1) Seleccione [Online] - [Write to PLC] en el menu para mostrar la ventana Online Data Operation.
2) Seleccione la configuracion del modulo de movimiento simple.
3) Haga clic en [Execute] para comenzar a escribir los elementos seleccionados en el médulo de movimiento simple.
4) Haga clic en [Close] luego de terminar de escribir.

Encienda el PLC luego de terminar de escribir.

Online Data Operation

| Gusley et Related Fyxtons

B ) — ) | B )

<=2y

Pacametar ¢ Progam(®) | | Selet gl | Legend
Open/Cose AT J ‘[Dmhﬂ W‘ ® CPUBuiltaMemery B SD Memory Card .‘ Intelligent Function Modue
Module Name Data Name * ] rl Detad 1te Last Change Sae (Byte) .
My FXS-48S5C-5 samplo 0l
@ Pacameter 0
’ System Pav ame ter fCPU Pav ame ter | 2) 151207 1458:56 Not Calosabon
a Madube Parameter | [ | pramy 15/1207 14:58:56  Not Calasaton -
B sngle Motion Modue Settng:01FXS, I _ Detad W015/11/27 16:22:24 | Not Cakulaton
B Memory Card Parameter  — 2015/13/27 16:02:02 | Not Cakadation
W Remote Password J 015/11/27 16:02:02 | Not Calodason
&5 Global Label 0l
) Giobal Label Setting Ol 2015/12/21 ¥:47:11 | Not Cakudabion
s Program O
# maun 7 2015/12/21 1W:47:00 | Not Cakudabon
@ Pou (] -

Aparece la ventana de mensaje de confirmacion
para la sobrescritura flash ROM. Haga clic en [Yes].

4)

L

I

] v l
Legend Dets Mampey
Pogram 151102400
MELSOFT GX Works3 — el " -
|

‘ 0 Nemany, Qe

Overwrite contents of flagh ROM. Are you sure you want to I

continue? Pogram &I

Resorpuen Ik 587/ 10200

Re210amon I 0 0aB

Paramanen 912102400

[ | ] |

Ogvice Commarn 20402

L R Devics Commaro 000
| 8 |

A2945 60000500
L)
D
e
G
3)
‘ Lecos | [
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@& Verificacion de la operacién ) 0006

Verifique |la operacion del sistema en este curso.

Antes de verificar la operacidn, configure algunos elementos, de modo que la memoria intermedia pueda ser supervisada en la
ventana del monitor de GX Works3.

1) Seleccione [Tool] — [Options] del mend para mostrar la siguiente ventana.

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

3) Configure [Monitor Buffer Memory and Link Memory] de «Operational Setting» a [Yes].

4) Haga clic en el botén [OK].

Tool | Window Help Opticns o
Memory Card »
Checi Program... 23 Project B Display Setting
Check Parameter... i} Program Editor Display Format of Monitoring Value Decimal -
Confirm Memory Size (Offine)... \jy Other Editor Display Lines for Monitoring Current Value Show Always <]
Module Tool List... 3, Edit 3}3 Operational Setting
Drive Tool List... iy Find /Replace onitor Buffer Memory and &ma Yes - I
Profile Maragement » # Monitor Display Monitored Value by Device/Label Name ¢ No -

P ———— B Setting for Automatic Registration to Watch Window
Set Automatic Registration Destination Not Specified |l|

>FC Diagram EC Monitor Buffer Memory and Link memory
2N Online Select whether to monitor buffer memory and link memery during monitoring
= Convert ladders. Scan time of PLC will be lengthened depend on the setting.

#a Intelligent Function Module
iQ Works Interaction

Back toDefaut | | Back toUserDefaut | | Set as User Default 4) ( ox 1l Cancel |
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) Operacién JOG

Verifique la operacion con la operacion JOG.

En la siguiente pagina, opere la pantalla real y verifique la operacion con la operacion JOG.

