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Bu kurs MELSEC iQ-R serisi Motion CPU modiiliini ilk kez kullanarak hareket kontrol sistemini konfiglire edecek katiimailara
yonelik olup sistem tasanmi, kurulumu, kablo tesisati, konfiglirasyonu ve programlamanin 6grenilmesini amaclanmaktadir.

Motion CPU moddlindn kurulum ve kablo
tesisatini yapmayi ve &rnek sistemi baslatma
yontemini dgreneceksiniz.

Baslatma Parametre ayarlan

Programlama

Calisma kontroll

Bu kursun alinmasi i¢in MELSEC iQ-R serisi programlanabilir denetleyiciler, AC servolar ve pozisyonlama kontroli hakkinda
temel bilgi sahibi olunmasi gereklidir.

Yeni baslayanlann asagidaki kurslan almalan &nerilir:

« "MELSEC iQ-R Serisi Temel Bilgiler” kursu
» "GX Works3 (Ladder)” kursu
« "MELSERVO Temel Bilgiler (MR-J4)" kursu
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m Kursun Amaca ) 2/2

‘ « "Yeni Basglayanlar icin FA Ekipmani (Konumlandirma)” kursu
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Bu kursun icerigi asagidaki gibidir.
Bélim 1'den baslamanizi tavsiye ederiz.

B&lim 1 - Baglatma

Ornek sistemi sirayla baslatmak icin programlanabilir denetleyiciler ve servo siiriicti kurulumunu; kablo ve harici devrelerin
kablo tesisatini yapmayi ve diger islemleri 6greniniz.

Bolim 2 - Parametre Ayarlan

Motion CPU modiilii sisteminin ayarlanni ve cesitli parametre ayarlanim yapilandirmay égreniniz.
Bolim 3 - Programlama

MT Developer2 kullanarak motion SFC programlanni programlamayi égreniniz.

Bolim 4 - Calisma Kontroli

Ornek programlar kullanarak calisma kontrolleri yapmayi &greniniz.

Son Test

Toplam 5 kisim (14 soru), Gecer not: %60 veya Uzeri.
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m Ekran Gecis islemleri

Bir sonraki sayfaya gidiniz

Bir onceld sayfaya gidiniz

Istenen sayfaya gidiniz

Egitimden gikiniz

Bir sonraki sayfaya gidiniz.

Bir 6nceki sayfaya gidiniz.

Cc

istenilen sayfaya gitmenize olanak saglayan "igindekiler" goriintilenecektir.

=l 1

Editimden gikaniz.
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m Kullanim Onlemleri ) 1/2

BGiivenlik énlemleri

Gercek Urlinleri kullanmayi 6grendiginizde, lltfen ilgili kilavuzlardaki glivenlik dnlemlerini tam olarak okuyunuz.

HBu kurstaki dnlemler

Kullandiginiz yazilim striimiinde gérintiilenen ekranlar bu kurstakilerden farkh olabilir.
Asagida, bu kursta kullanilan yazilim ve strimleri gdsterilmektedir.
Her yaziimin en son siriimd icin, Mitsubishi Electric FA web sitesini kontrol ediniz.

MELSOFT GX Works3 Ver.1.050C
MELSOFT MT Developer2 Ver.1.146C

D simgesi referans kilavuzunu gosterir. Bu kursta agiklanan kilavuzun icerigi asagidaki striimlerin icerigini yansitir.
Strdmler farkhhik gdsterirse, kisim ve icerik bélimleri farkh olabilir.

Kilavuz adh Kilavuz No. Sardm
MELSEC iQ-R Motion Controller
, IB-0300235 K

User's Manual
MELSEC iQ-R Motion Controll

|C1- otion Controller IB-0300237 K
Programming Manual (Common)
MELSEC iQ-R Motion Controll

QR Motion Controfler IB-0300239 K
Programming Manual (Program Design)
MELSEC |C1.-R Motion CDntTc:IIeT IB-0300241 K
Programming Manual (Positioning Control)
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m Kullanim Onlemleri ) 2/2

BReferans materyaller

Asagida bu kurstaki konu bashklariyla ilgili referanslann bir listesi sunulmaktadir. (Bu referans materyalleri kullanmadan da
bu kursu tamamlayabileceginiz icin, bu materyallerin mutlaka gerekli olmadigina dikkat ediniz.)
indirmek icin referans dosyanin adini tiklayiniz.

Referansin adi Dosya bigimi Dosya boyutu

Kayrt kagidi Sikistinlmig dosya 6,72 kB
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)

Bu bélimde, 6rnek sistemi sirayla basglatmak icin programlanabilir denetleyici ve servo stirlicl kurulumunu ve kablo tesisatini
yapmay, harici devrelerin kablo tesisatini yapmay ve diger isleri gerceklestirmeyi dgreneceksiniz.

_ Sistem Konfigiirasyonu

)

Kisisel bilgisayar

Hareket denetleyicisi
milihendislik ortami
MELSOFT MT Works2

()

Programlanabilir
denetleyici
mihendislik ortam
MELSOFT GX Works3

1) 2) 3) 4) 5) 8)

SSCMNET I

USB kablosu kablosu

Kurulum

1) Gug kaynag) moduli: R61P

2) CPU modiili: RO4CPU

3) Motion CPU modili: R16MTCPU
4) Cikis moduli: RY40NTSP

5) Giris modull: RX40C7

6) Ana baz moddli: R35B

* Sadece eksen 3 igin
MR-14-B servo frenli bir servo motor
siirtici gerekir.

Eksen 1 Eksen EI Eksen 3

HG-KR _ _.
servo motor . L

Z eksent;
Dikey eksen

Y ekseni:
llerifgeri eksen

X ekseni:
Capraz eksen
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Bu kursta kullanilacak sistem 3 eksenli bir X-Y-Z koludur.
Makine teknik &zellikleri icin, asagidaki tabloya basvurunuz.

. Kiiciltme -
Mekanizma Calisma mengzili
Orami
Eksen X ekseni: Bilyeli vida :
y 12 | -100,0 mm ila 500,0 mm
1 Capraz eksen | (Hatve: 10 mm)
Eksen Y ekseni: Bilyeli vida .
e y 12 | -100,0 mm ila 500,0 mm
2 lleri/geri eksen | (Hatve: 10 mm)
Eksen Z ekseni: Bilyeli vida
. 1:2 -10,0 mm ila 300,0 mm
3 Dikey eksen (Hatve: 10 mm)
< —— Fa - ~
SSCMET N i =l il EkSEn 1 Eksen Mo. 1 (X E"CSEI'I-I':I :K ekseni
kablosu Servo maotor Ekipmani x ekseni 4
boyunca yatay Raslana
olarak hareket ettiriniz. k?nir:'l?:j;
Y X SSCNET Il ; o
kablasu Servo surlci Eksen 2 Eksen Mo. 2 (Y ekseni)
Motion Servo motor Ekipmari y ekseni E )
CPU modili boyunca yatay Baslangig ¥ ekseni
7 olarak hareket ettiriniz. konumu
SSCNET Il h g
kablosu servo slriici Eksen 3 Eksen Mo. 3 (Z ekseni)
Servo mator Ekipmanin elini, L
Z ekseni boyunca Skl 7 akseni
yukari veya agag I::t:lnumu
hareket ettiriniz. Oriin

&

<Servo motor déntis yoni=
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_ Ornek Sistem

Makine teknik ézelliklerinden, makineyi ileri dénis y&nlinde hareket ettirirken servo motorun
ddéniis yonini dikkate aliniz.

Donls yond, ylikleme tarafindan (makine montaj tarafindan) bakildiginda saat yénindn tersi
(CCW) veya saat yonuddr (CW).

Ornek sistemde, her eksen ileri déniis komutuyla saat yéniiniin tersine (CCW) dénddrdiliir.

<Baslangi¢ konumuna déniig yénteminin dikkate alinmasi >

Durma konumu hatalanni ortadan kaldirmak icin her eksen icin baslangig konumuna déntisi
gerceklestiriniz.

Baslangi¢ konumuna dénis icin birden fazla ydntem vardir. Sistemin makine teknik
ozelliklerine gore yontemi seciniz.

Ornek sistemde, baslangic konumuna déniis her eksen icin proximity dog yéntemiyle
gerceklestirilir.

Saat yéndnin
tersine (CCW)

Saat yonlnde
(CW)
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Bu kisimda, sistem icin gerekli kablo tesisatlan agiklanmaktadir.

m Programlanabilir Denetleyicinin Kablo Tesisati )

(1) Gii¢ kaynagi modiiliiniin kablo tesisati

Gig kaynagini kablolanini, PLC gli¢ kaynadi modiiliine baglayiniz.

Asadida, gli¢ kaynad moddliintn kablo tesisati agiklanmaktadir.

« Kablo tesisati dosenirken, glic kaynad moddlinin dnlindeki terminal kapagini aciniz.
« Gig kaynagi giris terminallerine (L ve N) girilecek AC gli¢ kaynagimi baglayniz.

* FG ve LG terminallerini her zaman D sinifi topraklama (toprak direnci 100 Q) veya daha diislik) ile topraklayiniz.

200 ila 240 vV AC

Gl¢ kaynadr modulinin
terminal kapaginin ici Glcg kaynadi
moduili
‘ Kompakt tip salter
(MCCB)




k] MELSEC iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_TUR

m Programlanabilir Denetleyicinin Kablo Tesisati )

200 ila 240 V AC

2/2

Gug kaynagr modulinin
terminal kapaginin ici Gli¢ kaynag:

modul
Kompakt tip salter

(MCCB)

Sigorta FG
CcP
nS” LG

Uygun kablo boyutu: 18 ila 14 AWG
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m Programlanabilir Denetleyicinin Kablo Tesisati )

(2) G/C devresinin kablo tesisati

Cikis moddilind (RY40NTSP) ve giris modiliint (RX40C7) harici devreye baglayiniz.
Asagidaki sekilde, sink (npn) kablo tesisatinin baglanti 6regi gosterilmektedir.

Gikis modull (baslangig adresi XY: 0000)

.
RY40NTSP

Giris modill (baslangig adresi XY: {aﬂ 0)

RX40CT
q EMIX10)

El agma/kapatma pargasi

00 acildginda el kaparir)
Yo X0 EMI
v Yoo X1 (T iy —
Y2 ¥
AE X3
4 X4 X12 = ———a
Y5 X5 _
Y& X6 Islem
Vo 2y — %o digmeler
YA XA X14 —
YB . | XB
COM i HC
YD XD . XIF —  ———e
VE 24V DC XE
YF XF COM
v com "
oM 24V DC
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m Servo Siiriiciilerin Kablo Tesisati

)

(1) Gii¢ kaynagi, motor gii¢ kablosu ve kodlayicl kablosunu baglama

1/2

Gulg kaynagimi ana devre glic kaynagina (L1, L2 ve L3) ve servo siirticl kontrol devresi glic kaynagina (L11 ve L21) baglayiniz.

Servo motor glic ve enkoder kablosunu baglayiniz.

Asagidaki sekil, sematik bir diyagramdir. Kapasiteye bagl olarak gercek kablo tesisati ve gecerli kablo boyutlan farklilik

gosterdiginden, dolayr aynintilar icin Servo Siirtici Talimat Kilavuzuna basvurunuz.

200 ila 240 vV AC

Kompakt

Servo Surict (MR-J4-B)

Ana devre glic

tip salter
(MCCB)

kaynagi
konektdrleri
(L1, L2 ve L3)

Sigorta
(MC)

Kontrol devresi giig
kaynadi konektorleri
(L11 ve L21)
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m Servo Siiriiciilerin Kablo Tesisati ) 2/2

Servo motor

Glg kablosu Servo motor
guc kaynad gikis
konektorleri

Servo motor
(HG-KR)

(U, Vve W)

Enkoder kablosu

« Glg kaynaklannin giris kablolar icin her zaman kompakt tip salter (MMCB) kullandiginizdan emin olunuz.

« Ana devre gli¢ kaynad ile servo sirlicd L1, L2 ve L3 terminalleri arasina her zaman bir sigorta (MC) baglayiniz.
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(2) Harici sinyallerin kablo tesisati

Harici sinyalleri servo sdriclye baglayiniz.

Harici sinyalleri asagidaki sekilde gdsterildigi gibi CN3'e baglayiniz.
LSP, LSN ve DOG sinyalleri 2.4.4'teki servo stirlctiye girig sinyali olarak ayarlanir.
Her zaman servo strlc ile birlikte temin edilen kisa devre konektdriint CN8'e baglayiniz.

24D (Mot 1)

|\
|I

| Dicom |

LSP
LEM

Harici | Dpog —m—————

clevra S
EMZ |

Moty | MBR | H
i~
|~
=2
"

24 DC (Mot 1)
COCOM { I
lleri yon
2
LSN DOG LsP

CN3 pin dizilimi
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m Servo Siiriiciilerin Kablo Tesisati

Pin No. Kisaltma islev/uygulama
2 | o =21 . 3 DICOM Giris sinyaljnl'n Drta% terminalleri o
DI1 |5 DI2 10 24V DC glic kaynaginin (+) kutbuna harici baglanti
4 14 ImBr 2 DI (LSP) Ust limit tarafinda donamim strok limit diigmesi
MO1 MO2
= 2 e 15 12 DI2 (LSN) Alt limit tarafinda donanim strok limit digmesi
T ALM .
LA PR 5 19 DI3 (DOG) | Yakinhk Gnitesi
8 1 -2 iar 20 EM2 Zorlamal durdurma 2
LZ LZR
T 2 5 L 13 MBR Elektromanyetik fren ara kilidi
—— INP —— DI3
[orcon} EM2 15 ALM Alarm sinyal
\% . 5OCOM Cikis sinyalinin ortak terminalleri

24V DC harici gli¢ kaynaginin (-) kutbuna baglanti

2/2

(Mot 1) Aymi glic kaynadi kullanilir. Bu G/C icin kablo tesisat 6rnegidir.

(Mot 2) Z ekseni icin bir frenli servo motor kullaniniz ve MBR cikasini kullanarak bir ara kilit devresi saglayiniz. Ayrnintilar igin,
Servo Sirici Talimat Kilavuzuna bagvurunuz.
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m Haberlesme Kablolarini Baglama )

SSCNET Il kablolarim motion CPU modiili ile servo siriicii arasina ve diger servo siriiciilere baglayniz.

