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Objetivo del curso

) oo

Motion con MELSOFT GX Works3, el software de ingenieria PLC.

Programa que utiliza los FB que se ajustan
a PLCopen

Programa de ejemplo

Aprenda sobre el método de inicio de un
sistema de muestra, tales como la instalacian y
cableado del madulo de Simple Motion.

Configuracion del sisterna

Este curso esta dirigido a aquellos que implementaran por primera vez un sistema de control de movimiento utilizando el
maodulo de Simple Motion de la CC-Link IE Field Network de |la serie MELSEC iQ-R. Este curso describe los procedimientos
para el disefio del sistema, instalacién, cableado y las operaciones que se requieren antes de operar el médulo de Simple

servos AC y el control de posicionamiento.

Para los principiantes, se recomienda tomar los siguientes cursos.
««Conceptos Basicos de la serie MELSEC iQ-R»

««GX Works3 (Ladder)»

««Conceptos basicos de MELSERVO (MR-J4)»

*«Equipo de FA para principiantes (posicionamiento)»

Para tomar este curso es necesario contar con los conocimientos basicos de los PLC de la serie MELSEC iQ-R, los
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Estructura del curso ) (v I

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

Capitulo 1. Inicio

Aprenda sobre el método de inicio de un sistema de muestra, tales como la instalacion y cableado del médulo de
Simple Motion.

Capitulo 2. Configuracion del sistema

Aprenda sobre la configuracion de la CC-Link IE Field Network, del médulo de Simple Motion y los parametros del
servoamplificador con GX Works3.

Capitulo 3. Programa de ejemplo

Aprenda sobre la programacion de un méodulo de Simple Motion utilizando un programa de muestra.

Capitulo 4. Programa que utiliza los FB que se ajustan a PLCopen

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

Prueba final

5 secciones en total (7 preguntas), puntaje para aprobar: 60 % o superior
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]
Cémo usar esta herramienta de aprendizaje en linea ) 20

Ir a la pagina siguiente Ir a la pagina siguiente.

Regresar a la pagina anterior Regresar a la pagina anterior.

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 ) ] Joc

Precauciones de seguridad

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

Precauciones que debe tener en este curso

- Es posible que las ventanas de la version del software que usted usa sean diferentes a las que se muestran en
este curso.

A continuacion se muestra el software utilizado en este curso y cada version del software.
- MELSOFT GX Works3 Ver.1.032)
- MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.60N

Materiales de referencia

Los documentos que se indican a continuacion son el material de consulta asociado a la herramienta de aprendizaje. (No
son imprescindibles para aprender).
Haga clic en el nombre del material de referencia para descargar.

Nombre de Formato del archivo ~ Tamafio del archivo

referendia

Hgoja de registro Archivo comprimido 6.72 kB
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Este capitulo describe el método de inicio del sistema de muestra en el orden de trabajo: instalacion, cableado y
configuraciones del circuito externo del médulo de Simple Motion y de los servoamplificadores.

m Procedimiento de inicio

El siguiente diagrama muestra el curso de las descripciones en este capitulo.

[ Instalacion de moédulos

¥

Cableado de una fuente de alimentacion y
conexion de cables

L 4

Ajuste de los nimeros de estacion

4

Conexion de la CC-Link IE Field Network

¥

Cableado de un circuito externo

¥

Encendido del sistema
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>>m Configuracién del sistema

o 000

(1) Configuracion del dispositivo del sistema de muestra

Utilice la tabla X-Y de dos ejes. Conecte un circuito externo al médulo de entrada remota.

R61P R0O4CPU  RD77GF4  R35B

MR-J4-GF MR-J4-GF

NZ2GF2S1-16D

t'

AT
RARRRAAAIRAN)

B Lo = —t
W ls i e

(07 W pminieimivimiminion

Circuito externo
(Interruptor ex.)

Tornillo de bola (separacion): 10 mm HG-KR
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»m Cunfiguracién del sistema

(2) Proporcionar sensores de proximidad y limites de recorrido

A continuacion se muestra el rango de operacion de la tabla X-Y.
Los interruptores DOG y FLS/RLS se proporcionan en las posiciones que se muestran a continuacion.

Rango de operacion

0 mm

=10 mm

=10 mm 0 mm 150 mm 155 mm
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@&EI 1nstalacion de médulos ) oo

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

RO4CPU R35B

R61P RD77GF4
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»m Cableado de una fuente de alimentacién y conexion de cables ) 000

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

(1) Cableado de la fuente de alimentacion de PLC

A continuacion se muestra un ejemplo de cuando los cables de alimentacion y los cables de conexion a tierra estan
conectados al modulo de la fuente de alimentacion.

Durante el cableado, abra la tapa de terminal en la parte frontal del médulo de la fuente de alimentacion y conecte
los cables.
Para reducir el ruido en el sistema de fuente de alimentacion, conecte un transformador aislador.

Madulo de la fuente de alimentacion:
Dentro de la tapa de terminal Maodulo de la fuente de alimentacion

200 a 240 VAC
D
Interruptor de
) circuito en caja
1"' moldeada
% (MCCB)
cp
* X
2

Hacia el cableado de

la fuente de Tamaiio de cable correspondiente Par de apriete
alimentacion del

servoamplificador Cable de
alimentacion

0.75 a 2 mm? (18 a 14 AWG) 102a138 N'm

Cable a tierra 0.75 a 2 mm? (18 a 14 AWG) 1.02a138 N'm
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»m Cableado de una fuente de alimentacién y conexion de cables ) 00c

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

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

200 240 VAC El siguiente cuadro enumera los tamanos de los cables cuando se utiliza el
servoamplificador MR-J4-10GF.

Intermiptor de Si el servoamplificador tiene una capacidad diferente, consulte el manual de
circuito en caja instrucciones de su modelo
moldeada -

(MCCB)

Elemento Tamafio de cable correspondiente Par de apriete
Hacia el cableado de

alimentacion del PLC Fuente de
alimentacion del
Interruptor de circuito de

circuito en caja control (L11, L21)
moldeada

(MCCE) Energia del

circuito principal 2 mm? (14 AWG)
. ‘ Interruptor MR-)4-10GF (L1, 12, 13)
'.i '

1.25 mm2 a 2 mm? (16 a 14 AWG)

magnético de
tact
MO - Cable a tierra 1.25 mm? (16 AWG)

Cable de fuente de alimentacion del
servomotor | }

Cable del codificador

=
I

HG-KR13
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m Ajuste de los numeros de estacion

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

lJIIl

=
| b
| Ea

SW2 SW3

Interruptor giratorio de ajuste Interruptor giratorio de ajuste
de nimero de estacién (superior)  de ndmero de estacion (inferior)
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G Ajuste de los nimeros de estacion ) [« ) v Jroc

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

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

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

9 000

Conecte el médulo de Simple Motion RD77GF, dos servoamplificadores (MR-J4-GF) y el médulo de entrada remota
con cables Ethernet.

Conéctelos en una topologia lineal como se detalla en este curso.

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

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

Estacion maestra

Estacion 1 Estacion 2

Estacion 3

Cable Ethernet Conector Estandar
Categoria 5e o superior, cable directo (doble Conector RJ45 | Cables adecuados:
blindaje, STP) *IEEE802.3 (1000BASE-T)

*ANSI/TIA/EIA-568-B (Categoria 5e)
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1.7 Cableado de un circuito externo

) oo

En este curso, conecte un circuito externo al modulo de entrada remota.
La siguiente figura muestra la asignacion y el cableado de cada sefal.
Utilice contactos normalmente cerrados para la parada forzada, el limite de rotacion de avance/rotacion inversa y el

sensor de proximidad.

X00: Parada forzada
X01: JOG de rotacion de avance

T o del eje X
Ty X02: JOG de rotacion inversa
L : del gje X
I sasevavasaAsAsARAS X03: JOG de rotacion de avance
T T N T TN T T TN .
del eje Y
X04: JOG de rotacion inversa
del gje Y
X05: Inicio del eje X
X06: Inicio del eje Y
~| X00 | [X02 XOE ||{COM X07: Reinicio de error
24VDC A

=3 X01| ... |XOF||COM

X08: Inicio sincronizado del eje Y
X09: Seleccién del nimero
de posicionamiento
XO0A:Sensor de proximidad del eje X
XO0B: Limite de rotacion de avance
del eje X
X0C: Limite de rotacion inversa
del gje X
X0D:Sensor de proximidad del eje Y
XOE: Limite de rotacion de avance
del eje Y
XOF: Limite de rotacion inversa
del gje Y

X00 || XO01 || X02 || X03 || X04 || X05 || X06 || XO7 || X08 || X09 || XOA || XOB XOD || XOE || XOF || COM
vl VANNNN ST
o
& & » & L & L L » L &
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m Encendido del sistema

Verifique que el interruptor de RUN/STOP/RESET del PLC esta colocado en STOP.

RESET RUN

Q)

STOP

Encienda el sistema. El servoamplificador muestra «Abx».

A S lEgr  CC-Link IE Bierd

MELEEHVO-] 4
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m Resumen de este capitulo

) oo

En este capitulo, usted aprendio:

« Configuracion del sistema

+ Instalacion de modulos

+ (Cableado de una fuente de alimentacion y conexion de cables

« Ajuste de los nimeros de estacion

« Conexion de la CC-Link IE Field Network

« Cableado de un circuito externo

* Encendido del sistema

Puntos importantes

Configuracién del sistema

Instalacién de modulos

Cableado de una fuente de
alimentacion y conexién de cables

Ajuste de los nlimeros de estacion

Conexion de la CC-Link IE Field
Network

Cableado de un circuito externo

Encendido del sistema

Configure un sistema que conecte los PLC de la serie MELSEC iQ-R y los
servoamplificadores de la serie MELSERWO J4 sobre la CC-Link IE Field Metwork.

Instale el modulo R61P de la fuente de alimentacion, el modulo RO4CPU del CPU de
PLC y el modulo RD77GF4 de Simple Motion en la unidad base R35B.

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

Conecte los cables de alimentacion del servomotor v los cables del codificador a los
servoamplificadores.

Ajuste los nimeros de estacion de los servoamplificadores y del médulo de entrada
remota.

Conecte el madulo de Simple Motion, los servoamplificadores y el médulo de
entrada remota con los cables Ethernet.

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

Coloque el interruptor RUM/STOP/RESET del CPU de PLC en STOP antes de encender.
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m Cunfiguracién del sistema

A continuacion se muestra una version de cada software utilizado en este capitulo.

GX Works3 ver.1.032) o posterior
MR Configurator2 ver.1.60N o posterior

Registro de perfiles

Registre los perfiles del MR-J4-GF y del NZ2GF251-16D. Una vez que registre los perfiles, no es necesario hacerlo
después.

1) Descargue los datos del perfil del MR-J4-GF y del NZ2GF2S1-16D desde aqui y aqui, y guarde los archivos zip en
lugares arbitrarios.
(No necesita descomprimir los archivos zip).

2) Inicie GX Works3.

3) Seleccione [Tool] - [Profile Management] - [Register] sin ningun proyecto abierto.

4) Seleccione el archivo zip guardado y haga clic en [Register].

Tool Window Help Register Profile
! Memary Card vl Uim L QG Lok jn: | i prctie ] B

Check Program... . Name : Date modified  Type
v B " r— = " x =
1 bdlB00_MIIGFI51-160 1 2. C5PP.oip 9/6,/2016 1007 PM Compress
Check mieter., Racert Place - - -
PR o ¥ L 0002_MR- 4 GE_2_ja.CS00 zip WE2016 059PM  Compress

Confirm Memory Size (Offline)... -

Module Tool List... Dekiop

Drive Tool List...

profile Management

Reqgister Sample Library...

Shortcut Key...

Predefined Protocol Support Function...
Circuit Trace...

Options... Fie pame [in000_MZ2GF251-160_1_ja C5FF 2

Files f type: [ 40 Supported Fomats
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@EI Creacion de un proyecto

Cree un proyecto para GX Works3.

1) Seleccione [Project]-[New].

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

Change Module Type/Operation Mode...

_ r A
Data Operation * MELSOFT GX Works3
Intelligent Function Module »
' Add a module.
Nnen Nther Fnrmat File . I-o [Module Name] RO4CPU
[Start 10 No.] 3E00
Modue Setting Setting Change
Module Label:Use
| Do Not Show this Dialog Again | ol ]
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Inicie la memoria del CPU de PLC.

