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} Kursun Amac ) 000

Bu kurs, hareket CPU modulinG kullanarak ilk kez hareket kontrol sistemi olusturacak kisilerin sistem tasarimini,
kurulumunu, kablo tesisatini ve kablo tesisati kontrollini 6grenmeleri icin hazirlanmustir.

Bu kursun temel icerigi donamim tasanmcisina yoneliktir.
Yazilim tasarimcisina yénelik, sistem ayarlama ve programlama gibi icerikler, "SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL
BILGILERI (GERCEK MOD: SFC)" kursunda hazirlanmistir.

Bu kurs icin, MELSEC-Q serisi PLC, AC servo ve konumlandirma kontrolii hakkinda bilgi sahibi olmaniz gerekir.
Bu kursu ilk kez alanlarin asagidaki kurslarn almalarini tavsiye ederiz

"MELSEC-Q SERISI TEMEL BILGILERI" kursu,

"MELSERVO (MR-J4) TEMEL BILGILERI" kursu,

"ILK FABRIKA OTOMASYON (KONUMLANDIRMA KONTROLU)" kursu.
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} Kursun Yaplsl

Bu kursun icerigi asagidaki gibidir.
Bélim 1'den baslamanizi tavsiye ederiz.

Boliim 1 - HAREKET KONTROLUNE iLiSKIN TEMEL BILGILER

Hareket kontrol sistemi ve hareket CPU moddiliine ait temel bilgileri 6greneceksiniz.

Boliim 2 - SISTEM TASARIMI

Kurulacak sistemin kontrol ayrintilarini agikliga kavusturacak ve sistemleri tasarlamayi ve Grinleri segmeyi
6greneceksiniz.

Béliim 3 - KURULUM VE KABLO TESISATI

Hareket kontrol sistemlerini kurmay ve kablo tesisatini dosemeyi 6greneceksiniz.
B&liim 4 - KABLO TESISATI KONTROLU

Dogru kablo tesisatini kontrol etmeyi égreneceksiniz.

Son Test

Geger not: %60 veya (izeri.
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} Bu e-Egitim Aracinin Kullanimi ) 00

Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dénin.

Onceki sayfaya dén

"Igindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya

sdimes L ulasabilmenizi saglar.

Egitimden gikin.
"Icindekiler" ekrani gibi pencereler ve egditim kapatilacaktir.

Egitimden cik
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} Kullanim Onlemleri

) 000

Giivenlik énlemleri

Gergek Griinleri kullanmayi 6grendiginizde, litfen ilgili kilavuzlardaki gtivenlik dnlemlerini dikkatlice okuyun.

Bu kurstaki énlemler
- Kullandiginiz yazilim siiriimiinde gértintiilenen ekranlar bu kurstakilerden farkl olabilir.
Bu kurs su yazilim stirimi icindir:
- MT Developer2 Striim 1.18U
- MR Configurator2 Striim 1.01B
- GX Works2 Strim 1.55H

Referans materyalleri

Asagida, egitimle baglantil referanslar yer almaktadir. (Bunlar olmadan da 6grenebilirsiniz.)
Indirmek icin referansin adini tiklayin.

Referansin adi Dosya bigimi Dosya boyutu
Ornek program Sikistinlmis dosya 170,516 bytes

Kayit kadgid Sikigtinlmig dosya 4 85 kB
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m HAREKET KONTROLUNE ILISKIN TEMEL BILGILER

Hareket kontroli, bir konveyér diizenedi, bir isleme makinesi ve benzerine ait birden fazla ekseni (servo motorlan) kontrol
eder ve yiiksek hassasiyette konumlandirma kontrolii ve hiz kontrolli gergeklestirir.

Bu kursta, donanim tasarimcisina hareket CPU modili kullanilarak hareket kontrol sistemlerinin nasil yapilandinldigi
konusunda bilgi verilmektedir (Q172DCPU)

) 000

Asagida, hareket kontroliinlin uygulama érnekleri anlatiimaktadir,
Litfen gérmek istediginiz uygulama 6rnegine ait digmeyi tiklayin.

X table Sealing Spinner l Filing machine J

XY table

l Maotion SFC program
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@ Harcket CPU Modiillerinin Ozellikleri

) 006

Hareket kontroli icin Mitsubishi hareket denetleyicisi Q serisine ait bir hareket CPU moduli kullanin. Asagida hareket CPU

modiuillerinin 6zellikler gdsterilmektedir.

Isletim sistemi yazilimi, her uygulamaya uygun sekilde secilebilir
Konveydr diizenedi veya isleme makinesi gibi uygulamalar igin uygun isletim sistemi yazilimi (kontrol yazilimi) segebilirsiniz.

Konveydr dizeneginin kullansmi
Isletim sistemi Hareket SFC ile uyumiu
yazilhmi

SWBDNC-5vODQD

(CD-ROM)

Elekironik parga martaj,

N Yerlegtirme cihazi, Besleyid, Kaliplarma bMakinesi,
Tagimaskipmani, Boyve uygulaycs, Cip
rinafidaji, Plaka dilimleme makinesi, Yakleme ve
Bogaltrma makines, Baglamas makines, X-Y tablaa

Dogrusal interpelasyon (L - 4 sksen), Dairesel interpolaspon,
Sabiit hiz, Sabil habveli besleme, Sabil keaurn durdumnali

huz kantrobl, He degistimme, Hiz kontreld,

Hiz we konum degistinme

SV13

Otomatlk makine kullamirmi
Hareket SFC ile uyumlu

Mekanik destek dill

[ M 11 pres besleylel, Gida lgleme, Gida
paketleme, Sarg makinesl, iplik egirme
makinesi, Tekstll makinesi, Bask)

T makinesl, Clltleme makdnesl, Lastilk
||| kaliplama makines, Kadit vapma makinesi

Senkron kontrol, Elektranik mil,
Elektronik kavrama, Elektronlk kam, Cekme
kontrali

S22

EIA dIII (G kodu)

| Cibtrme rnakiresi
K Aldarma makinesi
S Makine et
o shiap dodrama makinesi
k..,“'h | Wilklerne we bosaltma makinesi

Dogrusal interpelasyen (1 - 4 eksen)
Dairesel interpolasyon

sarmal Intespelasyan

Sabit zh konumlandirma

Birden fazla CPU konfigiirasyonu, CPU isleme yiikiinii azaltir
PLC CPU modiiliiyle birlikte bir hareket CPU modulinin kullanilmasi gerekir. Buna coklu CPU konfigirasyonu ad verilir ve
bu konfigirasyonda, sekans kontroli ve hareket kontrolii her bir CPU moduliinde islenerek her CPU modulindeki islem

yuki azaltihr ve islem hizi artirilir. (Hareket CPU modiill tek basina kullanilamaz.)

PLC CPLI

Coklu CPU
Yilksek Heh
Detim Alam

Ewrensel
Madel
PLC Kantral
iglermcisl

Caldu CPU
Yiksek Hizh Yol

Q sergl PLC sistem yolu

PLC Akl fglev Modali

PLC G/ Modald
(oi/a) (A/D, D/A i)

Hareket CPU

Cihaz Belledi

Cokdu CPU
Yiksek Hezh
Tletim Alani

Hareket
Kontrol
Tslemncisi

Hareket Moddld
{[Yakinlik OMITES], Manuel
Darke Jeneratisrd Girlsl)
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»m Hareket CPU Modiillerinin Ozellikleri
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Kullanimi kolay gelistirme ve bakim ortami saglanir

Bir hareket denetleyici mihendislik ortami olan MELSOFT MT Works2, bir kisisel bilgisayar tizerinden bitiincil bicimde
sistem ayarlama, parametre ayarlama, "programlama ve hata ayiklama", similasyon ve "isletim ve bakim" yapilabilmesini

saglayan bir gelistirme ve bakim ortami saglar.

Bu sekilde, hareket kontrol sistemlerinin gelistiriimesini, calistinlmasini ve bakimini diizenleyerek kolaylastirir.

Grafik ekranli hareket sistemlerinin kolay tasarimi ‘

' Gorsellestirmeyi ve anlamayi kolaylastirici akig semasi
MSistem Ayarlama

bicimindeki programlama
MParametre ayarlama

(SV13/5V22) (SV13/5V22)

e : Programlama = |
. ._. Sistem Tasarimi et Ta—

4

——

isletim ve bakim Baslatma ve ayarlama

" Cok gesitli izleme ve test iletim islevleri

M Cesitli izleme B Cesitli test isletim
islevleri islevieri

Isletim ve bakimin diizenlenmesi

BHareket CPU hatasi

lDi{'itaI osiloskop
toplu izleme _.lie\ll

~

e ’
- + '
* .
o
Jd
)

-

e ‘vb

MHareket SFC programi MKonumlandirma icin servo programi
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m Hareket Kontrol Sistemlerinin Kurulmasina y6nelik Gereklilikler ) 000

Asagida, bir hareket kontrol sisteminin kurulmasi igin gereken temel konfiglirasyon (denanim ve yazihim dahil)

gosterilmektedir.
Fare imleci her bir cihaz Gzerine getirildiginde, cihazin ayrintilan gérantilenir.

