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MELSERVO Temelleri (MR-JE Modbus)
\ y
Bu egitim kursu, MELSERVO-JE serisini kullanarak
Modbus baglantisi Gzerinden servo sistemler igin
yapim yontemleri hakkinda bilgilendirme saglar.
* "Modbus”, SCHNEIDER ELECTRIC SE sirketinin
tescilli ticari markasidir.
Copyright ©2016 Mitsubishi Electric Corporation. All Rights Reserved. L(FOD)00497TUR




K Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_TR

>
I wrson Amac

Bu kurs, Modbus haberlesmesi araciligiyla bir servo sistemi kurmak icin ilk kez MELSERVO-JE serisini kullanan
bireylere egitim amaciyla tasarlanmistir. Kurs, montaj ve kablo baglantilanindan test calistirmasi ve izlemeye kadar
cesitli konularda bilgi sunmaktadir.

Programlanabilir denetleyici icin Modbus-RTU
haberlesme kullanarak servo stricindn nasil
calstinlacagim aciklar.

1. Moduld Cahstirma 2. Parametre Ayarlan

4. FX5U Modbus Haberlesme Islevini
Kullanarak MR-JE-A'min Calistinlmas

3. Konumlandirma Isleminin Gerceklestirilmesi

Bu kursu almak icin temel AC servo bilgisi gereklidir.

Yeni baslayanlann asagidaki kurslari almasi énerilir.
Yeni baslayanlar icin FA Ekipmani (Servolar) kursu




k& Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_TR E-E

Kursun igerigi ) 000

Bu kursun icerigi asagidaki konulardan olusmaktadir.
Bolim 1'den baslamanizi &neririz.

Boliim 1 - Modiilii Calistirma
Servo sistemler icin baslangi¢ prosediirlerini aciklar.
Boliim 2 - Parametre Ayarlan
Programlanabilir denetleyici ve servo siiricii icin parametre ayarlanini agiklar.
Boliim 3 - Konumlandirma isleminin Gerceklestirilmesi
Bir érnek program kullanarak servo motorun nasil calistinlacagini aciklar.
Boliim 4 - FX5U Modbus Haberlesme islevini Kullanarak MR-JE-A'nin Cahstiriimasi
Pragramlanabilir denetleyici icin Modbus-RTU haberlesme kullanarak servo siriictintin nasil calistinlacagini aciklar.
Final Testi

Toplam 4 bolim (9 soru) Gegme notu: %60 veya daha yiiksek.
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>m Ekran Degistirme Islemleri ) o0

Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya gidiniz.

Onceki sayfaya dén Onceki sayfaya doniiniiz.

"Icindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya
ulasabilmenizi saglar.

istenen sayfaya ulas

Egitimden cikiniz.
"I¢indekiler” ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.

Egitimden gk
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@3 cullanim Hakkinda Dikkat Edilecek Hususlar ) 006G

Giivenlik uyanlan

Gergelk drlinleri kullanarak égrenirken, lGtfen ilgili kilavuzlarda yer alan "Glvenlik Talimatlan"nin tamamim okuyunuz ve
bu talimatlan dogru olarak kullaniniz.

Bu kursta yer alan uyarlar
- Kullandiginiz yazim sdriimi ekranlarn bu kursta gérintilenen ekranlardan farkl olabilir .
Asagida bu kursta kullanilan yazilimlar ve yaziim sirimleri gosterilmistir.
- MELSOFT GX Works3 WVer.1.017T

- MELSOFT MR Configurator2 Verl.37P

Referans malzemeler

Asagidaki referans, 6grenme ile ilgilidir. (Referans olmadan da &grenebilirsiniz.)
Indirmek igin referans adini tiklayiniz.

Referansin adi

Recordingpaper Sikistinlnms dosya 6.62 kB
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>m Modiilii Calistirma 3 0oc

Bu bolimde her bir tGnitenin kablo baglantisindan glctlin agilmasina kadar montaj proseddrleri anlatiimistir.

@@= sistem Yapilandirmas: )

Asagida, bu kursta kullanilan érnek sisteminin yapilandirmasi gosterilmistir.

Modbus-RTU

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

HG-KN13J(-5100) - / HG-KN13J(-5100)

vidali mil adimi; 10mm vidali mil adimi; 10mm
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hm Calistirma ve Kablo Baglantlm

) ood

Bu bélimde kablo baglantilari sematik olarak gosterilmistir.
Gergek kablo baglantilar icin Kullanma Kilavuzuna bakiniz.

mml;tlrma Prosediirii

Asagida, bu bélumdeki agiklamalarin akisi gosterilmistir.

Programlanabilir Kontrol Birimi kablo baglantisi
G, toprak
Servo Siricinin kablo baglantisi
Gulg, motor glicli, enkoder

v

Haberlesme kablo baglantisi
Terminalin konumu
Kablo baglanti semasi

v

Harici Giris Sinyalleri kablo baglantisi
Zorunlu durdurma anahtari, ileri/geri strok siniri

v

Guc¢ acik
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»m Programlanabilir Kontrol Birimi Kablo Baglantisi ) 00c

Gug kablosunu FX5U programlanabilir denetleyicinin giris terminal blogundaki N, L ve topraklama uclanna baglayiniz.

3-faz 200V AC - 240V AC

~J
»
Kompakt
’ devre
s kesici
(MCCB)
O,
* Devre koruyucu
\ (CP)
=
Servo -
strdcindn gig =
kablosu igin

(]
L
BAT FRXRA B

TR 1LIYAERT
WINE TR
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>m Servo Siirticiiniin Kablo Baglantlsn

)

Enkoder kablosunu CN2'ye baglayiniz.

3-faz 200V AC - 240V AC

Kompakt devre
. kesici (MCCB)

ey
i
I Manyetik
S vl kontaktér
“ Mo
L]
<
Servo motor gl kablosu
a U Enkoder kablosu

e

L
PLC'nin giig
kablosu icin
L
. | |
AP ) -

Kompakt devre
l_ kesici (MCCB)

Ty
i

l . Manyetik

w ;I'] - kontaktor

Ko 3 (MC)

Servo motor gig kablosu

=
3 Enkoder kablosu

o=
g

—

Guig kablosunu servo amplifikatériin CNP1 konnektériindeki L1, L2 ve L3 terminallerine ve éndeki toprak terminaline baglayiniz.
Servo motor gii¢ kablosunu CNP1 konnektoriindeki U, V, W ve toprak terminallerine baglayiniz.

ood
1/2

P —
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>m Servo Siiriiciiniin Kablo Baglantlsn

)

3-faz 200V AC - 240V AC

P~
PLC'nin gig
kablosu icin
»
. |
L ...

Kompakt devre
. kesici (MCCB)

Ly
il
I . Manyetik
“ree o pontaktor
! (MC)
<+

Servo motor giig kablosu

Enkoder kablosu

(]
]
73

Kompakt devre
l_ kesici (MCCB)

ey
'l

l A Manyetik

K ;:l & kontaktir

Rl (MC)

Servo motor giig kablosu

=
ﬂ Enkoder kablosu

—
4

2/2

1 |
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>m Haberlesme Kablo Baglantis

)

Girdltd seviyesi disiik ortamlarda, toplam uzatmayi 30 metre veya daha kisa tutunuz.