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

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

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

-~
(Spemv Connection Destnation Cmnjctm ! s . - TERIYY ° m_ g
| bo |8~ £ BF- 5. _|
) Seral oL QoAink Shecet CLIE Fald QR Seres
e 0 g Qosed Board L
y ey Baxd
: uss
2" \Write to PLC... " B E '
Verify With PLC... I I I I
[0 :( I3 c:,-; cCank Ethemat (W] a1 CCERE  Head Modue
& Modue ET/10{H Modube Nod.de Masted/Local =
Remote Operation(S)... l Meduie Modds =
Safety PLC Operation... » PLC Mode  ROPU
|—5 @ 3 Connecton Crannel Lot
o Specfaaton Other STt Cther Statan -
- (Scak hetnok) {Co-cuntence Netmork) CRU Mofivle Drect Cousied Settng
Tme Out (Sec.) M Retry Trmes O 4]
ML Type
Detals
OC X Cont CC IE Fele Ethamet Ok Q4
NET/10(H) em b
User Authentication... » ik Seter s
CCECont  CCIE Pl Ethemet Clrk =T}
NET/100H)
Accessng Host Station
Nutple OPU Setting Specfy Recundant O°U oK
Tarpget PLC
3333 are |
PLCNo. 1 lw
i aii’e 3
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m Inicializacion de la memoria

\ A

P Mamory Dperaticn

‘ a1 Eh |1t~ in Bemanry

......

Hebaanh]

2/2

0 000
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»m Diagrama de configuracion de médulo ) L o]

Cree un diagrama de configuracion de maédulo.

Seleccione [Module Configuration] en el arbol del proyecto.

Seleccione la pestafia POU List en la ventana Element Selection y arrastre y suelte el médulo que va a utilizar,
Seleccione las figuras correspondientes a los modulos PLC que se utilizan en un sistema real.

Luego de crear el diagrama de configuracion de modulo, seleccione [Edit]-[Parameter]-[Fix] y cierre la ventana Module
Configuration.

Element Selection = ®
(Find POL j&é"_'}|‘“ Ly~ Ly
| }( Jl

POW CPU 0 1 Display Target:

2 3 ¢

iQ-R Series
Maiq Base
m R358 5 Slots (Type requiring p
m RaBE Ype requiring p<
W R3BRB-HT & Slots (Extended tempei
I R3I108-HT 10 Slots (Extended temps
[ R310RE 10 Slots (Type requiring r|=
N R3128 12 Slots (Type requiring |

STas Extension Base
0 RQ Extension Base

PLC CPU

Process CPU
Safaty CPU

C Controller
Head Module
Motion CPU
NCCPU
Power Supply

O Cwbanelonmn
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a Habilitacion de la sincronizacion entre médulos ) “1'/':@

Habilite |a sincronizacion entre modulos en este curso. (Nota)

Seleccione [Parameter] - [System Parameter] en el arbol del proyecto.

1) Seleccione la pestana Inter-module Synchronization Setting.

2) Establezca [Use Inter-module Synchronization Function in System] en «Use».

3) Haga clic en <Detailed Setting> de [Select Inter-module Synchronization Target Module].

4) Establezca RD77GF4 en «Synchronize=» en la ventana Select the Synchronous Target Module.
5) Haga clic en el boton [OK] para cerrar la ventana.

Sl [ a4 Managamars |anu'-"lmal |5e'mnl

-f-) Food Sean Interunl Settieg of baer-modile Syeehronimation CPL

[Feut the Zetiing Bem o Semrch | [y S T— h;ﬂh 2) Eatin Is-zmtu-e Symechecous Target Modle T e '. ey
. Use Inter-module Swrchrorization Function i Syshem m

- a Inter=module Synchronization St

0.05ms Lt Settig 3) -0 Simchrice |
Fied Soan Intorval Softing (Mot et i 0.05ms uni) Mt i1 =
Fikad S2an Interval Stting (324 in 116z unil) 051 ms 22 ; .

1= ter-module Synchronization Master Sefteg -3

Meurrtie Skt Mo,

Synchroncus Master Setting of GG IE Field Mot St ‘ -

Set torpet module wack evscubing infer-module syncheonzatbon funcion &
Midhdn fueamatee cf e anl moskide cannct be changed mban % folamicg sadule i st

B -y PR

Plasss mat PLG Ho. which use riier-module symerronzabon function o seme setirm.

Sl ‘menchronour, e not o for Ll moduls

:hr-lisil-m | sl | Restore e Dedaylt Seltings: |

' 5)
Syatem Parametsr Dversion T Cancel . | Gemel

(Mota) Cuando la version de firmware del RD77GF es «04» o anterior, siempre habilite la sincronizacién entre madulos.
Verifique la version de firmware con el siguiente procedimiento.
1. Siga el procedimiento y cree un diagrama de configuracion de modulo, lo que permite la comunicacion con el médulo de CPU. -
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@XI Habilitacion de la sincronizacion entre médulos ) DO
2/2

{(Mota) Cuando la version de firmware del RD77GF es «04= o anterior, siempre habilite la sincronizacion entre modulos.
Verifique la version de firmware con el siguiente procedimiento.
1. Siga el procedimiento y cree un diagrama de configuracion de madulo, lo que permite la comunicacion con el madulo de CPU.
2. Seleccione [Diagnostics] - [System Monitor] en la barra de menu.
3. Haga clic en el botan [Product Information List] en el centro inferior de la ventana System Monitor Main Base.
4. Desplace la ventana Product Information List hacia la derecha y verifique el firmware version.

Sywiem Monitor Misin Rase(] ] E]
| rmd ) " : & Product Information Lisk e W O - e e
" [T - . i

.!!!! - Natwork
St 1/ P ¢ oz Informatia o Address

Eutensian fase . N parr gy | (Portl IPwd) | (Part2 IPu4)
| Unirstall Frinis

updhie Marte
Unirnstall |

B S
Unirstall

Dtension Base
Uninstall

Unimstall

Skension Hage
Umirstall
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»m Configuracion del intervalo de escaneo fijo

Setting].
dispositivo de enlace.

Cuando finalice la configuracion, haga clic en el boton [OK].

1/2

Establezca el intervalo de sincronizacion en [Fixed Scan Interval Setting] en la pestafia [Inter-module Synchronization
Los valores configurables en el ciclo de sincronizacion entre modulos cambian segan el control y la cantidad de puntos del

Configure Fixed Scan Interval Setting en 1.00 ms para conectar el modulo de entrada remota de este curso.

) oo

Fiend Scan Fiimrval Seiting (Mot et i 00Sms unit]
Fieed Scan Evercal Setiiog (Set in 005ms unit) 100 mz |

= Jriev medele Syeciromebons Maslor Scifog ¥ ]

Synchronous Master SeHing of CC IE Field ot Bt
Mourtiva Slat Mo, [

Explanation

Tt the moduls which = the syrchronous master eethin the modules
.I_I..f ol requirsd 10 aal shen local #laton of CO-Link, I Fiel & ool 26 ae synchronous langed bolween

(CPU madule® has been sat bo synchrorous masier mithin the modules sutamaticaly ) o
Please be gure io st ®we local station of sowed CO-Link [E Field 1o synchrorous master withie the
medules mhen the bocal siation of CU-Link, [E Field = 5o 25 synchronous targed between uns.

[ Th bocsal slabon veill ba recama slalion o srcheondus comsand milbn modukee: becauss | @ operabad

b swrchronous command sathin modules from master station of O0-Link IE Fiald 5o the hmlﬂahm will .

i -

| Mam Lizt | Find Fesult | Gheck, I Festoe the Defaull Setines

|_ Syatem Paramalor Desrsion ] [ OF ] Cawca! ]

RIS Frromate; . . . . . R e Valor de referencia del intervalo de escaneo fijo
| L0 Basi ] ] dubtiphe GFL Getti Imer-moduls Synchronzstion Seting |
M_—h—&— Cantidad de Intervalo de
ok Callne Rerm o Een r m Hing ) )
e ie v et ] ot ol Synchranastin St estaciones totales escaneo fijo
. Uz Inter- module Synchronizetoen Funcgion n System Use
Sales bier-madae Syrchronzstion Tangs! Modu b <Dwrtailed Seting H
5 gm- || FuadSoan el St f r-watle iz 1 a 4 estaciones 0.50ms
- meculs Syme ization Seti 006 Lkt Setting fr
5 a 13 estaciones 1.00ms

14 a 64 estaciones 2.00ms

65 a 120 estaciones | 4.00ms

[COLUMNA] Intervalo de escaneo fijo

PP T

Sl se produce la advertenma (}CC(}H [Synchmnlzatmn cycle time nver] el error ZEU{}H [[nter—mcdule synchronization process error] o

4
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[COLUMNA] Intervalo de escaneo fijo
Si se produce la advertencia 0CCOH [Synchronization cycle time over], el error 2600H [Inter-module synchronization process error] o

el error 193FH [Operation cycle time over error], configure un valor mayor o verifique los siguientes puntos.
- Verifique que el ciclo de operacion sea optimo de acuerdo a la cantidad de estaciones.

- Configure [Pr.152] Maximo nimero de ejes de control.
- Configure [Application Settings] - [Supplementary Cyclic Settings] - [Station-based Block Data Assurance] del parametro de red

en «Disable».
Cuando utilice un modulo de entrada remota, configure [Station-based Block Data Assurance] en «Enable:.
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(1) Agregar una estacion remota

Registre una estacion remota para que se utilice en el proyecto.

1) Haga doble clic en [Module Parameter (Network)] en el arbol del proyecto.

2) Haga clic en [Basic Settings].

3) Haga doble clic en <Detailed Setting> de la [Network Configuration Settings].

ﬁ Module Parameter (Motion)

l:n

ded Parameter

oetting ltem
Item 3} Setting

- Netwark Contiguraton Sctivgs

Network Configuration Settings | <Detailed Settng
~ Refresh Settings

Refrash Settings {Detailed Setting>
- Hetwork Topology

Metwork Topology Lire/Star

Metwork Topology
- Application Settings
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Aparece la ventana [CC IE Field Configuration].

4) Arrastre y suelte [Servo Amplifier (MELSERVO-J4 Series)] - [MR-J4-GF] en la lista de modulos de la izquierda dos
veces desde [Module List] que se encuentra el lado derecho de la pantalla.

5) Arrastre y suelte [Basic Digital Input Module] - [NZ2GF251-16D] en la lista de modulos desde [Module List].

6) Verifique que los dos servoamplificadores (MR-J4-GF) y NZ2GF251-16D estén registrados en la lista de modulos.

£} CC IE Field Co
! CC IE Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

| Detect Now | { Module List x
Mode Setbng: e [Hagh -Speed Mode fssgriment Method: [sg-t‘ﬁﬂ - Link Scan Time (Approx, ) - m | Salact CC IE Field | Find HWU'?' Mol b
i BeservedBEr E e = -
Mg, Model fame ETas Station Type RIRY Seting Rl ol Seting m‘s:‘-h;l-wﬁ :‘EI!J- . 3 | oL

Prony Etar End | Pan Star End
=) =) @ Genaral CC IE Field Module

i - N — E CC IE Fiekd Module (Mitsubkshi Electri
i - J4GF ! Inteligent Device Station 35 0050 0063 NoSetting @ Master/Local Modub

6} B : wm-acF I Irtelgent Device Station 36 0084 DOAT Mo Setting @ Head Module
= 1 NIMGFIS1-160 1 Remote Deviee Station 16 0000 O0OOF 52 0000 0033 ho Seting g .

I mr4-GF 0.1 to 55/ 3P
S ET I T B T G P T P —

M= NIZGFZ51-160 16 points

A GOTLHM Series

MR-J4-GF  MR-JE-GF PE:.—J;BFEIEI

[COLUMNA] RD77GF como una estacion maestra de red

Ademas de la funcién como un médulo de Simple Motion, el RD77GF cuenta con una funcién de estacién maestra
equivalente al modulo maestro/local de la CC-Link IE Field Network. Ya que el RD77GF se puede utilizar no solo para el
control de movimiento, sino también para funcionar como una red maestra, el médulo de E/S remota se puede conectar en la
misma red. Esta caracteristica puede reducir el costo de la configuracion del sistema.