Mation CPL 1 eksenh servo strici 2 eksenl servo sinic 3 eksanli servo sOrici
modual (MR-J4-E) (MR-J4-B) (MR-J4-B)

SSCMET I kablosu SSCMET I kablosu SSCMET I kablosu

=
CMN1 '-ﬁjEEIIII

"
"
n
I
o

CM1A CM1A
CM1B
Son eksene bir kapak takin.
.- L' - L' ; ':\
1 eksenli servo siniod 2 eksenli senvo simicl 3 eksenli senvo sinicl
Eksen seqimi igin rotary switch Eksen secimi igin rotary switch Eksen secimi igin rotary switch
(SW1) (SW1) (SW1)
3 & % i
Yardime eksen numarasi Yardime eksen numarasi Yardime eksen numarasi
ayarlama dogmesi ayarlama digmesi ayarlama didgmesi
(SW2) (SW2) (SW2)
L - L. ) %, -
[DIKKAT]

\L Servo suricllerin tum "yardimer eksen numaras: ayarlama digmelerini (SW2)" kapatinz (OFF konumu). J
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m Gii¢ Kaynaklarini Acma )

1) PLC CPU modiiltiniin ve motion CPU modiiliiniin RUN/STOP/RESET butonunun STOP olarak ayarlandigini kontrol ediniz.

<PLC CPU modili= <Hareket CPU moddli=
| ‘ ‘ [ Jq
SIFIRLA/DURDURSCALISTIR DURDUR/CALISTIR

2) Gucl aciniz. Servo sirlicl baslatldiginda, ekranda "AA" (baslatmak icin bekliyor) veya "Ab" g&riintilenir.

<Servo sinicl=>

MELSERVD ]..1

3) Gug agildiktan sonra programlanabilir denetleyicinin LED durumu

(1) (2) (3) (1) Gii¢ kaynagi modulii: LED (yesil) ACIK

ARG AT (2) PLC CPU moddlt: READY LED'i (yesil) ACIK, ERROR LED'i (kirmizi) yamip sGniyor

(3)Motion CPU moddilt: READY LED'i {yesil) ACIK, [ERROR] LED'i (kirmizi) yanip
sondyor, LED ekrani: AL2200H

Parametreler ve programlar PLC CPU modiiliine ve motion CPU moddiliine
yazilmazsa, ERROR LED'i kirmizi yanip soner. Parametreler ve programlar yazildiktan
sonra gli¢ kapatilip agldiginda ERROR LED'i sGner.
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E 5. sslimiin Gzeti )

Bu bélimde, sunlarn égrendiniz:

« Sistem Konfiglirasyonu
« Ornek Sistem

» Kablo Tesisati

Moktalar

Sistem Konfigiirasyonu » MELSEC iQ-R serisi programlanabilir denetleyicinin agadidaki modiillerini kullaniniz.

- PLC CPU: RO4CPU

- Motion CPU: R16MTCPU

- Gilag modiild: RY40MTSP

- Girig moddli: RX40C7

- Baz moddli: R35B

- Gig kaynad moddld: Re1P

» Mihendislik ortami igin agadidakd yazilimi kullamimiz.

- G¥ Works3 (PLC CPU igin)
- MT Works2 (Motion CPU igin)

Ornek Sistem = ¥-¥-Z kolunu kontrol etmek amacryla bir sistem olusturmak igin Gg eksen igin servo kullaniniz.

Kablo Tesisati « El agma/kapatma pargasini gikis modiiline baglayiniz.
» Denetleyic acil stop digmesini ve iglem segim diigmesini ging moddline badlayiniz.
= Strok limiti ve yakinhk Onitesi gibi harici devreleri servo siriclye baglayiniz.

* Elsen numarasini servo sirdcindn rotary switchi ile ayarlayiniz.
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_ Ornek Programlari Indirme )

Asagidaki tablodan 6rek programlan indiriniz.
Zip dosyasini istege bagl bir konumda aginiz ve asagidaki proje dosyalarinin her birinin yer aldigini kontrold edininiz.

Referansin adi Dosya boyutu
SampleProgram.zip 983kB
Dosya adi Aciklama Yazilim sdriimii
Sample_PLC.gx3 PLC CPU modiild icin proje dosyasi 1.050C

Motion CPU modiild icin proje

1.146C
dosyasi

Sample_Motion.mtw
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Bu kisimda, PLC CPU modiliniin parametre ayarlan hakkinda bilgi sahibi olacaksiniz.
Agiklanan prosediirl uygulayarak bir proje olusturunuz veya 6rnek projenin aciklandig gibi oldugunu kontrol edininiz.

m Creating a GX Works3 Project )

Bir GX Works3 projesi olusturunuz.

1) GX Works3'l baslatiniz ve [Project] == [New] secimlerini yapiniz.
Yeni pencerede, ayarlan asagidaki sekilde g&sterildigi gibi konfigiire ediniz.

2) Proje agacindan [Module Configuration] 6gesini seciniz.
Saq taraftaki 6ge secim penceresinden, kisim 1.1°de gdsterilen sistem konfigiirasyon diyagramindakiyle aym moddilleri
sirtikleyip birakiniz.

3) Programlanabilir denetleyici icin bir konfiglirasyon diyagrami olusturduktan sonra, mentide [Edit] béliminden
[Parameter] == [Fix] { & ) seciniz.

1)
Mew =i
Lype | B i —
Program Languags [ 4 Ladder -
[ o ] Cancel
Element Selection 7 ox
2) (Find POL k-
Navigation hx PO GPU D 1 I R W | of| W e X ar
. | BT Deplay Target: All -
B | | ﬁ | Al M | Rebotcpu .
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m Creating a GX Works3 Project

)

2)

[Nwlgntlun X PO GPU O

EE.|E=|¢|A||

'] =
h Project

@ Module Configuration

B ™ Program

i1 Initial

Cift tiklayimiz

3)
Edit | Find/Replace Convert \View On
W Undo Chrl+2
Ml Fado Chrl+
3 out Chrl+X
fn Copy Ctrl+C
T Prsts Chrl+%

Dalete

select Al

Eirimg b Front

Send to Back

Module Status Setting (Empky]
%} Display Module Information
Check 2

Parameter tB R Fix(s)
B#  Start XY Batch Input

Default Points Batch Input

Element Selection g ox
(Find POL k)
4 P - e sr i K| e
Dsplay Target: All -
Robat CPU
Power Supply
CPU Extension
Input
= Rx2E B points{AC Ing
R¥10 16 painks{AC Ir

RX10-TS 16 points{AC Ir

- . RX40C7 16 points{Posit
Surdkleyip birakin | gyancyrs 16 pointe(positi =

= RX40MCEE 16 points(MNaga

B pvAnRRMCERIE 16 mnimbef Kinss

2/2
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m Sistem Parametreleri

1) GX Works3'te proje agacindan [Parameter] == [System Parameter] 6gelerini seginiz.

Sistem parametre penceresi agilir.

2) Pencerenin sol tarafindaki [Setting Item List] listesinden, [I/O Assignment Setting] seciniz.

3) [RY40NT5P] gcikis modiill ve [RX40C7] giris modiiliiniin kontrol CPU ayarlanim "PLC No.2" olarak degistiriniz.
Bu islem ile ¢ikis modiili ve giris modiilinin motion CPU moddiliiniin programinda kullanilabilmesi saglanir.

modili renkleri aydinlanir.

1)

[ Mavigation 2 x

ik - IR -

=E-

B Unregisterad
;f FB/FUMN

U= Labe

= L Parameber

& System Parameter

o Ly RO4CPU

& B Module Inf

Cift tiklayimz I

) 173

4) Cikis moddld ve giris modiili CPU No. 2 ile kontrol edildiginde, sistem konfiglirasyon diyagramimin ¢ikis moddld ve giris

-
System Parameter

10 Aszignment | Multiple CPL Setting | Inter-module Synchronization Settng

Setting Trem

Setting ftem List

| | | Fead Mounting Display Settre | Ghange GPUOrder Lo |

Statuz
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m Sistem Parametreleri

-
System Parameter

Setting ftem List

VO Assienment | Multiple CPU Setting | Inter-module Syrchronization Settre |

Hem List | Fid Result

[ Svstem Paramater Drverzion

)

Setting Them

| Pead Mourting | | Disph&-‘-mﬂ | Change GPUOrder  Uo |

*|

m |

Set FLCG Mo of GPU module that manage the s2t module wihen using multiple GPL function.

Checl,

l [ Festore the Default Settines

Statug
Baze ModeDetails
Shot Module Name | Module Status Settine | Pomts | Start XY | Control PLC Settres | .
=/ Main 3
GPU RO4GPLIHost Station) B0l 3) 3
CPU RIGMTCPL Mo Setting e
Ko-p RY40MTEP Mo Setting 16 Points Q00g PLZ Ma. 2
Wi=20 FANCT Mo Setting 16 Paints O0® PLE No. |
B0=5 PLC Mo, 2
4 0=4) =

¥

oK |[ Cancal

4)

POW

CPU 0
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m Sistem Parametreleri

3/3
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_ Coklu CPU Sistemi )

Bu kisimda, ¢oklu CPU sisteminde CPU moddilleri arasindaki veri haberlesmesi aciklanmaktadir.
Coklu CPU sisteminin aynintilar icin, MELSEC iQ-R Modili Konfigtirasyon Kilavuzuna ve MELSEC iQ-R CPU Moduld Kullanim

Kilavuzuna (Uygulama) basvurunuz.

m Coklu CPU Sistemi nedir? )

Coklu CPU sistemi, her bir CPU modilindeki G/C ve akilli fonksiyon modilind kontrol etmek icin birden fazla CPU moddlinin

kullanildigi sistemdir.
Ayrnica, CPU modiilleri arasindaki iletisim gerceklestirilir.
Bir motion CPU modiild kullanildiginda, sistem her zaman ¢oklu CPU sistemi olacaktir.

Coklu CPU sistemi asadidaki avantajlara sahiptir.

« isleme siirecindeki yiik, motion CPU modiiliine komplike bir servo kontrolii ve PLC CPU modiiliine makine kontrolii ve bilgi
kontroli gibi diger kontroller atanarak dagitilabilir.
+ Denetleyici eksenlerin sayisi, birden cok motion CPU modiilii kullamilarak artirilabilir. Ug R64MTCPU kullanilarak 192'ye

kadar eksen kontrol edilebilir.

» Yiksek ytkld islem stireci birden fazla CPU modiiliine dagitilarak tim sistemin yanit verme yetenedi artinlabilir.

[DIKKAT]
Motion CPU modili, CPU No. 1 olarak ayarlanamaz.
PLC CPU modiild, CPU No. 1 olarak ayarlanmalidir.
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CPU modiilleri arasindaki veri iletisimi/haberlesmesi asagidaki iki yontemle gerceklestirilir.

» CPU modiili ara bellek alaninin kullanildig veri iletisimi (her CPU moddliinin zamanlamasinda veri génderimi ve alimi igin
kullanilir).

« Sabit taramali iletisim alamimin kullanildigr veri iletigimi (CPU moddlleri arasinda veri génderim ve alim zamanlamasi
eslestirildiginde kullanihr).

Bu kursta CPU ara belleginin kullanildigr haberlesme kullanilmaktadr.

CPU ara belleginin yenileme zamanlamasi iki secenekten biri olarak secilebilir. SON'da yenileme veya Q serisi uyumlu ylksek
hizli yenileme.

Bu kursta SON'da yenilemeyi seciniz.

Yenileme, PLC CPU modiili tarafinin SON isleme siirecinde ve motion CPU modiili tarafinin ana donglisi icinde gerceklestirilir.
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m Motion CPU ile veri haberlesmesi icin PLC CPU modiilii iizerindeki ayar )

(1) Calisma imaj

Asagida, bu kursa ait teknik &zellikler gésterilmektedir.
B100'ler ve W100'ler CPU Mo. 1'den CPU No. 2'ye g&nderilir (PLC CPU modiilii tarafindan gonderilen device)
B200'ler ve W200'ler CPU No. 2°'den CPU Mo. 1'e gonderilir (PLC CPU modiili tarafindan alinan device)

Device noktalarinin sayisi 2 wordllk birimler halinde ayarlanmasi gerekir.
Bir baska deyisle, bit device 32 noktalik birimler halinde ayarlanir.
Baslangic device'i bit device’ oldugunda, 16 noktalik birimler halinde belirtilmelidir.

Asagidaki sekil, bir bit device'in nokta sayisimin 2 word (= 32 nokta) olarak ayarlandigi ve bir word device'in nokta sayisinin
her CPU No. 1 ve CPU No. 2 icin 10 word olarak ayarlandigi durumun bir érnegidir.
Bu degerler 6rnek programlarda ayarlanir.

PLC CPU moddld Motion CPU modidld
(CPU No. 1) (CPU No. 2)
CPU ara bellegi CPU ara bellegi
(buffer memory) (buffer memory)
Yenileme alaru Yenileme alan
—» (Refresh Area) CE'U ND.'. 2' nin ana (Refresh Area) |4—
(U3EQ ¥ Go) ™ dénglsinde okunur / (U3E1¥ Go)

CPU No. 2" nin ana
donglsuyle yazilir

CPU No. 1" in SON
isleme sdreciyle yazilir

TR TR
Ia 1a
{CPU No. 1 icin) f (CPU No. 2 icin)
PU No. 1" in ana
B200 ila B21F .| déngisinde okunur B200 ila B21F
W200 ila W209 . W200 ila w209
(CPU No. 1 icin) EEL—‘HE‘?- 1" in SONUNDA (CPU No. 2 icin)
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m Motion CPU ile veri haberlesmesi icin PLC CPU modiilii iizerindeki ayar ) 1/2

(2) Ayarlama yontemi

1) Proje agacinda, [Parameter] == [RO4CPU] == [CPU Parameter] dgelerini ¢ift tiklayiniz.

2) Ayar dgesi listesinde, [Refresh Setting between Multiple CPUs] == [Refresh Setting (At the END)] &gelerini tiklayiniz.

3) Oge ayarlanirken, [Refresh Setting (At the END)] icin <Detailed Setting> &desini cift tiklayiniz.

4) CPU Mo. 1 tarafindan gonderilen cihaz numarasini ve CPU No. 2'den gelen verileri alip saklayan CPU No. 1'in cihazin numarasini
ayarlayiniz.

[Refresh Setting (At the END)] penceresinde [Detailed Setting] diigmesi tiklanarak bellek ofseti gériintilenebilir veya
gizlenebilir.

Bu ayarlar tamamlandiginda, projeyi convert edip kaydediniz.

Bl E - JI -
-] .-:_! ProgPou [PRG] [Local Label ...

" - Setting Iem List
|Zﬂ|'- it the Setting [em to Search | E

“F &
i1 =] Mame Setting

[+ Operation Related Seting
i Inberrupt Settines

il 2% Service Processing Setting
iil- i File Setting

[t Memorys Device Settng
o il lgt RAS Setting
i85 Program Setting 2}

—-f | Refrezh Setting betwesn Multiple GP
Refresh Setting (At the EMD)

1) :
: B CPU Parameter % Fouting Settne
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m Motion CPU ile veri haberlesmesi icin PLC CPU modiilii iizerindeki ayar )

E1 Module C onfiguration

2 rosceu ceu parameter < |

-

- Refrosh Sctimg (AL the ENDY
Refresh Setting (At the END)
- Refresh Settine (At 45 Exe)
Refresh Setting (At 145 Exe)

Item

Setting

_ 3) —
“Detailed Setting:

£ Detailed Setting:

¥

124522240 Points
2BI100
100100

Setting Ma.
Mo, 1i5end)
No. AReceive

Total

Points |

12/620240 Points
2 B200

10 w200

Device
Start

End

CPU Mo. 1 tarafindan
gonderilen
CPLU Mo. 1 Device No.

