Pengontrol Sistem Servo

Dasar-dasar Modul Gerakan Seri

MELSEC iQ-R
(RD78G(H)/Startup)

Kursus ini ditujukan bagi peserta yang akan
membuat sistem kontrol gerakan menggunakan
modul motion seri MELSEC iQ-R untuk pertama
kalinya.

Klik tombol Forward di kanan atas layar untuk
melanjutkan ke halaman berikutnya.

L(CTS)00734IND



Tujuan Kursus )

Kursus ini ditujukan bagi peserta yang akan membuat sistem kontrol gerakan menggunakan modul motion seri MELSEC iQ-R
untuk pertama kalinya dan memberikan pengetahuan dasar mulai dari desain sistem hingga instalasi, penyambungan kabel,
pengaturan, dan pemrograman.

Anda akan belajar tentang pengetahuan
yang diperlukan untuk mengikuti kursus ini.

Pengetahuan Dasar untuk

i = Sampel Konstruksi Sistem
Mengambil Kursus ini

Sampel Program dan Pemeriksaan RembiLs Priyik

Operasi

Kursus ini memerlukan pengetahuan dasar tentang PLC seri MELSEC iQ-R, servo AC, dan kontrol positioning.

Untuk pemula, berikut adalah kursus yang direkomendasikan.
* Kursus "Dasar-Dasar Seri MELSEC iQ-R"

» Kursus "GX Works3 (Ladder)"

* Kursus "Dasar-Dasar Pemrograman (Structure Text)"

* Kursus "Peralatan FA untuk Pemula (Positioning)"

PLCopen® adalah merek dagang terdaftar dari PLCopen.
Windows® adalah merek dagang terdaftar dari Microsoft Corporation di Amerika Serikat dan negara lain.



Tujuan Kursus )
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untuk pertama kalinya dan memberikan pengetahuan dasar mulai dari desain sistem hingga instalasi, penyambungan kabel,
pengaturan, dan pemrograman.

Anda akan belajar tentang konfigurasi
perangkat keras dari sistem sampel.
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Tujuan Kursus )

Kursus ini ditujukan bagi peserta yang akan membuat sistem kontrol gerakan menggunakan modul motion seri MELSEC iQ-R
untuk pertama kalinya dan memberikan pengetahuan dasar mulai dari desain sistem hingga instalasi, penyambungan kabel,
pengaturan, dan pemrograman.

Anda akan belajar tentang perangkat lunak
dari sistem sampel.

Pengetahuan Dasar untuk

; L Sampel Konstruksi Sistem
Mengambil Kursus ini

Sampel Program dan Pemeriksaan Peata i Eyek

Operasi
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PLCopen® adalah merek dagang terdaftar dari PLCopen.
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Tujuan Kursus )

Kursus ini ditujukan bagi peserta yang akan membuat sistem kontrol gerakan menggunakan modul motion seri MELSEC iQ-R
untuk pertama kalinya dan memberikan pengetahuan dasar mulai dari desain sistem hingga instalasi, penyambungan kabel,
pengaturan, dan pemrograman.

Anda akan belajar tentang isi program dan
pengoperasian sistem sampel
menggunakan program sampel.

Pengetahuan Dasar untuk

; L Sampel Konstruksi Sistem
Mengambil Kursus ini

Sampel Program dan Pemeriksaan RembiLs Priyik

Operasi

Kursus ini memerlukan pengetahuan dasar tentang PLC seri MELSEC iQ-R, servo AC, dan kontrol positioning.

Untuk pemula, berikut adalah kursus yang direkomendasikan.
* Kursus "Dasar-Dasar Seri MELSEC iQ-R"

e Kursus "GX Works3 (Ladder)"

* Kursus "Dasar-Dasar Pemrograman (Structure Text)"

* Kursus "Peralatan FA untuk Pemula (Positioning)"

PLCopen® adalah merek dagang terdaftar dari PLCopen.
Windows® adalah merek dagang terdaftar dari Microsoft Corporation di Amerika Serikat dan negara lain.



Struktur Kursus

Materi dari kursus ini adalah
Disarankan untuk mulai dari Bab 1.

Bab 1 Pengetahuan Dasar untuk Mengambil Kursus ini
Bab ini menjelaskan pengetahuan yang diperlukan untuk mengambil kursus ini.
Bab 2 Sampel Konstruksi Sistem
Bab ini menjelaskan konfigurasi perangkat keras dari sistem sampel.
Bab 3 Pembuatan Proyek
Bab ini menjelaskan perangkat lunak dari sistem sampel.
Bab 4 Sampel Program dan Pemeriksaan Operasi
Bab ini menjelaskan isi program dan pengoperasian sistem sampel menggunakan program sampel.
Tes Akhir

5 bagian total (7 pertanyaan) Nilai kelulusan: 60% atau lebih tinggi



Cara Menggunakan Alat e-Learning Ini )

Buka halaman berikutnya

Kembali ke halaman sebelumnya

Beralih ke halaman yang diinginkan

Keluar dari kursus

Membuka halaman berikutnya.

Kembali ke halaman sebelumnya.

"Daftar Isi" akan ditampilkan, memungkinkan Anda untuk menavigasi ke halaman yang
diinginkan.

Keluar dari kursus Jendela seperti layar "Daftar Isi" dan kursus akan ditutup.




Perhatian untuk Penggunaan )

HTindakan pencegahan keselamatan

Ketika Anda mempelajarinya berdasarkan penggunaan produk yang sebenarnya, harap baca dengan cermat tindakan
pencegahan keselamatan di manual yang sesuai.

HTindakan pencegahan dalam kursus ini

Tampilan layar dari versi perangkat lunak yang Anda gunakan mungkin berbeda dari yang ada di kursus ini.
Kursus ini ditujukan untuk versi perangkat lunak berikut.
Untuk versi terbaru dari setiap perangkat lunak, periksa Situs Web Mitsubishi Electric FA.

MELSOFT GX Works3 Ver.1.072A Motion Control Setting Ver.1.015R
MELSOFT MR Configurator2 ~ Ver.1.115V

Versi firmware CPU PLC harus 44 atau yang lebih baru (46 atau lebih baru untuk RD78GH).
Versi firmware modul gerakan harus 14 atau yang lebih baru.
Untuk cara memperbarui versi firmware, lihat panduan konfigurasi modul.

Ikon m menunjukkan panduan referensi.
Isi panduan yang dijelaskan dalam kursus ini adalah versi berikut.
Jika versi berbeda, lokasi deskripsi dan isinya mungkin sedikit berbeda.

NEMERENRTVEN Nomor Panduan Versi
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Startup) IB-0300406 C
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application) IB-0300411 C
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Network) IB-0300426 C

MELSEC iQ-R Programming Manual
(Motion Module Instructions, IB-0300431 @
Standard Functions/Function Blocks)

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function

Blocks) IB-030533 A
MELSEC iQ-R Structured Text (ST) Programming Guide Book SH-081483 E
MELSEC iQ-R Programming Manual SH-081266 W

(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)

MELSEC iQ-R CPU Module User's Manual (Application) SH-081264 AF




Pengetahuan Dasar untuk Mengambil Kursus ini )
_ Subjek Kursus ini )

Dalam kursus ini, Anda akan mempelajari cara mengontrol mekanisme ball-screw satu sumbu menggunakan modul gerakan
seri RD78G dan servo AC MELSERVO-J5.

Operasi PTP berikut adalah subjek dari kursus ini.




_ Alur Kursus ini

Alur kursus ini ditunjukkan sebagai berikut.

p
Bab 1 Pengetahuan Dasar untuk Mengambil Kursus ini

Bab ini menjelaskan pengetahuan yang diperlukan untuk mengambil

kursus ini.
. 4

Bab 2 Sampel Konstruksi Sistem

Bab ini menjelaskan konfigurasi perangkat keras dari sistem sampel.
Bab ini menjelaskan pengaturan konfigurasi sistem dan prosedur untuk

operasi uji motar servo.
Bab 3 Pembuatan Proyek
Bab ini menjelaskan perangkat lunak dari sistem sampel.

Bab ini menjelaskan prosedur untuk membuat proyek baru, pengaturan
parameter, pengaturan jaringan, dan lain-lain.

» 4

Bab 4 Sampel Program dan Pemeriksaan Operasi

Bab ini menjelaskan isi program dan pengoperasian sistem sampel
menggunakan program sampel.




_ PLCopen® Motion Control FB

)

PLCopen® adalah organisasi pihak ketiga, yang bertujuan untuk meningkatkan efisiensi pengembangan aplikasi PLC,
mempromosikan standar internasional IEC 61131-3 untuk pemrograman PLC, dan membuat serta memberi sertifikat untuk blok

fungsi standar (FB) yang independen dari vendor.

Menggunakan FB yang ditentukan oleh PLCopen® memungkinkan pemrograman terpisah dari manufaktur PLC karena I/O dan

spesifikasi operasi FB distandardisasi.

Hal ini membuat program terstruktur dan meningkatkan penggunaan kembali, sehingga menghasilkan pengurangan biaya

rekayasa.

Kontrol motion didefinisikan sebagai Motion Control FB.

Modul motion kompatibel dengan Motion Control FB ini (selanjutnya disebut MCFB) dan menggunakan FB ini untuk
pemrograman.(Untuk mengetahui detailnya, lihat Bab 4.)

Contoh) MC_MoveRelative (Kontrol pengaturan posisi nilai relatif)

MC_MoveRelative

DUT:Axis Axis:DUT
= B:EXecute Done:B
== B:ContinuousUpdate Busy:B

L:Distance Active:B
= L:Velocity CommandAborted:B
=t L:Acceleration Error:B
s L:Deceleration ErrorlD:UW
=t L:Jerk
=t W:BufferMode
=t UD:Options




_ Pemrograman Menggunakan ST )

Bagian ini menjelaskan cara membuat program ST dan memberikan penjelasan tentang struktur ST.

(1) Panduan referensi
Untuk mengetahui detail pemrograman menggunakan ST, lihat panduan berikut.
Perhatikan bahwa perintah yang dapat digunakan berbeda antara modul CPU PLC dan modul motion.
Format ST

Ej MELSEC iQ-R Structured Text (ST) Programming Guide Book

Perintah yang dapat digunakan dalam ST
MELSEC iQ-R Programming Manual (CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)
m MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)

Label dan struktur

Ej MELSEC iQ-R CPU Module User's Manual (Application)

Contoh program

m MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)



_ Pemrograman Menggunakan ST

(2) Aturan dasar ST (ekstrak)
Berikut ini adalah bagian dari sampel program.

Komentar

Semua permyataan setelah // atau
B2l SS----- Jog Operation-------==--=-=--=c-cc-=-o----- . el & T
73 bJasEnab e[ = (bl DT VT I sSTatvs=d) & (5 PoneBusy=FALSE) & (G hpo—,auoningaeuFALSEm._L b D L LI )
E;JE_J og I ) ) Tambahkan ** (titik koma) di akhir semua
2y Axis := Axis0001.AxisRef pernyataan.
27 JogForward = HIZGN2S1_320_001_R¥1 & (WIZGN2S1_320_001_RX2=FALSE) & bJogEnable J//Remote Impur a:
] JogBackward = (NZ2GH251_320_001_RE1=FALSE) & NI2GNZ51_320_001_R%Z & bJogEnable J//Remote | Format"<variabel> := <ekspresi>;" adalah
] 2 Velocity 1= G_ledogWelocily, pernyataan penugasan.
B0 ) Acceleration:= G_ledoghee Simpan hasil rumus di sebelah kanan ke
Bl Deceleration:= G_ledoglec , variabel di sebelah kiri.
B2 Jark = G_ledoglerk
B3 | Ot ians = HO,//D:nchccDec
B4 [ //Done =» TBOOLT Blok fungsi
35 Busy => G_bJogBusy S/, Mulai blok fungsi.
afi Fhctive =» TROOLY . —— 1) Nama FB o
b7l 3)| //CownandAborted=> 7BOOLT , 2) Ditunjukkan oleh variabel input *:="
b HError =y TROOLY , 3) Ditunjulckan oleh variabel keluaran ="
B4 SfErrarlD =» TWORD?Y
400 )5 -

1




_ Label, Susunan, dan Struktur )

(1) Label, susunan, dan struktur
Dalam program modul gerakan, label digunakan sebagai pengganti perangkat dan nomor memori buffer.
Label adalah variabel yang terdiri dari string tertentu yang digunakan dalam data I/O atau pemrosesan internal.
Menggunakan label dalam pemrograman memungkinkan pembuatan program tanpa mengetahui perangkat dan ukuran
memori buffer.
Untuk alasan ini, program yang menggunakan label dapat digunakan kembali dengan mudah bahkan dalam sistem yang
memiliki konfigurasi modul yang berbeda.
Susunan adalah tipe data yang mewakili kumpulan label dengan tipe data yang sama menggunakan satu nama.
Struktur adalah tipe data yang mewakili kumpulan label dengan format berbeda menggunakan satu nama.

(2) Tipe label

e Label lokal - Label lokal adalah label yang hanya dapat digunakan di setiap POU. Label lokal di luar
POU tidak dapat digunakan.

Pengaturan label lokal termasuk nama label, kelas, dan tipe data.

* Label global - Label global adalah label yang menyediakan data yang sama dalam satu proyek. Label ini
dapat digunakan di semua program dalam proyek. (Namun, saat menggunakan label
global modul gerakan seperti pada CPU PLC, pengaturan label publik diperlukan.
(CATATAN))

Label global dapat digunakan dalam blok program dan blok fungsi.
Pengaturan label global mencakup nama label, kelas, dan tipe data.
Dalam modul CPU, device dapat ditetapkan ke label global.

e Label modul - Label modul adalah label yang didefinisikan secara unik oleh setiap modul. Itu secara
otomatis dihasilkan oleh tools dari modul yang digunakan, dan dapat digunakan sebagai
label global.

e Label sistem - Label sistem adalah label yang menyediakan data yang sama di semua proyek yang
kompatibel dengan iQ Works.
Ini dapat dirujuk dari GOT dan modul CPU di stasiun lain, dan digunakan untuk memantau
dan mengakses data.
(Label ini tidak digunakan dalam kursus ini.)

* Label slave - Untuk label publik, lihat panduan berikut.

(Catatan) Untuk label publik, lihat Dasar-Dasar Modul Motion Seri MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Kontrol Pengaturan Posisi), yang
merupakan kursus sistem pelatihan online, dan panduan berikut.

D MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
4.2 Motion Module Program Creation



_ Label, Susunan, dan Struktur

(3) Tipe data label
Tabel berikut menunjukkan tipe data label utama.
Sampel program yang digunakan dalam kursus ini menunjukkan tipe data dengan awalan label.

Tipe data Jangkauan
Bit BOOL FALSE(0), TRUE(1) b
Word (unsigned)/bit string (16 bits) WORD 0 hingga 65535 u
(UINT)
Double word (unsigned)/bit string (32 bits) I(DL\J/;(I)NR'II'? 0 hingga 4294967295 ud
Word (signed) INT -32468 hingga 32767 w
Double word (signed) DINT -2147483648 hingga 2147483647 d
Single-precision real number REAL 128 hingga -2-126 o, »-126 hingga 2128 e
_~1024 |; _»-1022 -1022 |
Double-precision real number LREAL 2 hingga -2 0.2 hingga le
21024
" )

Waktu TIME T#-24d20h31m23s648ms hingga tm

T#24d20h31m23s647ms

TIMER adalah strukturnya.
Timer TIMER S (contact): BOOL td

C (coil): BOOL
N (current value): WORD

Selain itu, untuk label global, "G_" ditambahkan di awal nama label.




_ Label, Susunan, dan Struktur )

(4) Metode pendaftaran label

o Label lokal
[Local Label] disediakan untuk setiap program pada bagian [Program] di pohon proyek. Klik dua kali di sini untuk
membuka editor label lokal.

e Label global
Klik dua kali [Label] — [Global Label] — [Global] di pohon proyek untuk membuka editor label global.

| L Label Nome I Dats Type Class | WifislVake <]  Constant Comment
1 [MC_Power 1 MC_Fower VAR
2 bFowerStatus Bit VAR Servy ON/OFF status
% |bReadyStatus Bit VAR Feady ON/OFF status
4 [bPowerBusy Bit VAR MG Power Busy
5  |bPowerEmer Bit VAR M Power Error
§ |uPowerErcrlD Wiord [Unsigred)/Bit String [16-bit] | VAR MG _Power Error ID
7 |bJogEnable Bit VAR Jog Operaticn Enable
B |MCv_Joe MCv_Jog VAR
[]
Contoh editor label lokal
Label Name Diata Type | GClass | hitial Value | GConstant | Comment
1 |G leJogVelocity FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL JOG Velocity
2 G leJoghce FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL JOG Acceleration
3 G leJogDec FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL JOG Deceleration
4 G leJogJerk FLOAT [Double Precesion] VAR GLOBAL JOG ek
5 G bJogBusy Bit VAR GLOBAL MC_Jog Busy
] G bPesitionngFeq Bit VAR GLOBAL Positioning Flequest
7 |GlePointlAddress FLOAT [Double Precision] | VAR GLOBAL Home Fosition Address
] G lePoint | Address FLOAT [Double Precision) VAR GLOBAL Pasitioning Address
L] G _bHomeBusy Bit VAR GLOBAL MC_Home Busy
10

Conteh editor label global




_ Tipe Program )

Program dari CPU PLC dan modul gerakan diklasifikasikan ke dalam tipe program berikut.

Program tipe eksekusi awal

Tipe program ini dijalankan hanya sekali ketika
modul CPU AKTIF atau berubah dari status
BERHENTI ke status BERJALAN.

Program tipe eksekusi pemindaian

(CPU PLC)/program tipe eksekusi normal
: (Modul gerakan)
Tipe program ini dijalankan hanya sekali per
pemindaian dari pemindaian setelah pemindaian

Navigation

e o e tempat program tipe eksekusi awal dijalankan.
= ™ Program L .

84 Initia Tipe program fixed scan excution

& % Scan Program interupsi yang dieksekusi pada interval
= <1 MAIN 8 Colculaton Profile waktu tertentu. Berbeda dari program interupsi
= & ProgPou v normal, program tipe ini tidak memerlukan
P= Local Label e — penunjuk interupsi (I) dan instruksi IRET untuk
g ProgramBody .ﬂ'!I Initial ditulis. Eksekusi dijalankan dengan basis file
i} Fixed Scan = fift Normal program.

11 Event = T8 ServoON_log . )
" ; Tipe program event excution
i1 Standby BS pe prog

851 No % Lo Tipe program ini memulai eksekusi ketika dipicu
@ Unregistered Program B ProgramBody oleh peristiwa tertentu. Program dijalankan pada
& FB/FUN L} l"-ﬁ Homing urutan eksekusi yang ditentukan dalam
(& Label i [il Positioning pengaturan program parameter CPU, dan
n il Device Tﬁr::i::p:nﬂ program akan dieksekusi jika kondisi eksekusi
£ Parameter s andt pemicu yang ditentukan terpenuhi saat
mendapatkan giliran eksekusi program tipe

fifk No Execution Type
& FB/FUN eksekusi peristiwa.
&, Label

Tipe program standby
Program ini dieksekusi hanya jika ada
permintaan eksekusi.

<Pohon proyek GX Works3=> ;;?;;Zg?igﬁg glrlggpagkfaln:a
Tipe program no execution, unregistered
Tipe program ini tidak dieksekusi pada modul
CPU. Program tanpa tipe eksekusi yang
ditentukan (jika dipilih) di write ke CPU.
Program-program tipe unregistered tidak di

write ke CPU.



1.7 Ringkasan Bab Ini )

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

e PLCopen® Motion Control FB
e Pemrograman Menggunakan ST
e Label, Susunan, dan Struktur

e Tipe Program

Poin penting

PLCopen® Motion Control FB e PLCopen®, organisasi pihak ketiga, mengembangkan spesifikasi FB standar yang bersifat independen dari

vendor.

e Kontrol gerakan didefinisikan sebagai FB Kontrol Gerakan.

Pemrograman Menggunakan ST e Semua pernyataan diakhiri dengan ;" (titik koma).
e Pernyataan penugasan diwakili oleh <variable> := <expression>;.

e Variabel input FB ditandai dengan ":=", dan variabel output ditandai dengan "=>"

Label, Susunan, dan Struktur e Tipe label termasuk label lokal, label global, label modul, label sistem, dan label slave.
e Susunan adalah kumpulan label dengan tipe variabel yang sama.

e Struktur adalah kumpulan label dengan tipe variabel yang berbeda.

Tipe Program e Tipe program eksekusi termasuk tipe eksekusi awal, tipe eksekusi pemindaian/tipe eksekusi normal, tipe
eksekusi pemindaian tetap, tipe eksekusi peristiwa, tipe eksekusi siaga, dan tidak ada tipe eksekusi/program
tidak terdaftar.




Sampel Konstruksi Sistem

_ Konfigurasi Perangkat

Gunakan mekanisme ball screw satu sumbu. Spesifikasi mesin adalah sebagai berikut.