W 01:FNS-S0SEC-5 - s Monkar

A FanEa~R
Axis Monitor ot Tt kesiptaes)  w| Focos (e v |E wn—l | ml—-rul M. Irvfosrsmstinn Lt

- ]
108 S i 1 2 ERADE O
wxre. [ o
108 S ik 1 < Sarm TH
wxre [ o
@ M S=Frrred winp gl ICAT1]]
sy
Mmhe L R34
g TSt B feterion
amhe. 1 23 4
i TLEBAS G e SRR
amhe. 1L 23 4
B 51 e e Bl el BRGALAT)
9 LISk Dot cycte ew faglUMEAI]
(13 Cpmerariorn Sy (L) 19020080
.
1 o b e L RO
| 0w
:llu.m-. of imsh ROM wriplL WS04
o e
:llu.ﬂ-u-.lqﬁ-t—-.—--_
Lompicte of srenhg b grec
LI ——
Woarting b romansnd sorepted
it 131 T 50 ey il G 11]
| Stopprcd
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»m Operacion JOG ) 00c

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

! Project Edit View Online Window Help - O M
36 B (75 s A | 100% oo REamE -

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

: f® Open ™Save As

o ﬁ N == Function displz =
t[t] System Configuration ~Operation moj _
‘: —EEE e e - & Commeon 2 Rotation direction(*POL) Encoder output pulse(*EMRS, *EMR,, *
, Mark Detection - Basic Rotation direction selection Encoder output pulse phase
% Parameter . Extension [CW dir. during find. pls. input, CCW dir. during rev. pls. input T] | Advance A-phase 90° by CCW E
& Servo Parameter _
= §% Positioning Data -+ Extension Forced Stop(*ACP1) Number of encoder output pulse
—_— - , - Alarm set
i §% Block Start Data Servo forced stop selection |
m 6% Svnchronous Control Par -- Tough dri
i § Synchronous Control Par{gs ) [Enabled {Use forced stop input EM1 or EM2) V] Enc
—— - Drive recc
- Component pi =
P B T— . Zero speed(Z5F)
Servo Parameter Help o x

ROTATION DIRECTION/MQOVING DIRECTION ‘;‘

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

La verificacion de la operacion JOG se ha completado.

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

Link list

Host-149
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b
m Retorno a la posicién inicial

Ejecute el retorno a la posicion inicial.
Ejecute el retorno a la posicion inicial del tipo de datos en este curso.

En la siguiente pagina, opere la pantalla real y ejecute el retorno a la posicion inicial.

W 1 :FT-S0EEDS - A M [E=Er—")
T SasEa=s

| = = | Iu-uu.l-—u-u.t
W T READTECERET
o READ LIRS T
i Senownasngn TaglIeGIIEN 10
S ey g BRI RRE )
gt 1D S B 1 RERDT Dm0
v Y 4
e 1Dt w1 S O
vz, [N 2 4
i S e SN P T
Bugr
aew. W34
el S : B cetacian
Mmbe. 1 3 3 4

LT
R o
s
OFF

M. [ D8 Servn statum 1 1 Seren wamng OFF

ML 14 S T -

Mg JrEstemal nout spra - Lovesr it 08

el I Extaimal igul Sgnal . U i 08

Mt T]Shaun - KPR reques fag s

M1 S0 & AP ompiete g OFF
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>
m Retorno a la posicion inicial

% 01:FX53-4055C-5 - Axis Monitor ‘ ‘

e [EEH%n/Eo =

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

Axis #1 @ |PLC READY(U1¥G5350)
Md.28:Axis feed speed 0.00 mmy/min @ READY(U1¥G31500.0)

Md.44:Positioning data No. being |_ @ |Synchronization flag(U1¥631500. 1)

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

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

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

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

Md.47:Positioning data being BUSY

executed : Axis to be -

nterpolated AxisNo, |12 |3 |4
Md.47:Positioning data being ~ Md. 31:5tatus : Error detection
executed : M-code |mdS No. | 1 | 2 |3 |4 |
Md.102:Deviation counter 0 pulse
Md.103:Mator rotation speed 0.00 r/min Md. 3 1:Status : Axis warning detection

Md.104:Motor current value 0.0 % \AxisNo. |12 |3 |4

Md.108:5emvo status 1 : Serva _ @ |Md.51:AMPess operation mode(U 1£64232)
alarm Md.31: Status: HPR request flag cambia a OFF. @ [Md. 133:0peration cycle aver flag(U1¥G4239)

Positioning Complete

Md.108:Servo status 1 : Servg Md.31: Status: HPR complete flag cambia a ON.
warning

Md.114:Servo akrm {SIE ha cnmpleitadn la Her'rﬁcaciicifm dela c?pemdén
Md.31:5tatus : HPR request fiag e retorno a la posicion predeterminada.

Md.31:5tatus : HPR complete
flag

Haga clic en () para pasar a la siguiente pantalla.
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m Control de posicionamiento

Verifique la operacién con el control de posicionamiento.