Kigisel bilgisayar yoluyla kurulum

Baz Unitesi

[Sistem 1]
Servo ylikseltici Q172D: Maks. 8 eksen
MR-J3-0B Q1730 Maks. 16 eksen

- : : Eksen 8
= Eksen 1
= SSCNET i (Eksen 16)
isletim sistemi yazilimi USE kablosu kahlosu
Kisisel bilgisayar |
MR-J3 uyumlu
servo motor )

Hareket denetleyici
mihendislik crtam)

[Sistem 2] (sadece Q1730 tarafindan desteklenir)

yazilimi,
MELSOFT MT Works2 _
— o Pil yuvasi
e e Zorlamall Servo ylkseltici
& = durqurrna MR-J3-0B Maks. 16 eksen
> girigi
= £ Eksen 1 Eksen 16
S
Servo yapilandirma F
yazilim paketi =
MR Configuratorz
il MR-J3 uyumlu
@ = e servo motor )
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>“ Hareket CPU Modiiliiniin Tiim Boéliimlerinin Adlan ) 000

Asagidaki tabloda, bir hareket CPU modiuiliintn tim bélumlerinin adlan ve uygulama alanlar belirtiimektedir. (Bu kursta,
érnek olarak Q172DCPU kullaniimaktadir.)

Fare imleci tablodaki her 6genin lizerine getirildiginde, CPU modulindn ilgili b&limd vurgulamir ve ilgili b&limiin Gzerine
gelindiginde tablodaki 6ge vurgulanir.

Q@1TIDCPU Ad I WLl larmna

T bhdlmel LED ekran CPU rodCidncn cahsmmea durimund ve hata Dilgising gasterir,

Caligma modunu (nornal calsrma rnociu, kumium rnodu )

Ddner iglem segim 1 dOgmesi (SW1) ayariamak icin kuilanilr,

Caligma modunu (nornal calsrma rnociu, kumium rnodu )

Ddner iglem segim 2 dOgmesi (SW2) ayariamak icin kuilanilr,

RUN/STOR (CALISTIR/DURDUR) CPU rmodlind kontrol etrmek (programlar yOrltmek veya
digmesi durdurmmak) icin kullanilir,

Zarlamall durdurma girig konektdrl Bir zorlamal durdurma girigi vapmak igin terminal (24 VDC).

Servo yikselticilerle baglanti igin konektdr (maks. 16 eksen)

ST I Y IonEta il Bir SSCNET Il kablosu baglayin,
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>u Hareket Kontrol Sistemi Kurma Prosediirleri

Asagida, hareket kontrol sistemini kurma prosediirii gdsterilmektedir.
Bu kursta, kurulum proseduriiniin yani sira donanim tasarlama siirecini de 6greneceksiniz.

Donamim Tasarimi
1) SISTEM TASARIMI

«

) vy  Bu kurstaki
. 2) KURULUM VE KABLO TESISATI ‘ Srenme

kapsami

a

3) KABLO TESISATI KONTROLU

-

Yazilim Tasanmi

| 4) ISLETIM SISTEMI YAZILIMININ SECIMI VE KURULUMU
SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL BILGILERI (GERCEK MOD: SFC) KURSU

&

7"

5) SISTEM AYARLAMA SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL BILGILERI (GERCEK MOD: SFC) KURSU |

«

6) CALISMA KONTROLU SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL BILGILERI (GERCEK MOD: SFC) KURSU

-

7) PROGRAM TASARIMI SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL BILGILERI (GERCEK MOD: SFC) KURSU

«

8) PROGRAMLAMA SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL BILGILERI (GERCEK MOD: SFC) KURSU

«

9) CALISTIRMA
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Asadida, Bolim 1'de 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok dnemlidir; bu nedenle bunlari tekrar kontrol edin.

CELS RGN TGS H M Hareket kontroli, bir konveyor diizenedi, bir isleme makinesi ve benzerine ait birden fazla ekseni (servo
Temel Bilgiler motoru) kontrol eder ve yuksek hassasiyette konumlandirma kontroli ve hiz kontrol gergeklestirir.

» Konveyor dizenedi veya isleme makinesi gibi uygulamalar igin uygun igletim sistemi yaziimi (kontrol
yazilimi) secebilirsiniz.

= PLC CPU modiliyle birlikte bir hareket CPU moddlindn kullamlmas: gerekir. Buna coklu CPU
konfiglirasyonu adi verilir ve bu konfiglrasyonda, sekans kontroll ve hareket kontroll her bir CPU

Hareket CPU modiillerinin modulinde islenerek her CPU modulindeki islem yiiki azaltilir ve islem hizi artinlir,

ozellikleri * Bir hareket denetleyici mihendislik ortarmi olan MELSOFT MT Works2, bir Windows kigisel bilgisayan

tzerinden biitincil bigimde sistem ayarlama, parametre ayarlama, "programlama ve hata ayiklama”,

simiilasyon ve "isletim ve balam" yapilabilmesini saglayan bir gelistirme ve balkim ortami saglar.

= Bu sekilde, hareket kontrol sistemlerinin gelistirilmesini, calistinlmasin ve bakimim diizenleyerek
kolaylastinr.
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CIEEN SiSTEM TASARIMI ) ..

B&lUm 2'de, bir sistemi tasarlamayi ve Grlinleri segmeyi 6greneceksiniz

Bolim 2
: Boliim 2 6grenme prosediirii \

SISTEM TASARIMI

KURULUM VE KABLO TESISATI == =rerreecses Bolim3 | | 21 Kontrol Modunun Agklanmasi
2.1.1 Bu kursun 6rnek sistemindeki
‘ ekipman konfiglirasyonu
- 2.2 Bir Servo Sistemini Degerlendirme
KABLO TESISATI KONTROLU =+ ++xx=====+++ Bolim4 | | 2.3 Gerekii G/C Teknik Ozelliklerini

ve Noktalarini Degerlendirme
2.4 Guvenlik Tasanimini Degerlendirme
2.5 Uriin Secimi
2.6 Bu Blimiin Ozeti /
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> Kontrol Modunun Aglklanmaﬂ

D 00

Animasyonu kullanarak bu kursa ait 6rnek sistemdeki kontrol modunu (kontrol akisini) inceleyin.

Asagidaki érnek sistemde yer alan animasyonu O mkapn | talimatina gore bir fare ile calistirin.

Animasyon
oynatma hiz

(=) Normal
() Yavas

() Kare kare ilerlem

Baslatma digmesi (PX-Tl.-

Caligi " Y
o

q:

" 'P1" isaretcisine aﬂaym.j

Siradaki Urunleri palete dizmek igin,
kontrol akisi isaretgiye (P1) geri doner.
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>m Bu kursun érnek sistemindeki ekipman konfigiirasyonu 3 Lwu

Asagida bu kursta kullanilan drnek sistemin ekipman konfiglirasyonu gosterilmektedir.

Q04
UDEH QY40P
Q62P Q172D X40 Q3808
Serva yikseltic * Eksen 2 ve 3'iin ekipman
o MR-J3-108 konfigiirasyonu eksen 1 ile aynidir,
P Eksen 1 Eksen 2 Eksen 3
LI
K Bk NET I
~ USB kablosu Sigblosu Servo motor L S S
i HF-KPOS3 Ust
- Bk o strok limiti
~ e irs cihaz ._g — .
_— Cikis cihazi strok limiti

Hareket denetleyicisi

mithendislik ortami /@
MELSOFT MT Works2 ™ v 1

Zorlamali  Calisma Durdurma  El El Baslatma Yakinhk tnitesi
- durdurma gosterge gosterge agcma  kapatma  digmesi >
° E dugmesi  lambasi  lambasi komutu  komutu
e 1
Servo yapilandirma
yazihm paketi
MR Configurator2
| O
isletim
sistemi yazilimi
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m Bir Servo Sistemini Degerlendirme ) 006

Daha sonra, servo sistemi konfiglirasyonunu sistemin makine teknik 6zelliklerine gore (eksen sayisi, eksen No,
déniis yoni vb.) degerlendirin.
Ornek sistem igin, asagidaki servo sistemi konfigtirasyonu kisim 2.1'deki kontrol ayrnintilarina gore segilir.

. & ~
Servo yukseltici : X ekseni
SSCNET I Eksen 1 Eksen No. 1 (X ekseni)
kablosu Servo motor Cihazi X ekseni yontinde yatay :
olarak hareket ettirir. Basl:
slangic
n konumu
. =
SSCNET I , ~
kabl Se tkseltici »
e bl s Eksen 2 Eksen No. 2 (Y ekseni)
Hareket CPU Servo motor Cihaz! Y ekseni yoniinde yatay g, - "B¢
A a3 aslangic Vol
modiili n olarak hareket ettirir. AT I
- J
SSCNET Il Servoyiikseltici  gons [ g
kablosu Eksen No. 3 (Z ekseni) "
Sl Cihazin elini Z ekseninin k?ni';?:f =
n yoniinde algaltir veya kaldinir. Z eksanl
% Uriinler 4

Servo motor doéniis yonii

Makine teknik ozelliklerine bagl olarak, makineyi ileri donus yoniinde hareket ettirmek igin
servo motor donus yoniini degerlendirin.

Donus yonu yikleme tarafindan goriinime gdére (motorun makineye takildigi taraf) saat
yoninin tersi (CCW) veya saat yoni (CW) seklindedir.