§ o
-'@1 = Sonlandinc dedistirme anahtanin

1. MR-JE-10A'min CN1' icin terminal adlan asagida gosterilmistir. LG terminali aynca #3 disindaki pinler icin mevouttur.

g 3300 olarak ayarlayin. CN1 (ot 1) EN1 (Not 1)
Plaka Plaka
13 13
14 14
39 —_— 39
40 40
] 3 31
€170k e
1 |
— I St > | N—1 N
-~ T 1 [
el N m Ekran
I |
SREEE INRRRE
Yagag T"———""
RRREL
0|O|D|O|O|O Rale terminal
[T 1] oloIoI0I0I0] biek
Ekran Ekran
P —— . S ———
M 1 . N - Hl
— | . . | .
LI | A LI | LI | 2 LI |
— 7 L | —
\L o __ My Ve W
{Motlar)

ood
1/2

Haberlesme kablosunu asagida gésterildigi gibi baglayimiz. Asagidaki baglanti semasi tam gift yénli (full duplex) kablolama icindir.

4
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>m Haberlesme Kablo Baglantisi

Mao. Fin Adi

Plaka | SO

13 SDP
14 SDN
39 RO¥
40 RD™
3 TRE
3 LG

2. RDN ve TRE (sonlandinci)'yr sadece Eksen 2 (nihai eksen) icin baglayimz.

e177M30 g2
1 |
- I L~ I —
5 o+ 1 [
Eaégg I { Ekran
Gl o ol e
GEEEE k1170
58828 '
OIO|D|O|O|O Rale terminal
HEEEE OlOIOIO[O]O]| blek
Ekran Ekran
_."Z.""'[r""_w .-"Z"'I"".r';
—1 p) 1 1 p) —
- f - S — —
LI | A L | L | 2 L |
."l lI t' ti
| . I | A ¥
(Notlar)

1. MR-JE-10A"nin CN1'i icin terminal adlan asagida gésterilmistir. LG terminali aynca #3 disindaki pinler icin mewveuttur

4
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»m Servo Siiriicii Girig Sinyali Kablo Baglantisi

) 00@

Eksen 1 servo surucusi

Zorunlu durdurma
anahtari

==

DC 24 V glic

jas

.

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

B G

Geri strok siniri

5

Ileri strok sinin

Servo surtctunin zorunlu durdurma sinyali, ileri strok siniri ve geri strok siniri icin her bir sinyale B kontak anahtarini baglayiniz.
Asagida gdsterilen sema, senkronize giris igin bir baglanti semasidir.
Eksen 2 servo striicsu igin de ayni kablo baglantisini yapiniz.
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@EEXIN Giic Acik ) 0oes

Programlanabilir denetleyici igin RUN/STOP/RESET anahtarinin STOP konumunda oldugunu kontrol ediniz.

=l

®

Gucu aginiz.

Servo sirlcl igin alarm E6.1 olusursa, zorunlu durdurma anahtarinin EM2'ye dogru baglanip baglanmadigini kontrol ediniz.

{ Sistemi daha gtivenli bir sekilde baslatmak icin, makineyi calistirmadan énce motorun tek basina

calismasini kontrol etmeniz &nerilir. Ayrnintilar icin, Servo Striici Kullanim Kilavuzuna bakiniz.
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@@= . Bélimiin Ozeti

Bu béliimde asagidaki konular 6grenildi:

+ Sistem Yapilandirmasi
« Calistirma ve Kablo Baglantilan

Onemli hususlar

Sistem Yapilandirmasi Modbus-RTU kullanarak iginde FX5U programlanabilir denetleyici ve 2 MR-JE-10A servo
stricunin bagh oldugu bir sistemi yapilandirma.

Galigtirma ve Kablo Baglantilan Programlanabilir denetleyici glic kablosu, servo siricl gl kablosu, servo motor glig kablosu,
enkoder kablosu, iletisim kablosu ve harici giris/gikis sinyalleri icin kablo baglantilanm yapma.
fletisim kablosu kablo badlantilanm yaparken, programlanabilir denetleyiciye ve son istasyonun
servo surlclsine sonlandincryr badlayin. Sonlandincilar FX5U programlanabilir denetleyici ve
MR-JE-A servo slriiclinin icine monte edilmigtir.

Kablo baglantilan tamamlandiktan sonra, giici aginiz.
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»@@m Parametre Ayarlari ) oo

Bu bélimde, programlanabilir denetleyici ve servo siiriicl icin parametre ayarlar yapilacaktir.

Bu kursta gretilen icerik icin asagidaki MELSOFT siriimleri gereklidir.

MELSOFT GX Works3 ver.1.017T veya Uzeri
MELSOFT MR Configurator2 ver.1.37P veya Uzeri (not)

(not) MR Configurator2, GX Works3 ile ayni anda kurulur. Ayn olarak MR Configurator2
satin almaniza gerek yoktur.
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»m Servo Siiriicii Ayarlan ) 00c
Servo Siiriicii ve PC Baglantisi )

Servo striicti ve PC'yi baglamak icin bir USB kablo kullaniniz.
Servo siiriictide, USB kabloyu CN3 konnektériine baglayiniz.

Eksen 1 servo slruclsi

USB kablo
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»m Eksen 1 igin Parametre Ayarlar

(1) MR Configurator2 "yi baslatiniz ve yeni bir proje olusturunuz.

1) Meni qubugundaki Yeni Proje Olustur simgesini tiklayiniz.
2) Yeni Proje Olustur ekraninda, model tirleri icin acilir listeden "MR-JE-A" secenegini seciniz.
3) [OK] diigmesini tiklayiniz.

Th Lt s progec? mll e OpEned st e
Dh“l“
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1)
2)
3)
4)
5)

»m Eksen 1 Icin Parametre Ayarlari

(2) Tim parametreler icin okuma ve yazmayi etkinlestirme ayarlarini belirtiniz.

Proje agacinda [Parameter]'i cift tiklayiniz.

Parametre Ayar ekraninda, [List Display] — [Basic]'i tiklatin.
[PA19]'u secin ve parametreyi “00AB" olarak ayarlayiniz.

PA19 seciliyken, [Selected Items Write] alanini tiklayiniz.

Servo slrlicliye yazma islemi bittikten sonra, glicti tekrar aginiz.

'.
lmmnhﬂmnwmmmmmmmmmnammn -8 X

| hmmey v

Ehc. goar tureratr (Ond, pls. ol focter eum )

Positon convol L Mwmwﬂﬂlwa\)

Sowed conirol

Torgue contrd AN A0 g Teparee

fowed mtwg (% [raln | Ingoyton renge

Serv0 mebutrey PALY Formand rotation torgue it -
Bacc PALY averan ruteton torgue st -~
[ atarann PALY Comnand pulse rput stats |
Piwe | Rotation dredton selecton

—-r
b
A
*AOP|
b
e
Qv
PR ATU A g e
b d
e
w
N
ot
"
e
e

Ervoder st s B
|Ercader output pulse 2
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»m Eksen 1 Icin Parametre Ayarlar

) 000

1) Parametre Ayar ekraninda [Read] bolimiini tiklayiniz.
2) Liste Display icinde gosterilen yapilandinlabilir parametre 6ge sayisinin arttigini onaylayiniz.

(3) Tim parametreler icin okuma ve yazmanin etkinlestirildigini onaylayiniz.