En la siguiente pagina, opere la pantalla real y verifique |la operacion con el control de posicionamiento.

W 0] ETORC . < Ay Moraess
'a !'Ih ra=p

e e el Pt =T

I M JFaed carert sl
Mg ] Mgchine Sl v
Ml 1o e M

Mot 14y g M
bl Hcons posration Eatas

Ml [ -Servy status | Sere mpmnyg OFF
M b 14 St Ewm |

Mg JHErbe nouk mgr ¢ L ik O
M M Eatamal T Sgna L Unda ImE O
Mg ] Shatun - MR gyt frg F
Ml Y1 S50 - HER mpie g OFF
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>
m Control de posicionamiento
W 01:FX5-40S5C-5 - Axis Monitor ‘ .,‘

e [EEH%n/Eo =

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

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

executed : Control method
@ |Synchronization flag(U1¥G631500,
Md.47:Positioning data being Sym =G Y

executed : Acceleration time No. @ |All axes servo ON(U1¥G5351)
Md.47:Positioning data being Md. 108:Servo status 1 : READY ON
executed : Deceleration time Mo. | = Mo - 2 | 3 | 2 |
Md.47:Positioning data being
_ex:—:-cuted : Axis to be Md. 108:Servo status 1 : Servo ON
S axisno. il 2[3 4]
Md.47:Positioning data being
executed : M-cade \Md, 50:Forced stop input(U 1¥G4231)
Md.102:Deviation counter 0 pulse BLSY

Md.103:Motor rotation speed 0.00 rfmin
Md.104:Motor current value 0.0 %
Md.108:Servo status 1 : Servo | Md.31:5tatus : Error detection
alarm AxisNo, 12|34

Md.108:5emrvo status 1 : Servo . . :
warning OFF Md. 31:5tatus ; Axis warning detection

Md.114:Servo alarm - AxisNo. [1]2[3 4|
Td-BU::_EH?temal input signal : oN @ |Md.51:AMPess operation mode(U 1£64232)
awer lim
] |M|::|. 133:0peration cyde over flag(U 1¥G4239)

Md.30:External i Md.31: Status: HPR complete flag cambia a OFF.
Upper limit

Md.31:Status : HP| Aaquest Se ha completado la verificacion de la operacion de

Md.31:5tatus : HPR complete posicionamiento.
flag

AxisNo, |12 (3|4

Haga clic en () para pasar a la siguiente pantalla.
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@ Resumen de este capitulo ) oo

En este capitulo, usted aprendio:

+ Crear un nuevo proyecto
« Crear un programa de secuencia
+ Configurar parametros para un modulo de movimiento simple

*« Verificar operacion

Puntos importantes

Crear un nuevo proyecto *  Utilice MELSOFT GX Works3 para crear un proyecto y un programa de secuencia.
+ Los contenidos en este curso requieren MELSOFT GX Works3 de la version 1.011M o
posteriores.
Crear un programa de secuencia * El uso de etiqueta y de bloque de funcion (FB) elimina la necesidad de recordar

dispositivos mientras se realiza la programacion.

» Marque en el cuadro «Enable Multiple Comments Display» y los cuadros «Target» de
cada uno de los idiomas para cambiar el idioma de los comentarios en los
programas de secuencia.

Configurar pardmetros para un + Haga doble clic en [Simple Motion Module Setting] en el mend de MELSOFT GX
médulo de movimiento simple Works3 para abrir la ventana Simple Motion Module Setting Function.

Verificar operacion + Hacer doble clic en un dispositivo mientras se presiona la tecla Mayus cambia el
estado del dispositivo de APAGADO a ENCENDIDO vy viceversa.
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>m INICIO DE CONTROL SINCRONICO

Este capitulo describe el control sincrénico, principalmente sobre los parametros del control sincrénico, datos de
posicionamiento para el control sincrénico y la verificacion de la operacion para el control sincrénico.

La operacion de eje 1 es la misma que se describe en el capitulo 1.

Consulte el capitulo 1 y 2 para detalles sobre los parametros y los parametros del servo.

Para ver el diagrama del patron de operacion y las especificaciones de la maquina revise el siguiente archivo PDF.

Detalles del sistema de muestra (control sincrénico) <PDF>
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} Configuracién del sistema ) I;-ZE

A continuacion se muestra la configuracion del sistema de muestra utilizada en este capitulo.