Ornek sistemde, bir eksen ileri déniis komutuyla saat yoniiniin tersine déner. Saat yoniiniin Saat yoniinde
tersine (CW)
Baslangi¢ konumuna doniis yontemini degerlendirme (ccw)

Durdurma konumlanndaki hatalarn gidermek igin, her eksen icin baslangic konumuna dénus yapin.
Baslangi¢ konumuna déns igin birkag yontem hazirlanmistir. Sistemin makine teknik 6zelliklerine uygun bir ydntem segin.
Ornek sistem igin, her eksen icin yakinlk tnite tipini baslangig konumuna déndirme islemini gerceklestirin.
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) [ |

gorintdlenir.

QO4UDEH
Qy40pP

Fare imleci bir hareket denetleyicisine veya servo yiikselticiye bagh bir cihaza getirildiginde, ilgili G/C teknik ozellikleri

* Eksen 2 ve 3'0n ekipman

Servo yikseltici konfiglrasyonu eksen 1 ile aymdir,
MR-J2-10B
Eksen 1 Eksen 2 Eksen 3

SSCNET Il
kablosu
Giris cihazi
Cikus cihaz ‘
Gahisma Durdurma Ea latma
gosterge  gdsterge ar;,ma hcapatma &8sl

lambasi lambasi komutu komutu

Servo motor
—ilF —ilF
HG-PIS3 Strok Gst limiti
—F — 4
Strok alt limiti

5 Yakinhk Onitesi a

%ii

»m Gerekli G/C Teknik Ozelliklerini ve Noktalarini Degerlendirme ) 000

Daha sonra, hareket denetleyicisi ve servo yiikselticinin G/C teknik ozelliklerini ve noktalann degerlendirin.
G/C teknik dzelliklerini ve noktalarini, kisim 2.1'de gésterilen kontrol ayrintilarina gére segin.
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>“ Giivenlik Tasarimini Degerlendirme
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Daha sonra, hareket kontrol sisteminin gtivenlik tasarimini degerlendirin.
Sistemin anzalanmas! durumunda cihazlann zarar gérmesini ve bozulmasini ve diger kazalan énlemek amaciyla, acil
durumlarda sistemin durmasini saglamak icin mekanizmayi degerlendirin.
Bu kurstaki drnek sistem icin, asagidaki (¢ giivenlik dnlemi alinir.

Gormek istediginiz glivenlik dnlemine ait digmeyi tiklayin. (Devrenin tamamini incelemek igin "Tlm devreyi

gorintile" dagmesini tiklayin.)

Acil durdurma devresi isin sinirh hareket arahig Tiim devreyi goriintiile

=Servo gug kaynadi=

Giig kaynads
(200 WAC)

v

Sigortasiz kesici (NFB)

Kontrol devresi glig kaynagi

<Hareket denetleyicisi gic kaynadi=

Gig kaynad U%GE“H
(100 WAC) |
¢ |

Ana gii¢ kaynad

SSCNET Il kablosu

ay4op Baz Unitesi

C:EEF\Q‘I?ZD QX40 Q38DB /

Zorlamal
durdurma

Zorlamal dugmesi

Maryetik
kontaktor

I Alarm sinyali

Ana devre gig kaynad

_I Alarm sinyali j

F

Alarm sinyali !*
h
_I !

Strok alt limiti
—-—

Is

durdurma girigi ﬁ
l'-—_

Strok st limiti
—

'f s |

Ea o o o o o o

-

-

| ST //,’

A T ]

e

222222222222222!222222222222223

-
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Degerlendirilen sistem konfigurasyonuna bagli olarak satin alinacak trinleri segin.

Urtinleri, secim araclarinin yardimiyla segin.

Hareket denetleyicileri icin: MELSEC-Q serisi model se¢im

sistemi
Bu arag, endustriyel otomasyon uriinlerine yonelik Web

sitemizde sunulan hareket CPU moduilleri dahil olmak tUzere

MELSEC-Q serisi Urlinleri segmenize yardimci olur.
Bu araci Ucretsiz olarak kullanabilirsiniz.

© s Model Selection System

* Bu ara¢ Web sayfasi lizerinde calisir. Indirip yiiklemeye
gerek yoktur.

Servolar icin: AC servo kapasitesi secim araci

Bu arag, sistemin makine teknik &zelliklerine gore servo
yukselticiler ve servo motorlardan olusan uygun bir
kombinasyon se¢gmenize yardimaci olur. Bu araci endustriyel
otomasyon uriinlerine yonelik Web sitemizden indirebilirsiniz.
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*Bu arag, indirildikten sonra kisisel bilgisayariniza kurulum
gerektirir.
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OUrnek sistemde kullamilarak cihazlan, degerlendirilen sistem konfiglrasyonuna gore segin.
Siradaki tabloda, drnek sistemin secilen ekipman konfiglrasyonu belirtimektedir,

Konfiglrasyon bilegeni Adet Model adi

Baz Onitesi

Q3808

baz dnitesi her moddlin montajl igin 8 yuva igerr ve birden fazla CPU'yu destekler.

Glg kaynad) modild

QB2pP

Her modile gig saglar.

FLC CPU moduld

Qo4UDECPU

Sekans kontrold gergeklestiren bir CPU modlo.
* Pil (Q6BAT) CPU modulindn igine yverlestinlmisgtir,

Hareket CPU moddld

Q172DCPU

Haraket kontrold gergeklagtiren bir CPLU moddld.
* Pil (QBBAT) ve pil yuvas! (2170DBATC) CPU medilindn igine yerlestirilmistr.

Giris madilo

Qx40

Baslangi; digmesinden ACMAKAPATMA sinyalinin girigini yapar. (16 nokta)

Cikig medald

Qy40p

ACMAKAPATMA sinyalinin gisterge lambasina ve cihaza (el bolimd) gikisim yapar
{16 nakta)

Harici gl¢ kaynad

GG cihazlanna ve zodamal durdurma gingine 24 VDT gl sadlar

EBaszlatma digmesi

Omek sistemi baglatmak igin kullamlan basmal digme

Zorlamal durdurma
diigmesi

Actl durwmiarda tim eksenlerin servo metorlann durdurmak igin kullamilan basmal
dugme

Zarlamall durdurma
qQirigi igin kablo

Q1 TOEMICBLOM

Zorlamah durdurma girigi ile hareket CPL modild arasindaki kablolan ddgemek icin
kullanilr.

Cihazin al balami

Cihazin Urinlen yakalamak igin kullamlan &l bélimi.

Gosterge lambas

Sistemin ¢alismakta mi yoksa durmus mu oldugunu bildiren gasterge lambalan.

Servo yokseltici

MR-J3-10B

3 eksen igin servo yokselticiler,

Servo motor

HF-KPO53

Eksen 1 (X ekseni) ve eksen 2 (Y ekseni) igin servo motoriar.

HF-KPO53B

Eksen 3 (£ ekseni) icin frenli servo maotor.

Strok limiti

Cihazin harsket araligindaki Ost limiti ve alt limiti alglayan sensdrler,

Yakinlk Onitesi

Baslangig kenumunda yavaslamanin baglama kenumunu algilayan sensorer.

Motor glg kaynad
kablosu

MR-PW51CBLZM-
AL

Servo yukselticiden servo motora elekirik ileten kablo.
{(Uzunluk: 2 m)

Kaodlayic kablosu

MR-JZENCBLZM-
A

Servo yikselticiyi servo motorun kedlayicisina baglamak igin kullamlan kablo.
{Uzunluk: 2 m)
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MR-JIEMNCEL2M- | Servo yikselticiyi servo motorun kedlayicisina baglamak igin kullamlan kabila.
A1-L {Uzunluk: 2 m)

Kodlayicl kablosu

SSCMET Il kablosu MR-JZBUSOM Hareket CPU madili ile servo yikseltici arasindaki iletigim kablosu.

Kisisel bilgisayar - Muohendislik ortam yazilimim gahsbrmak igin kullanilan kigisel bilgisayar,

MELSOFT
MT Worksz

Mahendislik ortam MELSOFT Hareket PLC CPLU moddlind ayarlamak, programlamak vb. islemiler igin kullanilan
yazilimi GX Works2 yazihm.

MELSOFT
MR Configurator2

SVWBDNC-
SV13QD0

Hareket CPU modilind ayaramak, programlamak vb. iglemler icin kullarilan yazilim.

Servo yokselici ve servo motoru ayarlamak igin kullarlan yapilandirma yazihim.

isletim sistemni yazilimi Hareket CPU modiline kurulacak yazilim

USE kablosu MR-JIUSBCELIM | MELSOFT MT Works2'nin kurulu aldugu kisisel bilgisayan CPU modilone badlar
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Asagida, Bolim 2'de 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok dnemlidir; bu nedenle bunlari tekrar kontrol edin.

LG ST T B Sistemnleri tasarlamadan dnce kontrol aynintilanni ve makine teknik &zelliklerini agikhda kavusturun.
agiklanmasi

=GRS T TR Servo sistemi konfiglrasyonunu sistemin makine teknik &zelliklerine gére (eksen sayis), eksen No, ddniis y&nid vb.) dederlendirin.
degerlendirme * Servo motor dénis yoni
Makine teknik Szelliklerine bagh olarak, makineyi ileri ddniis yoniunde hareket ettirmek icin servo motor doniis yonind
degerlendirin.
Dénis yonl yikleme tarafindan g&riinime gore (motorun makineye baglandigi taraf) saat yoninin tersi (CCW) veya saat yoni
(CW) seklindedir.
* Baslangig konumuna dénis yontemini degerlendirme
Durdurma konumlanndaki hatalan gidermek icin, her eksen icin baslangic konumuna donis yapin.
Baslangic konumuna dénis icin birkag yontem hazirlanmustir. Sistemin makine teknik dzelliklerine uygun bir ydntem segin.

