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MELSEC iQ-R Serisi Simple Motion
. Modiilu (CC-Link IE Field Network) )

Bu kurs MELSEC iQ-R serisi CC-Link IE Field
Network Simple Motion Modilini ilk kez
kullanarak bir hareket kontrol sistemi olusturacak
katihmcilar icindir.
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>m Kursun Amaci

) oo

Bu kursun hedef kitlesi MELSEC iQ-R serisi CC-Link IE Field Network Simple Mation Moddilini ilk kez kullanarak bir hareket
kontrol sistemi olusturan kisilerdir. Bu kursta, PLC mihendislik yazilimi olan MELSOFT GX Works3 ile Simple Motion Modiilii

calistinimadan &nce gereken islemler, sistem tasarim prosediirleri, kurulum ve kablo tesisati agiklanmaktadir.

Simple Motion meddlindn kurulumu ve kablo
tesisati gibi bir drnek sistemin baslatlma
yonterni hakkinda bilgi edineceksiniz.

PLCopen ile uyumnlu FB'ler Kullanan

Baslatma

Program

Program Omedgi Sistern Ayarlama

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

Yeni baglayanlar igin, asagidaki kurslanin alinmasi énerilir.
«"GX "MELSEC iQ-R Serisi Temel Bilgiler" kursu

«"Works3 (Ladder)" kursu

"MELSERVO Temel Bilgiler (MR-J4)" kursu

*"Yeni Baslayanlar igin FA Ekipmani (Pozisyonlama)" kursu
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>m Kursun Yapisi ) 00c

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

Boliim 1 - Baslatma

Simple Motion modiiliinin kurulumu ve kablo tesisati gibi bir rnek sistemin baglatilma yéntemi hakkinda bilgi
edineceksiniz.

Boliim 2 - Sistemin Ayarlanmasi

GX Works3 ile servo siirliciinlin parametreleri, Simple Motion modiili ve CC-Link IE Field Network ayarlan hakkinda
bilgi edineceksiniz.

Béliim 3 - Program Ornegi

Ornek programi kullanarak Simple Motion modiiliiniin programlanmasi hakkinda bilgi edineceksiniz.
Boliim 4 - PLCopen ile uyumlu FB’ler Kullanan Program

PLCopen ile uyumlu fonksiyon bloklannin kullanildigi programlama hakkinda bilgi edineceksiniz.
Son Test

Toplam 5 kisim (7 soru), Geger not: %60 veya Uizeri
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>m Bu e-Egitim Aracinin Kullanimi

) ﬂﬂﬂ

Sonraki sayfaya git

Onceki sayfaya dén

Istenen sayfaya ulas

Egitimden gk

Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dénin.

"icindekiler Tablosu" goriintiilenerek istediginiz sayfaya
ulasabilmenizi saglar.

Egitimden cikin.
“Icindekiler” ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.
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CZ Kullanim Onlemleri ) oo

Giivenlilkt dnlemleri

Moddller ile deneme yaparken, lGtfen ilgili modiiliin kullanim kilavuzundaki tim giivenlik énlemlerini ckuyunuz ve
modiilii dogru sekilde kullaniniz.

Bu kurstaki dnlemler
- Kullandiginiz yazilim siriiminde gérintilenen ekranlar bu kurstakilerden farkli olabilir.
Asagida, bu kursta kullanilan yazilm ve her bir yazilim siirimi gésterilmektedir.
- MELSOFT GX Works3 Sir.1.032)
- MELSOFT MR Configurator2 Sur.1.60N

Referans materyalleri

Asagida, egitimle baglantili referans yer almaktadir. (Bu olmadan da 6grenebilirsiniz.)
Indirmek icin referans materyalin adim tiklayiniz.

Referansin adi Dosya bigimi

Kayit kagidi Sikistinlmig dosya 6,72 kB
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>m Baslatma

) oo

Bu bélimde, drnek sistemin is diizeninde baslatiima yéntemi aciklanmaktadir: Simple Motion modiilii ve servo
strtictilerin kurulumu, kablo tesisati ve harici devre konfiglrasyonlan.

m Baslatma Prosediiru

Asagida bu bélimiin akisina ait agiklamalar gésterilmektedir.

[ Modallerin montaji

¥

[ Guc¢ kaynaginin kablo tesisati ve baglanti kablolar |

-

.

[ Istasyon numaralarini ayarlama
[ CC-Link IE Field Network Baglama
[ Harici devrenin kablo tesisat |

¥

[ Sistemi acma
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»m Sistem Konfigiirasyonu ) e

(1) Ornek sistemin cihaz konfigiirasyonu

iki eksenli X-Y tablosunu kullaniniz. Harici devreyi uzak giris modiiliine baglayiniz.

R&1P ROMCPU  RDVVGF4  R3SB

MR-J4-GF

NZ2GF251-16D

CEe7 Dmiminiormiviminien

Harici devre
(orn. digme)

Bilyeli Vida Eksen Boyu (hatve): 10 mm HG-KR
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»m Sistem I(nnfigii rasyonu

(2) Yakinlik (proximity dog) ve strok limitler saglama

) oo

Asagida X-Y tablosunun calisma aralidi gosterilmektedir.
DOG ve FLS/RLS digmeleri asagida gdsterilen konumlarda saglanir.

FLS

DOG

RLS

155 mm

— 150 mm

Calisma menzili

0 mm

=10 mm

[ [
=10 mm 0 mm

RLS DOG

[ |
150 mm 155 mm

FLS

k
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@S Vodiilierin Montaji ) 00C

Her modili tasiyia Gnite Gzerine asagida gosterildigi gibi monte ediniz.
Ayrintilar icin, MELSEC iQ-R Moduli Konfiglirasyon Kilavuzuna basvurunuz.

RO4CPU R35B

R61P RD77GF4
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@Y Giic Kaynaginin Kablo Tesisat: ve Baglanti Kablolan

) ﬂﬂﬂ

Bu kisimdaki kablo tesisat semasi bir taslaktir. Tam kablo tesisati icin, mutlaka her modiiliin kilavuzuna basvurunuz.

(1) PLC giic kaynaginin kablo tesisati

Asagida, glic kablolan ve topraklama kablolarninin glic kaynagi moddiliine baglandigi bir 6rnek gosterilmektedir.

Kablo tesisatinda, gii¢ kaynagi modiiliiniin énlndeki terminal kapagini aginiz ve kablolan baglayiniz.
Giig kaynagi sistemindeki parazitlenmeyi azaltmak icin, bir yalitim transformatoérii baglayiniz.

Glc kaynad moddali:
Terminal kapadinin ici

200 ila 240 VAC

o .
Kaliplanmis
J devre kesici

(MCCB)

cp
‘ “r'
-

Servo strbicindn

Gug kaynad moduli

giic kablo Oge Uygun kablo boyutu Sikma torku
tesisatina gider
Gig kablosu 0,75 ila 2 mm? (18 ila 14 AWG) 1,02 ila 1,38 N-m
Lo 0,75 ila 2 mm? (18 ila 14 AWG) 1,02 ila 1,38 N-m
kablosu
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»m Gii¢c Kaynaginin Kablo Tesisati ve Baglant: Kablolar

(2) Servo siiriicii ve motorunun Gii¢ kaynagi kablo tesisati

Kontrol devresi glic kaynadi (L11, L21) ve ana devre glictiniin (L1, L2, L3) servo siriicliye giden kablo tesisatini yapiniz
ve glic kablosu ile kodlayici kablosunu baglayiniz.

200 ila 240 VAC L R .
Asagidaki tabloda servo siirlicii olarak MR-J4-10GF kullanildigi icin kablo
boyutlari bu modiile gdre belirtilmektedir.

) ﬂﬂﬂ

Servo sirlicii farkh bir kapasiteye sahipse, o modele ait Talimat Kilavuzuna

s
Kaliplanrmis
i devre kesici

svers W (MCCB) basvurunuz.
e un kablo boyutu Sikma torku
PLC'nin giig kablo Gg Jy9 yut
11T tesisatina gider Kontrol devresi
; . - 5 - , .
T Kaliplanmis glg kagilgl (L11, 1,25 mm? ila 2 mm? (16 ila 14 AWG)
§ devre kesici
e (MCCB)
A"Eiegeg;m 2 mm? (14 AWG)
[Py Manyetik MR-J4-10GF ‘
-“ ‘ kontaktar
] (MG Toprak kablosu 1,25 mm? (16 AWG) 1,2 MN-m

Servo motor g kaynad kablosu
H
1

Kodlayic kablosu

=
I

HG-KR13
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b3 .
ﬂ lstasynn Numaralarini Ayarlama

) ﬂﬂﬂ

(1) Servo siiriiciilerin istasyon numaralarini ayarlama

Servo stirliclilerin istasyon numaralarini ayarlamak icin déner diigmeleri (SW2 ve SW3) kullaniniz.
Istasyon numaralarnini onaltil olarak ayarlayiniz.

LILALTT

| . :
/’iz"’f Qﬁh
SW2 SW3
Istasyon numarasi ayarlama Istasyon numarasi ayarlama

doner digmesi (list) déner dugmesi (alt)
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>}ﬂ istasynn Numaralarini Ayarlama ) 00

(2) Uzak giris modiiliiniin istasyon numarasini ayarlama

Bir istasyon numarasi ayarlamak icin modulin 6niindeki istasyon numarasi ayarlama diigmesini kullaniniz.
Soldaki doner diigme ile yiizler ve onlar basamaklanna rakamlar ekleyerek ve sagdaki déner dugme ile birler
basamagina bir rakam ekleyerek ayarlayiniz.

l R R W W W W F W
R ELE R R R
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>}m CC-Link IE Field Network Baglama ) 0O

RD77GF Simple Motion modul, iki servo stirici (MR-J4-GF) ve uzak giris modiliini Ethernet kablolanyla baglayiniz.
Bunlan, bu kursta asagidaki hat topolojisiyle baglayiniz.

CC-Link IE Field Network icin asagidaki standartlar karsilayan Ethernet kablolan kullaniniz.
Ethernet kablosunun istasyondan istasyona maksimum uzakhigi 100 m'dir. Buna karsin, kablonun ¢alisma ortamina
bagli olarak bu mesafesi kisalabilir.

Istasyon 1 Istasyon 2

- W
R

Ethemet kablosu Konektér Standart
Kategori 5e veya Uzeri, dliz kablo (cift blendajli, RJ45 konektdrl | Uygulanabilir kablolar:
STP) *IEEE802.3 (1000BASE-T)

*ANSI/TIA/EIA-568-B (Kategori 5e)
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} Harici Devrenin Kablo Tesisati

Bu kursta uzak giris modiiliine bir harici devre baglayiniz.
Asagidaki sekilde her sinyalin kablo tesisati ve atamasi gdsterilmektedir.
Zorlamali durdurma, ileri déniis/geri doniis limiti ve yakinhk sensori (proximity dog) icin normal olarak kapatilmis

kontaklar kullanimz.

LT P TR
EA NN R RN NN RN

C Link

KT
g r._I' : |

L ';r
e

L

X00: Zorlamal durdurma
X01: X ekseni ileri déniis JOG
X02: X ekseni geri doniis JOG
X03:Y ekseni ileri doniis JOG
X04: Y ekseni geri doniis JOG
X05: X ekseni baslatma
X06: Y ekseni baslatma
X07: Hata sifirlama

X08: Y ekseni senkron baslatma
X09: Pozisyonlama numarasi segimi
X0A: X ekseni yakinlik Gnitesi

(proximity dog)

X0B: X ekseni ileri donis limiti
X0C: X ekseni geri dénds limiti
X0D:Y ekseni yakinhk Gnitesi

(proximity dog)

XOE: Y ekseni ileri dénis limiti

) ﬂﬂﬂ

‘I X00| | X02| | XOE ||COM XOF: Y ekseni geri déniis limiti

24VDC L X01 XOF | |COM

X00 || XO01 || X02 || X03 || X04 || XO5 || X06 || XO7 || X08 || X09 || X0A || XOB || XOC || XOD || XOE || XOF ||COM

H VANNNN (AT
—o—o *——o—= ® . —e s
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»m Sistemi Acma

) ﬂﬂﬂ

PLC'nin RUN/STOP/RESET diigmesinin STOP seklinde ayarlandigini kontrol ediniz.

RESET RUN

Q)

STOP

Sistemin gliclinii aginiz. Servo strlclide "Ab" goriintdlenir.

A S lEgr  CC-Link IE Bierd

MELEEHVO-] 4
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@I Bu Boliimiin Ozeti

) oo

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

+ Sistem Konfiglirasyonu

« Modiillerin Montaji

« Gucg Kaynaginin Kablo Tesisati ve Baglanti Kablolar
+ Istasyon Numaralarnni Ayarlama

+ CC-Link IE Field Network Baglama

= Harici Devrenin Kablo Tesisati

+ Sistemi Agma
Onemli noktalar

Sistem Konfigiirasyonu
Modiillerin Montaijl

Giic Kaynaginin Kablo Tesisati ve
Baglanti Kablolan

istasyon Numaralarini Ayarlama

CC-Link IE Field Network Baglama

Harici Devrenin Kablo Tesisatl

Sistemi Agma

MELSEC iQ-R serisi PLC'ler ile MELSERVO J4 serisi servo siriicileri CC-Link IE Field
Metworki lizerinden badlayan bir sistem konfiglire ediniz.

Gig kaynagr modilini (R61F), PLC CPU modiilind (RO4CPU) ve Simple Motion
modilind (RD77GF4), R35B ana tasiyic linitesi dzerine monte ediniz.

Giig kaynadimin PLC'ler ve servo sriicdlerle olan kablo tesisatim yapiniz.
Servo motor glig kablolanni ve kodlayio kablolanni servo siircilere baglayimz.

Uzak girig modiilii ve servo siriicilerin istasyon numaralanm ayarlayimz.

Simple Motion moddld, servo strlciiler ve uzak giris modulinid Ethernet kablolanyla
baglaymniz.

Baslatma digmeleri ve limit diigmelerini iceren harici devreyi uzak giris moddiliine
baglaymniz.