* El RD77GF no es compatible con la funcion de subestacion maestra.
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(2) Asignar dispositivos de enlace

Asigne los dispositivos de enlace (RX/RY, RWw/RWr) a la estacion remota.
1) Desplace la lista de modulos a la derecha y muestre [RX/RY Setting] y [RWw/RWr Setting].
2) Asigne los dispositivos de la siguiente manera.

| Detect Now J

 ModeSetting: | Oniine (High-Speed Mode) v mtm&ud: Link Scan Time (Approx.): [ - n

No. Model Name STA# Station T ! - - : - . :

vl | _ we 2) | Points | Start | Erd | Printe | Start | End |
L Host Station 0 Master Station (Nota) ="~
B MR-J4-GF 1 Inteligent Device Station r 3 0060 0083 No Setting
B MR-J4-GF 2 Inteligent Device Station . _36__0084__0DA7_lo Setting
= 3 Remote Device Station

Desde X00 hasta XOF del modulo de entrada remota se asignan a RX00
hasta RXOF.

(Nota) Cuando el Assignment Method se ajusta a Start/End, cambiar la direccién de inicio de RWw/RWr puede configurar 4
puntos.

Siempre configure 36 puntos para RWw/RWr del servoamplificador MR-J4-GF.
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(3) Configuracion de la comunicacidn sincrénica y configuracion del modo especifico de la estacion

Ajuste las otras configuraciones.

1) Desplace la lista de modulos completamente hacia la derecha para mostrar [Network Synchronous
Communication] y [Station-specific mode setting].

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

3) Ajuste el modo de operacién del MR-J4-GF en [Station-specific mode setting].
Configure MR-J4-GF en «Motion Mode» en este curso.

Detect Now '
Online (High-Speed Mode) 2] Assignment Method: Link Scan Time (2 3} i.): | - ms
— N ' N

Network Synchronous . Station-specific mode
Model Marme s Alias Comment setting

Synchronous
Synchronous
MNZ2GF251-16D Asynchronous

[COLUMNA] Modo especifico de la estacion del servoamplificador MR-J4-GF

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

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

Presentan las siguientes diferencias.

Motion mode Este modo ejecuta un control de movimiento avanzado, como por ejemplo, el control de interpolacion, el
control sincronico y el control de par de torsion y velocidad de ejes multiples con la combinacion del madulo
de Simple Motion.

Este modo dirige facilmente la cinta transportadora y la tabla de rotacion mediante la funcion de
posicionamiento creada en el servoamplificador. Se puede utilizar un modulo diferente al modulo de Simple
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/O mode Este modo dirige facilmente la cinta transportadora y la tabla de rotacion mediante la funcion de
posicionamiento creada en el servoamplificador. Se puede utilizar un madulo diferente al médulo de Simple
Motion como una estacion maestra.

(Nota) Al configurar Network Synchronous Communication del modulo de entrada remota en "Synchronous”, se presentan
restricciones segun el nimero de serie del modulo de entrada remota.
Para ver mas detalles, consulte el Manual de usuario del Modulo de E/S remotas de la CC-Link [E Field Network.
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(4) Reflejar la configuracion

Después de configurar los ajustes, haga clic en [Close with Reflecting the Setting] en el lado superior
de la ventana.

B, MR-)4 0.1 to 55kW/3-Phase

B Basic Digital Input Module
5 NZ2GI 16 points

@ GOT2000 Series

[ GOT1000 Series

] |
i e

MR-JI-GF  MR-JI-GF NZ?(.;::%S|

(.
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(1) Configuracion de la actualizacion de enlace

2) Haga doble clic en <Detailed Setting> de la [Refresh Settings].
3) Configure los ajustes de la siguiente manera.
4) Cuando finalice la configuracion, haga clic en [Apply].

Setting Trem List Setting Item

Configure el rango de transferencia entre el dispositivo de enlace y el médulo de CPU.
1) Haga clic en [Basic Settings] - [Refresh Setting] en la ventana Module Parameter (Network).

Ttem
|1*'|:iu1 the Settre Ilem to Search | IE' = Hotwork Gonfiaursiion Solines

Setting

Metwork Configuration Settings  <Detailed Setting>

48 Basic Settings .
[ Mataoel Cootiguration Settings Metveork Topology Line/Star
| 1) | Refrech Setting

:H_“ Application Sattings

E'E EI |-| Wefresl Sctlings £ Al
- . . Refrash Sattines 2) I(Dmilud Satting> I
@ 7 Required Settings . Network T _

wo | El estado desde RX00 hasta RXOF se aplica a X100 hasta X10F del CPU de PLC. -
.—:rc'rl:rm“m T O =Ll L=y TATEEL | DEvicE T TOm T \lﬁt EI'I:| _J
- 5B - 512 00000f OOIFF  4mp  Module Label [+
3)[ 1 Rx - 16| 00000 0000F @  Specify Device| v - 16| 00100 0010F
2 Rilir - 4 00000 00003 4mp  Specify Device » = 4 00000 0ODO3
3 Riliw - 4 00000 00003 4  Specify Device w - 4 00100
" - -
5 - - -
B - - -
? - * -
a - * b
g - “ -
10 - - - -

4
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- /
o El estado desde RX00 hasta RXOF se aplica a X100 hasta X10F del CPU de PLC. -
-_E"E"I.'-E'I‘mw: TOmICE =L T |m1—ﬂ=m_\lﬂft El"lj __
- |SB - 512 00000y OO1FF “ Madule Label |-
3)[ 1 R = 16 00000 0000F  dah  Specify Device|» 16 00100 0D10F
2 R - 4 00000 00003 {mp  Specify Device v 4 00000 DO0O3 B
3 Rl = 4 00000 00003 4mp  Specify Device|w 4 00100
T - -
5 - - -
B - - -
? - # -
a | - b
g - -
10 - “ - -

Explanation

The end number (hexadecimal) of the device range to be refreshed iz displaved|

Check,

‘ [ Restore the Defaylt Settings

| Aoply

4
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(2) Configuracion de actualizacion del monitor de ejes y el monitor de control

1) Haga doble clic en [Module Parameter (Motion)] en el arbol del proyecto.

2) Haga clic en [Refresh settings] - [Refresh at the set timing.].

3) Verifigue que Target esté configurado en «Module Label».

4) Verifique que [Transfer to the CPU.] - [Current feed value] esté configurado en «Enables.
Con esta configuracion, cada dato del monitor de ejes se transfiere a la etiqueta de modulo.

Satirg hem List

[l | Toem 3) [ Module Label .l
”E "."._J [ram. M | [T 1] [ 1] s
FRodrosh ot the st g
l H;:*T”'m _""_"'! Translar o the P, [rantor the byfier memory data to the specified dovice |
' . e ".mm e Curenit faad vahie 4} Enabb Enabl
2) e |
- - n Foadrate Enable Enabie Enabdla Enable
Ly Ratresh Timing (10 Az wrver B Enable Enable Enalske Enabhe
Piis warring Mo Enable Enabie Enable Enabla
Walid M code Enable Enable Enable Enabila
fixiz aperation slafus Enahble Enable Enable Enable
Currant spesd Enable Enable Enabls Enabla
Axig leadrate Enabile Enable Enabile Enable
Speed-posdion switching control positonng mavemant am Enahle Enahble Enable Enable
External input el Enable Erabie Enatee Enatils
Status Enable Enable Enabile Enable
Targnt valhss Enable Enabie Enabils Enabla -
. I »

liem List | Find Fiesull Chach, Rastore the Dedayh Settirgs
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(3) Configurar el tiempo de actualizacion

1) Haga clic en [Refresh settings]-[Refresh Timing].

2) Verifique que [Refresh Timing] esté configurado en «At the Execution Time of END Instructions.

Con esta configuracion, los valores del monitor de ejes y del monitor de control se actualizan cuando el médulo de
CPU ejecuta el proceso de la instruccion FINALIZAR.

frout the Satting Hem o Search A e Medule Label -i
uE it Ibam fais Fiisd sl o
| Ehcodsr apton inor mation Lhatie Enabie Lnabie Lnabie
j Module cperation setiing Feverse forque limi stored vakie Ensble Enable Enable Enable
idh Maodule cparation setting Spaed durifg command Ensble Ensbile Ensbile Enabile
) Fisirach patiinge Terque chiring command Ensble Enatile Enable Enable
1) m—m- e Conirol mode swiiching status Entile Ensbile Enable Enable
T Pozitioning data baing execuled (Aziz to be nierpolated)  Endble Enahble Enable Enabils
Deceleration start {lag Enatibe Enable Enable Enable
Tranefer to the G Traneler the buffer memory data to the specified deice
Pre—raading data analysis status Enabs Enable Enable Enabila
Extemal command samal monitor Enable Enable Enable Enabla
Rafreeh Teomng
Fafrash Timing 2) At the Exscution Tima of END hstruction
Rafrash Group [nlinc 1-64) T E
- Refresh Timing (L0} Specify the timing which transfers the 110 device data,
Rafresh Timing Yihen Ihter-module Synchronous Intermupt Program Execute -
4 111} 13

Sel refresh timng. -

Tem List | Find Fesuft Check Festore the Default Seitings
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(1) Parametro extendido del modulo

1) Haga doble clic en [Module Extended Parameter] en el arbol del proyecto.
2) Aparece la ventana [Simple Motion Module Setting Function].

g L Parameter

¢’ System Parameter

£+, RO4CPU
g . Module Information

= § 0000:RD77GF4

& Module Parameter (Motion)
. Module Parameter (Network)
(1) || Mo Exended Prometer |
4% Module POU (Shortcut)

note Password

S

v [Comoute Basc Parameters 1)

| Ttem Avs 21 Axs 22
The parameater does not rely on axis and relate to

Pr 82Forced stop vald rvald Lhrvwald
seheCton =
Pr. 152:Contrel ams number woper
ot 0
Basrc paremetors | ceoedm = nd apy g !
Pr. 100:Cormected Machne Mo Settng Mo Seting |
ey e AN e Rewl Servo Avgifer  Oise Rel Servo Avper |
Pr. LUnt setarg Jopuine
Pr.200. of pulses per rotaton 20000 puise
PRERSII s oo 20000 puise 20000 puise
Pr 4Unt magrvicaton Lox ] Temes Lix1 Times
Pr. 7480as spoed ot start 0 puise s ) puisesy
Basic parameoters 2 Seot according to the machine and applicable motor
Pr_B:Soeed vt vale 200000 pine 200000 pubse /5
Pr.uAcceier aton e O 1000 ms 3000 ms
Pr. W0:Oeceleration tme 0 3000 ms 1000 ms

Detailed parameters |

P 11 Bartineh romrweeston

Set according to the system confguration when th
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(2) Parametros comunes y parametros basicos

1) Parametros comunes
Configure [Common parameter] - [Pr.82: Forced stop valid/invalid selection] en «3: Valid (Link Device)=.
Asigne los dispositivos de enlace en 2.9 (6).
Ajuste el nimero de ejes que se utilizaran en [Pr.152: Control axis number upper limit]. Ajuste «2» en este curso.
Basic parameters 1y 2
Los basic parameters 1 se pueden configurar en un lote con el botén [Compute Basic Parameters 1].
Configure Ball Screw, Horizontal, Lead of Ball Screw (PB) a 10 mm y Reduction Ratio a 1/1.
Configure los basic parameters 2 teniendo en cuenta la velocidad maxima y el radio de reduccion del motory las
especificaciones de la maquina.

rl. Mguie Baaa qu:nhﬂl Aan #d -

s o g g g i o s P L T v oy ] B R ey |
T o e i o S B 8 el e S o s |

' Habew  s-igsvhr FI P — -

Display Fiter | Display Al | te Basic Parameters 1

] rd Latirg

Fepr e pa—

] l Rwesie S Bgien (P
E il E i P [ i . s | = B

Pr.82:Forced stop validfinvalid s... | 3:Valid {Link Device)
Pr.152:Confrol axis number upp... | 2
-| Basic parameters 1 Set according to the machine and applicable moto
Pr. 100:Connected Machine MR.-14-GF MR-J4-GF No Sett
Pr. 101:Virtual servo amplifier se... | 0:Use Real Servo Amplifier 0:Use Real Servo Amplifier D:lUseR ¥ i
Pr. L:Unit setting 0:mm 0:mm J:pulse
Pr.2:Mo. of pulses per rotation 4194304 pulse 4194304 pulse 20000 g e ————
Pr.3:Movement amount per rota... | 10000.0 pm 10000.0 pm 20000 g e A e g
Pr.4:Unit magnification 1:x1 Times 1:x1 Times 1:x1Tir da #rwmdhof cacdaor, o= WTLN o et wnet
Pr.7:Bias spead at start 0.00 mm/min 0.00 mm/min 0 pulse, e bl i et
- Basic parameters 2 Set according to the machine and applicable moto I
Pr.8:5peed limit value &0000.00 mem,fmin &0000.00 mm,fmin 200000
Pr.9:Acceleration time 0 100 ms 100 ms 00 m:
Pr. 10:Deceleration time 0 100 ms 100 ms 10
Petaifed paramctors T Set according to the system configuration when ti

1)
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(3) Parametros detallados 1

Item

- Detailed parameters 1
Pr.11:Baddash compensation a...
Pr. 12:Software stroke limit uppe...
Pr. 13:Software stroke limit lowe...
Pr. 14:Software stroke limit selec. ..
Pr. 15:Software stroke limit valid...
Pr. 16:Command in-position width
Pr. 17:Torque limit setting value
Pr. 18:M-code ON signal output t...
Pr. 19:Speed switching mode
Pr. 20:Interpolation speed desig...
Pr.21:Feed current value during...
Pr. 22:Input signal logic selection. ..
Pr. 22:Input signal logic selection. ..
Pr. 22:Input signal logic selection. ..

