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>m Kursun Amaci

Bu kursun hedef kitlesi MELSEC iQ-F serisi Basit Hareket Modulina ilk kez kullanarak bir hareket kontrol
sistemi olusturan kisilerdir. Bu kursta, PLC miihendislik yazilimi olan MELSOFT GX Works3 ile Basit Hareket
Modiili calistinimadan énce gereken islemler, sistem tasanm prosedirleri, kurulum ve kablo tesisat
aciklanmaktadir.

MELSEC iQ-F serisi Basit Hareket modilindn
kurulumu, kablo tesisab ve giiciiniin acilmas:
hakkinda bilgi edineceksiniz.

Modild Baslatma

Senkron Kontroldnin Baslatilmas

Konumlandirma Kontrelindn Baslatilmas

Bu kursun alinmasi icin MELSEC iQ-F serisi PLC'ler, AC servolar ve konumlandirma kontrolii hakkinda
temel bilgi sahibi olunmasi gerekir.

Yeni baglayanlar icin, asagidaki kurslarin alinmasi énerilir.

» "MELSEC iQ-F Serisi Temel Bilgiler" kursu

+ "PLC Mihendislik Yazilimi MELSOFT GX Works3 (Ladder)" kursu
* "MELSERVO Basics (MR-J4)" kursu

* "Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani (Konumlandirma)” kursu
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>m Kursun Yapisi ) ooc

Bu kursun icerigi asagidaki gibidir.
Bolim 1'den baglamanizi tavsiye ederiz.

Boliim 1 - Modiilii Baslatma

MELSEC iQ-F serisi Basit Hareket modulinin kurulumu, kablo tesisati ve glicinin agilmasi hakkinda bilgi
edineceksiniz.

Boliim 2 - Konumlandirma Kontroliiniin Baslatiimasi
MELSEC iQ-F serisi Basit Hareket modiilliyle konumlandirma kontrolii yapmay 6greneceksiniz.
Boliim 3 - Senkron Kontroliiniin Baslatilmasi

MELSEC iQ-F serisi Basit Hareket modiiliiyle senkron kontrol yapmayi 6greneceksiniz.

Son Test

Toplam 5 kisim (7 soru), Geger not: %60 veya lzeri.
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>m Ekran Gegis lilemleri ) 0006

Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dén Onceki sayfaya dénin.

"Icindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya
ulasabilmenizi saglar.

Istenen sayfaya ulas

Egitimden cikin.
"Icindekiler” ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.

Egitimden gk
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>m Kullanim Onlemleri ) 0006

Giivenlik onlemleri

Gergek drlinleri kullanmayi 6grendiginizde, latfen ilgili kilavuzlardaki tim "Givenlik Talimatlanim” okuyun ve dogru
sekilde kullanin.

Bu kurstaki onlemler
- Kullandiginiz yazilm siriiminde gérintilenen ekranlar bu kurstakilerden farkli olabilir.
Asagida, bu kursta kullamilan yazilim ve her bir yazilim siirimu gésterilmektedir.
Her yazilimin en son siriimi igin, Mitsubishi Electric FA web sitesini kontrol edin.
- MELSOFT GX Works3  Ver.1.011M

Referans materyalleri

Asadida, egitimle baglantili referans yer almaktadir. (Bu olmadan da 6grenebilirsiniz.)
Indirmek icin referansin adini tiklayn.

Referansin adi Dosya bigimi

Kayit kagidi Sikistinlnms dosya 7.06 kB
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>m Modiilii Baglatma i ooc

Bu bolimde, bu kursta kullanilan sistem olarak bilyeli vidalarin kullanildigi 1 eksenli sistem agiklanmaktadir.
Calisma duizeni semasi ve makine teknik 6zellikleri icin lGtfen asagidaki PDF dosyasini kontrol edin.

Ornek sistem bilgileri <PDF>




ki MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_TUR | cluls |ﬁ

»m Sistem Konfigiirasyonu D) 0006

Asagida bu kursta kullanilan érnek sistemin konfiglirasyonu gosterilmektedir.

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

-

Kaliplanmis
devre kesici
(MCCB)

"'? cP

X -
—<

Ethernet kablosu

cp
x_ 24V +

d *'_'S*_ ¢ e

aynagi -

#.-»- g Kaliplanmis
J devre
. kesici

oo ® (MCCB)

Manyetik MR-J4-10B
kontaktor
(MQ)

q SSCNET I kablosu
(MR-J3BUS_M)

[Cleoi 313 (¥
-y

Servo motor gtic kablosu
5!

- Kodlayici kablosu

gt

(Not) FX5U-32MT/ES icin 24VDC servis glic kaynagi da kullanilabilir.
— (FX5U-32MT/ES icin 24VDC servis glic kaynag
bir adet Basit Hareket moddltine gii¢ temin eder.)

—

HG-KR13
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»m Baslatma Prosediirii ) ooc

Asagida MELSEC iQ-F serisi Basit Hareket modiili ile bir servo sisteminin olusturulma prosediirii gosterilmektedir.
Bu kursta, olusturulma prosedirinin ardindan kurulum, tesisat ve kablo tesisati agiklanmaktadr.

[l] MGI’II’HJ TTTITITLIL Bn‘lum 13
= Basit Hareket modiltinin kurulumu

(2) Kablo tesisati ve kablo baglantisi sessnssese BGlGm 1.4

= PLC ve Basit Hareket modilii glig kaynagimin kablo tesisati

= Servo yiikseltici glic kaynad ve servo motor giig kablolan igin kablo tesisati
= Eksen Mumarasi Ayarlar

= SS5CNET IlI/H Baglantisi

= Sistemin glictiniin agilmas

= Servo yiikselticinin glcindn agilmas

r‘




ki MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_TUR

[ 13 O s

Bir Basit Hareket moddltintin kurulumunu yapin.

1. FX5U PLC ylizeyinin sag tarafindaki uzatma konektor kapagini (asagidaki sekilde A)
cikarin.

2. Basit Hareket modiiliindeki uzatma kablosunu (asagidaki sekilde B) PLC'nin uzatma
konektériine baglayin. Uzatma konektor kapaginin icindeki uzatma kablosunun
cekme kulagini (asagidaki sekilde C) itin.

3. Uzatma konektor kapagini takin.
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>}m Kablo Tesisati ve Kablo Baglantml ) 00

Bu kisimda Basit Hareket modiilii ve servo ylikselticiler i¢in kablo tesisati ve kablo baglantisi igin bir 6rnek aciklanmaktadir.

Bu kurstaki sistem MR-J4-10B'ye ait kablolan kullanmaktadir.
Servo ylkselticinin kapasitesi farkliysa, her model igin bkz. SERVO AMPLIFIER INSTRUCTION MANUAL.

m PLC ve Basit Hareket modiilu gii¢ kaynaginin kablo tesisati )

Asagida, FX5U PLC ve Basit Hareket modultne bir gii¢ kablosu ve topraklama kablosunun baglandigi bir érnek

gosterilmektedir.
Kablo tesisatinda, PLC ve tel kablolarin tstiindeki terminal blok kapagim acin.
Glig besleme sistemine parazitin siklikla girdigi durumlarda bir yalitim transformatéri baglayin.

L

ﬁ Kalplanms AR ™=

Bl [ devre kesic eI SRR 3

_ (MCCB) i i B e S b i .

M-Ii - e

l cp AL mheas

5 =
¢ >
cp -
» x\f_'r 24 gl'-"; [ — v E w3 N i I
* - kaynagi
T —_ T ——ry | - — -
Servo yikselticinin
guc kablosuna ﬁ
gider .
(Kablolar alttaki gtic
Kablolar asagidaki teknik 6zelliklere uygun olarak vidali _1 kaynad
tip terminal blo§una baglayin. = konektoriine
baglayin.)
Terminal vida boyutu Sikma torku

M3 0.5~0.8 N=m
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m Servo Yiikseltici Gii¢ Kaynagi ve Servo Motor Giig Kablolar icin Kablo Tesisati )

Servo ytukselticinin kontrol devresi gii¢ kaynagi (L11, L21) ve ana devre gli¢ kaynagi (L1, L2, L3) ve servo

motor gui¢ kablosu.

#..0. g Kaliplanmis

devre
! kesici
e ¥ (MCCB)
PLC'nin glc
kablosuna
Bonel Kaliplanmis gider
' devre
A kesici

(MCCB)

X Manyetik
kontaktor

(MQ)

Oge Uygun tel boyutu Sikma torku
Kontrol devresi gli¢
kaynag kablosu 1.25mm? ila 2mm? (AWG16 ila 14) -
(L11,L21)
Ana devre gug N i
kaynag (L1, L2, L3) 2mm (ANGIA)
Toprak teli 1.25mm? (AWG16) 1.2Nm

MR-J4-108B

Servo motor glic kablosu
11

¥ Kodlayici kablosu

-

HG-KR13
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»m Eksen Numarasi Ayarlari ) 00c

Servo yukseltici icin bir kontrol ekseni numarasi ayarlayin.

Kontrol eksenlerini tanimlamak igin her servo yiikselticiye bir kontrol ekseni numarasi verilir. Baglanti sirasina
bakilmaksizin 4'e kadar eksen numarasi ayarlanabilir.

Ayarlanan kontrol ekseni numaralarinin bir servo sisteminde &rtiismemesi durumunda galismanin
gerceklesmeyebilecegine dikkat edin.

Servo ylkselticinin kontrol ekseni numarasini doner eksen segme diigmesiyle (SW1) secin. Doner eksen segme
digmesinin her ayar degeri ile eksen numarasi arasindaki iliski icin asagidaki tabloya basvurun.
Tum yardimci eksen numarasi ayarlama digmelerini (SW2) "kapal (asagida)” duruma getirin.

F .’
Eksen segcme
déner digmesi (SW1) FX5-4055C-5
Déner eksen Kontrol
#7 SSCNETIII/H se¢me diigmesi ekseni
EETETETTeTTTT—. (SW1) UMATas)
1] Eksen 1
Yard K 1 Eksen 2
ardimac eksen numarasi
ayarlama diigmesi (SW2) MR-J4-108 2 Eksen 3
3 Eksen 4
Eksen 1

HG-KR13
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@B ssCNET 11I/H Baglantisi H 006

Bir denetleyici ile servo yiikselticiyi baglayin.

MR-J4-B servo yiikseltici bir SSCNET IlI/H araytiziine sahiptir.

Optik iletisim yontemini kullanan SSCNET II/H yiiksek parazit toleransi ve ylksek hiz, tam dupleks iletisim elde eder.
Denetleyici ile servo yiikselticiyi baglamak icin 6zel bir kablosu kullanin. Konektorlere sahip kablo kolay baglanti ve baglant
kesme imkani saglar.