PLC CPU dnitesinin RUN/STOR/RESET digmesini, glig agiimadan &nce STOP
durumuna getiriniz.
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»@@m Sistem Ayarlama

) ﬂﬂﬂ

Asagida bu bélimde kullanilan her yaziimin striimii gésterilmektedir.

GX Works3 sir.1.032) veya Uzeri
MR Configurator2 sir.1.60N veya Uzeri

Profilleri Kaydetme

)

MR-J4-GF ve NZ2GF2S1-16D profillerini kaydediniz. Profiller bir kez kaydedildiginde, daha sonra kaydedilmelerine gerek

yoktur.

1) MR-J4-GF ve NZ2GF251-16D profil verilerini buradan ve buradan indiriniz ve zip dosyalarini istediginiz yerlerde saklayinz.

(Zip dosyalanm agmaniza gerek yoktur.)
2) GX Works3'l baslatiniz.

3) Proje agmadan [Tool] - [Profile Management] - [Register] &delerini seciniz.

4) Saklanan zip dosyasini seciniz ve [Register] 6gesini tiklayiniz.

Tool Window Help Register Profile
! Memory Card ¥ “limm| 2 g Lok jn: | piclie j = B cF B
Check Program... ":-Ji' Marme Date madified
{, i800_NTIGF351-160_1_ja C5PP oip 4/6/2016 10:07 Pht
Racenrt Place: - _
Chack Parameter = ® Lk 0002_MR-J4-GF_2 ja.CTP zip /6/2016 59 Pt
Confirm Memory Size (Offline)... -
Module Tool List... S
Drive Tool List... =
Librarie
Profile Management ¥ ' k
Reqgister Sample Library... E;mp_ul
Shortcut Key... &"!
Predefined Protocol Support Function... Mook
Circuit Trace...
Options... Fia pame: 0000 NZBF2S1ED 1 al5PP e =)
Files al lype: |.|!.I Supported Formats j

Type

Compress
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@ZI i Proje Olusturma

) ﬂﬂﬂ

GX Works3 icin bir proje olusturunuz.
1) [Project]-[New] 6gelerini seginiz.

2) New penceresinde asagidaki 6geleri asagida agiklanan sekilde ayarlayiniz.
3) Module Setting bélimiinde Module Label ayarini [Use] olarak degistiriniz.

Project Verify...

Change Module Type/Operation Mode...

Data Operation 3 -
MELSOFT GX Works3
Intelligent Function Module 3
Nnen Nther Enrmat File - 0 Add a module.
{ [Module Name] RO4CPU

Module Setting

[Start 1/O No.] 3E00

Module Label:LUse

| o Mot Show this Dialog Again

Setting Change
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»m Bellegi Ba§a Dondiirme

) oo

PLC CPU bellegini basa donduriiniiz.

1) ROACPU'yu USB kablosuyla bir kisisel bilgisayara baglayiniz.

2) GX Works3 USB baglanti ayanni yapiniz.
[Online] - [Current Connection Destination] 6gelerini seciniz. Baglanti hedefini asagidaki sekilde ayarlayiniz.
Iletisimin diizgln yapilip yapilmadigini kontrol etmek icin [Connection Test] 6gesini seginiz. Dizgiin yapiliyorsa,

pencereyi kapatmak igin [OK] butonunu tiklayiniz.

3) Bellegi fabrika degerine dénduriniz.
[Online] - [CPU Memory Operation] égelerini seginiz. CPU Memory Operation penceresi acildiginda, [Initialization]

butonunu tiklayiniz.

"Initialize the selected memory. Are you sure you want to continue?" mesaji agildiginda, [Yes] butonunu tiklayiniz.

M Write to PLC...
verify with PLC...

Remote Operabion]5])...
Safety PLC Operation...

Redundant PLC Operation(G

CPU Memaony Operation...

Specity Connaction Desbination Connsction

FEs. sa eSO, =)
jol 18- £ B O L[] '
Earal : CClok  Ethemet  (CIEFG QR Swes
i it e S v 7

B

LISE
PLC JEC [E Coent CC4ni Exhemsat i OC [E Rkl Hiad Modus

Modus NET/LO[H) Mgk Motde HasteriLocal

Modua Maodds

PLC Msde  ROPU
E m E Connectan Chamnal et ..
. [Scgk: Hetwork) {Eo-eamience nevaok) CPU Woguke Dvect Couped Seting
Coinficmh Tast

Time Cut (Sec) 30 Ratry T D

OC i Cont CC 1E el Ersimat
HET 10({H]}

_IJJ

E L'urt: CC IE Fiedd Ethemet

|i Tamget PLC
1

PLC Ha. I

O

[F=T (=]

0o

OC-link o4

Speofy Redendant PU

PLC Typa

Datzis

System Lmage...

Canel

1/2
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m Bellegi Ba§a Dondiirme

v

CPU Mamory Operation




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Field_Network)_TUR E-E

»m Modiil Konfigiirasyon Semasi ) oo

Bir modil konfiglirasyon semasi olusturunuz.

Proje agacindan [Module Configuration] 6gesini seginiz.

Element Selection penceresinden POU List sekmesini seginiz ve kullanilacak modulii strikleyip birakiniz.

Gergek sistemde kullanilan PLC modiillerine karsilik gelen figlrleri seciniz.

Modul konfiglirasyon semasini olusturduktan sonra, [Edit]-[Parameter]-[Fix] 6gelerini secin ve Module Configuration
penceresini kapatiniz.

Extension Base

RQ Extension Base
PLC CPU

Process CPU
Safaty CPU

C Controller

Head Module
Motion CPU

NCCPU

Power Supply

O Cwbanelonmn

Element Selection = X
{Find POU) jﬁ#‘bh.ﬂ Ly= Lad
< X | A
POWY CPU 0 1 2 3 4 Display Target: All -
iQ=R Series *
Main Base
m R358 5 Slots (Type requiring p
m RaBE Ype requiring p<
W R3BRB-HT & Slots (Extended tempei
I R3I108-HT 10 Slots (Extended temps
[ R310RE 10 Slots (Type requiring r|=
N R3128 12 Slots (Type requiring |
STAR
0




MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module({CC-Link_IE_Field_MNetwork)_TUR

»ﬂ Modiiller-Arasi Senkronizasyonu Etkinlestirme

) oo

Bu kursta modiiller-arasi senkronizasyonu etkinlestiriniz. (Not)
Proje agacindan [Parameter] - [System Parameter] dgelerini seginiz.
1) Inter-module Synchronization Setting sekmesini seciniz.

2) [Use Inter-module Synchronization Function in System] ayarnini "Use" seklinde yapiniz.

3) <Detailed Setting> bélimiinde [Select Inter-module Synchronization Target Module] secimini yapiniz.
4) Select the Synchronous Target Module penceresinde RD77GF4 ayanni "Synchronize" seklinde yapiniz.

5) Bu pencereyi kapatmak icin [OK] dugmesini tiklayiniz.

[Frput 1he Setiing Bam to Search ] l“l

ET:

- a Inter=module Synchronization St

[ Bor List [Find Bl

et drior svodiorfc Srecivomarton Tepct Mokl
-f-) Food Sean Interunl Settieg of baer-modile Syeehronimation
005ms Uret Setire
Fimad Goan Interval Setting (Mot set i 1.05ns unih i ires
Fisead Soan Inferval Setting (521 in 105ms unith 050 ma
1= ter-module Synchronization Master Sefteg

Meurrtie Skt Mo,

Set torpet module wack evscubing infer-module syncheonzatbon funcion &
Hﬂ\.ﬁ nrmarier of the anl macke cannst he changed mhan S folomice madube i et
-Nemkhhd.lh

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

| Chusch; | Rastors the Dedayft Settings |

Gyatem Paramessr Doverzion

(a7 Cancel

Symchroncus Master Setting of 0 [E Fisld Mot St ‘

1/2

Fem 2) Settng Salact the Synchronous Target Module e e =]
=1 Intur—moluls Syeche oniation Sallog I —
Uz Tntar-mocule Syrchromization Function n System Bt [ s [Fep— |Np|,.n1,g,-.,| |5qmiq

= 4
L) )
K=

10-11
ot}
-5
-4

Sl ‘menchronour, e not o for Ll moduls

Ssmochroreze I

5) _
BN T

(Mot) RD77GF donamim yazilimi stiriimi "04" veya daha duslk oldugunda, mutlaka modiiller-arasi senkronizasyonu etkinlestiriniz.
Donamm yazilimi striimind asagidaki prosedirt kullanarak kontrol ediniz.
1. Proseduiirl uygulayarak bir modiil konfigirasyon semasi olusturunuz ve haberlesmeyi CPU modiilii ile etkinlestiriniz. -
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»ﬂ Modiiller-Arasi Senkrunizasyonu Etkinle§tirme

(Not) RD77GF donarim yazihmi siirimi "04" veya daha disiik oldugunda, mutlaka modiiller-arasi senkronizasyonu etkinlestiriniz.
Donamm yazilimi stirimind asagidaki prosediri kullanarak kontrol ediniz.
1. Prosediir(i uygulayarak bir modil konfiglirasyon semasi olusturunuz ve haberlesmeyi CPU modilii ile etkinlestiriniz.
2. Menil cubugunda [Diagnostics] - [System Monitor] 6gelerini seginiz.
3. System Monitor Main Base penceresinin alt ortasindaki [Product Information List] diigmesini tiklayiniz.
4. Product Information List penceresini sada dogru kaydinniz ve firmware version situnundaki degeri kontrol ediniz.

Sywtern Monitor Main Base(]
|_rnd * ) i, 2 . Product Information List
- Ciger ot Chghury d

!!!! swrl'nm. - — " Nabwork 1P A
i ol B Informatio [Port

Gutension Hase | n (Port 2)
Unlrectall Foinis
| —— 1 Basic-Powar Supply

[Extension Bage i KrieF Basic-CPL

Uninstall e Basic-1/0 0

B S | - . - Basic-1/0 1

rﬁﬂ— = Basic-1/0 2

Uniretall Basic-If0 3

Basic 10 4

Datension Base -
Uninstall

IPed) | (Porl? TPvd)

Uninstall

Setension Hase
Ui mstall
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>}m Sabit Tarama Arallglm Ayarlama ) :gﬂ
/

Senkronizasyon araligini [Inter-module Synchronization Setting] sekmesindeki [Fixed Scan Interval Setting] béliminden
ayarlayiniz.

Modduller-arasi senkronizasyon déngisinin ayarlanabilen degerleri, baglantili cihaz noktalarinin numarasina ve kontrole bagh
olarak degisir.

Bu kursta uzak giris modiliini baglamak igin Fixed Scan Interval Setting ayarini 1.00 ms olarak ayarlayiniz.

Ayar islemi tamamlandiginda, [OK] butonunu tiklayiniz.

D —— - y R § O - =l E Sabit tarama araliginin referans degeri

| L0 Azgignment I Idubtiphe GPL Sstti Tner-moduale Synchronization Seting |
M_ Toplam istasyon  Sabit tarama
- - . fem Eating -
et S e Som o Sowt | @] [ satar-moduls Symchromiaatin e sayls aralgi
. Use= Enter= module Synchronizeatioen Furcsion n System Use
Ealezt bier-module Svnchronizstion Tanpst Modu ke <Dwlailed Seitne H H
“E gm_ || Fwd o bl Bt of -l St 1ila 4 istasyon 0.50ms
- moculs Sy ization Seti 106z Liait Setting -
Tt e 5 ila 13 istasyon 1.00ms
Ficed Soan Fienval Satting (Set in 005ms uni) 100 mg |
= Ierler dufc Sy Masfor Scifog i ¥ . .
Synchrnous Master Sctling of GG IE Fickd ot B 14 ila 64 ista syon 2.00ms
Pesar o St o, i
65 ila 120 istasyon | 4.00ms -

Set the moduls which = the synchronous macter wathin the modules
II_Ilr:;a-r-:ﬂ renquired 50 gal wher bocal glaton of CO-Link 05 Field & ool 56 a8 synchronous 1anged babveeen

(CPU module® has been sat b syrchronous master mithin the modules sutomat ically ) "
Flease be gure 10 et #w ocal station of mouvied CO-Ling [E Field 10 synchrorois masher within the
modulss mher e kcal siation of CO-Link [E Field = 521 35 synchronous tareeq between un.

{The bocal =lalon weill b reaive slation of symcteonous command mithn modules: becaus it s operabad

] -

by svrchronous command wathin modules from master station of O0-Link IE Field. 5o the local staton will -

[om Liet [Fond EmiE] | Check. | [ Pt T o

[ System Paamolar Dwviesinn | [ [<]3 ] Cancs! ]

[SUTUN] Sabit tarama arahig
Uyari 0CCOH [Synchronization cycle time over], hata 2600H [Inter-module synchronization process error] veya hata 193FH

4
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>’m Sabit Tarama Arallglm Ayarlama ) ll;/ll; [roc

[SUTUN] Sabit tarama arahg:

Uyan 0CCOH [Synchronization cycle time over], hata 2600H [Inter-module synchronization process error] veya hata 193FH

[Operation cycle time over error] olustugunda, daha biyik bir deger ayarlayiniz veya asagidaki noktalan kontrol ediniz.

- Calisma doéngdlistnin, istasyon sayisina gére optimum oldugunu kontrol ediniz.

* [Pr152] Maksimum kontrol ekseni sayisini ayarlayiniz.

- Ag parametresinin [Application Settings] - [Supplementary Cyclic Settings] - [Station-based Block Data Assurance] ayarini
"Disable” seklinde yapiniz.

Uzak giris moduld kullanmirken, [Station-based Block Data Assurance] ayanni "Enable” olarak yapiniz.
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} Uzak istasyonlarn Ayarlama (Servo Siiriiciiler, Uzak 1/0) ) 00c

(1) Bir uzak istasyon ekleme

Projede kullanilacak bir uzak istasyon kaydediniz.

1) Proje agacindan [Module Parameter (Network)] 6gesini gift tiklayiniz.

2) [Basic Settings] 6gesini tiklayiniz.

3) [Network Configuration Settings] béliimiinde <Detailed Setting> dgesini cift tiklayiniz.