Motor HK-KT13W
Resolusi pembuat kode: 26 bit (67108864 pulsa/putaran)

Ball screw Rasio pengurangan 1: 1
(terhubung langsung
ke sumbu motor)

Timbal 10 mm

Batas langkah
putaran terbalik

Batas langkah
putaran maju

Proximity dog

Arah putaran maju

710 mm 0 mm 160 mm (CCwW)

{posisi rumah)



_ Konfigurasi Sistem

Konfigurasi sistem dari sistem sampel adalah sebagai berikut.

RO4CPU RD78G4

RB1P (192.168.3.253)  R35B

Stasiun No. 1 (192.168.3.1)
MNZ2GN251-32D

Stasiun No. 2
(192.168.3.2)
MR-J53-10G

Sinyal batas pukulan perangkat keras,
sinyal proximity dog,
sinyal berhenti paksa

HK-KT13W




_ Penyambungan Kabel

m Menghubungkan motor servo dan amplifier servo

Untuk kabel power motor servo dan kabel encoder, gunakan opsi tipe 1 kabel MR-AEP1CBL2M-A2-L.

HK-KT13W



m Menghubungkan catu daya dan kabel jaringan )

(1) Menghubungkan catu daya PLC

Hubungkan catu daya ke modul catu daya PLC.

Berikut ini menjelaskan penyambungan modul catu daya.

e Sebelum menyambungkan, buka penutup terminal di bagian depan modul catu daya.

e Hubungkan catu daya AC yang akan dimasukkan ke terminal input catu daya (L dan N).

e Selalu hubungkan terminal FG dan LG dengan tahanan arde 100 atau kurang.

200 hingga 240 V AC

Molded-case circuit breaker
(MCCB)

Pelindung sirkuit
cp

o

Di dalam penutup terminal
modul catu daya Modul catu daya

Ukuran kabel yang berlaku

Kabel catu

18 hi 14 AW
<eva 8 hingga G

Torsi pengencangan

1,02 hingga 1,38 N'm

Kabel arde 18 hingga 14 AWG

1,02 hingga 1,38 N'm




m Menghubungkan catu daya dan kabel jaringan )

(2) Menyambungkan catu daya amplifier servo
Sambungkan catu daya ke catu daya sirkuit utama (L1, L2, dan L3) dan catu daya sirkuit kontrol (L11 dan L21) dari amplifier
servo.
Berikut ini adalah diagram skematiknya. Kabel aktual dan ukuran kabel yang berlaku berbeda tergantung pada kapasitas.
Untuk detailnya, lihat Panduan Pengguna (Perangkat Keras) Amplifier Servo.

e Selalu gunakan molded-case circuit breaker (MCCB) untuk kabel input catu daya.

e Selalu hubungkan kontaktor magnetik (MC) antara catu daya sirkuit utama dan terminal L1, L2, dan L3 dari amplifier
servo.

200 hingga 240 V AC

Molded-case
‘ circuit breaker
| | (MCCB)
m——
I

¢

9%aq Kontaktor
magnetik
" (MC)
1Y




m Menghubungkan catu daya dan kabel jaringan )

(3) Menyambungkan kabel jaringan
Sambungkan kabel jaringan (kabel Ethernet).
Sambungkan kabel Ethernet yang memenuhi standar berikut.

Kecepatan

e Kabel Ethernet Konektor Standar
komunikasi

Kabel yang memenuhi standar berikut:

Kategori 5e atau lebih tinggi, kabel lurus

Konektor RJ45 e |EEE802.3(1000BASE-T)
(pelindung ganda, STP)

e ANSI/TIA/EIA-568-B(Category 5e)

1Gbps

Di dalam penutup layar

Atur oktet keempat dari alamat IP
‘193

modul input jarak jauh dan amplifier ’
servo dengan sakelar putar. fu%"’ mf’

SWi1 sSW2

* Nonaktifkan sermua sakelar DIP,

RUIEIEMDIESY 1 2 3 4 56 7 8 9 10

Kabel Ethernet

Kabel Ethernet

Alamat IP : 192.168.3.1

Alamat IP : 192.168.3.2



m Menyambungkan sirkuit periferal )

(1) Sirkuit I/0 amplifier
Sambungkan sirkuit I/O amplifier servo sebagai berikut.
Pasang sinyal proximity dog, sakelar batas langkah putaran maju/mundur, dan sakelar berhenti paksa.
Selain itu, konfigurasikan sirkuit tempat kontaktor magnetik (MC) dinonaktifkan oleh output ALM.

CN3
20 EM2 -
2| e .
12| LsN —
- 1
Jene 5? D?C%GM [
(Catatan) r
DC24y
CN3 3 | DOCOM i} |

151 ALM L@_‘

(Catatan) Dalam kursus ini, fungsi STO tidak digunakan. Jadi, jangan lepaskan konektor hubung singkat yang disertakan
dengan amplifier servo dari CN8.



m Menyambungkan sirkuit periferal )

(2) Sirkuit eksternal dari modul input jarak jauh
Hubungkan sirkuit input eksternal dari modul input jarak jauh sebagai berikut.

X0 X2 X4 oM

X1 X3 X1F COM

X0 Servo-on

Perintah JOG
putaran maju

X2 Perintah JOG
putaran terbalik

%3 Perintah Homing

[

X1F | Reset error -

COM | Terminal umum II
A

Gunakan sakelar operasi alternatif hanya untuk Servo-on (X0), dan gunakan sakelar operasi sesaat untuk sinyal lainnya.



_ Operasi Pengujian )

Setelah penyambungan selesai, lakukan operasi pengujian dengan amplifier servo tunggal untuk memeriksa arah putaran dan
lainnya.
Ikuti prosedur di bawah ini untuk melakukan operasi pengujian.

(1) Matikan amplifier servo dan PLC.
(2) Nyalakan sakelar DIP (SW3-1) dari amplifier servo.

RER o
Lo Xo f

i Atur SW3-1 ke status "ON".

(3) Hubungkan amplifier servo dan komputer pribadi dengan kabel USB atau kabel Ethernet. (Catatan)
(4) Nyalakan amplifier servo. "TST" ditampilkan di layar.
Penguat servo

SUES SERVD-/]
MITELERSH MELSERVD: __,i"_\_-

CC-LinklE TSN

(5) Mulai MR Configurator2 dan lakukan operasi uji (operasi JOG).
w5 | TestMode | Adjustment  Tools Wi

[ J0GMode... |

Motor4ess Operation. ..

DO Forced Output...

Program Operation. ..

Test Mode Information...

:ME[.SO‘FT MR Configurator? % MELSOFT MR Configuratar?

Once you start test mode, normal operation by external input When not use limit switch, please turn on “Limit switch automatic
! signal will be invalid q ! ON"™ check bo.

H @ At il
Setling
Mitor speed B0O 2 rmin
(1-6700)
Biccel. fdecel, tme constant 1000 73° ms
(0-50000)
[ imit: switch automatic O
[ 5 Farvard COW | [ [ reverse oW l ] ]

[#]Ratation anly while the CCW or CW buttan i being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop.

(6) Periksa arah putaran dan operasi mesin.



(7) Setelah operasi pengujian selesai, matikan amplifier servo, dan matikan sakelar DIP (SW3-1).

(Catatan) Saat menggunakan kabel Ethernet, ubah proyek MR Configurator2 menjadi proyek multi-sumbu.

Tips

Saat menggunakan beberapa amplifier servo, koneksi dengan Ethernet dapat menghilangkan kebutuhan untuk mengganti
kabel.




_ Ringkasan Bab Ini )

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

e Konfigurasi Perangkat
e Konfigurasi Sistem
e Penyambungan Kabel

e Operasi Pengujian

Poin penting

Konfigurasi Perangkat e Gunakan sekrup bola satu sumbu dalam sistem sampel.

Konfigurasi Sistem e Hubungkan modul input jarak jauh NZ2GN2S1-32D dan amplifier servo MR-J5-G ke modul gerakan
RD78GA4.
Penyambungan Kabel e Gunakan kabel opsi tipe satu kabel untuk motor servo.

e Atur oktet keempat dari alamat IP modul input jarak jauh dan amplifier servo dengan sakelar putar.
e Hubungkan sinyal proximity dog, sakelar batas, dan sakelar berhenti paksa ke servo amplifier.

e Hubungkan sakelar perintah operasi ke modul input jarak jauh.

Operasi Pengujian ¢ Ubah sakelar DIP amplifier servo, dan hubungkan ke komputer pribadi.

e Periksa arah putaran motor dan operasi mesin menggunakan fungsi operasi pengujian MR Configurator2.




Pembuatan Proyek )

Dalam bab ini, Anda akan mempelajari cara membuat proyek yang diperlukan untuk mengoperasikan modul gerakan
menggunakan sampel program.

Mulai GX Works3 dan operasikan sesuai layar.

Atau, unduh sampel program berikut dan periksa pengaturannya.

* Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB) GX Works3 Ver.1.072A atau yang lebih baru diperlukan.



_ Membuat Proyek Baru )

(1) Pilih [Project] — [New] di GX Works3.
Pilih model CPU PLC yang akan digunakan dan bahasa program yang akan digunakan di CPU PLC pada jendela berikut.
Dalam sampel program, model diatur ke RO4CPU, dan bahasa program diatur ke Ladder.
Setelah pemilihan selesai, klik tombol [OK].

Mew *
Series il RCPU ~
Type [II RO4 w
Mode
Program Language Iﬁ Ladder v

| cancel

(2) Ketika jendela berikut muncul, atur apakah akan menggunakan label modul dan sampel komentar.
Untuk mengubah pengaturan, klik tombol [Setting Changel].
Klik tombol [OK] untuk membuka proyek.

MELSOFT GX Works3
@l  Addamodule.

g 8 4 [Module Mame] RO4CPU
[Start IjO Mo.] 3E00

Module Setting l Setting Change I

Module Label:MNot use
Sample Comment:Use

—

[] Do Mot Show this Dialog Again | oK.




_ Membuat Proyek Baru

(3) Klik dua kali [Module Configuration] di pohon proyek.
Ketika jendela berikut muncul, klik tombol [OK].
: MELSOFT GX Works3

Navigation

| T B A

3 Module Configuration

.

When you finish editing Module Configuration, fix the
parameters to reflect to their respective functions.

- <
H = Program

il Initial (] Do not show this dialog again.

You are able to change this setting through the
Options menu.

I

Ketika layar Konfigurasi Modul terbuka, seret dan lepas modul yang akan digunakan (modul dasar, modul catu daya, dan
modul gerakan) dari jendela [Element Selection] yang ditampilkan di sebelah kanan, dan buat diagram konfigurasi modul
seperti yang ditunjukkan di Bagian 2.2.

ocal Label Set..

[ Module Configuration * X Elernen! Selection

= Find

| - st vr o X | ar
Display Target: Al
Fle)
NC Dedicated Module

Sensor Control
Analog Input

Analog Output
Temperature Input
Temperature Control Module

Asces CC-Link |E TSh
Aoves CC-Link |E TSH

B! roveGis
L romacaz
B roveces
B ROTBGHY
B! RO7aGHW
Simple Motion

16 Axes CC-Link IE TS
32 Axes CC-Link IE T3
64 Axes CC-Link IETS
128 Axes CC-Link IET
256 Axes CC-Link IET

Pulse I/0, Positioning

Setelah membuat diagram konfigurasi modul, klik kanan layar, lalu pilih [Parameter] — [Fix].

Ketika tindakan pencegahan berikut muncul, klik tombol [Yes].
MELSOFT GX Works2

For the contral CPU to use CC-Link IE TSN module of host PLC,
! setting 'Extended Mode (iQ-R Series Mode)' is required for Link

Direct Device Setting of CPU Parameter.

Do you want to change the setting?

Mo

Yes

Ketika jendela berikut muncul, periksa apakah komentar sampel diatur ke [Use].

Ketika [Not use] diatur, klik tombol [Setting Change], dan ubah pengaturan pada jendela yang ditampilkan.




Klik tombol [OK] untuk menyelesaikan.

MELSOFT GX Works3

Add a module.

[Module Name] RD73G4
[Start I/O No.] 0000

Module Setting

Setting Change

| Sample Comment:Use

[J Do Mot Show this Dialog Again




_ Pengaturan CPU PLC )

Klik dua kali [Parameter] — [RO4CPU] — [CPU Parameter] di pohon proyek.

Klik [Link Direct Device Setting] di daftar item pengaturan.

Operasikan daftar drop-down, dan periksa apakah pengaturan perangkat tautan langsung diatur ke [Extended Mode (iQ-R
Series Mode)].

Jika [Q Series Compatible Mode] diatur, ubah ke [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].

Setelah pengaturan selesai, klik tombol [Apply] di kanan bawah.

I .

ting [tem List Setting Item

- = [tem Setting -
[rput the Setting [em to Search | ﬂ 1= Total Capacity ThidE K Byle
= Data Logging Function
% B = Total Capacity 1280 K Byte
== : | Setting Mo | 128 K Byte
3 gg;:*f&"glmd . Setting Mo 2 128 K Byte
i ration ng )
& Tnterrupt Selings Sa!t-n( No3 128 K Byte
¥ B Service Processing Setting Setting Nod 128 K Byte
o oy Setting Mo 128 K Byte
Memaory/Devics Setting Setting Mol 128 K Byvte
= I Lo Mooy frea Settng Setting Mo.7 128 K Byta
Ihdex Register Setting Setting Mo 128 K Byte
Reiresh Memory Setting Setting Nod 126 K Byte
Device Latch hierval Safting Setting Ho.10 190 K Byte
int ti =
Pointer Scttng Msmory Durg Function 266 K Byt
[ @ Link Direct Device Selting i Link Direct Device Setting . =
& [ — Lierk Direet Dovice Sctiing Extended Made (i0-F Series Mode) b
= u Program Setting " O Series Compatible Mo
& Proeram Sefting Exlaiation xiended Made (iR S
FE/FUM File Setting Set 0 Series Compatible Mode' or 'Extended Mode (i0-F. Seria |
-4 f] SFG Setting Set 'EaThsndsd Wode (i0-R Series Mode) when using ary one of the modules shown below as a network b fio
¥ Refrash Setting between Multiple CGPUs| | control.
5 [ Routie Setine =GG-Link IE TSN master/local module ,
= Ci=Link [E Controller Network=equipped module when seiting the Link points extended setting

€
Ttem List Find Result

B Navigation [ ety

Check. Restore the Default Settings




_ Pengaturan Modul Motion )
u Parameter modul (Motion) )

Klik dua kali [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Parameter (Motion)] di pohon proyek.
Dalam pengaturan operasi modul, tujuan penyimpanan parameter perluasan modul dapat dipilih dari memori internal atau
kartu SD (lihat 3.3.3 dan 3.4).

Dalam pengaturan pemuatan ulang, atur waktu untuk memuat ulang perangkat.

Dalam kursus ini, tetap pada pengaturan default untuk keduanya.

1 T

; Bem List |Setting Hem

[t the Settng Hem o Search | n
B Bz Hem Betting Value
Module Operation Satl: |- Maduls Opers tior Setting
T R e vt Sonie Modle Extanded Paramter Storage Target Setting  Motion Modul (Built-in Memcry)
=iy Refresh Setting

iy Refrash by the Set Timing

Check, Restore the Default Settings

Item List Find Result




m Parameter modul (Jaringan)

)

Klik dua kali [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Parameter (Network)] pada menu project tree.

Di bagian ini, konfigurasikan pengaturan untuk perangkat yang akan dihubungkan ke jaringan dan pemuatan ulang tautan.

(1) Network configuration setting

Pilih [Basic Settings] dalam daftar item pengaturan, dan klik dua kali <Detailed Setting> di Pengaturan Konfigurasi Jaringan.

Setting Bem List

Tput the Setting e to Search

°E Bz

- % Basic Seltngs

L

& Hetwork Configuration Settings

Metvwork Topalogy
Communication Period Setting
Correction Device Infor mation
Slave Station Settng

[H- g Ppplication Settings

- L} Module Parameter (Metwaork)

Seting [em
Ttem Setting
= Network Configpuration Settines
Netwark Configustion Setings fiDetsied Settine’ _E]l
- Refresh Setting=s
Refresh Settings <Detailed Setti
= Hetwork Topobgy
TRV TODOTEY T
SR ication Period Setting
| Basi: Pericd Setting
Sating in Units of lus Mot Set
Communication Period Interval Setting (Do not Set it in Units of Tug) 100000 us
Communication Period Interval Setting (Set it i Units of lus) 100000 us:
System Reservation Time 2000 us
Cyelic Transmission Time S00.00 ws
Trarzient Transmission Time 48000 s
= Multiple Period Setting
Hormal-Speed xd

Set the number of device points and assignments of slave station to the master station.

Hem List  Find Result

ug Navigation

Check Restore the Default Settings




m Parameter modul (Jaringan) )

(2) Menambahkan modul

B s K Worksl ) 0 Lnk IE TSN Confiqurabon (Stast /05 0000)
i CC:Link [E TSN Configumtion  Edit  View  Chose with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
| Connected/Disconnected Modula Detection | Dataded Displry
HMode Setting: ‘Gnine - Assgnment Method: | CC-Link [E TSN Sebection IFmd Maox ‘_
Cyche Transmession Time (Min.): - us Communication Period Interval (Mn.): - us J E ji‘ ':h'@ b P E
: 7 : e
a He. Model tarme STA® Station Tuma__| Motion Control | X Settng | RY Seltng RWY Settnd | (g General OC-Link IE TSH Module
ol R : ! Ponts | Ponts || g op-vink TE TSN Modub: (Mitsubis -
B | L R0 it S Skl Klik tombol Putar. & Master/Local Module
[ Motion Module
B GOT2000 Series
B DC Input
F Transistor Output
= Anabog Input
[ Analkog Oulpol
[ General purpose Enverter
[ Gemeral-Purposs AC Servo .
r ,' | ©1/0 Combined | . I
—
Host Station v
< »
;1 Ouigut *
(3 Error . Warning b foply

* Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sini, dan daftarkan ke GX Works3.



m Parameter modul (Jaringan) )

(2) Menambahkan modul

B s HWorkdl [ CC-Link IE TSN Configuration (Star 0 0000)

Findfl © CC-Link [E TSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

| Connected/Disconnected Moduk Datoction | Dutaied Displsy
Mode Settng: ‘onine © Assignment Mathad:
Cyv:l-:_Tranmn Tima (M. }: - ous Gnﬂ'rr_umc.aunn Pemd_htgﬂ'al[ﬂn.]_: - us i
: | motion Contrel  RX Setting | RY Settng Ry Settng | | @ Generasl 0C-L
] A -Nn.. Mode! Mar I STA# Station Type | “sm I~ poeia. | vobis | paow |
WA .m0 siost Staton Master Station
: ; . neral- Purpose AC Serva
Tambahkan modul pada layar Konfigurasi CC Link IE TSN.  } combinea | —
|
| S—
»>
*
| oo

* Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sini, dan daftarkan ke GX Works3.



m Parameter modul (Jaringan) )

(2) Menambahkan modul

;v { Works] #B) CC-Link IE TSN Configuratson (Start 110: 0000) L X
i Proje ol 1 CC-Link IE TSN Configuration  Edit View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
| cannectediDaconnected Moduk Detaction | Dutaied Displsy | AT a
Mot Settng: nlna © Assignment Mathad: - CC-Link [ETSN Selectan | Find Mo 1 ¥
Cyclic Transmission Time (Min. ) - us Communication Period Intenval {Min.): 2w E]H 'iE] A
: ; A - "R e
] A& Ho. Model Harme STAR Station Type | Motion Control RN Setting | RY Sefting  RWY Selind | |m General OC-Link IE TSH Modiske
it _ ! | Swten | Pomts | Ponts | Ponts || |5 op-pink IE TS Moduks (Mitsubls
v M| 0 Host Staton Master Station & Master/Local Module
[ Motion Modulke:
£ GOT2000 Series
= DC Input_ |
@ Ird wstor Qutpat

=4  Klik [DC Input].

El Gencral-Purpose AC Servo O
= o | @10 combinea ]
Ll ——
Host Station v
€ » v
uatpat R
" AL —— e ————————————— Ponty

* Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sini, dan daftarkan ke GX Works3.



m Parameter modul (Jaringan) )

(2) Menambahkan modul
B vecuso G

{Worksl ) CC-Link IE TSN Confiquratson (Start 1/0: 0000}

i CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View  (Ciose with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Settme

| Connected/Dsconnected Module Datection Dotaied Displry
Mode Settig: Onine * Assgnment Method: -
Cychc Transmession Time (Min. ) - us Communication Perod Intenval {Min.): - us
| | | RX Setting | RY Setting | RWr Settng
J & Ho. Model N STA# Station T { Momon Oontrol | 5, SESHI ) o e LT S
! ’ — PP | smen [ ports | Ponts | Pomts

|| B OC-Link TE TSH Mok (Mitsubis
i Master/ Local Module i
E Motion Module
E GOT2000 Series
ﬁwm
. NZ2GH2B1-320

W | 0 Host Staton Master Station

J Seret dan lepas
“ [NZ2GN251-32D].