CPU Mo. 2" den alinan
verileri saklayan
CPU Mo. 1 Device No.

2/2
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Bu kisimda, motion CPU modiiliintin parametre ayarlan hakkinda bilgi sahibi olacaksiniz.
Agiklanan prosediirl uygulayarak bir proje olusturunuz veya 6rnek projenin aciklandig gibi oldugunu kontrol ediniz.
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Bir MT Developer2 prajesi olusturunuz.

1) MT Developer2'yi baslatiniz ve [Project] == [New] seciniz.
Yeni proje penceresinde, ayarlan asagidaki sekilde gdsterildigi gibi konfigtire ediniz.
"Q serisi motion uyumlu device atamasi” ile ilgili ayrnintilar kisim 3.1'de agiklanmaktadir.
Onaylamak icin [OK] butonunu tiklayiniz.
2) [System Parameter Diversion] penceresi acilir.
[System Parameter Diversion] butonunu tiklayiniz.
R serisi ortak parametreleri, daha 6nceden olusturulmus GX Works3 projesinden yonlendirilebilir.
3) [Open] penceresinde, kisim 2.3.3'te kaydedilen projeyi seciniz.
Onaylamak igin [OK] butonunu tiklayiniz.
4) [Self CPU Selection] penceresi acilir.
Motion CPU moddlinin CPU Numarasini ayarlayiniz.
Bu kursta "CPU2" seciniz.
Onaylamak igin [OK] butonunu tiklayiniz.

1)

Mew Project

Series

Type

Device Assgnment Methad
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2)
rS-'.-'s-tem Parameter Diversion g

R, series common parameter has not been set.

Divert the system parameter from GX Works 3 or CW Configurator
project,

GX Works3 or OW Configurator Project

I System Parameter Diversion m

The Latest Diverted Project

3)
2 open =)
Look fn: [ ), RnMTGPU ~| « @y

Fie: name: Sampleg:d =l |

Fies of type: |ﬂ|l| Single File Format Projects (% gxd; % cpb) ﬂ Cance
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m Bir MT Works2 Projesi Olusturma

Open & Workspace Format Project.., MELSOFT Mavigator supports this format.
4)
Self CPU Selection | i
Select the self CPU, —r —
r_ | i | I
I_ W

3/3
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m R Serisi Ortak Parametreleri )

R serisi ortak parametreleri icin gerekli ayarlar, GX Works3 projesinden ayarlann yénlendirilmesi sonucunda ayarlanir. Varsayilan
dederleri degistirilmis parametreleri kontrol ediniz. Prosedtirler, MT Developer2 proje agacindaki ¢gelerin sirasina gore

agiklanmaktadir.

(1) Modiil konfiglrasyon listesi

1) Proje agacindan, [R Series Common Parameter] == [Module Configuration List] dgelerini ¢ift tiklayiniz.
Kullamilan giris/cikas moddllerinin model adlan g&rintilenir.
2) Kontrol CPU’sunun "CPU2" oldugunu kontrol ediniz.

K5] MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Module Configuration List]
Eind/Replace  View Ehedchowert Online Debug Tools Window

! Project Edit Help

. Inter-module
Series ‘ ‘mrm Operation | Control | gynchronization = “ornd
B Metion CPU Madule _ Setting |
Iﬂ-i Motion CPU Common Parameter Main - Power Supply |- i= Power Supgly - - .
¥ Motion Control Parameter :::-x Elg Ej cPU f ROAPU - s 2}. :
+- Bl Motion SFC am . CPU(Sel -
g % Sen'oPrw:'lq Main - 1/0 1 o000 QR Cutput RY40NT P 6Point  CPU2
(#1234 Cam Data Main - 10 2 01 QR Input RE40CT 6Point  CPU2 [ Detaled |
-4 Label Main-1f03 - . - -
' Structured Data Types Main - 1/0 4 - - . . .
[#-({2 Device Memory
i} Device Comment
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(2) Coklu CPU ayarlama

1) Proje agacindan, [R Series Common Parameter] => [System Parameter] => [Multiple CPU Setting] &gelerini cift tiklayiniz.
2) Coklu CPU ayarlama penceresinde [Inter-CPU Communication Setting] => [Refresh (END) Setting] icin <Detailed Setting>
ogesini cift tiklayiniz.

GX Works3'te ayarlanan refresh devicelarin kaydedilmis oldugunu kontrol ediniz.

ﬁ MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Multiple CPU Setting]
Emject Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Ioois Window Help
Hal = gla; LT P .
il D ~xn~fnl#’nnmﬂ.§fﬁlﬂ-ﬂm
; Project 1) /" [ Module Configuration List” #] Multiple CPU Setting |
D) R Series Common Parameter System Pagameter Diversion |
{8l Module Configuration List
&3P System Parameter Item | Setting
. Inter-CPU
“ %@;&m&m&m = Communication Setting )mmanmawmmmmm
CPU Unit Data |Not Assured
ZliMobonCPUComnmPumher FmedFIScmCmmmbon‘mw
&1 Motion Control Parameter Fixed Scan
K %mmﬁp‘”’“ - Communication Area... Set the sending range of inter-CPU fixed scan communication area used with the fixed scan communication function.
® Servo Program !
&2 Cam Data Total [K word] Ootmrd]
@ &) Label CPUNo.1 [StartXY: | 2
SuEwO TS e
e s e
CPUh]b.B [startxy: |
U3€E2 |
CPUNo.4 [StartXy: | 2)
U3E3)
Refresh (END) Setting || <Detaded settng>
Refrech (1495 executing) s —
Setting 2
... Fixed Scan Set the fixed scan communication function.
- Communication Setting
Fixed Scan Interval
- Setting of Fixed Scan... Set the fixed scan interval of fixed scan communication.
0.05ms Unit Setting |-
Fixed Scan Interval |
Setting (Not Setby 0... =
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m R Serisi Ortak Parametreleri ) 2/2

I I
F '
Refresh (END) Setting Refresh (EMD) Setting
CPU 1{Recei~u CPU1(Receive) il cPU2(Send) |
Refresh Device (CPUZ) —= CPU Buffer Memory (CPUZ) Refresh Device (CPUZ) <- CPU Buffer Memory (CPU1)

The device will be used to send the data to other CPLU. The device will be used to receive the data from CPU1.

Setting Refresh (END) Refresh (END)
No. | points(®) |  Start End Points (%) Start | End
2|[g200 B21F > 2|B100 [B11F =
10| w200 10w 100 w109 -
7N 7N
7 N | 7 N [

CPU No. 1'den alinan

verileri saklayan
CPU No. 2 Device No.

CPU Mo. 2 tarafindan

4
5

& génderilen

; CPU No. 2 Device No.
g9

(=) (= N - T () NH_EE
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a R Serisi Ortak Parametreleri

(3) Modiiller arasi senkronizasyonu ayarlama

1) Proje agacindan, [R Series Common Parameter]

tiklayiniz.

=> [System Parameter] => [Inter-module Synchronization Setting] 6gelerini ¢ift

Modiiller arasi senkronizasyon ayan GX Works3'te degistirilirse, MT Developer2'de degistirilir.
Bu kursta modyiller arasi senkronizasyon ayari degistiriimemektedir.

ﬂ MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Inter-module Synchronization Setting]

g 'Pr.oj_e_ct

[l Module Configuration List
8 ’ System Parameter
Mulwle cPy Setmg

%1 gl Motion CPU Common Parameter
& #J) Motion Control Parameter
i Motion SFC Program
&1-|(K) Servo Program
- 2% Cam Data
& & Label

B Structured Data Types
# ? Device Memory

Device Comment

1)

Eroject Edit FEind/Replace View Check/Convert Online Debug Tools _Wmdow Help

ng_g_mgj'aa@-l | &R | 5
iS008 [ .Axmalgwannnzag EIEY

[& Module Configuration List m Multlple CcPU Sewty’y -7l Inter-module Synchron...

System Parameter Diversion I

Item

Setting

=l

Inter-module
Synchronization Setting
Use Inter-module

Synchronization Functio... |

Select Inter-module
Synchronization Target
Fixed Scan Interval

0.05ms Unit Setting
Fixed Scan Interval

Setting (Not Setby 0.,,

Fixed Scan Interval
Setting (Set by 0.05...

Set the inter-module synchronization function to combine the control timing betw

‘NotUsed

~| Setting of Inter-mod... Set the fixed scan interval of inter-module synchronization.
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m R Serisi Ortak Parametreleri )

(4) Motion CPU moduli

Bu kursta asagidaki fonksiyonlar kullanilmamaktadir.

: Project q x
?5 Untitled Project (MELSEC IQ-R Motion Device assagnn
El-\# R Series Common Parameter

- —[H Module Configuration List

: m 14 - b

i =

3| ) Motion CPU Modue
CPU Parameter
i Module Parameter

i oy

islev Acgiklama

Motion CPU modiili fonksiyonunun calismasi CPU parametresinde

ayarlanir.

CPU Parameter
D Programming Manual (Common)

Chapter 2 COMMON PARAMETERS
2.2 R Series Common Parameters

Motion CPU modiiliiniin PERIPHERAL interface araylizli kullarilarak
diger cihazlarla haberlesmek icin kendi nod ayarlan ve glvenlik
ayarlan modul parametresinden ayarlanir.

Module Parameter
B Programming Manual (Common)
Chapter 2 COMMON PARAMETERS

2.2 R Series Common Parameters
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m Motion CPU Modiilii Ortak Parametreleri )

[5] MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Servo Network Setting] [P

i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help
Asl=1 L IEVHLET PEE ==t zlglaca A
|6 0 e o h B R R R R S AL s 2 s e e R -8

: Project 8 x " fgBasic Settino” ffff Servo Network Setting » |

= iB ntitied Project (MELSEC Q| Maton Device assignr
QRSmesComnon Da'ameta

= Motion CPU

MO Par ame te

n Basic Senng

Servo Network Setting

=

3 Uimit Cutput Dats

F5 High-speed Input Request Signal

#® Mark Detection

) Manual Puse Generator Connection Setting "

() #] Vision System Parameter ¥

. Head Module b
% @) Motion Control Parameter
& @ Moton SFC Program
=- I[§) Servo Program 1
&) I Cam Data o1

-

Device Memory

Structured Data Types
4 ) Device Comment

< " ’

Axis Label

x No. Axis Label Name

Xaxs

Yaxs Motion CPU modiili ortak parametre ayarlari
o tamamlanr.

I e

Sonraki sayfaya gegmek igin > | butonunu tiklayiniz. |

R16MT Host Station CAP NUM SCRL
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Bu kursta asagidaki fonksiyonlar kullanilmamaktadr.

= l |m Mo O D ST O ce e L

Ei ‘ Motion CPU Common Parameter

n Basic Setting
~§§ Servo Network Setting

-2 Limit Output Data

% High-speed Input Request Signal

- @@ Mark Detection

- | @ Manual Pulse Generator Connection Setting
IEI ‘J Vision System Parameter

| %} Ethernet Communication Line Setting
-4 Vision Program Operation Setting

ﬂ Head Module
m...mm DEramarar

Fonksiyon Aciklama

Limit ¢ikis verisi ayanimin, limit ¢ikis fonksiyonu kullanldiginda
ayarlanmasi gerekir.

Limit Qutput Data
D Programming Manual (Common)

Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
4.1 Limit Switch Output Function

Yiksek hizli giris istegi, mark detection gibi fonksiyonlar
kullanildiginda ayarlanmasi gerekir.

High-speed Input Request Signal D Programming Manual (Common)

Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
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m Motion CPU Modiilii Ortak Parametreleri )

4.2 External Input Signal

Mark Detection

Mark Detection ayarninin, mark detection fonksiyonu kullanilcdhginda
ayarlanmasi gerekir.

D Programming Manual (Common)
Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
4.3 Mark Detection Function

Manual Pulse Generator Connection
Setting

Manuel darbe jeneratdrii baglanti ayannin, manuel darbe
kullanildiginda ayarlanmasi gerekir.

D Programming Manual (Common)
Chapter 2 COMMON PARAMETERS
2.3 Motion CPU Common Parameter

Vision System Parameter

Vision sistemi parametresinin, vision sistemi kullanldiginda
ayarlanmasi gerekir.

D Programming Manual (Common)
Chapter 6 COMMUNICATION FUNCTIONS
6.5 Vision System Connection Function

Head Module

LI72M515 head moddli veya MR-MT2010 algilama modili
kullanildiginda, head modiiltinin ayarlanmasi gerekir.

D Programming Manual (Common)
Chapter 5 FUNCTIONS USED WITH SSCNET COMMUNICATION
5.6 Connection of 5SCNETII/H Head Module
5 7 Connection of Sensina Module

2/3
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5.7 Connection of Sensing Module

3/3




MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_TUR

244

Motion Kontrol Parametreleri (Eksen Ayarlama Parametreleri)

ﬁ MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Axis Setting Parameter]

mnmrﬁwwmmwmoﬂmmrmwmuep

Makine teknik ozellikleri
ve digerleri igin ayarlar

Baglangi¢ konumuna doniis

. 2 x ile ilgili veriler igin ayarlar
5] Untitied Project (MELSEC iQ R Motion Device assignm
=¥ R Series Common Parameter Ttem Axis1[iais] Axis2[Yaws] Axis3[Zaxs] " e— o -
- {i Motion CPU Comman Parametes MRIAW)B (R)) | MRS (RY) | MR-14w)B (R) JOG igletimiyle ilgili veriler
=\ Movon Control Parameter ity oot A = - icin ayarlar
Standby Time after Clear I
Servo Parameter Signal = = =
- 3] Parameter Block Y anaaC N | e
# ﬂ Synchronous Control Parameter - JOG Operation Data Set the data to execute the JOG operation.
3} Machine Control Parameter JOG Speed Limet Yalue 2000.00[mm fmen] 2000.00[mm fmin] 2000,00{mm fmin]
[1-4%] G-code Control Parameter Parameter Block Setting | 2 2 2
@1 B Motion SFC Program . EBxternal Signal It s the parameter of setting servo external signal
=) Serva Program " Parameter (FLS/RLS/STOP/DOG) to be used in each axis. Set the signal t...
® Cam Data + Expansion Parameter Set the expansion parameters which are set for each axis.
- ;“*‘ e um"'”“"""'"‘”" Set the data only when the speed-torque control is executed.
tur
e & Options! Dets Mositor | Mositor can be excauted i servo ampliier, servo motor infor...
h1 Deévica Comment + Pressure Control Data | Set to execute pressure control which used profile. The setti.
'+ Overnde Data Set to occasion when using override function.
ﬁm Set the vibration suppression command filter. For servo
Command Filter Data amplifier axis, the maximum number that can be set and use..

il

-Fooed Parameter

« " )

Set the fixed parameters for each axs and ther data s fixed based on the mechancal system, stc,

Eksen ayar parametreleri sonraki sayfada aciklamaya
devam edecektir.