G/C teknik Gerekli G/C teknik ozelliklerini ve noktalanni, kontrol aynintilanina we makine teknik ozelliklerine gore degerlendirin.
dzelliklerini ve

noktalan

degderlendirme

(c(nTH TS ST Sistemin anzalanmasi durumunda cihazlann zarar gdrmesini ve bozulmasini ve dider kazalan dnlemek
degderlendirme amaciyla, acil durumlarda sistemin durmasim saglamak igin mekanizmay dederlendirin.
= Acil durdurma devresi
Devreyi, bir alarm {(anza) olustugunda servo yiikselticiye giden ana devre gl kaynadini kapatmak iizere manyetik kontaktor
kapatilacak ve acil durdurmayi devreye sokmak Uzere servo motorun elektromanyetik freni etkinlesecek sekilde yapilandinn.
= Baglangig konumuna doniis yontemini dederlendirme
Durdurma konumlanndaki hatalan gidermele icin, her eksen icin baglangig konumuna donis yapin.
Baslangig konumuna donis icin birkag yontem hazirflanmigtir. Sistemin makine teknik dzelliklerine uygun bir yontem segin.
* Isin siirh hareket aralign
Her eksenin iki ucunda strok limitlerini kurun.
Devreyi, hareket araliimin disinda gikan bir is strok limitine temas ettijinde servo motor hizla duracak sekilde yapilandinin.

Uriin segimi Degderlendirilen sistem konfigiirasyonuna bagh olarak satin alinacak Grinleri segin.
Mitsubishi Electric, Griin secimine yardima olan araglan licretsiz olarak saglar.
= Hareket denetleyicileri igin
MELSEC-Q serisi model segim sistemi
= Servolar icin
AC servo kapasitesi secim arac
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CEITEEN KURULUM VE KABLO TESISATI ) 988
Bolim 3'te, hareket kontrol sistemlerini kurmayi ve kablo tesisatini désemeyi dgreneceksiniz.
[ SISTEM TASARIMI  ssssssssssssnnnnnnnnnnns Bolim 2 ]
‘ Boliim 3 6grenme prosediirii
3.1 Kurulum
KURULUM VE KABLO TESISATI ===sereererues B&lim 3 3.2 Modiillerin Montaji
3.2.1 Hareket CPU moddiliine pil takma
‘ 3.3 Topraklama
= = — 3.4 Gug Kaynagi ve G/C Cihazlan icin Kablo Tesisati
[ KABLO TESISATI KONTROLU === === =====es=es BGlum 4 ] 3.4.1 Giic kaynagi modiilii icin kablo tesisati

3.4.2 G/C cihazlan icin kablo tesisati
3.4.3 Gig kaynagini servo yiikselticilere baglama
3.4.4 Harici G/C cihazlanni servo yikselticiye baglama
3.4.5 Motor gii¢ kaynagi kablosunu baglama
3.4.6 Bir kodlayici kablosunu baglama
3.4.7 Servo ytkselticileri baglama
3.4.8 Mutlak konum algilama sistemi igin pil
yerlestirme
3.5 Servo Yiikselticilerin Kontrol Ekseni Numaralarinin
Ayarlanmasi
3.6 PLC CPU Modiiliintin Basa Dondurilmesi
3.6.1 Bir PLC CPU modauliini kisisel bilgisayara
baglama
3.6.2 GX Works2 ile PLC arasindaki baglantiy:
ayarlama
3.6.3 Bellegi bigcimlendirme
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} Kurulum ) 000

Bir hareket denetleyicisi ve servo yiikselticileri kurun.

Isi yayihmi igin iyi havalandirma saglamak ve modiilleri kolayca degistirebilmek amaciyla, modiliin tist ve alt bélimleri ile
bilesenler ya da parcalar arasinda yeterli aciklik birakin.

Sistem konfiglirasyonunuza bagh olarak, daha genis agikliklar gerekir.
Hareket denetleyicisinin kurulumu
Panelin tavani veya kablo tesisati kanal bolimadnin konumu.

Baz lnitesi

y \‘WﬂLl’f’fﬁﬂLﬁ"Iﬂﬁfﬁﬂfﬂﬂﬂﬁﬂfﬁﬁffﬂ I
Hareket CPU moduli

/

40 mm veya
daha fazla

Panel —* [*— Kapak
100 mm
‘ » veya daha
100 mm veya 128mm fazla
daha fazla
éﬁl’f."n’fﬂﬂﬂfﬁl’ﬁf eIy
5 mm veya daha fazla 5 mm veya daha fazla

Onlemler
* Baz Unitesini vidalarla (M4 X 14) panelin diiz ylizeyine sabitleyin.
* Biyiik boyutlu bir kontaktdr veya sigortasiz kesici gibi bir osilasyon kaynaginin yakinina hareket denetleyicisi yerlestirmeyin.
Bunun yerine, baska bir panel saglayin veya bunlar birbirinden ayinn.
« Yayilan parazitlenme ve 1si etkilerini azaltmak icin, hareket CPU modiilii ile cihazlar (kontaktorler, réleler vb.) arasinda asagida
gosterilen agikliklar birakin.
* Bir hareket CPU moddiltintn 6n kismi: 100 mm veya daha fazla
* Bir hareket CPU modiiliiniin sag ve sol yanlan: 50 mm veya daha fazla
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Servo yiikseltici kurulumu

Panel Panel
40 mm veya daha erlestirme Servo
fazlag er:/o (gg":rl:g: tkseltici
yukseltici
leemam ) 7 10mm
daha 4 G
fazla ~ fazla
40 mm ";:.l;;
veya
Onlemler

(1)Dikey duvara bir servo yiikselticiyi sag tarafi yukan
gelecek sekilde takin.

(2)Ortam sicakligini 0 ile 55°C arasinda tutun.

(3)Isinin yayilmasi icin bir sogutma fani kullanin.

(4)Montaj sirasinda olusan yabanci maddelere karsi
dikkatli olun; aksi takdirde, bir sogutma fanindan
girebilir.

(5)Yogun toksik gaz veya toz varken bir servo yikseltici
yerine yerlestirildiginde, havanin tahliye olmasini
saglayin.

) <] > Joc
2 veya daha fazla yiikselticinin yakin kurulumu igin
Panel
. 1
100 mm veya daha fazla
ljit Imm o #mm
30 mm 30 mm
veya | 1 " veya
daha L + daha
fazla fazla
v ;
Alt 40 mm veya
Taraf .daha fazla
Onlemler

(1)200 V-sinifi, 3,5 kW veya daha dustik servo yiikselticiler
ve 100 V sinifi, 400 W veya daha disiik servo
yukselticiler igin, yakin kurulum mimkdndyir.

(2)iki ya da daha fazla servo yiikselticiyi birbirine yakin
monte ederken, kurulum toleransini dikkate alarak
yukselticiler arasinda 1 mm agiklik birakin.

(3)Yakin kurulumda ortam sicakhigim 0 ile 45°C araliginda
tutun.
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Giig kaynag modiili, PLC CPU modiili, hareket CPU modiili ve G/C modilini baz linitesine monte edin.
PLC CPU moduliini baz Unitesine monte etmeden dnce, PLC CPU modiiliine bir pil takin.

(TPLC CPU moddline pil takma

(@ CPU moduliniin alt kismindaki kapadi

agin

@ Pil tarafindaki konektérii CPU modiili
tarafindaki konektére takin ve dogru
yonde taktiginizdan emin olun

\ 4

(3 CPU modiiliiniin alt kismindaki kapagi

kapatin i

Tamamlandi
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@& Vodiillerin Montaji

(@Her modiliin baz Gnitesine montaj

@ Modiil sabitleme cikintisini baz iinitesinin
modl sabitleme girintisine sokun

(@ Modiil sabitleme girintisini dayanak
olarak kullanarak, modulii yerine oturana
kadar itin

(@ Modulin baz Gnitesine saglamca
yerlestiginden emin olun

@ Moduli baz Gnitesine vidalayin

Tamamlandi

Modiiller monte edilirken
dikkat edilmesi gereken
hususlar

Baz (initesine monte edilen
modiilleri vidaladiginizdan
emin olun.

(Sdre: 00:18)




i MOTION CONTROLLER Basics (Hardware)_TUR = | e

»m Hareket CPU modiiliine pil takma i 00

Hareket CPU modiiliine bir pil takin. Pil harici tiptedir.
Pil yuvasi Unitesini kullanarak, pili panele ve benzerine dogru yénde takin.

Baz unitesi
/ Hareket CPU modulu

@ Pil yuvasi tnitesini panele dogru
yonde takin.

¥

@ Pil kablosunun pil konektériini pil I

yuvasi Unitesinin CPU konektoriine

takin.

@ Pil kablosunun CPU tarafina ait I

Pil
konektori (BAT)

CPU
konektori (CPU)

konektori pil yuvasi initesinin pil
konektoriine takin.