Setting Nem

r'n[-..+ the Setting Item 1o Search | @ ltem . . 3} Settirg

Metwork Configuration Settings | <Detailed Settmg>
~ Refresh Settres

Refrash Settings {Detailed Settrg?
~ Hetwork Topology
Network Topology Lire/Star

Metwork Topology
i+ Application Settings
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@EB u:zak istasyonlan Ayarlama (Servo Siiriiciiler, Uzak 1/0)

[CCIE Field Configuration] penceresi agilir.

listesine iki kez surtikleyip birakiniz.

[ Detect Now ]
Mode Setng:  Cindee (Hagh Speed Mode!) - fsmgrment Method: [sm ;_
Y Setting
Mo Model lame SThe Station Type: o
v Ports | Start

i e
I Inteligent Device Station
I Irtelgent Device Station
Remote Device Station

MR- J4GF
i MR-MGF
MI2GF151-160

16 0000 DOOF

Link Scan Teee (loprax): [~ - ms
Rt VT Settng medlEnH

m

End |Ponts | Start | End

3B 0080
34 D084
52 0000

D083 Mo Setting
DDAT Ma Setting

5) [Basic Digital Input Module] - [NZ2GF251-16D] dgesini [Module List] béliminden modiil listesine sirikleyip birakiniz.
6) Iki servo siriiciiniin (MR-J4-GF) ve NZ2GF251-16D'nin moddil listesine kaydedildigini kontrol ediniz.

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

i Module List e

MR-JI-GF  MR-JI-GF NIXGFIGI

160

L)

. |
Select CC IE Field | Find Module | My 4 »

RrlsL |BElRE ) o e e

@ Genaral CC IE Field Modubs

E CC IE Fiekd Module (Mitsubkshi Electri
B Master|Local Module

# Head Moduke

I mR-34-GF 0.1 to 55N/ 3-P

g Uartal Tk o ""'—

M= NIZGFZ51-160 16 points

A GOTLHM Series

) ﬂﬂﬂ

4) [Servo Amplifier (MELSERVO-J4 Series)] - [MR-J4-GF] 6gesini, ekranin sagindaki [Module List] bélimiinden soldaki modiil

[SUTUN] Ana ag istasyonu olarak RD77GF

* RD77GF yardimci istasyon islevini desteklemez.

Simple Motion modiili islevine ek olarak RD77GF, CC-Link IE Field Network ana/yerel modiiline esdeger bir ana istasyon
olarak da islev gosterebilir. RD77GF sadece hareket kontroli icin degil ayni zamanda bir ana ag istasyonu olarak da
kullanilabildiginden, uzak I/O modiili ayni ag Gzerinde baglanabilir. Bu 6zelligi sistem konfigiirasyon maliyetini diigtrebilir.
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Uzak Istasyonlari Ayarlama (Servo Siiriiciiler, Uzak 1/0) ) 00c
(2) Baglanti cihazlan atama
Uzak istasyona baglanti cihazlan (RX/RY, RWw/RWTr) atayiniz.
1) Modiili saga dogru kaydinmiz ve [RX/RY Setting] ve [RWw/RWr Setting] bolimlerini gorintileyiniz.
2) Cihazlan asagidaki gibi atayiniz.
| Detect Now |
 ModeSetting:  Online (High-Speed Mode) - Assignment Method: Link Scan Time (Approx.): [~ - n
) No. Model Name STA# Staton Type 2)
s 0 MasterStaon | (Noy
B MR-J4-GF 1 Inteligent Device Station i‘- 36 0060 0083 Mo Setting
B MR-J4-GF 2 Inteligent Device Station . _36__0084__0DA7_lo Setting
= 3 Remote Device Station
Uzak giris modiltne ait X00 ila XOF, RX00 ila RXOF'ye atanir.
(Not) Assignment Method ayan Start/End olarak yapildiginda, RWw/RWr baslangic adresinin degistirilmesi Nokta olarak 4
ayarlayabilir.
MR-J4-GF servo sirlcliniin RWw/RWr degerini her zaman 36 nokta olarak ayarlayiniz.
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} Uzak istasyunlarl Ayarlama (Servo Siiriiciiler, Uzak 1/0) ) ooc

(3) Senkron haberlesleme ayar ve istasyona 6zgii (Station-specific mode setting) mod ayan

Diger ayarlan diizenleyiniz.

1) [Network Synchronous Communication] ve [Station-specific mode setting] ayarlanin gériintilemek icin modiil
listesini daha da saga kaydiriniz.

2) [Network Synchronous Communication] siitununda MR-J4-GF ayarini "Synchronous" ve NZ2GF251-16D ayarini
"Asynchronous" olarak yapiniz. (Not)

3) [Station-specific mode setting] stitununda MR-J4-GF ¢alisma modunu ayarlayiniz.
Bu kursta MR-J4-GF ayanm "Motion Mode" seklinde ayarlayiniz.

[ Detect Now |
Mode Seting: | Online (High-Speed Mode) 2] Assignment Method: Link Scan Time (2 3} i.): | - ms
—— N : _ %
A
Network Synchronous - Station-specific mode
No. Model Name Communication Alias Comment setting
¥
W 0 [HostStation
H_ 1 MR-J4GF Synchronous
B. 2 mraaGF Synchronous
Fg= | 3 MNZ2GF251-16D Asynchronous

1)

-

L] ]

1/2

[Siitun] MR-J4-GF servo siiriicliniin istasyona 6zgii modu

MR-J4-GF servo strlictinin iki adet istasyona 6zgii moda sahiptir: Hareket modu ve I/O modu.
Hareket modu ve IO modu birlikte ayni ag tzerinde kullanilabilir.

Aralarinda asagidaki farklihklar vardir.

Motion mode «s+=ss- Bu mod interpolasyon kontroll, senkron kontrol ve Simple Motion moddiliiniin kombinasyonuyla birden
fazla eksenin hiz-tork kontrolii gibi gelismis hareket kontrolii gerceklestirir.

I[/O mode sssssssanssas Bu mod, servo siiriiclide entegre olarak bulunan pozisyonlama iglevini kullanarak kayish konveyéri ve
dénis tablasini kolayca harekete gecirir. Simple Motion modiili disindaki bir modiil ana istasyon olarak
kullanilabilir.
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(Not) Uzak giris modiiliiniin Network Synchronous Communication ayari "Synchronous” seklinde yapilirken, uzak giris moduliniin
seri numarasina bagh olarak bazi kisitlamalar vardir.
Aynintilar icin, CC-Link IE Field Network Uzak IO Modiili Kullamm Kilavuzuna basvurunuz.
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@Z vzak istasyonlan Ayarlama (Servo Siiriiciiler, Uzak 1/0)

) oo

(4) Ayari kaydetme
Ayarlan konfiglre ettikten sonra, pencerenin Ust kismindaki [Close with Reflecting the Setting] 6gesini tiklayiniz.

v

|

Mode Setiing: e (High-Soesd Mode)

- A ebos ot =) Lok e o [

Retwork Synchronous Station-spedfic mode
No. Moded Name: - e e Comment 5
L]
E 1 wes Synchronous Feig tiner Mode
l 2 MR-} Synchronous Miation Maode
M= 3 NZIXGFXE1-1ED AsyndTonous

.

MR-J4-GF MR-J-GF mm:gl
=}

Select CC IE Field | Find Modu 4 » |
'@ General CC IE Fiekd Module
Emtﬂﬂlmmlm

@ Master|Local Module
@ Head Module
B Servo Amplifier{MELSERVO-T

B, MR-14 0.1 to 55kW/3-Phase
B Basic Digital Input Module
= 16 points
E GOT2000 Series
B GOT1000 Series

[Curthine] &
OC input module(sprng clamp i
termnal block type) o

[ |
DC input 16 points -
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»m Yenileme Ayan

) oo

Setting Item List

(1) Baglanti yenileme ayan

|1*'|:iu1 the Settre Ilem to Search

E B2

| [

Setting Item

Baglant cihazi ile CPU moddili arasindaki transfer araligini ayarlayiniz.
1) Module Parameter (Network) penceresinde [Basic Settings] - [Refresh Setting] dgelerini tiklayiniz.
2) [Refresh Settings] bélimiinde <Detailed Setting> 6gesini cift tiklayiniz.

3) Ayarlan asagidaki gibi konfigiire ediniz.
4) Ayar islemi tamamlandiginda, [Apply] butonunu tiklayiniz.

1/2

@ 7 Required Settings
48 Basic Settings

1) Settine

:H_“ Application Sattings

iguration Settings

Trem

Rafrazh Sattires
|- Metwork Topoloey

Metwork Topology

= Hetwork Configuration Settnes

Setting

Metwork Configuration Settings < Detailed Setting>
[ Refresh Scttings i

Line Star

RX00 ila RXOF durumu PLC CPU icin X100 ila X10F'ye uygulanir.

o —CEYCT TRETE T O o 1=y T e romms— | otart End
- B ~| 512 00000§ OO1FF  4mp  Module Label [

3)[ 1 Rx - 16| 00000 0000F @  Specify Device| v - 16| 00100 0010F
2 Rilir - 4 00000 00003 4mp  Specify Device » = 4 00000 0ODO3
3 Rl - 4 00000 00003 d4mh  Specify Device|w - 4 00100

- -
5 - - -
B - “ -
? - * -
a - * b
g - “ -
10 - - -

»

4
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RX00 ila RXOF durumu PLC CPU igin X100 ila X10F'ye uygulanir.
T P ICE TR TGS =L L=y TarE=tT | PEvieE TenE | T OnE

SB - 512 00000R OOIFF Module Label |-

|RX
Rl
Fleg

16 00000 00OOF Specify Devi 00100 O010F
4 00000 O0OO% Specify Devi ooooo - ooo3
4 00000 00003 Specify Devi no100

N ERERER BN AN E! KR ER E

Explanation
The end number (hexadecimal) of the device range to be refreshed is displaved

‘ l Festore the Defaylt Settngs
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(2) Eksen monitorii ve kontrol monitoriiniin yenileme ayan

1) Proje agacindan [Module Parameter (Motion)] 6gesini cift tiklayiniz.

2) [Refresh settings] - [Refresh at the set timing.] 6gelerini tiklayiniz.

3) Target ayarinin "Module Label" oldugunu kontrol ediniz.

4) [Transfer to the CPU.] - [Current feed value] ayarinin "Enable” oldugunu kontrol ediniz.
Bu ayar yapildiginda, eksen monitérinan her verisi moddil etiketine aktanlir.

Settrg Nem Lt

i e 3) ([ Modie Label .|
”E .,H: [ram. M | [T 1] [ 1] s
Hadroah af the sof trgy
-_I Mockile cperation Setaine Translar o the P, [rantor the byfier memory data to the specified dovice |
. 1_}. lr.ln'lmn aniting Ourertt ined vals 4} Enable Enabils
2) 3 Bt o e
- - n Foadrate Enabie Enabie Enabdla Enable
Ly Ratresh Timing (10 Az srvor bla, Enable Enable Enalske Enabhe
Piis warring Mo Enable Enabie Enable Enabla
Walid M code Enable Enable Enable Enabila
fixiz aperation slafus Enahble Enable Enable Enable
Currant spesd Enable Enable Enabls Enabla
Axig leadrate Enabile Enable Enabile Enable
Speed-posdion switching control positonng mavemant am Enahle Enahble Enable Enable
External input el Enable Erabie Enatee Enatils
Stabus Enable Enable Enabile Enable
Targnt valhss Enable Enabie Enabils Enabla -
4 m ¥

fem List | Fmd Fesull Chach, Rastore the Dedayh Settirgs
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(3) Yenileme zamanlamasini ayarlama

1) [Refresh settings]-[Refresh Timing] 6gelerini tiklayiniz.
2) [Refresh Timing] ayarinin "At the Execution Time of END Instruction” oldugunu kontrol ediniz.
Bu ayar ile, CPU SONLANDIRMA talimat islemini gerceklestirdiginde eksen monitdr ve kontrol monitérinin degerleri

yenilenir.
ot the Sattng Hem to Search _n_l [ — H-ﬁ = "'|
uE fb Ibam fais Fiisd sl o
| Ehcodsr apton inor mation Lhatie Enabie Lnabie Lnabie
j Module cperation setiing Feverse forque limi stored vakie Ensble Enable Enable Enable
il Madule coeration setting Spaed durireg command Ersble Enshle Enable Enable
) Fisirach patiinge Terque chiring command Ensble Enatile Enable Enable
1) m e Conirol mode swiiching status Ertile Enable Enable Enable
— Positicning dats being sxecuted (Axis to be terpolated)  Ensbls Ensble Erable Enable
Deceleration start {lag Enatibe Enable Enable Enable
Tranefer to the G Traneler the buffer memory data to the specified deice
Pre—raading data analysis status Enabs Enable Enable Enabila
Extemal command samal monitor Enable Enable Enable Enabla
|| Rafrosh Taning
Fafrash Timing 2) At the Exscution Tima of END hstruction
Rafrash Group [nlinc 1-64) T E
-/ Refresh Timing (L0} Specify the timing which transfers the 110 device data,
Rafresh Timing Yihen Ihter-module Synchronous Intermupt Program Execute -
4 m L3
Eplstion |
Sel refresh timng. -
Tem List TFrd Fosult Check . Restore the Defaul Settirgs




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Field_Network)_TUR

B

>}m Simple Motion Parametre Ayan

(1) Modiil genisletilme parametresi (Module Extended Parameter)

1) Proje agacindan [Module Extended Parameter] 6gesini cift tiklayiniz.
2) [Simple Motion Module Setting Function] penceresi agilir.