Sonraki sayfaya gegmek igin > |butonunu tiklayiniz.

R16MT Host Station CAP NUM SCRL
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m Motion Kontrol Parametreleri (Eksen Ayarlama Parametreleri)

Baslangi¢ konumuna dénis yontemi ve diger yontemler hakkindaki aynntilar icin, asagidaki kilavuza basvurunuz.

= x;:‘ Sk il Set the data to execute the home position return.
HFR. Direction QJ:Reverse Direction Q:Reverse Direction Q:Reverse Direc
0:Proximity Dog Q:Proximity Dog O:Proodmity Dog
HFR Method Method 1 ~ | Method 1 Method 1
Hame Position Address O:Proximibv Doa Method 1
HPR. Speead A:Proximity m Method 2
Mwepmeﬁ Amount After S:Count Method 2 :
D 6:Count Method 3
o9 2:Data Set Method 1
Parameter Block Setting | 3:pata Set Method 2
HPR. Retry Function 14:Data Set Method 3
Dwell Time at HPR Retry :;Ef’ Crﬂrl: tihg:dhgd
opper Me
Flome Position Shift 9:Stopper Method 2
10:Limit Switch Combined Method
Speed Set at Home Pos. | 11:5cale HP Signal Detection Method
Ehlﬁ S 12:Dogless Home Position Signal Reference Method

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.4 Home Position Return Data
Chapter 5 POSITIONING CONTROL
5.21 Home Position Return
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5] MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Axis Setting Parameter] B )
’mmmmmmomc«mmmmwmm -8 X
H 3 A \A&Sﬂhm xl] a4b v
= Untitied Project (MELSEC IQR Mation Device assignr o e " ] T
= R Series Common Parameter L S W _A:ds!ﬁ_-_._ Yoxs] _W 08
a-ommwmvamw “m;.mem 'R-HMH(-R)) MR-IW)B (R))
e g ~ Parameter LS R STORJDDC) o bt e ek e, s the ganl 1.
S P ~ FLS Signal Set the signal type and the signal/contact used as the upper .
P amaber Hlock Signal Type rl:éuﬂcw l.la:iﬁe_lmut ‘lAldﬁer!ruat
i c : NS ""I"F—_'G‘z'_i —i"’ \'H- YT e~ S O ST B
gﬂ,s‘“""l mcc“'”, S Contact 1:Normaly Closed Co... 1:Marmaly Closed Co... 1:Normaly Closed Co...
[)-4%] G-code Control Parameter ~ RLS Signal Set the signal type and the signal/contact used as the lower ...
@ @3 Motion SFC Program Sgnal Type LAugber iput e L S
g Device }r;ow n’m»\—,k el =5
g s;m"[:;”" Contact 1:Normaly Closed Co... L:Normaly Closed Co...
@ Label ~ STOP Signal sn&elbdhnﬂmwuhm‘umm.
28 Carchured Data Types Sgnal Tyoe 0:Invald 0:Invalid 0
& Device 577—%3 Tyes
Devica Fatracy Contact i EZ 1=
B o - DOG Signal ‘Set the signal type and signal contact to be used as the proxi..
Signal Type 1:Ampiifier Input 1:Ampiifier Input 1
Device R | |- ] T
Contact Q:Normaly Open Con... 0:Normaly Cpen Con,.. 0:Normaly Open Con,..
Precsion 0:Gareral 0:General 0:General
'+ Expansion Parameter  Set the expansion parameters which are set for each axis.
I wwm Set the data only when the speed-torque control is executed.
'+ Optional Data Monitor  Monitor can be executed if
Pored Porameter Eksen ayar parametreleri sonraki sayfada aciklamaya | -
sanwumgmnumummauuwu devam edecektir E!
Sonraki sayfaya gegmek icin > | butonunu tiklayiniz.
‘ E | » -
RI6MT Host Station CAP NUM SCRL




m MELSEC iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_TUR

m Motion Kontrol Parametreleri (Eksen Ayarlama Parametreleri) )

Bu kursta asagidaki fonksiyonlar kullanilmamaktadr.

Item

+ Fixed Parameter

Home Position Return
Data

+ JOG Operation Data
External Signal
Parameter
Expansion Parameter

Speed-torque Control
Data

Optional Data Monitor
Pressure Control Data
Override Data

Vibration Suppression
Command Filter Data

Axis 1[Xaxis] Axis2[Yaxis) | Axis3[Zaxis]
MR-J4(W) -8 (RJ) MR.-J4(W)-B (-RJ) MR-J4(W)-E (R}

Set the data to execute the home position return.

Set the data to execute the JOG operation.

It is the parameter of setting servo external signal
(FLS/RLS/STOP/DOG) to be used in each axis. Set the signal t...

Set the expansion parameters which are set for each axis.
Set the data only when the speed-torque control is executed.

Monitor can be executed if servo amplifier, serve motor infor...
Set to execute pressure control which used profile. The setti..
Set to occasion when using override function.

Set the vibration suppression command filter. For servo
amplifier axis, the maximum number that can be set and use...

Fonksiyonlar Aciklama

Her eksende parametre grubu ile asagidaki islem
gerceklestirildiginde, genisletme parametreleri ayarlanir.

Expansion Parameter

= Pozitif yon ve negatif yoniin tork limit degerlerini bireysel
olarak izleyiniz.

» Hiz degistirildiginde, hizlanma/yavaslama zamanini
degistiriniz.

+ Derece ekseni ile mutlak yéntemde konumlandirma kontrolii
yaparken konumlandirma yéntini belirtiniz.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL

1/3
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m Motion Kontrol Parametreleri (Eksen Ayarlama Parametreleri) )

3.7 Expansion Parameters

Speed-torque Control Data

Hiz-tork kontroll gergeklestirildiginde hiz-tork kontrol verilerini
ayarlayiniz.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL

3.8 Speed-Torque Control Data

Optional Data Monitor

Isteje bagh veri monitéri fonksiyonu kullanildiginda istege bagl
veri monitdri dgelerini ayarlayiniz.

istege bagl veri monitéri fonksiyonu, servo siirliciideki verileri
belirtilmis bir word device'inda saklamak ve verileri izlemek igin
kullanilir,

D Programming Manual (Common)
Chapter 5 FUNCTIONS USED WITH SSCNET COMMUNICATION
5.2 Optional Data Monitor

Pressure Control Data

Basing profili kullanildiginda, basing kontrol verilerini ayarlayiniz.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.9 Pressure Control Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.7 Pressure Control

Veri iptalini, iptal fonksiyonu kullanildiginda ayarlayiniz.
Pozisyon kontroli sirasinda komut hizi icin iptal orarini [96] 0,1
artislarla [%)] 0,0 ila 300,0 araliginda ayarlayimz. Hiz komutunun iptal

2/3
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m Motion Kontrol Parametreleri (Eksen Ayarlama Parametreleri) ) 3/3

oraniyla carpimindan elde edilen deger gercek besleme hizidir.

Override Data D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.10 Override Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.8 Override Function

Titresim baskilama komut filtresi kullanildiginda, titresim baskilama
komut filtre verilerini ayarlayiniz.

Bu fonksiyon, calisma platformunun titresimleri ve makine sasesinin
sallanmasi gibi yiik tarafinda pozisyon kontrollinde yasanan

o ] ] titresimleri baskilamak icin kullarmlir.
Vibration Suppression Command Filter

vate D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.11 Vibration Suppression Command Filter Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.9 Vibration Suppression Command Filter
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m Motion Kontrol Parametreleri (Servo Parametreleri)

I

&, Auis Setting Dammet?" fl Servo parameter -

Eksen 1 ayarlan

\%

Eksen 2 ayarlari

N

| Eksen 3 ayarlan
—_—

1]

[Regen. eption & nat Lsed =] j

- Battery(®ABS, *SC0P4)

Component parts

Regeneratie opton(“REG)
Hegenerabve cpbon sethng

Abszolute pos. detection system ==l

|mizabled (sed n ncemental system) =]
Home pos. s=t condition sel,
|2-ﬂi‘merrmtmtbem El

Servo amplifier

Axig Writing

Brake outpus{MER)
e Lises dleciromagnetic brake imerlock (MBR)

Blectramagnetic brake seguence autput
I 100 u[ﬂ.m

Serv motor

Emcoder cable commurication method sl

[2-vere =l

] MELSOFT MT Developer2 {Untitled Project) - [Servo parameter]
{ Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help
il oo snRRrERa s alline
— — pus—
: Projact ax
o] Uritited Project (MELSEC 10-R Mamon Device assigniT | ; 2 ra
% ) R Series Commen Parameter ) Axis3 - ikead [} S=t To Default Joverfy [y Parameter Copy
= Meiartion CPLI Comenan Parameber Eﬂﬁ Bsﬂm As
=] Miobon Control Parameber — . x
Axis Sebting Parameter = B Function display
Operation mode
; Parameter Biock l:| Cammoan
-2 Synchronous Control Parameter | -
113 Machine Cantrol Parameter (o
B1-4%] G-code Control Parameter Extension
@ [l Mation SFC Program i Extension 2
&-[F] Serva Progrem Alarm sabting
#- |8 Cam Data Toudh drive
-y Label | ; 9
([ Struchured Dats Typas Drive recorder
@ (& Cevice Memory Component parts
i Device Comment p‘:ﬁlﬂm C‘JI'ItI'D‘
[ Torgue conkrod
| H Servo adjustments
Basic
Extension
I Filber 1
Filter 2
i~ Filter 3
i Vibration contral
One-touch tuning
Gain changing
=HEgList display
Basic
‘| m 3 Gain/filter

Servo parametrelerinin ayarlan tamamlanmistir.

Sonraki sayfaya gegmek icin > | butonunu tiklayiniz.

R16MT Hast Station

CAP NUM SCRL
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m Motion Kontrol Parametreleri (Parametre Bloklari) )

MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Parameter Block] |
i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help
®, Axis Setting Parameter r b ] Servoparametg/
item Block No. 1 | Bokho.2 BockMo.3 |  BockNo.d Block No.5 Block No.l »
&8 &Rmc""’:mp’_':mm - - Parameter Block ' Set the data such as the deration/deceleration control used for each positioning process. F
ed [omaus g —— Interpolation Conrol Unit 0zmen 0:mm 3:puse 3ipuise Ipuse ipuise
E3-¥9 Maton Control :"*"’ Speed Limit Vakie 10000, 00{mem fmin] 3000,00fmm fmin] 200000puse/s] 200000{pse/s] 200000[putse/s] 200000fpudse/s]
~ S Axia Setting Parametes Accsleration Time 100[ws) 100{me] 1000{ms] 1000{me] 1000(ms] 1000{ms)
Servo Pl st Deceleration Time 100fms] 100{ms] 1000fms] 1000[ms] 1000fms] 1000{ms]
Rapid Stop Deceleration Tme  10[ms] 10[ms] 1000fms] 1000(ms] 1000(ms] 1000[ms]
)€ Syndvonous cor:m Parameter . it o) ol io[wW o[*] o[%] of%
B o Torque Lmt 300.00%] 300.0[%] 300.00%] 300.0[%] 300,0[%] 20000%  |gb
% @ Motion SFC Program %‘”‘" ProcesSon | o:Deceleration Stop 0:Deceleration Stop 0:Decelaration Stop 0:Deceleration Stop 0:Decelaration Stap 0:Deceleration St
- Serva Pr
s E ey o Raoge e | 10,05} 10.0fm] 100[pulse] 100{puse] 100{pulse] 100fpuise)
@ @ Lavel Bias Speed at Start 0.00{mmymin] 0.00{menwin) Ofpuissfe] Ofputse/s] Ofpusefs) Opuise/s] I
@ ‘ Z:‘:"d Data Types sv;“':amm i 0:Trape2oid/S-curve 0;Trapezod/S-curve 0:Trapezou /S-curve D:Trapezoid/S-curve 0:Trapezoid /Scurve D:Trapezoid/S-ou
Y Device Comment — Advanced S-curve ‘Set the data of advanced S-curve acceleration/deceleration, which performs the acceleration/deceleration process to change the 3
~ Accel [Decel .euhnﬁoa smoothly.
Accel, Secton L1Rate = ' - - 1 R -
Accel, Section 2Rato = = = T & 5 -
« | " ] ’
S<urve Ratio - Seting Range =
Set the S<urve ratio for S-curve (7 = =V : ) ‘ 0{34] to 100[%%] |
acceleration/deceleration processing. ] e B 7SSl
Trapezoidal acceleration (deceleration A
processing 5 performed at the S<urve rato of | :
0%. : E
= Parametre bloklarinin ayarlan tamamlanmustir.
. | Sonraki sayfaya gegmek igin > |butonunu tiklayiniz. |
« m ] ’ j/ -
RI6MT Host Station CAP NUM SCRL
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m Motion Kontrol Parametreleri (Digerleri) )

Bu kursta asagidaki fonksiyonlar kullanilmamaktadr.

I - PIIUEN T L LN TN ol SR TRLET
(- #J) Motion Contral Parameter
Axis Setting Parameter
Servo Parameter

[#] ﬁ] Synchronous Control Parameter
[#- 59 Machine Control Parameter
2] é G-tode Control Paramater

&

Fonksiyonlar Aciklama

Bu fonksiyonlar, senkron kontrol gerceklestirildiginde kullanilir.

Synchronous Control Parameter

D Programming Manual {Advanced Synchronous Control)

Bu fonksiyon, iQ-R Motion kontrolér igin eklenti kitaphk

kullanildiginda kullanihr.
Machine Control Parameter

G-code Control Parameter
B Programming Manual {Machine Control)

D Programming Manual (G-code Control)
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m Bu Béliimiin Ozeti )

Bu bélimde, sunlarn égrendiniz:

« Ornek Programlan indirme

PLC CPU Parametre Ayarlan

Coklu CPU sistemi

Motion CPU Parametre Ayarlari

Molktalar

PLC CPU parametre ayarlan - GX Works3'te bir modiil konfigiirasyon diyagrami olusturunuz.

» Sistem parametrelerinde gikag modiild ve girig moddliind CPU Mo. 2 (Motion CPU) kontrold olarak

dedistiriniz.

Gokdu CPU sistemi = Bir motion CPU kullanildiginda, sistem her zaman goklu CPU sistemi olacaktir.
= Motion CPU, CPU Mo. 1 clarak ayarlanamaz.

= CPU Modilleri arasinda veri iletisimi iki yontemle gergeklestirilir: CPU ara belleginin kullanldigr veri iletisimi

ve sabit taramall iletisim alaninim kullanilchigi ven iletisimi.,

« CPU ara belleginin kullamldig veri iletisimi, SON'da veya Q uyumlu yiksek hizh yenileme ile yenilenir.