Asagidaki sekilde drnek olarak 2 eksenli bir sistem gosterilmektedir.

Servo sistemi
denetleyicisi

FX5-40SSC-S MR-J4-10B (Eksen 1) MR-J4-10B (Eksen 2)

€7 SSCNETII/H

SSCNET III kablolanni kullanirken asagidaki hususlara dikkat edin. W Baglant: yontemi

+ Kabloya biiyiik bir darbe veya yandan baski gibi herhangi bir glic uygulanirsa veya
kablo cekilir, aniden bukultr veya gevrilirse i¢ parcalar deforme olur veya zarar
gorus ve optik iletim yapilamayabilir.

+ Fiber optikler sentetik recineden uretilmis oldugundan, ates veya ytiksek
sicakliklara maruz kaldiginda termal deformasyona ugrar.

+ Optik kablo ucunun bitis tarafi kirlenirse, optik iletim yarida kalir ve arizalara neden
olabilir.

+ Konektorden veya kablonun ucundan cikan 151ga dogrudan bakmayin.

+ Sizin glivenliginiz ve konektoriin korunmasi igin, son eksenin servo ytikselticisinde
kullanilmayan konektore (CN1B), verilen kapaklardan birini takin.
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b
m Programlanabilir Denetleyicinin Giiciiniin Agilmasi ) ooc
PLC gii¢ kaynagina yapilan kablo tesisatinin dogru oldugunu PLC CPU modiilinin STOP durumunda oldugunu
kontrol edin. Bunun ardindan, PLC'nin glctnii acin.
PLC calisma durumu Gii¢ acildiktan sonra LED durumu
= Famt = [Frseimacs i
- ETEFERL IS, d 1: ENENERL T :'
: i : 0
a==1 ' gE=—_
(s}
—_— = T = == / == ==
2 PWR LED'i (yesil 151k) ACIK duruma gelir.
|
* 2 PLC'nin RUN/STOP/RESET diigmesinin PLC'ye parametre ve programiar yaziimadiginda, ERR LED'i
E STOP durumundan oldugunu kontrol (kirmizi 151k) yamip séner, ancak hemen bir hata olusmaz.
o edin. Parametre ve programlar yazildiktan ve glic KAPALI
4 durumdan ACIK duruma getirildikten sonra, ERR LED'i
KAPALI olacaktir.
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@I servo Yiikselticinin Giiciiniin Agilmasi y BOC

Servo yukselticinin kontrol devresi gii¢ kaynagini ve ana devre gtic kaynagini agin.

Servo yukselticinin ekraninda "AA" (Bekleme basa déndiriliiyor) veya "Ab" (Basa dénduriiliyor)
goruntilenir.

Bu 6rnek sistemde hicbir servo sistemi denetleyicisi baglanmamistir. Dolayisiyla, gereken ayarlar
konfiglire edin ve sistemi "Ab" durumuyla baslatin.

Servo Ekranda "AA" ya da "Ab"
yukselticinin gorintdlenir.
gucuni agin.

Basit Hareket Moddiliine
parametreler yazilmadiginda, LED
"AA" veya "Ab" goruntiiler, ancak
hemen bir hata olusmaz.
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@& Bu Bsliimiin Ozeti ) 000

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

+ Sistem Konfiglirasyonu

Baslatma Prosediirii
+ Montaj

+ Kablo Tesisati ve Kablo Baglantisi

Onemli noktalar

Sistem Konfigiirasyonu * Bir Basit Hareket modiili ve MELSERVO 4 serisi servo yiikselticiler ve servo motorlar
dahil MELSEC iQ-F serisi PLC'leri kullanarak bir sistemi konfiglire edin.

Baglatma Prosedird + Programlanabilir denetleyicinin kablo tesisati dSsendikten, servo yiikselticilerin giig
kaynaklannin kablo tesisati ve servo motorlann giig kablolan dosendikten, eksen
numaralan ayarlandiktan ve 5SCNET baglantisi tamamlandiktan sonra, PLCve servo
yikselticilerin glg kaynaklanm agin.

Montaj * Basit Hareket modiilind PLC'nin uzatma konektorine baglayin.

Kablo Tesisati ve Kablo Baglantisi * PLC ve Basit Hareket modiiliinin giig kaynaklanmin kablo tesisatini déseyin, servo
yikselticilerin glc kaynaklanmin kablo tesisatini ve servo motorlann glic kablolanni
ddseyin, servo yiikselticilerin kontrol ekseni numaralanini ayarlayin ve SSCMETII/H'ye
baglayin.

* Tim kablo tesisati ve kablo baglanti iglemleri tamamlandiktan sonra, PLC ve servo
yiikselticilerin gereken sekilde baglandigim kontrol etmek icin bu modiillerin giictnd
agmn.
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m Konumlandirma Kontroliiniin Baslatilmasi ) ooc

Bolim 2'de konumlandirma kentroli baslatma islemi gergeklestirilmektedir.

Yeni bir Proje Olusturma )

Bir proje ve sekans programi olusturmak icin MELSOFT GX Works3 yazilimini kullanin.
Bu kursun icerigi igin, MELSOFT GX Works3 sirim 1.011M veya daha yeni bir sirim gereklidir.

MELSOFT GX Works3 siiriimii nasil kontrol edilir
MELSOFT GX Works3 yazilimini baslatin ve [Help] - [Version Information] égelerini segin.
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> Yeni bir Praje Olu§turma

) ood

M =358

olarak degistirin.

[ MELSOFT GX works3

Add a module.

[Moxduie Mame] FXSUCRLU
[Mounting Position Mo.] -

Module Setting

Madule LabelzMot use

[ Mot Show this Dialog Again

MELSOFT GX Works3 yaziimini baglatin ve yeni bir proje olusturun.
Mentide [Project] - [New] 6gelerini segin, ve dgeleri asagidaki sekilde ayarlayip [OK] digmesini tiklayin.

Oge Ayar
Seri FX5CPU
Model FX5U
Program dili Ladder

L o= ]

Bir proje olusturmak icin [OK] digmesini tiklayin.

rhlELSDFI'GHw

Add & module.

[Modube Mame] FXSUCPU
[Mounting Fogition Mo.] -

| i Program Edicr
Jr Cikwsr Edibor
o, Edit

it Fired/ Rplane

(P Mositor

I Calina

Sizden bir modiil eklemenizi isteyen pencere acilir. [Setting Change] diigmesini tiklayin ve [Use Module Label] ayarini [Yes]

B Operation Setifng

o s -
ehzn K

Hewmanyr
Chaw ths soafrmehicn massags n addire modl

=

N Cotiwarl

i Dntmlbyenl Furetion Moduls
B i Wecrken Inlsrartian

" ek Deenn

ﬂdh_w. olan e Colmat |

Wher Matlube Lkl

S wherthar £ 80d e foduli bl inadng macube.

1/2

[«
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(=] et

> Yeni bir Praje Olu§turma

) ood

Sizden bir modiil eklemenizi isteyen pencere acilir. [Setting Change] diigmesini tiklayin ve [Use Module Label] ayarini [Yes]

olarak degistirin.

[ MELSOFT GX works3

an Add @ module.
ﬂ [Mesduie Mame] FXSUCPU
) [Mounting Position Mo.] -

Module Setting

Madule LabelzMot use -

[ Mot Show this Dialog Again

L o= ]

Bir proje olusturmak icin [OK] diigmesini tiklay

MELSOFT GX Woarks3
Add & module.

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

——

Madule Label-Use -

7| D Mot Shaw this Dislag Again 23

=

_.:'| Program EdRor

i theer Edor
¥ Edit

i Fined / Roplace

P o Lo

[ osie s -
] MEwadipe
Ehave Bre soebrmebon madge n adding madul|ha

=

BNl

Lhew Modube Lakel

AN Convurt

Skt whirthi 03 200 O Sl ekl o modibe.

i Dntmliygent Funclion Moduls
B H Viorken Tnlsrartion

" e Deteat

]

u-_w' ol an L Cufmal |

F 3

P

2/2
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>m PLC'yi bir Kisisel Bilgisayara Baglama ) 00

Bir kisisel bilgisayar ile PLC arasindaki baglantiyi onaylayin.

PLC'yi bir kisisel bilgisayara Ethernet kablosuyla baglayin. Mentide [Online] - [Specify Connection Destination]
&gelerini secerek "Specify Connection Destination Connection” penceresini gortintileyin ve [CPU Module Direct
Coupled Setting] digmesini secin. CPU modiill ile baglanti yontemi olarak [Ethernet] segin.

190 Db nabom Conngction ==
lo/ &-
P Bt et
Wil Boa i
AL G0t
Hadul il i ‘_‘

adule Dirgct Coupiad Setng
W Addreaiboer Hame  Bthemer Bert Desct Cornscms

|

Hedescfkaben

Piease select the drect connection method with CPU module.

ES-232C
@ * It wil be appled to all the Ethemet port drect coupied setting.
dagted ot Specfied -

P Address

Tuma Ot {Sec] Matry Timas 0

Cuwment sattmg content wil be lost when new Rems are selected. Are you
sure pou want to continge?

Syt ruge

Vet o

L1
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@ZEE rLC CPU Unitesinin Basa Dondiiriilmesi ) 006

PLC CPU bellegini basa dondurtn.

Mentde [Online] - [CPU Memory Operation] 6gelerini secin ve Memory Management penceresinde [Initialization]
digmesini tiklayin.

Memory Management ﬁ‘

Dezas Incazacon® ) Cear in femen

v

MELSOFT GX Works3 e

Itaige the selected memonry

Are you Wit you want to continge’

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

MELSOFT GX Works3

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

et 0 Completed.
hestory fde exnts n the indiaboed target destinaton
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@ &ir Modiil Konfigiirasyonu Olusturma y 00OC

Bir modul konfiglirasyon semasi olusturun ve parametreyi diizenleyin.
Modiil konfiglrasyon semasini agmak icin Gezinme agacinda [Module Configuration] secenegini cift tiklayin.
Element Selection penceresinden bir Basit Hareket modiili se¢in ve konfigirasyon semasinin igine siirtikleyip birakin.