\ 4

[ Tamarﬁiandu \

Pil tarafina

CPU konektéri
(CPU)

CPU konektoru (CPU)

Pil yuvas: Gnitesi
(Q170DBATC)
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:ﬂm Topraklama

Gucg kaynaginin kablo tesisatini yapmadan &nce, hareket denetleyicisini ve servo yiikselticiyi topraklayin.
Parazit nedeniyle anzalanmay ve elektrik carpmasini énlemek icin, topraklama islemlerini asagidaki sekle gére yaptiginizdan

emin olun.

Hareket denetleyicileri icin Panel Servolar igin Panel
Servo yikseltici Sarvo motor
NFB MC -
—a | o— e
migl = | O— g ¥ 0
—_— O E - 0 ‘
I
W
Pil
- {1 To0BATe) =
- E L
| Parazit filtresi SSCMET M kablosu -
:E (FR-BLF) -
NS -
ruyucy toprak keutu
AL giig =
kaynad
Precautions
« Elektrik carpmasini dnlemek icin, servo yiikselticinin koruyucu toprak terminalini panelin koruyucu topragina bagladiginizdan
emin olun,
« Mumkiin oldugunca, diger cihazlardan kaynaklanan olasi parazit etkisini dnlemek igin bagimsiz topraklama yapmaya gayret
edin.

Bagimsiz topraklama mimkin olmadiginda, tim topraklama tellerinin aym uzunlukta oldugu bir ortak topraklama yapin.

Hareket Hareket
denetleyicisi Servo denetleyicisi Servo

e U |

(1) Bagnmsiz topraklama: En iyi secenek  (2) Ortak topraklama: lyi secenek (3) Birlikte topraklama: zin verilmez
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Modiilleri igin

Qo4

Glg

Giig Kaynagi ve GIG

Kablo Tesisah

UDEH QY40F
Qe2F (172D

Bir servo yilkselticinin

GIC modiillerine
baglanmasi

Qx40 Q380DBE

Servo yikselticinin
servo motoruna
baglanmasi

Servo yikseltici
MR-J3-10B

Ekszen 1

PLC, servo yiikselticiler ve servo motorlann kablo tesisatini yapin.
Asagida ornek sistemde kablo tesisati yapilacak cihazlar gosterilmektedir.

Gormek istediginiz kablo tesisatina ait digmeyi tiklayin. (Devrenin tamamini incelemek igin "Tim devreyi gériintile”
digmesini tiklayin.)

Bir hareket CPU modulinin
servo yikselticilere
baglanmas!

#:Eksen 2 ve 3'0n ekipman

SSCNET Il kablosu

kaynad

Cikig cihaz

Giris cihaz

lambasi  lambasi

Calisma Durdurma
gosterge gosterge

§AG -

Baslatma

ka patma digmesi

komutu  komutu

Servo motor
HF-KP0O53

Eksen 2 ?

—il —il =
Strok Ost lirniti
- —i— —i
Strok alt limiti
Yakinhk _‘/‘
unitesi

Tiim devreyi goriintiile

konfiglrasyonlan eksen 1 ile aynidir,
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Gli¢ kablosunu ve toprak telini asagidaki prosedure gore dizenleyin.
Topraklama, elektrik carpmalarini ve arizalan 6nleme amagli bir kablo tesisatidir.

Glig kaynagi modulii jss

(Q62P)

(@ 100 VAC degerine sahip gug kaynagini
bir devre kesici ve bir yalitim
transformatori Gizerinden glic giris

terminaline baglayin
- ' AC100V

@ LG ve FG terminallerini topraklayin :Ug"Bq ......

Toprak teli ES

Topraklama

% Ornek sistemde, 100 VAC degerinde giic kaynagi kullaniimaktadir.
Q62P gui¢ kaynagi modiili 100 ila 240 VAC gug kaynagi ile uyumludur.

100-240VALC

ERR

@ FG
@ LG
@ GIRIS
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Giris moduilii (QX40) ve cikis modiili (QY40P) icin kablo tesisatini asagida gosterilen sekilde yapin.
Baslatma digmesi (X12), el agma komutu (Y0), el kapatma komutu (Y1), calisma gosterge lambasi (Y2)
ve durdurma gosterge lambasinin (Y3) kablolanmi asagida gosterildigi gibi baglayin.

Baslatma dagmesi
Sinyal: X12
(PX12)

AARARAAARA

‘Q\ﬂﬁ"“.“‘

El agma komutu

- Sinyal: YO _(PYO )

El kapatma
Komutu
’-{.E Sinyal: Y1 (PY1)

Calisma
@ gosterge lambasi
Sinyal: Y2 (PY2)

L
Durdurma gasterge
lambasi
Sinyal: Y3 (PY3)

. |
LY

4
44
. A
di
44
'Y
L

e e Y
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»m Gii¢ kaynagini servo yiikselticilere baglama
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Gug kaynagini iki parcaya baglayin: ana devre gli¢ kaynagi ve servo yiikselticinin kontrol devresi gli¢ kaynagi.
Glg kaynaginin giris hatlari icim her zaman Kaliplanmis devre kesici (MMCB) kullandiginizdan emin olun.

tizere manyetik kontaktorin kapanmasini saglayin.

Asagida, 3 fazli 200 ila 230 VAC gii¢ kaynagi ile MR-J3-10B ila MR-J3-350B icin tesisat semasi gosterilmektedir.

Zorlamah
durdurma OFF

MCCB Servo motor

3 fazh
200 ila 230 VAC

Zorlamalh -
durdurma

E—

Sorun

Ayrica, servo yikselticinin L1, L2 ve L3 terminalleri ile ana devre gli¢ kaynagi arasina her zaman bir manyetik kontaktor (MC)
baglayarak bir alarm sinyali veya zorlamali durdurma giris sinyali yalitkan durumdayken ana devre gui¢ kaynagini kapatmak
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>m Gii¢ kaynagini servo yiikselticilere baglama

) 000

Asagidaki animasyonun yardimiyla ana devre gl¢ kaynag: ile kontrol devresi gli¢ kaynagini birbirine baglamayi
6greneceksiniz.

Ornek sistemde, 3 fazli 200 VAC giic kaynagini MR-J3-10B'ye baglayin.

Guc¢ kaynadi kablolannin nasil segilmesi ve konektérlere nasil baglanmasi gerektigiyle ilgili bilgi icin, kilavuzlara basvurun.

. Servo ylkselticinin bir aksesuan olan CNP1'e ait konektor(
ana devre gug kaynadi kablosuna baglayin.
L1, L2 ve L3'e ait kablo tesisatinin dogru oldugundan emin olun.

. Servo yilkselticinin bir aksesuan olan CNP2'ye ait konektanl
kontrol devresi glg kaynadi kablosuna baglayin.
L11 ve L12"e ait kablo tesisatinin dogru oldugundan emin olun.

. Ana devre gi¢ kaynadi kablosunu servo ylkselticinin CNP1 konektarine baglayin.

. Kontrol devresi glg kaynagd kablosunu servo ylkselticinin CNP2 konektorline baglayin.
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>m Harici G/C cihazlarini servo yiikselticiye baglama

Harici G/C cihazlanni bir G/C sinyal konektdriine baglayin (model adi: MR-CCN1).
Kablo baglantisi dnceden yapilmis G/C sinyal konektériinii servo ytikselticinin CN3 konektériine baglayin.

Asagida, bir G/C sinyal konektériinin sinyal tesisat semasi gésterilmektedir.
Asagidaki tabloda 6rnek sistemde kullanilan harici G/C cihazlan belirtiimektedir.
Diger cihazlann baglanmasi igin, kilavuzlara basvurun.

G/C sinyal konektariinin
pim konfiglirasyonu

Pim No. Sembol islev ve uygulama
2 DIl Bir Ust strok limiti baglayn.
12 DI2 Bir alt strok limiti baglayn.
19 DI3 Bir yalanhk Gnitesi baglayin.

CN3'e bagli

Bir elektromanyetik fren ara kilidi baglayin.

Bu sinyali kullamrken, elektromanyetik frenin calisma
gecikme sdresini ayarlayin.

Bir servo kapali durumu veya alarm MBR'yi kapatir.

13

Alarm sinyalleri Gretir.
Manyetik kontaktorleri (MC) alarm sinyalleriyle agip kapatan
harici bir sekansa baglamir.

G/C arabirimi igin giris 24vDC ((24 VDC=x%10, 150 mA)).
Gl kaynad kapasitesi, kullanilan G/C arabirimindeki nokta
““':"I sayisina badl olarak farkhhk gd&sterir,

b{/’,/’,j 24 VDC harici glg kaynaginin (+) ucunu baglayin.
- EM1 sinyali gibi giris sinyalleri icin ortak terminal.
Yukandaki sema konektor

kablo tesisati béliiminden
gérinmektedir.

eu
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>m Motor gii¢ kaynagi kablosunu baglama D 000

You will learn how to connect a motor power supply cable with the aid of the animation below.

The motor power supply cable is necessary to transmit electric power from a servo amplifier to a servo motor.
In this course, a power supply cable for HF-KP series motors, "MR-PWS1CBL2M-A1-L (Length: 2m)" is used.
For information on how to select motor power supply cables, refer to the manuals.

. Servo motordan gelen toprak telini servo yilkselticinin koruyucu toprak (PE) terminaline topraklayin.
Topraklama aynintilari igin, kisim 3.3'e basvurun.

. Bervo yiikselticinin bir aksesuar olan CNP3'e ait konektorl gl kaynad kablosuna badlayin.
U, V ve W'ye ait kablo tesisatinin dogru oldugundan emin olun.