Motion CPU parametre ayarlan » Motion CPU device assignment (atama) yontemi, Q serisi uyumlu atama ve MELSEC iQ-R. Motion device

assignment ile gergeklestirnilir.
= Sistem parametreleri bir GX Works3 proje dosyasindan y&nlendirilebilir,

= Temel ayarlar (acil durdurma girig ayarlan) ve servo networl ayarlan motion CPU ortak parametrelerinde

ayarlamir,

» Her eksene dzgld parametreler (makine teknik dzellikler gibi) hareket kontrol parametresinde ayarlamir.
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m Motion CPU Modiilii Programlama ) 1/2

Bu bélimde, bir motion SFC programi kullanarak motion kontrol&rii programlamay 6greneceksiniz.

Motion CPU modiillerinde tipki PLC CPU modiillerinde oldugu gibi girisler (X), cikislar (), dahili réleler (M), baglanti réleleri (B),
uyar devicelan (F), veri kaydediciler (D) ve baglanti kaydediciler (W) gibi devicelar vardir. Ayrica, motion CPU modiillerinin kendi
6zel motion kaydedicileri vardir (#).

Cihazlar arasinda bazi déhili réleler (M) ve veri kaydediciler (D ve #) konumlandirma &zel sinyali olarak atanir. Konumlandirma
dzel sinyali "MELSEC iQ-R Motion cihazi atama” ve "Q serisi motion uyumlu device atamasi” ile atanabilir (device atama
y&ntemi). Q serisi motion uyumlu atama y&ntemi igin, Q serisinin motion CPU modidilleri ve numaralan mevcuttur, ancak eksen
32'ye kadar ve eksen 33'ten sonraki device numaralan ardisik degildir.

Devicelann asagidaki gibi duruma bagh olarak atanmasi 6nerilir: Q serisi motion uyumlu atama y&ntemi: MELSEC Q serisi
motion uyumlu CPU modiiliinden bir program yénlendirirken MELSEC iQ-R Motion device atama y&ntemi: Yeni bir sistemi
baslatirken

Bu kursta MELSEC iQ-R Motion device atamasi kullanilmaktadir.

(OGrnek) Her eksen durumu icin bir device atama

Atama yoantemi Eksen 1 Eksen 32 Eksen 33
MELSEC iQ-R , . , .
Hareket cihaz atama M32400 ila M32431 M32432 ila M32463 M33392 ila M33423 M33424 ila M33455
O serisi hareket ) )
uyumlu atama M2400 ila M2419 M2420 ila M2439 M3020 ila M3039 I M33424 ila M33455

AN AN

Q serisi hareket ile Her ikisi de eksen 33" ten
ayni numaralar itibaren aynicr
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_ Devicelar ) 2/2

Pozisyonlama 6zel sinyallerine atanan device numaralarinin ayrnintilan icin, asagidaki kilavuza basvurunuz.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 2 POSITIONING DEDICATED SIGNALS

Device atama yontemi icin Motion CPU modiili ayan ve MT Developer2 ayan farkliysa, haberlesme gerceklestirilemez. Bu
durumda, motion CPU moddlintn ayann degistirmek icin, MT Developer2 ara¢ cubugundan [Online] == [Change Device
Assignment Method] 6gelerini seciniz.
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m Motion SFC Programi

Bu kisimda, motion SFC programi tablosundaki sembollerin anlamini 6greneceksiniz.

m Motion SFC Programi Konfiglirasyonu )

konfigiire edilir.

Pozisyonlama FO
hazir

y y

Pozisyonlama

hazirlamasinin
tamamlandigini GO
kontrol et L

Pozisyonlamay

yon amay KO

yurut
Pozisyonlamanin +
tamamla ndigini G1

kontrol et ?

Islemi sonlandir END

islemi baslat Program adi | ===

Akis semasina benzer aciklama ile bir motion SFC programi olusturulur.
Asaida gosterildidi gibi, BASLANGIC, adim, gecis ve SON gibi édelerin bir kombinasyonundan temel aciklama yontemi

BASLANGIC: Programin giris noktasini gosterir.

Adim (calisma kontrol adimi): Belirtilen calisma kontrol
programini etkin durumda yaratar.

Gecgis (degistirme); Kontrolun bir sonraki adima gegirilme
kosulunu gosterir.

Adim (motion kontrol adimu): Belirtilen servo programini
etkin durumda yuratur.

Gecis (BEKLEME): Kontroliin bir sonraki adima
gecirilme kosulunu gosterir.

END: Programin sonunu gosterir.
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m Motion SFC Programi Sembolleri

(1) Temel 6geler

Ad Sembol Aciklama
START [ Program ach | Programin ginis noktasini program adiyla gosterir.
(Programi baslat) | Program basina bir 6de ile sinirhdir.

Programin sonunu gostenr.

END | _ _ I

e s A [ END | Bu, bir p_rngra_n"la birden fazla kez yerlestirilebilir.
Yerlestiriimesine gerek yoktur.

Atlama - Kendi programi icinde belirtilen isaretciye atlar.

Isaretci [— Pn Atlama hedefinin isaretcisini gdsterir.
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m Motion SFC Programi Sembolleri

(2) Adimlar

Ad Sembol Aciklama
| Belirtilen servo programini (Kn) yarGtar
Hareket kontrol adimi Kn SO Pre9 , g .
| (Aynntilar icin bélim 3.4'e basvurunuz.)
Tek yiritme tipi ¢al kontrol |
ex yurtime Tipl gaflsma kontro Fn Calisma kontrol programini bir kez yaritiir.
achmi |
Taramali ylritme tipi calisma ESn Bir sonraki gegis kosulu yerine getirilene kadar calisma kontrol
kontrol adimi | programini tekrar tekrar yGritir.
Alt program cagirma/baslatma | Motic-n. SFCIptngramlnl belirtilen program ?dlyla caginr veya baqulfat.lr.
Program ad Sonraki gecisin BEKLE olup olmamasina bagh olarak davranis degisir.

adimi

(Aynntilar icin b&lim 3.2.5'e basvurunuz.)

Adimi temizle

as

1

| Program ach

Yarttdlmekte olan programi durdurur ve islemi sonlandirir.
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m Motion SFC Programi Sembolleri ) 1/3

(3) Gecisler

Ad

Degistirme
(lleriye donuk gecis)

Sembol

Gn

Aciklama

+ Bir dnceki isleme sdreci motion kontrol adimi ise, kosul yerine getirildiinde
motion kontrolinin tamamlanmasi beklenmeksizin, isleme streci bir
sonraki adima gecis yapar.

« Bir dnceki isleme sdreci calisma kontrol adimi ise, kosul yerine
getirildiginde calisma kontroli tamamlandiktan sonra, isleme sireci bir
sonraki adima gecis yapar.

« Bir dnceki isleme siureci alt program cagirma/baslatma adimi ise, kosul
yerine getirildijinde alt program isleminin tamamlanmasi beklenmeksizin,
iIsleme sdreci bir sonraki adima gecis yapar.

WAIT

I

G

+ Bir dnceki isleme sireci motion kontrol adimi ise, isleme sdreci motion
kontrolinan tamamlanmasini bekler ve ardindan kosul yerine getirildiginde
bir sonraki adima gecis yapar.

+ Bir onceki isleme sdreci calisma kontrol adimi ise, kosul yerine
getinldiginde calisma kontroli tamamlandiktan sonra, isleme streci bir
sonraki adima gecis yapar. (Islem gecis ile aynidir.)

« Bir dnceki isleme sdreci alt program cagirma/baslatma adimi ise, isleme
sureci alt program isleminin tamamlanmasini bekler ve ardindan gecis
kosulu yerine getinldidinde bir sonraki adima gecis yapar.

ALK bit devicesi

Carardala mretioon evndra] adiemaerg beaclatmacwas bareclamae wees bBee ek 1 Ly
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m Motion SFC Programi Sembolleri

)

2/3

Siradaki motion kontrol adimini baslatmaya hazirlanir ve belirtilen bit device
WAITON R R , )
L acilirsa hemen bir komut cikartir.
|
Siradaki motion kontrol adimini baslatmaya hazirlanir ve belirtilen bit device
WAITOFF | oo, )
P Kno kapanirsa hemen bir komut cikartir.
|

+ Bir dnceki isleme sdreci motion kontrol adimi ise, kosul yerine getirildiginde
isleme sireci asagidaki adima gecer ve kosul yerine getirilmediginde
hareketin tamamlanmasi beklenmeksizin, sagdaki adima gecis yapar.

| + Bir dnceki isleme sdreci calisma kontrol adimi ise, calisma yuriatmesi
Gecis YIN Gn N tamamlandiktan sonra, isleme sireci asagidaki adima gecis yapar. Kosul
&3 {Kﬁull;gﬂm gﬁﬁ?;'eﬂféz:ﬁe] yerine getirlmediginde, isleme streci sajdaki adima gecis yapar.
irildiginde
geerinee) « Bir dnceki isleme sdreci alt program cadirma/baslatma adimi ise, kosul
yerine getirildijinde isleme sireci siradaki adima gecer ve kosul yerine
getinimedidinde alt program calismasinin tamamlanmasi beklenmeksizin,
sa(gdan baglanan adima gecis yapar.

« Bir dnceki isleme sireci motion kontrol adimi 1se, isleme sireci hareketin
tamamlanmasini bekler ve kosul yerine getinildiginde asagidaki adima
gecer ve kosul yerine getiriimedidinde, sagdaki adima gecis yapar.

+ Bir onceki isleme sdreci calisma kontrol adimi ise, calisma ylriatmesi

tamamlandiktan sonra, isleme slreci asagidaki adima gecis yapar. Kosul
WAIT YI/N - N [ yerine getirimediginde, isleme sureci sajdaki adima gecis yapar. (Islem
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m Motion SFC Programi Sembolleri ) 3/3

K II * [t ‘."EF!I'I'L‘ . .
fmﬂuiﬁ | yerine  getiiimediinde gecis Y/N ile aynidir)

+ Bir dnceki isleme sireci alt program cagirma/baslatma adimi ise, isleme
siureci alt program calismasinin tamamlanmasim bekler ve gecis kosulu
yerine getirildijinde siradaki adima gecer ve Kosul yerine getiriimediginde,

saddan baglanan adima gecis yapar.
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Bu kisimda, dal ve kuplaj diizenleri agiklanmaktadir.

(1) Secici dallar ve kuplajlar

Secici dal

Daldan bir dnceki isleme sireci yaritlldagiamde, kosulu ilk yerine
IFEm: Seqici dal getirilen rota yaratalar.

hoktalar arasinda Degistirme gecisleri veya BEKLE gecisleri olmak icin, secici tim dallarin

: IFT1 IFT2 baslatilmasi gerekir.
Bir gecis kansimi, paralel dala neden olur.

Secici kuplaj
= Secici kuplaj, secici daldan gelen rotay tekli rotaya badlar.
Kuplaj noktasindan énceki ve sonraki eleman adim veya gegis olabilir,

T

IFEm: Secici kuplaj
naktalan arasinda
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m Dallar ve Kuplajlar ) 1/2

(2) Paralel dallar ve kuplajlar

—

Paralel dal
Bir dal yirGtilmeden hemen dnceki isleme sirecinden sonra, paralel

FABmM

—

PAEm

PAT1

= baglanmig tim isleme strecleri eszamanh olarak yGrataldr,
Paralel dalin baslangic bir adim veya gecis olabilir.
PATZ | Ancak, ACIK BEKLE ve KAPALI BEKLE baslangic icin ayarlanamaz.

4
¢ Paralel kuplaj
Paralel kuplaj, segici daldan gelen rotay tekli rotaya baglar.

[DIKKAT]

iy

Kuplaj noktasindan énceki ve sonraki eleman adim veya gegis olabilir,

Soldaki sekildeki gibi kuplaj durumunda, K2 ve K3' te baslayan eksenleri

—

L

durdurma isleminin tamamlanmasi, G1' e gegis icin kosul clmayacaktir.

7

T —
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m Dallar ve Kuplajlar ) 2/2

T Gz K2 ve K3' te baslayan eksenleri durdurma isleminin tamamlanmasindan sonra G1'
e gegis yapmak igin, K2 ve K3 igin bir BEKLE gegisi ayarlayiniz.
Gl

G
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Bu kisimda atlamalar ( |—> Pn |) ve isaretgiler ( j&—— Pn ) aciklanmaktadir.

« Kendi programinizda belirtilen Pn isaretgisine atlamak icin atlamayi ayarlayiniz.
! P « Isaretciler; adimlar, gegisler, dal noktalan ve kuplaj noktalarinda ayarlanabilir.
« Bir program icinde en fazla 16384 (PO ila P16383) isaretci noktasi ayarlanabilir.
K1 Soldaki sekilde gosterilen durumda,

isleme siireci G1 => K1 => G2 =>F1 => G1 => K1 => ... seklinde gerceklesir. .

——» P

[DIKKAT]

1) Paralel daldan paralel kuplajdan cikmak igin bir atlama ayarlanamaz.

2) Disandan paralel dalin paralel kuplajin icine girmek icin bir atlama ayarlanamaz.
3) Ardisik olarak islenen isaretciler ve atlamalar ayarlanamaz.

1) 2) 3)
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m Alt Programlan cagirma

)

Alt program (

Program acdh
|

(1)Sirada BEKLE gecisi yuratildagiande: Alt program cagirma

) cadirma/baslatma adimindan sonra yaritilen gecis tirine bagh olarak kontrol farklilasir.

Asadidaki Sekil A'da gosterildidi gibi, alt program cadirma adimi yuratildagiande, kontrol belirtilen programa gecis yapar ve
cagnlan program SON yarattagande, kontrol cadr kaynak programina geri donddralor.

(2)Sirada BEKLE gecisi disinda gecis yurutaldagande: Alt programi baslatma
Asadidaki Sekil B'de gosterildidi gibi, alt program baslatma adimi yorataldagunde, belirtilen program baslar ve cadn kaynak
programini kontrol etmeye devam eder. Iki program paralel olarak yuratalor.

Sekil A Alt program cagirma

| MAIN ) L SUB
i (3)
H SUB (2) |
I
h[ eND |

END

Sekil B Alt program baslatma

MAIN

SUB

Gecis

END

(M

SUB
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Bu kisimda, motion SFC adimlan ve geciglerinde aciklanan programlarin nasil olusturuldugunu égreneceksiniz.

m Devicelar ve Sabitler )

(1) Bit cihazlannin agiklamalan

Cihaz adi Cihaz aciklamasi

Girig rélesi Xn

Cikig rélesi Yn

Dahili réle Mn

Link rélesi Bn

Uyan device (Annunciator) Fn

Veri kaydedici (Data register) Dn.m *1
Baglanti kaydedici (Link register) Wn.m *1
Hareket kaydedici (Motion register) #n.m *1

Ozel role (Special relay) SMn

Ozel kaydedici (Special register) SDn.m *1

CPU buffer memory adresi U3EO¥Gn.m *1
o e s
Modl erisim device’ UO¥Gn.m

*1 "m" bir word devicein bit spesifikasyonunu (bit numarasi: 0 ila F) g&sterir.
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(2) Word devicein aciklamalar

Device aciklamasi
Device adi 16 bit tam say: tipi ?: ::: ;;Ts::ly:l :;:;;.i ?:I:rt ::::;Igdit;mt tipi
Veri kaydedici(Data register) Dn DnL DnF
Baglanti kaydedici(Link register) Whn WhnL Wn:F
Hareket kaydedici{Motion register) #n #nlL #nF
Ozel kaydedici(Special register) SDn SDnL SDnF
CPU buffer memory adresi U3EC¥Gn U3EO¥GnL U3ECI¥GnF

CPU buffer memory adresi

i U3ECJ¥HGN U3ECO¥HGNL U3EC¥HGNF
(fixed scan haberlesme alan)

Moddl erisim device'l UO¥Gn UO¥GnL UO¥GnF
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m Operatorler ve Fonksiyonlar

Operator ve fonksiyonun dnceligi asagidaki gibidir.
Calisma sekansi, parantezler kullanilarak dzgtirce belirtilebilir.