 Parameter Sett x|
i@ axs: 1) | eJRead JsetToefamit Jovery [ rarancic cooy [ Parameter Biock
: P¥0pen [Fsaveds HCopy asi= MAUndo Miso
Alarm settna
Tough drive Basic
Drive record No.  Abbr.,
Component part: PAD1  *STY _ Operation mode
Position contral PAD2 *REG 'Regenerative option
Speed control PAD3 "ABS  For manufacturer setting
Torquecontrol | | |PAD4  "AOP1  Functon selection A-1
Speed setting (5 PAOS  *FeP ' Number of command input puises per revoluton |
& Servo adjustmen PADS  CMX Elec. gear numerator (Cmd. pls. muit. factor um.) |
Basic PAD7 CDV Elec. gear denominator (Cmd. pls. mult. factor den.)
Extenson | |PAOS ATU  Auto tuning made
Filter 1 PAO9 RSP _Auto tuning response
Filter 2 PAID IN In-position range
Filter 3 PA1l TP  Forward rotation torque imit
Vibration cor, | [PAIZ TN Reverse rotation torque mit
One-toucht | |PA13  *PLSS  Command puise input status
Gain changng PA14 *POL Rotation direction selection
= Digital 1O PAIS "BNR Encoder output pulse
Basi " |PAIS  "ENR2  Encoder output pulse 2
Extenson ALY For manufacturer settng I
_ Analog input PA1B For manufacturer setting
& {Mluist display PA19 "BX Parameter block
Basic PA2)  *TDS Tough drive setting
Gaun/fiter PA21 *"AOP3  Function selection A-3
Extenson PA22 *PCS For manufacturer setting
1/0 PA23 DRAT Drive recorder arbitrary alarm trigger setting
Extension 2 PA24  AOPS Function selection A-4
PA2S OTHOV One-touch tuning - Overshoot permissble level
Option setting PA26  “AOPS Function selection A-S
2) Special PA27 For manufacturer setting
Specisl 2 PA2S For manufacturer setting
contrii L IPA2S For manufacturer setting
73 T > PAX0 For manufacturer setting

tal

%

0000
00AB
0000
0001
0000
0000
0000

0
0000
0000
0000
0000
0000




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_TR

>m Eksen 1 igin Parametre Ayarlan

(4) Calisma modunu Pozisyon Tablosu moduna ayarlayiniz.

1) [List Display] — [Basic]'i tiklayiniz.
2) [PAD1]'i secin ve parametreyi “1006" (Positioning mode (point table method)) olarak ayarlayiniz.

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

128352984

993




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_TR E-E

>m Eksen 1 igin Parametre Ayarlaru ) 14 J v Jlvoc]

(5) Modbus-RTU iletisimi icin ayarlari gerceklestirin.
Bu kursta asagidaki tabloda gosterilen ayarlar kullanilmistr.
Sonraki sayfada Modbus-RTU iletisimi igin parametrelerin nasil ayarlanacagi gosterilmistir.

Oge Ayar Detaylan

Alan kodu 1 (Eksen 1 igin)

fletisim protokolii Modbus-RTU

fletisim baud hizi 115200 bps

Modbus-RTU haberlesmesi iizerinden

Girig cihazi islemi caligtinniz

Parite Mo parity (stop bit length: 2 bit)

Zamanasimi siresi 0[s]
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>m Eksen 1 igin Parametre Ayarlarl

) ﬂﬂﬂ

F

bt

! Project ‘View File

Parameter Setting(Z)

NP A S| @ (5| B aig [y @ & o o

Parameter

Safety

Positioning-data  Monitor

W] Axist

Parameter Setting xl

Diagnosis

Test Mode

Adjustment  Tools

Window Help

M ) Read [#) SetToDefault Jverify [ Parameter Copy [m] Parameter Block

i F¥0pen [Mysave As [HCopy |ThPast= MMUndo MaRedo

Speed contral &]
Torgue control
Speed setting (5
[=- Servao adjustmen
Basic
Extension
Filter 1
Filter 2
Filter 3
Vibration cor
One-touch t
Gain changing
[=)- Digital 1O
Basic
Extension
Analog input
=-{EiList display
Basic
Gain filter
Extension
Lo B |
Extension 2

Extension 3
Ointinn sethinn M

Ii] w | [L]

xtension 3
Ma, Abbr,

PF28
PF29
PF30
PF31
PF32
PF33
PF34
PF35
PF36
PF37
PF38
PF39
PF40
PF41
PF42
PF43
PF44
PF45
PF46
PF47
PF43

=0VAaL
*FOPg
RTL
FRIC
=IET
*FOP10
*S0P3
OTaOP1
OTapP2
*FOP11
IPFSY
IPFRV
IPFSP
IPFSTEL
IPFSTE2
*IPFSTC
ORLY
*FOP12
MIC

Marme
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting

Machine diagnasis func. - Friction judgement speed

For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
Function selection F-12

Modbus-RTU communication - Communication time-ou

For manufacturer setting
For manufacturer setting

Units

r fmin

lSElected Items Write I [ Single Axis Wirite

Setting range Axis1
-100-0 i
0000-0001 oo
-0 i
0-65535 i
1-50 50
0000-0001 ooa
0000-1000 ooa
0000-1111 ooa
0000-1000 ooa
0000-0021 ooa
0000-FFFF ooa
0000-FFFF ooa
0-20000 0
0-10000 i
-0 0
-0 i
0-100 ]

Diocking Help

Ready

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

Boylece Modbus-RTU iletisimi icin parametre
ayarlan tamamlanmus olur.

R sonraki ekrana gegmek icin (@) diigmesini tiklayiniz.

OVR

MLUM
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>m Eksen 1 igin Parametre Ayarlaru ) 14 J v Jlvoc]

PAO1 parametresinde ayarlanan kontrol moduna baglh olarak, PC71 parametresi igin ayar icerigi asagida listelenen
sinirlamalara tabidir.

Ayrica, kullanilabilir giris cihazlar ve Modbus kayit defteri degisir. Bu noktaya dikkat edilmelidir.

Ayrintili bilgi igin, teknik belgelere bakabilirsiniz.

[Modbus-RTU iletisimi igin [Pr. PC71] ayari]

Modbus-RTU iletisimi

[Pr.PAO1] DI Gizerinden giris Modbus-RTU iletigimi
cihazlannin Gzerinden giris cihazlannin
calistinlmasi igin calistinlmasi igin

___ 0 (Konum kontrol modu)
___1 (Konum kontrol modu ve hiz kontrol modu)
___ 2 (Hiz kontrol modu)
Kullanilamaz
___ 3 (Hiz kontrol modu ve tork kontrol modu) 11
___4 (Tork kontrol modu) T
___5 (Tork kontrol modu ve konum kontrol modu)
___ 6 (Konumlandirma modu (nokta tablosu yéntemi)) 0 1
___7 (Konumlandirma modu (program yéntemi)) ‘ - ‘
4 N /7 N
Modbus-RTU Modbus-RTU
haberlesmesi igin haberlesmesi icin
asagidakiler asagidakiler
mimkdnddr; mimkdndr;
(1) Monitér (1) Monitér
(2) Parametre ayarlan (2) Parametre ayarlan
S / (3) Motor calistirma
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>m Eksen 1 igin Parametre Ayarlarl ) 005

(6) Makine ile eslesen parametre ayarlarini gergeklestiriniz.
Bu kursun hedef sistemi icin asagidaki ayarlar belirtilir.

1) Baslangig konumuna dénis yontemini veri seti ydntemine ayarlayiniz.
- PT04 icin ayari “0012" yapiniz.

2) Bu kursta, konumlandirma sira yéntemi artish deger komut yéntemine ayarlanmistir.

- PTO1 igin ayari “0001" yapiniz.

3) Elektrikli disliyi ayarlayiniz.