[B Module Configuration = Elermant Salection b=

R TP R R

atl™

o=
— T O
Desplay Targat: | al -
FX5 Series
: E Communication Adapter
—_—

I Analog Adapter

Extension Power Supply Modu
Input
Ot put
o
Simple Motion

™ 5] FXS-4085C-5 4 mxes
FX5/FX Bus Comersion Modu

Sirtkleyip birakin

Modiil konfiglrasyon semasim olusturduktan sonra, mentden [Edit] - [Parameter] - [Fix] 6gelerini segin.
Segilen modiiller igin modul etiketinin eklenmesiyle ilgili soru soran pencere agilir. [Yes] digmesini tiklayin.

r
MELSOFT GX Works3 L

Fix the parameter,
‘ l\ Are you sure you want to continue?
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»m Sekans Programi Olu§turma

Bir sekans program clusturun.

m Yeni Sekans Programlan Olusturma

Etiket ve islev blogu (FB) kullanilmasi, programlama sirasinda cihazlan hatirlama gerekliligini ortadan kaldirir.

ri MELSOFT (S iorics3 DoWMELSEC 10 FRFNS=-4055C-5_sampie gl - [ProgRou [PRG) [LD] 7905tep] =T --l-‘-|
| Bumct ot EndMepiace fomert yew Qrire Oty Degnosba [ool  Mindew  Hep -8x
NEAd v - MO RN SARERE GRS A A BA T -, % 00 -

CE I il U 3 LPECIPRE )

HURRIN SLALPRRR AR LS G SIRIZIBRAA - SEHh TR =2,

] Frogeou [PRG] [LD) 7005Step =

L - 1 i i 4 3 L] ¥ n | i il il

WL 1S 1

F:'.uh et o
Py ([ e

g Mavigabon SRS
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»m Birden Fazla Yorum Goriintiileme Ayan

Sekans programlarinda yorumlar icin dili degistirmek amaciyla her dil icin "Enable Multiple Comments Display"
kutusunu ve "Target" kutularini isaretleyin.
Ayar ekranini agmak icin meniide [View] - [Multiple Comments Display Setting] 6gelerini segin.

view Online Debug Diagnostics Tool Window | Multiple Comments Display Setting E
Toolbar(T) »
Statusbar Ensble Multiple Comments Display]

Color and Font... Mo. ] Target | Available Gomment Title
Docking Window(K) 1
Zoom(Z) 2

Switch Display Language... 3

Multiple Comments Display Setting... 4

Comment Dispiay Tti+Fs

Statement Display Ctri+F7

Note Display Ctrl+FE

Display Lines of Monitored Current Vialue(W)...

Display Format for Device Comment(Q)...

Change Display Format of Device/Label Nome  »

Outline ’

Display Device Ctrl+ Alt+F&

Text Size

Open Label Setting of Selacted Element(H)

Open Program Body of Selected Element

Open Label Setting

Open oD OUNCe Block

Comment

Comment2
Comment3
Commentd

F=% L.
TSI

(10 (S o

Instruction Help
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>m Genel Etiketlerin Kaydedilmesi

o 00c

program ile farkli bir modelin/Griindn kullanilabilmesini saglar.
Kaydedilmis icerikler icin, asagidaki PDF dosyasina bagvurun.

Genel etiket ayarlama o6rnekleri <PDF>

Etiketler, programlara ve benzerine istege bagli adlar veya veri tirleri belirlemenize imkan saglayan degisken 6gelerdir.
Etiketlerin kullanilmasi, cihaz ve ara bellek konusunda endise duymadan bir program olusturmaniza imkan taniyarak ayni

Genel etiketlerin kaydedilmesinde kullanilan ekrani goriintiilemek igin [Label] - [Global label] - [Global] 6gelerini segin.

Gotal [Glcbal Label Settng] -
Eony Dopier  ~ Dgpay Semre s,
L bl Fhur Dute T . v Duwn i vy Cunet 2100 MqwanTizn v iapey Twne ) S .
' e = . . ! e e e LOO/ A BN Y A0 motag Operviin b
' & ] VAR LB Y S0 Gl 50 e Fae
3 Suetw o i -:?';n -!-: ‘(»J:IY nq;- ~
o St . ] VAR DB e YT ouN 0 e b
. Ff::'a‘,,, - i 7-_-.5-_;?"577;-? g — 'ﬁnm" ST -
. .;:-K'n i ! -J&;A o Mt QI’“‘"'& Woshome §iet 00
§ W AR BTEA o T WENEREYY amiaag i et Em
» Woinened vy -';"K?'}n ‘LE-: {ll 5 L e L
P Awie T 2t s O o e s
10 eeatened e e L Ty S REw wareag § et e
RN T S o ey TOLANRY oa Spnat v mevo
s e T D JOUIS = I =P A0 B cnte
" uul.«‘hq 7_:;[4;;. ‘L-;:. ‘m.‘ (734 A0 Sgmad By
TR T e Ol . -
" A -n‘ RS TN 3 " i} -
1 emelusialiviy Lt ey O TN SSEY —le ey
11 asiemnet herete “K\‘A - P THRTEREBT Y wetveme L et Lete
18 WipaPush et T I T ] ?m’ljaq“«v T ibiniont Foaminta Lt s
1w Shdeedey VAR LR s T 20 4 DS Ferewd Titien
20 e ariaieg VaE ASSR -:{ _‘».(»q!(_. N 55 B e § ot Ry
n v“.:w.h;-a 't e ol 53 Rt et Foshonee roq
1 Seaaw [ 3t Ty ) Rkl 0 £ 4 - U ey -

To evetile the Reseraation 1o Reguter/ Rewase for e syslem
del, reflacton to the watem RO Catibase § regured
Plase execute Reflact 20 Systam Ladel Datadase
R & unnecemary 10 (hunge reference sde Dropect when

UV & Changed n systerm Bbel Ver 2
* Ovdy QR serae/GOT 2000 seres & pvalabie for spatem Dbef Ver.2
* To exacute Onine Program Change, exscute Ovdne Progrem
ParQe ané wve

Cowmtnd Cuphay Adtamatc

[ svatem 2oel  resarved 20 De regutersd.  [[] Syitem Gbel & reverved 1o e reased.  [] The ayitem 0wl & aready regatered 50 the syitem bbel Satitase

Raseraton 1o Regete Syitem Ladel
B=—=0
rport Systam Ladel l::‘h:n'.wo
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m Element Selection Penceresi

) 00c

Element Selection penceresini goriintileyin.

N ———
bl

(Find POU

el hiz

(POUTE RN D 4 T

Element Selection penceresini goriintilemek icin mentide [View] - [Docking Window] - [Element Selection] 6gelerini segin.
Element Selection penceresinde [Module] sekmesini sectiginizde Module Label ve Module FB gérintilenir.

Element Selection P x

pne

i F

|47 X | ar

>

. o HAYBAAY . STHFESS
Doonng Wedow(X) .
Jeor(2) LT Dt Seecnon
Swet Ougryy Language =
Mt Comenants Cvaginy Setsng 5 oges
Cammert Duplay oty ) P Sapace
Alatervert Cupiay CQutei? " P Bamata(¥)
Nate Cagey Criefe Crote Rafererce |
Coagary Lirws of Mantored Curvest Vi o) o1 Retgrurew o
Canginy farmat for Covice Cormemene!(Q) F Owven
Change Dughty Format of Dwvtn/Labed Name  » [l Devior Assgremant Confrmaton
Ouesre ¢ T Ingst e Corfigaston Detaied Mormaton
& Dugley Deven Cteaieft A3 Rewt of Sover Sugoly Cagaoty and LO Pomts Ok
Tant Sze P B Mol Bt VO Ne. Relted Aewe
G Ladel Setting of Setactnd Element(H) . -
g Bromgraen Bty of Stwctod Durrant . ey
Coer Latel Settrg * ot 3
iw > ’ » “‘
Irteiigart Functuom Modiche Montor(l)

Display Yarget: | Al -
SEQUENCE INSTRUCTIONS .
Cantact instructions |
Association Instructions
Output Instructions
Shift instructions
Master Control Instructions
Termination instructions
Stop Instruction
Ignored instructions
BASIC INSTRUCTIONS
Comparison Operation instructions
Arithmetic Operation instructions
Data transfer instructions
Logical Operation Instructions
Data shift instructions
Bit processing instructions
Data Converslon Instructions

APPLICATION INSTRUCTIONS
Program Branch instructions

Program execution control instructions

5 Module Label
i Module F8

[ o=

POU List

P60 Ust | Favortes | Fistory Mode [Lorary]
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»m Modiil Etiketleriyle Sekans Programi Olusturma

) ood

olarak degistirin ve déniistirin.

Meoddil etiketlerini kullanarak bir sekans programi olusturun.
Kullanilacak modl etiketini Element Selection penceresinden sirikleyip birakin, bunu istege bagh bir kontak veya bobin

Sekans programi érnekleri icin, asagidaki baglantiya basvurun.

Konumlandirma kontroli icin sekans programi <PDF>

1/2

bReady D
R:READY(Direct)

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

LN

(6) Mentiide [Convert] - [Convert]
ogelerini secip dénistlrin.

10

Element Selection 4 | 5 | [ | 7 8 9 10 | 11 12
A R - (3) Cift tiklayn. ]
— (2) Modill etiketini | END
o ) 1[UL]:FXS-205 surikleyip birakin. ) —
. FXSSSC_1 . =T L s g ﬂ_I“ 4 (5) Bir devre olusturmak igin
B FXssscl " HEl - - [OK] diigmesini tiklayin.
= -l £ k—
. i {‘ =
: (4) Kontagi istege bagh bir kontak
' veya bobin olarak degistirin.
S
v
Write - 1 | 2 | 3 | 4 5 6 7 | 8 9 10 | 1 | 12
FXES FZﬂ%EL{
_ ] ] 1 — |
(1) Modiil etiket listesinden -
bir etiket secin. 2 I :END»—{

11

[«

19
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m Modiil Etiketleriyle Sekans Programi Olusturma )

5 ) 1[u1]FxSs-409

stirlikleyip birakin.

|
5 ) FXsSSC_1 5 ‘ ey (5) Bir devre olusturmak icin
& Fxsssc1 [OK] diigmesini tiklayin.
& ulo 1,
: LA 3
. (4) Kontagd istege bagl bir kontak B
j veya bobin olarak degistirin.
* I
e
T write - 1 | 2 | 3 | 4 | 5 | 6 7 | 8 | 9 | 10 | 1 | 12
j uBusy_ : FRES = FX5S
. 1 — | Q—{
(1) Modiil etiket listesinden |
bir etiket secin. 2 (o) I =END>—{
:';mm';;im] ——— = { (6) Mentide [Convert] - [Convert] ] _
m— — W I - - - d" rr trr ik L
— dgelerini secip dondistiirin
Frogram File Setting...
FOLU... | Fav... |Hist.. module |Libr.. | Sating...
wirite - 1 | 2 | 2 4 5 6 7 8 9 10 | 1 12
FHSs - FHES =
1 oI O—
2 (8 {END—
| A
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>m Modiil FB'leriyle Sekans Programi Olusturma

Modiil FB'lerini kullanarak bir sekans programi olusturun.