Oncelik

Oge (Operatidr ve fonksiyon)

1 Parantez icinde hesaplama ((...))
2 Standart fonksiyon (SIN, COS vb.), tip dontstim( (USHORT, LONG vb.)
3 Bit inversiyonu (~), mantiksal olumsuzlama (!), isaret inversiyonu (-)
4 Carpma (*), bélme (/), kalan (%)
Yiksek
1 5 Toplama (+), clkarma (-)
6 Bit sola kayma (< <), bit saga kayma (> >)
+ Karsilastirma operat&rleri: Klglktdr (<), klichk-esittir (<=), blylktdr (=),
blylk-esittir (>=)
8 Karsilastirma operatorleri: Esittir (==), esit degildir (!=)
9 Bit mantiksal VE (&)
4 10 | Bit harig VEYA (*)
Diistik
11 Bit mantiksal VEYA (|)
12 Mantiksal VE (%)

1/2
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m Operatorler ve Fonksiyonlar

13

Mantiksal VEYA (+)

14

Atama (=)

2/2
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Calisma kontrol programlaninda kullanilabilen komutlann birgogu, komut ve veri bélimlerine aynlabilir. Komut ve veri b&limleri
asagidaki amaclarla kullanilir.

« Komut bélimi: ilgili komutun fonksiyonunu gdsterir.

» Veri bolimi: Komutta kullanilan verileri g&sterir.

Ornek
Atama: = | DO = #0
ST
L Veri bélimi: Kaynak (S)
Komut balimi
Veri balami: Hedef (D)
MKaynak (5)

« Kaynak, islemde kullamilan veridir.

» Asagidaki tabloda gosterildigi gibi, her komutta belirtilen device'a bagh olarak kaynak degisiklik gdsterir.

Devicelar Aciklama

Islemde kullarilan verileri saklayan device' belirtiniz. islem yiritilmeden énce verilerin
Bit device, word device belirtilen device'a kaydedilmesi gerekir. Komutta kullanilan veriler, program yariitmesi
sirasinda belirtilen device'da saklanan veriler degistirilerek degistirilebilir.

islemde kullanilan sayisal degeri belirtiniz. Sabit, program olusturulurken ayarlandiginda,

Sabit
! program ylritlldiga sirada degistirilemez.

BHedef (D)

« islem sonrasi veriler, hedef veri olarak kaydedilir.
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m Komut Konfigiirasyonu

» Verileri hedef verilere kaydetmek icin her zaman device'i ayarlayiniz.

Program ornegi

B MO ya da X0 ACIK (1) tken MI00" T ayarlayan program

| AYARLA SET M100 = MO + X0

MO |I| (Yanls)
M1 00 ‘M
X0 (Dogru)

B 10 KAPALL (0] iken M100° G sifirlayan program

| RsTM100 = MO

M100 |I’47 MO |I’ (Dogru)

W #0 ve DO eslestiginde M100" O ayarlayan program

2/2

| SETM100 = #0 == DO

0[]
o[ T e o
o0 ]
B K123456.789° u DOL' ye atayan program
| DOL = K123456.789
D1 Do
oL | 123456 | 123456789 |

64 bit gezer nokta tipini 32 bit tamsay tipine donistlrerek atayin.
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Servo Programlarn

)

Bu kisimda, servo motor déniis hizi, hedef konum adresi ve digerlerinden olusan servo programlan agiklanmaktadir.

Servo Program Konfigiirasyonu

)

1/2

Bir servo programi; program no., servo komutu ve konumlandirma verilerinden olusur. Program No. ve hedef servo komutu MT
Developer2'de belirlendiginde, belirlenen servo komutunu ylritmek icin gereken pozisyonlama verileri ayarlanabilir.

BProgramin agiklamasi

Program Mo.: Motion SFC programindaki spesifikasyon

numarasi olarak 0 ile 8191 (igletim sistemi strimi "09" veya

daha disgiik ise 0 ila 4095) arasindaki herhangi bir numara

belirlenebilir,

Servo komutu: Konumlandirma kontrolinin tipini gdsterir.

Konumlandirma verileri: Servo komutunu ylritmek igin

gereken veriler.

<K11>

ABS-3

Eksen 1, 3000000.0
Eksen 2, 5500000.0
Eksen 3, -2500000.0
Vektor hizi 40000.00
Bekleme 2500
M kodu 12

Birim
[Hm]

[Hm]

[Hm]
[mmy/min]
[ms]

Servo program verileri

K11

Ayarlama

Program MNo.

ABS-3

Servo komutu

Eksen 1, 3000000.0

kullamilacak eksen

konumlandirma adresi

Eksen 2, 5500000.0

kullamilacak eksen

Konumlandirma adresi

Eksen 3, -2500000.0

kullamlacak eksen

Konumlandirma adresi

Vektdr hizi Ug eksenin (eksen 1, eksen 2 ve eksen 3)
kombine komut hiz

Bekleme Bekleme slresi

M kodu M kodu

P.B. Parametre blok Mo.

Her servo komutu i

n, yuritme igin gerekli veriler vardir.

Ornegin, asagidaki tabloda gésterilen veriler ABS-3 komutu icin gereklidir.
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m Servo Program Konfigiirasyonu

) 272

M kodu 12
P.B. 3

Ayar kosulu

Her zaman ayarlayin

Ayar &gesi
= Kullamlacak eksen ve konumlandirma adresi

- Talimat hizi

Gerektiginde ayarlayin

« Bekleme stresi
« M kodu

- P.B. (parametre bloku)
Bu &ge ayarlanmazsa, kontrol ilk deger
(parametre bloku 1) ile gerceklestirilir.
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Baslangi¢ konumuna dénisi yiritmek icin servo programimin SIFIR komutunu kullanminiz. Baglangig konumuna doniis yéntemini
[Motion Control Parameter] == [Axis Setting Parameter] => [Home Position Return Data] bdlimiinde ayarlayiniz.
Baslangi¢ konumuna dénis verilerinin aynintilan igin, kisim 2.4.4'e bagvurunuz.

SIFIR komutunu ayarlama &rnegi

Servo Program Editor [ K10 : Real Ams ] ]
. Select Instruction | Program bo. Settng | Previous bo. | Next o | —
1 ZERD - — SIFIR komutu: Baslangig konumuna donisi gergeklestirir.
_ Eksen numarasini belirtiniz.
<< Add
Delete >
- -
[1 Lisedd Steps : 13
_ Pragram Steps : 2 [ Total Steps : 2768
Instruction Detals Program Alocation | Sort covert || Close | cancel
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m 1 Eksenin Pozisyonlamasi )

1 eksen icin pozisyonlama isletimini yirdtmek icin servo programimin ABS-1 komutunu veya INC-1 komutunu kullaniniz.
Pozisyonlama 6ncesinde baslangi¢c konumuna ddénis gereklidir.

ABS-1 komutunu ayarlama 6rnegi

[ Servo Program Editor [ K20 @ Real Axis ] ]
Sedect Irstruction ho. &= Fr Mo, | Mext o,
| Program ting | ViDL I W | Settig liem
n Fomg . " . i I
1 ABS-1 -+ a4 ABS-1 komutu: Mutlak pozisyonlama yontemiyle konumlandirmay gerceklegtirir.
Lk Eksen numarasini belirtiniz. _ -
-»Address 300000.0  pm -4 p— Meade Mutlak konum ile konumlandirma adresini belirtiniz.
Cpead J000.00  mmfmin - s Hizi belirtiniz.
BB, 1 -4 Dlete = Parametre blok numarasini belirtiniz. (hizlanma/yavaslama zaman sabitleri gibi).
Dl 100 s -4 fx = Bekleme saresini belirtiniz.
ELw
P. Torqua
sTOP
S-curve Ratio
Bis Speed
doi Ady, S-curée e
[1 Liseel Shes ¢ 130
Program Steps : ] Total Steps 3278
Instruction Detals Frogram Alocation Sart Ctpet || oose | cancel

(Not) Sag taraftaki [Setting ltem] b&limdnde P.B. (parametre bloku) ve beklemeyi seciniz ve bunlan sol taraftaki servo
programina eklemek icin [< <Add] butonunu tiklayiniz.
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m interpolasyon Kontrolii

) 172

interpolasyon kontroliinde, dogrusal veya dairesel bir yériinge izlenirken konumlandirmayi
gerceklestirmek icin kullanilacak iki ila dért eksen belirlenir.

Konumlandirma éncesinde baslangic konumuna dénis gereklidir.

Dairesel interpolasyon durumunda, yardimar nokta spesifikasyonu, yancap spesifikasyonu ve
merkezi nokta spesifikasyonu arasindan bir yéntem seciniz.

Dairesel interpolasyondaki noktalarin konsepti icin sagdaki sekle basvurunuz.

Dairesel interpolasyon kontroli

'y
Pozitif yan
Yardimo nokta
e v P 4y

Baslama noktas
(41,¥1) I,f
Yangap Hff \
/ 1
/! |

Merkezi nokta San I':I'Dkta
[ (i ] (X2, ¥2)
Pozitif yan
INC 7o\ komutunu ayarlama &rnegi
Selbect Tratnuction Pr Fla, e Frevious No. | NextNo.
l — | et | Sctfing lizm - . . o . . iy
TS < Fag————— | INC*: Merkezi noktasi belienmis dairesel interpolasyon kontrolil, artiml yéntem,
- Dwed saat yaniinde.
—=Movement amount  SO000.00  pm L ™ W ¥ ekseninin eksen numarasin ve son noktanin X koordinatim belirtin.
s
Axs F —_— Uinic . : -
«=Maarnant amount 00 pm 4 — == TR ¥ ekseninin eksen numarasim ve son noktanin ¥ koordinatim belirtin,
Speed 3000.00  mmvmin < E" Vektar hizim belirtin,
Central point 1 . . _—
>Movementamount  30000.0 pm } + i Merkezi noktamn X koordinating belirtin,
Central point ] } F. Torque . ’ -
>Movementamount  30000.0  pm 4 e Merkezi noktamn ¥ kuurdmatlllﬂ !JElll'Tln,
P, 1 < — Parametre blok numarasimi belirtin.
Dwvel 00 ms + =TT R Bekleme siiresini belirtin,
Bias Speed
Adv. S-turve -
Axi
1 Lised Stape : 120
Program Steps ! 12 Tots Steps 32TeE
Instruction Detals | Frogram Alocaton | Sort | Convert || Close | concel |

Bu programda asagidaki sekilde gdsterilen ydriinge takip edilir.
{Hareket miktar birimi: mm)

Yieksen 2)
A& Pozitif yon

N\
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Bu programda asagidaki sekilde gdsterilen ydriinge takip edilir.

{Hareket miktar birimi: mm)

Yieksen 2)
A& Pozitif yan
o]
{30,30)
Fazitit yin
(0,00 (6,00 X (eksen 1)
Baglama noktasi Son nokta
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Strekli yoriinge kontroliinde, konumlandirma sirekli olarak bir baslangici olan 6n ayarl bir gecme noktasina yapilir.
Ek olarak, komut tekrar tekrar kullanilarak kontrol istege bagl noktalar arasinda art arda gerceklestirilebilir.
Her gegme noktasi igin M kodu ve tork limit degerleri degistirilebilir.

Select Instruction | Program No. Setting | Previous o, | hextiio. | —
O CPETARTZ2 - BHER
Unit

Axis 2 S
_Spesd________ 1000.00_ meymin _ _ _ _ il 4
11 INC-2 : Delete >> N
' Axs 1 i Bl
: -=Movement amount 20000.0  pm L | PrForgue
i Axs 2 | STOP
L —>Movement amount _ _ _ _ 0.0_ pm _ _ ____ ! fa
12 INCTaA : S-curve Ratio
1 fies 1 | N
: ~>Movement amount 5000.0  wm ' Bias Speed
1 A 2 ! Adv. S-curve
I -=Movement amount 50000  pm |
Redus_ S000.0_wm _ __ ___ |
13 NC-2 |
: Mocis 1 I
, -=Movemant amount 0.0 um I"i
1 AxE 2 |
, ->Movement amount _ 20000.0_ pm _ _ _ _ _ _ !
4 INCCA !
| Axis 1 i
| ->Movement amount  —5000.0 um <
I Asis 2 :
: =»Moyemant amount 5000.0  um I
CRadus_ 50000 wm _ _ _ ___ :
15 ING-2 |
oA 1 I
1 -=Movement amount -20000.0 pm :"
I e 2 ,
,. -xMovement amount _ _ _ _ 0.0_ pm _ _ _ ___ |
16 NG ,
. Axis i 1
,  ->Movement amount -5000.0  pm Irﬂ
1 Axs 2 ,
: -=Movemeant amouwnt -5000.0  pm |
| Radus slo0.0_wm |

CPBASLATZ: iki eksen kullanilarak sdrekli yériinge kontrol(

Kullamlacak iki eksen ve vektdr iz

Birinci nakta
Kontrol yéntemi: 2 eksenli dogrusal kontral, artimly yéntem
Her eksenin hareket miktanin ayarlayiniz.

Ikinci nokta:

Kontrol yontemi: 2 eksenli dairesel interpolasyon kontrold,
arbimh yontem, yancap belidenmis saat yondnin tersine ddnis
Her eksenin hareket miktanini ve dairesel interpolasyonun

yancapini ayarlayiniz.

Ugiincii nokta
Kontrol ySntemi: 2 eksenli dogrusal kontrol, artimh yéntem
Her eksenin hareket miktanm ayarlayimz.

Dérdincl nokta

Kontrol yontemi: 2 eksenli dairese| interpolasyon kontrold,
artimli yéntem, yancap belidenmis saat yénintn tersine dénis
Her eksenin hareket miktann ve dairesel interpolasyonun

yangapini ayarlayiniz.