. Gig kaynadi kablosunun CNP3 konektdrinl servo yikselticinin CNP3 konektorine baglayin.
. Servo yukselliciden gelen gl¢ kaynadi kablosunu servo motorun gug kaynadi konektdrune badlayin.

« Motor gii¢ kaynadi kablosunun U, V ve W'ye ait kablo tesisatinin dogru oldugundan emin olun.
Tesisat yanlis ise, bir alarm olusur ve servo motor ¢alismaz.
* Servo ylkselticiler ile servo motorlan baglamak igin 6zel kablolar kullanin.
Bunlarin arasina gl kondansatérl, gerilim darbesi giderici, filtre veya manyetik kontaktér (MC) baglamayin.
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>m Bir kodlayici kablosunu baglama D 00

Asagidaki animasyonun yardimiyla kodlayici kablosunu baglamayi 6greneceksiniz.

Kodlayici kablosu, servo yiikselticiler ile servo motorlar arasinda kodlayicilar tarafindan algilanan konum verileriyle ilgili geri
bildirim saglamak icin gereklidir.

Bu kursta, HF-KP serisi motorlara ait bir kodlayici kablosu, "MR-J3ENCBL2ZM-A1-L (Uzunluk: 2 m)" kullanilmaktadir.
Kodlayici kablolarinin nasil secilmesi gerektigiyle ilgili bilgi icin, kilavuzlara bagvurun.

1. Kodlayici kablosunun konektorlind servo ylikseltici CN2 konektdriine baglayin.

2. Kodlayici kablosunun konektdriini motor kodlayici konektoriine baglayin.
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@EXEIN servo yiikselticileri baglama ) 000

Hareket CPU modali ile servo ylkselticileri baglamayi 6greneceksiniz.

MR-J3-0B servo yikselticilerde SSCNET III arabirimleri kullanilir.

Optik iletigim sisteminin kullanildigr SSCNET III, parazite karsi son derece direnclidir ve yliksek hizh interaktif iletisim icin
uygundur.

Baglanti icin 6zel kablolar kullanin. Konektérlii kablolar kolayca baglanip gikarilir.

Ug eksen (eksen 16)
Hareket CPU moduli Eksen 1 servo ylkselticisi Eksen 2 servo ylkselticisi servo ylkselticisi

S5CNET IT kablosu

SSCNET III kablolanim asagidakilere dikkat ederek kullanin.

* Kablonun ic kismi, optik iletimi olanaksiz kilan kuvvetli darbe,
yandan baski, asin gerdirme veya biikme gibi kuvvetler
nedeniyle deforme olabilir veya bozulabilir.

« Fiberoptik teller sentetik recineden yapildigindan, ates ya da
yiksek sicakliklar telleri bozar ve optik iletimi olanaksiz hale
getirir.

* Optik kablonun ug ytiztindeki kirlilik, optik iletimi engeller ve
ariza sebebi olabilir.

+ Konektorlerin veya kablolann uclanindan gikan 1siga
dogrudan bakmayin.

« Glvenlik ve koruma igin, ug eksen servo ytikselticisinin Gikinti
ayrilmis konektoriine (CN1B) bir aksesuar kapagi takin.

Baglant: yontemi
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>m Mutlak konum algilama sistemi icin pil yerlestirme ) 000

Mutlak konum sistemi kullanildiginda, mutlak konum verilerini depolamak icin bir pilin takilmasi gerekir.
Servo yiikselticiye bir pil takarken (veya pili degistirirken), elektrik carpmasini veya mutlak konum verilerinin kaybolmasini
dnlemek icin asagidakilerden emin olun.

» Elektrik carpmasini énlemek igin, ana devre gug kaynagini kapatin ve ardindan 15 dakika veya daha fazla bekleyin.
Sarj lambasinin kapandigini dogruladiktan sonra, P (+) ile N (-) arasindaki gerilimi bir test cihazi vb. ile kontrol edin ve
ardindan bir pil baglayin.

* Pili, ancak kontrol devresi giig kaynadi agikken degistirin.
Pil, kontrol devresi glig kaynagi kapaliyken degistirildigi takdirde, mutlak konum verileri kaybedilir.

* Bazi servo motorlarda, kodlayici kablosunun cikariimasi mutlak konum verilerinin kaybedilmesine neden olur.
Kodlayici kablosunu gikardiktan sonra, baslangi¢ konumuna dénus yaptiginizdan emin olun.

MR-J3-10B'e pil nasil takalir

Konektéri CN4"e takin.

//

Sarj lambasi Pil yuvasi
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m Servo Yikselticilerin Kontrol Ekseni Numaralarinin Ayarlanmasi )

Servo yilkselticilerin kontrol ekseni numaralarini ayarlayin.

Kontrol ekseni numaralari, 16 eksene kadar yapilandinlabilen kontrol eksenlerinin tespiti icin her servo yikselticiye atanan
numaralardir,

Kontrol ekseni numarasi miikerrer oldugunda sistem normal bigimde calismaz.

Kontrol ekseni numaralarini, servo yiikselticinin dn kapaginin iginde yer alan déner eksen ayarlama diigmesi (SW1) ile ayarlayin.

Déner eksen ayarlama digmesi (SW1)

Déner eksen Déoner eksen
ayarlama diigmesi  Kontrol ekseni No. Ekran ayarlama digmesi  Kontrol ekseni No. Ekran
(SwW1) (SW1)
0 Eksen 1 dol 8 Eksen 9 dog
1 Eksen 2 doz 9 Eksen 10 dlo
2 Eksen 3 d03 A Eksen 11 dll
3 Eksen 4 do4 B Eksen 12 dl2
4 Eksen 5 d05 C Eksen 13 dl3
5 Eksen 6 d0g D Eksen 14 dld
6 Eksen 7 do7 E Eksen 15 dls
7 Eksen 8 d0g F Eksen 16 dle
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>“ PLC CPU Modiiliiniin Ba§a Dondiiriilmesi ) oo

Sekans program ve parametreleri bir PLC CPU modilindeki bellege yazilir.
Ancak, bellek satin alindiginda kullamim icin yapilandinimaz.
Bu nedenle, bellegi basa déndiirmek ve kullanima hazir hale getirmek icin "Bicimlendirme" adi verilen bir isleme gerek vardir.

Bicimlendirme islemi PLC miihendislik yazih GX Works2 ile gerceklestirilir.
Ayrica, CPU modulinin USB kablosuyla bir kisisel bilgisayara baglanmasi gerekir.
Bicimlendirme dncesinde, GX Works2'nin yiklendigi bir kisisel bilgisayar ve bir USB kablosu hazirlayin.

Bellegi asagidaki prosediire gdre bigcimlendirin.

@ Bir PLC CPU modiiliinii kisisel bilgisayara baglama

(@ GX Works2 ile PLC arasindaki baglantiyi ayarlama

¥

@ Bellegi bicimlendirme
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»m Bir PLC CPU modiiliinii k|§|sel bllglsayara baglama

) 00

PLC CPU moduili ile kisisel bilgisayarin USB baglanti noktalarini bir USB kablosuyla birbirine baglayin.

[ Kisisel bilgisayar ] ' PLC CPU modiilii )

Hareket CPU moduili \
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»m GX Works2 ile PLC arasindaki baglantlyl ayarlama

Kisisel bilgisayar ile PLC CPU modiilini bagladiktan sonra, GX Works2 ile PLC'yi baglayin.
USB kablosu baglantisi tek basina birimler arasinda iletisim saglamaz.

Baglantiy! Transfer Setup ekraninda kurun.
Sonraki ekranda aktarim yapilandirmasini gergeklestirelim.

Asagida, bir aktanm yapilandirma ekrani drnegi gosterilmektedir.

Trongfer Setup Connectionl

Materlocs  Corwgreaion
Modde  HeadModde |

PLC Miode [P () monde)

bofpecficetion 0 OtherShgton 0 Other Stpbon
Congle Metworky) {Cootuiience Metwork)

Timas Ot (Sec.) |10 Retry Tmes [0

H B N N

CCIECont  CC IE Fesld Extwwiat
RET/LO(H)

H B N N

CCIECont  CCIE Field Elhesrat
METTLO0H)

Bureesng Hadt Statisn

Muliple CPU Settirg

11 R
ot Specifed
I 2 3 4
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»m GX Works2 ile PLC arasindaki baglantlyl ayarlama

[T MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) — [[PRG] MAIN]
! Project Edit Find/Peplace Gompile

YWiew Online  Debug  Disgnostice  Tool  Window  Help
POV EY P o af B T e o | O B R | M PR SR s S S ILLE
ilﬂl%lﬁ%l%‘?&*lﬁlﬂ T ot e AL

> |—| —>€5>K|-ITI--|¢I-'-ITI-"-I¢I-' i
* F5 sF5 F& =FG F¥ Fa =Fa cF8 cFin

i Mavigation 1 x

=F? =F& aF? aFs | zafS zaf& ﬁf}l zafs | afFs u:aFS l.'.aF‘lI] Fi0 % | I'IE'I |
«] [PRG] MAIN |

Connection Destination

a

[F 23 = Ga 2]

Current Connection
Q Canhection

All Connections
Q Connection]

; I. User Library

: Artik aktarim yapilandirma tamamlanmistir.
! CGonnection Destination

) digmesini tiklayin ve sonraki ekrana gecin.