Configure los limites de recorrido y las sefiales externas del software (FLS/RLS/DOG) en el dispositivo de
enlace en Detailed parameters 1. Configure los ajustes de la siguiente manera.
Asigne los dispositivos de enlace en 2.9 (6).

_ Axis #1 Axis £2
Set according to the system configuration w
0.0 pm 0.0 pm
0.0 pm 0.0 pym
0.0 pm 0.0 ym
0:Set Software Stroke L... 0:5et Software Stroke L...
1:Invalid 1:Inwvahid
10.0 pm 10.0 pm
300.0 % 300.0 %
0:WITH Mode 0:WITH Made
(:Standard Speed Switc... 0:Standard Speed Switc...
0:Vector Speed 0:Vector Speed
0:Mot Update of Feed C... 0:Not Update of Feed C...
10:Negative Logic 0:Negative Logic
|0:Negative Logic 0:Negative Logic
0:Negative Logic 0:Negative Logic

- Detailed parameters 2

Pr. 117:RLS signal selection : Inp...  3:Link Device 3iLink Device
Pr.118:D0G signal selection : In... | 3:Link Device 3:Link Device
Pr., 119:5TOP signal selection : I... | 2:Buffer Memory 2iBuffer Memory

Set according to the system configuration w
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(4) Parametros detallados 2

Configure las constantes de aceleracion/desaceleracion y JOG speed limit value en Detailed parameters 2.

Asigne los dispositivos de la

Item

Pr.25:Acceleration time 1

siguiente manera.

Axis =1

10ms

Axis =2

- Detailed parameters 2 Set according to the system configuration w

10ms

= HPR parameter

Pr. 26: Acceleration time 2 500 ms 500 ms
Pr.27: Acceleration time 3 1000 ms 1000 ms
Pr. 28:Deceleration time 1 10 ms 10 ms
Pr.29:Deceleration time 2 500 ms 500 ms
Pr. 30:Deceleration time 3 1000 ms 1000 ms

\Pr.31:)0G speed limit value 3000.00 mm fmin 3000.00 mm fmin J
Pr.32:)JOG operation acceleratio... |0:100 0:100
Pr.33:)0G operation deceleratio... |0:100 0: 100
Pr. 34: Acceleration fdeceleration ... | 0:Trapezoidal Accelerati... 0:Trapezoidal Accelerati...
Pr.35:5-curve ratio 1100 % 100 %
Pr.36:Rapid stop deceleration time | 10 ms 10 ms
Pr.37:5top group 1rapid stop s... |0:Normal Deceleration S... 0:Normal Deceleration 5...
Pr. 38:5top group 2 rapid stop 5... | 0:Mormal Deceleration 5... 0:Normal Deceleration ...
Pr.39:5top group 3 rapid stop 5... | 0:Normal Deceleration 5... 0:Normal Deceleration 5...
Pr.40:Positioning complete signa... 300 ms 300 ms
Pr.41:Allowable droular interpol... | 10,0 pm 10,0 pm
Pr.83:Speed control 10x multiph... |0:Invald 0:Invalid
Pr.84:Restart permissible value ... 0 pulse 0 pulse
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Command Torque 0:Command Torgque
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Command Speed 0:Command Speed
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Check the Switching ... 0:Check the Switching C...
Pr. 122:Manual pulse generator .., |0:Do Not Execute Spee... 0:Do Not Execute Spee...
Pr. 123:Manual pulse generator ... | 200,00 mm fmin 200.00 mm fmin
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(5) Parametro de HPR

Ajuste la velocidad de retorno a la posicion de Home y el tiempo de aceleracion/desaceleracion en HPR
parameter. Configure los ajustes de la siguiente manera.

Configure el método de retorno a la posicion de Home con los parametros del servoamplificador.

Para obtener mas detalles, consulte el punto 2.13.3 (4).

Ttem Axis #1 _ Axis £2

-I HPR parameter Set the values required for carrving out HP|
Pr.44:HPR direction 0:Forward Direction (Ad... 0:Forward Direction (Ad...
Pr.45:HP address 0.0 ym 0.0 ym
Pr.46:HPR speed 2000.00 mm,/min 2000.00 mm,/min
Pr.51:HPR acceleration time selection 0:100 0:100
Pr.52:HPR. deceleration time selection 0:100 0:100
Pr.55:0Operation setting for incompleti... |0:Positioning Controlis ... 0:Positioning Contral is ...
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(6) Parametro para asignar la seial de entrada externa

Ajuste el nimero y la polaridad del dispositivo de enlace para la sefial de la parada forzada, la sefial FLS/RLS y la
seial DOG en External input signal assignment parameter.
Asigne los dispositivos de la siguiente manera.

Item

~ Forced stop signal

Axis =1 Axis #2

- External input signal assignment 'Set the link device to assign external 'lwtv

Set the link device to assign forced stop si

— Upper limit signal
Pr.910:Type
Pr.911:Start No.
Pr.912:6it specfication
Pr.913:Logic setting

- Lower limit signal
Pr.520:Type
Pr.921:Start No.
Pr.S22:5it specfication
Pr.923:Logic setting

- Proximity dog signal

é Pr.S00:Type 11h:RX =1
Pr.901:Start No. HO000
Pr.902:8it spedfication HO
Pr.S03:Logic setting 0:Negative Logic

Set the link device to assien upper limit sig

11h:RX 11h:RX

HO00B HOODOE

HO HO

0:Negative Logic 0:Negative Logic

Set the link device to assign lower limit sig
11h:RX 11h:RX

HO0OC HODOF

HO HO

O:Negative Logic O:Negative Logic

Set the link device to assiegn proximity dog

Pr.930:Type 11h:RX 12h:RY
Pr.931:Start No. HODDA HODO0D
Pr.932:8¢ specification HO HO
1] Pr.933:Logic seting 0:Negative Logic 0:Negative Logic =5
" Stop sienal Get the link device to assign stop signal.
Pr.340:Type 00h:Invakd 00h:Invakd
Pr.941:Start No. HO00O HOD0O
Pr.942:8it specfication HO HO
Pr.943:Logic setting 0:Negative Logic 0:Negative Logic
- Manual pulse generator input Set the link device to assign manual pulse ¢
Pr.700:Type O0h:Invakd O0h:Invakd
Pr.701:Start No. 'HODOD HOD0O
Pr.702:Count drection setting 0:Plus Count 0:Plus Count
Pr.703:Ring counter max. 0 0
Pr.704:Ring counter min. 0 0

9 000




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Fisld_Network)_SPA

hm Configuracion del parametro de Simple Motion ) 006

(7) Otros parametros

Asigne la sefial de inicio de posicionamiento al dispositivo de enlace en este curso. Establezca los elementos en
[External positioning start request] de la siguiente manera.

No se necesita cambiar los parametros para asignar la sefial de comando externo ni los parametros de
transmision ciclica del servo.

Ttem Aods #1 Axis #2
- External command signal assign.. Set the link device to assign external comm
= External positioning start regu_. Set the link_device to exe & _nositionine s
Pr.950:Type 11h:RY
Pr.951:5tart No. HODO5
Pr.852:Bit spedfication HO
Pr.953:Logic setting O:MNegative Logic
- External speed chanege request et the de
Pr.oa0:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.961:5tart No. HODO0O HO00O
Pr.962:6it spedfication HO HO
Pr.963:Logic setting 0:Negative Logic 0:Megative Logic
- Skip request S5et the link device to execute skip request.
Pr.870:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.971:5tart No. HOOOO0 HOOO0
Pr.972:Bit spedfication HO HO
Pr.973:Logic setting 0:Negative Logic 0:Negative Logic
- Speed-position control switchi_. Set the link device to execute speed-positi
Pr.980:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.981:Start No. HODO0O HO000
Pr.982:B6it spedfication HO HO
Pr.983:Loaic setting D:Neagative Loagic D:Neqgative Loagic
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>m Configuracion de datos de posicionamiento

(1) Definicion de los datos de posicionamiento

Ajuste los datos de posicionamiento para el eje X y el eje Y.
Ajuste el siguiente patron de operacion en este curso.

Pasicion

150 mm

Velocidad
3000 mm/min  j=-—

0 mm/min

-3000 mm,/min
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]

2.10 Configuracion de datos de posicionamiento

(2) Registro de los datos de posicionamiento

1) Haga doble clic en [Positioning Data] - [Axis #1 Positioning Data] en el arbol del proyecto en la
ventana [Simple Motion Module Setting Function].

2) Registre los datos de |a siguiente manera.

3) Registre los datos en [Axis #2 Positioning Data] de la misma manera.

-

 Dits Settrg dssmeant

Offire Smuston | dgfomet Commend Speed Caic. | dutomete Sub At Cac.

A to be

Acreleraton
-

Deceleraton

0= 100

O 100
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m Configuracion de los parametros sincronicos ) e

Esta seccion describe la configuracion para que el eje Y se sincronice con el gje X.

(1) Configurar el eje de entrada

Abra la ventana Input Axis Parameter y ajuste [Servo input axis type] en «1: Feed Current Value»
en el Axis #1.
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»
Configuracion de los parametros sincrénicos

(2) Crear datos de leva
Cree los datos de leva del gje 2 (eje Y).

1) Haga clic derecho en [Cam Data] en el arbol del proyecto y seleccione «Add New Data».
2) Configure Cam No. en «1» y Setting Method en «Set by Stroke ratio» - «Cam Curve».

3) Cree un patron de leva de la siguiente manera.

rNEW Data

— - - 2}
= % Cam Data Il | c“_m'

[P Add New Data... IS

E S =3
e Import Other File...

S=tting Mathod

@ Set by Stroke Ratio

@ Cam Curve

L, ==

Free Curve

W Digital Osc
Import...
Show All

By the hundred

[troke Ratio (Cam Curve)

Resslution : |2ﬁ -
Siroke Setbing Rangs :
=100,0000000 to  100.0000000 [25]

Cam Graph
Dieplay Graph
l/Stroke = [ Speed =[] Acceleration =[] Jerk =—

[*]

(7} Set by Coordinate

Auto-Generate

o |

Display Magnificabon
Width 100 = %Meght 100 « % |

| cancel

) Peint Data
W/H 100% Sreen [ vew |

100, 0000000

LR T

/

T

\
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m Configuracion de los parametros sincronicos

) oo

h 4

~Setting Method : —— [Eoke Rabo (Cam Curve) 3

Resohition: (256 =)

Stroke Sething Range :
-100,0000000 to  100.0000000 [2:]

2/2

rCam Graph
Display Graph Display Magrification

[

Point Data

Wstroke — [Tspeed — [T Acceleration — [ Jerk — Width 100 = SHeght 100 = % | WjH 100% Saeen H [ wew |

[

1000000000

N |

s | T

-100. 0000000
0.00000 5000000 180.00000 270.00000 360.00000
[degree]

[ Stroke Setting

Ed [degree] | Sthoke [%)
180.00000
i}

'*:C‘}Fne-une the cam curve by secton

4
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m Configuracion de los parametros sincrénicos

(3) Configurar el parametro sincronico

Configure el parametro sincrénico del eje 2 (eje Y).