]

* Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sini, dan daftarkan ke GX Works3.



m Parameter modul (Jaringan) )

(2) Menambahkan modul

BB M ELSOT GX Worke] ) (- Link IE TSN Configuratsosn (Start 10: 0000} u] b4

CC-Link [E TSN Configumtion  Edit  View  {Bose with Discarding the Setting  Close with Reflecting the Settng

| Connacted/Disconnected Moduk Detoction | Dutaied Displsy fModulglit, . F
Mode Satting: Dnilng  Assignmant Method: CE-Link IE TSN Selection | Find Max 4 -
Cyche Transmession: Time (Min. ) - s Communication Period Intenval {Min.): - us Bl | e it
g Station Type | Motion Control _RX Setting | RY Setting  RW Seltng || | @ General OC-Link TE TSH Modiske:
samen | Ponis Ponts Ponts | |5 oC-Link TE TSN Modubs (Mitsubis
B Master Local Module
& Motion Module
£ GOT2000 Series
E DC Input
== ME2GN2B1-32D 32 points
= NZZGNZS1-32D 32 points

[ st | S
DC input madube (spring clamp
terrrinal block type)

[Specifation] Y
» [1OC-Link IE TSN Class B .

NZ2GN2S1

“ Modul input jarak jauh NZ2GN2S1-32D
ditambahkan ke stasiun No. 1. -

* Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sini, dan daftarkan ke GX Works3.



m Parameter modul (Jaringan) )

(2) Menambahkan modul
B

il B 0 Link IE TSN Configuration (Start 1/0: 0000}
P CC-Link [E TSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnected Modul m«:mq: Dotaied Displry
Mode Setting: Oning * Assgnment Method:
Cychc Transmession Time (Min. ): - us Communication Penod Intenval {Min.): - us
sTA#|  SwmionType | MoDN Control | RX Setting [ RY Setting | R Settng|
IS Ponts | Ponts | Ponis £ OC-Link TE TSH Module (Mitsubis

[ Master/Local Module

[ Motion Module

[ GOT2000 Series

E DC Input
e ME2GN2B1-320 32 points
=5 NZZGNZSI-32D |32 points

i General purpose Inverter | T
& General Purpase AC Servo |
B0

Klik [General-Purpose
AC Servol. =

[ Dustfime | -
D input madule (spring clamp
teerninal block type)

[ Speciliation]

3 |OC-Link IE TSN Class B v

NZ2GN2S1

* Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sini, dan daftarkan ke GX Works3.



m Parameter modul (Jaringan) )

(2) Menambahkan modul

il B 0 Link IE TSN Configuration (Start 1/0: 0000}

| Connected/Dsconnected Module m«:mq: Dotaied Displry
Mode Sottng: anlne B Assorment Method: - Link IE TSN Sclection | Find Mos 4 F-
Cyche Transmession Time (Min. ): - us Communication Penod Intenval (Min.): 2w c ia | 4 M

[ Motion Control | R Setting | RY Settng | Rwr Settng || [m General 0C-Link IE T5H Modul ~
R Ponts | Ponts | Ponis £ OC-Link TE TSH Module (Mitsu
B Master Local Moddule

[ Motion Modulke:

B GOT2000 Series

STAR Station Type

E DC Input
e ME2GN2B1-320 32 pol
=5 NZ2GN251-320 |32 poi

Seret dan lepas

[MR-J5-G]. | —

[ Ot | A
NZ2GN2S1 Ssm.;-zﬂ:;ﬁﬂﬁf;ftsswn-}s
[ Speciliation]
» 1OC-Link TE TSM Class B | ——d:
Fad
-

* Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sini, dan daftarkan ke GX Works3.



m Parameter modul (Jaringan) )

(2) Menambahkan modul

B v % Workid B CC-Link IE TSN Configurabin (Stast 10: 0000} o x

CC-Link [E TSN Confiquration  Edit  View Cosewith Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

| Cannected/Diconnected Modul Datection Dutaiied Dy § Module List =
€L Link IE TSN Sclection | Find Max @

Mode Settng: Dnine | Assgrment Mathod:
Cyclic Transmission Time (Min.): - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us : | v
i o S i ik e Motion Control R Setting | RY Setting | RWr Settng || | @ General 0C-Link TE TSM Modisl ~

S@ten | Ponts | Ponts | Ponts £ OC-Link TE TSH Modube (Mitsu
[ Master/Local Module
B Motion Module
& GOTZO0) Serkes
£ DC Input
m= ME2GN2B1-32D 32 pod
. NZ2GN2S1-32D 32 poi

0 Master Station
1 Remote Staton

B | 0 Host Station
== | 1 NZZGH2S1-32D

E Transistor Output
[ Anabog Input
[ Arakor Oulput
& General purpose Inverter |
= General Purpose AC Servo
B MR-I5-G single
B MR-I5-G-RI Single I
R MR-ISWG 2-Aods

B MR-TW2-G_B_Axas 2-As
L. MRISWI-G o NN

L. MR-ISW3-G_BC_ Ax 3-Axis

[ sl | a
Serve Arplificr{(MELSERVO-15
Sclu;-::} Sin!;‘hr Ao
[ Specitication] "
» JOC-Link IE TSH Class B wr——————
x

* Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sini, dan daftarkan ke GX Works3.



m Parameter modul (Jaringan) )

(2) Menambahkan modul
E IR ¥ Wikt E e

P

CC-Link [E TSN Configurtion  Edit  View lose with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Diconnected Module Datection Dataded Displry i Module Lt Pl

Mode Settng: anlng Assgrment Method: €L Link IE TSN Sclection | Find Max 1 F:
Cycle Transmession: Time (Min. ): - us Communication Period Intenval (Min.): 2 us oplal |Belas
& Ha Model Narmi: STA® Station Type | Mobion Control | RX Setting | RY Setting | Rwr Satting | 2

! i, Ponts | Ponts Ponts
0 Master Station
1 Remote Staton

B | 0 HostStation
1 NZZGH251-320

]

E DC Input |
. NZ2GN2B1-320 32 poi
= NE2GN2ST-320 32 poi |
E Transistor Output ‘
[ Anabon Input
5 Anakory Oulput
[ Genoral purpose Tnverter |
= General Purpose AC Servo
L. MR-15-G single
L MR-T5-G-RI Single f
L MR-1W2-G 2-Ais |

L. MR-IW2-G_B_Axas 2-Amis :
. MR-I5WIG 3-Aosit ﬁ
L. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Axis o
[Dutline] .y
NZ2GN2S1 | MRI5G S6rv0 AMpHET{MELSERVO-15
320 Sariey) Single Axis

Modul sekarang telah ditambahkan.

Klik = Juntuk melanjutkan ke halaman berikutnya.

* Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sini, dan daftarkan ke GX Works3.



m Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh

W ores g CC-Link IE TSN Configurabion (Stadt 170: 0000)

i CC-Link [ETSN Canfiquration  Edit  View Close with Discarding the Sefting Close with Reflecting the Setting

| CannectediDaconnected Moduk Detaction |
Mode Setting: Dnikg
Cychc Transmession Time (Min, ): - us

& Mo,

Moded Narr

Detaled Displiy

| Assignment Mathod:
Communication Penod Intenal (M. ):

| Motion Control | FX Setting |

—cr

| 0 Host Station
m | 1 NZ2GN251-320

Klik tombaol Putar.

RY Settng | Rwr Settng|

- Link IE TSN Selection, | Find Max 1 F

1 OC- Link TE TSN Modube (Mitsubis
B Master Local Module

[ Motion Module

E GOTZ000 Serkes

B DC Input

@ Transistor Output

F Analkog Input

5 Ao Oulpul

B General purpose Inverter

£ General-Purpase AC Servo
B MR-5-G Singhe Ax
. MR-I5-G-R] single Ax
. MR-I5W2-G 2-Aodis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un

L MR-1W3-G 3- Axis Uin
L. MR-IW3-G_BC_Ax 3-As Url
@ 1/ 0 Combined

[ Ot fime | -
Servo Amplifier{MELSERVO-15

Series) Single Aods

[ Speciluation]

» [CC-Link TE TSH Class & &




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh

-~ {Works] [ OC-Lenk IE TSH Configuration (Start ¥0: 0000)

il  CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnectod Module Detection Dotaied Dispby
Mode Setting: Oning Assignment Mathod:
Cyclic Transmession Time (Min.): - us Communication Perod Intenval (Min.): - us
{ | Motion Control | FX Setting | RY Setting | RWr Setting |
Mo, Model Narme STAR Station Type 5 atio Pors - qu Ponts

| 0 Host Station 0 Master Stztion
1  NZRGNZES1-32D 1 Remote Station
[ Analkoy Output
rverter
= . - 3 . e AC Servo
Konfigurasikan pengaturan modul input jarak jauh dan penguat servo. Sineie A
Singhe Ax
| ST 2-Aots Unl
I_ ME-IW2-6_B_Axis 2-Axas Un
: L. MR-ISWA-G 3-Aods Un
[E-' L. MR-I9WI-G_BEC_Ax 3-Ams Url
% @ 1/ 0 Combyined
-:‘ [Oustlime | ~
MRI5-G Sorvn Amplilier(MELSERVD-5
2 Series) Singhe Ads
[ Specilication]
» |oc-Link I TSN Class 8 o
X




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh
HELS Works [ O Link IE TSN Confiquratsn (Start 10 0000)

CC-Link [E TSN Confiqumtion  Edit  View {lose with Ditcanding the Setting  Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Disconnected Module Detoction | Dotaded Distay |

Mode Setting: Onlne A binkhod _
Cycc Transmssion Time {Min. ) - us ¥ * y - us =
A Ho. Mol Narme STA# Stat Klik [Detailed Dlsplay], Settng  RWISEtng | |m General 0C-Link IE TSH Moduke
s | | onts | Points 1 OC-Link TF TSH Modube {Mitsubis
- B | 0 Host Station 0 Master Station & Master/ Local Module v =
= | 1 NZ2GN251-320 1 Remote Station 4 & Mation Module L
E GOTZ000 Serkes
B DC Input
@ Transistor Output
[ Analog nput
[ Analog Oulpul
E General purpose Inverter
£ General-Purpose AC Servo
B MR-5G Single Ax
. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-wEG 2-Aoas Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aodis Uin
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Ams Url
& 1j 0 Combined
[ Ot | K




m Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh

{Worksd B 0 Lonk IE TSH Configuration (Start V0: 0000)

: CC-Link [E TSN Configuration  Edit  View Close with Discarding the Setting  Close with Reflecting the Setting

| Connected/Disconnected Moduk Dataction |

i

Item yang ditampilkan meningkat.

Mode Setting: Oning Assignment Mathod; Pont/Start
Cyclic Transmession Time (Min. ): - us Commuinication Penod Intenval (Min.): - s
| Moltion Control _ RxSaettng
._l: _ Mo, | Mol Nasr STF.!- Station Type " station ponis | St | Eid
= BB | 0 Host Station 4 Master Stztion
| 1 NZ2GNZS1-320 1 Remote Station Od 12
B | 2 MRI5G Remote Station O

o

Y50 | General OC-Link TE TSH Module
| POt g oe-dink TE TSH Module (Mitsubis
E Master | Local Moddule
# | B Motion Module 1
E GOTZ000 Serkes
B DC Input
@ Transistor Output
[ Analog nput
2 Anakeg Oulput
[ General purpose nverter
B Gemeral- Purpose AC Servo
. B MR-BG Single Ax
. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-wEG 2-Auds Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aodis Uin
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Ams Url
@ 1j 0 Combined
[ Ot | A
Servo Arnplificr{MELSERVO-15
Series) Singhe fods
[Specification]
» [JOC-Link I TSN Class B v,
*




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh
o K Worke] B CC-Lonk IE TSH Configuration (Start V0: 0000) o *

i CC-link IE TSN Confiquration  Edit  View Close with Discardfing the Sefting Clase with Reflecting the Sefting

i Module List x

| Connacted Dsconnected Module Detection Simple De
Mode Setting: Onilne | Assgnment Mathod: Pont/StHt CC-Lini [E TSN Selection | Find Mox?
Cyclic Transmession Time (Min.): - us Communication Perod Intenval {Min. ): - u z Jhplia

Motion Cofitrol __ RN Setting Y S | General OC-Link TE TSH Module

A i
| Mo, | Model Narme STA# Station Type SI:man " Ponts | Stat | End | Ponts | |g m—mummtm .
= B | 0 Host Station 4 Master Station & Master/Local Module A =
o 1 NZ2GNZ51-32D Remote Station 32 32 E Motion Module e
2 MR-15-G Remots Station £ GOT000 Serk

Pilih “Motion Control Station” | ¢ Mt

dari modul input jarak jauh. | anskg mput
E General purpose Inverter
£ General- Purpose AC Servo
: B MRsG Single Ax
. MR-I5-G-R] single Ax
. MR-I5W2-G 2-pudis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L HR-TA-G 3-Aoxis Lin
L. MR-IWI-G_BE_Ax 3-Auas Ul
E 1) 0 Combined
[Dutfine] ”
MR-15-G Serve Amplifier{MELSERVD-15
Series) Singhe Aods
[Specilication]
» |CC-Link IE TSH Class B 0




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh

B v K Worad M CC-Lank IE TS Configuration (Start 10: 0000)

3 00 Link [E TSN Configumtion  Edit  View Close with Discarding the Setting  Close with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnected Moduls Datection | Semple Dipley
Mode Settng: Ol Assignment Mathod: Pont/Strt
Cyche Transmssion Time: (Min. : - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us

| Motion Contral _ RdSettng Y500 @ General 0C-Link IE TSH Moduk:
Staten | Ponts | St | End | Ponts | | or-tink TE TSH Modiks (Mitsubis

A Mo, Model Nasme STAR Station Type

8| ™| 0 rost staton 0 Master Station _ M o MoBe = =
= | 1 NZZGHZ51-32D Remote Station 12 32 | o awotion Woduie L
2 MRISG Remote Station OO Sk
Input
Pilih "Stasiun Kontrol Gerakan" [fnsister Output
- Punabog Input
dari penguat servo, Ariakon Oulput
purpose Iverter
& General Purpose AC Servo
B MR-5G Singhe Ax
€ »

. MR-I5-G-R] singhe Ax
. MR-I5W2-G 2-podis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aoxiss Lin
. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|

F 1j 0 Combined
[Duthine] A

NZ2GNST 1 Saervo Amplifier(MELSERVD-15
320 Saries) Singhe Axis
[Speciliation]
3 |OC-Uink IE TSN Class B




m Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh

X Worky ﬂ CC-Lenk IE TSN Configurabion (Sladt K0: 0000)

Ml i CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Refiecting the Sefting

| Connected/Deconnected Module Detoection | Simple Deplry
Mode Settng: Onlne * Assgnment Method: Pont/Start
Cycle Transmession Time: (Min. - us Communication Penod Intenval (Mn.): - us
| Riw Settng LB Setting LW Settng
A M. Model N LR SEET) __Jdseldng | 2 UWsatng
[ o Stat | End | Pomts | Stat | End | Ponts | Stat | End
¥ M | 0 Host Station
| 1 NZ2GW25132D

[ General CC-Link TF TSH Moduk:
£ OC-Link TE TSH Modubk: (Mitsubis
B Master | Local Module

i

Autors

ool T R

2 MR-15-G

hapus nilai tersebut.

Jika nilai diatur dalam "LB Setting" dan "W Setting”,

E Anakeg Tnpet

= Anakg Outpul
B General purpose Inverter
& General Purpose AC Servo
- B MRISG  Single Ax
L. MR-I5-G-R] Singhe Ax
B MR-J9W2-G 2-podis Un
R MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aoxis Lin
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Aoas Ul
= 1/ 0 Combined
[ Ot | 5
Servo Amplifier{MELSERVD-15
Series) Singhe Aods
[Specilication]

» |OC-Link IE TSN Class B




m Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh
B reLson Gxw

il BB CC-Lonk IE TSN Configuration (Stat 0: 0000)

3 CC-link IE TSN Configumation  Edit  View Close with Discarding the Setting  Clase with Reflecting the Setting

| Connected (Deconnected Module Detection | Simple Displry
Mode Setting: Gnbng © Assignment Mathod: Pont/Stat | CC-Link IE TSK Selection | Find Maox |
Cychc Transmession Time (Min. ) - s Communication Period Intenval (Mn.): - us
a o PR RwwSettng | LBSetting | WwsSettng | Automs) (g General OC-Link TE TSH Modile :
. | | Stat | End | Pomts | Start | End | Ponts | St | End | 1 OC-Link TE TSH Modube {Mitsubis ;
gy || 0 Host Station [ Master/Local Module Al
| |m=| 1 NZ2GN251-320 B Motion Module 2
£5 BREEED B GOT2000 Series
B DC Input
= Transistor Output
[ Anabog Input
& Amnakog Oulpal
B General purpose Inverter
£ General-Purpose AC Serv
B MR-15-G Singhe Ax
. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-I5W2-G 2-Aodis Un
R MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ul
= 1j 0 Combined
[Outhine| 2
Servo Amplifier{MELSERVO-15
Sories) Singhs Axis

Lanjutkan ke halaman berikutnya.

Klik > juntuk melanjutkan ke halaman berikutnya.




m Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

¥ Workef CC-Lenk IE TSN Configuratson {Stadt 10: 0000)
g

i CClink [ETSN Canfiguration  Edit  View Ciose with Discarding the Sefting Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Diconnected Modu Detection ||

B | 0 Host Station
| 1 NZ2GM251-320
B | 2 MRI5G

Sirple Depley

w

Mode Settng: Oning © Assgnment Method: Point/Start
Cyche Transmission Teme (Min. ) - us Communication Perod Intenvad (Mn. ) - us
| Riw Settng | LB Sotting Lwsstting
Mo, Model Narme Stat | Ene tart | End

Klik tombaol Putar.

| Autorms
£ OC-Link TE TSI Modubke: (Mitsubis
E Master Local Module
- [ Motion Module
L [ GOTZN Serbes
B DC Input
E Transistor Output
7 Analog nput
[ Anakog Oulpul
[ General purpose nverter
[ General Purpose AC Servo
B MR-5G . Single Ax
. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-W2-G 2-Aoas Un
L. MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axs Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Ui
L. MR-IWI-G_BE_Ax 3-Auas Ul
& 1/ 0 Combyined
[ Ot | 5
Servo Amplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe fods
[Specification]
» |OC-Uink I TSM Class B i




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

b {Workel BB CC-Link IE TS Configuration (Stast 1/0: 000) u] x
CC-Link [ETSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setfing Clase with Reflecting the Setting
| Connected/Dconnected Moduk Detoction | Sample Diplay dabledulelist -
Mode Settng: Onlng © | Assignment Mathod: Pont/Stat ~ CC:Link IE TSN Selection. | Find Mox 4 ¥
Cyclc Transmession Time (Min.): - U Communication Penod Intenval (Min.): - us
a Ho. S RiWwSettg |  LBSetting |  LWSetting Autors | General 0C-Link TE TSH Module
| Stat | End Foints | Start | End Ponts | Stat | End | 1 CC-Link TE TSH Module {Mitsubis
| e Al i Master/Local Module
m | 1 NZ2GM251-320 e T A
EL Bk B GOT2000 Series
B DC Input
& Transistor Output
@ Analog Input
[ Analog Oulpal
i il purpose Enerter
| Untuk pemetaan PDO yang akan diatur di sini, lihat 3.3.2 (4). mesc Single Ax
= | MR-15-G-R] Single Ax
B MR-ISW2-G 2-Aodis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
- L MR-1WA-G 3-Aoeiss Ui
[E-' L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Auas Ul
% @ 1j 0 Combined
B ] [Outhne] =
MR-I5-G Serve Amplificr{MELSERVO-15
Series) Singhe Axis
[Specification]
s |OC-Link IE TSN Class B il
EY




m Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
CELSOHT GX Works) 0 001 oni IE TSM Confiqurabon (Stast /05 0000]

4 CC-Link IE TSN Canfiqurtion | Edit  View  Chose with Discarding the Sefting Clase with Refiecting the Setting

\ .
vl Klik [CC-Link IE TSN Configuration]. 1o PontfStrt | [ Coink TSN Seecton | Fnaboc 1 ¥
Cy erod Intervai (Mn.): [ - us 2
' o R WWRSEAG | TESOWEG | LWSettng | Automs| | General OC-link IE TSH Modike
| ] Stat | End | Poits | Start | End | Ponts | Stat | End | | B Cr-Link TF TS Module {Mitsubis
Q| 2l et sty & Master/Local Module
== | 1 NZIGN251-32D & Motion Module
L Wkl E GOT2000 Series
B DC Input
@ Transistor Output
[ Analog nput
[ Ak Ot put
E General purpose Inverter
£ General-Purpose AC Servo
B MR-5G Single Ax
. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-wEG 2-Auds Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aodis Uin
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Ams Url
& 1j 0 Combined
[ Ot | K
Sarvo Amplifier{MELSERVD-15
Series) Single Aods
[Specification]
3 » |CC-Link IE TSH Class B i




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

& {Worksd B 00 Lonk IE TSH Configuration (Star V0: 0000) m} b4
£C:Link JE TSN Copfiguration | Edit  View Close with Discarding the Seiting Clase with Reflecting the Settng
Change M b = i Module List K
Chafu;: .[Iarﬂ.l.lllﬂlnn Path Mdhlnd ] B Acscemant Methiod: Pont/Stat "r' CC-Link IE TSN Selection Iflnd Mox 1 p.
PRERICIT O My Ao | - s Comrunication Penod Intenval (M. ): - us
Device No. Reassignment... Fvwsetng | 2 lBSettng | ___Lwssting .Autum ma&wﬂﬂc—nﬂnmm
Batch Setting of PDO Mapping Stat | End | Pomts | Start | End | Ponts | Stat | End | 1 CC-Link TE TSH Module {Mitsubis
Conficeiration X [ Master | Local Module
B Motion Module -
[ GOTZ000 Serkes
B DC Input
Clase with Dscarding the Setting = Transistor Output
Close with Reflecting the Setting E Anabog Input
[ Ao Oulput
[ General purpose Inverter
E General-Purpose AC Servo
5 B MR-5-G Single Ax
L. MR-I5-G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-Aodis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WI-G 3- Axiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
& 1/ 0 Combyined
[ Ot | 3
G Servo Amplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe fods
[ Speciluation]
3 |OC-Link IE TSM Class B G
kY




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
Vo] _

I CC-link [ETSH Configumtion  Edit  View Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

Connectid Diconnected Module Detection Simple Dispilay i Module List =

Mode Settng: Onilng Assgnment Mathod: Pont/Stat  ~
Cyclic Transmission Time (Min. }: - us Communication Penod Intendal (Mn,): -

| AWw Settng LB Setting LW Settng Ao | m General OC-Link TE TSH Moduke

CC-Lindk IE TSH Sefection | Find Mo 1 F

Hi At AL

o
1

2

MELSOFT GX Works3

Batch st default pattern of PDO mapping.