B L Parameter

g' System Parameter

£, RO4CPU
E B Module Information
= § 0000:RDT7CF4
£ Module Parameter (I
odule Parameter (MNetworlk)

3 Module Extended Parameter

2 Module POU (Shortcut)

S B

(o

Pr B 5peed

Diesplary Filter ool Al

Ttem

Cammon parameies
Br A2 Forced ving valkd frvald

Hanrw paremedass T
Pr. 100:Conrecied Machee
Pr. 101 virtual servo amplifer

Pr. Tiss speed Bt 30t
Hazw parameters

e

e, Ao g ion b ()

Pr_ 10D altion e O
Detaled paramelors |

Bt 0l i . g By

T

*| [Compute Basc Parameers L)

Axis 1 A 21 I
The paramater dosi not rely on azis and relate 1o

[Ho o -

Pr. 152-Contral s numbey upper

hk--.l

oe]
Mo Settng |

Oime Real Serva Ampifier  0-Use Aeal Servo Ampiker :

Topubie Ypuine

LT (i SO p g

LN [t T0000) p i

L:m ] Times L=x | Times

0 puine 3 J pudie 3

Sal accordmg 1o the machne and appleable motor

200000 pidse s 00000 pulse 5

b g HE U

OO0 s 3000 =

Sl accordng 1o the syzlem conlsguralmon whan th

) ﬂﬂﬂ
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»m Simple Motion Parametre Ayari

(2) Yaygin parametreler ve temel parametreler

1) Yaygin parametreler
[Common parameter] - [Pr.82: Forced stop valid/invalid selection] ayarini "3: Valid (Link Device)" seklinde yapiniz.
2.9 (6)'daki baglanti cihazlarini atayiniz.

Kullanilarak eksen sayisini [Pr.152: Control axis number upper limit] béliimiinde ayarlayin. Bu kursta "2" olarak ayarlayiniz.

Basic parameters 1 ve 2

2) Basic parameters 1 bir grup iginde [Compute Basic Parameters 1] diigmesi ile ayarlanabilir.
Ball Screw, Horizontal, Lead of Ball Screw (PB) ayarini 10 mm ve Reduction Ratio ayarini 1/1 seklinde yapiniz.
Motorun maksimum hiz ve rediiksiyon orani ile makine teknik ézelliklerini dikkate alarak basic parameters 2 ayarini

yapiniz.
2) Mt e s compre, o ey Pt P o e 2 P B e |
i i Mt g gl FI P — =
Display Filter [thiayr all ,' - =
Item Axis £1 Axis =2 l et o8 il a4 e -

Rwesie S Bgien (P

1) | Pr.82:Forced stop valid/invalid s.... | 3:Valid (Link Device)

e L T L

) oo

Pr.152:Control axis number upp...

2

Basic parameters 1
Pr. 100:Connected Machine

Pr. L:Unit setiing
Pr.2:Mo. of pulses per rotation

Pr.4:Unit magnification
Pr.7:Bias spesd at start
Basic parameters 2
Pr.8:5peed limit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0
Detaried parameteors T

Pr. 101:Virtual servo amplifier se...

Pr.3:Movement amount per rota...

Set according to the machine and applicable moto
MR.-14-GF MR-J4-GF No Sett
0:Use Real Servo Amplifier 0:Use Real Servo Amplifier D:UseR

0:mm 0:mm J:pulse
4194304 pulse 4194304 pulse 20000
10000.0 pm 10000.0 pm 20000
1:x1 Times 1:x1 Times 1:x1Tir
0,00 mm,fmin 0.00 mm,fmin 0 pulse,

Set according to the machine and applicable moto

&0000.00 mem,fmin &0000.00 mm,fmin 200000
100 ms 100 ms 00 me
100 ms 100 ms 10

Set according to the system configuration when th

v iraaiid (o ]

e e

* o e |

e ey
iy e e Bl
e darmat g 1eniion

k" e Lol

R Sy |

i el o CHCANOT, S TLEY @ T e |
Appteme Tr @ s e e

Bl S b b vt et |

| e T R S

|
L
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(3) Aynntilh parametreler 1

Baglanti cihazindaki yazilim strok limitlerini ve harici sinyalleri (FLS/RLS/DOG) Detailed parameters 1
bélimiande ayarlayiniz. Ayarlan asagidaki gibi konfigire ediniz.
2.9 (6)'daki baglant: cihazlarini atayiniz.

Item _ Mods £1 Axis 22
- Detailed parameters 1 Set according to the system configuration w
Pr.11:Baddash compensation a... |0.0 pm 0.0 pm |
Pr. 12:Software stroke limit uppe... 0,0 pm 0.0 pm
Pr. 13:Software stroke limit lowe... 0,0 pm 0.0 pm

Pr. 14:Software stroke limit selec. ..

0:5et Software Stroke L...

0:5et Software Stroke L...

Pr. 15:Software stroke lmit valid...  1:Invalid 1:Invalid |
Pr. 16:Command in-position width  10.0 pm 10.0 pm
Pr.17:Torque limit setting value 300.0 % 300.0 %
Pr. 18:M-code ON signal output t... 0:WITH Mode 0:WITH Mode |

Pr. 19:Speed switching mode

0:Standard Speed Switc...

0:5tandard Speed Swatc...

Pr. 20:Interpolation speed desig... | 0:Vector Speed 0:Vector Speed |
Pr.21:Feed current value during... |0:Not Update of Feed C... 0:Not Update of Feed C... 1
Pr.22:Input signal logic selection. .. | D:Negative Logic 0:Negative Logic |
Pr.22:Input signal logic selection. .. |D:Negative Logic 0:Negative Logic |
Pr.22:Input signal logic selection. .. 0:Megative Logic 0:Negative Logic |
Pr.22:Input signal logic selection. .. | D:Negative Logic 0:Negative Logic |
Pr 8 1*Soeead-nosition function H i 0l & 5 ! 10l |
Pr. 116:FLS signal selection : Inp... | 3:Link Device 3:Link Device
Pr.117:ALS signal selection : Inp...  3:Link Device 3:Link Device
Pr.118:D0G signal selection : In... | 3:Link Device 3:Link Device

Pr., 119:5TOP signal selection : I... | 2:Buffer Memory 2iBuffer Memory

- Detailed parameters 2

Set according to the system configuration w
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(4) Aynntih parametreler 2

Hizlanma/yavaslama sabitlerini ve JOG speed limit value ayarlarini Detailed parameters 2 bélimiinde diizenleyiniz.
Cihazlan asagidaki gibi atayiniz.

Item

Pr.25:Acceleration time 1

Axis =1

10ms

Axis =2

- Detailed parameters 2 Set according to_the ﬂ' stem configuration ™

10ms

= HPR parameter

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

\Pr.31:)0G speed limit value 3000.00 mm fmin 3000.00 mm fmin J
Pr.32:)0G operation acceleratio... |0: 100 0:100
Pr.33:)0G operation deceleratio... |0: 100 0:100
Pr. 3% Acceleration fdeceleration ... 0:Trapezoidal Accelerati... 0:Trapezoidal Accslerati...
Pr.35:5-curve ratio 1100 % 100 %
Pr.36:Rapid stop deceleration time | 10 ms 10 ms
Pr.37:5top group 1rapid stop s... |0:Normal Deceleration S... 0:Normal Deceleration 5...
Pr.38:5top group 2 rapid stop 5... | 0:Normal Deceleration ... 0:Normal Deceleration 5...
Pr.39:5top group 3 rapid stop 5... | 0:Normal Deceleration 5... 0:Normal Deceleration 5...
Pr.40:Positioning complete signa... 300 ms 300 ms
Pr.41:Allowable droular interpol... | 10,0 pm 10.0 pm
Pr.83:Speed control 10x multiph... |0:Invald 0:Invalid
Pr.84:Restart permissible value ... 0 pulse 0 pulse
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Command Torque 0:Command Torque
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Command Speed 0:Command Speed
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Check the Switching ... 0:Check the Switching C...
Pr. 122:Manual pulse generator ... |0:Do Not Execute Spee... 0:Do Not Execute Spee...
Pr. 123:Manual pulse generator ... | 200,00 mm fmin 200.00 mm fmin




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Field_Network)_TUR

B

>}m Simple Motion Parametre Ayan

) ﬂﬂﬂ

(5) HPR parametresi

Baslangig konumuna doniis hizi ve hizlanma/yavaslama siiresini HPR parameter bélimiinde ayarlayiniz. Ayarlar
asagidaki gibi konfiglre ediniz.

Baslangig kenumuna doniis yontemini, servo siiriiciinin parametreleri ile ayarlayiniz.

Ayrnintilar igin, bakimiz 2.13.3 (4).

Item Axis #1 _ Axis £2

= HPR parameter Set the values required for carryving out HPI
Pr.44:HPR direction 0:Forward Direction (Ad... 0:Forward Direction (Ad...
Pr.45:HP address 0.0 ym 0.0 ym
Pr.46:HPR. speed 2000.00 mm,/min 2000.00 mm,/min
Pr.51:HPR acceleration time selection 0: 100 0: 100
Pr.52:HPR. deceleration time selection 0:100 0:100
Pr.55:0Operation setting for incompleti... |0:Positioning Controlis ... 0:Positioning Contral is ...
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(6) Harici giris sinyali atama parametresi

Zorlamali durdurma sinyali, FLS/RLS sinyali ve DOG sinyali icin baglanti cihazinin polaritesini ve numarasini
External input signal assignment parameter baliiminde ayarlayiniz.
Cihazlan asagidaki gibi atayiniz.

Ttem

= Forced stop sienal

Awis 21 Axis #7

- External input signal azsignment_ Set the link device to azcien external input

Set the link device to assign forced stop si

- Pr.000:Type 11h:RY I

Pr.90 1:5tart No. HOO00
Pr.502:8it spedfication HO
Pr.903:Logic setting 0:Negative Logic

— Upper limit sienal Set the link device to assign upper Limit sig
Pr.210:Type 1th:RX 11h:RX
Pr.911:5iart No. HODOE HODOE
Pr.912:6it specfication HO HO
Pr.913:Logic setiing O:Negative Logic O:Negative Logic

- Lower limit signal Set the link device to assign lower limit sig
Pr.920:Type 11h:RX 11h:RX
Pr.921:S5tart No. HOOOC HOOOF
Pr.922:Hit specification HO HO
Pr.923:Logic setting O:Negative Logic O:Negative Logic

= Proximity dog zienal Het the link device to assign proximity dog
Pr.930:Type 11h:RX 1h:RY
Pr.931:5iart No. HOOOA HODOD
Pr.932:6it spacfication HO HO

A Pr.933:Logic setting O:Negative Logic 0:Negative Logic y
olop swgnal aet the link device to assgn stop signal.

Pr.940:Type 00h:Invahd 00h:Invahd
Pr.941:5tart No. HO00D HO000
Pr.5942:Bit spedfication HO HD
Pr.943:Logic setting D:Negative Logic D:Negative Logic

- Manual pulse generator mput Set the link device to assign manual pulse §
Pr.700:Type O0h: Irvvakd 00k Irvvakd
Pr. 70 1:5tart No. HOD0D HO00O
Pr.702:Count direction setting 0:Plus Count 0:Plus Count
Pr. 703:Ring counter max. 0 0
Pr. 704:Ring counter min. o 0
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(7) Diger parametreler

bélimindeki 6geleri asagidaki gibi ayarlayiniz.

Bu kursta baglanti cihazina pozisyonlama baslatma sinyalini atayiniz. [External positioning start request]

Harici komut sinyali atama parametreleri ve servo déngisel iletim parametrelerinin degistirilmesine gerek yoktur.

Item A =1 A =2

= External positioning start regu_.

LI [ B [ = - T

Pr.983:Loaic setting D:Neaative Logic O:Meaative Logic

- External command signal assiegn... ‘Set the link device to assien external comm

Pr.950:Type 11h:RY
Pr.951:5tart No. HODO5
Pr.852:Bit spedfication HO
Pr.953:Logic setting O:MNegative Logic
- External speed chanege request et the de
Pr.oa0:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.961:5tart No. HODO0O HO00O
Pr.962:6it spedfication HO HO
Pr.963:Logic setting 0:Negative Logic 0:Megative Logic
= Skip reguest S5et the link device to execute skip request.
Pr.870:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.971:5tart No. HOOOO0 HOOO0
Pr.972:Bit spedfication HO HO
Pr.973:Logic setting 0:Negative Logic 0:Negative Logic
- Speed-position control switchi_. Set the link device to execute speed-positi
Pr.980:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.981:Start No. HODO0O HO000
Pr.982:B6it spedfication HO HO
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(1) Pozisyonlama verilerinin tanimlanmasi

X ekseni ve Y ekseni icin pozisyonlama verilerini ayarlayiniz.
Bu kursta asadidaki calisma diizenini ayarlayiniz.

Pozisyon

150 mm

0 mm — > Zaman
Hiz
3000 mm/dk -—
|
!
!
0 mm/dk : r—> Zaman

-3000 mm/dk p-—-—-—-—c—r——-—
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(2) Pozisyonlama verilerini kaydetme
1) [Simple Motion Module Setting Function] penceresindeki proje agacindan [Positioning Data] - [Axis #1
Positioning Data] dgelerini cift tiklayiniz.
2) Asagidaki sekilde kaydediniz.
3) Verileri [Axis #2 Positioning Data] b&limune ayni sekilde kaydediniz.

A to be Acceleration  Decrieraton
— - -

0= 100 0: 100

O 100 0: 100
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Bu kisimda, Y ekseninin X ekseniyle senkronize olacak sekilde calismasina yénelik ayar aciklanmaktadir.