Sonraki sayfada, gercek ekrani acin ve modil FB'lerini kullanarak bir sekans programi olusturun.

I SELSOET G Werkad DouMELESEC i0-FiF3-40050 -5 _sammple o3 - [Progilou [PRZ] [LO] P80Skes] [P =
-
Fope frw fre Rupists  [ofel gew  QRiRe Dégug  Qugfodied el fifdoe o -l‘l.
lCERa - = DT es IR SAARAFGRE T88 L0 dA@Ass (B 00 - 4
L l==f Y 21T IFL 0k
HEER YN S aRA RN SEEE L L2 D SIRARTIDAA . (SXHFA
| Frogie [MRS] (LD) MHiStep =
Wt . 1 L i [ ] [ q 1] 11 1
; | hbeff
L {o1z}
- Entre B = i setting- »
Cvs Contat Count Lol Cituary Paramene Connt Engisn
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ﬁ MELSOFT GX Works3 Di¥MELSEC iQ-F£FX5-4055C-5_sample.gx3 - [ProgPou [PRE] [LD] 7305t=p] l =NE éj
! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help -5 X
NBRA&| e v R ER T e | R ER Y| N R %7 % &S Climm

& |8 | 5

E%Q|E|EI|H&§|@*@%|@.V

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

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

4rﬂ|%ﬂﬂi}ﬁ+ :%::gl@gﬂ :

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

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

Mo t axiz comp
etion

Modiil FB'leri kullanarak sekans programi olusturma

islemi tamamlanmistir.
up-- LE---

(D16 ]| Uittir  o.uEre J{D12

Sonraki ekrana ge¢mek icin [fJ diigmesini tiklayn.

| Fx5U | Hest-192.168.3.250 317/790 Step
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¢ . . . D00
Bi Projeyi Kaydetme )
Olusturulan bir projeyi kaydedin.
Mentide [Project]-[Save as] 6gelerini secin ve bir dosya adi girdikten sonra [Save] diigmesini tiklayin.
Project Edit  Find/Replace Convert H — ﬁ‘
3 hNew.. Crl+N
= Open.. Ctri+0
Close Savein: | MELSEC iQ-F - Q¥ @
O - -
— | = Mame Date modified Type
S -~ Mo items match your search,
poalact Varlly Recent Places
Project Revisson v
Change Module Type... -
Data Cperation(E) b Desktop
Intefligent Function Module(F) =
Open Other Format Fibe ¥ =
Library Operation ’ Libraries
Security(U) ]
Printer Setup.., lk
Print Preview... campm
& Pont... Ctri+p &
Recent Projects(K) b - = ~
Start GX Works? Metwork
Bot(Q) File pame: FX5-40550-S sample -
Save as type: GX Works3 Project [".gx3) - | Cancel
Title(A):
Other Format:
| Save as a Workspace Format Project |
i . | Please change the windows with this button to use workspace format project.
W' (MELSOFT Navigator supports this format.)
> |




] MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_TUR

(|| el |

>m Programlanabilir Denetleyiciye Yazma

) ] v Joc

Ayarlanan parametreleri ve olusturulan parametre PLC'ye yazin.
Online Data Operation penceresini goriuntilemek icin mentde [Online] - [Write to PLC] 6gelerini segin.
System Parameter/CPU Parameter, Module Parameter ve program dosyalarini segin ve PLC'ye yazmay baslatmak igin
[Execute] digmesini tiklayin.

Programlanabilir Denetleyiciye yazmayi tamamlamak icin [Close] diigmesini tiklayin.

Jrire Debug Degrostcs  Tool  Wingk

Specfy Comnection Destination.

| 2 Write to PLC.. —
Remote Operation]S)._.
Safety PLC Operation... .
OPU Mmooy Operation...
Delete PLC Data
User Data(E) .
Set Clack....
MaritorM) v
wartch{T) .
Usar Aathartcaton. . L]

Criling Data Oparatian [
Getting  Relsted Fynctions
5 =3~ ME_I = - | e
Bagramater + Pmnrn-l:El Sebect All
DpeniClose MKT) [ 0 * CPUBuilt-inMamory B 5D Memory Card (@ intelligent Functicn Modus
Py Mame Tiaks Hame L . lt Cretad Title Last Changs Sige (Byie) -
o B FYS-U0S5C-5 sample (m]
- 5 Paramater “
} Syshem Parame ter 0P Parameter ¥ L5207 5356 Mot Caodation
5 Podule Parameter ¥ L5107 M5 Mot Candation =
5‘ Sample MoBon Mockde Selting:01FXS. .. | 12 VU5 YIT 16: 224 Mot Caloulation
B merory Cord Parameter L5127 16002 Mot Caodation
fAr Eemate Pasgword | L5117 16:02:07 Mot Caloulation
& Gkobal Label =)
ﬁ Aabal Labe Selttirg =l U520 164711 Mot Calouation
E Program ]
i- AN ¥ MO15/12/21 164708 Mot Caloulation
-" i i e
| Dy Memory Gasacty %
Memony Capacty
Lrogru— Maemzn, Fen
| Sm Caleuation r
(2R
Legerd Iints Marmory Fen
- Progene: L334 LIZ4KE Remzeaten |=be LIT4/LIZAVE Pararr-atas THE D= oo 1/ NE
[ ] ]
l vove 5O Warmoey Casd Fea
. hosseed 1.7 ]
B el Progen=- (340 [ e ] EBuryrratar (200 O e
[ ] [ ]
pa |
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hﬂ Basit Hareket Modiilii icin Parametre Ayarlan ) 000

Basit Hareket moddlliniin parametrelerini ayarlayin.
Parametre ayar drnekleri icin, asagidaki baglantiya basvurun.

Parametre avar 6rmedi <PDF>

m Basit Hareket Modiilii Ayarlama Fonksiyonunun Baglatiimasi )

Simple Motion Module Setting Function penceresini agmak i¢in MELSOFT GX Works3 menisinde [Simple Motion
Module Setting] 6gesini ¢ift tiklayin.

[ T

¥ 0
A e s Wi

Vi | g e M

vy D L e s Lol plee
L bt ey,

& Senpie: Motion Module Setting

ol L e
i perin
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»m Sistem Ayarlan ) W

Sistem ayarini konfigure edin.

rﬂ MELSOFT Sompea Mobon Mo sl Sethng Functon T- SMELSEC (Q-FFIS-40550-5_tape il - (00 Fos-088c.5 ' g L
LS Amplifier 5S4 (3) Servo yiikselticilerin ayrintilarini ayarlayin. p
| 0T M M e : "“-"l' : Servo Amplifier Information '
(1) Cift tiklayin. Servo Amplifier Series | MR-34(W)8 (RJ) v)
Amplifier Operation Mode standard -]

(2) Servo yiikselticileri makineye gére ayarlayin. (Cift tiklayin) |:5“-”‘° Amphfier

; === =X onous Encodsr Inpuit
[ tnvad - Only MR-14-8-R) which is compatible with
- scale measurement mode can be used,

MR Configurator 2 parameter setting screen
| Saryo Parameter is started and servo parameter can be set,

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

| poject Edit Wow Dniine Tods  Window  Help
36 1 7 e vl leog BERR.
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m Parametre Ayarlarl

Parametreleri ayarlayin.

Sonraki sayfada, gercek ekrani agin ve parametreleri ayarlayin.

et Fu tadTe Dworeh. e A P et Sl T aonadosh W Pe bes b ssrie 1
1 R, Sl [ De N Pt B D Ul el T PR

L B o S T s ¥
T Lovw =
R T T

P o

......
e T i T e

[ Ry RN e s

* v —

R Py | | STy -
Ll T RELE S Y =)
. "
L e ko LI USEF T L C . —
L 7Y Loal Ve

T g Tl oy
B A T el R s

[ ———— [ Fob e e P Pt @ b

e O e orfied? e P B ewriee L
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>m Parametre Ayarlan ) 00c

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-4055C-S_sample.gx3 [ = | (=] |_i3-]

Project Edit View Online Window Help - O M
: 86 G2 (7 ey A | 100% o mEmm -

Display Filter [Display all V] [Cnmpute Basic Parameters 1]

I|

[ & 2
= i 01:FX5-4055C-5 Ttemn Axis #1 -
e e o = Commaon Parameter The parameter does not r...
= System Setting Pr.82:Forced stop valid/finvalid selection 1:Invalid
tt] System Configuration Pr.24:Manual pulse generator Incremental Syne, ENC 0:A-phase/B-phasze Mode {4 =
* Mark Detection input selection Multiply)
— Pr.8%:Manual pulse generator fIncremental Sync, ENC 1:Voltage Qutput/Open
input type selecton Colictor Type
Servo Parameter Pr.96:0peration cyde setting FFFFh:Automatic Setting
& §% Positioning Data Pr.97:SSCNET Setting 1:55CNET IIIH
Pr.150:Input terminal logic selection Set the logic of external in...

Block Start Data
Synchronous Control Param

[ +]

IMOSRARD

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

input lagic selection 0:Negative Logic

= cam Data Pr.152:Control axis number upper limit 0
- Simple Motion Monitor Plj.] 53:External input signal 0OSC file setting Set digital filter for each i...
- . =l Basic parameters 1
[ +] Servo Amplifier Operation Pr. 1:Unik setling 0amm
Digital Oscilloscope Pr.2:Mo. of pulses per rotation 4194304 pulse
Pr.3:Movement amount per rotation 5000.0 pm
Pr.4:Unit magnification 1Lix1 Times
Pr.7:Bias speed at start 0,00 mm;fmin

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

= Basic parameters 2
Pr.8:5peed limit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0
= Detailed parameters 1
Pr.11:Backlash compensation amount

Parametre ayarlama islemi tamamlanrmstir.

Sonraki ekrana gecmek icin (@) digmesini tiklayin.

FX5U Host-192.168.3.250
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@XM servo Parametre Ayartan Tomen 2

Servo Parameter secenegi Basic bolimindeki 6geleri ayarlayin.

[ = MELSOPFT Simple Motion Module Setting Functon D:¥MELSEC 13-F¥FKE-2055C-5_sample.gx3 - [01:F¥8-4055C-5]]-5ervo
{ Project Edit View Orline Windaw Help

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

8 Function display =
Operation maods

eresr )
Fntation direction selecion

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

Extension 2

Alarm satti
Tough drive
Drive recorn
|- Component par{ 2
- Position control
t- Torque contrel
=+ Serva adjustrme

Servo Parameter seceneqi Basic bélimiindeki 6geleri ayarlarken, asagidaki parametrelere dikkat edin.