Cannot set PDO mappeng in the slayve stabon when the ponts of RWnEWw Seting i less than the
used points of default pattenn. Piease check that it has been set correctly,

Fease sef it in POO Mappang Setiing screen when you want to set it ather than default pattem.
Pease uncheok Batch set deflt pattern ondy for dave staton for which PDO mapping & not set.™
-wrnscrh'q‘:-l‘m mapping seting which has aready been set b default patten,

MR-15-G Singhe Ax
mwmm;wcwymnwm.twmwﬁmscwmhﬂ uncheckang L . I—mq
the "B-'n-'d;m defait pattom only when POO mappng & unset siyve station.® and cxensang Hatch L MR-15-G-RI Single Ax
Seifing of FDO Mapping” Ty
= Thie meckiie i whach RIW/RWw Setting cannat be set 1o blank 2 1ot the target I‘MR':'W_”T p kel
- The cperation may reed some tme. B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
O r e A meitoF B MR-1SWI-G 3-#odis Un
. MR-3SW3-G_BC_Ax 3-Axis Url
7] Bustchy st deft pasttern only for ave stabon for which PO mapgng is not set 1) 0 Combinied
e
st | r
Serve Amplifier{MELSERVD-15 .
ﬁml[‘-:.} Sln!;'ur Ao
[Specilication]

» [CC-Link IE TSN Class 8

o | |



m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
& ¥ Workel 8y

i OC-Link [E TSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setfing

ConnectedDisconnected Module Dataction Simpke Deplay alicduielst -
Mode Settng: Onlna Assgnment Mothod: Pont/StHt - | CE-Link E TSN Selectian | Find Max © ¥
Cychc Transmession Time (Min. ): I— us Communication Perod Intenval (Mn.): r_
[ Riw Settng LB Setting ] LW Settng
Stat | End | Pomts | Stat | End | Pomts | Stat |

& Mo, Model Nasrr
ﬁ 0 Host Station
| 1 MZ2GN2S1-320

2 MRISG

MELSOFT GX Works3

Batch st default pattern of PDO mapping.

Cannot set PDO mapping in the slave staton when the ponts of RWrEWw Seting i lezs than the
used points of default pattenn, Piease chedk that it has been set correctly,

Pease set it in PDO Mapping Setiing soreen when you want to set it other than default pattemn,
Pease unchedk Batch set de St pattern ondy for dave staton for which PDO mappng & not act.™
mgtmwmwmwwmmakhﬂrhmwlmUefm.lt;m'hﬂn

POO mappang which has aircady been set when oeting R R Setng to bk, unchedang
Etmwpm&hnmrﬂﬂﬁfmmﬂwswmtmmw andcmw'fm:h L MR-15G-R) Singhe Ax
Setang of OO Mapping” } :

* The mackfe in which RINE RIWw Setting canrat be siet 1o blark i not e targe. . MRS et
~The operation may need some tme, L MR-TW26_B_Axs 2-Axis U
O o e K. MR-15W3-G 3-Mds Un

= L. MR-TWI-G_BE_Ax 3-Amas Ul
be] Bustch et defauft pattern only for dave station for viich PDO mepong = not set. 1 0 Combined
e =1
P — 1] -
Sedvo Amplifier{MELSERVD-15
Klik [Yes Series) Singhe Ads
[Yes]. [Specification]
CC-Link IE TSN Class B i

_'[""“—|£|



m Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

TR ‘a

Mode Settng:

& Ho.

| Connected/Dsconnected Module Datection

Cycle Transmession Time (Min.): - us

Moded Narma

B | 0 Host Station
= | 1 NZRGNZ51-320
B | 2 MelsG

ﬁ_ EEEE @

MR-15-G

MELSDFT GX Worksd

0 Batch setting of POO mappirg was completed

| Automs

Semple Depley
Agsignment Mathod: Pont/stat.  «
Communication Period Intenal {Min.): - us
A8 Setthg ____ LW Sattng
Ponts | Start | End Ponts | Start | End

: Module List

CC-Link E TSN Selection | Find Mo @ P

[ General OC-Link TF TSH Module d
£ €C-Link TF TSH Moduke (Mitsubis | -~ % | ol
[ MasterfLocal Module

Al w

E Motion Module

& GOTZO0D Series

B DC Input

& Transistor Output

7 Analog nput

[ Anakog Ol pul

B General purpose Inverter

& General-Purpose AC Servo
B MR-5G Singhe Ax
B MR-15-G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-Aodis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un

3-Pods Un

L MR-1WA-G

= A P re |

Setelah pengaturan batch selesai, klik [OK]. ‘

» JOC-Link IE TSH Class B

AR LLE L £
Serve Amplifier{MELSERVO-15
Sories) Singhe Aods

[ iom ]




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
B etsort o

i) M CC-Link IE TSN Configuratsnn (Start 10 0000)

CC-Link IE TSN Configuration  Edit  View Ciose with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnected Modils Datection | Sample Deplry
Mode Settng: Onini * Assignment Method: Pont/Strt
Cyclc Transmession Teme (Min.): - us Communication Perod Intenval (Min.): - us
A === [ Sattn|  Parameter Automatic Settng | [»
| Mo, Model Narme e T PO Mapping Setting Nddress
o | End | | ' | B Co-Link TE TSI Module (Mitsubis
S (M| 0 Hoststaton BB Master/Local Module Al G
= | 1 NZIGN251-320 2.!.512.'. & Motlon Module §
B | 2 Mei5G <Detall Setting > <Detad SeTtng > 2,168, & GOT2000 Serk

Klik dua kali <Detail Setting> di PDO
Mapping Setting untuk MR-J5-G.

B General- Purpose AC Servo
B MRISG Single Ax
D} . MR-I5G-R] singhe Ax
. MR-ISW2-G 2-podis Un
. MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aeiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
& 1j 0 Combined
[ Ot | A
Servo Amplificr{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[Specification]
» [1OC-Link IE TSN Class B 7




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

i )
Project  Edit ﬁﬂj i CC-link IE TSN Configurtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
= e :
i UeR . Connected/Disconnected Moduls Datection Sarple Dplay cauliedielit -
Mode Seting: tnine Assgnment Mathod: Pont/Start Lt e L) Satecton, | Finc g 1 ¥
FDO Mapping Setting o x
Limk Devaor Points: 2]
PO Mapyarg P ameler Al -
Link Dievice Dﬂmx o ;‘: “"'d”‘l] Entry Mame (Coemment Data Type 2
- 1402 ] ‘Watchdog counter LL 1 LESIGED S
- G061 ] Modes of operation daplay INTEGERR
- ! G064 00 Pagiton actunl vole INTEGER 22
- 5064 oo Postion actual value INTEGER 32
- 05 o0 Wity et tuad vtk INTEGERT2.
- INTEGER32
2 INTEGER12
: Layar Pengaturan Pemetaan PDO muncul. S
- UNSEGNEDLE
s [ GAP “Thyte GAP s
- (1] Torque aciunl vallae. INTEGER 16
- oo Status DO 1 UNSECMHED 16
5 0o Stabe Do 2 UNGIGHED 16
15 P Stabs D0 3 UNSIGNED 1
+ o Stabs DO 4 UNSIMED 16
B (] Stabus DO 5 UNSIGMED 16
L3 o Current alarm UNSIGNEDSY
= oo Current alam LS
|- oo For marifachaer’s use NS LYY
= o For marufachurer’s use UNSIGNEDIE2 bl
POX] Mapgang Fatiem Selection. .
I




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

i i &
Project  Edit Fméj i CC-link IE TSN Configurtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
OBRal Connected Diconnected Module Datection Sample Display salissueLit &
Mode Sattng: Onilng Assignment Mathod: Pont/Stat  ~ lf.f. Link IE TSN Selection. | Find hox 1 ¥
FDO Mapping Setting m} x
. 3) | Link Device Foints e
PON0 Mapyerg Parame ber Al o
-~
b Comment Data Type
UNSIGNED S
INTEGERR
INTEGER TR
INTEGER3Z
INTEGER2.
INTEGER3Z
INTEGER 2
ANTEGER X
LINSEGNEDY LG

Poyte Gt ¥
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b i}
i Project Edit Frldﬁ i CC-Link IE TSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
& UBeRald Connected/Dsconnected Module Detection Simple Depilay gabpclebist 5
Mode Settng: Onlne Agsgnmant Method: Pont/Stat [cr Linic [E TSN Selecthan | Find Mo 1 ¥
POO Mapping Setting m] *
L. ME-15-6 (Station Mo, 2) Link Device Fonts P
=
[ et PO Maprang Pat ameter
Iradey Suby-Index 2
LU Hexsadecmal] | [Hexadeomal] TR -

-2 1402 o1 ‘Wartchdeg counter LL 1
la E coe oo Modes of aperation daply
= 5364 1] Fasition st valse
- : L] Pasiton actual value
= w Veloity actusl vake
= Vekotily sctual viskon
|= (] Falowing error achual vale
|= [ Folawing ervor actual value
= o Statusweord
B oo GAP thiyte GAP.
= oo Torque actunl valse
B (] 00 1
= ] Stahs 00 2
= 00 StatusDO 3
= o Stalus DO 4
|- )] Stals00 5
- L] Current sarm
|+ o Curent alarm
|- ot For marufachrer's use
- L] For morufachresr's use
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i Project Edit  Fndll 3 CC.|ink IE TSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Seftmg
|- ) Nagy £
fUEeRal Cannectud/Diconnected Modul Dtection Simple Doplay caliesielit i
| Mode Settng: Onine Agsgnmant Method: Pont/Stat [;‘ e '2’“ Selection | Find Mox 4 ¥
POO Mapping Setting o x F
. | fi
Link Device Fonts ?,4 X | alks
PO Mapyang Plarameter | Al S
Link Dievice ["'ﬂ’m* a0 :‘:' 1"d""|] Entry Mame Cormment Data Type £
|= 606 o Velooty actul vaue INTEGERS?
|= GaF o0 Fallawang error actul vake INTEGERS2
|= 50 o Folowng error actual vake INTEGER T2
|= 5041 o0 Stahasord — UNSIGMED 16
= § oooo ] AP Toyte GAP A
- | 5077 ] Torgue sctusl value - INTEGER 16
i1 o Stabe DO L UNSIGNED 16
|= A2 oa Stabe 00 2 UNSIGNED 1S
|- | 13 o Stabs 00 3 LSIENEDLE
= Fit ] Stahe 00 4 UNGIGHED M
|= Y 1] Stabs DO 5 UNSIGNED 6
|] oo Current slarm UNSIGNED 2
. (] Carrent alarm UnSIGED2
Masukkan [60fd] dalam indeks.| ezt e
] For marulachre's use UNSIGNEDIR2
I= ) 00 For marufachrer's uss INTEGER 16
= W
PO Mappng Fattemn Sslection... [:\f
o] [ s
Pt [ Mod_ | Libe.
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i Project Edit Fl‘d.&l-i CCLink IE TSN Confiquration  Edit  View Chose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
|- ) Nagy E
& UBeRald Connected/Diconnected Module Detection Simpia Display calisdgielit i
s EEED Mode Sattng: Onlne Assgnment Method: Pont/Stat  ~ [cr Link IE TSN Sefection | Find hox 1 ¥
POO Mapping Setting m} x
Link Do Fonts: P
PO Mapyang Parameter Al ¥
Link Device [I-ﬂ!.m! q ;:‘:1 mf‘"*u Entry Mame Cormment Data Type -+
|= 06 o Velooty actul vae INTEGER 32
|= ! Gafa ] Followang error actusl vakie INTEGER T2
|= | &0f (8 Falowing error achual vk INTEGER 32
|= 5041 o Stahumword i UNSTEMED 16
= § 0000 o AP Huyte GAP 2
- i 6077 ] Torue sl value. : INTEGER 16
§ H11 oo Stabm DO 1 UNEIGHEDI LG
|= | a2 ] Stabs 00 2 LNSIGNED L6
|- | 13 o Status DO 3 LINSIENEDLE
|= 4 o0 StahmD0 4 LNSIGRED 1S
|= 215 1] Stabs DO 5 UMSHNED &
Currient UnssEGED2
Masukkan [00] sub-indeks. | ZFEEE oo
J+ § 22z w N r marufachaer’s use INTEGER 16
S mm
= i
= : '
PO Mappng Fattemn Selection. ..
I *i
fist. [ Mod_ | Libe.
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i Project Edit  Fndll 3 CC.|ink IE TSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Seftmg
|- ) Nagy £
fUEeRal Cannectud/Diconnected Modul Dtection Simple Doplay caliesielit i
| Mode Sattng: Onlne Assignment Method: Pont/stat  ~ [;‘ ek '2’“ Setection, | Find hoc 1 ¥
POO Mapping Setting o x F
. | fi
Link Device Fonts ?,4 A ST | b | sl
PO Mispparg P ameter i Al s
Link Dievice ["'ﬂ’m* a0 :‘:' 1"d""|] Entry Mame Cormment Data Type i
|= 606 o Velooty actul vaue INTEGERS?
|= GaF o0 Fallawang error actul vake INTEGERS2
|= 50 o Folowng error actual vake INTEGER T2
|= 5041 o0 Stahasord — UNSIGMED 16
= § oooo ] AP Toyte GAP A
- | 5077 ] Torgue sctusl value - INTEGER 16
i1 o Stabe DO L UNSIGNED 16
|= A2 oa Stabe 00 2 UNSIGNED 1S
|- | 13 o Stabs 00 3 LSIENEDLE
= it ] Stahe 00 4 UNGIGHED M
1= § 2d1s o Stats 0 § UNSTRED |6
: e b
[Digital Inputs] ditampilkan dalam nama entri. = e
use URSIGNEDR2
[+ FrF ] For = INTEGER 16
2 6 0 . UNGIGHEDZ
2 | afd o » Siptal gt URSIGNEDT
'—- - w
o] [ s
fist. | Mod_ | Libe.
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| X r. —— 1

i Project  Edit l'ﬂl¢ CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View  Ciose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

Connected/Daconnected Moduk Datection Semple Depley eodule List x
Mode Settng: Ok Assignment Mathod: Pont/Stat  ~ CC-Link IE TS Selection | Find Mo 4 F

FDO Mapping Setting m} x
G (Stabion Mo, 2 | Link Devoe Foni ir
PO Mapyang Parame ter Al -
-~

Lk Diewice Dw‘f""'* i “"f“"‘u Entry Name Comment Data Type

= 60 o Velouty actual valus INTEGERS?

|= § safa oo Ealowing error actual vale INTEGEREZ

|= afa (] Folowing error achual vl INTEGER 32

|= {5041 o0 Statuword - UNSIENED 16

= § oooo ] AP Toyte GAP 2

= | 5077 oo Tongue ot al valee INTEGER 16

|- i1 o Stabs DO 1 UNSIGNED 16

|- 12 ] Stabms 00 2 UNSIGHEDI LG

= | 213 oo Stabs DO 3 LIMSEENEDY L

& FiT oo Stabem e 4 UNSIGNEDIE

= 15 1] Stabs DO 5 NSIRED 1S

a1l oo Current alarm UKSEGNEDZ2

= 241 w Current alarm UNSIRED I

|- | xn1 o For marufachurer’s use UNSIGNED32

|= oo

= oo

& ]

| ]
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Woree] [ OC-Lenk IE TSN Configurabson (Stast 10k 0000)

CC-Link [ETSN Configuration  Edit  View  (lose with Discarding the Seiting  Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnected Modile Detoction | Simple Displey
Mode Setting: Onbng * Asmgnment Method: Pont/stat.
: Oyd-c_Trarlm Time {Mm.): o s Communication Pemd_htm’aﬂ[ﬂn.]_: - ) %
N o e M Sattn|  Parameter Autematic Settng PO Mopping Setting Mé'?-:s-_ @ m;n—T:imm:omh
. ] I I 5] Mascluke (Mitsaubis
R e ABE3 | Master/Local Module
== | 1 NZRGNZS51-32D _ L & Mation Module §
| <Detall Settng> & GOTZ000 Series
B DC Input
[ Transistor Output
 Anakog Input
Ao Oulpul
F General purpose Inverter
£ General-Purpose AC Servo
B MR-sG Single Ax
. MR-I5-G-R] single Ax
. MR-wEG 2-Aoas Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WI-G 3- Aoxiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
@ 1j 0 Combined
[ Ot fimve | -
Servo Amplifier{ MELSERVO-15
Sories) Singhe Axis
: Pemetaan PDO sekarang telah ditetapkan.

Klik > Juntuk melanjutkan ke halaman berikutnya. |5




m Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

o) M CC-Link IE TSN Configuratsn (Start 10: 0000)

I CC-Link [E TSN Configumtion  Edit  View Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Disconnected Moduk Datection |

Modn Settng: Onlne
Cyche Transmession Time (Min, )t - us

l: | Mo, | Model Hare St |
M| 0 Host Staton

| 1 WzaGNz51-330
| 2 MRISG

AWsettng |

Sirple Dpley
*| Agsignment Method: Pont/stat «|
Communication Penod Intenda (Min.): - us
Parameter Autormatc Settng

050 Mapping Setting

End |

Klik tombaol Putar.

CC-Link E TSN Sclection. | Find Max 1 F
[N EGEETP S S—
[ General CC-Link TE TSH Modulke
£ OC-Link T TSH Modubke: (Mitsubis
B Master | Local Mogdule
& Motion Module
[ GOTZ0MH Serbes
B DC Input
E Transistor Output
[ Anabog Input
& Anakg Oulput
B General purpose Inverter
£ General-Purpose AC Servo
B MR-I5-G Single Ax
L. MR-15-G-R] Singhe Ax
. MR-wE-G 2-Aoas Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aoriss U
L. MR-I%3-G_BE_Ax 3-Aoas Un
@ 1j 0 Combined
[ Ot v | )
Servo Armnplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Ads
[Specilication]

» |OC-Link IE TSH Class B
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B reLsoe G v

el BB CC-Link IE TSN Configuration (Stat /0: 0000)

i CC-link IE TSN Confiquration  Edit  View  Close with Discardfing the Sesting Clase with Reflecting the Sefting

| ConnectedDisconnectod Madule Detnction | Simple Display
Mode Satting: Onine | Asignment Mathod; Pont/stat  «|
Cy\:l-:_Tranmn Time (Mn.]: s Em'rrl_mlca’unﬂ Penod Intenval (Min.): - us
- | | Defaur
A | Mo, | Model Nasme PDO Mapning Setting | P Address Subnet Mask | G’F‘;"’_’_
|y (™| 0 Host Staton 192.168.3.253
me | 1 NZ2GHZS1-32D 192.168,3.1
2 MRISG <Detad Setting> 193.168,3.2
Sebelum mengatur parameter servo,
masukkan alamat IP dan subnet mask.
£ General Purpose AC Servo
B MR-I5G Single Ax
L} B MR-I5G-R) singhe Ax
. MR-I5W2-G 2-podis U
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-15WA-G 3-Aeiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
F 1) 0 Combined
[ Ot v | "
NZ2ENIS1 SOvD WSERV&}S
320 Sarirs) Singhe Ads
[Speciluation]
3 |OC-Link IE TSH Class B v
kY
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B MELS0FT GX Worked 8 - Link IE TSN Configuration (Stad 10 0000]
i CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View Close with Discarling the Setting Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Deconnected Module Detoection | Simple Displry
Mode Settng: Onlne * Assgnment Method: Pont/Start ~|
Cyche Transmession Time: (Min.): - us Communication Perod Intenval (Min.): - us
Y - | | Defaur
Mo, Model Narme PDO Mapning Setting P Address Subnet Mask préebenl

Ym0 sost Staton | 192.168.3.253
m | 1 NZ2GN251-320 192.168.3.1 | 255.255.255.0
i | 2 mpasa <Detad Setting> 192.168,2.2 | 255.255.255.0
Atur item sesuai dengan konfigurasi sistem.
T -
[ Gemeral purpose Inverter
B General- Purpose AC Servo
g L MR-15G Singhe Ax
L. MR-I5-G-R] Singhe Ax
. MR-I5W2-G 2-podis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Asis Un
L HR-1WA-G 3-Aiss Lin
. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
= 1J 0 Combined
[ Ousthimee | S
Servo Amplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Axds
[Specilication]
» |OC-Link IE TSH Class B o
x




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

B v K Worke] B CC-Lonk IE TSH Configuration (Start V0: 0000) o »
;y Eddit Flﬁ CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View Cosewith Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting -8 %
| ConnectedDisconnected Moduls Dtection Sample Display julodule List 3 :
Mode Satting: tnlne Assgnment Method: Pont/Strt CC-Lindk IE TSH Selection | Find Mes 1 r
Cyclc Transmession Time (Min.): - it Communication Penod Intenval (Min.): = u 0 | [l | a4 .
& Mo, Model Narmi ERMRRLAL M T S PDO Mapping Settng 1P Address B General CC-Link TE TSH Modisk: 1 |ﬂ
E £ CC-Link TE TSH Moduke (Mitsubis | -0 % | ol
1. B | 0 Host Station 192,168.3.253 & Masterf Local Module Al =
= | 1 NZZGH2S1-32D 152.168.3.1 B Soton Hodul L
2 MRISG <Detad Settng> <Detad Setting> 192.168.3.2 OO B

Pilih [Parameter Automatic Setting].
Jika item dipilih, parameter dikirim ke amplifier servo selama
komunikasi awal.