Besinci nokta
Kontrol yontemi: 2 eksenli dedrusal kontral, artimh yéntem
Her eksenin hareket miktanmn ayarlayinz

Altinc nokta

Kontrol ySntemi: 2 eksenli dairesel interpolasyon kontrold,
artimli y&ntem, yancap belidenmis

Her eksenin hareket miktanni ve dairesel interpolasyonun

yangapini ayarlayinz.
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17 INC-2 | o
, s 1 | Yedinci nokta
1 -=Movement amount 0.0 wm ',q Kontrol yontemi: 2 eksenli dedrusal kontral, artimh yéntem
| s 2 | Her eksenin hareket miktanm ayarlayinz
L SMovement amount 200000 wm !
8 Tnces | Sekizinei nokta
y ok ! : Kontrol yontemi: 2 eksenli dairesel interpolasyon kontrold,
: ->Movement amount  5000.0  pm o’ artiml yéintem, yancap belidenmis
I “": 4 ! Her eksenin hareket miktanini ve dairesel interpolasyonun
. ovement amount :gggg pm ! yangapini ayarlayiniz.
1 _kadws o _=ddd AWM o -
9 CPEND & Her zaman CPSOM ile sonlandirlir.

Axis

[1 Lisad Steps : 120

Program Steps @ 33 [ Total Steps : s
Instruchon Details | Program Allocaton | Sort | Cormvert | Close I Cancel

Bu programda asadidaki sekilde gdsterilen ydriinge takip edilir.

(Hareket miktar birimi: mmy)

Yieksen 2)
Gecme noktasi 5 (0, 30) < Gegme noktasi 4 (20, 30)
Gecme noktasi 6 (-5, 25) Gegme noktas! 3
(25, 25)
Gegme noktas) 2
Gegme noktas 7 (-5, 5) [25? 5)
3 o O + X (eksen 1)
Baslama noktas: Gegme noktasi 1

(0, 0) (20, Q)
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(1) Bir motion SFC programi olusturma

Bu kisimda, MT Developer2'de bir SFC programinin nasil olusturuldugunu aciklamak icin videolar kullaniimaktadir.
Asa@idaki sekilde gostenldidi gibi, ornek olarak tim eksenlerin servosunu acmak icin bir program olusturulur.

< ServoON )

[GO] Motion CPU modili normal bigimde baslayana kadar bekler,
SM500 SM500: PCPU HAZIRLIGI Tamamlandi
[FO]

Tim eksenlerin servo ACIK komutunu yirGtir.
SET M30042 M30042: [Rq.1123] Tiim eksenlerin servo ACIK (ON) komutu

[GT] Eksen 1ila eksen 3’ Gin servo siriiclleri servo hazir durumuna gelene kadar bekler.
M32415 * M32447 * M32479 M32415+32n: [SL.1075] Servo hazir (ready)

w
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(Not) Omek programda, bu program motion SFC programi No. 200'e kaydedilir.
200, calisma kontrol programi ve gecis programinin her numarasina eklenir.
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FO
L, E} Operation Control Program
F /FS0000:AIA
= @__‘, "r?]mbm pmg,nxsvon 81 s
b B G0000:ChedkMTCPU
G000 1:CheckSVON )
El @ Servo Program 'Fm [
i Servo Program List
Command Generation Axis Pro
$ Servo Program
(] (4 Cam Data
&1 Label
Structured Data Types
B Device Memory
4% Device Comment [\ Girilecek program
,
Program sembollerini C = )
yeniden dizenleyiniz ve S0
] 0 . teker teker baglayiniz. ‘
: [FO)
SET M30042

{FS program (text) coupling...
oupling program of Motion SFC, F/FS and G have completed successfully. &
G1)
- Motion SFC Program Batch Conversion End Error: 0, W. M32415 * M32447 © M32479

TSonrakl sayfaya gecmek icin _J butonunu tiklayiniz.

_[MIProgress | =output |
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(2) Dallar ve kuplajlar olusturma

Bu kisimda, dallar ve servo programiar oldugunda isletimi aciklamak tzere videolar kullaniimaktadir.
Asa@idaki sekilde gostenldidi gibi, ornek olarak tim eksen baslangic konumuna dondsa yaratmek icin bir program olusturulur.
Bu program, servolann tim eksenleri acildiktan sonra yOratalr,

( HPR )

[G1] Her servo sriicii servo hazir durumuna gelene kadar bekler.
M32415 * M32447 * M32479 | Bu programda servolar icin ortaktir,
M32415+32n; [St.1045] Servo hazir

Paralel dal
[K10] [K11] [K12] Her eksen i¢in baslangic konumuna
ZERO ZERO ZERO déniisi yarutar.
Eksen Eksen Eksen
Her eksen baslangig konumuna donisd
GW] [G1 1] G"IE] tamamlayana kadar bekler.
M3241D M32442 M324?4 M32410+32n: [St.1070] Baslangic
konumuna donuds tamamlandi
Paralel kuplaj

( END )
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(Not) Omek programda, bu program motion SFC programi No. 201’e kaydedilir.
200, calisma kontrol programi gecis programi ve servo programinin her numarasina eklenir.
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Geri

- & &0 Moton SFC Program sy ' ' :
Eﬂ e K10 K11 k12 Girilecek program

. D10:HPR
- Fl LE'}) Operation Control Program =
) F/FS0000:ALAXSVON o o i % o N i R e
@) Transiton Program Son olarak, dénusttirmeyi yuratiniz. ; . .
: (1) co000:ChedMTCPU | e o 5]
' GDOD1:ChecdkSVON | ¥ 7 o e el
GO0 10:CheckAx IHPRC

I |G [G11] [G13]
i | =] GO011:ChedkAx 2HPRC el i ——

GWIE:CI‘ied&i.x}Pﬂ.C b
£l (&) Servo Program
—I3) Serve Program List
¥ Command Generation Axis
S Servo Program
L[] koo10:Ax1HPR
] KDO11:A%2HPR
i KDD12: Ax3HPR,
f+1- 34 Cam Data 5
- Label
(B} Structured Data Types
=l M ma Wasmaed
C ) T [

oupling program of Motion SFC, F/FS and G have completed successfully.

- Motion 5FC Program Batch Conversion End  Error: O, Wami

.

4

*._[FIProgress | Fjoutput |

Eonraki sayfaya gecmek icin _>Jbut0nunu tiklayiniz.
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(3) Bir servo programi olusturma

Bir servo programinin olusturulmasinin érnegi olarak, bu kisimda kisim 3.4.5'teki stirekli yoriinge kontrollinin yontemini
agiklamak tzere videolar kullanilmaktadir.

Select Instruction | Program No. Setting | PreviousNo. | Mexto. | —
9 CPSTART2 - P.B. B
I —— une
Axis 2 ‘ = ‘ S.R.
Speed 1000.00  mmymin | <A 11|l &
1 INC-2 Delete == by
Axis 1 el
-=Movement amount 20000,0  pm P. Torgue
Axis 2 STOP
->Movement amount 0.0 pm 5
2 INCL4 S-curve Ratio
Axis 1 FIN
-=Movement amount 5000.0 pm Bias Speed
Auxis 2 il Adv. S-curve
Axis
|1 Used Steps : 120
Program Steps 33 Total Steps : 32768
Instruction Details | Program Allocation | Sort I Convert | [?I Cancel

(Not) Ornek programda, bu program servo programi No. 220'ye kaydedilir.
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_ MT Developer?2 isletimi

Geri

i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help

Axis 1

->Movement amount 0.0

Axis 2

->Movement amount -20000.0
8 INC<4

Axis 1

->Movement amount 5000.0

um

pm

um

~

<< Add
Delete >>

20 : Real Axis ]

E:)n olarak, tamamlamak i¢in [Close] butonunu tiklayiniz.
9

[Convert] butonunu tiklayiniz.

3 1
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_ Motion SFC Parametreleri )

Bir motion SFC programi ile ilgili parametreler, motion SFC parametresinde ayarlanir.
Motion SFC programi, programlanabilir denetleyici hazir duruma girdikten sonra baslatma ayarlanndaki [Automatic Start]
ayarlanarak otomatik olarak yiritdlebilir.

Diger 6gelerle ilgili ayrintilar icin, asagidaki kilavuza basvurunuz.

D Programming Manual (Program Design)
Chapter 6 MOTION SFC OPERATIONS AND PARAMETERS
6.9 Program Parameters

Motion SFC Parameter u
—Task Parameter —— —Program Parameter
— Cont.Trans. Count Setting — M. | Program Mame | Auto, | Trans. | EMD | Executing Flag | Execution Task

0 Initial Yes Maormal

{Mormal Task Common) 1 Main Mo Mormal

7 - 10 HPR Mo Mormal

= 11 Ax1Posi Mo Mormal

12 Interpolation Mo Mormal

—NMI Interrupt Setﬁng 13 PId-(AﬂdP|ECE Nﬂ NDrITIa|

1o 13 100 ErrorReset Yes Mormal

[ T i 1
M1z [T1w
M13 M1
[M14 112
M1s 113
18 114
F17 [T115
Mo, of Repeat Contraol Limit |
4 1 3
Cancel |
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3.7 Bu Béliimiin Ozeti ) 12

Bu bélimde, sunlarn égrendiniz:

Devicelar

Motion SFC Programi

Program Olusturma Yontemi

« Servo Programlar

MT Developer2 isletimi

Motion SFC Parametreleri

Moktalar

Devicels » Cihaz atama ydntemi Q serisi hareket uyumlu atama y&ntemi ise, eksen 32'ye kadar olan numaralar ve eksan

33ten sonraki numaralar ardisik dedildir.

» Hareket CPUya kaydedilmis cihaz atama yontemi ve projenin cihaz atama yontemi farkhysa, kigisel bilgisayar
ve motion CPU ile haberlesme kurulamaz.

OTio Frog = Akis semasina benzer agiklama ile bir motion SFC programi olugturulur,

= Motion SFC programinda kullanilan semboller arasinda programi baslatma/sonlandirma, adim, gegis, atlama
ve igaretgi yer alir,

= Baglant diizeni igin segici dal, segici kupla), paralel dal, paralel kuplaj ve atlama gecigi kullarulabilir.

Program O 3 Yomne = Adim ve gegiste agiklanan programlann sentaks: égrenildi.

0 Programia = Servo programi; program numaralan, servo komutlan ve konumlandirma verilerinden olugur.

» Baslangig konumuna dénds komutu, 1 eksenli konumlandirma komutu, interpolasyon kontrol komutlan

{dodrusal ve dairesel interpolasyon) ve siirekli y&ringe kontrol komutu haklkinda bilgi edinildi.
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3.7 Bu Béliimiin Ozeti ) 272

MT Developer? Igletimi « MT Developer2'nin nasil kullamildig videolar ile Ggrenildi.

Motion SFC Parametreleri « Otomatik baslatma, gérev, tip ve dider ayarlar motion SFC parametresinde konfigire edilebilir.
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Ornek Programin Calisma Kontrolii

Bu bélimde, bir 6rnek program kullanarak ¢calismanin nasil kontrol edildigini 6greneceksiniz.

_ Ornek Programin Aciklamasi

Bu kissmda 6rnek programin SFC programi hakkinda aciklamalar yapilmaktadir.
Cihaz atamasi asagidaki tabloda go&sterildigi gibidir.

* Girig cihazi

Cihaz No. Agiklama Cihaz No. Aciklama

. 2 eksenli interpolasyon
X10 Denetleyici acil durdurma X13 o
kontrollini baslatma

Tim eksenler igin baslangig Surekli yériinge kontrol(i

X1 x4

konumuna déniis baglatma
Eksen-1 k land
X12 e~ konurmandirma X1F Hata sifirlama
baslatma
+ Cikis cihazi

Agiklama

Y00 El agma/kapatma komutu
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_ Ornek Programin Agiklamasi

(1)No. 000: Initial (otomatik baslatma)
Motion CPU baslatildidinda ilk ayarlan yapar.

( Initial )

PO

(GOl Motion CPU moduli normal bigimde baslayana ve acil

SM500 * SM502 SM500: PCPU HAZIRLIGI Tamamland

+ SM502: Acil durdurma girisi

[FO) Tam eksenlerin servo ACIK komutunu yOrdtdr,

SET M30042 M30042: [Rg.1123] Tdm eksenlerin servo ACIK komutu
[G1] Eksen 1 ila eksen 3" Un servo srdculeri servo hazir
M32415 * M32447 * M32479 durumuna gelene kadar bekler.

M32415+32n; [5t.1075] Servo hazir

—_—

MAIN

AMA alt programi yGritdr.
(G2] Acil durdurma girisi kapatildiginda ANA alt
ISMS02

programi durdurur.
SM502: Acil durdurma girigi

durdurma girisi EMI agilana (acil durdurma iptal edilir) kadar bekler.

1/2
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_ Ornek Programin Agiklamasi

CLR
MAIM

2/2
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_ Ornek Programin Agiklamasi

(2)No. 001: Main (otomatik baslatma yapiimaz)
Gins cihazi tarafindan yiratilen programa gecer.

o )

[51]
PAZ25 * 32447 * M32479

Eksen 1ila eksen 3° (n servo
stricilerinin servo hazir durumunda
oldugunu kontrol eder.
M32415+32n: [51.1075] Servo hazir

X171 ila X174 agldiginda her alt prograrmi yiriitir.
Kullamlacak eksenin baslangig konumuna dénis isteqi
agik ise, alt programin yiritiimesi icin ara kilit uygulanir,
M32409+32n: [56.1069] Baglangig konumuna dénis istegi

[54]
AN ®12 * IM32409

—

[G5]
K13 * IM32409 * IM324H

E—

[56]
14 * IpA3240% 7 IM32441 * IM32473

—

AxlPosi

Interpalation

PickandPlace

ayarlanarak bir alt program ¢agnlir,

Bir alt programdan hemen sonra BEKLE geqgisi

Bu sekilde alt prograrmin ayni anda basglatiimasi Gnlenebilir,

- omom o omom
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_ Ornek Programin Agiklamasi

(3)No. 010: HPR (otomatik baslatma yapiimaz)
Bu program tim eksenler icin baslangic konumuna dénisi gerceklestinr.

( HFR )

(G1) Eksen 1ila eksen 3’ On servo sirlicilerinin servo hazir
M32415 * M32447 * M32479 durumunda oldugunu kontrol eder.
M32415+32n: [S1.1075] Servo hazir

[K10] [¥17] [K12]
ZERD ZERD ZERC
Eksen 1 Eksen 2 Eksen 3

[G10] [G11] [G12]
M32410" M32402 M32442 * M32434 M32474 * M32466

[G13]
111 X171 KAPANANA kadar bekler.

( END )

Servo programinin SIFIR komutu ile
baslangig konumuna déndsl yirdtir.

| | | Baslangig konumuna dénils normal

bicimde tamamlanana kadar bekler.
M32410+32n: [51.1070] Baslangig
konumuna diniis tamamland

| | | M32402+32n: [5t.1062] Konumunda
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_ Ornek Programin Agiklamasi ) 1/2

(4)No. 011: Ax1Posi (otomatik baslatma yapilmaz)
Bu program sadece eksen 1'1 (X ekseni) kullanarak pozisyon kontroll yapar.