Vidal mil adimi 10 mm ve rediiksiyon dislisinin olmadigi durumda, asagidaki degerler hesaplanir.

PAOE  _ 131072 _ 8192
PAO7 10000 625

- PAD6'y1 “8192" ve PAO7'yi "625" olarak ayarlayiniz.
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»m Eksen 1 Icin Parametre Ayarlari

(7) Parametreleri servo siricliye yaziniz.

1) Parametre Ayarlari ekraninda, [Single Axis Write] butonunu tiklayiniz.
2) Parametrelerin yazilmasi bittikten sonra, servo stirlicii gliclinii tekrar aginiz.

coooBERBEEE Bu. .. 88,

Scension 2 |PCS)  TCOPE  For manufachrer setting
Aamsettry  |2C51 RSER Forced stop decsleration tme constant
Drive record 2C53  RERX For manufachurer setting
PosiSon control PCSS  RSP2Z For manufacturer setting
Torgue contrdl PC57 "BNRS2 For manufactrer setting
Soeedsemng 5 |PCS8 O For manufachurer seting
= Servoadpstmen  IPCS3  COPC For manufactirer setting
Sasc T jPCed  "COPD  FunchonselectonCD
Extension PCS1 “COPE For manufacturer settng
Fiter 2 POE3 For manufachrer setting
Fiter 3 [PCE4 For manufacturer setng
Vibrason cox PCSES For manufactrer settirg
Gan changng 2067 LPSPH Mark detection range +
Extenson PC70 "SNOM  Modbus-RTU Communication station number settng
Analog rout PC71  “COPF Funcion selection CF sslection
= BBLstdspay PC72 "COPG  Funchon selection CG selection
Basc 73 RwW Error excessive waming level
GanFiter PC74 For manufachrer seting
Extenson PC7S For manufacthrer settng
o PC% For manufacturer seting
Extension 2 v |PC77 For manufacthurer settrg
“ -~ = > L ] Ahmm
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>m Eksen 2 igin Parametre Ayarlarl ) 005

Eksen 2 servo suriliciide, sadece Modbus-RTU haberlesmesi icin istasyon numarasi ayarlarini degistiriniz.
PC70 igin "2" ayaninin disinda, diger tim ayarlan Eksen 1 icin gecerli degerlere ayarlayiniz.

PA19: "00AB" olarak ayarlayiniz

¥

Servo surlclye yaziniz
v - USB kablo

Gucl tekrar aciniz

h 4

Asagidaki parametreleri
ayarlayiniz.

Eksen 2 servo surliclsi

PA01:1006
PC70:2

PC71:0041
PF45:0002
PF46:0

PT05:0012
PT01:0001
PA06:8192
| PA07:625 _ )

¥
Servo surlclye yaziniz

*

Guci tekrar aginiz
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fm Programlanabilir Denetleyici Icin Ayarlar ) ooc

@ZXX rrogramlanabilir Denetleyici ve PC Baglantisi )

FX5U programlanabilir denetleyici ve PC'yi baglamak icin bir Ethernet kablosu kullaniniz.

Ethernet kablosu
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>m Ornek Proje Dosyasini Indirme

Ornek proje dosyasini indirmek icin buray tiklayiniz.
GX Works3'l kullanarak aginiz.

SBMELSOFT GX Werksd . PC 067D¥DosktopksamEseprogramMsam pleerogram. gx3 - [ProgPou [PRG] [LD] Martarng (Read Only) 4206... | | 1+ |etaiel
| prepest far  End/Replece Convert yew [nine Depuy Degnosues ool  fondow  pisip -8 x
isl—] . F=i »EMTew GERE PR EMR AR D8 DA a8 4L
M sl bl I=..|r‘-7sl k. wl

HARAHRIFLAAARBEVUE SRS WS B EIRARYRARALTERXLE 5
fo] P [PRG) (L) Monmtae... ®

orerolier e the defidt -t-tlr_;ﬁr- prapet,
o i M1ummlmwthmﬁmmmlnﬂﬂ m-r-'-lrndl

lmlum-m PrTEm 1o the sotusl syeter, b s o werify that thom am ro problsms with control In the system
gk ireericak. condtione inthe tengs system wherne mnekdersd recsssan,
iit=ibishi Flecinic will mob be liabie for sny demege or ipss resuting from the wee of this ssmple pogram

il st ings of & function bioch

AT
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>m GX Works3 Icin Haberlesme Ayarlari

) ﬂﬂﬂ

PC ve PLC'yi Ethernet Uzerinden baglamak icin, GX Works3'ln belirtilen baglanti hedefine ait ayarlan onaylayiniz.

Onbre  Debug Disgnostics Tool Wind -
S-PQG'F'( Connection Destination... {3} Bu ekran
: :.: I':nrn = | MELSOFT Gx gorantilendiginde, -
- (2) PC arayiiziinde, "Ethernet [Yes]'i tiklayiniz.
(] LI Crrent
(1) GX Works3 arag qubugunda, FeEef izl — Bh selected. Are you sure you want iiforve?
[Online] - [Specify Connection SR——
Destination]'l seginiz. e T :
DTete LT Dota. - e JJl te
User Data(E) ]
Set Chock...
Monitor(M) b
Watch(T) b
User Authentication. .. b =
+ - o
| MELSOFT GX Works3 =
(4) Programlanabilir denetleyici arayliziinde,
"PLC Module"i seginiz. Other Station 0 Successfully connected with the FXSUCPU.
Setting icin, "No Specification” seginiz. '
. S > o

(5) [Communication Test]'i
tiklayiniz.

A

(6) Haberlesme testi basarl olursa,
programlanabilir denetleyici ile haberlesme
kurmak mimkinddr.
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SRR
» .
m RS-485 Baglanti Noktasi Icin Ayarlar 3 0oc
Programlanabilir denetleyicinin Modbus-RTU haberlesmesi icin ayarlari kontrol ediniz.
Ayarlarin servo suriici ayarlari ile eslestirilmesi icin bu islem gereklidir.
Ornek proje durumunda, ayarlar 6nceden belirtilmistir. Oge Ayar Detaylan
Haberlesme | \;0 4hus-RTU
g — vy~ rr—— g protokoli
m.n——ov—-mw—)——-- LA
AR . K AN SNNSPRARER SN M L a0~ %08 Parite Parite yok
uo--nzun SN 1 N
— Pariteyi durdur | 2 bit
Ir"f;'s"“ baud 1 115200 bps
(1) Gezinti panehnden [Module
Parameter] — [485 Serial Port]'u
cift tiklayiniz. it Z oS ——r—— e
mnun-—e-—nn-cnmn-n-—-n _ .
DBRAL - 'A"’JDU“I BU SEAEMP T OB L BE ™ r00 .

'bﬂ"!ﬁ.ﬂ.’iﬂg’" 'Pite,

B rooivm oepewtiy €8s Se =

~ B
Toww Lt
Swnmmcatin Wosssl T WOLOLL FTL Com

P Lot P N

Fun -
ety e
Dot fwn VA

(2) Yukandaki tabloda gosterildigi
gibi ayarlari yapiniz.

- |

Ows, Terws fu Dol Cov s
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»m Programin Yazilmasi ) 000

Programi programlanabilir denetleyiciye yaziniz.
Yazma islemi bittikten sonra, programlanabilir denetleyicinin RUN/STOP/RESET anahtarini RUN olarak ayarlayiniz.