FX5U-32MT/ES FX5-4055C-5
-, Interruptor de circuito Cable Ethernet
§ de caja moldeada &
(MCCE)
. CP
+ x
* i
PA S Fulente dE. ) +
- s alimentacion .
de 24 v -

11
Interruptor de circuito £.... g Interruptor de circuito
de caja A de caja
maoldeada l moldeada
(MR-J3BUS_M)
" Contactor MR-14-10B Contactor MR-14-10B -
-hlt magnético magnético
e (MO (MC)
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(=] -t

} Configuracion del sistema

D ] v Joc

—-—

|dEE4"J —|

Interruptor de circuito

de caja
moldeada
(MCCB)

Contactor
magnético
(MC)

Cable SSCNET I
{(MR-J3BUS_M)

MR-14-10B

?

Cable de alimentacion del servomotor

HG-KR13

=

Cable del codificador

Cable de alimentacion del servomotor

Interruptor de circuito
J A de caja
; moldeada

e (MCCE)

Contactor
magnético
(MC)

MELSOFT GX Works3

MR-14-10B

Cable del codificador

HG-KR13

2/2
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b
m Procedimiento de inicio para el control sincrénico ) ooc

A continuacion se muestra el procedimiento de inicio del control sincronico.

(1) Ajustes de configuracion del sistema sesecsnsss Seccion 3.3.1

4

(2) Configuracién de parametros y de parametros del servo ~ sssssseee« Seccién 3.3.2

(3) Configuracion de datos de posicionamiento sesssssnes Seccion 3.3.3
(4) Configuracion de parametros del control sincrénico sessssnnss Seccion 3.3.4

= Configuracion de los parametros sincronicos
= Configuracion de parametros de gje de entrada
= Transicion de la ventana de los parametros del control sincronico

4

(5) Creacion de datos de leva sesssssnss Spccion 3.3.5

= Crear nuevos datos de leva

= Creacion de curva de leva
(6) Escribir en el médulo de movimiento simple sesesssnes Seccion 3.3.6
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»>
m Creacion de parametros para el control sincrénico

Cree parametros para el control sincrénico.

m Ajustes de configuracién de sistema )

Configure un sistema de 2 ejes.
Anada un eje en la ventana System Configuration.

S MELSOFT Simpis Motion MoGufe Settng Funchion D MELSEC iQ-FWFX3-2055C-S_sampie, g3 - [01:FY5-4065C-S -~ 2.
] m B M Ortee Dok inden i1ty . Interruptor giratorio
% e Sivog Ingar B FX5-40SSC-S de seleccion de eje (SW1)

# 01:FX3-40SSC-5{]-Syste_..

€7 SSCNETIII/H

P
0 ®
®

Interruptor auxiliar de ajuste

MR-J4-10B MR-J4-10B de numero de eje (SW2) (Nota)

Amplifier Setting[Axis »2] i -
(Nota) «Apague (desactive)»

Servo Anghfier Information todos los interruptores

Servo Ampifier Seres MR-34(W)-8 (RJ) - ‘ auxiliares de ajuste de

- - numero de eje (SW2).

Ampither Oper aton Mode Standard - \ J

Use as Wiual Servo Amplfier
External Synchvonous Encoder Input

[— - Ordy MR- J48-R) which is compatbie with
scale measurement mode can be used.
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m Configuracion de parametros y parametros del servo

Configure parametros y parametros del servo para el eje 2.

A continuacion se muestran los detalles de configuracién de los ajustes del equipo electrénico para la cinta transportadora.

Compute Basic Parameters 1 - Aoos #1

Select the machine componenis;, and entey e machine dats o automsbcally set The hasr parameters 1
(rn? seting, Mo, of pubtes per rotaton, moseement amount per roteton and urt sagrScaton)

Maciwne: Componenis Corrveyor -
Linit Seting O -

Oty dameter of Bol D8] s R T |

Badarhon Giar FLage (ML NN

< Calcuiyte reduchon rabg by eeth or dameiers

Encocer Resolinon 4L e ey

Sattrg Slange

o

+ |_ Lompute Bamr Farametes |

it Setring k)

. of Puimes pe Blotason LTISELINT e
i et Amourt per Somston EETEAEIE Tum
i Maorvoston

Bemr Parameters 1

w1 T L

s & result of calodston, some aTor ooours 0 the movesent ssount
Apphyng the: calouaton result sbove.