1) Haga doble clic en [Axis #2 Synchronous Parameter] en el arbol del proyecto.

2) Aparece la ventana de configuracion del parametro para el control sincrénico avanzado.
Cuando se hace clic en Main Shaft (Main), el cursor se mueve a [Pr.400: Type].
Ajuste [Pr.400: Type] en «1: Servo Input Axis» y [Pr.400: Axis No.] en «1».

3) Cuando se hace clic en la leva de Output Axis, el cursor se mueve a [Cam axis cycle unit] - [Pr.438:
Unit setting selection] en Output axis. Ajuste [Pr.439: Cam axis length per cycle] en «150.0000 mm»,
[Pr.441: Cam stroke amount] en «150000.0 pm» y [Pr.440: Cam No.] en «1».

[tem ] v Setting value
control module setting Set each module parameter.

1:Servo Input Axis
Pr.400:Axs No 1
Sub nput axis
a § Synchronous Control Parameter Pr.401:Type 0:Invalid

B Input Axis List Pr.40 1:Axis No. 0
Mam shaft
£2 Input Axis Parameter n composite gear

= §& Synchronous Parameter
& Axis #1 Synchronous Parameter
ﬂ & Axis #2 Synchronous Parameter
2 Axis #3 Synchronous Parameter
£ Axis #4 Synchronous Parameter Output axis
S Cam axis cycle unit

Pr,438:Unit setting selection 0:Use Urst of Man [rput Axis
Pr.438:Unt Q:mm
Pr.438:Number of decimal places 0

0:invald

Pr.439:Cam awis length per cyde 150.0000 mm
Pr.441:Cam stroke amount 150000.0 pm
Pr.440:Cam No

Pr.444:Com axis phase compensabon  _

advance tme <

Py 235:Cam axis phase compensation

tme constant

Pr.446:Synchronous control

deceleration tme

Pr.447:0utput axws smoothing time
constant
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»m Grabar datos en el PLC

9 000

Seleccione [Online] - [Write to PLC] en la barra de menu.
Haga clic en el boton [Parameter + Program] para determinar los datos que se grabaran en el PLC.

extendido del modulo.
«Simple Motion Module» esta ajustado como una configuracién inicial.
Seleccione Intelligent Function Module.

Se puede seleccionar «Simple Motion Module» o «CPU Module» como un destino de almacenamiento del parametro

| ey m-ww

20 - B - B - B

L Pewmee stogenD | [ Seeal |
o - D 5 200 ® CPUBuit-mMemory B O Memory Card B rtehgent Fonction Modde

Mo teame Diata Ve 4] j Detat Tie Last Change See Byte) [
B caputure | |

1TPOYIL L1417 'Notm
BUPURSITE  Wot Canisted
| = I VUPURSSTS Mot Calakated

LI70411 112A S _M Caladsted
mopu 1285 et Coaked

m

= &5 Gilobal Label
't _El7hu:llh¢:z _mtw
- & Global Label Initial Value
WITOYIL 11:40:25 Not Caladated

]
KRS 080K e
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>m Configuracién del parametro del servoamplificador

) oo

El modulo de Simple Motion no gestiona los parametros del servoamplificador a diferencia del médulo de Simple
Motion compatible SSCNETIII/H.

Configure los parametros para cada servoamplificador.

m Iniciar MR Configurator2

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

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

| Detect Now

Mode Setting:
&

O (Hgh-Speed Mode

- Assignment Method: -m w|  Link Scan Time (Approx.): - ms

RXRY Setting Riw/RWr Setting Reserved Error
No. Madel Name STA= Stabon T Sutchng Mort
v o Points Start End Ponts Start End
[ n HOSt Statbion 0 Master Stabon
B ! mMacGF 1 Inteligent Device Staton 3 0050 0083 Mo Setting
B 2 wmR-}4GF 7 Inteligent Dewce Stabon 3% 0084 O0AT Mo Seting
M= | 3 NZ2GF2S1-168D 3 Remote Devwce Station M 0000 OO0OF 52 0000 D033 Mo Settng
L] m ¥
Host Staten

MR=M-GF

|
i
o

MR=J4=-GF

MZ2GFIS1
=180

r
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»m Seleccion del servoamplificador 0 00

Para configurar el parametro del servoamplificador del axis 1, haga doble clic en [Axis 1: MR-J4-GF(-RJ) Standard (Motion

mode)] - [Parameter] en el arbol del proyecto de MR Configurator2.
Para configurar el parametro del servoamplificador del axis 2, haga doble clic en [Axis 2: MR-J4-GF(-RJ) Standard (Motion

mode)] - [Parameter].
El servoamplificador, cuyo parametro se va a configurar, se puede cambiar desde el menu desplegable ubicado en el lado

izquierdo superior de la ventana Parameter Setting.

= [lg Axis2:MR-)4-GF (RJ)
Parameter
Point Table
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¢ . - . [0 ) v o]
m Detalles de la configuracion del parametro )
(1) Configure Station-specific mode selection en «Motion mode= en la seccion [CC-Link IE Communication mode
setting for communication] de [Operation mode].
40

 Parameter Setting X |

_E] Axis1 :1 +]Read [ SetTo Default T verify [ Parameter Copy '=| Parameter Block
= icmibB ncti jenils el
s
= - Operation mode(**5TY)
Basic
Ewtension Operation mode selection .
Extension 2 Standard control mode v
Alarm setting
Tough drive When changed the parameter of operation mode and wrote,
Drive recorder please change the project to the model and the operation mode which be
Component parts supported after turning on the power again,
Position control
Torque control CC-Link IE Communication mode setting for communication{*NwMD)
= Servo adjustments Station-spedfic mode selection _
::?H:'m'l Motion mode :]
Filter 1
Filter 2
Filter 3
Vibration control
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@XM Detalles de Ia configuracion del parametro

) oo

(2) Configure [Servo forced stop selection] de [Common] - [Basic] en «Disabled (The force stop input EM1 and
EM2 are not used)» puesto que la parada forzada se ejecuta con la sefial del médulo de entrada remota en
el sistema de este curso.

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

= [E;'}Funv:ﬁun display
de
= Common
Basic

a
Extension 2
Alarm setting
Tough drive
Drrive recorder
Component parts
Position control
Torgue control
- Servo adjustments
Basic
Extension
Filter 1

]

Common - Basic
Rotation direction(*POL)
Rotation direction selection
CCW dir. during fwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input B

Forced stop(®ACQP 1)
Servo forced stop selection

Disabled (The force stop input EM1 and EM2 are not used)

]

Encoder output pulse(*EMRS, *EMR, *ENR.Z)
Encoder output pulse phase

| Advance A-phase 90° by CCW | Phase Setting ]

Mumber of encoder output pulse

4000 | pulse
| Encoder Qutput Pulse |

Zero speed(Z5F)

Zero speed 50 | rfmin (D-10000)
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@FEEM Detalles de Ia configuracién del parametro

) oo

(3) Configure correctamente si el cable del codificador conectado realmente es de 2 cables o de 4 cables en [Encoder

cable communication method sel.] en la ventana [Component parts].

Para utilizar un sistema de deteccion de posicion absoluta, configure [Absolute pos. detection system sel.] en

«Enabled (Used in ABS pos. detect system)» en esta ventana.

Se requiere la bateria MR-BATEV1SET-A para utilizar el sistema de deteccion de posicion absoluta.

= ERFuncton display |
]
5 Common

Sasc . Regenerative option(**REG) Brake output{MBR)

m&mﬁmz Regenerative option setting Servo amphfier [Juses electromagnetic brake nterlock (MBR)
Regen. option is not used v Eleck — ulga

‘ me (0-1000)
===
Battery("ABS) J
Absolute pos. detection system sel, Servo mator
Disabled (Used in incremental system) M _1 Encoder cable(**C0P1)

= | 2-wwe
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@FEEXM Detalles de Ia configuracién del parametro ) e

(4) Haga clic en [Positioning] - [Home position return] y configure un método de retorno a la posicion de Home.
Configure [Home position return method] en «Dog type (Back end detection Z-phase reference)» en este curso.
Configure [Home position return direction] en «Address decreasing direction».

Filter 3 [a]

Vibration control Positioning - Home position return
cai Od:e't?uch tuning Home position return method (HMM) Detailed setting of home position return

ain changin )
=i Fn:us.itjm-.iu-lgg ? Method selection Home position return speed
Basic O Cia 402 @HMU'FEC"JJTH'SDECHEI 100,00 | ¢fmin (0.00-167772.15)
Home position return method _ Creep speed
I Home position return Dog type (Back end detection Z-phase reference) | ﬂ 10.00 | rfmin (0.00-167772. 15)
& Dig EI I,f:C' Home pasition return direction _ Maowving distance after proximity dng
E:i:nsiun Address decreasing direction | ﬂ 0] pulse | (0-2147483547)
=] [@]List display Proximity dog "_-'D”t polarity i
Basic Home position return position data(25T, 25TH) Detect dog with OFF |ﬂ
Gain,filter Home position shift distance Stopper time
Extension 0 | pulse | (0-2147483647) 100 | ms (5-1000)
IEme s Torgue limit value
xtension
15.0 | % (0.1-100.0

Extension 3 e )
Option setting
Special
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@FEEM Detalles de Ia configuracién del parametro

(5) Seleccione [List display] - [I/O].

Ajuste siempre el parametro PD41.
Puesto que los sensores de proximidad y los interruptores de limites son una entrada desde el
controlador (se utiliza el dispositivo de enlace) en este curso, configure el parametro PD41 en «1100=.

Basic o |
Filter 1 Mo, Abbr. Name Setting range Axisl
Filter 2 PD26 For manufacturer setting 0000-0000 0000
Filter 3 PD27 For manufacturer setting Q000-0000 0000
Vibration cor PD2E For manufacturer setting 0000-0000 0000
Cine-touch t PO29 |*™MSMD1 | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Gain changing PD3D |TLS For manufacturer setting -0 0
|- Positioning PD3IL WC For manufacturer setting 0-0 d
Basic PD32  (WLL For manufacturer setting 0-0 d
Home pasitic PD33  *MDS For manufacturer setting 0000-0000 0000
= Digital 1/O PD34  "™™D& | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Basic PD35 D7 For manufacturer setting 00000000 0000
_ Extension PD36 | "MDB |For manufacturer setting 0000-0000 0000
2 BB List display PD37 | =TPOP Touch probe function sekection 0000-0031 0000
Basic PD38 | "TPR1 For manufacturer satting 0000-003F 002C
Gain/filter PD39 |*TPR2 | For manufacturer setting 0000-003F 0020
gsion — —_—
PD41 |"DOP4  |Function selection D-4 0000-1100
Xiension 2 TS O e ST e SELUTY LT — e
Extension 3 PO | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Opiion setiing P4 | For manufacturer setting Q000-0000 (000
Special PD4S | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Linear /DD Motor PO | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Positioning cantrs PD47 For manufacturer setting 00000000 0000
Network setting L_| | PD48 For manufacturer setting 0000-0000 0000
bitd( ___X)
- Para configuracion del fabricante
bitl{__X_)
bit2( _X __) | Para utilizar el RD77GF, configure siempre en «1=,
bit3(X ___) | Seleccione un método de entrada para los sensores de proximidad y los interruptores de limites.

0: Entrada desde el servoamplificador
1: Entrada desde el controlador
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]
m Grabar parametros

Una vez introducidos los parametros, haga clic en el boton [Axis Writing] y grabe los parametros en el servoamplificador.
Luego de grabar los parametros, apague el servoamplificador y luego enciéndalo otra vez.