Parametre Ggesi fslev Agiklamasi Baslangic degerleri Omek Sistem Ayan

fleri déniis komutlaryla hareket ettiriimekte olan servo
motorun déniis yéninid ayarlamak icin bu secenegi
kullamin. Donils yon(, yikleme tarafindan (makineye
bagh taraftan) bakildiginda saat yoniiniin tersi (CCW)

veya saat yonidir (CW).
- S fleri doniis komutu icin | leri déniis komutu icin
el d.l den el @ CCW, geri ddnis icin CW | CCW, geri dénis icin CW
selection
Saat yonindn tersine Saat yoniinde
(CCw) (CW)

Déniis yéninl ayarlarken makine teknik tzelliklerini
dikkate alin. Ornek sistemde, servo motor her eksende Ed
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ervo Parametre

) ood

7 r
I ¥ Serve Paramekar . |I
aaT — :
1R g [

Parametre Ggesi

Rotation direction
selection

Ayarlar (Temel)

A 8y

—
Rotation direction sslechion
|COW dr, curng Fwd. pls. input, Gl . drng rev. pls. input |

~

2/2

Extension 2

Tough drive | | I
Drive recomy | || | o e T T
|- Componenk par| S | Disadied (T force shop noaut EM1 and EMZ are ot used)
s

- Position control
+- Torque control
=- Serva adjustrmsg

islev Aciklamasi

fleri déniis komutlaryla hareket ettiriimekte olan servo
motorun ddniis yénind ayarlamak icin bu secenegi
kullamin. DBnis yand, yiikleme tarafindan {makineye
bagl taraftan) bakildifjinda saat yéniiniin tersi (COW)
veya saat yonidir (CW).

o)

Saat yonindn tersine Saat yoniinde
(Ccw) (CW)
D&nls yonini ayarlarken makine teknik dzelliklerini
dikkate alin. Ornek sistemde, servo motor her eksende
ileri déiniis komutu icin saat yoniinin tersine (CCW)
donecek sekilde ayarlanmistir

Baslangig degerleri

fleri doniis komutu icin
CCW, geri dénis icin CW

Servo Parameter seceneqi Basic bélimundeki Ggeleri ayarlarken, asagidaki parametrelere dikkat edin.

Omek Sistem Ayan

fleri déniis komutu icin
CCW, geri ddnis icin CW

Servo forced stop
selection

Zorlamal durdurma giris (EM2 veya EM1) sinyalinin
kullanilabilmesi icin bu secenedi ACIN.

Baslangi; dederi, glvenlik gerekceleriyle [Enabled] clarak
ayarlanmistir. Ornek sistemde, servo zorlamal durdurma
sinyali kullamlmamaktadir. Dolayisiyla, bu secenegi [Disabled]
olarak ayarlayin.

Enabled
{Zorlamal durdurma
girisi EM2 ya da EM1

kullarihr)

Disabled
{Zorlamal durdurma
girisi EM2 ya da EM1

kullanilmaz)
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>m Servo Parametre Ayarlari (Tamamlayici Pargalar) ) Ww o

Servo Parameter igin Component parts ayarlarini yapin.

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

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

i Open MSave As

e Selcted tems Wrte | | ong i |

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

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

. option is nat -

Extension 2 e Sratuse } Electramagnetic brake saquence oulput

Alarm settin ms (0-1000)

Tough drive

-
Battery(®ABS, **COP4)

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

Extansion

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

Parametre Ggesi islev Agiklamasi Baslangig degerleri Omek Sistem Ayan
Mutlak konum algilama . . Disabled Enabled
sistemi/Artiml sistem ESE{I in incremental sift?m VEya Used in ABS pos. {(Used in incremental |(Used in ABS pos. detect
L etect system secenegini secin.
secimi systemn) system)
Baslangig konumu Ll;—phase must not be passed 59{_;|Id|g|nde, . Z-phase must be Z-phase must not be r
.. slangig konumuna dénds islemi, motorun bir defa
ayarlama kogulusecimi | __° "=\ 7 . T sl passed passed [l
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o
m Servo Parametre Ayarlari (Tamamlayici Pargalar) ) 00c

& MELSOFT Simple Motion Module Satting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Serva parameter] |
: project Edit View Online Window Help —
136 [T 1007 Qi@ iEsE el

[ Auis] -] +Read [ Set To Default Joverify [l Parameter Copy

i Open [™Save As

?Birncun dor T (T

- Operation moce - .

E-Common

= Basic Regenerative aplion(**REG) Brake output{MER]
Extension e e | Uses electromagnetic brake interlock (MER)
Extension 2 {egen. option ia ot 1ed hdl Blect omagnetic brake sequence culput
Alarm setti mes (0-1000)

{ - Tough drive

o Dahye PR

oy

-~ Position contra Battery(“ABS, **C0P4)

Torgue contral Abznlite pas. deteckan systeem gel, ——— 5

i Servo adjustme Disaled (Used in ncremental system) = Encoder cable(=*COP1)

{ - Basic Home pas. set condition sel. Encoder cable communication methad sel,
Extension T Sp— - = -

Assistant Filter 1 : —

Filter 2

Parametre &gesi Islev Agiklamasi Baslangi¢ degerleri Omek Sistem Ayan
Mutlak konum algilama . . Disabled Enabled
sistemi/artimh sistem Used in incremental system veya Used in ABS pos. {Used in incremental |(Used in ABS pos. detect

. detect system segenegdini segin.
secimi system) system)

"Z-phase must not be passed" secildifinde,
baslangig kenumuna dénis islemi, motorun bir defa
veya daha fazla dénmesi beklenmeden yiritilebilir

Z-phase must be Z-phase must not be
passed passed

Baslangig konumu
ayarlama kosulu secimi
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>m Konumlandirma Verilerini Ayarlama ) 00O

Konumlandirma verilerini, bur kursta kullanilan sistemin calisma dizenini esas alarak ayarlayin.

Sonraki sayfada, gercek ekrani acin ve konumlandirma veri ayarlarini konfiglre edin.

- . -
B HELRCAT Sempia Mosen Maduls Seming Funceen O WHELBIC o FYFLE. 40885 8_samphe.gad - [03:005-4088C-8])-Axi @] Peationing Data] (K= '-"f“
| Progect fot ew  Onbne ool piedow  Heip -oN
(XM oo lARER,
pt ' S OLFXS-S0REC. 6| um @, X
Frogec
[esplas Fitey | Duaplay A1 L) Gt feting dsmstan] | e Samdabens inghtmna b Covaransd Speed Lk Betomabs fub Aot Co
I o i
7] i5 - a, Conbol mathad :L:"PL"::H "‘::'&”' M::m Paubarg addam Aup adaums Comwaaed ipasd [l bwa s
w T Syt 1 ,  |0TAEE Lres 1 & LW 013080 1B 8 Blm 000 e
I s bararsg Covan]
2 i L & i 1 530 3.0 Bl BE00 O rmien i en
e — '
r ¥
g B Pesitning Dat .
& Axi =1 Posibonng Dat Fasiany Cormant
. . L L 5 B I -
a
r
a
L]
——
1]
W Lo
1
by
12 .
ety Lo
] —
e 1 poraresy
14
=t -
L]
o Barerg -
& =
i
il
i Lo
Satbrg Frocedurs of i 1B
b Srvoie Viphon Hodue SRy p—
SIED | | Sepie Moo Hode ]
P-4 by
siep 21 Sei the syvsien confipuraion o s i) LB
| ] system semng a ;
alep 3 Sel e pirarete ey —
: o -




ri.‘ﬂ MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_TUR l = e
w
m Konumlandirma Verilerini Ayarlama ) 00c

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

! Project Edit View Online Tools Window Help - O M
: 86 G2 (7 ey A | 100% o mEmm -
Project
— Display Filter [Display All "’] [ Data Setting Assistant ] [ Offline Simulation ] [Autumaﬁc Command 5S¢
[F oy & 2
- = P — ) Axis to be Acceleration | Deceleration L
i 0 - .-'-.:' |_|t|L| _.'tl ) : c
= i #.1 Fx5-4 ! : Mo, |Operation pattern Control method interpolated time No. time No. Positioning address
= System Setting . 1:CONT 01h:ABS Linear 1 - 0: 1000 0:1000 100000, pm |
11t System Configuration <Positioning Comment:-
” Mark Detection 2 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 0.0 pm .
<Positioning Comment
‘arameter
ervo Parameter 3 <Positioni
o == <Positioning Comment
= % Positioning Data 4
._i‘;} Axis #1 Positioning Data <Positioning Comment
ﬁ Axis #2 Positioning Data : <Positioning Comment:=
£ Axis #3 Positioning Data
. 5
£ Axis #4 Positioning Data <Positioning Comment:
i §% Block Start Data 7
o _ <Positioning Comment
i §& Synchronous Control Parameter
_ N . 8
g B Cam Data <Positioning Comment =
[+ E. Simple Motion Monitor g
g [ Servo Amplifier Operation <Pasitioning Comment=
digital Oscilloscope R
m_l' b e lenne <Positioning Comment:=
Dt et Konumlandirma verilerini ayarlama islemi tamamlanmistir.
Sonraki ekrana gegmek icin @) digmesini tiklayin.
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»m Basit Hareket Modiiliine Veri Yazma

Ayarlanan parametreleri ve konumlandirma verileri Basit Hareket modiiliine yazin.
Yazmadan 6nce, projeyi kaydedin. (Kisim 2.2.7'ye basvurun.)
1) Online Data Operation penceresini gorintilemek icin mentide [Online] - [Write to PLC] 6gelerini secin.
2) Basit Hareket Moduili Ayarlamayi segin.
3) Secilen 6geleri Basit Hareket moduliine yazmaya baslamak igin [Execute] digmesini tiklayin.
4) Yazma islemi tamamlandiktan sonra [Close] diigmesini tiklayin.
Yazma islemi tamamlandiktan sonra PLC'nin glictinu agin.