L Servo
B MR-5-G Single Ax
i : L. MR-I5-G-R] singhe Ax
. MR-JSW2-G 2-podis Un
L. MR-TSW2-6_B_pxis 2-Axas Un
ﬁ B MR-ISW3E-G 3-Aads Un

Tips

Dua metode pengaturan disediakan untuk parameter penguat servo MR-15-G.

1) Parameter ditransfer dari pengontrol selama komunikasi awal. Selanjutnya, parameter parameter
tersebut disimpan dengan file proyek PLC.

2) Parameter ditetapkan, disimpan, dan ditulis ke sumbu satu per satu secara terpisah dari file
proyek PLC di MR Configurator?2.

Jika Anda memilih [Parameter Automatic Setting], metode pengaturan 1) digunakan, jika Anda tidak R

; memilihnya, metode pengaturan 2) digunakan. J
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BB MELSOFT GX Works] BB CC-Link IE TS Configuration (Stast K0: 0000)
i CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

== | 1 NZRGHZ51-320
2 MR-15-G = <Detad Settng> <Detall Settng>
q

Klik <Detail Setting>.

| Connected Deconnected Module Datection | Sirple Depley
Mode Settng: Onlne * Assgnment Mathod: Pon/Start
Cyche Transmession Time: (Min. ) - us Communication Penod Intenval (Min.): - us
A Mo, Moded N ERMRRLAL M T S POO Mappng Setting 1P Address
¥ M| 0 rost Staten | 192.168.3.253
182.168.3.1

192.168.3.2

CC-Link |E TSN

[ General CC-Link TE TSH Modisks
£ OC-Link TF TSH Modubke (Mitsubis

B Master | Local Moddule

[ Motion Module 7

[ GOTZ000 Serkes

B DC Input

= Transistor Output

[ Analog nput

= Anakog Oulput

B General purpose Inverter

E General-Purpose AC Servo
B MR-15-G Single Ax
L. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-Aodis Un
R MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Lin
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Auas Url

@ 1j 0 Combined

[ Ot | 5

Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Sories) Singhe Aods

[Specilication]

CC-Link IE TSN Class B vl
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ﬁ-. ..:ﬂ —
i CC-Link IE TSN Confiqumtion  Edit  View Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setfing
| Connectud/Diconnected Modula Detection Simple Dopley jabocelil i
Mode Setting: nkng Assignment Mathod: POAT/STHE CC-Link E TSN Sclection, | Find Max 1 F-
Cyclic Tramsmession Time (Min. ): - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us w E:.L,__‘ | e S
a| e Madaittma | PRMeLes AUtOtic Settng T e | tidence |5 Genereal OC-Vink TE TSH Module ____
i o TS Modubs (Mitsubie | 01 %
v 2 | waoi Pesan konfirmasi untuk pengaturan mode khusus stasiun muncul. ftecatsodie
| & Series
B DC Input
= Transistor Output
[ Anabog Input
MELSOFT GX Works3 = Ak Outpul
E General purpose nverter
Please condinm that the configuration of the target siave stabon B mwu Servo
and that of the actusl target modules match, L MR-15-G Singhe Ax
| =% Stabion-spectic mode setting Mobon Mode ¥ —
. MR-I5-G-R] Singhe Ax
D you want 10 confinae the process” l- MR- 2-G 2-Aads Un
| — L. MR-T5W2-6_B_Axis 2-Axs Un
: = %] B MRSwWIG 3-Aoes U
L. MR-IWI-G_BC_Ax 3-Amas Ul
E 1} 0 Combinesd
il [Outhne] =l
MRI5.G Servo Arnplifien{MELSERVO-15
Sml[‘-::} Slnghr Aoy
[Specilication]
» |CC-Link IE TSH Class B G
kS

T
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I CC-Link [E TSN Configumation  Edit  View Chose with Discarding the Setting  Close with Reflecting the Setting

ConnectudfDiconnected Modul Detaction Simple Dopley sl -
Mode Settng: Oning Assignment Mathod: Pont/Stat
Cyclic Transmssion Time (Min. ): - us Communication Panod Intenval (Min.): - us
P ter Automatic Set |
A Ho. Moded N SR T PDO Mapping Setting P Addres
B | 0 sost Staton | | 192,168.3.253
== | 1 NZ2GN251-32D . 192.3&5.3.1 & Motion Module
2 MR-I5G <Detad Settng> 192.168.3.2 [ GOT2000 Serk
B DC Input
[ Transistor Output
[ Anabog Input
MELSOFT GX Works3s & Amalog Oulpul
B Gemeral purpose Inverter
Please condinm Ehat the configuration of the target siave stabon Bmwmm
and that of the actusl target modules match, L MA-15-G Singhe Ax |
s Stabion-speotic mode setting Mobon Mode » ?
L. MR-I5-G-R] Singhe Ax
D ol want 1o continge the process” l- MR- WG 2-Axis Un
I MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
. [ = W | B MR-SWE-G 3-#ods Un
ot . MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
E 1} 0 Combinesd
Klik [Yes]. .
[Outline]| ~ |

MR-15G

Servo Amplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[Spedilication]
3 JOC-LUink I TSN Class B o

o | Wiod ] T |




m Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
Worke ﬂ";.‘.-.-i-_-.'. ks

MELCSOFT MR Confleurators

This screen sets up seroo parameters and network pammeters.

[ inthe future, do not show me tha dialog bex

Tindakan pencegahan pada pengaturan parameter keselamatan dan lainnya ditampilkan.

Safety pararmeters and other fundtons can be set up with MR Configuratord

T
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16X Works | (B MELSOFT G Wark

I Projeit View Parametsr  Todk  Window  Help
-;.I- ﬂ in_v‘-; Wi
= 8 oooa
= [ Station2 MR- I5-G{F
EFW
[® Wetwork Parame

MELSOFT MR Confleurator?

This screen sets up serdo parameters and nefwork pammeters.
Safety pararmeters and other fundtons can be set up with MR Configuraton

[ n the future, do not show me the dialog box
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i

DRy
inassln

0] MELSOFT GiX Works3 - [Parameter Setting]

i Project Vew Fle  Paremeter Selting(Z)  Parameter

4@ BEOnL
i Projoct 3%

ks

3 B oooa |
[, StationZ=MR-I5-G{-F

W Ssation? EI ] Fiad JQS:‘ITUD!I—.-JI El‘slf\' :‘J P i

Tocs Window Help

Parameter Setting x|

[ Parsmecter |£Cpm s ts

[B Network Paramel [ o 8 Function dizplay (L

Servo adjusimenis
Positioning

8]

Servo amplifier dia
M hene dhagnods
Linear cartral

Posrtioin, spesedi toy

Fully dosed lnop aperaton mode selechon

DO Mie

Fully ¢
:.[i;ll',! chs

Basic

Layar pengaturan parameter servo muncul.

Gasn/Filber
Extersaon
W
Extension 2
Extersion 3
Dption

Speciad

Mator extensan
it enc oder
Positioning confiro

Mebwork

Positioning extens

PAl4 | "POL _'r.nt' drection sdection

PcB3 |* Terque FOL reflecion selection

e o

poo? | ER |Zero speed

Forced stop

PACH, 2 - Servo forced stop selechon

Fonted stop decels alion function

PAD4. 3 A Forced stop deceleralion function selecton

FC2M  |RSER | Decrierabion sme constant at foroed stop

vertical axs freefol prevention

PCO2 MER Bectromagratc brake sequence output |
LYo A Eee it preteriich ombeaanion ametnl
latm s=tting

] |05 | Cverspeed alarm detecton kevel

PCHLG - Al hestory dear selecton
Erudﬂm.mﬂhﬂmm

0 : Standawrd contrgl -

00 : firgen, opboni «

O-1000
0-1/0: 2owwe

3110 : COW or positive €«
p-1| 1 = Disabled

Attt

10 = Enabled fLise fore o

.32 : Forced stop dece o
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0] MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting]

I Progect View Pk Parameler SettnglZ)  Parameter

ﬁmm

_UD‘I‘: | ationd :U' Lt
) [l StsllsRE MRS GIF 8 S #d

st ] Set To Defat h\l‘ull‘r I 7

Tocls Window Fep

Parameter Setting % |

[P Parameter

[ Hetwoik Parameff| o

icny spesd/to

Servo adjusiments

Positioning

i8]

Servo amplifier dia

Mt heie dhagnon

Linear controf

DO Motor cantral

Fully closed loop ¢
;I List ey

Basic

Gaen,

Extension

(4]

Extension 2

iter

Exterision 3
Dption

Speciad

Mator extensan
Mt encoder
Positioning confro
Metwark
Positioning extens

= Standard contral »

o0-+F |00 : firgen, cpbon i -
91000
-1/0 : 2owwe

3110 : OOW or positive ¢ -
p-1l 12 Disabled

vttt

0-1/0 ¢ Enabled flin fore o

g2 2."nﬂ=ds-hpd=(= -
-0

0-1000|

~2S000-25000

ambencrd Klik > Juntuk melanjutkan ke halaman berikutnya.

| Cpeeratn mode ekerbon

Fully chosesd loop onerason mode selechon
PADZ.O-1 |** Regeneratve opbon selechon
PCOZ  [MBA | Hectromagnetic brake sequence oulput
P04, 3 o Encoder cable communicaton method sslechon
R b (i e
PAl4 | *POL i Trawvel direcbion seection
PCR3 = Tergue FOL reflecion selection
70 s ;
PCO7 = | Tero speed
Farced stop
PACH. 2 . Serva forced stop ssechon
Farced stop deceler abon function
PAD4.3 = Forced stop deceleration funchon selecbon
FC2M  |RSER | Decrieration me constant at foroed stop
vertical axs freefal prevention
PCD2 MER | Bectromagrstic brske sequence oulput
PCIL RSUPL | Verbical ax.fresfal prevention compermsaton amount|
.Ndlllzr.l'llq .
PR (oS | Overmeed alar
PCILA  |®
[rmch'm.wnhpfum

:w Ured cormection

]
i
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] MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting] - o

Parmmehs Setteg(Z)  Parameter  Tool  Wndow  Help

Parameter Setting x|

| Szationz il -2-'-. d f,'] et To Defaut hl‘!lh’ :: Patamete Looy /)P

[P Parameter |
u Hetwork Parame |
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| PO4L3 . Senor it method selection =
&| * ks 1.2 Cinly enabled in b st rehem mode
vt cormechan o s
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

';-] MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting]

Parmmeter Settng(z)

P ame et

F=1K 7]
ubroect

Parameter Setting % |

Tocls Window Fep

= [ oo i il_| Stakion? il —-3-'-.-_9-\.' g Set Tio Desfait hl‘!ll‘r :: Py £ ] P acete Bo
1 [, Station=MR-J5-G(-F | =
[ Parsmecter |EC!HH P e s ___D’m [TiFanie WPUndo. PaReck
[ Network Parame | snction display (L

e | a -

Position/sperditen | No. | Abbr. | Fisme | Unmt | Setting range |

Servo adj o |DEvice setting | |

Positioning POO3.0-1 |* Desvice sedection DL 00-7F oA

VO PDO4.0-1 [ | Device selechan DE2 00-7F| |

Servo amplifier dia PDOS.O-1 | * Device selection DI 009 n

i POALO-L | Device selection 0132 00~ &2

T i ! !
e s POR.O-1 | o _Df‘\-w selection (14 00- ¥ X

Linear control OOl | Device selection DFS 00~ o

DO Motor contrel | ppgzog |= Drevice selection D01 0o b

Fully closed loop < | PDOR.D-1 |* Device pelecton DO2 00-7F o4

o chapiay POORO-1 | * Device selection DOG 00-7F a3

Basic Device agsgrment

Gan/Tilber PROLO-7 | *DiAL Input ssgn autoemahe O selecton | JCOOO00-JT00FFD

Extension Irput fider

Vo POILD  |* gt signal fiter selection 04| 7 = 3. 500ms -

Extension 2 LM ot X |

Extenmon 3 ‘Warring ecourrence - Dulput desioe seiecton 0 = WNG sgnal Ban (e

Dption

Special ~

Motor externsan Aradoq monitor 1 oufput selechon ¥

Mult encoder PC1L MOl Analog montod 1 offsey 599939

Positioning coniro | PC10.6-1 Analog monitor el T

Metwark

Pesitioning extens Lanjutkan ke halaman berikutnya.
Siroke kit function
Pcign |* AL 097 Sxr - ] Z
CTEIND immanend Klik > Juntuk melanjutkan ke halaman berikutnya. 7

| - PALI  |* T
>l »

U conmection
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

:ﬂ . i 1) MELSOFT G Works3 - [Parameter Setting]
[ Project | vew  Fie  Parameter Settegiz)
e nEon

SME;.._:.«.&H
= B oo |

P e bt

Tocls Window Hep

Parameter Setting % |

| Stationz _1 ::-...u. ﬂSﬂTuD:‘[qu h_h-

1 B, StationZMR-15-G{-F
[P Parmemater E

[® Metwork Paramel [ o 55 Funcbion display (L

Servo adjusiments
Positioning
Vo

Servo amplifier dia

Mac hene dhagnodn
Linear control

DO Motor cartral
Fully clased loop ¢
ik chugay

Basic

Gaeny/filber
Extersion

Vo

Extension 2
Extersion 3
Dptinn

Specid

Mator exterman
Multi ene oder
Positioning confro
Metwark

Possiticin speed ton

FOOLO-7
it fler
PDLLO v
CEEYY:
P41 "

"OiAlL

AIAE.0-1
FC1L |MOL
PCI0.0-1
Rz MOZ

Input SorE et O sedecton 1

Input sgnal iter selection

Warning ooorrence = Dulput device seiecion

Anafoq monitor 1 oufput selechion
Arislog monitet 1 offset

Ansiog monitor 3 oufput selection

Aralog monitor 2 offset

=1 |0 : WG sgra hamn [

-Ju..ullxl'_:irrmnm?mﬂx
999-999 a
00-5F |01 : Torgue or thrust
- a

Positioning extens (Bl g0 )
Slroke bt function
PC19.0 . [AL: 099 Srrcke bmit warring| selecion
PD41.2 :‘ Limt saileh erabied stan s seecton
POAL3 . Sevser nput method sesecton
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

Klik [Project].

4| 0 MELSOFT GX Works3 - [Parsmeter Setting]

e

n . .
B Network Paramel [ 5 &

srameter Setting x|

View e Paramebe Settng(Z) Pwameter  Took  Wandow  Hep

onz ] o ) 5et To el Boverty T -

[ Parameter !--ﬁqnn Psae s [Mcopy [T 7o WUndo. Ak

netion display (L
Coemenon
Possrticn, spesd o
Servo adjusiments
Positioning
Vo
Servo amplifier dia
Mac hene dhaghoss
Linear control
DO Motor cantroal
Fully closed loopc

B List chsplay
Basic
Gaen,/filber
Extersion
Vo
Extension 2
Extersion 3
Dption
Speciad
Mator extenmaon
Multi encoder
Positioning confro
Metwark
Positioning extens

PCOL0-1
PC11
PCi0.0-1
Pz |

PC15.0
PD41.2

Arog monitor

MOL

MD2

Stroke kit function
Siroke bt function

.

I

Anstoq monitor 1 oufput selechon
Aruslog monite 1 offset

Ansiog monitor 3 oufput selechion

Aralog moniter 3 offset

AL 05 Sarcke bmid warrirg| selecton

Lamt switch enabled stakis selecton
Seresor nput method soiecion

Mo, | Abby. Pamme Lirt: Setting range
Device setting
POOZ.D-1 | * Do sebection DL 00-7F
PDO4.O-1 | Device selection DI2 00-7F
PDOS.O-1 |* Devce selection D12 00-7F
PD&LO-1 |* Dewice selechon DE3-2 00-#
PO3AO-1 |® Dewace ‘rﬁ‘ﬂ‘lm Dr4 00- ¥
P01 | * Devine selection OIS oo~
POOT.Q-1 |* Dewoe selection DO 00-7F
PDGR.O-1 | * Dervioe sedechon DO 00-7F
PDOS.O-1 |* Device selection DOG 00-7F
Devace assorment
PROLO-7 | "DiAL |m1tmi.ummmm! JO0000-DO000FED
gt fiter
FOiLO  |* Irput signal fiter sslection 08| 7 ¢ 3. 500me -
LM oot i d
D141 . Warning ecourrence - Dulput desioe seiecton 01|19 = WG sgnal han [

005 .II: Servo mofor spe

00-5F |01 = Torgue or thrust

0-1)1 : Ondy enabled o
0 2 Imput from
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

|| 0 MELSOFT GX Warks3 - [Pacameter Setting]

§Fgect | wew e Paamebe SettrglZ)  Paramete

J Frnt Prewsew ‘

Tocls Window Hep

Setting x|

Sat To Deladt h\-mﬁ- I s

Exit MR Configurator 2 f
; —— ;rl!ll'&..rmn:‘ v

Eh Pan e

Pilih [Exit MR Configurator2].