(1) Giris eksenini ayarlama

Input Axis Parameter penceresini acin ve [Servo input axis type] ayarini Axis #1 boliminde "1:
Feed Current Value" olarak degistiriniz.
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>
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1/2
(2) Kam verilerini olusturma /
Eksen 2'nin (Y ekseni) kam verilerini olusturunuz.
1) Proje agacinda [Cam Data] 6gesini sag tiklayiniz ve "Add New Data" segenegini seginiz.
2) Cam No. ayanm "1" olarak ve Setting Method ayarini "Set by Stroke ratio" - "Cam Curve" olarak degistiriniz.
3) Kam dizenini asagidaki gibi olusturunuz.
CETR— )
— . 2)
= &% Cam Data Il | Cam No. Setting Method
CR= 1) § (P Add New Data... 1% 10w 0 Seklry ErvhesFalio
mC Simple Mo " @ Cam Curve Free Curve
=T Import Other File...
W Digital Osc ) Set by Coordinate
Il'l'lpﬂl't... Auto-Generate
«  Show All
By the hundred o | | coxcel |
| e
Return to Basic S=tting
Settng Method : [troke Ratio (Cam Curve) »
Resolution : |2¥ bl
Siroke Setbing Rangs :
=100,0000000 t>  100.0000000 [%5]
: Cam Graph
Dieplay Graph Display Magnificabon ) F'I:il'll Data
l/stroke — [ Speed — [] Acceleration — [ Jerk — Width 100 = %Meght 100 v % | W/H 100%Saeen | [ vew _
[
100, 0000000

0009000 //

\\
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@ senkron Parametre Ayari

~Setting Method : —— [Stroke Ratio (Cam Curve) 3

Resolution : (286 =

Siroke Setting Ranges :
«100,0000000 to  100.0000000 [96]

2/2

)

Bieturn &0 Basic Setting |

~(Cam Graph
Display Greph ——
[l stroke — [~ Speed — [ Acceleration — [ Jerk —

(%]

Point Data

Display Magrification [
* % | WH 100% Soeen || [ vew |

Width 100 ~ %Heght 100

100, 0000000

\\

0.00000 it

180.00000 270.00000 360.00000

Section | Stert [degree] | End[degree] | Stroke[%w] |
1 [ b0 180.00000 100.0000000 Single Hypat.
30,00 0 0.0000000 Single Hypat.

TS R

.i} Fine-tune the cam aurve by ssction

) ood

af
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(3) Senkron parametreyi ayarlama

Eksen 2'nin (Y ekseni) senkron parametresini ayarlayiniz.
1) Proje agacindan [Axis #2 Synchronous Parameter] égesini ift tiklayiniz.
2) Gelismis senkron kontrol i¢in parametre ayarlama penceresi agilir.
Main Shaft (Main) kismi tiklandiginda, imleg [Pr.400: Type] bélimiine gecer.

setting selection] secenegine geger. [Pr.439: Cam axis length per cycle] ayarini "150.0000 mm”,

2)

[tem

synchronous control module setting
Han shaft

[Pr.400: Type] ayarini "1: Servo Input Axis" olarak ve [Pr.400: Axis No.] ayanni "1" seklinde yapiniz.
3) Output Axis Kam tiklandiginda, imle¢ Output axis bélimindeki [Cam axis cycle unit] - [Pr.438: Unit

[Pr.441: Cam stroke amount] ayarini "150000.0 pm" ve [Pr.440: Cam No.] ayarini "1" seklinde yapiniz.

Setting value
Set each module parameter.

Pr . 400:Tyvpe
Pr.400:Axas MNo.

1:5ervo Input Asds
1

Sub nput axs
Pr.40 1:Type
Pr. 40 1:Axis N,
Main shaft composite gear

B § Synchronous Cantrol Parameter

B Input Axis List

& Input Axis Parameter

= 8 synchronous Parameter
#® fos #1 Synchronous Parameter
& Aotis #2 Synchronous Parameter
Synchronous Parameter

o Auis #4 Synchronous Parameter

Output axis
Cam axis cycle wnit
Pr.438:Unit setting selection
Pr, 438 nit
Pr. 438:Number of decimal places

O:Invaiid

O:lse Unit of Man [nput Axis
Qomm
o

O:Irvvald

Pr.439:Cam axis length per cyde
Pr.441:Cam stroke amount
Pr.440:Cam No

150, 0000 mm
150000.0 pm
1

Pr.444:Cam axis phase compensation
advance bme

Pr.445:Cam awis phase compensation
e constant

Pr.446:5ynchronous control
deceleraton ome

Pr.447:-:0utput axis smoothing tme
constant

0 s
10ims
il

0 ms
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Ment cubugunda [Online] - [Write to PLC] 6gelerini seciniz.
PLC'ye yazilacak verileri belirlemek icin [Parameter + Program] diigmesini tiklayiniz.

Modul genisletilmis parametresinin depolama hedefi olarak "Simple Motion Module" ya da "CPU Module" secilebilir.
"Simple Motion Module" bir baslangig ayarn olarak ayarlanir.
Intelligent Function Module secenegi secilir.

Online Data Operabion
Depiay Gty Esated Snctons ‘

S0 - BN - SR - o -

| Pwamster + Programf] |0 Selet M v
o Guse AN} 0 2l ® CPU Buit-mMemory B 5 Memary Cand Jh Intelhgent Fumchion Mocie
[P A — * 0 B o= Titke Lisst Change Saw Bvie) 2
o e & T 1
- ’ Farameter =
, Sysieen Parameter JTPL Parame e » MIFOLIL 11417 | Not Calnusied 1
a Moch e Farameter - | ANTOYI2 %5NE | Not Canudeted 1
@ Modie EvtesecPaameteon0en.. [ | = I WITOYIIHETE  Not Calauiated
. My AT P et | l | DAIFOL1L 11082 _hlntl:.lnhbd

i Seots Smmmmort

| | 0TI 112829 | ot Calculsted
- & Global Label

#. _ZI:I:".D:I.IJ.I 1140 2% .Hu‘tl:dn.h'bd
- & Gilobal Label Initial Wakss
< TATIOYLY 14T | et Caloutaaed

(LA LORE AR L ]

= i Local Label bnitial Vahes
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) oo

Simple Motion moduili, SSCNETII/H uyumlu Simple Motion moddliintin aksine servo stirictiniin parametrelerini yénetmez.

Her servo siriicinin parametrelerini ayarlayiniz.

@EEE VR Configurator2'yi baslatma

)

GX Works3 proje agacindan [Module Parameter (Network)] dgesini gift tiklayiniz.
[Basic Settings] - [Network Configuration Settings] bélimlerini aciniz.

STA#1 servo slrlcUnin cift tiklanmasi Gzerine MR Configurator2 calismaya baslar.

£ CC IE Field Configuration (Start 1/0: 0000

—

! CC JE Field Configuration [Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

| Detect How l
Mode Setting:  Crlne (Hogh-Speed Mods - Assgrament Method: -m w|  LinkScan Tme (Apprax.): - m
A
RXRY Setting R RUWr Setiing Reserved Error
Ho. Mioded Name STA= Stabon T)
v . Points | Start | End | Poits | Start | Bnd | g Moni
m Y ostsn 0 Master Stabon h
L @ mae 1 Inteligent Device Station 35 0080 0083 Mo Setting
B 2 mreeF 7 Inteligent Device Stabon 3 0084 O00A7 Mo Settng
M= 3 NZ2GFIS1-168D 3 Remote Devaoe Station M 0000 OO0OF 52 0000 0033 Mo Setting
L m L
Host Staton [

MR- M-GF

i

MR-JI-GF MNZXGFI5)1
=180




kil MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Field_Network)_TUR

@EEEW servo siiriicii Secimi ) 8O0

Axis 1 servo slriicliniin parametresini ayarlamak icin, MR Configurator2 proje agacindan [Axis 1: MR-J4-GF(-RJ) Standard
(Motion mode)] - [Parameter] 6gesini ¢ift tiklayiniz.

Axis 2 servo sUrlicinin parametresini ayarlamak icin, [Axis 2: MR-J4-GF(-RJ) Standard (Motion mode)] - [Parameter]
&gesini cift tiklayiniz.

Parametresi ayarlanacak olan servo siriiciiniin Parameter Setting penceresinin sol Gstiindeki asag agilir mentiden
degistirilebilir.

i Project 2 x
.Eﬂﬂﬂm:ﬂlﬁeman_lac f

Parameter Setting X

Parameter Setting
(] Axis1

: F¥open [Hsave As

W 1-]:155:. SEI:TnD
4|

2 [l g Avis2:MR-34-GF ()

Common - Basig

Parameter

@ Paint Table _ Rotation dire
Extension Rotation dire
Extension 2 -
Alarm settini = CCW dir. du
Tough drive
Drive record Forced stopi

Component parts Servo forcec

Disabled (Tt
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HOEES

 Parameter Setting X |
El +]Read [ SetTo Default T verify [ Parameter Copy '=| Parameter Block

(1) [Operation mode] bélimiiniin [CC-Link IE Communication mode setting for communication] kisminda Station-specific
mode selection ayarini "Motion mode" seklinde ayarlayiniz.

i PAopen [Hsave As

[

Extension
Extension 2
Alarm setting
Tough drive
Drive recorder
Component parts
Pasition control
Torque control
= Serve adjustments
Basic
Extension
Filter 1
Filter 2
Filter 3

Vibration control

|2

Operation mode(**5TY)

Operation mode selection
Standard control mode v
When changed the parameter of operation mode and wrote,

please change the project to the model and the operation mode which be
supported after turning on the power again.

CC-ink IE Communication mode setting for communication(*=NwMD)
Station-spedific mode selection

Mobtion mode E
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(2) Sistemin zorlamali durdurma ézelligini uzak giris moddiliinden gelen sinyal ile gerceklestireceginizde, [Common] -
[Basic] bolimiindeki [Servo forced stop selection] ayarnini “Disabled (The force stop input EM1 and EM2 are not used)”

seklinde ayarlayiniz.

Motorun donis yoniini degistirmek icin, bu pencerede [Rotation direction setting] ayanni degistiriniz.

=] [E';}Funv:ﬁon display [i]

- Common Rotation direction(*POL)
S Rotation direction selection
Extension 2 CCW dir. during fwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input
Alarm setting
Tough drive Forced stop(*A0P 1)
Drrive recorder Servo forced stop selection
CDFI.'IFIOHEI'It parts Disabled (The force stop input EM1 and EM2 are not used)
Position control
Torgue control I
- Servo adjustments
Basic =
Extension

Filter 1

e Common - Basic

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

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

Mumber of encoder output pulse

4000 | pulse
| Encoder Output Pulse |

Zero speed(Z5P)
Zero speed 50 | rfmin (0-10000)
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(3) Gercekte baglanan enkoder kablosunun 2 telli mi yoksa 4 telli mi oldugunu [Component parts] penceresinde
[Encoder cable communication method sel.] bélimiinde dogru sekilde ayarlayiniz.

Mutlak bir konum algilama sistemi kullanmak icin, bu pencerede [Absolute pos. detection system sel.] ayarini

"Enabled (Used in ABS pos. detect system)" seklinde ayarlayiniz.

Mutlak konum algilama sisteminin kullaniimasi icin MR-BATEV1SET-A pili gerekir.

= EEFunction display
e
= Common
Sasic i Regenerative option[*REG) Brake output(MER)
Extension 2 Regenerative option setting Servo amglifier [ ] uses deciromagnetic brake interlock (MBR)
- Regen. option is not used Blectromagnetic brake sequence output

m
l

Battery(*ABS)
Disabled (Used in ncemental system)

] —1

ms (0-1000)

" -

Encoder cable(**C0OP1)

2-wwe
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(4) [Positioning] - [Home position return] 6gelerini tiklayip baslangi¢c konumuna donis yéntemini ayarlayiniz.
Bu kursta [Home position return method] ayarnni “Dog type (Back end detection Z-phase reference)” seklinde yapiniz.
[Home position return direction] ayarini “Address decreasing direction” seklinde yapiniz.

Filter 3

Vibration contral Positioning - Home position return
cal Od:e't?uch uring Home position return method (HMM) Detailed setting of home position return

ain changing . -
[ Paositioning Method selection Home position return speed
Basic (Ccia402 (%) Manufacturer-specific 100.00 | rfmin (0.00-167772.15)
Home position return method _ Creep speed
I Home position return Dog type (Back end detection Z-phase reference) | ﬂ 10.00 | r/min (0.00-167772.15)
& Dig EI I"r.cl Home position return direction _ Moving distance after proximity dog
E:!;cnsj - Address decreasing direction | ﬂ 0 puse | (0-2147483647)
& [Eluist display Proximity dog rout polarity -
Basic Home position return position data(ZST, 25TH) Detect dog with OFF |ﬂ
Gainfilter Home position shift distance Stopper time
Extension 0 | pulse | (0-2147483647) 100 | ms (5-1000)
IEmten on 3 Torque limit value
xtension
15.0 | % (0.1-100.0

Extension 3 | %0 )
Option setting
Special
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@ EEXM Parametre Ayarlama Ayrintilan
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(5) [List display] - [I/O] 6gelerini seginiz.
Her zaman PD41 parametresini ayarlayiniz.
Bu kursta yakinhk senséri ve limit anahtarlan denetleyiciden girildiginden (baglanti cihaz kullanilir),
PD41 parametresini "1100" olarak ayarlayiniz.