Total move (A
oo | e [ e

= |

) oo

|
Torgue condrol PD19 M4 For manufachurer setiing O000-0000 0000
B Servo adjustmen PD20 Al For manufacturer setiing 0-0 0
Basic PD21 = A7 For manufachurer seting 00 0
Extension PD22 = A3 For manufachurer seting 00 0
Fiter 1 PD23 = A4 For manufachurer seting 00 0
Filter 2 __ D24 For manufachurer seting DO00-0000 0000
Filter 3 PD25 For manufachurer seting DO00-0000 D000
vibration cor PDZ6 For manufaciurer setiing DO00-0000 0000
One-touch t PDZ7 For manufaciurer setiing DO00-0000 0000
Gain changing PD23 For manufachrer setling 0000-0000 0000
= Positioning PD29 *MSMD1 | For manufachurer setiing DO000-0000 D000
Basic PD30 s For manufachurer seting 00 0
Indexer PD31 viC For manufachurer seting 00 0
Home positic PD32 viL For manufachurer seting 00 0
= Digi LfO PD33 D5 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Basic PD34 M5 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Extension | _| |PD35 M7 For manufachurer seting DO000-0000 D000
=it display " |rD3s *MDE For manufachurer setiing D000-0000 0000
Basic PD37 =TpOp Touch probe function selection DO000-0031 D000
Gain ffilter PD38 =TPR1 For manufachurer seting DO000-003F 002C
Extension PD39 =TpR2 For manufachurer seting DO000-003F 002D
Lo PD40 TPRT For manufachurer seting -32768-32767 0
Extension 2 jrp1 DOP4 Function selection D-4 0000-1100 1100
Extension 3 PD42 For manufachurer setiing DO00-0000 D000
Option setting PD43 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Spegal PD44 For manufachurer seting DO000-0000 D000
Linear, DD Motor PD45 For manufaciurer setiing DO000-0000 0000
Positioning contr: PD46 For manufaciurer setiing DO000-0000 0000
Metwork setting (.| [PD47 For manufachurer seting DO000-0000 D000
' 3 |PDs8 For manufacturer setiing DO000-0000 D000
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@ETI Resumen de este capitulo ) oo

En este capitulo, usted aprendio:

* Registro de perfiles

* Creacion de un proyecto

* Inicializacion de la memoria

» Diagrama de configuracion de modulo

* Habilitacién de la sincronizacion entre médulos

* Configuracion del intervalo de escaneo fijo

« Agregar estaciones remotas (servoamplificadores, E/S remotas)

* Configuracion de la actualizacion

* Configuracion del parametro de Simple Motion

* Configuracion de datos de posicionamiento

* Configuracion de los parametros sincronicos

* Grabar datos en el PLC

* Configuracion del parametro del servoamplificador
Puntos importantes

Registro de perfiles + Cuando utilice por primera vez el MR-J4-GF y el NZ2GF251-16D, registre los perfiles en GX
Works3.

Configuracién del intervalo de +  Ajuste el intervalo de escaneo fijo segin la cantidad de estaciones y el tipo de estacion remota

escaneo fijo que se va a utilizar.

Agregar estaciones remotas - Agregue una estacion remota en la ventana CC IE Field Configuration.

(T s s M G EE )+ Asigne los dispositivos de enlace en la estacion remota y verifique que los nimeros no se
dupliquen.

Configuracién de la actualizacién + Configure la actualizacion del enlace de modo que los dispositivos de enlace se transfieran
automaticamente al dispositivo especifico del CPU de PLC.

Configuracién del parametro de + Configure los ajustes relacionados con el control de ejes del modulo de Simple Motion.
Simple Motion

Configuracién del pardmetro del *+ Ya gue el RD77GF no gestiona los parametros del servoamplificador, grabe directamente los
servoamplificador parametros en el servoamplificador.
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>m Programa de ejemplo ) oo

Este capitulo describe la verificacion de la operacion del modulo de Simple Motion y de los servoamplificadores
configurados en el capitulo 2 con un programa de muestra.

Descargar un programa de muestra

Descargue un programa de muestra aqui. Descomprima el archivo zip en un lugar arbitrario.

El programa se crea con GX Works3 Ver.1.032).

Cuando se abre el programa de muestra con GX Works3 de una version nueva, puede aparecer el siguiente cuadro de
didlogo indicando la diferencia de |a version de la etiqueta del médulo.

En este caso, haga clic en «Yes» y actualice |a etiqueta del médulo.

MELSOFT GX Works3

[0] Module label version using in project is different from the one using in GX Work3,

Are you sure you want to update?

Module label of different version (Structured data type):
M+RCPL

M+RCPU_COM_Refresh_Selection

M+RCPL_EtherPort

M4+RCPU_SD

l Copy Message J Yes

L .

Después de actualizar la etiqueta del mddulo, el programa se configura como no compilado.
Compile el programa antes de grabarlo en el controlador programable.
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>“ Etiquetas utilizadas ) 00c

(1) Etiqueta global
Registre una sefial del médulo de entrada remota para una etiqueta global.

Label Mame Data Tvpe Clazs Azzien (Device/Label) |hitial Value| Constant Englizh({Display Tarest)
BEMI Bit . VAR GLOBAL H100 Forced Stop
b OGP Bit . VAR GLOBAL H101 W oAz JOGH
b 0GR Bit . |VBR_GLOBAL H102 W Az JOG-
b OGP Eit . VAR GLOBAL w103 Y e JOGH
by 0GR Bit . VAR GLOBAL w104 Y ofwie JOG-
bx=TART Bit . VAR _GLOBAL #105 W oAz Start
BYSTART Bit . VAR GLOBAL H106 YAz Start
BERROR_RESET Bit . VAR GLOBAL 107 ERROR Reset
B S MG Bit . IVAR_GLOBAL #1104 Y Az Svhchronous OMN
bPozMumaelection Bit . IVAR_GLOBAL #1049 Pozitioning Mumber Selection
b DO Bit . |VBR_GLOBAL 104 W oAxiz DOG
bHFLS Eit . VAR GLOBAL »10B w iz FLS
bxRLS Bit . VAR GLOBAL A NI ® Awiz RLS
ayy NIN]ES Bit . VAR _GLOBAL 10D YAz DOG
BYFLS Bit . VAR GLOBAL H10E YAz FLS
bBYRLS Bit . VAR GLOBAL H10F Y oAxiz RLS
uRemaotelhputStatus frea Ward [Unzigned]/] | V&R GLOBAL Wi Femaote hput Module Status Area
LRemotelhputOperationfrea Ward [Unziened]/] . |WARGLOBAL W10 Femote Input Module Operation Area

o § [l o} o o o | e ) ) o e (e R e ) e e ]

L RERERERE RN E R E R E R E N E N ERERERERENE |

1
2
B
4
]
]
7
]
1
10
1
12
13
14
16
16
17
148

(2) Etiqueta local
Registre un dispositivo utilizado en un programa para una etiqueta local.

Labe| Mame Data Tvpe Claze  |hitial Value |Sonstant|  EnglishiDisplay Target)
[u¥Pozitioning Number Wiord [Unsigned]/Bit Strine [16=bit] | . |VAR # Aixis Pogitioning Mumber
L't Positioning Number Waord [Unsigned]/Bit String [16-bit] | . [VaR Y fxis Positioning Mumber
brHFRComp Bit . |MAR # Bxig HPR Completion
bYHFRComp Bit . |MAR Y Axiz HPR Completion
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Explicacion del programa de muestra )
(1) Programa interruptor sincrénico entre modulos (144)
Habilite la sincronizacién entre modulos en este curso.
En este caso, es necesario crear un programa interruptor sincronico entre modulos (144).
Cuando el programa no incluye EI o 144, no se actualiza la sefial de E/S (X/Y) del RD77GF.
Artaize ]
[ '1 2 ba [— =
(o) H l El
W b s O _
ROTIG BPLC Fead
s 3 > Programa principal
S e —— D o
r"-
9 1 FEND
Ty
o =,
t111:I —_—
interruptor
. l:!nl'. END —
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(2) Configuracion inicial (todos los ejes de servo ENCENDIDOS)

Este programa se utiliza para establecer la configuracion inicial. Inicia el médulo de entrada remota y regresa todos los
ejes al estado encendido del servo.
[tz

Encienda la sefial de LISTO del
REAL - PLC (RD77GF_1.bPLC_Ready).

J\

Inicie el modulo de entrada
remota.

am o FEN Modie St T Cuando el médulo de Simple
Motion y el médulo de
entrada remota se inician con
e normalidad, todos los gjes
I o oy s cambian al estado encendido
- del servo.
Habilite la sefial de inicio de
posicionamiento externo.




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Fisld_Network)_SPA ==

m Explicacién del programa de muestra ) 00

(3) Operacion JOG
Este programa se utiliza para ejecutar la operacion JOG.

06 Opmration

{23 - ) DaovFE B0 ag Chirmct
t Tscan criy h Configure la velocidad
JOG del gje X y del gje Y

a 2000.00 mm/min.

£ Ejecute la operacion JOG
AW Eorveard run JOG start del gje X.
Diract El JOG de rotacion de
~— avancey el JOG de
. _ rotacion inversa evitan
b . O— que se enciendan al
b PR, R e mismo tiempo.

J\

(37)

J \

i - Ejecute la operacion JOG
del eje Y.
El JOG de rotacion de
= avancey el JOG de
A : rotacion inversa evitan
it : que se enciendan al
Al JOG Asia JOGH FW Flevarse run JOG start mismo tiempo.

{47)
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(4) Retorno a la posicion de Home/operacion de posicionamiento

Este programa se utiliza para ejecutar el retorno a la posicion de Home y la operacion de posicionamiento.
El dispositivo remoto (RX05/RX06) inicia el posicionamiento.

*PreitinningHome Position Return .
*Posit pmng Mumber Salection

57 o
Fos itioning
Pdumber

Tmme o

J\

iy 1))

Pl er
Selaction

e HER

Cormplation

i

A

LADFT B N0

)\

R Status

(82)

F Status

Cuando la seleccion del
numero de
posicionamiento
{(bPosMumSelection) esta
apagada, el nimero de
posicionamiento se
establece en «9001».

Cuando la seleccion del
numero de
posicionamiento
(bPosMumSelection) esta
encendiday se ha
ejecutado el retorno a la
posicion de Home al
menos una vez, el nimero
de posicionamiento se
establece en «1»,

Una vez que se ejecute el
retorno a la posicion de
Home después del
encendido, se activa el
indicador
(bXHPRComp/bYHPRComp)
de finalizacion del retorno a
la posicion de Home.
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(5) Control sincrénico

Este programa se utiliza para cambiar el modo del eje Y al modo de control sincrénico.

Cuando se activa el ENCENDIDO sincrénico del eje Y (bYSYNC), se activa el bitl
(RD77GF_1.stSyncSysCtrl_D.uStart_D.1) del buffer de memoria de inicio del control sincrénico. Esto configura [Md.26:
Axis operation status] del eje Y a «Synchronous control».

Para liberar el control sincrénico del eje Y, desactive el ENCENDIDO sincrénico del eje Y (bYSYNC) y el bitl del buffer
de memoaoria.

[* Axis Synchronous Contml
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(6) Reinicio de error
Este programa se utiliza para restaurar el error que se ha producido en el médulo de Simple Motion.
Cuando se activa el reinicio de ERROR (hERROR_RESET), se escribe «1» en las areas del buffer de memoria para
el reinicio de error (RD77GF_L.stnAxCtrl1_D[0].uResetAxisError D (Eje 1) y
RD77GF_1.stnAxCtrl1_D[1].uResetAxisError_D (Eje 2)) para restaurar el error.
Cuando se restaura el error, automéaticamente se ajusta en «0» en el area del buffer de memoria.

) oo

*ERROR Feset

MOVF
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»m Verificacion de operacién del programa de muestra

) oo

L L
- -
L L]
_ I LI
" . |
w ] L |
. t\.\.\. AR AR AR R LR SRR R A R R S S A |

La verificacion de la operacion se ha completado.

Ir a la pagina siguiente.

CJI000]

-
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En este capitulo, usted aprendio:

+ Descargar un programa de muestra

Etiquetas utilizadas

Explicacion del programa de muestra

« Verificacion de operacion del programa de muestra

Puntos importantes

Etiquetas utilizadas + Registro de una sefial del médulo de entrada remota para una etigueta global.

Explicacion del programa de muestra » Cuando se habilita la sincronizacion entre madulos, es necesario crear el programa
interruptor sincronico entre modulos (144).