FERTOIT SR T

Servo adjasiments [DRVice Setting

Fosttining POO3.O-1 |* Device sebection DIL
Vo PDO4.0-1 | Device selection D2
Servo amplifier dia Ltk Device selection D3
M hene disgnos | RSE0L 2 Device selection DE3-2
e PDER.O-1 | * Dewvice selection DE4
Linear cortnol o1 Te Device selechion OIS
D0 Motar cantral | pogzg-y | Dewce selection DO

Fully clased loop « |pooaio-1 | * Device selection D02

8 List dlisplay POC.0-1 | * Device selection DO3
Basic Device assgrment:
Gaen/ Filber POOLO-7 | *DiAL | Input sors stomatc ON selection |
Extension Irput fiter
W PDiLO " Irput signal fiter seection
Extension 2 alMu'_n;-ut_ i

Extension 3 Warring eoourrence - Dulput device selscton

DAL |

Dption

Special Ansiog monitar :

Motor ectermman PCALG-1 Anaslog monitor 1 output selechon
Multiencoder  |PCLL  [MOL | Arislog montor 1offset
Fasitioning coniro | FC10.0-1 Analog monitor 2 oufout selection
Hutuark PCIZ  MOZ | Anaog monitor 2 affeet

Stroke lmit function
Sroke bt function

Positioning extens

PCig0 - AL, 09D Saroke it wasrrerg| selecton
o412 |* | Limyt switch enabled stahs selecton
* Serser input method pesncton

Lirit

J000000-00000FFD
8|7 = 3.500ms =

[ -;.:I WG sgra i ©

'.‘Hl-."J 00 : Servo mofor spe
999999 a

00-5F |01 = Torgue or thrust
S

Ready
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

o y
| i Projert Wiew Fhe  Poremeler Settng(Z)  Parameter

ke éﬂEL;ﬁb

Tocks Window Hep

Setting

00-7F| n
0o0-7 | 62
o0-4 x
00-7F o
007 a5
00-7F 04
00-7F 03

J000000-00000FFD 00000000

4| 7 = 3. 500ms -
(i 1.:I WG sgra hamn [

m.‘ﬂ .II:SHmmnTu;pe -

999999 a
00-5F 101 = Torgue or hrust -

Mod_ | Libe.

i, Project = Parameter Selting x|
= B oom | Station2 il -3-'--._'\ Q Set To Defadt h’hlh :"i Farumele Logy /P
7 [ StationZMRIS- G5 | & - : -
[ Parapessa |1 P¥Open FlSoe s [Thgooy aee MUndo AWied:
B 'u'l‘-ni: .
| Sebuah pesan yang menunjukkan pembaruan parameter slave muncul.
|
Servo adjusiments [E ]
Positioning Device selechon DI L
s | Device selection 02
Servo amplifi hnn b
LR AELSOFT MH Confieurator?
Linear contno
DD Motar cod
To cudate the slave parameters with the sdited conbent, piease
Fully ¢ o whick "Close with Reflecting the Setting” on the CC-Link I TSN
o1 dhsplay Confiquration screem.
Basic
Gaeny/Filber
Extension
Vo PO T S I T e
Extension 2 al.llu_n:u! 1
Extension 3 ‘Warnng coouerence - Dulput desice seiecton
Dption
Special Ansog monit .
Motor evtenmon HIa.o-1 Analog monitor 1 oufput selechon
Multi enc oder PC11 |MOoL Arulog monitor 1 offset
Positioning confro | PCI0LO-1 Arslog monitor: 2 outut selection
Hetuurk PCI2  MOZ | Anaog monitor 2 affset
Positioning ectens [Efetl S0 )
Siroke bt function
PC19.0 . [AL. 099 Stroke bmit warreng] selecion
D412 :‘ |Limt salch erabied stat s seecten
| FALE |* Seiser ngut me thod seiecton
| > & »
Aeady It cormection
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

Pwameter  Tools Wndow Help

Parameter Setting x|
= B o000,

ok L— 8] stanons  w] oiead #)SetToDetait Joverity 717

[ Parameter _ggm Pseweso, Fncopy "rae Mhunda o

[ Metwork Parame ¥ Function display (L

Cormenon
Position, spesd/ to Ka. |
Servo adjusiments |Device settig
Posttioning
Vo

Servo amplifieg

ararme Mat hene o

To apedate the slave parameters with the sdited content, please
whick Close with Reflecting the Setting™ on the CC-Lnk £ TSN
ConfipuEation Jreen

Fully clased |
2| l!'!:I ik ehipay

Basic

Gaeny/filber

Extersion

(00000 G000FEFD

18]
Extension 2
Extersion 3
Dption
Speciad
Mator evtenman
Multi encoder PCLL |MOL
Positioning confro

Ansiog monitor 1 oufput selechon
ingog monitod 1 offset
Anaiog monitor 3 oufind selection

MNetwoark

Positioning extens

AL 09D Sanokes bmit waarrirg | selecton
o412 | Limet switch enabled status selecton

Sevser nput method aeecion

587+ 3. 500ms

i} 1.:I = WING s harni

003 |00 1 Servo motor spe

999939

00-3F |01 = Torgue or thrust

[ s




m Parameter modul (Jaringan) )

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

B v { Work] [ CC-Lnk IE TSN Configuration (Stast 10: 0000)

i CC-link IE TSN Configumtion  Edit  View Chose with Discarding the Setfing Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnected Modul Datection | Semple Deply
Mode Settng: Ol Asdgnment Mathod: Pont/Start. v
Cyche Transmission Time (Min. ): - us Communication Perod Intenval (Min.): - us

Pamameted Automatic Settng

A Ho. Moded N PDO Mapping Setting P Address
y W[ 0 Host Staton | 192.168.3.253
. 1 MNZIGH251-32D 152:168.3.1

2 MR-ISG SR <pemisetnge | 192.168.3.2 T Sar
E DC Input
[ Transistor Output
 Analoy Input
[ Anakg Oulput
—Beneral purpose Inverter
Ketika layar kembali ke layar Konfigurasi CC-Link |E TSN, pencral-Purpose AC Servo
4 = : 3 I_ MR-15-G Single Ax
pengaturan stasiun jarak jauh selesal. g i
MR- W20 2-Aoas Un
I_ ME-ISW2-G_B_Axs 2-Aoxas Un
L. MR-ISWA-G 3-Pods Un
. MR-I9W3-G_BC_Ax 3-Auas Un
B 1/ 0 Comlrined
[Outhine] n
Servo Arnphificr{MELSERVO-15
Series) Single Asds
[Specification]
5 |OC-Link TE TSM Class B &
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

Bl MELSOFT GX Worke] ) (- Link IE TSN Configuratiosn {Star W0: 0000} m| k]
CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View  Ciose with Discardiing the Setting | Clase with Reflecting the Setting |
I | ™, : it
| Connected Dsconnectod Modul Detoction Simpla Dopley e »
Mode Settrg: L asgrrent Method Klik [Close with Reflecting the Setting].
Cyclic Transmession Time (Min. ): - us Communication Pe
| & M. Mode! Narre: ERMBNAC DU S POC Mapging Setting P Address | | Geneeral OC-Link TE TSH Moduk:
e ) | L | B OC-Link TFE TSH Moduke (Mitsubis ]
= BB | 0 Host Station 192.168.3.253 & Master/Local Module v =
1 NZ2GM251-320 192.168.3.1 B Motion Module L
2 MRISG & <Detal Settngs> 193.168.3.2 & GOT2000 Serk
E DC Input
= Transistor Output
[ Anabog Input
[ Anabog Output
[ General purpose nverter
& General Purpose AC Servo
B MrR-15G Singhe Ax
E. MR-I5-G-R] Single Ax
. MR-J9W2-G 2-Aodis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-TWA-G 3-Aoxis Lin
L. MR-IW3-G_BEC_Ax 3-Auis Ul
@ 1/ 0 Combined
[Duthne] Y
Serve Armplificr{MELSERVO-15
Saeries) Singhe Ads
i A
¢ 3 |OC-Link [E TSN Class B £
kS
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)

B MELSOFT GX Works3 EXRDTAGYSample_ ROTBGHasc.ge3 - [DODEROTAGH Module Parameter] ~ O x

i Project Edit Find/Replace Convert View Onfiie  Debug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help -5 X

iDPAdE ) XDhhes R 2s8m@SRRR L85 E0LE LT 0003 E . Al
= Pl el e el = e ST

i -

Wodule G I Module Parameter 5k 000G ROTAG Module Parameter

(] BT S R T

= E

Feanfrsly Satlrds Digtailed Satting
Haotwork Trpnky
o Salive Martwork Topoloey o/ Sl

Cammunicaton Porod Settng

od Setling

Bt Set
e
ng

120080 us

Trang st Trarsmisgun Time 42000 us

Multple Perid Settee
Mo mak-Gpeed =l W
Sei the number of device ponts and assienmenis of slave station o the master siation

ST hem e ~ 15
it Hazteork Confiparaton Setnes —
pat: w
3 X Display Target: Al
Fotmork Comiipuranton Sottings Dwstaifed Satting =
_'-ﬁ = Retresh Setoes

Stasiun jarak jauh sekarang telah diatur.

Klik _;Juntuk melanjutkan ke halaman berikutnya.
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(4) Pemetaan PDO
PDO adalah singkatan dari Process Data Object, yang merupakan salah satu profil komunikasi dari objek CANopen.
Komunikasi PDO setara dengan komunikasi siklik CC-Link yang ada.
Hal ini memungkinkan OD (Object Dictionary) dioperasikan secara langsung.

Pemetaan PDO berarti memetakan (menghubungkan) data yang akan dipertukarkan antara pengontrol dan slave dalam
komunikasi siklik (komunikasi PDO) terlebih dahulu.

Saat menambahkan stasiun slave atau mengubah alamat IP, lakukan pemetaan PDO lagi.

Input Digital telah ditambahkan ke pemetaan PDO. Langkah ini akan menetapkan status sinyal input amplifier servo untuk
ditransmisikan ke modul gerakan oleh komunikasi siklik.
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(5) Muat ulang pengaturan
Klik dua kali [Refresh Settings] — <Detailed Setting>.
Semua kolom pengaturan harus kosong.

9 x § B 0conRDTEGS Module Parsmeter X

Op & Raofrozh Sottres
Retiesh Settngs
¥ Required Settings
g Basx: Sattras < Netwark Tepoloey
£ Metwirk, Cordpuration Settings histrscet, Togiogy
5 Petresh Settirg - Communicalion Period Setting
Meteork Topalogy = Bagie: Period Satting
Commorication Period Setting Sabiing in Units of Tus
Cosraction Device Irformation Communication Period Int
Slee Station Setting Communication Period In
o Folcation Seitines Syitem Rasarvaiun Time
Cyclie Transmizsion Teme
Tranaieri Ti Tiar
& ster (Motior Multiphs Period Setting Lik Side CPU Sde -
L Module Parameter (Netwark)| Normal-Goeed e Nane | Popi | o g ; Devics ame | Pomts | Start
& Low-Epaed [ |
P rumermr 8 s P e, ok b

Sat the number of device points ar

Check, FRestore the Detagt Sett
Jem Lt Find Pesuh -

ey

i ™ ¢ Navgaticn

(Catatan) Ketika label modul diatur ke [Not use], kolom pengaturan target penyegaran akan dikosongkan dari awal.
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(6) Mengonfirmasi parameter modul
Saat kembali ke layar utama GX Works3, konfirmasikan parameter yang telah diatur.
Pastikan untuk mengklik tombol [Apply] di kanan bawah layar.

i Project [Edit Eind/Replace Convert Miew Online Debug [Disgnostics Jool Window Help =8 X
NEAS|D e i Dhea Ry FRRAZRR A S EALA QP i Q@@
R ODNRR DR P S% 5% B DBO
Navigation 1 x al [Global Lab B Pr N (L 0000 RO7EGS Module Parameter = _
g ftem List setting llem
—_——— Trem Satting -
[Pt the Setting Tiem to Searc | /88 [ Notwork Ganficuation Setings
Matwoek. Configuration Settings {Detailed Setting
B gz |- Refresh Settings
p Requred Settings . "‘Hefrt:f'uTSoil'ms {Detailed Setting
- Basic Settings fHatmack Topotey
(@ Network Canfigusation Settings Network. Topolosy Line:/Star
& Feiresh Setting |- Communical ion Period Setting
Metwork. Topokbgy - Basic Period Setting
Comrmurication Period Settine Setting in Units of Tus EE -
Cannection Device Information Gommunication Period Iterval Setting (Do not Set it i Units of Tus) 1000 00 us
?Eave S:at.::g Satting Communication Period Iterval Satting (Set it in Units of lus) 1000.00 s
4 Aeplication Settings System Reservation Time 2000 us
Cyclic Transmizsion Tims 50000 us
Trangient Transmizzion Time AE000 us
- Multipls Period Setting
Meemal-Speed x4
Low-Gpeed 16
- Connection Device Information
Authentication Glass Sefting Authentication Class B Only
Explanation
Set whether 1o "Set’ or ‘Mot 10 set’ the communication period interval in units of lus,

Check Restore the Default Settings

Ttem List Fnd Result
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Klik dua kali [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Extended Parameter] di menu project tree.
Layar Fungsi Pengaturan Kontrol motion muncul.

Program modul gerakan pada layar ini.

Untuk program sebenarnya, lihat Bab 4.

INﬂvigﬂTion R x IE’J Motion Control Setting Function § Riwlacsyte M iilme gt - a b4
'lE)C:ﬁlA“ - i project Edit Find/Replace Lorvert Yiew Qnline Depug Jool Mindow Help
= iGlw i T ARG (= @FEMAN TS G
. =l e e
y nx

1 J
E1 Module Config

™ Program

Lo el U

'. Meodule Parameter (1 rk)

= Module Extended Parameter

d

Output

Saat Pengaturan Kontrol Motion tidak dimulai dan pesan berikut ditampilkan, Pengaturan Kontrol Gerakan tidak diinstal di
komputer pribadi yang digunakan(*).

MELSOFT GX Works3 X

Maotion Control Setting Function has not been installed.
Please install it.

Harap instal Fungsi Pengaturan Kontrol Motion.

(*) Menunjukkan komputer pribadi yang menjalankan Windows®.



_ Fungsi Pengaturan Kontrol Motion

Bagian ini menjelaskan item pengaturan yang diperlukan untuk fungsi pengaturan kontrol motion.

Navigation o x

i

JP Basic Setting } Dalam kursus ini, nilai awal digunakan dalam pengaturan

dasar dan pengaturan sistem pada pohon navigasi.

& FB/FUN
B (& Label




m Pendaftaran sumbu

(1) Membuat sumbu baru
Klik kanan [Axis] di pohon Navigasi, lalu pilih [Add New Data].
Setelah jendela Data Baru muncul, atur item seperti yang ditunjukkan di bawah ini.

Project Edit Find/Replace Convert View Mew Data 5
= ';li%fé!" Rt
A [=l 2 T Dsa e e B
o (Data Mame) Axis0001
Navigation
Detailed Setting
Axis Information
Axis Mo, 1
Axis Parameter Constant
Staticn Addr =
Axis Type Setting Real Drive Axis
Control Cycle Setting Operate in the First Operation C}rcIE
ok || cancl
Station Address Setting »

192.1683.2  |MRI5-G

New Data >
Basic Setting
Data Type [B Axis E
(Data Mame) Axis0001
Detailed Setting
Axis Information
Axis Mo. 1
Axis Parameter Constant
Station Address Setting 192.168.3.2 |:
Axis Type Setting Real Drive Axis E
Control Cycle Setting Operate in the First Operation C}rcIE




m Pendaftaran sumbu

(2) Mengatur konversi unit driver
Tab Pengaturan Parameter Axis terbuka.
Pastikan untuk mengatur unit perintah, peralatan elektronik, dan nilai batas di sini.
Dalam kursus ini, ubah item yang bersinar dalam warna merah pada gambar di bawah ini.

Iem
Axis Informaton
Axi No. 1
Axie Parameter Corstan Expan
Sation Address Settng 192 16

ks Type Seiting ERaal
3 Upper Limit Sagraal
a1 Lower Limit Sagnal

Control Cycle Selting  §0peraie in the First Operd

e

1) Klik tombol [...] di salah satu bidang pengaturan untuk

pembilang konversi unit driver, penyebut konversi unit
driver, atau unit perintah posisi untuk membuka layar
Electronic Gear Setting.

H Electronic (ear Setting Axis0001

2) Masukkan spesifikasi mesin di layar Electronic

Gear Setting.

Dalam kursus ini, konfigurasikan pengaturan
sebagai berikut.

Komponen Mesin: Ball Screw, Horisontal
Unit Perintah Posisi: um

— 02! Ball Screw (PB): 100000 [um}

Abzokite Pozition Ffer 2 Machire Feed Vake
Abzolute Position Corli = 1 Automatic Seiting (Acolli
Ring Counter Enabiled £ & Dizabled
Ring Counber Lower Lin - 1000800000 i
Ring Counter Upper Lin 10000004000 0
Slave Emulation Enable & Disabled
Torgue Limit Maximum 10000 %
Hagative Direction Tore 2000 %
Postien Direction Torg 3000 %
Fasi Operation Mode 5i 400

- Auxis Parameter Expands initiol values at afie
Accaleration Limit Vak 21474836470 umis ™2
Oporation Selection ot { =1 Eror (Mot Started)
Command Frposition | 1000 um

Driver Lnat Corversion 10000 um

Homing Fequired or Mo 1:Homing Faquined
Jerk Limit Wik TUTERIAT0 ums "3
Operation Setting at O 1lmmediste Stop
Start Permission st Har @ Disabied
Decelerstion at Stop 0 wm/s ™2
Sop Selection a1 Decel |Recreate Deceleration Gur
Stop Selection at Slop R Alernative Accalerstion/Tr
Stop Selection st HW : 1lmmadiste Stop
Process Selection at 5 dlgroce
Siop Selection at 5/W ! 1 Immedinte Stop
D iver Command Duscar 1:Datecton Erabisd
71 St0p Sunal
Softreans Stroke Limit L - 10009990000 0 um
Sodtwars Stroke Limit T-1%krealid
Sodtwans Stroke Limit L 16000098000 0 us
e = po

Maching Components : Bal Screw, Horgontal -

Position Command Uit [T w
Lead of Ball Screw (PE) 10000.0] [um]
Raduction Ratio (HL/MM) = 17

[ Calculate reduction rakio by teeth ordiameters | Eeduction Ratio Setting
Encoder Resclution 67108864 [pulse/re]

Setting Range

Sebect the maching components, and gnrtarthe maching data to automatically set
¥ 7 b natoe).

— ===

Caboulation Result

Axis Paramieters | Position Command kil
Dervir Uit Corvetrsion Humerston
Drver Lnit Corwers ion Dencminator

*The electronic gear on driver side is caloulated as 1:1.

43 a result of caloulation, no ermorocours in the mevemsent ameunk.
Apphying the calculation result above,
theerree dos every [wm]

3) Klik tombol [Calculate Axis
Parameters] untuk menghitung nilai
unit perintah posisi, pembilang
konversi unit driver, dan penyebut
konversi unit driver,

[mav ement amaunt) ysuperfom is absout

[u=]

TN IR T
Vialotity Cammand Uit U5
Mesgatios Direction Vel 2500000000 0 umi's
Oparston Salting 51 Ve Blerore

Posateen Direction Velor 2500000000 0 us'y

4) Klik tombol [OK] untuk
menerapkan hasil perhitungan.




m I/0 Jaringan )

Saat menggunakan modul I/O jarak jauh, label slave harus dibuat dari 1/0 jaringan.

1) Klik dua kali [Network 1/QO] di pohon Navigasi.
2) Setelah tab 1/0 Jaringan terbuka, klik tanda "+" di sisi kiri garis modul input jarak jauh dan MR-J5-G.
3) Pilih data untuk pelabelan. Pilih item berikut dalam kursus ini.
+ RX0 hingga RX4 dan RX1F dari NZ2GN2S1-32D
* RWr15 dari MR-J5-G
4) Klik [Create Label] untuk membuat label slave dari data yang dipilih.

o

No. IP Address Model Hame Device Label Data Type Labeline Target [ Data ”

R LLALES “|NZ2GN251-320 MZIGNIS132D.001 |Entire Device | ] -
2 19216832 MR-J5-G MR_J5_G_001 Entire Device (] =

M F hidress Muorded Mase: Devee Lebel s Troe Lateire Taneet Dot Trp Labet | MarneDes et o Harre i Srewcnaed [ats Troes Cotm ey -
[(RLTIET] [eeTEAR H KNS 1,300 001 ol . -
Aeeral gl Sl
terrad moant saral Xi
Exieerad mpud anal 53
Evierral gt anal
External npat sl ¥4

Exieeral wpust pamal ¥4
Exterral mga inral 57
Exterral pu sxral 5

B
=]
1)
=]
a
0
[u]

ST R External ngut sxgnal K32
e TR TN Lxtormal gt sl K16

Be
i) [ [ ]

VE M1 A00 0 BesiF TExseinsl ot sognal R I
o
[w] MTXMIE1, 20,081 AV vl
] = (m] LT MZIGEHIS] 320 001 AVL_ Rz
-__-.-—-_-_ - - ——
el L el TTTr—.
FRIETTEH (LS WG 01 Trire Dmvee i - I I
Fobeal [m] word [Uegred}B— M5 15 G 007 mivchioplounier D1t P}
B [m] Wt (Sageat] W16 001, Mok OOt i =
i —Tunie eyt Fagrggl] V85 001 TargetPeotirs i)
e — ST -
P12 [m] Dbl Werd [Une— | 107 5 (1 1 SorcCormCoumer Fome [

W5 5 0| Do talrents

P ten T L) dals for Hhe ool oommaricyt on bebean e mofion nodule snd Fe tlyee devcs unde ncton module marapsnent 30 5 kel

Exequirg Trene Lude! redisiers only L.inkl demu wmlmalmcmm
Ll 13 rebirs e labal sopartviters data Bwdore crmation after muscuting Creats Label

Eﬂwmnh!mnwwhﬂe e onl b'wuhlrhwr
qﬂ-mnd.hmlmwlmﬁllﬂh okl Lot Bt (Wit ﬂh-mw»mmww-

S



u 1/0 Jaringan )

Label slave yang dibuat terdaftar di [Label] — [Global Label] = [NW+Global1] di pohon Navigasi.

IO = =

THZ2GHZS 1,220 001 Fo®
NZ2GNZ5 1,320,001 FAk
NE2GNI51,920 001 FXIF
MR_J5G_00 1 Dagitallnputs




m Membatasi pengaturan sinyal )

Setelah label slave dibuat, klik dua kali "Axis0001" di pohon Navigasi untuk menampilkan tab Pengaturan Parameter Sumbu lagi.
Atur batas minimal dan maksimal seperti yang ditunjukkan pada gambar di bawah ini.
Di kolom target, ikon untuk menampilkan jendela tambahan input akan ditampilkan.