[rr— = |
[———

B =] BilE - Bl ~ Bes =
g emn :— e

iy e ST —

— YT T z
; o~ = —— S — N
= =t 15
e : - — b=
— ¥ ) O

sesmem ) L '

— i =
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@EE 5. Bélimiin Ozeti

Bu béliimde asagidaki konular égrenildi:

+ Servo siirlicli icin ayarlar.

« Programlanabilir denetleyici icin ayarlar.

Onemli hususlar

Servo sirtci icin ayarlar Calisma modu igin Pozisyon Tablosu yontemini belirleyiniz.

Modbus-RTU haberlesme ayarlan programlanabilir denetleyici ayarlar ile
eslesmelidir.

Elektrikli dislivi makine yapisina gore ayarlayiniz.
Programlanabilir denetleyici igin Oncelikle, PC badlantisi icin Ethernet ayarlanini yapiniz.
ayarlar Modbus-RTU haberlesme ayarlan servo stiriicli ayarlar ile eslesmelidir.
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|

CIZEM Konumlandirma isleminin Gergeklestirilmesi

Ornek programda fonksiyon bloklari (FB) kullanilmistir.

bir program Gzerinde degil).

Bu bélimde servo motorun nasil calistinlacagini aciklamak igin érnek bir program kullanilmistir.
Bu bloklarla kullanicilar kolayca program olusturabilir ve motorlar ¢alistirabilir.

Bu béliimde, her bir kontagin calismasi agiklama amaciyla GX Works3 penceresinde gergeklestirilir ve gosterilir (sadece

Monitér Modu

)

Sistemin giiciinii aginiz.

Programlanabilir denetleyici ve PC'nin Ethernet kablosu ile
bagli oldugunu kentrol ediniz.

GX Works3 menii cubugundan, monitér modunu
etkinlestirmek icin [Online] — [Monitor] — [Start Monitor (All
Windows)]'u seciniz.

Online | Debwy Diagnostics Tool Window Help

Specify Connection Destination, ..
M Read from PLC...
28 ‘Write to PLC...

Verify With PLC...

‘ﬂ'm A e A 5%

AR IFIEY T Y. AT -1

Remote Operation(S)...

Safety PLC Operation... A
R

CPU Memory Operation. .,

1
Delete PLC Data... MOVP ,
Al Station
Liser DILI[E] ] Fiurrbar
Sét Clock...
Manitor(M) v ‘;_. Manitor Mode
Watch(T) v L3 Moniter (Write Mode)

M Start Monitoring (All Windows)
]

Liser Authentication...

—ﬂ_ foantte Rl Fing
2% Stop Monitaring

Alt+F3

v Change Value Format (Decimal)
Change Value Format (Hexadecimal)

. Device /Buffer Memory Batch Monitor

B

I.:-: Batch Maonit ,

) ﬂﬂﬂ
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hm Pozisyon Tablosu Verilerinin Yazilmasi ) 000

m Fonksiyon Blogunun Yiiritiilmesi )

l;}ncelikle, Pozisyon Tablosu verilerini Eksen 1 servo slriicisiine yaziniz.
Ornek programda, veriler fonksiyon blogu tzerinden yazilmustir.
Sonraki sayfada érnek programi kullanarak Pozisyon Tablosu veri ayarlarini nasil yapacaginiz gésterilmistir.

2] MELSOFT & Werked .. PO 06 MWDssktnpvasm plapragramisssmpl sirogram g - [Proglou [PRG] LD Mankorng [Read Only) 40665tsp] v | il i)
: Eroject fat  End/Replace Convert Wew [rine Oebug [epnostics ool Hindow belp - &K
)M w A PRI I T T RN AL S TSI L A 1 - I
'r:l:l"l"lil'ﬂhdi-iu a"dh'

W ! 4 A LAk FE
o =x b _
DA T 0
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>m Fonksiyon Blogunun Yiiritiilmesi

) ood

1 MELSOFT GX Works3 ...

! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - O M
v ot B (T e | B B B | 29 30 5 R A I EERDBaa| oL

NPAS| e
B OB R BE D ‘{'}M i

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

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

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

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

| —)ﬁ
| Fa sF3 cCF3 cCFID

E Output

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

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

1
':E!tFll:lirltTEl'" b.ﬂ.x'l _SEtPDi "=
B:i_... D_l:l'" &
[ | [ |
Exec Exed il R |
uition Ltion ZetPointTable
falulyy] ztat Execution=tat
- Lz Lz
bl SetPoi--
IES
[ Juwei= abe- ®
1 1 [ ]
&1 | Stat Mar vy
Stat | on rmal ZetPointTable
ion | Mo, o Mormal
LT ple- Cornp letion
bl ZetPoj--
LI
) TR D_tl'"
Ly 1 O
&1 | Pain Erro Bl
Poin | t r
el |E01E o Boylece érnek program kullanilarak Pozisyon Tablosu
AR . verileri igin ayarlar tamamlanmis olur. | -

Sonraki ekrana gecmek icin ([fJj butonunu tiklayiniz.

Fx5U

| Host-192.168.3.250
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»m Servo Siiriicu Ayarlarmm Kontroli

) 000

Pozisyon Tablosu verilerinin servo stirlictiye yazilmis oldugunu kontrol ediniz.
Eksen 1 servo stiriicti ve PC'yi baglamak icin bir USB kablo kullaniniz.
Sonraki sayfada Pozisyon Tablosu verilerinin nasil kontrol edilecegi gosterilmistir.

Eksen 1 servo struclisi

USB kablo

R gue

el

B e ——
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>m Servo Siiriicii Ayarlarlnln Kontrolii

) ood

F

o E=N EoR
! Project View File PointTable(Z) Parameter Safety Positoning-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
MRAA S @ % E gaigly ¥ ®Ha s
: Project 7 x Parameter 5etﬁn/o/ Point Table X ] 4 b -
= Mew project a | | [m] axis1 [v] F¥0pen [Hsave As ] Read Set to default T Verify [£]Detailed Setting [A]Single-step Feed
'ﬁ. System Setting N =
E E- Axis1:MR-JE-A Stam - E Encﬂll:ly' _I:E.E-:E — Insert I:DE'EtE ET\ES::.-'E &:\EC.C.
Parameter 1
@ Point Table Point table positioning operation (Incremental value command system) [Seler_ted Items Write ] [ Write All ] [ Lipdate
[ Program [v]
[( ] m | [ }] Target position Rotation speed | Accel, time const, | Decel. time const. Dweell time Auxiliary func. M code -
. 0.000-999,999 0-65535 0-20000 0-20000 0-20000 0-1,5-9 0-99
: Servo Assistant 1= Mo, mm rfmin ms ms ms =
1] 123.456] 100 10 10 0 0 0
Assistant List [ = R . - > g . -
3 0,000 0] U] 0 1] 0] U]
rL;-")Seruu Startup Procedure i 0.000 0 0 0 o 0 0
' 5 0.000 ] 0 0 0 ] 0
Servo | se 5 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
sepl e tater 7 0.000 0 0 0 0 0 0
e i 8 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
P2 = I_ 9 0,000 0] U] 0 1] 0] U] [v
i,
Step 1: Amplifier Setting
| Amplifir Setting | i Docking Help 3 x
Step 2: Test Run
[ Test Run ] :
Step 3: Servo Adjustments TARG ET POS |T| O N - ) . . L. lll
: Boylece Pozisyon Tablosu (Point Table) verilerinin
LSecvo Adiusiments. | kontroli tamamlanmis olur.
Set target address (Absolute value) when using this p ? i
© ¢, Maintenance of the . L.
d}i Servo Amplifier Parts : . N | Sonraki ekrana gecmek icin (@ butonunu tiklayiniz.
[_Mantenance__| Set the move distance when using this point table as i 1

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

MLUM
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>m Eksen 2 Servo Siiriiclisiine Yazma ) 14 J v Jlvoc]

Bir sonraki adimda, Pozisyon Tablosu verilerini Eksen 2 servo siriiciisiine yaziniz.
Eksen 1'e benzer sekilde, Eksen 2 servo siirticlistine Pozisyon Tablosu verilerini yazmak icin asagidaki prosediirleri
kullaniniz.