Enelizh IInlabeled 020 Host Station
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@EEIN Beliegi bicimlendirme ) DOS

Aktarnm yapilandirma tamamlandiktan sonra, bellek ile PLC CPU modiili arasinda iletisim kurulur.

Ardindan, PLC CPU modiiliiniin bellegini ilk durumuna getirmek igin GX Works2'deki Format PLC Memory segenegiyle
bellegi bicimlendirin.

Sonraki ekranda PLC bellegini birlikte bicimlendirelim.

Asagida, Format PLC Memory ekramimin bir drnegi gosterilmektedir.

Format PLC Memory

Connection Channel List

Connection Interface M5B <--> PLC Module

Target PLC | Station Mo, W PLC Type EDEI.IDH

Target Memory |Program Memory e

Format Type

{* Do nok create a user setting system area (the required system area only)

- Create a user setting system area
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@EEIN Beliegi bicimlendirme

[T MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) — [[PRG] MAIN]

! Project Edit  Find/Replace

Compile  Wiew Online  Debug

Diagnostics

Tool

Window

D PY P L L6 B T o ERER G N R R ) s AL

- BX

Help

Pt bt i

EENEE T T

e e
F& =FS5 F& =F6 F7

)

i
cFli

| Fo sta @

F&

e

Wt At aESm%Sﬁﬁ%l@l$4H>

ATE WE YR 4 |

£FY =SFS afF7? aF& | zaFS zaf6 =af7 zaFs

i Mavigation 1 x

[F 23 = B [2) | -
Parameter
Intellieent Function Module

T
4¥ Global Device Comment

+ Program Setting
0455 POl
= @ Proeram
HE] MATHN
@ Local Device Comment
+- 8 Device Memary
= Device hitial Value

I. User Library

Connection Destination

«] [PRG] MAIN |

b
-

a

PLC'nin battinlesik bellegi bicimlendirilmistir.

@ digmesini tklayin ve sonraki ekrana gegin.

Enelizh

IInlabeled

020 Host Station
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3.7 Ozet

) 000

Asadida, Bolim 3'te 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok 8nemlidir; bu nedenle bunlari tekrar kontrol edin.

Hareket denetleyicisinin
kurulumu

Servo yiikseltici kurulumu

Modiillerin montaji

Topraklama

Servo yikselticiler baglama

Servo yiikselticilerin kontrol
ekseni numaralan

» Isi yayilirm igin iyi havalandirma saglamak ve moddlleri kolayca degistirebilmek amaciyla, moddlin st ve alt balimleri

ile bilesenler ya da parcalar arasinda yeterli agiklik birakin.

Baz dnitesini vidalarla (M4 x 14) panelin dlz ylzeyine sabitleyin.

Biiyiik boyutlu bir kontaktdr veya sigortasiz kesici gibi bir osilasyon kaynagimin yakinina hareket denetleyicisi
yerlestirmeyin. Bunun yerine, baska bir panel saglayin veya bunlan birbirinden ayinn.

Yayilan parazitlenme ve 11 etkilerini azaltmak icin, hareket CPU modilt ile cihazlar (kontaktdrler, réleler vb.) arasinda
acikliklar birakin.

Dikey duvara bir servo ylkselticiyi dogru bicimde mente edin.

Ortam sicakhgim O ile 55°C araliqinda tutun. (Yakin kurulum igin: 0 ila 45°C)

[sinin yayilmas icin bir sogutma fani kullamin.

Montaj sirasinda olusan yabanci maddelere karsi dikkatli olun; aksi takdirde, bir sojutma fanindan girebilir.

Yogun toksik gaz veya toz varken bir servo yikseltici yerine yerlestirildiginde, havamin tahliye olmasim saglayin.

200 V-sinifi, 3,5 kW veya daha dusik servo yikselticiler ve 100 V sinifi, 400 W veya daha dislk servo yikselticiler igim,
yakin kurulum mimbkindir.

Iki ya da daha fazla servo yiikselticiyi birbirine yakin monte ederken, kurulum toleransim dikkate alarak yiksekiciler
arasinda 1 mm agikhk birakin.

PLC CPU modilinid baz tnitesine monte etmeden dnce, PLC CPU moddiline bir pil takin.
Baz dUnitesine monte edilen moddlleri vidaladigimizdan emin clun.
Pil yuvasi dinitesini kullanarak, pili panele ve benzerine dogru yonde takin.

Gig kaynadimin kablo tesisatimi yapmadan dnce, hareket denetleyicisini ve servoyu topraklayin.

Parazit nedeniyle anzalanmay ve elektrik carpmasini Gnlemek icin, topraklama islemlerini yapbiginizdan emin olun.
Elektrik carpmasini énlemek icin, servo ylkselticinin koruyucu toprak terminalini panelin koruyucu topragna
bagladiginizdan emin clun.

Mimkiin cldugunca, diger cihazlardan kaynaklanan olasi parazit etkisini dnlemek icin bagimsiz topraklama yapmaya
gayret edin.

Bagimsiz topraklama mimkdin olmadiginda, tim topraklama tellerinin ayni uzunlukta oldudu bir ortak topraklama
yapin.

Hareket CPU modili ve servo yikselticiler SSCNET I kablolaryla baglanr.
Optik iletisim sisteminin kullanildign SSCNET I, parazite karsi son derece direnclidir ve ylksek hizh interaktif iletisim
icin uygundur.

Murmaralar, 16 eksene kadar yapilandinlabilen kontrol eksenlerinin tespiti icin her servo yiikselticiye atanir.

Bir servo sisteminde mikerrer bicimde ayarlanan eksen numaralannin anormal ¢alismaya neden olduguna dikkat edin.

Kontrol ekseni numaralann, servo yikselticinin én kapadinin iginde yer alan ddner digme (SW1) ile ayarlayin.
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[ Bsliim 4 KABLO TESISATI KONTROLU
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Bolim 4'te, dogru kablo tesisatini kontrol etmeyi 6greneceksiniz.

| SISTEM TASARIMI

KURULUM VE KABLO TESISATI ====s=rssesn=s Bolim 3 ]

A 2

KABLO TESISATI KONTROLU == ===ssssrusres Bolim 4

Boliim 4 6grenme prosediirii

4.1 Gorsel Kontrol

4.2 Dogru Giig Girisini Kontrol Etme
4.3 G/C Sinyallerini Kontrol Etme
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Giig kaynagini agmadan énce, hareket denetleyicisi ve servonun kablo tesisatini hatalar bakimindan gérsel olarak inceleyin.
Yanlis kablo tesisati, kopuk, gevsek veya hasarl kablo ya da konektér olup olmadigini kontrol edin.
Ayrica, kablo yénlendirmeyi ve kullamim ortamini hurda tel, metal tozlar vb. bakimindan da kontrol edin.

Kablo tesisati yanlis oldugunda

« Yanlis veya eksik kablo tesisatini degistirin.

» Kopuk ya da gevsek konektori yeniden baglayin.

* Asinmis ya da hasarl kabloyu yenisiyle degistirin.

* Kisa devreli kablo tesisati icin, yalitimi veya tesisati degistirin.

Gorsel kontrol

Servo ylkseltici

Servo motor
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Kablo tesisatini gorsel olarak kontrol ettikten sonra, gli¢ kaynagini asagidaki prosediire gore agin.
PLC CPU modiili, hareket CPU modiilii ve servo yiikselticilerin LED ekranlarinda hata olup olmadigini kontrol edin.
PLC CPU modiilii Hareket CPU modiilii
@ Guic kaynagini agmadan énce sunlan kontrol edin:
22 % A : RESET RUN
-Gl¢ kaynagina ait kablo tesisati _ : e
*Gug kaynagi voltaj '

-

@ PLC CPU modiilti ve hareket CPU modauiliinin
digmelerinin STOP konumunda oldugunu
dogrulayin

RESET/STOP/RUN

Gug kaynagini agin

i

@ Gii¢ kaynagr modalini agin " 4 2

@ Gic kaynaginin dogru oldugunu kontrol edin
(1) Glic kaynaginin "POWER" LED'i yesil yanar
(2) CPU modulinin "ERR." LED'i kirmizi yanar
(Parametreler heniiz yazilmadigindan hata
ekranlan gérintilense de, bu asamada bu durum

herhangi bir sorun olusturmaz.) Giig kaynag moduli PLC CPU modili
®) Her eksenin hareket CPU modiilii ve servo Hareket CPU modiili Servo yiikseltici
yukselticilerine ait 7 bélmeli LED ekranlarini kontrol Q1720CPU

edin

-Hareket CPU moduli igin:
"AL" (Hareket hatasi)

-Servo yukseltici icin:
"boo" (oo bir eksen No.'dur)
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Giig kaynagi agilldiktan sonra, GX Works2 ve MR Configurator2 ile G/C sinyallerini kontrol edin.
Sinyallere gore dogru kablo tesisatinin yapildigindan emin olmak igin G/C sinyallerini kontrol edin.

Hareket denetleyicisini kontrol etme

G/C modiiliine baglanan harici G/C cihazlarinin G/C sinyallerini kontrol edin.
Kontrol icin GX Works2 yaziliminin asagidaki islevlerini kullamin.