JoL mart i peform s about o [l the emor for the movement amount Lo ey

Ok 080 & refiesct by Shes s powrmmesters, 1 o

Do Caluiaton

[Entradal
Elemento Descripcion
Machine Convevor
Components &
Unit Setting O:mm
Outer diameter of
Roll 50000.0 [pm]
Reduction Gear
Ratio (ML/MM)
Lado de carga 1
[NL]
Lado del motor 1
[NM]
Encoder resolution 4194304 [pulse/rev]

[Calculation Result]

Elemento Descripcion

Unit Setting O:mm

Number of Pulses 172985333 pulse
per Rotation

Movement Amount | 4524553 um
per Rotation

Unit Magnification 1:x1 Times
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>m Configuracion de datos de posicionamiento

Configure Axis #2 Positioning Data.

&l MELSOFT Simple Metion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-40SSC-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-S[]-Axis #2 Positioning Data] [ = | ) ]
Em]v:t Edit View Online Tools Window Help -8 X
F 3R Lieog |npme .
Tr— < jiopcasscsnopenc. [EITICERCECTUTTEmY -]
Cisghay Fiter | Dasplay A | [ CataGetling Assstant | |  OffineSmuabon | | Aytomalic Command Speed Cale, | | fyutomalic Sub dec Cale, |
Mo. | Cperstion pattem Contrel methed e, | Aimelswon | DecewlVOl | posterng address | Arcaddess | Commard seed | Dwel tr
3 ETE ©zh:nC Linsar 1 - 0:1000 0: 1000 1570796 m 0.0 m 2000.00 mewjmir 0 me
" torng Comment
i g Cceement
2 meril
r 4 sty L eriienl
- J-:.: ﬁ.srl; .: MIWIW [:'ﬂtﬂ ' gty Comment
FoAxis &1 Positioning Dat
v . ] .
& Al wd Pogti ng Data @i Corsimenl
. , |
B ' mmEtil
? it
10 .
11 .
13 .
o i
mn
=151 Imsait ML

No Operation Control Axis to be Acceleration Deceleration Positioning
: pattern system interpolated time No. time No. address
INC 1570796
1 0: END \ - 1:1000 1:1000
linear 1 LT

0.0
pm

Command
speed
2000.00
mm,/min

0 ms 0
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)
@EXI configuracion de parametros del control sincrénico ) 000

Configure parametros para el eje 1, el cual se sincroniza con el valor de velocidad actual del eje de entrada (eje 2)
en la operacion de leva.

Elemento Descripcién

Configure el eje de entrada de servo para el gje principal.
(Configure «1: Feed current value» para el gje 2)

Input axis parameter

LB BRI Configure el parametro de control sincrénico de eje 1.

control

Se muestra la configuracion de ejes de salida conectados al
Synchronous control eje principal.
image La configuracion de los ejes de entrada/salida puede

verificarse a simple vista.
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m Configuracion de los parametros sincronicos

A continuacion se explica la configuracién que sincroniza el eje 1 con el valor de velocidad actual del eje 2.
Seleccione [Axis #1 Synchronous Parameter] en el menu de navegacion, y seleccione [Main shaft (Main)] para
mostrar los parametros del eje principal.

J ai pe VL Woule Sett F 2 O WMELSEC Q-FaFX5-4055C-5_sampie.gad GL:FS5-4055C-5{ -t & Sy

Broject [OR Yew Qriies Yondow Lo -8 X
X, © OY . /iInAMAE
Iravarea Lot e inage
rar Lty e
St rach modube
Sy hevmous contrad mosbule setlong por N
Mam shatt
Mam mput axm
Py 400 Type | Lderoo outdow |
Lt oo o a 3
Sub mput sen

Cambie los siguientes parametros. Utilice los valores predeterminados para los parametros sincronicos que no sean
los siguientes.

Elemento Descripcion

Pr.400: Type 1: Servo input axis
Main shaft Main input axis No.
Pr.400: Axis No. 2
Pr.438: Unit 0:mm
Cam axis cycle unit setting
Pr.438: Number of decimal places 0
Output axis Pr.439: Can axis length per cycle 157.0796 mm
Pr.441: Cam stroke amount 100000.0 pm
Pr.440: Cam No. 1
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»m Configuracion de parametros de eje de entrada

) ] v Joc

A continuacion se explica la configuracion que sincroniza el eje 1 con el valor de velocidad actual del eje 2.
Seleccione [Input Axis Parameter] en el menud de navegacion para mostrar la ventana Input Axis Parameter.