[ Kontak bAx2_SetPointTableData'yi aciniz. ]

¥

[ Kontak bAx2_SetPointTable_Completion'in acildigini kontrol ediniz. ]

¥

[ Eksen 2 servo siriici ve PC'yi baglamak icin bir USB kablo kullaniniz. ]

¥

[ MR Configurator2'yi aciniz. ]
[ Pozisyon Tablosu verilerini okuyunuz. ]

¥

[ Pozisyon Tablosu verilerinin kaydedildigini kontrol ediniz. ]
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m Servo-ON Komutunun Agllmasl

Eksen 1'in servo-on komutunu aginiz.
(1) Kontak bAx1_SVON'u actiginizda servo agilir.
(2) MR Configurator2'de, [Monitor] — [I/O Monitor]'U seciniz ve RD sinyalinin agik oldugunu kontrol ediniz.
(3) Eksen 2 icin servoyu agma ile ayni proseddirleri izleyiniz. Kontak bAx2_SVON'u aginiz.

<GX Works3> <MR Configurator2 >

T G Werkad . BC 06 70WDeskapasamplegrogramsampleprogrom gl - aghon (WG] 1L0] Montorng (s S| 0648061 | . fmaml | ReeiTase | UOMewter X
G [ P Gewwt Yew Qe Dupg Qepeme [ e e =88 | e S B e At Ot Cugsey
[P - -JEDN e QEE | FERRRPER U8 Y00 88 Bl H Elon [Cloe
LN - (el e TP R TEL
Wl WEWY S B AEBHEHTE RIS E BB EAR AW TREL S R0 FE
[ < Prgons (P8 (LD Mositer.. =

(1) [Shift] tusuna basarken, kontak
"bAx1_SVON"u cift tiklayiniz.
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= |
@3 JoGisiemi ) oaE
@EXET Monitsr Ogeleri Ekleme )

JOG islemini gergeklestirmeden 6nce, MR Configurator2 icin Monitdr Ekranina Gegerli Konum ve Komut Konumu égeleri
ekleyiniz.

(2) [Setting] digmesini ¢ift tiklayiniz.

1 Cumulative feedback pukes
(1) MR Configurator2 arag E 2| Servo motor speed

cubugundan, [Monitor] — 3|Droop pulse
[Display All]'u seginiz.

i Font spt = Line heght 12

Mo. Item
1 Cumubitve feedback pulses
2 Servo motor speed
3 Dipop pulss
4 Curmulative omd. pulses
5| Command pube frequency
6| Analog speed command vokage
7| Analog torgue command voltage
8 Regeneratve oad Ao
9| Effective load ratio
10| Peak bbad ratis
11 | Instantanaous torgue
12| Within one-revolubion posion
13| ABS counter
14 |Load e moment r@ato

R PR R

g

F<g

(3) [Current Position] ve [Command Position] @ Goriintilenen Bde savis! artar
kutularina onay isareti yerlestiriniz. S N g y —

St T et e monyi S8 ROV E E
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@EZEI 106 islemini Yiiriitme ) O8E

JOG iglemini yurtmek icin 6rnek programi kullaniniz.
Asadidaki sayfada JOG isleminin nasil yiiriitiilecedi gosterilmistir.
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@EZEI 106 islemini Yiiriitme
ol

E=H EGR X5
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
OERA SO 5% iE =8 geig n 8 & m o
! Project 7 x Display All x] 4 b -
=/ New project i Font 9pt » Line height 12 s Efclear FlRestart pllPause EflSetting
'ﬁ. Systemn Setting :
= [l Axis 1:MR-IE-A Stan No. Item Units
B parameter 1 Curnulative feedback pulses pulse
@ Paint Tahle 2|Servo motor speed r/rmin
- [A] Program 3| Droop pulse pulse
<] — | 2 4| Cumulative cmd. pulses pulse
) 5 Command pulse frequency kpulse/s
: Servo Assistant nx 6 Analog speed command voltage v
: : 7| Analog torgue command voltage W
|""5"‘""513'”JE List &I 8| Regenerative load ratio e
9| Effective load ratio O
L—:}Ser‘uu Startup Procedure 10| Peak load ratio O
11| Instantaneous torque B
stept [ 2TV | Serve 12 | Within one-revolution position pulse
Amp | Motor 13| ABS counter rey
step? . 14| Load inertia moment ratio times
]
—tep3 e 15 Bus vnrmge. W
Step 1: Ampiifier Setting 16 Encu_der |r15+de temperature C
e 17| Settling time s
Step 2[—]. Testl — tting 18| Oscillation detection frequency Hz
[ o ] ;_ag Eu;nber of tough drr':a operations times
e T It ROWET CONSUMPRon | Bsylece érmek program kullanilarak Eksen 1 icin JOG iglemi
_ 21| Unit total power consurnption tamamlanm@ olur.
| Servo Adjustments | 22 Current position . o . . .
— Eksen 2 JOG islemini gerceklestirmek icin de ayni prosediirii kullamniz.
) 23| Command position
. #, Maintenance of the
X Servo Amplifier Parts Sonraki ekrana gecmek icin (@) butonunu tiklayiniz.
Ready [Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB [OWR [caP [MuUM [sCRL g
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hﬂ Baslangic Konumuna D6nme ) [« v Jroc

Konumlandirma kontrol éncesinde, her zaman baslangig konumuna dénds islemini gerceklestirin.
Ornek programda, fonksiyon blogu ile baslangic konumuna déniis islemi gerceklestirilmistir.
Sonraki sayfada, 6rnek programi kullanarak baslangi¢ konumuna déniis isleminin nasil gerceklestirilecegi gésterilmistir.
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hﬂ Baslangic Konumuna D6nme ) <] v Jroc]

F =

1 MELSOFT GX Works3 ...PC 0670¥Desktop¥sampleprogram¥sampleprogram.gx3 - [ProgPou [PRG] [LD] Monitoring (Read Only) 42665tep] | = || & |[x25]

! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - O M
LRI - |16 B T e e | B B | 2 R g A LD aq i
‘OB MR R BE L ‘3|.,,n B o -
iR s L&t RrdiaMie i@ SRRIBIRIDPEBRA = 3%.@&{@ <
[4#] ProgPou [PRG] [LD] Monitor... X Beipgei=ei e Niitete- N1
M3 MFXS
StartHFR
bl StartH -
Bii = o
O O
Exec Exec A1 StartHPR
ution Litior ExecutionStat
o ztat L=
i L
bl StartH -
LIPS
[ Libdcjees o e
Ly u
L1 | Stat Mar Al StartHPR
Stat | on rmal M orrmal (N
ion | Mo, o Cinrnn letinn g
LI ple=- . . . .
Boylece 6rnek program kullanilarak Eksen 1 icin
1R baslangi¢ konumuna dénme iglemi tamamlanrmis olur.
Lo 1 U“ﬁ{(‘] Dg'" Eksen 2'ye ait baslangig konumuna dénme islemini
Retr | Ratr Erro gerceklestirmek icin de ayni prosedtiri kullaniniz. -

Sonraki ekrana gecmek icin [fJ butonunu tiklayiniz.