Basic o |
Ertenon
Filter 1 Mo, Abbr. | Name Setting range | Axisl
Filter 2 PD26 For manufacturer setting 0000-0000 0000
Filter 3 PD27 |For manufacturer setting 0000-0000 0000
Vibration cor PD2E For manufacturer setting 0000-0000 0000
One-touch PD29 | ™MSMD1  |For manufacturer setting 0000-0000 0000
Gain changing PD3D |TLS For manufacturer setting -0 0
| Positioning PO31 |WLC | For manufacturer setting 0-0 ad
Basic PD32  (WLL | For manufacturer setting 0-0 d
Home positic, | [PD33 | *MDS For manufacturer setting 0000-0000 0000
= Digital 1/O PD34  "™™D& | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Basic PD35 D7 For manufacturer setting 00000000 0000
B Extension PD36 | *MDB |For manufacturer setting 0000-0000 0000
2 BB List display PD37 | =TPOP Touch probe function sekection 0000-0031 0000
Basic PD38 | "TPR1 | For manufacturer satting 0000-003F 002C
Gain/filter PD3S | *TPR2 |For manufacturer setting 0000-003F 002D
gsion e ———— ——
gm PDM1 | *DOP4 [Function selection D-4 0000-1100 1100
Xiension 2 TS O e ST e SELUTY LT — e
Extension 3 PD43 | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Option setting PO | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Special PD4S | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Linear /DD Motor PO4E | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Positioning contry | [PD47 For manufacturer setting 0000-0000 0000
Network setting .| | PD48 For manufacturer setting 0000-0000 D000
bitd( _ __X) .
- Uretici ayarl igin
bitl(__X_)
bit2( _X__) RD77GF kullanmak icin, her zaman "1" ayarlayin.
bit3(X___) Yakinlk Gniteleri ve limit anahtarlar igin bir giris yontemi segin.
0: Servo strlicliden giris
1: Denetleyiciden giris
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Parametreler girildiginde, [Axis Writing] butonunu tiklayip parametreleri servo siirlicliye yazdinniz.
Parametreleri yazdiktan sonra, servo surticiiniin gliciini kapatip tekrar aginiz.
Total move &

oo | i e e [
Torgue condrol PD19 M4 For manufachurer setiing O000-0000 0000
B Servo adjustmen PD20 Al For manufacturer setiing 0-0 0
Basic PD21 = AZ For manufacturer setiing 00 o0
Extension PD22 *=L A3 For manufacturer setiing 00 o0
Fiter 1 PD23 =L A4 For manufacturer setiing 00 o0
Filter 2 . IPD24 For manufacturer setiing 00000000 0000
Filter 3 PD25 For manufacturer setiing 00000000 0000
Vibration cor PD25 For manufacturer setiing 00000000 0000
One-touch t PD27 For manufacturer setiing 00000000 0000
Gain changing PD23 For manufachrer setling 0000-0000 0000
= Positioning PD29 MSMD1 For manufacturer setiing 00000000 O
Basic PD30 s For manufacturer setiing 00 0
Indexer PD31 YLC For manufacturer setiing 00 0
Home positic PD32 YL For manufacturer setiing 00 0
= Digital 1O PD33 D5 For manufachurer seting DO00-0000 D000
Basic PD34 MG For manufacturer setiing 00000000 0000
Extension — | |PD35 D7 For manufacturer setiing 00000000 0000
= ESList display " |rD3s *MDE For manufachurer setiing D000-0000 0000
Basic PD37 *TPOP Touch probe function selection 00000031 0000
Gain ffitter PD33 *TPR1 For manufacturer setiing 0000003 002C
Extension PD39 *TPR2 For manufacturer setiing 0000003 002D
jo P40 TPRT For manufachurer setting -32TeB-327%67 1]
Extension 2 |PDL DOP4 Function selection D-3 0000-1100 1100
Extension 3 PD4a2 For manufacturer setiing 00000000 0000
Opition setiing PD3 For manufachurer setting 00000000 O
Specal PD44 For manufachurer setfing D000-0000 0000
Metwork setting (.| [PD47 For manufachurer seting DO00-0000 D000
<] ] Y For manufacturer setting 0000-0000 0000
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@ Bu Bslimiin Ozeti ) 00C

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

* Profilleri Kaydetme

* Bir Proje Olusturma

* Bellegi Fabrika Degerine Dondirme

* Modiil Konfiglrasyon Semasi

* Modiiller-Arasi Senkronizasyonu Etkinlestirme
+ Sabit Tarama Araligini Ayarlama

» Uzak istasyonlar ekleme (servo siirticiler, uzak G/C)
* Yenileme Ayari

* Simple Motion Parametre Ayan

* Pozisyonlama Verilerini Ayarlama

* Senkron Parametre Ayan

* PLC'ye veri yazma

* Servo Sirlcinin Parametre Ayarlar

Onemli noktalar

Profilleri Kaydetme +  MR-J4-GF ve NZ2GF251-16D"i ilk kez kullandiginizda, profillerini GX Works3'e kaydediniz.

Sabit Tarama Araliim Ayarlama = Sabit tarama araligini, kullanilacak istasyon sayisina ve uzak istasyon tlrline bagh olarak
ayarlayiniz.

Uzak istasyonlar ekleme (servo + CCIE Field Configuration penceresine bir uzak istasyon ekleyiniz.

stiriiciiler, uzak G/C) « Uzak istasyona bagdlanti cihazlan baglayin ve numaralann mikerrer olmadigimi kontrol ediniz.

Yenileme Ayarni » Baglanti cihazlanmin PLC CPU'nun belirtilen cihazina otomatik olarak aktanlmalan icin, baglant

yenilemeyi ayarlayiniz.

Simple Motion Parametre Ayarn « Simple Motion medilinin eksek kontroliyle ilgili ayarlanim konfiglire ediniz.

Servo Siiriciiniin Parametre = RD77GF servo sirlclinin parametrelerini yonetmedidinden, parametreleri dogrudan servo
Ayarlan siirliciiye yaziniz.
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calisma kontroli yapilmasi agiklanmaktadir.

Bu bélimde, Boliim 2'de ayarlanan Simple Motion modiili ve servo siiriiciiler (zerinde &rnek bir program ile

Bir Ornek Program Indirme

Ornek program GX Works3 Siir.1.032J ile olusturulmustur.

kutusu acilabilir.
Bu durumda, "Yes" digmesini tiklayiniz ve modil etiketini glincelleyiniz.

Buradan bir 6rnek program indiriniz. Zip dosyasini istediginiz bir konuma gikartiniz.

MELSOFT GX Works3

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

Are you sure you want to update?

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

M+RCPU_COM_Refresh_Selection |
M+RCPL_EtherPort

M4+RCPU_SD -

l Copy Message J Yes | Mo I

b

=

Modiil giincellendikten sonra, programi derlenmemis olarak ayarlanir.
Programi programlanabilir denetleyiciye yazmadan once derleyiniz.

Ornek program GX Works3'Un yeni bir siirimd ile agildiginda, modil etiket stirimiiniin farkini bildiren asagidaki iletisim
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>“ Kullanilan Etiketler
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(1) Genel etiket (Global Label)

Uzak giris moduli sinyalini genel bir etikete kaydediniz.

Label Mame Data Tvpe Clazs Azzien (Device/Label) |hitial Value| Constant Englizh({Display Tarest)
1 bEMI Bit WAR GLOBAL - [X100 1] Forced Stop
2 b JOG_FW Bit WAR GLOBAL =101 1] W oAz JOGH
3 b JOG_RY Bit WAR GLOBAL - |X102 1] W Az JOG-
4 bYJOG_FW Eit VAR GLOBAL X103 0 Y e JOGH
b by 0GR Bit WHR GLOBAL - [H104 1] Y ofwie JOG-
f bHSTART Bit WHR GLOBAL - [X104 1] W oAz Start
7 bBYSTART Bit YWAR GLOBAL  « |X106 1] YAz Start
a bERROR_RESET Bit WAR GLOBAL  w [H107 1] ERROR Reset
q B S MG Bit WAR GLOBAL - |H108 1] Y Az Svhchronous OMN
10 |bPosMumSelection Bit WAR GLOBAL - [¥104 1] Pozitioning Mumber Selection
11 |bxDOG Bit WAR GLOBAL - [H104 1] W oAxiz DOG
12 |bHFLS Eit VAR GLOBAL - [H10E 0 w iz FLS
13 |bHRLS Bit WHR GLOBAL - X100 1] ® Awiz RLS
14 |bYDOG Bit WHR GLOBAL - [X10D 1] YAz DOG
15 |b¥FLS Bit YWAR GLOBAL - |X10E 1] YAz FLS
16 |b¥RELS Bit WAR GLOBAL - |H10F 1] Y oAxiz RLS
17 |uRemotelhputStatusfirea Ward [Unzigned]s| VAR GLOBAL - W0 1 Femaote hput Module Status Area
18 \uRemotelhputOperationfrea Ward [Unzigned]/ WAR GLOBAL - [W100 1] Femote Input Module Operation Area
(2) Yerel etiket

Bir programda kullanilan bir cihazi yerel etikete kaydedin.

Label Mame Data Type Clags  |lhitial Value |Sonstant|  EnelishiDisplay Target)
1 |uxPoszitioningMumber Wiord [Ungigned]/Bit String [16=bit] VAR - # Aixis Pogitioning Mumber
2 |uYPositioning Mumber Waord [Unsigned]/Bit String [16-bit] VAR - Y fxis Positioning Mumber
4  |brHPRComp Bit VAR - # Bxig HPR Completion
4§ |bYHPRComp Bit VAR - Y Axiz HPR Completion
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(1) Modiiller-arasi senkron kesme programi (144)
Bu kursta modiiller-arasi senkronizasyonu etkinlestiriniz.

Bu durumda, moddller-arasi senkron kesme programinin (144) olusturulmasi gerekir.
Program EI veya 144 icermediginde, RD77GF'nin G/C sinyali (X/Y) yenilenmez.

Wnitialze I
LR | M
o \ 2
RDODTIEF 1 6PLC Read
RWFLC READY
S —— e
—

(10
9

{n
1)

[

. Fat

> Ana program

AN

> Kesme programi
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(2) Baslangic ayan (Tiim eksenlerde Servo ON)

Bu program baslangig ayanm konfigtire etmek icin kullanilir. Uzak giris moddilini basa dondUriir ve tiim eksenleri

servo-on duruma getirir.

. 1
Rl
i F
L] El
Pl e T8
RE AL
=l
ey g g
7% F w1
4) BEE D it o Lisduis
Fer X .
g L
arsn
I
A EA =
i)
¥
{6}
- = L] -
Fa g arphie
Lol
Fren
— e A p=
&) -
EE = S Ror - A o
i g REAL Nlcndls STabs
b rrr
LW
LONF S p—
- ‘ -
' = A
L80F
e O el cormmms
- ) )

J\

FAN

PLC HAZIR sinyalini
(RD77GF_1.bPLC_Ready) aciniz.

Uzak giris modilind basa
dondiiriniz.

Simple Motion modili ve uzak
giris moduli normal sekilde
baslatildiginda, tiim eksenler
servo-on duruma gelir.

Harici pozisyonlama baslatma
sinyalini etkinlestiriniz.

) oo
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(3) JOG isletimi
Bu program JOG isletimini gergeklestirmek icin kullanilir.

06 Opmration

(23) DhaOvF W00 spaadD irect
[ T ' Gerek X ekseni gerek Y
ekseninin JOG hizini

= 2000,00 mm/dk olarak
ayarlayiniz.

Auls JOG FW Forward run JOG start X ekseninin JOG igletimini
o gergeklestiriniz.

> lleri déniis JOG ve geri

. e donis JOG igin, aymi anda
L f 0— déniis engellenir.

J \

(a7
Al SO By JOG Y ekseninin JOG isletimini
gerceklestiriniz.

= lleri ddniis JOG ve geri

. donis JOG igin, aym anda
1f C dénis engellenir.
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(4) Baslangi¢c konumuna ddniis/Pozisyonlama isletimi

Bu program, baslangi¢c konumuna dénis ve pozisyonlama igletimini gerceklestirmek icin kullanibir,

Pozisyonlama uzak cihaz (RX05/RX06) tarafindan baslatilir.

J\

*PreitinningHome Position Return
105 p .
30N
=7 *
FPos itionin W P g $tert
: < MO P
Pdumber o
Sedection
BT P—
ST
haChE FPostioning start Mo
- )
T
- :
= F 1.3t
i Fios it
el
[?O:IF . - W Positioning start Mo
DEitioning A HE MOV IPos
Punmber Cornpiation -t
Selection
ST
= oF 1.str
Positioning
LLES R
¥ Axi HER MOV W Positioning start
o - B
PN Comgietion Flag 0N
= . —
]
= = Seabus A HPE o leti
= —
(82) .
S0 H Lormpleti

Pozisyonlama numara
secimi (bPosNumSelection)
kapaliyken, pozisyonlama
numarasi “9001" olarak
ayarlanir.

Pozisyonlama numara
secimi (bPosMumSelection)
agikken ve baslangig
konumuna déniis en az bir
kez yapilmissa,
pozisyonlama numarasi "1"
olarak ayarlanir.

Giig aglldiktan sonra
baslangig konumuna déniis
yapildiinda, Baslangig
konumuna donis
tamamland isareti
(bXHPRComp/bYHPRComp)
agilir.
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(5) Senkron kontrol
Bu program Y ekseninin modunu senkron kontrol moduna gegirmek icin kullanihr.

control” olarak degistirir.

Y Ekseni Senkronu ACIK (bYSYNC) agildiginda, Senkron kontrol baslatmanin ara bellegine ait bitl
(RD77GF_1.stSyncSysCtrl_D.uStart_D.1) acilir. Bu islem, Y eksenine ait [Md.26: Axis operation status] ayarini "Synchronous

[* Axis Synchronous Contml

Y ekseninin senkron kontrolini birakmak igin, Y Ekseni Senkron ACIK (bYSYNC) ayarini ve ara bellegin bitl'ini kapatiniz.
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(6) Hata sifirlama

Bu program Simple Motion modiiliinde olusan hatayi sifilamak icin kullanilir,

HATA SIFIRLAMA (bERROR_RESET) acgildiginda, hatayi sifirlamak igin hata sifirlama ara bellek alanlarina
"1" (RD77GF_L.stnAxCtrl1_D[0].uResetAxisError_D (Eksen 1) ve
RD77GF_1.stnAxCtrl1_D[1].uResetAxisError_D (Eksen 2)) yazilir.

Hata sifirlandiginda, ara bellek alanindaki "0" otomatik olarak ayarlanir.

| —a=

wn !
s —
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-
-
¥
el
- .
- -
L L)
- -
.
. 8 [
) » L]
L) . L
. P oo P oo o

[sletim kontrolt tamamlanir.
Sonraki sayfaya gidin.

e300
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Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

+ Bir Ornek Program indirme

Kullamlan Etiketler

« Ornek Programin Agiklanmasi

+ Ornek Programin Calisma Kontroli

Onemli noktalar

Kullanilan Etiketler  Uzak giris modiilii sinyalini global labela kaydediniz.

Omek Programin Agiklanmasi «  Modiller-arasi senkronizasyon etkinlestirildiginde, Moddller-arasi senkron
programinin ([44) olugturulmasi gerekir.

Omek Programin Calisma Kontrolii » X-Y tablasi uzak girig modiliinden gelen sinyale gore hareket eder.
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} PLCopen ile uyumlu FB'ler Kullanan Program ) ooo

PLCopen Hareket Kontrolii Function Block (FB), RD77GF icin saglanir.
Hareket Kontrol FB standart bir arayiize sahiptir. Dolayisiyla, FB kullanimi program gelistirme siirecinin
basitlestiriimesini ve okunabilirligin artmasi sayesinde bakim stiresinin kisalmasini saglar.