( aver )
R

[G20]
IM32405

Eksen 1' in baslangic konumuna dénis
istedinin kapal oldugunu kantral eder.
M32405+32n: [St.1069] Baslangig

+ konumuna dands istegi

r l Eksen 1 (X aksepi

[K20]
ABS-1 - e 300 mm -
" 1 Eksen 1" in baslangig konumuna ddniig
,_;?:::ES 300000.0 um isteginin kapal oldugunu kontrol eder,
Hiz EDDD.U[}; m“m fmin M32409+32n: [51.1063] Baslangig
PR 1 konumuna donis istegi

Bekleme 100 ms

—

[G21] Konumlandirma tamamlanana kadar bekler.
M32401 * M32402 M3Z2401 +32n: [SL1061] Konumlandirma tamamlandi
M32402+32n: [5.1062] Konumunda
[K21]
AB5-1
Eksen 1 Servo programinda bir ABS-1 komutu ile
“Adres 0.0 ym , konumlandirmay gerceklestirir.
':'BZ _EIDDD'DD mm/min 300 mm kenumundan 0 mm konumuna hareket eder.

Bekleme 100 ms

I =311 I K il arelieryss Farmarrilanans badse bueldae
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_ Ornek Programin Agiklamasi

[G21]
M32407 * M32402

Konumlandirma tamamlanana kadar bekler.
M3Z2401 +32n: [SL1061] Konumlandirma tamamlandi
M32402+32n: [5.1062] Konumunda

¥12 KaPanaMA kadar bekler.

2/2
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_ Ornek Programin Agiklamasi

) 172

(9)No. 012: Interpolation (otomatik baslatma yok)
Bu program eksen 1 (X ekseni) ve eksen 2'yi (Y ekseni) kullanarak dogrusal interpolasyon ve dairesel interpolasyon

gerceklestirir.

( Interpolation )

—

[G30]

IM32409 * IM32441

—_—

[K30]

Eksen
“Adres

Eksen
Adres

Hiz

PB.

Bekleme

ABS-2(kombine)

1

120000.0 pm

2

120000.0 pm
3000.00 mm/min
1

100 ms

[G31]
M32434

—_—

M32401 * M32433 * M32402 *

—_

[K31]
ABS /g
Eksen
LAdres

i

:
300000.0 pm

Eksen 1 in ve eksen 2' nin baslangig
konumuna dands isteginin kapali
oldugunu kentrol eder.

M32409+32n:
[5t.1069] Baslangig konumuna
ddnis istegi

Servo programinda bir ABS-2
komutu ile dogrusal interpolasyon
kontrold gerceklestirir.

Kanumlandirma tamamlanana

kadar bekler,

M32407+32n:

[5£.1061] Eonumlandirma tamamlandi
M32402+32n:

[SL1062] Konumunda

Servo programinda bir ABS
X komutu ile dairesel

(K32]
ABS-2({kombineg)
Eksen 1
“Adres 0.0 pm
Eksen 2
“Adres 0.0 pm
Hiz 3000.00 mm,/min
PB. 1
Bekleme 100 ms
[G31]
M32401 * M32433 * M32402 *
M32434
[G32]
1¥13

+
( END )

Servo programinda bir
AB5-2 komutu ile

dogrusal interpolasyon
kentroll gerceklestirir.

Konumlandirma
tamamlanana

kadar bekler.

22407+ 32n;

[5t.1061] Konumlandirma
tamamland)

32402+ 32n:

[5t.1062] Konumunda

%13 kapanana
kadar bekler.
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_ Ornek Programin Agiklamasi

) 272

Eksen 2

“Adres 120000.0 pm

Hiz 3000.00 mm/min
Merkezi nokta 1

“Adres 210000.0 pm
Merkezi nokta 2

“Adres 210000.0 pm

PB. 1

Bekleme 100 ms

[G31]
M32407 * M32433 * M32402 *

M32434

in'terpu-lasycl-n kontrolld gergeklestirir,

Kanumlandirma tamamlanana

kadar bekler,

M32401+32n:

[SE1061] Kenumlandirma tamamland
M32402+32n:

[St.1062] Konumunda

Bu programda asagidaki sekilde gsterilen

yariinge takip edilir.

Yieksen 2)
Fy

|'..
|

Gegme noktas 1II
(120, 1200

[am,e}
o

(Hareket miktar birimi; mm)

Gecme noktas 2
(300, 1200

O
(o
Baslama noktasi

# ¥ (eksen 1)
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_ Ornek Programin Agiklamasi

) 172

(6)Mo. 013: PickAndPlace (otomatik baslatma yvapilmaz)
Bu program tam eksenlen kullanarak topla ve yerlestir islemini gerceklestirir.

( PickAndPlace )

[G40]
IM32409 * IM32441 * IM232473

—

[FaD]
R5T %0
[ka40]
AR5
Eksen 3
Ladras 200000.0 wm
Hiz 2000.00 mmymin
FE. 1
Beklemsa 100 ms
[G41]

MIE24E5 * M32466

e

[F41]

SET YD

[G42]

TiM 1000

(k1]

CPBASLATZ
Eksen 1
Eksen 2

Eksen 3

Tim eksenlerin baslangig konumuna dénis

isteginin kapal oldugunu kontrol eder.
M32409+32n; [51.1069] Baslangig
konumuna ddnis istegi

Eli acar.

Z eksenini alcaltir,

Z ekseni konumlandirmasi tamamlanana
kadar bekler.

M32401+32m: [51.1061] Konumlandirma
tamamlandi

M32402+32n: [S.1062) Konumunda

Eli kapatir.

1000 ms’ yi bekler.

Surekli yordnge kontroll ile topla ve
yerlestir islemini gergeklestirir.

[G43]
24017 * M32433 * M32455 "
M32402 * M32434 * M32466
[Fa0]
RET Y0
[G42]
TIM 1000
[FazZ]
CPBASLATZE
Ekzen 1
Eksen 2
Eksen 3
Hiz 5000.00 mm/min
FE. 1
1 AB3-3
Eksen 1
LAdres 3000000 pm
Eksen 2
LAdres 3000000 pm
Eksen 3
LAdres 0.0 pm
2 ABS-3
Ekzen 1
“hdres 0u0 pm
Ekzen 2
Lidres 0u0 pm
Ekzen 3
LAdres 0.0 pm
3 CFS0ON

| [G43] |

Konumlandirma tamamlanana
kadar bekler,

32407+ 32n;

[St.1061] Konumlandirma
tamamland

M32402+32n;

[5t.1062] Konumunda

Eli acar,

1000 ms’ yi bekler.

Strekli yoringe kontroli ile
tim eksenleri baslangig
konumuna geri dénddrir.

Konumlandirma tamamlanana
kadar bekler.
M32401+32n:
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_ Ornek Programin Agiklamasi

) 272

Hiz S000.00 mmfmin
F.E. 1
1 ABS-3
Eksen 1
Ladres 0.0 m
Eksen 2
Ladres 0.0
Eksen 3
Ladres  50000.0 pm
2 MBS (A
Eksen 1
fdras 50000,0 pm
Eksen 3
fdras 0.0 pm
Yarigap 500000 ms
3 ABS-3
Eksen 1
Ldras 2500000 pm
Eksen 2
Ldres L0 pm
Eksen 3
Lidres 0.0 wm
4 MBS (A
Eksen 1
“fdras 300000,0 um
Eksen 2

“fdras 30000,0 pm
Yangap S0000.0 ms

5 ABS-3
Eksen 1
“adras 300000,0 pm
Eksen 2
Lfdras 2500000 pm
Eksen 3
Ldras 0.0

B ABS (_f
Eksen 2
Ladres 2000000 pm
Eksen 3

Ladres  50000.0 pm
Yangap 50000.0 ms

T ABS-3
Eksen 1
“adras 300000.0 um
Eksen 2
“fdras 300000,0 um
Eksen 3

“adras 200000,0 pm
& CPSOMN

ME2407 * M32433 * M32465
M32402 * M32434 * M32466

[$t.1061] Konumlandirma
tamamland
M32402+32n:

[5t.1062] Konumunda

X14 KAPAMANA kadar bekler.

Bu programda asagidaki sekilde gosterilen

yorange takip edilir.
(00,0 / (50,0, () (250, 0,0) y
Baglama noktaszi VTR "-‘_‘-\ ; »
. (300, 50, )
|00, 500
i ., (300, 300, 0)
-. (300, 250,
; f
H 0 (300, 300, 50)
Y 0 El kapatrma :
{0, 0, 20m !
z © {300, 300, 200)
El a¢ma
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_ Ornek Programin Agiklamasi

) 172

(7)No. 100: ErrorReset (otomatik baslatma)

Bu program hata sifirlama gerceklestirir.

( ErrorReset )

<« PO

Maotion CPU" da bir hata ya da uyan meydana

geldiginde sol tarafi yaritar ve servo siriiciide bir

[G100] [G101] hata meydana geldiginde sag tarafi yiritir.
M34208+32n: [St.1068] Servo hata tespiti
[G102] [G102]
¥1F %1F X1F acildiginda, hata sifirlama komutu ve servo hata
7 sifirlama komutu acilir,
_I_ _I_ M34487 +32n: [Rq.1147] Hata sifirlama komutu
M34488+32n: [Rq.1148] Servo hata sifirlama komutu
[F100] [F101]
SET M34487 SET M34488
SET M34579 SET M34520
SET M34551 SET M34552
—
| _"‘\'

[G103]
XF

—

[F102]
RST M34487
RST M34519
RST M34551

X1F kapandiginda, hata sifirlama komutu ve servo
hata sifirlama komutu kapatihr.
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_ Ornek Programin Aciklamasi ) 2/2

RST M34488
RST M34520
RST M34552
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_ Calisma Kontrolii

_—

Boylece, 6rnek programin aciklamalari ve calisma
kontrolt tamamlanmustir.
Sonraki sayfaya geciniz.
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_ Bu Béliimiin Ozeti )

Bu bélimde, sunlarn égrendiniz:

« Ornek Programin Aciklamasi

« Ornek Programin Calisma Kontrol(

Moktalar

ilk ayarlama programi ve hata sifilama otomatik olarak baslatilr ve diger programlar alt programlar

Ornek Programin Agiklamasi

cagnlarak yarGtaldr.

= Baslangig konumuna ddnds, 1 eksenli konumlandirma, 2 eksenli interpolasyon kontrold ve Baldm 3'te

agrendiginiz strekli yéringe kontrol programi igin &rnek programlar hakkanda bilgi edinildi.

Ornek Programin Caligma Kontrold + Bir videoda arnek programlar ile 6rmek sistemin nasil calistinldidi 6grenildi.
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Test Son Test )

Artik MELSEC iQ-R Serisi Motion Kontroliintin Temel Bilgileri (RnMTCPU) Kursunun tiim derslerini tamamladiginiza gére,
son teste girmeye hazirsiniz. Anlatilan herhangi bir konudan emin degilseniz, litfen bu firsati o konulan incelemeye ayinniz.

Bu Son Testte toplam 5 soru (14 6ge) vardir.
Son teste istediginiz kadar girebilirsiniz.

Skor sonuclan
Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevap ylzdesi ve gegme/kalma sonucu skor sayfasinda goriinecektir.

1 2 3 4 2 & T & ¥ EL] i1 iF
Veeriaden Dene Taat 1 3 . - o Toplam sone 28
Test W | W W | Dedns oraple 22
Teut 3 o
Teit 4 | vicde: 79 %
Teit § o L f "ﬁ,
Veerden Diene Teitd o 2 . T
Teat 7 ArArar Testi gegmek igin, dogru
Teatd : LA AR cevaplann %60 olmas gerekir,
Tt s
Yerkden Dene Test 10 . | I | I |
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Test Son Test 1 )

Asagidaki cimleler igin dodru s6zcigd veya ibareyi () seginiz.

= MELSEC iQ-R serisi programlanabilir kontolér CPU igin mihendislik yazilimi (Q1) dir ve MELSEC 1Q-R serisi Motion CPU igin
muhendislik yazilimi (Q2) dir.

= Bir motion CPU kullanldiginda, sistem her zaman (Q3) olacaktir.

Q1 Dogru sozctkleri segin &
Q2 Dogru sdzcikleri secin v,

Q3 Dogru sdzcikleri secin &
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Test Son Test 2 )

Agadidaki dogru ciimleleri seginiz. (Birden fazla cimle segilebilir.)

Q1

CPU Modiilleri arasinda veri iletisimi, CPU ara belleginin kullanildig: veri iletisimi ve sabit taramali iletisim
alaninin kullanildign veri iletisimi ile gerceklestirilir.

Proje dosyasindaki device atama y&ntemi ve motion CPU’da ayarlanan cihaz atama yGnteminin farkh
olmasinda bir sakinca yoktur.

Motion CPU device atama yontemi, Q serisi uyumlu atama ve MELSEC iQ-R Motion device atamasi ile
gerceklestirilir.

Temel ayarlan ve servo network ayarlan, motion CPU’'nun sistem parametresinde konfigiire edilir.

Motion SFC elemani igin adimlar, gegisler ve fonksiyon bloklan kullanilabilir.
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Motion SFC programi sembollerinin adlanni asadidaki seceneklerden seciniz.

Q1 Qz2 Q3 Q4 Qs Q6
| | | | |
Semboller F1 G1 G1 K1 Program adi «—{ PO
I I I I I
Q1 Dogru sézcikleri secin Q2 Dogru sézcuklen secin
Q3 Dogru sozcukler secin Q4 Dodgru sdzciukleri secin

Q5 Dogru sozcikleri secin Q6 Dogru sézcuklen secin
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)

dogru programi seciniz.

Asafidaki motion SFC programlarindan, hareket kontrol adiminin tamamlanmasini bekleyen ve ardindan siradaki strece gecen

Q1

A B C

G10 K10 K10

K10 G10 F10
[ Fo | | F10 T G10 |
END
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Asafidaki motion SFC programindaki her parcanmin tip adini asagidaki seceneklerden seciniz.

Q1

Q2

Q3

Dogru sozcikler secin

Dogru sézciikleri secin

Dogru sézcuklen secin

END

I I
G10 G11 G12
ALTO ALTT ALTZ
G20

Q1

Q2

Q3




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_TUR

Test Test Puani

S5on Testi tamamladiniz. Sonug alaminiz asadida gosterildigi gibidir.
Son Testi sonlandirmak igin bir sonraki sayfaya ilerleyin.

1 2 3 4 10
Son Test 1 v | ¥ v Toplam soru: 14
Son Test 2 v Dogru cevaplar: 14
Son Test 3 v v v v
Son Test 4 v viizde: 100 3%
Son Test 5 v v v

Temizle
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“MELSEC iQ-R Serisi Motion Kontroliiniin Temel Bilgileri (RNMTCPU)" Kursunu
tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz igin tesekkir ederiz.
Derslerden keyif almig olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin gelecekte faydali olmasini umarz.

Kursu istediginiz kadar cok gbzden gegirebilirsiniz.

inceleyiniz

Kapatimz