Crane | Debup  Dwonpetcs  Teol Wi Cnline Data Operation .
Specity C  Destination.
> ___1) Qupley  Jettrg  Related Fyxtions ‘
oo B T — D - B )
TR - .
Remote Operation(s). Pacametar # Program(®) | | Select gl | 0
faty LC e s 0 Qose AT ] ‘C lect M‘ ® CPUBuiltaMemery B SD Memory Card \l Intelligent Function Modue
CPU Memory Operation. Module Name Data Name * ] K Detad Tite Last Change Sze (Byte) .
Oeleta PL.C Dats. M FX3-48S50-5 sample 0
User Data(F) ’ @ Pacameter 8]
Set Clock. P System Parameter CPUPwameter | L] 2) 2015/12/07 14:58:56 | Not Cakoukation
Morstor(M) . & Mode Paramater | O — 2015/12007 14:55:56  Not Cakafason 3
Wateh(T) ’ B smple Motion Modue SettingiD1FXS, vl oeta 2015/11/27 165:22:24 | Not Cakuiation
User Authentication... " B Memory Card Parameter — 015/11/27 0202 | Not Cakudation
W Remote Password J 2015/11/27 16:02:02 | Not Calouaton
& Global Label £l
) Giobal Label Setting a 2015/12/21 ¥:47:11 | Not Cakudabion
s Program O |
P O 2015/12/21 Wi 47:00 | Not Caledabon
& Pou (] -
5 = - ws 3
Flas ROM'un Uzerine yazmak icin onay mesaji
penceresi goriintilenir. [Yes] digmesini tiklayin. :
-
[ o= l 42545 G400
Legend Dota Manary Frua
MELSOFT GX Works3 “ P:;um)u L2 y limfvm o7/ 10000 l T’.Mm (LML | cih~<| Commart 2040204500
| ]
‘ 0 Neman, e e
Overwrite contents of flagh ROM. Are you sure you want to I Gled
continue? Pogam LB Regtorazon Ioks/0.0NB Paaneos B Devics Commerc OB
4) | | ) ) | 3)
= !
) ] e~ ) =
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»m Calisma Kontrolii ) 0006

Bu kurstaki sistemin calismasini kontrol edin.
Calisma kontroliinden dnce, ara bellegin GX Works3'iin monit¢r penceresinde izlenebilmesi icin bazi 6geleri ayarlayin.

1) Asagidaki pencereyi gérintilemek icin meniiden [Tool] — [Options] segimlerini yapin.

2) [Monitor] — [Ladder Editor] 6gelerini secin.

3) "Operational Setting” kismindaki [Monitor Buffer Memory and Link Memory] ayanni [Yes] olarak yapin.
4) [OK] diigmesini tiklayin.

Tool | Window Help Options ]
Memory Card »
Check Frogram... 23 Project B Display Setting
Checic Parameter... ii*} Program Editor Display Format of Monitoring Value Decimal -
Confirm Memory Size (Offine)... :J Other Editor Display Lines for Monitoring Current Value Show Always T
Module Tool List.... 3, Edit 3}3 Operational Setting
Drive Tool List... # Find/Replace onitor Buffer Memory and ermc Yes -]
Profile Maragement » # Monitor Display Monitored Value by Device/Label Name ¢ No -
B Setting for Automatic Registration to Watch Window
Set Automatic Registration Destination Not Specified |l|
SFC Diagram Editor Monitor Buffer Memory and Link memory
22 Online Select whather to monitor buffer memory and link memory during monitoring
= Convert ladders. Scan time of PLC will be lengthened depend on the setting.
#a Intelligent Function Module
iQ Works Interaction
| gwot. [ Beet. |

Back toDefaut | | Back toUserDefaut | | Set as User Default 4) ( ox ] |( Cancel |
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@ZER 106 isletimi

JOG isletimiyle calismayi kontrol edin.

Sonraki sayfada, gergek ekrani agin ve JOG isletimiyle calismay: kontrol edin.

W 01 FXI-4DSEC-S - Axis Monkor

A _Gasmans

Aris Moaitor Mo Troe! AeeivmiAml v Fomsam e = B nannu-aul o nn--ul

Wi 2Feed cument vake
M 21 Machne fead vake.
00,23 Axs G 1.

i 24:05 wameg No.

Mg, 26:Axe opeation status
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»m JOG i§letimi ) 00c

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

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

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

: f® Open ™Save As

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

ROTATION DIRECTION/MQOVING DIRECTION ‘;‘

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

JOG igletim kontrolii tamamlanmistir.

Sonraki ekrana gecmek icin (@) digmesini tiklayin.

Link list

Host-192.164.3.250
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»m Baslangic Konumuna Déniis

Baslangi¢ konumuna doniist gerceklestirin.
Bu kurstaki veri kiimesi tipi baslangic konumuna dénis islemini gergeklestirin.

Sonraki sayfada, gercek ekrani agin ve baslangic konumuna donusu gergeklestirin.

W 01 FNT<OSECS - Aae Momit )

|e =g 2aap
Asis Momitor il I e - e B |

NEATPostienng $als 2eng @acstad Stk e (000U
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»m Baslangic Konumuna Doniis

% 01:FX53-4055C-5 - Axis Monitor ‘ ‘

e [EEH%n/Eo =

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

Axis #1 @ |PLC READY(U1¥G5350)
Md.28:Axis feed speed 0.00 mm/min @ [READY(U1¥G31500.0)
Md.44:Positioning data No. being | @ |5mchmnizaﬁm flag(U1¥G31500. 1)

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

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

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

Md.47:Positioning data being :
executed : Deceleration time No. Md. 50:Forced stop input{U0¥G4231)
Md.47:Positioning data being BUSY

executed : Axis to be -

nterpolated AxisNo, |12 |3 |4
Md.47:Positioning data being ~ Md. 31:5tatus : Error detection
executed : M-code |mdS No. | 1 | 2 |3 |4 |
Md.102:Deviation counter 0 pulse
Md.103:Motor rotation speed 0.00 r/min Md. 31:5tatus : Axis warning detection
Md.104:Motor current value (MdsNo. |12 3 4

MS.IUE:SEWG status 1 : Servo gl:dﬁaaldrit':gu;:ewrpﬂ request ﬂag’ @ |Md.51:AMPess operation mode(U 1£64232)
dlarm .

Md.108:Servo status 1 : Servo Md.31: Status: HPR complete flag, @ |Md. 133:0peration cyde over flag(U1¥G4239)
warning ON duruma gelir. | : —— —

Positioning Complete

Md.114:Servo alarm
Md.31:5tatus : HPR request flag

1r:1;;31:5mtu5: HPR complete Sonraki ekrana gecmek icin (@) digmesini tiklayin.

Baslangi¢ konumuna déniis islem kontrolii tamamlanmigtir.
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»m Konumlandirma Kontrolii

Konumlandirma kontroliyle ¢alismayi kontrol edin.

Sonraki sayfada, gercek ekrani agin ve konumlandirma kontroltyle ¢alismayi kontrol edin.

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

e e el Pt =T

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

Mot 14y g M
bl Hcons posration Eatas

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

Mg JHErbe nouk mgr ¢ L ik O
M M Eatamal T Sgna L Unda ImE O
Mg ] Shatun - MR gyt frg F
Ml Y1 S50 - HER mpie g OFF




MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_TUR

>
m Konumlandirma Kontrolii
W 01:FX5-40S5C-5 - Axis Monitor ‘ .,‘

e [EEH%n/Eo =

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

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

executed : Control method

@ |Synchronization fi 1¥G31500,
Md.47:Posttioning data being Syn ag D
executed : Acceleration time No. @ |All axes servo ON{U1%G5351)

Md.47:Positioning data being Md. 108:Servo status 1 : READY ON
executed : Deceleration time Mo. | Aotis No - 2 | 3 | a |

Md.47:Positioning data being
executed : Axis to be Md. 108:Servo status 1 : Servo ON

T laxisvo. il 2 [3 4]
Md.47:Positioning data being B
executed : M-cade \Md, 50:Forced stop input(U 1¥G4231)

Md.102:Deviation counter 0 pulse BLSY
Md.103:Motor rotation speed 0.00 rfmin |Am‘s No. | 1 | 2 |3 |Jl |
Md.104:Motor current value 0.0 %

Md.108:5ervo status 1 : Servo
alarm

Md.108:Servo status 1 @ Servo
warning

Md.114:Servo alarm - AxisNo. [1]2[3 4|
Md.30:External input signal : oN @ |Md.51:AMPess operation mode(U 1£64232)
] |M|::|. 133:0peration cyde over flag(U 1¥G4239)

Lower limt
Hgﬁ"ﬁ Md.31: Status: HPR complete flag, OFF duruma gelir. | — =

Md.31:5tat,<: HPR request
Md.31:5tatus : HPR complete

fiag Sonraki ekrana gecmek icin @ diigmesini tiklayin.

Md. 31:5tatus : Error detection
AxisNo, 12|34

OFF

OFF Md. 31:5tatus ; Axis warning detection

Konumlandirma kontrolii islem kontrolii tamamlanmistir.
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> e "
@& Bu Boliimiin Ozeti

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

* Yeni bir Proje Olusturma

Sekans Programi Olusturma

« Calisma Kontroli

Onemli noktalar

Yeni bir Proje Olusturma

Sekans Programi Olugturma

Basit Hareket Modiilii igin Parametre
Ayarlan

Calisma Kontrolii

Basit Hareket Modiili icin Parametre Ayarlan

Bir proje ve sekans programi clusturmak igin MELSOFT GX Works3 yazihmuini kullamin.

Bu kursun icerigi icin, MELSOFT GX Works3 stiriim 1.011M wveya daha yeni bir siriim
gereklidir.

Etiket ve islev blogu (FB) kullanilmasi, programlama sirasinda cihazlan hatirlama
gerekliligini ortadan kaldinr.

Sekans programlannda yorumlar icin dili degistirmek amaciyla her dil icin "Enable
Multiple Comments Display” kutusunu ve "Target” kutulanm isaretleyin.

Simple Motion Module Setting Function penceresini agmak icin MELSOFT GX Works3
mendsiinde [Simple Motion Module Setting] ddesini gift tiklayin.

SHIFT tusu basih tutulurken bir cihaz ¢ift tiklandi§inda, cihazin durumu KAPALT iken
ACIK duruma (ve tersi) geger.
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XM SENKRON KONTROLUNUN BASLATILMASI D) 006

Bu bolimde senkron kontrol agiklanmakta, genel olarak senkron kontrol parametresi, senkron kontrol icin konumlandirma
verileri ve senkron kontrol igin calisma kontrolii ele alinmaktadir.

Eksen 1 calismasi, Bolim 1'de agiklananla aynidir.

Parametreler ve servo parametrelerinin ayrintilari icin Bolim 1 ile 2'ye basvurun.

Calisma duzeni semasi ve makine teknik ozellikleri icin, asagidaki PDF dosyasini kontrol edin.

Ornek sistem bilgileri (Senkron kontrol) <PDF>
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> Sistem Konfigiirasyonu ) .;I./zﬂ

Asagida bu bélimde kullanilan 6rnek sistemin konfiglirasyonu gosterilmektedir.