Target Setting ®
Tem Ao 0001 |
- Axiz Informaton Ttem Settin
Bexiz Mo 1 Saurce Type | Gibobal Label v
- Mxis Parameter Constant Source Data Type
Station Address Setting 19216842 Source MR_JS G001 _Digitallputs 1
Aoz Type Setling (kRsal Drive Axiz J
(= Upper Limit Sagnal oK Cancel
Signal
Taget [WAFIMR_J5 G_0il1_Digitalirputs 1 @ .
Signal Detection Method | IDetection ot FALSE Sinyal Batas Atas
Campensation Tims [T Target:
B b [VARIMR_J5_G_001_Digitallnputs.1
5 Sienal Metode Deteksi Sinyal: 1: Deteksi di FALSE
Targat [ ARIMF_J5_G_001_Dagtaliputs 0
Signal Detection Method | 1Detection st FALSE +— Sinyal Batas Bawah
Compenzation Time s Target'
Filter Time Th= : -
Control Gycle Setting :0perate in the First Operation Cycle [VARIMR_J5_G_001_Digitallnputs.0
Absolute Position Reference §Feed Machine Position Metode Deteksi Sinyal: 1: Deteksi di FALSE

Absohite Position Mansgemar - |-Automatic Setting {Acquire from Coi
Ring Counter Enabled Salecti 0 Disable
Riirg Counter Lowsr Limit Wal - 100000000000
Ring Counter Lipper Limit Wal 10000000000.0
Slave Emulation Enabled Disable
Torgue Limit Maimum Vale 10000 %
Megative Diection Torque Lir 3000 %
Pazitive Direction Torqua Lir 3000 %
High-speed Maode Setting 000
Axiz Parameter
Aecelerstion Limit Vahee IATARIEATH ums's™2

Pl Elecifes B Bk s YT



_ Ringkasan Bab Ini )

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

e Membuat Proyek Baru
e Pengaturan CPU PLC
e Pengaturan Modul Gerakan

e Fungsi Pengaturan Kontrol Gerakan

Poin penting

Membuat Proyek Baru e Buat proyek GX Works3 dan buat diagram konfigurasi modul.

Pengaturan CPU PLC e Ubah pengaturan perangkat tautan langsung ke mode tambahan (mode seri iQ-R).

Pengaturan Modul Gerakan e Dilayar Parameter Modul (Jaringan), atur konfigurasi jaringan dan parameter stasiun jarak jauh.

e Dalam pengaturan konfigurasi jaringan, tambahkan stasiun jarak jauh, atur alamat IP, dan lakukan pemetaan
PDO.

e Hapus semua pengaturan pemuatan ulang tautan.

Fungsi Pengaturan Kontrol Gerakan e Dilayar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion, daftarkan Axis.

e Label slave dibuat dari jaringan 1/0.




Sampel Program dan Pemeriksaan Operasi )

Bab ini menjelaskan sampel program dan cara menggunakan Motion Control FB.
Buka sampel file program yang diunduh di Bab 3.

_ Program CPU PLC )

Klik dua kali [Program] — [Scan] — [MAIN] — [ProgPou] — [ProgramBody] di pohon proyek untuk membuka program.
Sebelum menggunakan modul motion RD78G, selalu aktifkan [YO: PLC READY] dalam program CPU PLC.
Sampel program menggunakan Ladder.

Wite - 1 | 2 3 | 4 5 [ | 7 B L] 10 11 | 12
SO0 ®1 1 | Y0
— | { | {O—
1 (Ol sbuays OM  Symehvoriza PLG
tior Fleg READY
[EMD 1+
2 (@




_ Program Modul Motion )

Klik dua kali parameter modul yang diperluas untuk menampilkan layar [Motion Control Setting Function].
Klik dua kali [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] di pohon proyek pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion
untuk membuka program.

m Cara menggunakan Motion Control FB )

3 Motion Contral Setting Function ESRDTSGSamle. ROTAGEasic gt - [0000ADTEGA[]-MAIN [PRG] [5T] 7] D =
i Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Tool Window Help -ax
H= I B ey Al IagRANT A0 v -;_5'5-49-'\‘3-.----- =]

inlEIDDIRE R i PBaR - - :
=] [ X%

o

| g | X |

Klik tombeol Putar.

Dapby Target: Al ~

SEQUENCE INSTRUCTIONS ~
U-u!pu_l instructions

BASIC INSTRUCTIONS

Agithimetic Operation instructions

Diata transfer mstiuctions

Logical Dperation mstructions

Data Conversion instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS
Progrm execution control instrsctions

_[].ul.u processing mstructions

Siring processing instructions

Program controd instructons
Real number instructions
Stancdard Fenctiony Function Block

Bit fy-prhmlrm
Typee Conversion
Arithmetic Opesation
LBl [T at
Maotion Controd Fumetion/Function Block
POU List | Favontes | History lihmry!
pox

] | Hest |ILine 1 | irpert [ [T TR



_ Program Modul Motion )

Klik dua kali parameter modul yang diperluas untuk menampilkan layar [Motion Control Setting Function].

Klik dua kali [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] di pohon proyek pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion
untuk membuka program.

m Cara menggunakan Motion Control FB )

~
] Motion Control Setting Function EVRDTAG¥Sample ROTAGRasc g - [0000RDTAGA]]-MAIN [PRG] [5T] ] D *
i Project Edit Find/Replace Corwert Wiew Oaline Debug Tool Window Help P

i w i et I L N IR o T - e — - |
izlslCDIRG R . % H AR - —
— W NZz2 ﬂﬁ

i EFS ST S QTS

Deply Target: Al -
SEQUENCE INSTRUCTIONS ~
D-u!pu_t mstructons
BASIC INSTRUCTIONS
Artthmetic Operation instructions

Diata transler instructhons

Logical Dperation imtructions

Data Conversion instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS
Proqgram esecution control instrsctions

Data processing matructions

Siring processing invinuctions

Program control instructions
Real number imstrucbons.
Standard Functions Function Block

Bit .fy;ur Boolean
Type Convercion
Al etic Opesation

Maotion Control Fun-rt§ !Funcllnn Block

Seret dan letakkan Motion Control FB dari jendela
Element Selection untuk menulisnya di program.

—— oo re— -m.u:,- Library

[ | Host | Linees 1 | nsert | car | M g



_ Program Modul Motion )

Klik dua kali parameter modul yang diperluas untuk menampilkan layar [Motion Control Setting Function].
Klik dua kali [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] di pohon proyek pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion
untuk membuka program.

m Cara menggunakan Motion Control FB )

[E) Motion Contral Setting Function EVRDIBGSample RO7T8GEasc, gu - [0000RTTRGA[]- MAIN [PRE] [5T] *] O *®

i Projet Edit Find/Repiace Corvert View Onbne Debug Tool Window Help -8x
=i BT T L o R L

i TS = =

=] [ kRN

LIRS T B S T

Deply Target: Al b
Stamdard Funcon/Function Block ~
| Bit Type Boolean

Type Conversion

Arithmetic Operation

" Single Numeric Wariable
Selection

_ldge Detection

Motion Control FB terdaftar di Motion
Control Function/Function Block.

Operalon

IM\.S‘.IDﬂ Conteal FenctaonFunction Bock I

Managersent

Operation - Individual
Standard FB

v

Maotson Control Funetion/Function Block

POU List | Fawontes | History llhmry!



_ Program Modul Motion

Klik dua kali parameter modul yang diperluas untuk menampilkan layar [Motion Control Setting Function].
Klik dua kali [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] di pohon proyek pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion

untuk membuka program.

m Cara menggunakan Motion Control FB
-8

[ooo0 ROTRGA[]-MAIN (PRG] [5T] *]
= |

‘:':] Maotion Control Setting Functon EVRDVBGSample ED7aGRasic.qul
i Progect. Edit Fnd/Replace Convert View Oabne Debug Tool  Window Help
e s idD e FERGaEERE S D00 e | 8 M ] il
il OO0 T2 A BolowResd 00
—If nNz2 5w
o s | XM | ar
Deply Target: Al -
Standard Function/Function Block ~
Bit Type Boolkean
Type Conversion

Anthmetic Operation
 Single Numeric Variable
Selection

Edge Detection

Tirmer

Bistables

Gontrol Syntax

Cantral 5ymiax
Operator

| O;-.ﬂ..rlm

Mation Control Fenction/Function Bock

[ Managesent
1 Il sl
| Dperation - Ind Ly’ 4

) |
FB untuk servo-an "MC Power" terletak di [Management]. Wf‘-

POU List | Favontes | History llhfnry!

Qo=

| Incsert |




_ Program Modul Motion )

Klik dua kali parameter modul yang diperluas untuk menampilkan layar [Motion Control Setting Function].
Klik dua kali [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] di pohon proyek pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion
untuk membuka program.

m Cara menggunakan Motion Control FB )

:TJ Moton Control Setting Function E¥RDMGISamgle RDTaGBasic gul - [0000:ROWAGA[]-MAIM [PRG] [5T) *] 0O p
i Project Edit Find/Replace Corvert View Onfine Detug Tool  Window  Heip -8x
=1 . e G SFEAART QA 0 - [ i@ s 1.

-T N}(.:{- p—— =

=) nzz »hn
L= NP T v S TS
Depby Target: Al ~
Edge Detection A
Tirmer
Bistabie

Control Syritas

Control Syntax

DOperator

Opesator

Mation Control Function/Function Block

) Erabiled

C_Grouplhssti Ases Group Disables
| W MC Power Operation ﬁ\ulla:\'el
i ',‘VH-W.—_- an Curment Positson Che

tTow

Seret dan lepas "MC_Power" ke fover :
editor program di sebelah kiri, [, (=t

teFarame Parameter Wiite
" O Jen- s
MC_GroupEnable -

POU List | Favontes | Histony | Library



_ Program Modul Motion

Klik dua kali parameter modul yang diperluas untuk menampilkan layar [Motion Control Setting Function].

Klik dua kali [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] di pohon proyek pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion
untuk membuka program.

m Cara menggunakan Motion Control FB

=

)

ioProgect  Edit  Find/Repace Convert View Online Debug Tool  Window Help

-8x
G| clidMTies KA SSEAANT SIQQA ox  F|I] 4 Q) M —— i g
inlmli ORI TR & B0 P8t _ S _ _
=1 = Ha
OB N |
# A Diply Target: Al ~
Undefined Label Registration = Edge Detection ~
Nat defired a5 global lahel ool b . |n'.-rr.
Pleaseset new!abel informationte be registened BHistabde
Labiel Name MC_Power_1 Control Syrtas -
atial i
Lashed Setarng Information Control Syntax
Registersd Logal Label(MAIN) o Operator
Destination = Ohperaton
class VAR W Mation Control FmchonFunction Block
DataType | Mt Pawer ”-‘“:""}""‘"‘"—' =
& ML Axes k
Constant
ity ¥ MC G b A Group Desables
Ca o MC_Power Operation Available
label editorand getthe lab el detail 1 Current Posibon
| after registering labiel infosmaation Torinn Linet Ve
alue Sethie
g i il et Pasaereter Resd
— N g ach me Padameter Wiite

: 5 — e e
Daftarkan nama instance "MC_Power".

Dalam hal ini, nama label default
"MC Power 1" diatur.

| Incsert | |HUM 4



_ Program Modul Motion )

Klik dua kali parameter modul yang diperluas untuk menampilkan layar [Motion Control Setting Function].
Klik dua kali [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] di pohon proyek pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion
untuk membuka program.

m Cara menggunakan Motion Control FB )

[E] Motion Contral Setting Function EVRDIBGSamale RD7aGBasic gul - [0000:RADTRGA[]- MAIN [PRG] [5T] *] O »
i Project. Edit Find/Replace Comvert View Onbne Detwg Tool  Window Heip -8x
Gl w DT e NG SSEARERT S QQ v kIR 4@ - |

[

MC _Power 1 telah didaftarkan ke program.
Titik koma ";" di akhir kalimat tumpang tindih. o
Hapus salah satunya. Control Symiax

— — ] Contral Synta

DOperator
Operator

Mation Control FunchonFunction Block

Management
¥ MC GroupEnatle Axes Geoup Enabled

& MC
W MC Power

B MC_SetPositios

B MOy 5etTo

T MC WriteParame Pasameter Wiite

e Moves, Group Disabiles

Oiperatron Available
n Current Positicn Che
t Value
Onvernidie Value Settie
et Paraemeter Resd

foie Lo Don ot

POU List | Favonites | History llhfnry!




_ Program Modul Motion )

Klik dua kali parameter modul yang diperluas untuk menampilkan layar [Motion Control Setting Function].
Klik dua kali [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] di pohon proyek pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion
untuk membuka program.

m Cara menggunakan Motion Control FB )

[ Motion Cantral Setting Functian EVRDTSG¥Samale RD78GBasic. gt - [0000RO7EG4]]- MAIN {PRG] [5T] *] O »%
i Projet Edit Find/Repiace Corvert View Onbne Debug Tool  Window Help .ax
71165 WL L L [ e—

- :

il OO R

av| MAIN [PRG] [ST] = %

|| er 1A -= JA%15% REFT .

PEOOLE JError=s PHOGLT .Ervorl0=> FHORDZ )

Feed dan indentasi baris dapat dengan bebas diinput di FB.
Dalam program sampel, feed baris adalah input untuk setiap
label input dan label output untuk penjelasan.

Dperaton

Operator
Mation Control FunctionFunction Block

Managerment

3§ ML Gr

e Axes Geoup Enabled

= Mac s A roup Desabiles
W MC Power Oiperation Available
3 MC SetPosibon  Current Position Che
& MO S Tomue Limit Value

T M Owernde Value Settir
3 M arsere Pararneter Read

B MC WriteParame Pasameter Wiite
Y Tl Y Baie Erroe B

MC_Power

M History | Library |



_ Program Modul Motion )

Klik dua kali parameter modul yang diperluas untuk menampilkan layar [Motion Control Setting Function].
Klik dua kali [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] di pohon proyek pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion
untuk membuka program.

m Cara menggunakan Motion Control FB )

5] Maotion Control Setting Function EVRDTEGSample RDTaGRasic.gud - [0000ROTEGA[]-MAIN [PRG] [5T] *] O -
i Projet Edit Find/Repiace Corvert View Onbne Debug Tool  Window Help -8ax
8w D REG S SAAARS 5 QQ R i@ |
inlslCONG@R . %6 as- - ) _
" mr. 1 —If w2z M0
1= TAE1E_RE |
qrAL T ‘». oL [T X |
= TdUuLY
N:= TBOOLY . Depby Target: Al -
300l L. Edge Detection ~
TROOLY Tirmer
Bistabie
: Control Syrtax
Control Syntax

Operaton
Terakhir, masukkan label yang sesuai Op=rator :
& Mation Control Funchon/Function Block
untuk label input dan label output. Margemant
|nj me!en ka | en turan. B MC_Gre e Axes Group Enabled
g p p ga = rac s M Geoup Disable

& MC_Power Orperation Svailable
I MC_SetPositeo
B MOv_SetTarg

Current Position Che

e Value Settir

P s Pasarmeter Resd
B MC WnteParame Pasameter Wiite
e Y Tl Bt o Dot
MC_Power

W

POU List | Favortes | History llhmry!

[ | Host | Line 3 | insert | NUM




_ Program Modul Motion

Klik dua kali parameter modul yang diperluas untuk menampilkan layar [Motion Control Setting Function].
Klik dua kali [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] di pohon proyek pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion
untuk membuka program.

'_"':] Maotion Control Setting Function EVRDTBGSample RDTaGBasic.oul

Cara menggunakan Motion Control FB

)

[ooocROTRGA[]-MARN [PRG] [5T] *]

i Project Edit Find/Replace Convert View Oalne Debug Tool  Window Help

PR UL LT LI T P I

g W
i

—

- 8%

NZz kTN

L RS TR+ S T

Deply Target: Al
Edge Detection

Timmer
Bistabie
Comntrol Syritax

“Cont lu-l-'g;;';-l:l

Dperator
Operator

Mation Control Function/Function Block
Management
B MC_Group Axes Geoup Enabled
¥ MC_Group b Axes Group Disables
3B MC Power Orperatron Available
B MC SetPos Current Posibion Che

BT MOy SetTo
I MC_SetOverr
T M ReadParaene Pasarmeter lead
B M WiteParame Pasameter Wiite
Y T oy | SO

t 'y

¢ Value Settie

e

MC_Power

Klik > Juntuk melanjutkan ke halaman berikutnya.




m Pengaturan nilai awal, servo-on

Nama program dalam sampel program: ServoON_JOG

Atur nilai awal dan servo-on label global dalam program ini.
Gunakan MC_Power in Motion Control FB untuk servo-on.

Menghubungkan X0 dari modul input jarak jauh ke input ServoON di FB akan menyelesaikan program tempat servo aktif
dengan mengaktifkan XO.

fl--=== Initial VYalue Setting

1i %
2. G_leJog¥elocity := 20000.0;//20000un/s = 1200mm/min N T e e
i G gh = 03772 z i 1 i ' -
3; G_leJozhcc _ 20000 D,” 0000un/s2 _ I2DUmm;‘m!n;’s akselerasi/deselerasi, nilai sentakan, alamat posisi
4 G_ledogDec = 20000.0;//20000um/s2 = 1200mm/min/s e[ ety Sttt e e
g G_leJozderk = 25000.0;//25000un /<3 > pemosisian yang ditetapkan ke label global.
| e . . Menjelaskan arti dari nilai input dengan komentar
?5 G_lePointDAddress := 0.0; //0.0mn sebelumnya memungkinkan program untuk
8 G_|EP1;-inL1|ﬁ|ddrE':~“3 He 1SUUUU+Uiff15E|>DDUDmm ditinjaudengan rmudah.
a1
0] //----- fxis000] Servo ON------==--=-coccoooooomooaomme -
1] MC Power 1(
12| 7 AxisT iz Axis0001.AxisRef , — S
13 Enable = _JRUE . . . . .
14 [ [ServoON := NZ2GN25T_320 001 RXD ,//Remote Input KO jef—s T€NUKaN nila X0 modul input jarak jauh
15 STETHS =S FFEWETSTAINS, P :
16; ReadvStatus => bReadyStatus ,
171 Busy => bPowerBusy ,
18; Error => bPowerError ,
19} ErrorlD => uPowerErrorlD
200 1)

<MC_Spesifikasi daya (ekstrak)>

. N .
Nama variabel /0 ?ma Tipe data Keterangan
variabel

Aktifkan Enable BOOL Saat input Aktifkan adalah TRUE, kontrol sumbu diaktifkan.
Input ;

Permintaan ServoON BOOL Menentukan sinyal untuk permintaan servo-on.

servo-on

Siap Status BOOL Menunjukkan status siap operasi.

Status siap-aktif | ReadyStatus |BOOL Menunjukkan status siap-aktif/nonaktif.
Output Mengeksekusi Busy BOOL Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.

Kesalahan Error BOOL Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di FB.

WORD . g
Kode kesalahan ErrorlD (UINT) Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.

D MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)

2.4 Servo ON/OFF

D MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)

3.1 Management FBs

MC_Power

Tips

Jika setiap panduan modul motion telah diunduh di e-manual Viewer, menekan tombol F1 dengan kursor teks yang mengarah
ke nama FB dapat memanggil halaman dalam panduan tempat spesifikasi FB dijelaskan.




m Operasi JOG )

Nama program dalam sampel program: ServoON_JOG

Gunakan MCv_Jog dalam Motion Control FB.
Untuk mencegah MCv_Jog dieksekusi selama operasi pengembalian posisi dan pengaturan posisi awal, bit yang disebut
bJogEnable disediakan untuk saling mengunci.

222 ff----- Jog Operation------=-------------—----o--—- e -

23] bJogEnable := (G_bHomeBusy=FALSE) & (G_bPositioninzReq=FALSE) ; gm——i—r chgEPabIe Chl_,bat khi thoa man

2 4i cac dieu kién gan khap.

25 [MCv_Joz_1(

26 huis = Axis0001.AxisRef , .

27! JosForvard := NZZGN2S1_320_001 RKI & (NZ2GN2S1_320_001_Rx2=FALSE)) [ Motion Control FB

28 & bJogEnable ,//Remote Input X1 - . 2

29 JogBackward := (NIZGN2ST_320 D01_RXI=FALSE) & NZ2GH2S1_320_001_Rxaffe—' Chidinh X1 va X2 cla md dun dau vao
30} & bJozEnable ,//Remote Input X2 tr xa doi voi lénh JOG quay tién va [énh
31 Yelocity = G_ledogVelocity, J?G quay l0i. Bieu nay ngan ”Qll‘l’a ON
32| hecceleration:= G_ledoghee dong théi va khai d_r:mg dwdi dieu kién
33| Deceleration:= G_ledoglec , ma cac diéu kién gan khép khéng duoc
34 Jerk = G_ledJogderk , thoa man.

35 Options = HO,//D:mchccDec

36 f{Done =» 7BOOLY? , 2 2

i > 6 bdosbusi{ T ke Déu phéy & cudi FB duoc dung

3gl 77t Tve ST I A de chuyen thanh binh luan.

39| §,ffConmandﬂhorL9d=> ?BOOLY

40| {//Error => zBﬂULE ' e Nhiing tin hiéu dau ra cta FB khéng
:é s {//ErrorlD =2 THORD? duoc sir dung trong chuong trinh co

thé dwoc chuyén thanh binh luan
hoac xoa bo.

<MCv_Spesifikasi Jog (ekstrak)>

Nama variabel /0 INEIERVETELL] Tipe data (GEEREN]

Perintah JOG . . . . .

erinta . JogForward BOOL Ketika TRUE diatur, putaran maju JOG dieksekusi.
putaran maju
Perintah

erintah JOG . JogBackWard BOOL Ketika TRUE diatur, JOG putaran terbalik dieksekusi.
putaran terbalik
Kecepatan target | Velocity LREAL Mengatur kecepatan perintah.