‘]"lF.":':' Sonipiy Motion Moduly Setting Functon DVMELSEC Q-FeF)5-4S5C.5_parmpiy.gxd - [0 :FR3-4085C- 5] ]-Input A = ﬁ

| Project Edt yew Qnkne Joos  findow Help -8k

H3ets] T A9 . inBRR,
Mavigat A T xig @1 # 01:FN5-H055C-5[]-Inputt A... x

Dy Fifte &) gt Rees -

e el - iy B2

© § ammand Grmerataen Axn |
Sl W A
P St gt s — H 1P Corrnl Viahat ]

oy AT e o okl 1, ok
iy Latndoes he. of Corveechin
o)

o 2% Renlton of Bvtvossa
onder v 0P

LR EIRT. e =13
By A7 hiosd o e PR

Uit Efang | speed )
Fr. 12 LUnt

e 03 e Mige 1 bt 1 i

P, X3 pngith pe Cpdie A it 0L o

Cambie los siguientes parametros. Utilice los valores predeterminados para los parametros de eje E/S que no
sean los siguientes.

Descripcidn

Servo input axis Pr.300: Servo input axis type 1: Feed current value
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m Transicion de la ventana de parametros del control sincrénico ) 00c

[Parametros sincronicos]

A continuacion se muestra la transicion de la ventana de los parametros sincronicos.

r
2 MELSOF # Motion Module Settng Funct YMELSEC Q-FeFxs

Promat LOR Yiew Qnine  Yindow  Hep
3% LT

Navgaton

Mam shalt
1 Bystam Confguration Hlaw gt anin
. Mark Detection Pr. 400 Type
' Carnmeter Py 4001 A e

Sl mput ann

Trow

’ Servo Paramater

Luego, se puede cambiar el parametro sincronico de eje 1.

n P U chnnoss aramotar Mam shalt chatch

. Iy, 0N
@ A #2 Synchvonous Paren

[Parametro de eje de entrada]

s VT R P e - o Fawmte Seteg Syecyonoce Conym tege |

-
LA & mand Generation Axs Pos W A0 or

iyl
Py 000N oty

[ | Symchremous control modele settin

(1) Seleccione [Axis # 1 Synchronous Parameter] en el menu. o compts o

M shalt chteh control setting
vonle
4 oo

fatirg vake

et eoch maodiube parassetey

e

b Crv Cortrut Y ke

Se pueden establecer los parametros relacionados con el eje
de entrada (eje 2).

(3) Seleccione el eje principal para abrir el parametro de eje de entrada.

[Synchronous control image]
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m Creacion de datos de leva

Crear datos de leva.

En la siguiente pagina, opere la pantalla real y cree datos de leva.

o] -8 N
3

brbrs 1o B benryg
Lt PPt Eron ot ilan {urer »
Lo R ol
M ey g
0 A0d O [

T

gkl - ol Laoghi W grvboaise Py Dk

W ivehs == lpwed == Aeskeslen = |k W 0 o Raage B W T e e
)

), R

N

e e D000 90 odand ) 00
| dgr s |
e g

e mre B e e By serme

e, T T g il g | reae ey Gl vl
P £ M 2L Coruierd pmed

JET. 1 2000 G TP Carataed e

IS -] & WA I ORI Caratad Gowed

4 & T L i P Coretees pma

] A4 axc 4 s LEE SRR et —

L1 e L8 Aren O Careterd igmed

p= 2 3 e .l Fruiard pmad

Dbl SEC Q-PelaS0NE0 -5 daegee 01 - PSR SO Dith s D01 Ly R

EERCT LTS
a1 F S a5 T-Lam =
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de datos de leva ) <] v Jroc]

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

PN [T My A 100%

! Project Edit View Online Window Help

- X

S YoM -1

Mavigation o=

P

= i 01:FX5-4055C-5
2 " System Setting

creleration =[] Jerk =—

s

Point Data

Display Magnification
Width 100 SgHeight 100

- o [ W/H 10086 Screen ]

§ Parameter

#” Servo Parameter

—E-_‘-

© % Positioning Data

\

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

 Cam_Data_List

i L, Simple Motion Monitor
[ Servo Amplifier Operation

.