B FXSU-32MT/ES FX5-4055C-5
e . Kahplanmis Ethernet kablosu
§ devre kesici i
{(MCCE)
T CP
¢+ %
i -
CP
¢ X 24V | —
I gic kaynag MELSOFT GX Works3 =
1
11
Kalplanmis ... d Kahplanmis
devre J ‘B devre
kesici - kesici
(MCCB) SSCMET IT kablosu e ® (MCCB)
{(MR-JZBUS_M)
< Manyetik MR-J4-108B Manyetik MR-J4-108 B
-hlt kontalktor kontalktor
e (MO) (MC)
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> Sistem Konfigiirasyonu ) 00c
r - W MELSOFT GX Works3 2/2

11
Kaliplanmis #... d Kahplanmisg
devre J ‘B devre
kesici 5 kesici
{MCCE) SSCNET I kablosu e ® (MCCB)
{(MR-J3BUS_M)
' Manyetik MR-J4-10B Manyetik MR-J4-108
-hlt kontaktor kontaktor _
e (MO (MC) =

?

Servo motor giig kablosu Servo motor gii kablosu

— Kedlayio kablosu — Kodlayio kablosu

HG-KR13 HG-KR13
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hm Senkron Kontrol icin Baslatma Prosediirii ) o0

Asagida, senkron kontrol baslatma prosediirii gésterilmektedir.

(1) Sistem Konfiglrasyon Ayarlar ssssesnens Kigim 3.3.1
4

(2) Parametreler ve Servo Parametrelerinin_ﬁyarlan sssscsacss Ki5im 3.3.2
4

(3) Konumlandirma Veri Ayarlar sessssenes Ki5m 3.3.3
4

(4) Senkron Kontrol Parametre Ayarlar sesssssess Kisim 3.3.4

= Senkron parametre ayarlan
= Giris ekseni parametre ayarlan
= Senkron kontrol parametre penceresine gecis

4

(5) Kam Verilerinin Olusturulmasi ssssssssss [5ym 3.3.5
= Yeni bir kam werisinin olusturulmas

= Kam egrisinin clusturulmasi
(6) Basit Hareket Modlliine Veri Yazma sessssases Kisim 3.3.6




ki MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_TUR

»m Senkron Kontrol icin Parametre Olusturma

Senkron kontrol icin parametreler olusturun.

m Sistem Konfigiirasyon Ayarlari

2 eksenli bir sistem konfigtire edin.
System Configuration penceresinde bir ek ekleyin.

S MELSOFT Simpis Motion Mool Setting Funchon D ¥MELSEC (Q-FYFXS-2055C-5_sampie, 0x3 - [01:FX5-4085C-S
: Project £t View QOrfine  Jools  Window ﬂﬁb
% e fivoy ingae B
' S i 01:7X5-4055C.5{]-Syste.... FX5-40SSC-S
o €7 SSCNETII/H
[_Seo seviun ivsen it fwivee ]
@ Servo barar
aP:
MR-J4-10B

Amplifier Setting[Axis »2] i

Servo Amplifier Informaton

Servo Amplfier Series | MR-34(W)-8 (RJ) -

Ampifier Operation Mode |Standard -

Use as Wiual Servo Amplfier
External Synchvonous Encoder Input

Po— - Ordy MR- J48-R) which is compatble with

scale measurement mode can be used.

|

MR-J4-10B

Eksen segme
doner dugmesi (SW1)

Yardimci eksen numarasi
ayarlama digmesi (SW2) (Not)

(Not) Tum yardimci eksen
numarasi ayarlama

dagmelerini (SW2) "kapali
(asagida)" duruma getirin.
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m Parametreler ve Servo Parametrelerinin Ayarlarl

Eksen 2 icin parametreleri ve servo parametrelerini ayarlayin.

Compute Basic Parameters 1 - Aoos #1

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

Msctine Comporenis Corrveyor -
Linit Seting O -

Oty dameter of Bol D8] s R T |

Badarhon Giar FLage (ML NN

< Calcuiyte reduchon rabg by eeth or dameiers

Encocer Resoibon AL ol o]

Sattrg Slange

o

+ |_ Lompute Bamr Farametes |

Bume Paramet=s 1 | N0 SETNG L

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

rvement mount Puise
i Maorvoston Liscd

w1 T

Az 5 result of celcsbon, e ST DODUrs N B moveent amourd
Apohing The caloulabon resit shove
you want fn perform o about o fm| e owor for the movement amount 0.0 [l

Ok 080 & refiesct by Shes s powrmmesters, 1 o

Do Caluiaton

Asagida, kayish konveydr elektronik disli ayanna ait ayarlama ayrintilan gésterilmektedir.

[Giris]

Oge Aciklama
Machine Convevor
Components &

Unit Setting O:mm
Outer diameter of
Roll 50000.0 [pm]
Reduction Gear
Ratio (ML/MM)
Yiik tarafi [ML] 1
Motor tarafi 1
[NM]
Encoder resolution 4194304 [pulse/rev]
[Calculation Result]

Oge Aciklama
Unit Setting O:mm
Number of Puises | ;55085333 puise
per Rotation
I'u'lcwemer_ﬂ Amount 6478422.3 um
per Rotation
Unit Magnification 1: x1 Times
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>m Konumlandirma Veri Ayarlarl

Axis #2 Positioning Data ayarnni yapin.

&l MELSOFT Simple Metion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-40SSC-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-S[]-Axis #2 Positioning Data] [ = | ) ]
Em]l!:t Edit View Online Tools Window Help -8 X
F 3R Jivow inmm
Cisghay Fiter | Dasplay A | [ CataGetling Assstant | |  OffineSmuabon | | Aytomalic Command Speed Cale, | | fyutomalic Sub dec Cale, |
Mo. | Cperstion pattem Contrel methed e, | Aimelswon | DecewlVOl | posterng address | Arcaddess | Commard seed | Dwel tr
3 S o c:inc Linsar 1 - 0: 1000 0:1000 L57079.6 um 0.0um 2000.00 mefmirn 0 ma
" torng Comment
i =g ©oement
1
sty Loremenl
4
stertng L orienl
5
BNy Lomimenl
§ @i Corsimenl
o
Ao@boning Commernil
i g mimetil
9 . .
In meril
IL ') mernil
13 .
i crmenl
mn (]
=] Irsert MM

No Operation Control Axis to be Acceleration Deceleration Positioning Command
: pattern system interpolated time No. time No. address speed
1 0: END \ INC - 1:1000 1:1000 1570796 00 EDGG.GFJ 0 ms 0
linear 1 LT T mm/min
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m Senkron Kontrol Parametre Ayarlarl

) ] v Joc

Oge

Input axis parameter

Kam calismasinda giris ekseni (eksen 2) gecerli besleme degerine senkronize olan eksen 1 icin parametreleri ayarlayin.

Aciklama

Ana saft icin servo giris eksen tipini ayarlaymn.
(Eksen 2 igin "1: Feed current value" degerini ayarlayin)

Axis 1 synchronous
parameter

Eksen 1 senkron kontrol parametresini ayarlayin.

Synchronous control
image

Ana safta baglanan gikis eksenlerinin konfiglirasyonu
gorintilenir.

Giris/Cikis eksenlerinin konfigiirasyonu bir bakista kontrol
edilebilir.
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m Senkron Parametre Ayarlarl

Asagida, eksen 1'i eksen 2 gecerli besleme degerine senkronize eden ayarlar aciklanmaktadir.
Gezinme mendsiinde [Axis #1 Synchronous Parameter] 6gesini segin ve ana saftin parametrelerini goriintiilemek
icin [Main shaft (Main)] 6gesini segin.

‘] kT pea vl WC e Satt F 2 DIWMELSEC Q-FeFx5-4055C-5_ampe.gad 0L FXS5-4055C-5{ |-t & Sy

Project ot Yew QOrfie  Wndow beip =8

% © Ao inaAE,

Syvm hevmous contral mosdule settog por N

Mam shatt

Mam eput axm
Pr 400 Type | Lderoo outdow |
— s o IF

Sard wpart s e
. 401 T

HLA Q

Asagidaki parametreleri degistirin. Asagidakiler disinda, senkron parametrelere ait varsayilan degerleri kullanin.
Oge Agiklama

Pr.400: Type 1: Servo input axis
Main shaft Main input axis No.
Pr.400: Axis No. 2
Pr.438: Unit 0:mm
Cam axis cycle unit setting r
Pr.438: Number of decimal places 0
Output axis Pr.439: Can axis length per cycle 157.0796 mm
Pr.441: Cam stroke amount 100000.0 pm
Pr.440: Cam No. 1
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m Girig Ekseni Parametre Ayarlan ) ooc

Asagida, eksen 1'i eksen 2 gecerli besleme degerine senkronize eden ayarlar aciklanmaktadir.
Input Axis Parameter penceresini gérintilemek icin Gezinme menusinde [Input Axis Parameter] &gesini segin.

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

| Project Edt yew Qnkne Joos  findow Help -8k

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

Dy Fifte &) gt Rees -

e el - iy B2

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

oy AT e o okl 1, ok
iy Latndoes he. of Corveechin
o)
o 2% Renlton of Bvtvossa
onder v 0P

LR EIRT. e =13
By A7 hiosd o e PR
Uit Efang | speed )

M. 12 UnE

e 03 e Mige 1 bt 1 i

P, X3 pngith pe Cpdie A it 0L o

Aciklama

Servo input axis Pr.300: Servo input axis type 1: Feed current value
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m Senkron Kontrol Parametre Penceresine Gegis

Asagida, senkron parametre penceresine gegisi gosterir.

[Senkron parametresi]

r
2 MELSOF # Motion Module Settng Funct YMELSEC Q-FeFxs.4

Promat LOR Yiew Qnine  Yindow  Hep
3% LT

Navgaton

B § 01 FXSANNSC-6

-~
System Settin

] yalam Setting Maw shalt

1 Bystam Confguration

Haw gt anin
. Mark Detection Pr. 400 Type
@ cornmoter Py 4001 Axs ¥

Sl mput ann

Trow

’ Servo Paramater

(1) Menude [Axis # 1 Synchronous Parameter] 6gesini segin.
Ardindan, eksen 1 senkron parametresi degistirilebilir.
n ‘( mand Ceneration Axs Pos ‘ LA ) w-.-:-’l‘h-

n P U chnnoss aramotar Mam shalt chatch

Axs 1

Y 0500 corty o masle

@ A #2 Synchvonous Paren . A0 0FF cortrol mede

[Giris eksen parametresi]

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

I [ L Sarctvenous Control [reage }_
| e

[ | Symchremous control modele settin

M shalt chteh control setting

fatirg vake

et eoch maodiube parassetey

e

b Crv Cortrut Y ke

(3) Giris eksen parametresini agmak icin ana safti segin.
Giris ekseniyle (eksen 2) ilgili parametreler ayarlanabilir.