VR PR SRR PR GG TET B ¢ La tabla X-Y se mueve de acuerdo a la sefial recibida del modulo de entrada remota.
de muestra
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Se proporciona el Function Block (FB) del control de movimiento PLCopen para el RD77GF.
El FB del control de movimiento cuenta con una interfaz estandar. Por lo tanto, utilizar el FB conlleva a la simplificacion del
proceso de desarrollo del programa y la reduccién del tiempo de mantenimiento debido a la mejora de la inteligibilidad.

Este capitulo describe el programa que utiliza el FB del control de movimiento.

m Descargar la biblioteca de FB y el programa de muestra )

Descargue la biblioteca de FB y el programa de muestra de agui y aqui. Descomprima el archivo zip en un lugar arbitrario.

[COLUMNA] ;Qué es PLCopen?

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

Utilizar el FB certificado por PLCopen permite la programacién que no depende de los fabricantes de PLC puesto que las
especificaciones de E/S y de operacion del FB estan estandarizadas. Esta caracteristica permite que los programas
estructurados mejoren la reutilizacion y reduzcan los costos de ingenieria.
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m Registrar la biblioteca de FB

) oo

1) Abra un nuevo proyecto con GX Works3 y seleccione la pestafia [Library] en la ventana Element Selection.
2) Haga clic en el icono [Register to Library List] y seleccione [Register Library].
3) Cuando aparezca el cuadro de dialogo, haga clic en [OK].
4) Seleccione y abra [MotionControl_RD77_1.01B.mlsm] guardado en un lugar arbitrario.
5) El FB se registra en la ventana Element Selection.

Register Library...

Register User Library...

MELSOFT GX Waorks3

0 Liwary |8 registerad to the bt

Speacified Rles i Imporbed bo the GX Worksd

To replaca tha lbrary with tha one importad befora,

axecute ‘Register to Library Lst’

pleass

User Library

1)
FoU T Fovor | Pt [""'i oy |

Element. Selection
[iFnd P
=g A
Llggr | ibeany -
= Library
5 Lg MotionControl RDTT MotionControl RD77
S @ FE
o Sangle-Axs
@ MC_Moveabs Ansohite value Pesitioning
i MC_Moveddc Commanded Position Che
8 MC_MoveRiel Relative Value Postioning
@ MC_Movevek Velocity Control
8 MC_Power +F Operable
& MC_ReadAch Current Position Read
4 MC_Rendact Current: Torque Rend
@ MC_Readach Current Velocity Read
- MC_Readiog: Axis Ermor Read
a8 MC_Reediods lods Information Read
& MC_ReadDigi Digital Input Read
a8 MC_Rescg Digital Output Resd
@ MC_ReadPar: Parameter Read
da MC_ReadShy States Read

N e

3)

3 (]
I [ e Ly i Wiy Lint: =
'ﬂf_/' fo ® Ulnries ¢ Depsrenk ¢ PLCagedB =]
o 1w

PR —
M Desiicp
& Dewabod:
B, Resert Plain:

M Daskiag
o 5 Liwnist
o= el et
PR Se—
& MELTEC i
1 PiCapeall
T
& Pubde Do
ot i
[ T

Fia

amenits library

WisbonC el FOFT_LiRmoin

T R T Ty ey

B I

[

48 MC_Reset«R Aods Error Reset
& MC_SatCven Overide Value Setting
48 MC_SatPosti Current Position Change

@ MC_Stop+RL Forced Stop

48 MC_TorgueCr Torgue Control

@ MC_'WriteDig Digital Qutput Write
4 MC_WnteFar Parameter Wnte

* - MCv_Homes Home Pesition Riturn
& MCv_ReadSe Servo Farameter Read

e i

Singhe-Axis

POU List | Fevorites | History | Module Library
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La siguiente figura muestra la configuracion del sistema que se utiliza en este capitulo.

Se utiliza un GOT para explicar de manera sencilla la operacion del dispositivo de enlace.

(Cuando se opera el dispositivo de enlace en un programa, no se requiere el GOT).

Se asume que un circuito externo, como los interruptores de limite de recorrido, se conecta al servoamplificador.

R61P RO4CPU  RDVYGF4 R35B

MR-J4-GF GT27**-5

Utilice el médulo de
comunicacion GT15-J71GF13-T2
de la CC-Link IE Field Network.

Por lo general, los interruptores
’ ’ DOG y LSP/LSN son contactos
cerrados.

LSN DOG

Tornillo de bola (separacion): 10 mm
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(1) Asignar dispositivos de enlace

Asigne los dispositivos de enlace de la siguiente manera.

[ Detect Now ]
Mode Setting: | Online (High-Speed Made) Assignment Method: Link Scan Time (Approx.): [_
F N ) )
RX/RY Se RWw/RWr Se
No. Model Name STA# Station Type _RXRY Setting RWw/RWr Settng |
v Points | Start End | Points Start | End
B I tost station 0 Master Station
B 1 MR-J4GF 1__Inteligent Device Station 36 0000 0023 N
W] 2 Grar=s 2 Inteligent Device Station 16 0100 O10F 16 0100 O10F

No. Link Side GPU Side
Device Mames | Points | Start End Targst Device Name | Points | Start End
- |SB - 612 00000 OOIFF  dah  Module Label[w]
- S - A1 00000 ONIEE deb  bodile | abell
1 |Rx Z 16 00100 0010F | dab | Specify Dwicz " - 16| 007100 0010F
2 | R > | 16 001000 0010F | dab | Specify Devid » [ W - 16| 007100 0DO010F
3 | R > | 16 00100 0010F | dep | Specify Devid w [ W - 16| 00200) D020F

Opere desde RX100 hasta 10F y desde RWr100 hasta 10F
mediante el uso del GOT.
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@3 Explicacion del programa de muestra

) oo

(2) Configuracion del parametro

Configure [Module extended parameter] de la siguiente manera.

1) Configure «Forced stop valid/invalid selection» del controlador en "Invalid” puesto que la parada forzada se
ejecuta con la sefial del servoamplificador.
Configure [Control axis number upper limit] en «1».

2) Debido a que cada sefal del sensor de proximidad, el limite superior y el limite de rotacion inversa se
introduce al servoamplificador, configure [Detailed parameters 1] de la siguiente manera.

Axis #1

The parameter does not

Pr.82:Forced stop valid finvalid
selection

Pr.152:Control axis number upper
limit

1)

l
1:Invalid

1

=l Basre parameters T
Pr. 100:Connected Machine
Pr. 10 1:Virtual servo amplifier
setting
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 imit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0

= Detailed parameters 1
Pr. 11:Backlash compensation
amount
Pr.12:Software stroke limit upper
limit value
Pr. 13:Software stroke limit lower
limit value

Pr. 14:Software stroke limit

Set according to the
MR-14-GF

0:Use Real Servo Amplifier
O:mm

4194304 pulse

10000.0 pm

1:x1 Times

0.00 mm/min

Set according to the ma
©0000.00 mm fmin

100 ms

100 ms

Set according to the sys

0.0 pm
0.0 pm
0.0 pm

0:Set Software Stroke Limit to

1/2
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/

Pr.14:Software stroke limit 0:Set Software Stroke Limit to
selection Feed Current Value
Pr.15:Software stroke limit L:Invalid

valid/finvalid setting i

Pr. 16:Command in-position width | 10.0 pm
Pr. 17:Torque limit setting value 300.0 %
Pr. 18:M-code ON signal output

timing 0:WITH Mode
. SEa 0:Standard Speed Switching
Pr. 19:Speed switching mode Mode
Pr.20:In tion
e mm”eed 0:Vector Speed
Pr.21:Feed current value during | 0:Not Update of Feed
speed control Current Value
. ]
Eﬁlanﬂ:t Sigral logic selecuon : 0:Negative Logic
Pr.ZE:I:"p!:t signal logic selection : 0:Negative Logic
/ E grtuiz :_Inputl signal logic selection : 0:MNegative Logic
Pr. 22:Input signal logic selection : . .
_ o . 0:MNegative Logic
2) : Proxdimity dog signal

~ Pr.81:Speed-position function | 0:Speed-position Switching

selection Control (INC Made)
i i |

Pt;’.:blelﬁ.FLS signal selection : Input 1:Servo Amplifier

] ml?:RLS signal selection : Input 1:Servo Amghifier

: Pr.llﬁ:tﬁﬂ signal selection : 1:5ervo Amplifier

. . |
P, L195TOP signal s06<ton |3 e emory

4
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(3) Estructuras que se van a utilizar

Para utilizar el FB, registre el tipo de datos estructurados «AXIS_REF».

(El programa de muestra se ha registrado. No se requiere la siguiente operacion).

1) Seleccione [Library] - [MotionControl_RD77_1.01B] - [Structured Data Type] en la ventana de seleccion de
elementos y arrastre y suelte [AXIS_REF] en [Label] - [Structured Data Types] del arbol de navegacion.

2) Haga doble clic en [Label] - [Global Label] - [Global] en el arbol de navegacién y abra la ventana de
configuracion de etiqueta global. Cree una estructura del tipo AXIS_REF denominada «Axisl».

Element Selection B x
[(Find PO LT,
Ioa x|
User Library
1) Library
_g MotionControl_RD77_1.018  MotionControl_RD77
il o FB
ARy Global Label
5} Structured Data Type
4 AXIS_REF Axiis information
M MC_INPUT_REF_DI16 Input Information
M MC_OUTPUT_REF_DO16 Output Information
M MC_RD77 Library management

{Filter> [ Easy Display «] [ Digplay Setting ] [Checl-_:]

ata Type Class Assien (Device /Label) | Initial Value
_] AIIS_HEF .. |VARGLOBAL |+ [Detsiled Settine

Distance FLOAT [Double Precision] . |VARGLOBAL + |D100 1]
3 IEDT_\F&Inmty FLOAT [Double Precision] .. |WARGLOBAL « |D104 0

N e e e P L Mieee ke Wiaod Fi™tiae - 41 AP N TR AL LRE [a]
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(4) Programa interruptor sincrénico entre modulos (144)

La sincronizacion entre modulos se habilita en el programa de muestra. Por lo tanto, es necesario el programa
interruptor sincronico entre modulos (144).

Mritialize
D | e B ~
) IL .
o > Programa principal
—
:EBE-I; FEMD
—
144 ~
:?ﬁm:l RET
- > Programa interruptor
5‘3”1 [Ehln;_l »
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(5) Configuracion inicial

Cuando el modulo de Simple Motion se inicia con normalidad después de que se active PLC_READY

(RD77GF_1.bPLC_Ready), registre valores a los miembros «StartlO» and «AxisNo= de la estructura «Axisl» de
tipo AXIS_REF.

it aliae
—T
LN Py
i }
1 ‘ El
B F 1k
‘ Pt
A
FWFLC READ
¥ oyl ap Structune AN REF
- Hi arth
1
{ } { | { |
(26) MOVF pacifhes 1
W eLC R =3 = R Sk 1 start 10
on Hiag r_:.--r_.-_-: af e
g e SAOE o
‘ E kil
MOVF et the
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(6) ENCENDIDO (Servo ENCENDIDO)

Ingrese la informacion del eje y la sefial de activacion en el FB.
Ingrese la estructura «Axisl» para la informacién del eje y el botén de ENCENDIDO del GOT para la sefial de activacion.
Si el programa se ejecuta correctamente, la salida del estado (bAxis1_PowerON_Comp) del FB se activara y el

servomotor estara en el estado encendido del servo.

*loiel PowerOH [Sano OH]

(36)
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(7) Homing (Retorno a la posicion de Home)
Ejecute el retorno a la posicion de Home antes del control de posicionamiento.

®fixiz | Homing

biEOT Mz THo bz 1_Mo
}HI] weRelative béxis 1_Homing
Uﬂ?-' ) . SET fuciz 1 Homing
[I:Oﬂ izl Axel Frqu':ﬂ
R latee
Requast
MCh Homes=+ { MGw_H
{mg Haome Paosition Return
Hxig
{ H OUT:fwis i DUT
P r"-?IE Az
- rifarmat infior ma
rl:'m:rmatm Ty Thil
bxiz | _Homing I:-r'*-vu;l_'_H:lrir.g_
amp
I I B Execiite Don=B G
Execut Execut .
gxliLl-lt-:-mng D:l':"u' n; e E:‘.: 1 Lﬁl—:a:?mt:.
F'i?.l = COMmMman |:l.lrll|.|ll:": "3"‘] o
on
BuswB
Exmcutn
ng
bRz |_Haming
Errar
Err-.'.r :'.- D
Eoror fziz 1 Homing
Error
wieaiz 1 _Ho
mirg_Err
Errorlie- H 1
Brror  §o 9

1/2

Cuando se toca el boton de
retorno a la posicion de
Home del GOT, se activa la
sefial de solicitud
(bAxis1_Homing).