Bu béliimde Hareket Kontrolii FB kullanan program agiklanmaktadir.

m FB Kitapligi ve Ornek Programini indirme )

FB kitaphg! ve érnek programi buradan ve buradan indiriniz. Zip dosyasini istediginiz bir konuma gikartiniz.

[SUTUN] PLCopen nedir?

PLCopen, PLC uygulamalanmn gelisimini iyilestirmeyi, PLC programlamasi ici IEC 61131-3 uluslararasi standardini
desteklemeyi ve tedarikciden bagimsiz olan standart function block (FB) spesifikasyonunu onaylamayi amaclayan bagimsiz bir
kurulustur.

PLCopen sertifikali FB kullanimi PLC dreticilerine dayanmayan programlamaya olanak saglar, ¢linkii FB isletim
spesifikasyonlan ve G/C standardizedir. Bu &zellik tekrar kullanilabilirligi artiran ve miihendislik masraflarini azaltan
yapilandinlmis programlara olanak saglar.
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1) GX Works3 ile yeni bir proje aginiz ve Element Selection penceresinde [Library] sekmesini seginiz.
2) [Register to Library List] simgesini tiklayiniz ve [Register Library] 6gesini seciniz.

3) lletisim kutusu acildiginda, [OK] butonunu tiklayiniz.

4) Istenen yere kaydedilmis [MotionControl_RD77_1.01B.mlsm] dosyasin secip aciniz.

5) FB, Element Selection penceresinde kaydedilir. Element Selection - x
|=’.'?'.. PRS-
o3 X ar
Mv a
5) |
5 g MotionControl RDT7 MotionControl RDT7
= _.FE
Register User Library... § SingleAvis
Register Library... B MC_Movedbs Absolute Value Positioning
- MC_Moveddc Commanded Position Che

8 MC_Moveiel Relative Velue Positioning

MELSOFT GX Warks3 S| & MC_Movevek Velocty Control

[ 28 MC_Power +F Opersble

& MC_ReacActs Cusrent Position Read

a8 MC_Resdact Curment Torgue Read

Eﬁlgri:::T;:ﬁ:‘lﬁ!t:hih:nfi;m betors, pleass i MC_ResdAch Cument Wocky Reed F

- MC_ReadAcds Axis Error Read

- MC_RascAx: Auis Information Resd
 MC_ReadDigi Digital Ingut Read

3] . M D

: @ MC_ReadPar: Parameter Fead
48 MC_ReadSt Status Read

o Liwary |8 registerad to the bt

axeoute ‘Register to Library Lst’

qun-_ it s dhaad : =  MC_Reset « R Axis Error Reset
al‘._}' = ¢ Ubnesr ¢ Decsrwnts ¢ PLCaped D = | dg Faaxh PLCoreald F-J
= — - i MC_SetDven Dverride Value Selting
Degarsin v v Lo -
T = 48 MC_SatPosti Current Position Change
& Feurtn i ]
e - @ MC_Stop+RL Forced Stop
s no..-w:n. - Fe— 3 8 MC_TorgueCr Torgue Control
e Metoneris FOTI LAk moim SN S5 M F @ MC_WriteDig Digital Qutput Write
prra i 8 MC_Writefar Parameter Wite
[ Dty 4 MCyv_Homet+ Horee Position Riturn
i licipnion & MCv_ReadSe Servo Farameter Read
> i
User Library g B apty _ e
& i S Mm =
£ Publs Doour
ot i
1} -
(| Fils (v blgporlaniol K0P 100w = |Libawey v -
POU ... | Fovo... | Hist... | Hnd.l Library Gme [] | feeen
POU List | Fevorites | History | Module Library |
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Asagidaki sekilde, bu bélimde kullanilan sistem konfigtrasyonu gosterilmektedir.
Baglanti cihazinin isletiminin kolay aciklamasi igin bir GOT kullanilir.

(Baglanti cihazi bir programda calistinlirken, GOT gerekmez.)

Strok limit sensérleri gibi harici bir devrenin servo siirliciiye baglandig varsayilr.

R&1P  RO4CPU

RD7YGF4

R35B

MR-J4-GF

GT27**-5

3

LSN DOG

Bilyeli Vida Eksen Boyu (hatve): 10 mm

CC-Link IE Field Network iletisim
modili GT15-J71GF13-T2yi
kullanin.

DOG ve LSP/LSN diigmeleri
normalde kapal kontaklardir.
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m Ornek Programin Aciklanmasi )
(1) Baglanti cihazlan atama
Baglanti modiillerini asagidaki gibi atayiniz.
[ Detect Now ]
Mode Setting: | Online (High-Speed Mode) émﬁthﬂ’loﬁ: Link Scan Time fﬁmftr!J:r
F N ) )
_ RX/RY Setting RWw/RWr Setting
No. Mode! Name STA Station T
v N P= Points | Start | End | Points Start | End |
B I Host station 0  Master Station
B 1 MR-J4GF 1__Inteligent Device Station 36 0000 0023 N
W] 2 Grar=s 2 Inteligent Device Station 16 0100 O10F 16 0100 O10F
No Link Side GPU Side
" | Device Mame | Points | Start End Target - Device Mame | Points | Start End
- [SB - 612 00000 OOIFF  dah  Module Label[w]
= S = R12 . annn. _nn1ee ” Madile | abell -
1 |Rx £4 16| 00100 0010F ﬂ Specify Dwi:;}{ - 16| 007100 0010F
2 | Ry £d 16 00100 0010F ﬂ Specify Davit;w - 16 00100 0010F
| Rl £d 16 00100 0010F “ Specify Dwit;w - 16 00200| 0020F

GOT kullanarak RX100 ila 10F ve RWrl100 ila 10F'yi calistinniz.
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(2) Parametre ayan

[Module extended parameter] ayarini asagidaki gibi yapiniz.

1) Zorlamal durdurma servo striicinin giris sinyali ile yapildigindan, denetleyici Gzerindeki "Forced stop

valid/invalid selection" ayarini "Invalid" olarak yapiniz.

[Control axis number upper limit] ayarini "1" olarak yapiniz.
2) Yalkanlik sensérd, Gst limit ve alt limiti sensérlerinin servo siriiciiye girildiginden dolay, [Detailed parameters 1]

ayarini asagidaki sekilde yapiniz.

Item

Axis #1

-| Common parameter

The parameter does not

Pr.82:Forced stop valid finvalid
selection
1)

linit

Pr.152:Control axis number upper

l
1:Invalid

1

=l Basre parameters T
Pr. 100:Connected Machine
Pr. 10 1:Virtual servo amplifier
setting
Pr. 1:Unit setting
Pr.2:Mo. of pulses per rotation
Pr.3:Movement amount per
rotation

Pr.4:Unit magnification
Pr.7:Bias speed at start
-| Basic parameters 2
Pr.8:5peed imit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0
= Detailed parameters 1

Pr. 11:Backlash compensation
amount

Pr.12:Software stroke limit upper
limit value

Pr. 13:5oftware stroke limit lower
limit value

Pr. 14:Software stroke limit

Set according to the
MR-14-GF

0:Use Real Servo Amplifier
O:mm

4194304 pulse

10000.0 pm

1:x1 Times

0.00 mm/min

Set according to the ma
©0000.00 mm fmin

100 ms

100 ms

Set according to the sys

0.0 pm
0.0 pm
0.0 pm

0:Set Software Stroke Limit to

1/2
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Pr. 14:Software stroke limit 0:Set Software Stroke Limit to
calaction Feed Current Value

Pr. 15:Software stroke limit .
viahdfinvalid setting LInvaid

Pr. 16:Command in-position width | 10.0 pm

Pr. 17:Torque limit setting value 300.0 %
F:r._lB:M-cnde ON signal output 0WITH Mode

timang

Pr. 19:Speed switching mode a:é%dt:ndard Speed Switching
Pr. 20:Interpolation speed _

designation method 0:Vector Speed

Pr.21:Feed current value during | 0:Not Update of Feed
speed control | Current Value

Pr.22:Input signal logic selection : |
Lower limit

frppzérlgﬂn:t RIS I s 0:Negative Loagic
Pr.22:Input signal logic selection : | ) :
Stop signal 0:MNegative Logic
Pr. 22:Input signal logic selection : ,
Prumitq_.rﬂig m“]bgnc " 0:Negative Logic

Pr.81:Speed-position function 'G:Speed-pos:t‘nn Switching
selection Control (INC Mode)

Pr.116:FLS signal selection : Input |
type

I;;l?:ms signal selection : Input i Al
.’ ﬁ'llw signal selection : 1:Servo Amplfier

i
Pr.119: i selection :
il b 2uffer Memory

O:Negative Logic

1:5ervo Amplifier
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(3) Kullanilacak yapilar

FB kullanmak icin, "AXIS_REF" yapilandiriimis veri tiriini kaydediniz.

(Ornek program kaydedilmistir. Asagidaki isleme gerek yoktur.)

1) Oge Secim penceresinde [Library] - [MotionControl_RD77_1.01B] -

[Structured Data Type] 6gelerini seginiz ve

[AXIS_REF] 6gesini Gezime agacinin [Label] - [Structured Data Types] bolimiine suriikleyip birakiniz.

2) Gezinme adacinda [Label] - [Global Label] - [Global] 6gelerini ¢ift tiklayiniz ve Genel Etiket (Global Label)

Ayarlama penceresini aciniz. "Axis1" adli, AXIS_REF tiirinde bir yapi olusturunuz.

Marvigation - X Element Selection
- | °c | pptions... |.

wy ..Jxlﬂ'

0 x

LT,

User Library

1} Library

il o FB
2 Global Label
5 Structured Data Type
M AXIS_REF

B MC_RD77

_g MotionControl_RD77_1.018  MotionControl_RD77

M MC_INPUT_REF_DI16 Input Information
M MC_OUTPUT_REF_DO16 Output Information

Axiis information

Library management

{Filter> | Easy Display

«| | Digplay Setting | | Check |

3 IECI T Welocity FLOAT [Double Precision]

ata Type Class Assign (Device /Label) | Initisl Value
_] AIIS_HEF VAR GLOBAL |y [Detsiled Settine
Distance FLOAT [Double Precision] VARGLOEAL + |D100 1]
WAR GLOBAL « (D104 0

N e e e P L Mieee ke Wiaod Fi™tiae - 41

AP N TR AL

LRE

[a]
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(4) Modiiller-arasi senkron kesme programi (144)

Modyiller-arasi senkronizasyon érnek programda etkinlestirilmistir. Dolayisiyla, moddiller-arasi senkron kesme
programi (I44) gerekir.

i
B o il i T
1) I. EI
> = Ana program
?
!QBE'.; FEMD
|
44 .,
:?ﬁﬁ% FET
- -~ Kesme programi
(2801 Eno — |
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(5) Baslangic ayan

Simple Motion modili, PLC_READY (RD77GF_1.bPLC_Ready) acildiktan sonra normal sekilde baslarsa, "Axis1"
adl AXIS_REF tirliindeki yapinin "StartIO" ve "AxisNo" Uyelerine degerleri kaydediniz.

Hntaize
—
L .-.
i }
1 ‘ El
s aees R
RO ¥F 1
":1
P ™
L
FWPLC READ
¥ oyl ap Structune AN REF

(2e)
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>m Ornek Programin Aciklanmasi

) oo

(6) Giicii ACIN (Servo ACIK)
Eksen bilgilerini girin ve FB'de sinyali etkinlestiriniz.

Eksen bilgisine "Axis1" yapisini girin ve sinyali etkinlestirmek icin GOT Gii¢ ACMA diigmesini aginiz.

Program diizgiin galisirsa, FB'nin Durum gikisi (bAxis1_PowerON_Comp) agilir ve serve motor servo-agik durumuna girer.

IC Pewier RO = [ MGP
(28) Cpershie
He DuT
il onl" : -\.I-I
Pl
4
I T Erable Seatus B ":__.-
GOT Yo 1 E rady b Jp=rab b= xiz] Power ON
Foser (P Status
r 8 O
s Baxig] Power ON
Err
iy
ErarDUWH] ]
Errer Axis] Prwar
e M Error D
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>}m Ornek Programin Aciklanmasi

) oo

(7) Baslangi¢ konumuna doniis
Pozisyon kontroliinden énce baslangic konumuna doénis islemini gergeklestiriniz.

®fixiz | Homing

biEOT Mz THo bz 1_Mo
mi weRelative
A0

I 1 4.
I

{1344 L e SET

Requast

M _Home= { MGw_H

béxis 1_Homing

fuciz 1 Homing

1
[GOTAxizl Al Request
Felatnee
-

'“3*; Home Position Return
Hxig
{ H OUT:fwis i DUT
Bicie !:'-?IE P‘“IE'
- rifarmat infior ma
rl:'m:rmatm Ty iy
bsiz] Homing bfis |_Homing_
prig ] Camp
| | B Execute DorzB {h
Execut Exscul .
gxli Ll-lt-:-mng D:l':"u ' n; e E:‘.: 1 L-‘-“::‘:'?m?.
AquaE COmMman complet O Mpleta
ioh
BuswB
Exmcutn
ng
bfxis |_Homing _
Errar
ErrorB i
Sl fziz 1 Homing
Error
wieaiz 1 _Ho
mirg_Err
ErrorlQeee= { J-
Error § i

/

1/2

GOT baslangic konumuna
(home positioning) dons
digmesine dokunuldugunda,
™ Istek sinyali (bAxis1_Homing)
acilr.

Baslangig konumuna déniis
ve pozisyonlandirma
islemlerinin baslamasi aymni
anda engellenir.

FB"yi yiritiiniz.

Baslangig konumuna déniis
_ islemi tamamlandiginda,
FB'de Tamamland,
(bAxis1_Homing_Comp)
acilr.