E Output

FX5U | Host-192.168.3.250 | 1326/4266 Step
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»ﬂ Konumlandirma Islemi (Pozisyon Tablosu Modu)

Nokta Pozisyon modunu kullanarak konumlandirma iglemini gerceklestiriniz.
Omek programda, fonksiyon blogu ile konumlandirma islemi gergeklestirilmistir.
Sonraki sayfada, ornek programi kullanarak konumlandirma isleminin nasil gerceklestirilecegi gdsterilmistir.

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

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

E Parameter
Point Table
i) Program ~|

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

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

16| Encoder inside temperature

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

19| Number of tough drive operations

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

21| Unit total power consumption
22 Current posttion

23| Command position
A fh
MPIB
:i_Hmhm_l

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

Aggictant List E
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»ﬂ Konumlandirma Islemi (Pozisyon Tablosu Modu)

I

o ][ ]
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
R A @ % iE R aig [y E & oo
 Project 2 x Display All X | 4
= [ New project : Font 9pt = Line height 12 > Eddear FlRestart fjllPause Eflsetting
4% system Setting
= [l Axis 1:MR-JE-A Stan - Item
B parameter 1 Curmulative feedback pulses pulse
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@& . Bélimiin Ozeti

Bu béliimde asagidaki konular 6grenildi:

Pozisyon Tablosu Ayarlan
ON Komutunun Agilmasi
JOG Islemi

Baslangic Konumuna Dénme

Konumlandirma Islemi

Onemli hususlar

Pozisyon Tablosu Ayarlan Fonksiyon bloklanyla kullamalar kolayca program olugturabilir.
Omek programda, fonksiyon blogu calistinldiginda Pozisyon Tablosu verileri servo
strlciye kaydedilir,

Servo-ON Komutunun Agilmas: Servo-siriicliyl calismaya hazir hale getirmek igin servo-ON komutunun etkinlestiriimesi
RD'yi acar.

JOG lslemi JOG iglemini yiritmek icin, JOG ¢alisma modunu belirtmek gerelklidir.

Baglangic Konumuna Dénme Baslangig konumuna dénme islemi fonksiyon blogu ylritilerek gergeklestirilebilir.

Veri seti modunu kullamirken, baslangig konumuna ddnme isleminin gergeklestirildigi yer
baslangig konumu olarak kullambr.

Konumlandirma Islemi Konumlandirma iglemi fonksiyon blogu yirdtilerek gergeklestirilebilir.

Artish komut yontemini kullarirken, ileri komutu agildiginda ileri yonde bir kayma vardir.
Geri komutu agildiginda ters yonde bir kayma vardir.
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FX5U Modbus Haberlesme Islevini Kullanarak MR-JE-A'nin Calistiriimasi ) L=

Bu bélimde, FX5U programlanabilir denetleyicinin Modbus-RTU iletisimi kullanilarak servo siirticii MR-JE-A'nin nasil
calistinlacag agiklanmistir.

@ ADPRW Komutu )

FX5U programlanabilir denetleyiciden komut géndermek ve almak icin Modbus haberlesmesi kullanildiginda,
ADPRW komutunu kullaniniz.

g |

Depolama aygitinda, komut géndermek |
istediginiz servo slriicindn istasyon
sayisini ayarlayiniz.

Fonksiyon kodunu ayarlayiniz. Tletisim durumunu saklamak icin
MR-JE-A asagidaki fonksiyon kodlanni destekler. bit dizisini belllrtlmz,
03H (tutulan kayit okuma) (Eleman sayisi: 3)

08H (fonksiyon tamlama/iletisim kontroli)

10H (goklu noktalar igin tutulan kayit yazma) bit[0]: Komut ylritiiliirken aihr ve

komutun yirdtilmesi disindaki
durumlarda kapanir.

bit[1]: Komut normal sekilde

Hedef Modbus adresini ayarlayiniz. tamamlandiginda agilir ve komut
baslatildiginda kapanir.

bit[2]: Komut bir hata ile

Erisim noktasi sayisini ayarlayiniz. tamamlandiginda agilir ve komut

Ayarlanan deger, Modbus baslatildiginda kapanr.

adresine bagl olarak degisir.

Alinan verileri saklamak igin cihazi belirtiniz.
Gonderilen verileri saklamak icin cihazi belirtiniz.
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@ZEI VIR-JE-A Servo Siiriiciiniin Modbus Register'lars ) O0E

MR-JE-A servo siirliciiniin Modbus register’lan MR-JE-A Servo Striict Kullanim Kilavuzunda (Modbus-RTU
Protokol(i) listelenmistir.
Asagidaki sekilde bir 6rnek gosterilmistir.

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

Mo. of Registers

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

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

(] Ready To Switch On

1 Switched On

2 Operation Enabled

3 Fault

4 Voltage Enabled

5 Quick Stop

[ Switch On Disabled

7 Warning

8 Reserved (Mote 2)

a Remote

10 Target reached

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

Mote 1. The description changes depending on the control mode,
2. The value at reading is undefined.
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@ XX Programin Yazilmas: )

Yazma ornegdi olarak, Pozisyon Tablosu modunun JOG hizini degistiren bir program olusturacagiz.
JOG hizini ayarlayan Modbus adresini aramak icin kilavuzu kullaniniz.

Command speed (Profile Velocity: 6081h)

Mo. of point/ Continuous read/

Mo, of Registers continuous write

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

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

Bu adrese yazilirken kullamilan ADPRW komutu asagida gdsterilmistir.

Eksen 1 servo sirticlsid igin istasyon
numarasini saklayan etiket

. JOG hizini saklayan etiket
Fonksiyon kodu 10H: Yazma (cift sozciik [isaretli])

Modbus adresi fletisim durumunu gdsteren bit dizisini
saklayan etiket

Erisim noktalan no.
Mokta no / Register no'ya ayarlayiniz

@ZE ADPRW Komutu ile Yazma ) O0E
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|

»m Program i§lemini Onaylama

) ﬂﬂﬂ

JOG hizini 100 rpm‘den (baslangi¢ dederi) 200 rpm’e degistirmek icin asagida gosterildigi gibi bir program olusturulmustur.
Programla ilgili ayrnintih bir agiklama gériinttilemek icin fare imlecini bir alan Gizerinde tutunuz.

b JOISSpd Chg

Al )G Speed Changs

h e

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

b1 JOGEEpdChe

Axl JOGE Speed
Change

Kontak "bAx1_JOGSpdChg"yi ylritiniz.
Haberlesme basanyla gerceklestirilirse, servo stirtcu icin PT13 (JOG hizi) parametresi 200 olarak degisir.

Thoen |
— |
Al JOG
Spesd
Chargs
Status
*Etiket ayarlan
F0 be1:\[.‘GS|lﬂ1g ] Bit ... |Ax1 JOG Speed Change
71  b3&x1 JOGSpdCheStatus Bitl0.2) A1 JOE Speed Change Status
72 dAxl JOGSpeed Diouble Waord [Signed] 1 JOG Speed
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@2 ADPRW Komutu ile Okuma ) SeE

m Programin Okunmasi )

Okuma ornegi olarak, Eksen 1'in gegerli konumunu okuyan bir program olusturacagiz.
Modbus adresi igin gegerli konum 2B2FH'dir ve erisim noktasi sayisi 2'dir.