« Giris sinyali: Cihaz/ara bellek toplu izleme islevi
« Cikis sinyali: Zorlamal G/C kayit/iptal islevi

Cihaz/ara bellek toplu izleme islevi Zorlamah G/C kayit/iptal islevi
¥ Device/Buffer Memory Batch Montor=1
Devae 2
 Devce Name ﬁ = | TIC Sek Vahes Reference Progeam Beference... I lJ B
™ Buffer Memory - | =] |eec =] Register FORCE OFF
Modfy Valoe... | Oisplay Format.... | Open Display Format... | Save Display Format.. | Mo. Device  OMWJOFF _Mo. Device  OMNJOFF
1§x12 ] 17
Dot FEDCBA® BT 6543210 = z|vo oN 18
ﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂiﬂﬂ 1] alvi OFF 19
X0 00D DODDDODODDQ 00 4
20 0000000000000 000 i n L o 2
w30 000000000000O00DD 0 S|Y3 OFF 21
w40 000000000000 000D0 o & e
=0 OO0 D0DO0O0D00D0DDDODD D 1] 7 23
M50 0000000000000 000 Q 5 =4
70 0000000000000 000 0 P >
k=) Q000000000 0DD0DDD D Q 10 %
X390 OO0 0O0O0D000DDDODD D 1]
A 0000000000000 0D0 0 11 7
X0ED 0000000000000 000 0 12 Fiij
] 0000000000000 00D 0 13 20
X000 0000000000000000 of - 14 =
15 3
£ > 16 2
Uipdate Status Batch Cancel Registrabion Cose |
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b}m G/C Sinyallerini Kontrol Etme
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Servo yiikselticiyi kontrol etme

Servo yiikselticiye baglanan harici G/C cihazlannin G/C sinyallerini kontrol edin.

Kontrol icin MR Configrator2 yaziiminin asagidaki islevini kullanin.
« Girig sinyali: G/C izleme gorintileme islevi

G/C izleme goriintiileme islevi

YO Manitar
i (W] aist | Bl Clear
v [
MR-13-B
Input signal Output signal
e 2 g ey
—— 12 13 e
— 19 15 nas
— 20
. BAE | LALAR
THT | LBILBR
818 | LILIR
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Asadida, Bolim 4'te 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok 8nemlidir; bu nedenle bunlari tekrar kontrol edin.

Kablo tesisatimin g&rsel Gug kaynagim agmadan dnce, hareket denetleyicisi ve servonun kablo tesisatindaki hatalan gorsel olarak
kontrolii inceleyin.

Yanhg kablo tesisat, kopuk, gevsek veya hasarli kablo ya da konektor olup olmadigim kontrol edin.
Aynica, kablo yonlendirmeyi ve kullamm ortamini hurda tel, metal tozlan vb. bakimindan da kontrol edin.

Giig giriginin kontrold Gilig kaynadgimi agin ve PLC CPU modili, hareket CPU moduli ve servo yiikselticilerin LED ekranlannda hata
olup olmadigini kontrol edin.

G/C sinyallerini kontrol GX Works2 ve MR Configurator2 ile G/C sinyallerini kontrol edin.
etme Sinyallere gore dodru kablo tesisatinin yapildidindan emin olmak igin G/C sinyallerini kontrol edin.
»Hareket denetleyicisini kontrol etme
G/C modiliine baglanan harici G/C, cihazlanmn G/C sinyallerini kontrol edin.
Kontrol igin GX Works2 yazihrmimin asagidaki islevlerini kullann.
= Girig sinyali: Cihaz/ara bellek toplu izleme islevi
- Cikig sinyali: Zorlamal G/C kayit/iptal islevi
=Servo yikselticiyi kontrol etme
Servo yikselticiye baglanan harici G/C cihazlannin G/C sinyallerini kontrol edin.
Kontrol icin MR Configrator2 yazihminin asagidalki iglevini kullanin.
= Girig sinyali: G/C izleme gorintileme iglevi
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Artik HAREKET DENETLEYICISI Temel Bilgileri (Donanim) Kursunu tamamlandi@inizdan, son teste girmeye hazirsiniz.

Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, liitfen bu konulan gézden gegirmek igin bu firsati
degerlendirin.

Bu Son Testte toplam 5 soru (23 madde) yer almaktadir.
Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.
Testin puanlanmasi

Cevab sectikten sonra, Cevapla diigmesini tikladiginizdan emin olun. Cevapla diigmesini tiklamadan ilerlemeniz
durumunda cevabiniz kaybolur. (Cevaplanmamis soru olarak degerlendirilir.)

Puan sonuclar

Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplarin ylzdesi ve basanli/basarisiz sonucu puan sayfasinda
gorintilenir.

Dogru cevaplar :

Testi gegebilmek igin, sorulann
%60'1n1 dogru cevaplamaniz
gerekir.

Toplam soru :

Yiizde : 20%

Devam Et ‘ | incele ‘ ‘ Tekrar Dene

+ Testten clkmak icin Devam Et digmesini tiklayin.
+ Testi incelemek icin Incele digmesini tiklayin. (Dogru cevap kontrold)
= Testi tekrar yapmak icin Tekrar Dene diigmesini tiklayin.
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Son Test 1

SSCNETII kablolanyla bir hareket CPU modiuiltine baglanan servo yikseltici serisini secin.

MR-J3-00A
MR-J3-B
MR-J3-0OT

Cevapla ] I Geri ]
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} Son Test 2 ) 0oc

Hareket kontrol sistemleri icin gereken dogru giivenlik énlemi tamimlanni secin. (U¢ madde secin.)

Devre, servo yikselticinin alarm sinyali kapatildiginda sadece servo yikselticinin kontrol devresi gii¢ kaynag:
kapatilacak sekilde yapilandinlmalidir.

Devre, servo yikselticinin alarm sinyali kapatildiginda sadece servo yikselticinin ana devresi gli¢ kaynagi
kapatilacak sekilde yapilandinlmalidir.

Devre, hareket CPU modiiliiniin zorlamali durdurma giris terminaline 24 VDC gﬁ% kaynad girisi yapilacak ve glc
girisi bir zorlamali durdurma anahtan vb. ile kapatildiginda tiim eksenler zorlamali durma konumuna gelecek
sekilde yapilandinimahdir.

Hareket CPU moduiltintin zorlamali durdurma giris terminaline 100 VAC'lik gtic kaynadi girisi yapilmalidir.
Devre, tiim eksenler zorlamali olarak durdurulabilecek sekilde yapilandinlmalidir.

Agsma nedeniyle anzalanma ve kazay 6nlemek amaciyla, hareket araliginin digina gikan makineyi hizlica

durdurmak icin her eksenin iki ucuna strok limitleri monte edilmelidir.

Ust ve alt strok limitleri G/C modiillerinden girilir.

Cevapla ] I Geri ]
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} Son Test 3 ) 000

Bir hareket denetleyici sistemini yapilandirmak icin gereken minimum cihazlan segin. (Dért madde secin.)

Ana baz tinitesi

Uzatma baz (initesi

PLC CPU modili

Hareket CPU modiili
Konumlandirma modiili
Hareket denetleyici mod(ili
G/C modilii

Pil yuvasi linitesi

Cevapla ] I Geri ]
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Son Test 4

Coklu CPU konfigiirasyonunu destekleyen hareket CPU modiillerinin dogru ézelliklerini secin. (lki madde secin.)

) 000

Sistemler tek bir hareket CPU modiiltiyle veya hareket CPU modiilii ve PLC CPU modiilii ile kurulabilir.

Sekans kontrolii ve hareket kontrolli her bir CPU modiiliinde islenerek her CPU modiiliindeki islem
yliki azaltihr ve islem hizi artinhr.

PLC CPU ya da hareket CPU anzalandiginda bile calismaya devam edilebilir.

Coklu CPU yiiksek hizli iletim belleginin kullanilmasi, PLC CPU ve hareket CPU arasinda ytiksek hizl
veri iletimini miimkdn kilar.

I Cevapla ] I Geri ]
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Son Test 5

Hareket denetleyicileri icin dogru tamimlan secin. (U¢ madde secin.)

Bir hareket CPU modiiliiniin bir uzatma tabanina monte edilmesinde sakinca yoktur.
Q172DCPU ve servo yikselticileri baglamak icin SSCNETII kablolan kullanilmalidir.
Q172DCPU ve servo yiikselticileri baglamak icin SSCNET kablolan kullanilmahdir.

Hareket CPU modiuiliine mutlaka pil takilmahdr.

Hareket CPU modiiltine bir pil takilmadiginda bile parametre ve programlar kaybedilmez.
Hareket CPU moduliniin bir baz tinitesine vidalanmasi gereklidir.

Hareket CPU modiuiltiniin bir baz tnitesine vidalanmasina gerek yoktur.

Cevapla ] I Geri ]
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Test Puani

Son Testi tamamladiniz. Sonuclanniz asadidaki alanda gosterilmektedir.
Son Testi sonlandirmak icin, sonraki sayfaya gecin.

Dogru cevaplar :

Toplam soru :

Yiizde : 0%

Devam Et ‘ ‘ Incele ‘ ‘ Tekrar Dene ‘

Testte basarisiz oldunuz.
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HAREKET DENETLEYICISI Temel Bilgileri (Donanim) Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz icin tesekkir ederiz.

Derslerden keyif almig olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin
gelecekte faydali olmasini umariz.

Kursu istediginiz kadar cok gézden gecirebilirsiniz.

incele ~ Kapat