[ +]

90.00000 150. 00000 270.00000 350.00000

[degree]

m

I < | Fine-tune the cam curve by section

W Digital Oscilloscope

d [degree] Stroke [%0] Cam Curve -
236.47400 100.0000000 Constant Speed
0.00000 0.0000000 FslEde ==

La creacion de datos de leva se ha completado.

Haga clic en ([JJ para pasar a la siguiente pantalla.

Host-192.168.3.250
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“ Verificacion de operacion para el control sincronico ) ooc

Compruebe la operacion del control sincrénico.

Guarde el proyecto primero. (Consulte la seccion 2.2.7).

Luego de guardar el proyecto, escriba los parametros del control sincrénico y los datos de leva en el médulo de
movimiento simple. (Consulte la seccién 2.3.6).
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Iniciar el control sincrénico y verificar la operacion ) ooc

Inicie el control sincrénico y verifique la operacion.

En la siguiente pagina, opere la pantalla real e inicie el control sincronico y la verificacion de la operacion.

W 01:F-S05E0-5 - Aws Mgniter

4 =mgeEaan
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m Iniciar el control sincrénico y verificar la operacion

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

I EE L ET

Axis Monitor

Monitor Type: | Axis(Qutput Axis)

v] Fant Size:  select Mo | Module Information List

@ |PLC READY(U1¥G5350)

@ |READY(U1¥G31500.0)

@ |Synchronization flag(U1¥631500. 1)
@ |All axes servo ON(U1%G5351)

Md. 108:5ervo status 1 : READY O

Axis #1 Axis 2
Md.20:Feed current value 0.0 pm 157079.6 pm
Md.21:Machine feed value 0.0 pm 157079.6 pm
Md.23:Axis error Mo. - -

Md.24:Axis warning Mo. - -

Md.26:Axis operation status

Md.28:Axis feed speed

Synchronous Control
0.00 mrm/min

Waiting
0.00 mimy'rmin

Md. 108:5ervo status 1 : Serva OM

Md.44:Positioning data No. being | _
executed

Md.47:Positioning data being

executed : Operation pattern |Md.EU:Fur::ed stop input(U 1¥G4231)

Md.47:Positioning data being BLSY
executed : Control method
yd AT Onrtinnina Aot haina

Positioning Comnplete  Positioning Complete

laxisho. N 2 (3 (4]
Md. 31:5tatus : Error detection
AxisNo, |12 |3 |4

<Imagen de operacion>

Md. 31:5tatus : Axis warning detection
AxisNo, |12 |3 |4

@ |Md.51:AMPess operation mode(U1%G4232)
] |r'-"|::|. 133:0peration cyde over flag{U1¥G4239)

El inicio del control sincronico vy la verificacion de
la operacion se han completado.

Haga clic en [JJ para pasar a la siguiente pantalla.
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m Verificacion de la operacion con osciloscopio digital

Verifique |la operacién con un osciloscopio digital.

En la siguiente pagina, opere la pantalla real y verifique la operacion con un osciloscopio digital.

-

r
¥ _ - e . o d—

e Edf Vew Action Onle Tools  Help
=1 RN ] R K dull FH
2

Ly My

(4’3 4 4 | |niN

b Conivnpal Mede gy Counb Flarnh Fime
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m Verificacion de la operacion con osciloscopio digital

‘-_',ﬂ Digital Cecilloscope - D ¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - 01:FX3-4055C-5 | =lE) |—£3'-]

! File Edit View Action Online Tools Help

=N -1e]- AL o
Note que en el osciloscopio digital la forma de onda de los datos de leva | Byereil v | I v_1] |

creados coincida con el del valor de velocidad actual del eje 1. . .
(La visualizacion del grafico varia dependiendo del tiempo para detener la Valor actual de ciclo 1 de eje de leva
Valor de velocidad actual De eje de leva

muestra). ,
WORD }mm 8iT 1 BVelocidad del motor
: : : _ f WValor actual del motor

m

CCNCRC RO

;ﬂ 7] -
'°'°°°E.F_.:3 7] |

> Scale | AUTO ~|
0.0 1000.0 2000.0 so00.0 | La verificacion de la operacion con un osciloscopio
2 s digital se ha completado.
v Status STOP ..m:] - ] 4
> Cantinual Mads  Trigger Gounts Finish Time Haga clic en m para pasar a la siguiente pantalla.