[Synchronous control image]




‘i
] MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_TUR

>m Kam Verilerinin 0Iu§turulm35|

Ekran verilerini olusturun.

Sonraki sayfada, gercek ekrani acin ve kam verilerini olusturun.

o] -8 N
3

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

T

gkl - ol Laoghi W grvboaise Py Dk

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

), R

N

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

e mre B e e By serme

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

JET. 1 2000 G TP Carataed e

IS -] & WA I ORI Caratad Gowed

4 & T L i P Coretees pma

] A4 axc 4 s LEE SRR et —

L1 e L8 Aren O Careterd igmed

p= 2 3 e .l Fruiard pmad

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

EERCT LTS
a1 F S a5 T-Lam =
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ESE

>m Kam Veri

lerinin Olu§turulm35| ) 000

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

PN [T My A 100%

! Project Edit View Online Window Help

- X

S YoM -1

Mavigation o=

P

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

creleration =[] Jerk =—

s

Point Data

Display Magnification
Width 100 SgHeight 100

- o [ W/H 10086 Screen ]

§ Parameter

#” Servo Parameter

—E-_‘-

© % Positioning Data

\

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

 Cam_Data_List

i L, Simple Motion Monitor
[ Servo Amplifier Operation

.

[ +]

90.00000 150. 00000 270.00000 350.00000

[degree]

m

I < | Fine-tune the cam curve by section

W Digital Oscilloscope

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

Kam verisi olugturma tamamlanmistir.

Sonraki ekrana gecmek icin (@) dagmesini tiklayin.

Host-192.168.3.250
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»m Senkron Kontrol icin Calisma Kontrolii

Senkron kontrolin calismasini kontrol edin.

Once projeyi kaydedin. (Kisim 2.2.7'ye bagvurun.)

Projeyi kaydettikten sonra, senkron kontrol parametrelerini ve kam verilerini Basit Hareket moduiline yazin. (Kisim
2.3.6'ya basvurun.)
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) Senkron Kontrolii Baglatma ve Calismayi Kontrol Etme ) W

Senkron kontroli baslatin ve calismayi kontrol edin.

Sonraki sayfada, gercek ekrani agin ve senkron kontrolii baslatip calismayi kontrol edin.

W 01:F-S05E0-5 - Aws Mgniter

4 BEanraan
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m Senkron Kontrolii Baglatma ve Calismay:! Kontrol Etme

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

FE=EEEEE

Lol

Axis Monitor

Monitor Type: | Axis(Qutput Axis)

Axis #1

Axis #2

Md.20:Feed current value

Md.21:Machine feed value

Md.23:Axis error Mo.

Md.24:Axis warning Mo.

Md.26:Axis operation status

Md.28:Axis feed speed

executed

Md.44:Positioning data No. being | _

Md.47:Positioning data being
executed : Operation pattern

Md.47:Positioning data being
executed : Control method

IM.-J AFOrrtinninn At kaina

0.0 pm
0.0 pm

Synchronous Control
0.00 mrm/min

Positioning Cornplete

157079.6 pm
157079.6 pm

Waiting
0.00 mimy'rmin

Positioning Comnplete

< Caligma resmi >

v] Fant Size:  select Mo | Module Information List

@ |PLC READY(U1¥G5350)

@ |READY(U1¥G31500.0)

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

Md. 108:5ervo status 1 : READY O

Md. 108:5ervo status 1 : Serva OM

\Md, 50:Forced stop input(U 1¥G4231)

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

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

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

|Mr| 1324 Minarstinn Heosd] 11¥50053%

Senkron kontroli baglatma ve calismayr kontrol
etme islemi tamamlanmstir.

Sonraki ekrana gecmek icin (@) digmesini tiklayin.
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>m Dijital Osiloskop ile Calisma Kontrolii

Dijital osiloskop ile ¢calismay kontrol edin.

Sonraki sayfada, gercek ekrani acin ve dijital osiloskop ile calismayi kontrol edin.

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

Ly My

(4’3 4 4 | |niN

b Conivnpal Mede gy Counb Flarnh Fime
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m Dijital Osiloskop ile Calisma Kontrolii

‘-_',ﬂ Digital Cecilloscope - D ¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - 01:FX3-4055C-5

! File Edit View Action Online Tools Help

cade iRl

. o

Olusturulan kam verilerine ait dalga formunun dijital osiloskoptaki eksen 1 [ A I v_1] |

glincel degerine ait dalga formuyla eslestigini kontrol edin. , L L.
(Grafigin gérintimd drneklemin durdurulmasina ait zamanlamaya bagh Kam Ekseni 1 déngusi glncel degeri
Kam Ekseni Besleme giincel degeri

olarak degisir.) EMotor h
otor hizi
WORD mm BT . . —K : \ EMotor giincel degeri

m

CCNCRC RO

;ﬂ 7] -
'°'°°°E.F_.:3 7] |

& Scale | AUTO ~|
0.0 1000, O 2000, 0 3000 : . T
—— Dijital osiloskop ile ¢calisma kontroli tamamlanmistir.
O Bfafus STOP --"“J ,r"“] ]
Sonraki ekrana gegmek igin digmesini tiklayn.
o Contioual Mads Trigger Counts Finish Time g€ < m 9 y

Simulation (1.1) MODE Digital OSC
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@& Bu Boliimiin Ozeti

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

+ Sistem Konfiglirasyonu

Senkron Kontrol icin Baglatma Proseduri

Senkron Kontrol icin Parametre Olusturma

« Senkron Kontrol icin Calisma Kontroli

Onemli noktalar

Sistem Konfigiirasyonu

Senkron Kontrol igin Baglatma
Prosediiri

Senkron Kontrol igin Parametre
Olusturma

Senkron Kontrol icin Calisma Kontrolii

Bir eksen eklemek igin, SSCMETII badlantisiyla servo yikselticileri ve kontrol ekseni
numaralanm ayarlayin, servo motorlan ekleyin ve kablo tesisatimi yapin ve MELSOFT
GX Works3 ile ayarlan konfigiire edin.

MELSEC iQ-F serisi Basit Hareket modili ile bir servo sistemini olusturma prosediiri
olarak, sistem konfiglirasyonu, parametler, servo parametreleri, konumlandirma
verileri ve senkron parametrelerini ayarlayin, kam verileri olusturun ve ayarlanan
dgeleri Basit Hareket modiline yazin.

Senkron kontrole ait parametrelere arasinda senkron parametreler, girig ekseni
parametreleri ve kam verileri {cam curve)} yer alir.

Axis Monitor penceresinde, senkron kontrol durumunun kontrol edilmesi
mimkinddr.

Senkron kontrol durumunu grafik icinde kontrol etmek icin bir dijital osiloskop
kullarn.
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[ = Son Test ) 00

Artik MELSEC iQ-F Serisi Basit Hareket Modlii Kursundaki tim dersleri tamamladiginizdan, son teste girmeye hazirsiniz.

Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, litfen bu konularn gdzden gegirmek icin bu firsati degerlendirin.
Bu Son Testte toplam 5 soru (7 madde) yer almaktadir.

Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.
Testin puanlanmasi

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

Puan sonuclar

Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplann yiizdesi ve basarili/basansiz sonucu puan sayfasinda

gorintilenir.
Dodru cevaplar : 5
Toplam soru : . Testll geqebvllmelc icin, sorulann
. %60'in1 dogru cevaplamaniz
gerekir.
Yizde : 100%
Devam Et l l Incele

= Testten ckmak icin Devam Et digmesini tiklayin.

+ Testi incelemek icin incele diigmesini tiklayin. (Dogru cevap kontrolii)
« Testi tekrar yapmak icin Tekrar Dene dUgmesini tiklayin.
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} Son Test 1 ) Bae

Litfen MELSEC iQ-F serisi Basit Hareket modiiliiyle konumlandirma kontrolii yapmak icin gereken yazilimi secin.

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

Cevapla ] [ Geri ]
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> Son Test 2

Litfen Eksen 1 icin servo yiikselticinin dogru kontrol ekseni numarasini secin.

]

Eksen secme déner
digmesi (SW1)

Yardimal eksen numarasi
ayarlama diigmesi (SW2)

]

Cevapla ] ’ Geri ]

Eksen secme déner
digmesi (SW1)

Yardimal eksen numarasi
ayarlama digmesi (SW2)
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} Son Test 3 ) Bae

Litfen MELSOFT GX Works3 ile izleme sirasinda sekans programinda istege bagh bir cihazi agmanin veya kapatmanin
dogru yontemini secin.

L)

Cihaz cift tiklamak.
Alt tusuna basarken cihaz cift tiklamak.

.

SHIFT tusuna basarken cihazi ¢ift tiklamak.

Cevapla ] [ Geri ]
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> Son Test 4

Litfen uygun senkron kontrol baslatma prosedtirnini secin.

A—-E—-C—-D-B-F

.

E-D—C—B—A—F

.

B=F-E=A—=D=C

A: Kam Verilerinin Olusturulmasi

B: Senkron parametre ayarlan

C: Konumlandirma veri ayarlan

D: Parametreler ve servo parametrelerinin ayarlari
E: Sistem konfigtirasyon ayarlan

F: Basit Hareket modiiliine veri yazma

Cevapla ] [ Geri ]
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} Son Test 5 ) Bae

Litfen terim kutusundan, dijital osiloskopun her bir 6gesinin dogru agiklamasini secin.

v | : Orneklem verileri ayarlanabilir.

¥ | :Bir tetikten 6nce ve sonra bir érneklem dénglisi ve drneklem hizi ayarlanabilir.

v | : Omeklemi baslatma kosullan ayarlanabilir.

Terim

1: Orneklem kosulu
2: Tetik ayan
3: Prob secimi

Cevapla ] [ Geri ]
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@3 s PUANI

Son Testi tamamladiniz. Sonuclariniz asagidaki alanda gosterilmektedir.
Son Testi sonlandirmak icin, sonraki sayfaya gecin.

Dodru cevaplar : 0

Toplam soru :

L]

Yizde : 0%

Devam Et | ‘ incele ‘ ‘ Tekrar Dene ‘

Testte basarisiz oldunuz.
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>

MELSEC iQ-F Serisi Basit Hareket Modiili Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz igin tesekkdir ederiz.

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

Kursu istediginiz kadar cok gézden gegirebilirsiniz.

 Incele | | Kapat