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

Data type Read fwrite

- T

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

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

Bu adres okunurken kullanilan ADPRW komutu asagida gosterilmistir.

Eksen 1 servo sirlictsd icin alan
kodunu saklayan etiket

Fonksiyon kodu fletisim durumunu gésteren bit dizisini
03H: Okuma saklayan etiket
Modbus adresi Gecerli konumu saklayan etiket

(cift sOzcik [isareth])

Erisim noktalan no.
Mokta no / Register no'ya ayarlayin
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>m Program Islemini Onaylama ) ooc

Gegerli konumun okunmasi igin asagida gosterildigi gibi bir program olusturulur.
Programla ilgili aynntili bir agiklama gériinttlemek icin fare imlecini bir alan izerinde tutunuz.

bda] CrmtPosResd
wifia ] Stationblo H3 HEBEZF ) difvel_CrrtPoz b3 CrrtPosRdSabueln)
I}
1T
el Current Position ADPRW  Ax] Station Ll _Du-rz-.t iﬂ Crrent Pesition Resd
Foad - number Foszition Status
bS] _CarrtPosRdStatus]1]
baxl GrmtPosResd
1 F
M1 Current Potition Reed RET fxl Current Position Read
- [

*Etiket ayarlan

s AEFRA B e i P il | il i Bl S, i | AL Wl A

73 bAx1 GrntPosRead |Bit _ |Ax1 Gurrent Position Read

74 |dAx1 GmitPos |Double Word [Signed] | |Ax1 Current Position

75 bB3Ax1 GrntPosRdStatus !Bit{O..Z'! . |Ax1 Gurrent Position Read Status

Kontak "bAx1_CrntPosRead"i ylriitiniz.
Haberlesme basanyla gergeklestirilirse, Eksen 1 icin gecerli konum dAx1_CrntPos etiketinde saklanir.
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@3 5. Bélimiin Ozeti

Bu béliimde asagidaki konular 6grenildi:

ADPRW Komutu

Servo Sirilclndn Adresi
ADPRW Komutu ile Yazma
ADPRW Komutu ile Okuma

Onemli hususlar

ADPRW Komutu FX5 programlanabilir denetleyicide Modbus haberlesmesi gergeklestirilirken ADPRW
komutunu kullaniniz.

Servo Siriic Adresi Servo strtcinin Modbus adresi MR-JE-A Servo Sirtci Kullamm Kilavuzunda (Modbus-
RTU Protokold) listelenmistir.

ADPRW Komutu ile Yazma Belirtilen adrese yazmak icin 10H fonksiyon kodunu kullaminiz.

ADPRW Komutu ile Okuma Belirtilen adresten degerleri okumalk icin 03H fonksiyon kodunu kullaniniz.
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»
Test Final Testi ) oo

MELSERVO Temelleri (MR-JE Modbus) Kursunun tiim derslerini tamamladiniz ve final testine girilebilir.
islenen konulardan anlagilmayanlar varsa, bu konulari gézden gegirilebilir.

Bu Final Testinde toplam 4 soru (9 madde) mevcuttur.

Final testini istediginiz kadar uygulayabilirsiniz.

Testin puanlamasi nasil yapilir?

Cevap secildikten sonra, Cevap butonunu tikladiginizdan emin olunuz. Cevap butonuna tiklamadan devam
ederseniz cevabiniz kaybolacaktir (Soru cevapsiz olarak kabul edilir).

Puan sonuclar
Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplarn ylzdesi ve gecti/kaldi sonucu puan sayfasinda gorintdlenir.

Dodru cevaplar: -
Testi gegmek igin, sorularin
Toplam soru: 4 %60'Ina dogru cevap vermeniz
gerekir.
Yiizde: 100%
Devam ‘ ‘ Gozden gecir

« Testten gkmak i¢in Devam butonunu tiklayiniz.

= Testi gozden gegirmek icin Gézden gecir butonunu tiklayiniz (Dogru cevap kontrolii).
« Testi tekrar yapmak icin Tekrar dene butonunu tiklayiniz.
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»
Test Final Testi 1 ) <> )

FX5U programlanabilir denetleyici ve MR-JE-A servo siirticliyti baglamak icin Modbus-RTU kullamldiginda dogru
baglanti ydntemi ile ilgili tiim gecerli ifadeleri seciniz.

~ FX5U programlanabilir denetleyici ve MR-JE-A servo siirticliyli baglamak icin bir Ethernet kablosu kullaniniz.

— FX5U programlanabilir denetleyiciyi RS-485 haberlesme terminal bloguna ve MR-JE-A servo siirticiyl CN1
haberlesme terminaline baglamak icin bir haberlesme kablosu kullaniniz.

~ FX5U programlanabilir denetleyiciye ve son istasyon servo siirliciisiine bir sonlandinci baglayiniz.

Cevap ] ’ Geri
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> Final Testi 2 ) 00c

MR-JE-A servo surict ve FX5U programlanabilir denetleyici arasindaki Modbus iletisim parametrelerini
ayarlama prosediria hakkindaki tim dogru aciklamalan seciniz.

FX5U programlanabilir denetleyici ve MR-JE-A servo sirlicl arasindaki Modbus haberlesme igin protokol
bicimi, parite, durma biti ve baud hizinin ortak ayarlarini kullaniniz.

Servo siniiciinin tdm istasyon numaralan tek bir degere ayarlanir.

Cevap ] I Geri
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> Final Testi 3 ) 00c

FX5U programlanabilir denetleyicinin Modbus-RTU haberlesme islevi ile ilgili olarak asagidaki ifadelerden hangisi
dogrudur?

_ Modbus-RTU haberlesme islevini kullanmak icin bir seri haberlesme birimi gereklidir.

_  MR-JE-A ve Modbus-RTU haberlesme ayarlanni hizalamak gereklidir.

Komut géndermek ve almak icin GIRIS/CIKIS komutunu kullaniniz.

Cevap ] ’ Geri
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|

> Final Testi 4

) ﬂﬂﬂ

Asagidaki terimlerden FX5U programlanabilir denetleyicide kullamlan ADPRW komutu hakkinda
dogru terimleri seciniz.

Cevap

Geri

ADPRW (s1) (s2) (s3) (s4) (s5/d1) (d2)

(s1) v Terim

(s2) v 1: Modbus adresi

(s3) v| 2: Haberlesme durumunu disa aktarmak igin bit cihaz
3: Servo stiriictiniin istasyon numarasi

(54) v 4: Okuma/yazma noktalannin sayisi

(s5/d1) v| 5: Okuma/yazma veri saklama cihaz

6: Fonksiyon kodu

(d2) Yl
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} Test Puani ) oos

Final Testini tamamladiniz. Sonuclar alani asagidaki gibidir.
Final Testini sonlandirmak icin, sonraki sayfaya geciniz.

Dodru cevaplar: 4
Toplam soru: 4
Yizde: 100%
Devam | ‘ Gozden gegir ‘

Tebrikler. Testi gectiniz.
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>

MELSERVO Temelleri (MR-JE Modbus) Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz icin tesekkir ederiz.

Derslerden zevk aldiginizi umar, bu kursta edindiginiz bilgilerin
gelecekte yararli olmasini dileriz.

Kursu istediginiz kadar gézden gecirebilirsiniz.

\ Goézden gegir ] ‘ Kapat ]