Simulation (1.1) MODE Digital OSC
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@ Resumen de este capitulo ) 0006

En este capitulo, usted aprendio:

« Configuracion del sistema
+ Procedimiento de inicio para el control sincronico
+ Creacion de parametros para el control sincronico

« Verificacion de operacion para el control sincrénico

Puntos importantes

Configuracién del sistema * Para agregar un eje, configure los servoamplificadores y los niimeros de eje con la
conexion SSCMETII, agregue v conecte los cables de los servomotores y finalmente
configure los ajustes con MELSOFT GX Works3.

e L GG BRI ERGETE R R « Asi como el procedimiento de implementacién de un sistema de servo con el
sincronico modulo de movimiento simple de la serie MELSEC iQ-F, ajuste la configuracion del
sistema, los parametros, los parametros del servo, los datos de posicionamiento y los
parametros del control sincronico, cree datos de leva y escriba los elementos
configurados en el médulo de movimiento simple.

o TG BV ETE T TG ERETERERSTG « Los parametros para el control sincronico incluyen parametros sincronicos,
sincronico parametros de eje de entrada y datos de leva (cam curve).

Verificacién de operacion para el + En la ventana Axis Monitor, es posible gque se verifique el estado del contraol

control sincrénico sincronico.

+ Utilice un osciloscopio digital para verificar el estado del control sincrénico en un
grafico.
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@Y Prucha Final ) 900

Ahora que ha completado todas las lecciones del curso Modulo de movimiento simple de serie MELSEC iQ-F,
usted 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 botdn Respuesta. (Se la 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.

Respuestas correctas: 3

Para aprobar la prueba, debe
responder correctamente al
menos 60% de las preguntas.

Total de preguntas: 3

Porcentaje: 100%

Continuar l l 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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Prueba Final 1 ) 000

Por favor, seleccione el software requerido para ejecutar el control de posicionamiento con la serie MELSEC iQ-F
Modulo de movimiento simple.

- MELSOFT GX Works2
~ MELSOFT GX Works3
~ MELSOFT MT Works2
~ MELSOFT GT Works3
" RT ToolBox2

Respuesta ] [ Retroceder
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Prueba Final 2

Por favor seleccione el nimero correcto de eje de control del servoamplificador para el eje 1.

(J

Interruptor giratorio
de seleccion de eje (SW1)

Interruptor auxiliar de
ajuste del nimero de eje
(SW2)

~,

(J

Respuesta ] ’ Retroceder

Interruptor giratorio
de seleccion de eje (SW1)

Interruptor auxiliar de
ajuste del numero de eje
(SW2)

~,




‘i
ki MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_SPA SR

Prueba Final 3 ) 006

Seleccione el método correcto para encender o apagar un dispositivo arbitrario en el programa de secuencia durante
el monitoreo con MELSOFT GX Works3.

L)

Hacer doble clic en un dispositivo.

.

Hacer doble clic en un dispositivo mientras presiona la tecla Alt.

Hacer doble clic en un dispositivo mientras presiona la tecla Mayus.

Respuesta ] [ Retroceder
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Prueba Final 4

Seleccione el procedimiento apropiado para el inicio del control sincrénico.

A—-E—-C—-D-B-F

.

E-D—C—B—A—F

.

B=F-E=A—=D=C

A: Creacion de datos de leva

B: Configuracion de los parametros sincronicos

C: Configuracion de datos de posicionamiento

D: Configuracion de parametros y de parametros del servo
E: Ajustes de configuracion de sistema

F: Escribir en el modulo de movimiento simple

Respuesta ] [ Retroceder
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Prueba Final 5

v

Seleccione del cuadro de términos la explicacion correcta de cada elemento del osciloscopio digital.

: Se puede configurar datos de destino como muestra.

: Se puede configurar un ciclo de muestra y una velocidad de muestra antes y después del
lanzamiento.

: Se pueden configurar las condiciones para iniciar la muestra.

Términos

1: Condicion de muestra
2: Configuracion de lanzamiento
3: Seleccion de prueba

Respuesta ] [ Retroceder
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} Calificacion de la prueba ) 00®

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

Respuestas correctas: 0

Total de preguntas: 5

Porcentaje: 0%

Continuar | ‘ Revisar ‘ ‘ Reintentar ‘

No ha aprobado la prueba.
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Usted ha completado el curso Médulo de movimiento simple de la serie MELSEC iQ-F.

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 volver a tomar el curso las veces que desee.

Revisar] \ Cierre