Se evita que el retorno a la
posicion de Home y el
posicionamiento inicien al
mismo tiempo.

Ejecute el FB.

Cuando se completa el
retorno a la posicion de
Home, se activa el
(bAxis1_Homing_Comp)
finalizado del FB.

4




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Fisld_Network)_SPA

(=] -t

(1642
]

{1645

@3 Explicacion del programa de muestra

bz Ho

ming_Ciam

bxiz | _Homing

Errorlli--

Error
cods

wfiz1_Ho
ming _Flr"'
-

g

iz
Homing
Errar 1D

bAxiz 1_Homing

Axziz] Hommg A

RST

focie ] Hamine

Request
Complete
d
ROTTGF _1stnd
:.?‘-"l'l'.l[l]]-.-S"" bfeis | Homing
Diger
|| )
SET iz Homing
FS1atus

"

2/2

Cuando se completa el
retorno a la posicion de
Home, se desactiva la sefial
de solicitud.

Cuando el indicadar de
finalizacion de la
operacion de retorno a la
posicion de Home del
estado se ENCIENDE, se
activa el indicador de
finalizacion del retorno a
la posicion de Home.

) oo

4




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Fisld_Network)_SPA

m Explicaciéon del programa de muestra

) oo

(8) Movimiento relativo (posicionamiento relativo)
Ejecute la operacion de posicionamiento con la especificacion de la posicion relativa.
Debido a que la distancia del movimiento y la entrada de velocidad con el GOT son los valores de tipo REAL (ndmero
real de precision simple), conviértalos en el tipo LREAL (nimero real de precision doble). No se requiere este programa

cuando no se utiliza el GOT.

Ype

{1648
)

REAL_TO_LREAL E

BEN EMC:B

charce a
{ wioo H EM REAL T+

I\

REAL_TO_LREAL E

BEM EMNC:E

El valor de entrada de la
distancia de movimiento
del GOT (RWrl100) se
convierte en un tipo de
numero real de precision
doble.

El valor de entrada de la
velocidad de movimiento
del GOT (RWr104) se
convierte en un tipo de
numero real de precision
doble.
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(8) Movimiento relativo (posicionamiento relativo)
Ejecute el FB.

-~
FWovs Falte : : —.  Cuando se toca el boton
DI feeslcsta bivas | Ho bAviz ] Homre de inicio de
1 Ming Dore 1z | MoveRS
S o . - -
","",] i : e posicionamiento del GOT,
(I = ' @ i f
g SEL L q.ic ) move se activa la sefial de
[GOT Axisl  Axis) Axisl Homire Relztive: R
Start Horing  Dors Rzquest solicitud
oot » -
it —/  (bAxis1_MoveRelative).
- MG MoveRe (MG W I S it | ret
(183 Felativz Vaue Pes e evita que el retorno a
la posicion de Home y el
posicionamiento inicien
o . . =
[ Houkse Axedu al mismo tiempo.
T e fucs Cuando el Homing esta
> r 9
informatiz | 0 N desactivado (el retorno a
hescis 1 MoavePe hhsis | MavelRe la p?S|C|0n de Hon.‘e na
lalive lative Jomrp se ejecuta), la solicitud no
| EZvecutz Dene'B O se activa.
Mxiz | Moz :F,:"":"' ;»-.:-ni fxiz | Move
Relatre i i i oAt Hzlstive
Reaciast e i;‘::‘r‘"f Conplated
[ K1 HWFaaiti= BuavB
Fcation Executi
:‘m dsta L3
* Ejecute el FB.
e Cuando se completa el
:!.c:-’.;rt A > posicionamiento, se activa
J LDiztar Camwma' _ A
b s ponyal el (bAxis1 MoveRelative
e (s 1} o o
P dhstarc not . Comp) finalizado del FB.
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»m Explicacion del programa de muestra
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Cuando se completa el
posicionamiento, se
desactiva la senal de
solicitud.
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m Explicaciéon del programa de muestra

(9) Programa de monitoreo del GOT
Este programa se utiliza para mostrar el valor de velocidad actual y la velocidad de alimentacion en el GOT.

No se requiere este programa cuando no se utiliza el GOT.

L) | Moo

(2868 1 BN RCurent  [GOT)Asis) . .

Abviarys ON feed value  Distance Los valores intermedios
- del valor de velocidad

= actual y la velocidad de

ROTIGF 15 dGOT Axis IF alimentacion se graban

' Wi en RWw100 y RWw102.
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»m Configuracion del parametro del servoamplificador ) ooo

Basicamente, configure los parametros del servoamplificador de la misma manera que se describe en la seccion 2.13. Esta
seccion describe las configuraciones que difieren de la seccion 2.13.

(1) Configurar la senal de E/S externa

En el sistema de este capitulo, el circuito externo como el sensor de proximidad se conecta al
servoamplificador. Configure los ajustes de la siguiente manera.

1) Configure[Servo forced stop selection] en «Enabled (Use forced stop input EM1 or EM2)»,
2) Configure el parametro PD41 en «0100».

E EFumdﬂlw -~

Mm miode B Cioamimicn - Base
= Rotation direction{*POoL) Encoder oubtput pulse{*ENRS, *ENR, *ENR.Z)
m [Rotation direction selection Encoder output pulse phase
L i S
Extension 2 CCW dir. during fwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input | » | Advance A-phass 90° by COW [ Phase Sectng ]
Alarm settins 1]
Tough drive Forced stop(*ACP1) Number of encoder output pulse
Drive record Servo forced stop selection 4000 pulse
Componisnt parts .
Posttion contral Enshlsd (Liss Forced stop input EML or EMZ) hd Encoder Qutput Pulse
Torgue conbrol
= Servo adjsstrmen Zero speed(Z75F)

=0 | rjmin (0-10000)
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>}m Configuracion del parametro del servoamplificador

) oo

(2) Método de retorno a la posicion de Home

Configure el método de retorno a la posicion de Home con los parametros del servoamplificador.
Configure [Home position return method] en «CiA402» en el sistema de este capitulo. Para mas detalles,
consulte el MANUAL DE INSTRUCCIONES DEL SERVOAMPLIFICADOR MR-J4-GF.

En este ejemplo, utilice Method6 del método CiA402Homing.

Gain changing -~
- Positioning Positioning - Home position return
— 1 Home position return method(HMMI Detailed setting of home position return
. DIgESTTTO I Method selection Home position return speed
- CiA 402 Manufactu if E
Basic ®c __O RACreS-apedic Configure la polaridad del
Extension Home position return method Cre

= ELlst display

Method &

interruptor del sensor de
proximidad.

Ela.sic ) Home position return direction Mowving dStance & [¥a]

Gainfilter pulse | (0-2147483547)
Extension — . . = ]
110 - ‘ Proximity dog input polarity .
Extension 2 : Detect dog with OFF ™
Extension 3 ICIJEI_I"IdO SE co nlﬁgura {{Clﬁld-ﬂzﬂ, . Stopper time

Option setting a direccion del retorno a la posicion 100 | ms (5-1000)

Special de Home no se establece aqui.

Linear /DD Mator
Positioning conkrol _
Metwark setting

W

Torgue limit value
15.0 | % (0.1-100.0)

[COLUMNA] Métodos del retorno a la posicion de Home del modo CiA402

Home estan establecidos como un Método Homing en el CiA402.

principal).
Para mas detalles, consulte el MANUAL DE INSTRUCCIONES DEL SERVOAMPLIFICADOR MR-J4-GF.

El perfil de accionamiento CiA402 es un perfil de dispositivo para el control del movimiento y del accionamiento, el cual se
define en el IEC 61800-7-201 y el IEC 61800-7-301. El método de investigacion y el punto de referencia de la posicién de

En el Method6, el eje se mueve en direccion descendente cuando se ejecuta el retorno a la posicion de Home. La posicion de
Home es una posicion de la primera fase Z después de que se detecta el interruptor del sensor de proximidad (interruptor
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>“ Verificacién de operaciéon del programa de muestra ) 000

rGOT Distance udGOT Acceleration
(RWr100) -150.0000mm  (pywr108) 100msec

bGOT Axis1Start
(RX100)

rGOT_ Varocity udGOT_Deacalaralion

(RWr104] 2000.00mm/min (RWr10A) 100msec E’

Feed curment value Feedale .
[R'l.."l‘rl,!u' 100 :!| D DOD ﬂl’T‘I m r RWw102 ] D,OGm rTUI min

La verificacion de la operacion se ha completado.
Ir a la pagina siguiente.
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Resumen de este capitulo

) oo

En este capitulo, usted aprendio:

« Descargar la biblioteca de FB y el programa de muestra
« Registrar la biblioteca de FB

« Configuracion del sistema

« Explicacion del programa de muestra

+ Configuracion del parametro del servoamplificador

» Verificacion de operacion del programa de muestra

Puntos importantes

Registrar la biblioteca de FB » Cuando se registra la biblioteca de FB, se muestra una lista de los FB en la etiqueta
Biblioteca ubicada en la ventana de seleccion de elementos.

Explicacion del programa de muestra - Al configurar Home position return method en el modo CiA402, configure el método
real de retorno a la posicion de Home con los parametros del servoamplificador.

= Defina la estructura de tipo AXIS_REF_RD77.

« Las entradas estandarizadas en el FB del control de movimiento de PLCopen pueden
reducir los costos de ingenieria.
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A5 - Prueba final ) o0

Ahora que ha completado todas las lecciones del curso Madulo de Simple Motion de serie MELSEC iQ-R (CC-Link
IE Field Network), 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, aseglrese de hacer clic en el botén Respuesta. Su respuesta se perdera si no
hace clic en el botdon 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 aprobé o reprobd 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:

LA

Porcentaje: 100%

Continuar ‘ ‘ Revisar

*Hacer clic en el botén 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 ) 00c

Seleccione todos los enunciados correctos sobre el sistema de servo que utiliza la CC-Link IE Field Network.
(Seleccion multiple disponible)

La CC-Link IE Field Network utiliza el cable optico con resistencia al ruido.

—  La CC-Link IE Field Network permite que el médulo de entrada remota y el servoamplificador se conecten
en la misma red.

~  El servoamplificador MR-J4-GF compatible con la CC-Link IE Field Network tiene dos modos: Modo de
movimiento y modo de E/S.

Respuesta ] I Retroceder
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} Prueba Final 2

) oo

Seleccione los términos correctos para los () en los siguientes enunciados.

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

= Mencione |la ventana en donde se configuran los parametros y datos de posicionamiento del RD77GF desde el

(2) ¥ en el arbol de navegacion del GX Works3.

= Ajuste el intervalo de escaneo fijo segun el nimero de estaciones y el (3)|

Términos

(1) 1: Perfil 2 : Etiqueta de modulo
(2) 1:Module parameter (motion) 2 : Module extended parameter
(3) 1:Estacion maestra 2 : Estacion remota

I Respuesta ] I Retroceder]

¥ tipo que se va a utilizar.
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} Prueba Final 3 ) 00c

Seleccione la ventana correcta a la que se asigna el numero de dispositivo de enlace de la comunicacion de
campo CC-Link IE.

_  Network Configuration Settings
Refresh Setting

_ Refresh Timing Setting

Respuesta ] I Retroceder
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} Prueba Final 4 ) 00c

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

—  MNudmero de estacion
Meétodo de retorno a la posicion de Home
—  Valor de control de velocidad

—  Meétodo de comunicacion del cable del codificador

Respuesta ] I Retroceder
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} Prueba Final 5 ) 00c

Elija todos los enunciados correctos sobre las ventajas de que el programa utilice el FB del control de movimiento
de PLCOpen. (Selecciones multiples disponible)

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

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

Respuesta ] I Retroceder
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} Calificacion de la prueba

) oo

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

L

Respuestas correctas:

LA

Total de preguntas:

Porcentaje: 100%

Continuar | ‘ Revisar ‘

Felicitaciones. Ha aprobado la prueba.
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Usted ha completado el curso Médulo de Simple Motion de serie MELSEC iQ-R (CC-Link IE Field Network).

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