4
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»m Ornek Programin Aciklanmasi

bfxiz 1_Ho
ming_Cig=*

bixiz |_Homing

wiiz]_Ho

ming _Frr"'
4

fixigi
Homing
Error 1D

x

bawiz1_Homing

Aziz] Hommg  Axsl
Requeast Homne
Complete
d

ROYPGEF 1 =tnd
sntr[0TwSt ==

RST fxiel Haming

]- Fequest

bRz |_Homing
Dicne

SET fxiz | Homing

Baslangic konumuna déniis
~ islemi tamamlandiginda,
Istek sinyali kapatilir

Durumun baslangig

konumuna donis

L tamam[anma isareti
ACILDIGINDA, baslangig

konumuna déniis isareti

—

acilir,
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> —
@3 Grnek Programin Agiklanmasi ) 000
(8) Rolatif Hareket (Rolatif Pozisyonlama)
Pozisyonlama islemini, rélatif konum spesifikasyonu ile gergeklestiriniz.
GOT ile hareket mesafesi ve hiz girisi REAL tip degerleri oldugundan (tek hassasiyetli reel sayi), bunlan LREAL tipine (gift
hassasiyetli reel sayr) dénistiriniz. GOT kullanilmadiginda, bu program gerekli degildir.
#Tyge Carwersion FEAL o [REAL
REAL_TO_LREAL E ™
{1643
| —
bGOT, Axs 15ta
xie GOT hareket mesafesinin
L e e L giris degeri (RWr100) cift
(G0Tasis hassasiyetli reel say! tipine
‘ déntistiralir.
E..:.:';l_|-| Hem REALT- | D100 7
iy ' B
REAL TO LREAL E ™
(1657
| I
hGOT Axiz 15t
iy GOT hareket hizinin giris
i b BEN ENGE | degeri (RWr104) cift
GOT)Axis| hassasiyetli reel say! tipine
N dontistiiralir.
[_Jrilt HEMN REAL Tee -[ I'_'|-1 i;
L:I;I'::-I I. WEOC ity B
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B

hm Ornek Programin Aciklanmasi

FB'yi ylrutiniz.

(8) Incremental Hareket (Artimsal pozisyonlama)

1/2

.
T T —.  GOT konumlandirma
o -Iﬁ;ﬁ e b.-'j::"ri:":: = ?]-T'bim e 162k | MoweRd baélatmﬂ dugmesi ne
<sLin oo , ative dokunuldugunda, Istek
[ 1hdb ' a2 y SET ; . . . .
Bzic | Mlove sinyali (bAxis1_MoveRelative)
[S0T fxiz fﬁ;i?'l Bwiz] Homine R=lzl -f; a:;l||r
olart Ming e g ] _'.quIE:. R
Fiesoimsl -— v
T S —)  Baslangig konumuna doniig
: M MoverFee £ MG_M ) . land
{1670 Eim o ve pozisyonlandirma
' [ islemlerinin baslamasi aym
anda engellenir. Baglangig
fudsl - £
[ Houlhee  Aszbu Konumuna Dénlis
e ot Pk Tamamlandi kapaliyken
ek miwrma! mfgrira .
normatiz |G, ion (baslangig konumuna déniis
apiimadiginda), Istek
hofiacim 1_Konee P bfzis | Mo yap g }r
lalpws alive Zomrp aglmaz_
| E'Sxemtz [icneB )
frciz | Moz Excaul Bl fixiz | Mowe
Felatne e 2 . Fzlztive
R ezt _.il“ Li i;‘: Imfl ; Carplated
[ K1 H wFasiti-- EvawB
_Pcalj: on Ezccuti
me deta e LA e
Mo FB yi ylritiiniz.
Pozisyonlandirma islemi
IGOT_Di tamamlandiginda, FB'de
ghange
[ D130 H LDistar  Cawmar Tamamlandi
= Travel Ahortin 1 1
Distance | JVEL ) g (bAxis1_MoveRelative_
] et
e Comp) acilir.
bi&xiz | MoveRe|
ICOT e atrme_Errcr
locity
{ 0134 HLvelesity Errar B T
LIFA Eo | e ILI

) oo
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»m Ornek Programin Aciklanmasi

b=z | ﬂnJaF-sl
ICOT e atre_Errcr
lacity

[ 0138 H Loty Erra B {—

Vehaity Errcr Gyic | Mowe

Wilnrily
Hzlztive Ervor

AGOT_8

nE e

| o

L30T,
hcczlzrati
Zh

50T D
s laree

[Wis

[0,
Lecalzrah
=t

btociss|_MorveRe b1 M
hative waFoiate - bazes 1 MoveHs . . .
aflve Paozisyonlandirma islemi

S, tamamlandiginda, Istek

i) - e sinyali kapatilir

Paslatien
Canpnlee s
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>m Ornek Programin Aciklanmasi

(9) GOT izleme programi
Bu program besleme akim degerini ve besleme hizini GOT tizerinde gérintilemek icin kullanilir.

GOT kullanilmadiginda, bu program gerekli degildir.

Pl | Monifor
"_:'.1'1[ J'- : By Myl ==+ .1_. 1Fes :_ 3l ...

268 1k W00

( 3 m RiCurresi | 3 ':-:-.-l.' - .

Abwearys ON foed value Distance Besleme akimi deferi

- ve besleme hizinin ara
= bellek degerleri
FOTAN. |3 | daUT A IFe RWw100 ve
Win RWw102'ye yazilir.

DMay RFesdate [GOT)Axi
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bl
ﬂ Servo Siriiciiniin Parametre Ayarlan

) oo

olan ayarlar agiklanmaktadir.
(1) Harici 1/0 sinyalini ayarlama

Ayarlan asagidaki gibi konfigtire ediniz.

2) PD41 parametresini "0100" seklinde ayarlayiniz.

Servo slrlicin parametreleri temel olarak kisim 2.13'te aciklananla ayni sekilde ayarlanir. Bu kisimda, kisim 2.13'ten farkl

Bu bélimdeki sistemde, yakinlik sensori (proximity dog) gibi harici devre servo sirliciye baglanmistir.

1) [Servo forced stop selection] ayanni "Enabled (Use forced stop input EM1 or EM2)" seklinde yapiniz.

E EFumdﬂlw -~

S0

Mmm B Cioamimicn - Base
= Rotation direction{*POoL) Encoder output pulse{*ENRS, *ENR, *ENR.Z)
[Rotation direction selection Encoder output pulse phase
L P n
Extension 2 | . CCW dr. during fwd. pls. input, CW dr. during rev. pls. input » Advance A-phase 90° by COW | Phase Settng |
Alarm settins 1]
Tough drive Forced stop(*ACP1) Number of encoder output pulse
Drive record Servo forced stop selection 4000 puse
Componisnt parts .
Position contral Enisbisd {Lisa Forced stop input EM1 or EMZ) hd Encodes Output Pulse
Torgue conbrol
B Servo adjustmen Zero speed(Z75F)

iy (0= 10000)
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bﬂ Servo Siiriiciiniin Parametre Ayarlarl ) 005

(2) Baslangic konumuna déniis yéntemi

Baslangig konumuna doniis yontemini, servo stiriciinin parametreleri ile ayarlayiniz.

Bu bélimdeki sistemde [Home position return method] ayann "CiA402" seklinde yapiniz. Ayrintilar icin, MR-J4-GF
SERVO SURUCU TALIMAT KILAVUZUNA basvurunuz.

Bu drnekte, CiA402 Baslangigc Konumuna D&nis igin Method6 kullaniniz.

Gain changing ~
- Positioning Positioning - Home position return
— 1 Home position return method (HMM) Detailed setting of home position return
Home pasition r : .
. DIgESTTTO I Method selection Home position return speed
Basic (*)cia 902 () Manufacturer-specific ADOLOR e iaas s
_ Extension Home position return method _ cre Yakinhk sensori diigmesinin
o) {EmiList display Method 6 ™ polaritesini ayarlayiniz.
Ela.su: _ Home position return direction Maowving JISance
Gainjfilter pulse | (0-2147483647)
Extension ) — . , =
10 " ‘ Proximity dog input polarity
. Detect dog with OFF ™
Extension 2 T " =
Extension 3 CiA402 ayarland Igmd_'_a’ . Stopper time
Option setting baslangic konumuna dénis yéni 100 | ms (5-1000)
Specid burada ayarlanmaz. Torque limit value
Llnete!r,l'[le Makor 15.0 | % (0.1-100.0)
Positioning conkrol R
Metwork setbing  |s

[SUTUN] CiA402 modunun baslangi¢ konumuna déniis yontemleri

CiA402 striici profili, IEC 61800-7-201 ve IEC 61800-7-301 standartlarinda tamimlanan sirici ve hareket kontroli icin bir
cihaz profilidir. Baslangic konumunun referans noktasi ve arama yéntemi CiA402'de Baslangica Doniis Yontemi olarak
belirlenir.

Methodé'da, baslangig konumuna ddniis yapildiginda eksen adreste azalan yonde hareket eder. Baslangi¢ konumu, yakinlik
sensor anahtar (Baslangig Konumu Anahtan) algilandiktan sonraki ilk Z fazinin konumudur.

Aynintilar igin, MR-J4-GF SERVO SURUCU TALIMAT KILAVUZUNA basvurunuz.
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>“ Ornek Programin Calisma Kontrolii

<GOT >

rGOT Distance udGOT Acceleration
(RWr100) -150.0000mm (RWr108) 100msec

rGOT_Verocity
(RWr104]

udGOT_Deceleralion

2000.00mmJmin (RWr10A) 100msec

Feed curment value Feedrale

(RWw100) 0.0000mm (RWw102) 0.00mm/min

bGOT Axis1Start

(RX100)

i

[sletim kontrolG tamamlanir,
Sonraki sayfaya gidiniz.

o
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@Z 8. Bslimiin Ozeti ) NG

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

+ FB Kitapligi ve Ornek Programini indirme
« FB Kitaphgini Kaydetme

+ Sistem Konfigtlirasyonu

+ Ornek Programin Aciklanmasi

+ Servo Sirlciinin Parametre Ayarlar

« Ornek Programin Calisma Kontroli

Onemli noktalar

FB Kitapliini Kaydetme «  FB kitaphd: kaydedildiginde, Oge Secim penceresindeki Kitaplik etiketinde FB'lerin bir
listesi gorintilenir.

Omek Programin Agiklanmasi « Home position return method ayan CiA402 Modu olarak ayarlanirken, gergek
baslangig konumuna ddnls yontemini servo sdrlclindn parametreleri ile ayarlayiniz.

= AXIS_REF_RD77 tip yapisimi tamimlayiniz.

« PLCopen Hareket Kontrolii FB'sindeki standartlastinlmis girisler mihendislik
maliyetlerini azaltabilir.
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»

Test Son Test ) PGS

Artik MELSEC iQ-R Serisi Simple Motion Moduili (CC-Link IE Field Network) Kursundaki tim dersleri tamamladiginizdan,
son teste girmeye hazirsiniz.

Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, litfen bu konulan gézden gecirmek 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 sonugclan
Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplarin ylizdesi ve basarili/basarnisiz sonucu puan sayfasinda gorintilenir.

Dodru cevaplar : 5

Testi gegebilmek igin, sorulann
%60'In1 dogru cevaplamaniz
gerekir.

LA

Toplam soru :

Yizde : 100%g

Devam Et | ‘ incele

*Testten gikmak igin Devam Et digmesini tiklayin.

«Testi incelemek igin Incele diigmesini tiklayin. (Dodru cevap kontrolii)
«Testi tekrar yapmak icin Tekrar Dene digmesini tiklayin.
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} Son Test 1 ) 0oc

CC-Link IE Field Networklin kullanildigi servo sistemi hakkindaki tim dogru ifadeleri seciniz.
(Birden fazla secim yapilabilir)

CC-Link IE Field Network'te parazit direnci olan optik kablo kullanihir.

CC-Link IE Field Network uzak giris modiilii ve servo sirticliniin ayni ag tizerinde baglanmasina
olanak saglar.

~ CC-Link IE Field Network ile uyumlu MR-J4-GF servo siriicl iki moda sahiptir: Hareket modu
ve I;O modu.

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

Asagidaki cimleler icin dogru terimleri ( ) seciniz.

* MR-J4-GF'yi ilk kez kullanirken, (1) | ¥ GX Works3'e kaydediniz.
= RD77GF'nin parametreleri ve pozisyonlama verilerinin GX Works3'(in Gezinme agacindaki (2)_ ¥ | boliminde

ayarlandigi pencereyi caginniz.

= Sabit tarama araligini, kullanilacak istasyon sayisina ve (3), | ¥ | tiirtine bagh olarak ayarlayiniz.

Terim
(1) 1:Profil 2 : Modiil etiketi
(2) 1:Module parameter (motion) 2 : Module extended parameter
(3) 1:Ana istasyon 2 : Uzak istasyon

I Cevapla ] I Geri ]
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} Son Test 3 ) 0oc

CC-Link IE Field iletisiminin baglanti cihazi numarasinin atandigi dogru pencereyi seciniz.

_  Network Configuration Settings
Refresh Setting

_ Refresh Timing Setting

Cevapla ] I Geri ]
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B

} Son Test 4

) oo

Servo stirticlinlin parametreleriyle ayarlanan tiim dogru ayar 6gelerini asagidaki 6geler arasindan seciniz.
(Birden fazla secim yapilabilir)

— Istasyon numarasi
Baslangi¢ konumuna déniis yontemi
~ Hiz kontrol degeri

Kodlayici kablosu iletisim yGntemi

Cevapla ] I Geri ]
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} Son Test 5 ) 0oc

PLCOpen Hareket Kontrolii FB'sinin kullamldigi programin avantajlan hakkindaki tim dogru ifadeleri secin. (Birden
fazla secim yapilabilir)

Program kara kutuludur ve FB tarafindan korunur.
Programin okunabilirligi artar.
Standart araytliz tekrar kullanilabilirligi artinr.

~  Hareket Kontrola FB, PLC iireticilerine dayanmayan ve egitim maliyetlerinin azaltilmasin
saglayan programlamaya olanak saglar.

Cevapla ] I Geri ]
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@3 5T PUANI

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

L

Dogru cevaplar:

LA

Toplam soru :

Yizde : 100%

Devam Et | ‘ incele ‘

Tebrikler. Testi basariyla gectiniz.
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MELSEC iQ-R Serisi Simple Motion Modli (CC-Link IE Field Network) Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz igin tesekkir ederiz.

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

Kursu istediginiz kadar ¢cok gdzden gegirebilirsiniz.

‘ Incele ‘ ‘ Kapat ‘
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