Input
pu Akselerasi Acceleration LREAL Mengatur akselerasi.
Deselerasi Deceleration LREAL Mengatur deselerasi.
Sentakan Jerk LREAL Mengatur sentakan.
. . DWORD(HEX) | Mengatur opsi fungsi dengan spesifikasi bit.0
Opsi Options (Note) (—Lihat halaman berikutnya.)
. Menampilkan TRUE hanya untuk satu pemindaian saat
Penyelesaian . . . .
. Done BOOL perintah JOG dinonaktifkan dan operasi diperlambat
eksekusi . .
hingga berhenti.
Mengeksekusi Busy BOOL Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.
Mengontrol Active BOOL Menampilkan TRUE ketika FB mengontrol sumbu.
Output
Pembatélan CommandAborted | BOOL Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.
eksekusi
Kesalahan Error BOOL Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di FB.
WORD . e

Kode kesalahan | ErrorID (UINT) Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.

(Catatan) Heksadesimal ditulis dalam format "Ho" atau"16#o".
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m Operasi JOG

Berikut ini menunjukkan nilai pengaturan dan deskripsi opsi untuk MCv_Jog.

Nilai . .
Pengaturan metode akselerasi/deselerasi
pengaturan
oh mcAccDec - - - Metode spesifikasi akselerasi/deselerasi (Metode
akselerasi/deselerasi Sentakan)
1h mcFixedTime - - - Metode konstanta waktu akselerasi/deselerasi (metode
spesifikasi konstanta waktu akselerasi/deselerasi)

Ketika Oh: mcAccDec ditentukan, metode akselerasi/deselerasi diatur ke metode akselerasi/deselerasi sentakan.

Saat ini, atur Akselerasi dan Deselerasi dalam satuan [U/s2], dan Sentakan dalam satuan [U/s3].
Untuk mengetahui detail akselerasi/deselerasi sentakan (U: Unit perintah sumbu), lihat halaman berikutnya.

Ketika Th: mcFixedTime ditentukan, metode akselerasi/deselerasi diatur ke metode spesifikasi konstanta waktu
akselerasi/deselerasi.

Saat ini, atur Akselerasi dalam satuan [s].

Deselerasi dan Sentakan tidak digunakan.
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.

Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut

waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika

kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.

Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt]

Akselerasi perintah: 20000 [um/dz] = 1200 [mm/mnt/d]

J = 20000 [um/d3] J = 20000 [um/s?]
Rasio aplikasi sentakan: 100% —
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J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.
Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut

waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika

kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.

Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt]

Akselerasi perintah: 20000 [um/dz] = 1200 [mm/mnt/d]

J = 20000 [um/d3] J = 25000 [um/s?]
Rasio aplikasi sentakan: 100% —
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- 15000
1*’ 10000

5000
J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.
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=== Garis biru: Akselerasi [pm/dz]

=== (Garis oranye: Kecepatan [pum/d]
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.

Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut

waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika

kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.

Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt]

Akselerasi perintah: 20000 [um/dz] = 1200 [mm/mnt/d]

J = 20000 [um/d3] J = 30000 [um/s?]
Rasio aplikasi sentakan: 100% —
i I Y
- 15000
1*’ 10000

5000
J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%

i ] i
Jroversesasend seofesresesrerersrererenees 50X
#

1

]

i i

§ |
fi

[

f/ i

4 1
E

.‘.
."‘,

™ el
-

Waktu aplikasi sentakan

1

1

i

1

1

1

1

1

i

1
Emmﬂmﬂmﬂw @
, 2 %
1

1

Il

1

i

i

Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.

Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut

waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika

kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.

Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt]

Akselerasi perintah: 20000 [um/dz] = 1200 [mm/mnt/d]

J = 20000 [um/d3] J = 35000 [um/s?]
Rasio aplikasi sentakan: 100% —
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5000
J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.
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=== Garis biru: Akselerasi [pm/dz]

=== (Garis oranye: Kecepatan [pum/d]
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.
Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut

waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika

kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.

Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt]

Akselerasi perintah: 20000 [um/dz] = 1200 [mm/mnt/d]

J = 20000 [um/d3] J = 40000 [um/s?]
Rasio aplikasi sentakan: 100% —
i I Y
- 15000
1*’ 10000

5000
J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.
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=== (Garis oranye: Kecepatan [pum/d]
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.
Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut

waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika

kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.

Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt]

Akselerasi perintah: 20000 [um/dz] = 1200 [mm/mnt/d]

J = 20000 [um/d3] J = 45000 [um/s?]
Rasio aplikasi sentakan: 100% —
i I Y
- 15000
1*’ 10000

5000
J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.
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=== Garis biru: Akselerasi [pm/dz]

=== (Garis oranye: Kecepatan [pum/d]
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.
Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut

waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika

kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.

Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt]

Akselerasi perintah: 20000 [um/dz] = 1200 [mm/mnt/d]

J = 20000 [um/d3] J = 50000 [um/s?]
Rasio aplikasi sentakan: 100% —
i I Y
- 15000
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5000
J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.
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=== Garis biru: Akselerasi [pm/dz]

=== (Garis oranye: Kecepatan [pum/d]
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.
Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut
waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika
kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.
Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt] === Caris biru: Akselerasi [pm/dZ]

Akselerasi perintah: 20000 [um/d?] = 1200 [mm/mnt/d] === Garis oranye: Kecepatan [pm/d]

J = 20000 [um/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 100%

J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.
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J = 55000 [pm/s?] Rasio aplikasi sentakan: 53.3%
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.
Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut
waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika
kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.
Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt] === Caris biru: Akselerasi [pm/dZ]

Akselerasi perintah: 20000 [um/d?] = 1200 [mm/mnt/d] === Garis oranye: Kecepatan [pm/d]

J = 20000 [um/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 100%

J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.
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Sumbu vertikal di
sebelah kiri

Sumbu vertikal di
sebelah kanan

J = 60000 [pm/s?] Rasio aplikasi sentakan: 50%
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.
Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut
waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika
kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.
Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt] === Caris biru: Akselerasi [pm/dZ]

Akselerasi perintah: 20000 [um/d?] = 1200 [mm/mnt/d] === Garis oranye: Kecepatan [pm/d]

J = 20000 [um/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 100%

J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.
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sebelah kanan

J = 65000 [pm/s?] Rasio aplikasi sentakan: 47%
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.
Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut
waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika
kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.
Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt] === Caris biru: Akselerasi [pm/dZ]

Akselerasi perintah: 20000 [um/d?] = 1200 [mm/mnt/d] === Garis oranye: Kecepatan [pm/d]

J = 20000 [um/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 100%

J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.

L T

Sumbu vertikal di
sebelah kiri

Sumbu vertikal di
sebelah kanan

J = 70000 [pm/s?] Rasio aplikasi sentakan: 44.4%
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.
Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut
waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika
kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.
Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt] === Caris biru: Akselerasi [pm/dZ]

Akselerasi perintah: 20000 [um/d?] = 1200 [mm/mnt/d] === Garis oranye: Kecepatan [pm/d]

J = 20000 [um/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 100%

J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%

1 -
Tl a penes i peniei sy o

\_\_ _ -""_,}

| Wi
%
™

£y

Waktu aplikasi sentakan

3
r

1

1

i

1

1

1

1

1

i

1
Emmwﬂmﬂw @
, 2 %
1

1

Il

1

i

i

-i--

Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.

L T

Sumbu vertikal di
sebelah kiri

Sumbu vertikal di
sebelah kanan

J = 75000 [pm/s?] Rasio aplikasi sentakan: 42.1%
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m Operasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.
Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai O dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut
waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika
kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.
Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi

akselerasi/deselerasi trapesium.

Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [um/d] = 1200 [mm/mnt] === Caris biru: Akselerasi [pm/dZ]

Akselerasi perintah: 20000 [um/d?] = 1200 [mm/mnt/d] === Garis oranye: Kecepatan [pm/d]

J = 20000 [um/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 100%

J = 60000 [pm/d3]
Rasio aplikasi sentakan: 50%
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Waktu akselerasi

Ketika J = 0 [um/d3] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.

L T

Sumbu vertikal di
sebelah kiri

Sumbu vertikal di
sebelah kanan

J = 80000 [pm/s?] Rasio aplikasi sentakan: 40%
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Nama program dalam sampel program: Homing

Gunakan MC_Home di Motion Control FB.
Untuk mencegah MC_Home dieksekusi saat servo tidak dapat dieksekusi, seperti saat servo nonaktif atau saat terjadi kesalahan,
atau selama JOG dan operasi pengaturan posisi, bit yang disebut bHomeEnable disediakan untuk saling mengunci.

Atur metode Homing dengan parameter [Pr.PT45] dari amplifier servo MR-J5-G.

OO =4 OF LI Jdu GO P =

25
26

Thé hién réng trang thai truc 1 4 (Bing nguyén).

ff----- Homing Operation------ l: ----------------------
J/Maming Wethod is set to the®Servo Parameter [Pr.PT45]. .
bHoneEnshle := (Axis0001.Md.AxisSiatus=d) & (G_bJogBusy=FALSE) bHomeEnable chi bat khi thda man
L (G_bPositioningReq=FALSE); @ diéu kién gan khop.
//Moning Trigger _ _ ) Chi dinh X3 ctia mé dun dau vao tir xa dbi
SEI':II ZGHZ2H1 _320_001_RX3 & bHomeEnable,bHomeRes) ;//Renote Input X3 V{'}li Iénh Quay 'vé vi tri' gac Bit cé tén I‘a
! Homing bHomeReq gilf trang thai ON cla X3 va sir
MG Home 11 dung né nhw tac nhén kich hoat cia MCFB.
hyis = Axig0000 . AxisHet ,
Execute = bHoneReq , Mation Control FB
Fosition 1= G_lePoint Obddress , .
//AbsSwitch := TUC_INPUTREF? , @ Khi sir dung dog tiém cén la déu vao clia
e (AL b6 khuéch dai servo, théng sé clia dog
Busy =5 G bHoneBusy //. tiém cén c6 thé duoc bé qua.
Fihctive =» PBOOLT ,
ffComnanddborted=> 7BOOLT ,
[fError =x 7B
J/ErrarlD =» TR(
1;
f/Raset Trigger SaukhiQ é i tri 6 ho tét
RST{kHomeDone ,bHoneReq) ; @ a_u " I _UaYV Vi Iri goc hoan tat,
cai dat lai bHomeReq.

<MC_Spesifikasi Awal (ekstrak)>

Nama variabel /0 NETRERVETTEL L] Tipe data Keterangan
Perintah eksekusi | Execute BOOL Mengekseku5| pengembalian posisi awal saat TRUE
diatur.
Posisi target Position LREAL Menentukan alamat posisi awal.
Input
kel isi . .
ja ael ar posist AbsSwitch MC_INPUT_REF | Menentukan sinyal proximity dog.
w
Opsi Options DWORD(HEX) | Tetapkan "0".
Penyeleéalan Done BOOL Menampllkan TRUE setelah pengembalian posisi awal
eksekusi selesai.
Mengeksekusi Busy BOOL Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.
Mengontrol Active BOOL Menampilkan TRUE ketika FB mengontrol sumbu.
Output
Pembatélan CommandAborted | BOOL Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.
eksekusi
Kesalahan Error BOOL Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di FB.
WORD . T
Kode kesalahan | ErrorID (UINT) Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.

B MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)

5 HOMING

Ej MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)

3.2 Operation FBs
MC_Home




m Kontrol pengaturan posisi )

Nama program dalam sampel program: Pengaturan posisi

Gunakan MC_MoveRelative dan MC_MoveAbsolute dalam Motion Control FB.

Untuk mencegah MC_Move dieksekusi saat servo tidak dapat dieksekusi, seperti saat servo nonaktif atau saat terjadi kesalahan,
saat pengembalian posisi awal tidak selesai, atau selama operasi JOG dan operasi pengembalian posisi awal, bit disebut
bMoveEnable disediakan untuk saling mengunci.

/f--==-Initial Yalue Setting-------------=-------mommommee

1
2| lePosVelocity  := 20000.0 ;//20000um/s = 1200mn/min ‘L " -
3| lePoshce = 20000.0 ;//20000un/s2 = 1200n/win/s " Bit tc d6, téng téc/giam toc va gia tri
4 lePosDec = 20000.0 ;//20000un/s? = 1200un/nin/s jerk trong khi van hanh dinh vj.
5| lePosderk t= 25000.00 ;//25000un/53
i}
T ff====- Positioning Operat jon======sccccccmmaacacaaancnanax
B blMoveEnable := (Axis0001.Md.AxisStatus=4) & (Axis0001.Ud.Hominz_Request=FALSE) bMoveEnable chi bat khi théa man cac
] t (G_bJogBusy=FALSE) & (G_bHomeBusy=FALSE); : :
" (G_bJos ) & (6 ) diéu kién gin khép.
1| A/%tart Trigger
12| SET(NIZGNZE1_320_001_RX4 & bMoveEnable,G_bPositioningfeq); //Remote Input K4 @—— Chi dinh X4 eta md dun déu vao tlr xa
13 - o -
14 //PTP1(Hove Relative) d-6| vl Ie"h bét 6&“ _dll'lh.VL .
(TS| [UC_Movenelative_T1 Bit co tén la G_bPositioningReq gil
16 Axis = Axis0001.AxisRef , trang thai ON ctia X4 va str dung nd
:é E.‘””i'? = 6.bFositioninghes , nhu tdc nhén kich hoat ctia Motion
ont inuouslpdate:= FALSE .
15 Distance := G_lePoint 1Address , Control FB.
20 Yelocity 12 |ePosVelocily ,
Z1 heceleration 1= lePosice
¥ Deceleration := lePoshec ,
23 Jerk 1= lePosderk . :
24 Bufferlode = 0 ,//0:achkborting Motion Control FB
25 Oplions 1= HO ,//0:mcAccDec
Z6 Done => bllovelDone ,
i Busy =¥ blovelBusy //,
Bi ffhctive =» TBOOLY .
o JiConmanddborted=> TRBOOL? .
30 JErrar =» TROOLY
3 fiErrorlD =» TTORDT
E¥all BH
33
34 J/Deell
35 [TOTTT
36 IN:= blovelDone ,
3; Pji:= ;ﬁﬁ[][]l? - jj[]-ell Tiwe:500ms FB tiéu chudn ddi vai dwell (bd dém
o => ovellee N Cp
39 J/ET=> TTIHET e ISl )
40 1)
H
42 //PTPZ(Move Absolute)
T3 [ _WovenbsoTule 11
44 Azis := Axis0001.AcisRef .
45 Execute i= blovelDwell
46 Conl inuouslpdates= FALSE .
47 Position 1= G_lePointDAddress ,
48 Yelocity i= lePosVelocity ,
49 hcceleration := lePoséce ,
50 Deceleration = |ePosDec .
51 Jark t= |ePoslerk ,
52 Direction 1= 3, /3 mclhortest Vay
53 Bufferbode 2= 0 L,/ 0:wchborting - Motion Ceontrol FB
54 Options 1= HO LS /0:mchccDec
55 Done =>» blloveZlone ,
= Busy =¥ bMove?Busy //,
Quay lai fihetive =» TBOOLY .
" ffCommandAborted=> TBOOLY .
59 ffError =» TBOOLY .
60 SfErrorlD =» TTORD?
61}]);
62
63 SSDhesll
64| [ToN_2(
65 IN:= bMoveZ2lane ,
66 PT:= TH#S00ms .  //Dwell Time:500ms FB tiéu chudn ddi véi dwell (bd dém
67 @ => bHovel2Duell J/F, P
58 J/ET=3 TTINE? thoi gian On-delay)
i BE
T
71| f/Reset Trigger . o .
7 [RSTI:hHu-.-eED-.'e IT,G_bPositioninghea); | Sau khi van hanh qua lai hoan tat, cai
13 dat lai G_bPositioningReq.




m Kontrol pengaturan posisi

Berikut ini menjelaskan variabel 1/0 dari MC_MoveRelative.

140 J/PTP1 (Hove Relativel

155 MC_MoveRelative 1

16 bwis 1= Awis0001 . hxisRef

17 Execute := G_hPositioninzReq .
18 Cont inuouslpdate:= FALSE ,

19 Distance = G lePointlhddress .
20 Yelocity := lePosWelacity ,

21 fcoceleration := lePoshce

22 Deceleration := lePoslec .

23 Jerk := lePosderk .

74 Bufferfode = 0,/ Mmchhart ing
25 Options := HO L //D:ncheelec

26 Done => bMovellone ,

27 Busy =» hMawelBusy /7,

i Jibct ive =» YROOLY

29 J/Canmandfborted=> TBROOLT

a0 JfError =» TROOLY

i AfErrorlD =» YWORD?

320

33

<MC_Spesifikasi GerakanRelatif (ekstrak)>

Nama variabel 1/0 INETNERVETTEL L] Tipe data Keterangan
Perlntah' Execute BOOL Mengel'<seku5| kontrol pengaturan posisi saat
eksekusi TRUE diatur.
Jarak gerakan, kecepatan, akselerasi, dan
Pembaruan . . .
) ContinuousUpdate |BOOL deselerasi dapat terus diubah selama TRUE
berkelanjutan )
diatur.
Jarak gerakan | Distance LREAL Mer.u_?atur r.)o~sis.i relatif .menurL.Jt‘ unit sumbu dari
posisi saat ini di awal hingga titik akhir.
Input
P Kecepatan Velocity LREAL Mengatur kecepatan menurut satuan axis.
Akselerasi Acceleration LREAL Mengatur akselerasi sesuai dengan satuan axis.
Deselerasi Deceleration LREAL Mengatur deselerasi menurut satuan axis.
Sentakan Jerk LREAL Mengatur sentakan sesuai dengan satuan axis.
Mode buffer |BufferMode MC_BUFFER_MODE Memilih mode buffer. -4.2.5-4 halaman
Opsi Options DWORD(HEX) Mengatur opsi fungsi. —=4.2.5-6 halaman
Penyele.salan Done BOOL Mer?a.mpllka.n TRUE setelah kontrol pengaturan
eksekusi posisi selesai.
Mengeksekusi | Busy BOOL Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.
M ilkan TRUE ketika FB
Mengontrol Active BOOL enampilkan TRUE ketika FB mengontro
sumbu.
Output | pembatal
emba e,‘ an CommandAborted |BOOL Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.
eksekusi
Kesalahan Error BOOL l;/éenampllkan TRUE ketika terjadi kesalahan di
Kode ErrorlD WORD Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.
kesalahan (UINT)

D Motion Module User's Manual (Application)




6.1 Single Axis Positioning Control
Relative Positioning Control

m MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs
MC_MoveRelative



m Kontrol pengaturan posisi

Berikut ini menjelaskan variabel 1/0 dari MC_MoveAbsolute.

420 J/PTPZ (Move dhsolute)
430 WG Movebbhsolute 11

44 figis =
45 Execute =
4h Continuouslpdate:=
47 Positiaon =
43 Yelocity =
44 ficceleration =
a0 Deceleration =
51 derk =
b7 Directiaon =
53 Bufferlode =
b4 Options =
55 Done =
] Busy =>
57 Jibctive =
58 JfCommandiborted=>
54 fErrar =»
] JfErrarlD =3
CRE-

B is0007 . 4xisRef ,
biovelDwell ,

FELSE

G lePointDhddress
lePasYelocity
lePoshce

lePoslec ,
leFasderk

3, meShortestWay
0 ,//D:inchbarting
HO ,//D:mchcclec
bMoveZDane ,
bMoveZBusy /7,
YROOLY

YROOLY

YROOLY

PHORDY

<MC_Spesifikasi GerakanAbsolut (ekstrak)>

Nama variabel 1/0

Nama variabel

Tipe data

Keterangan

Permtah. Execute BOOL Mengel.<seku5| kontrol pengaturan posisi saat
eksekusi TRUE diatur.
Jarak gerakan, kecepatan, akselerasi, dan
Pembaruan . . .
) ContinuousUpdate |BOOL deselerasi dapat terus diubah selama TRUE
berkelanjutan .
diatur.
M - S |
Posisi target | Position LREAL engatur posisi target dari posisi absolut
menurut satuan axis.
| Kecepatan Velocity LREAL Mengatur kecepatan menurut satuan axis.
nput
Akselerasi Acceleration LREAL Mengatur akselerasi sesuai dengan satuan axis.
Deselerasi Deceleration LREAL Mengatur deselerasi menurut satuan axis.
Sentakan Jerk LREAL Mengatur sentakan sesuai dengan satuan axis.
Pemilih o "
afank:l han Direction MC_DIRECTION Memilih arah gerakan. —4.2.5-5 halaman
Mode buffer |BufferMode MC_BUFFER_MODE Memilih mode buffer. -4.2.5-4 halaman
Opsi Options DWORD(HEX) Mengatur opsi fungsi. —»4.2.5-6 halaman
Output Penyele.salan Done BOOL Mer.1a.mpllka.n TRUE setelah kontrol pengaturan
eksekusi posisi selesai.
Mengeksekusi | Busy BOOL Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.
M ilkan TRUE ketika FB I
Mengontrol | Active BOOL enampilkan TRUE ketika FB mengontro
sumbu.
Pembatalan . . o
] CommandAborted |BOOL Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.
eksekusi
Kesalahan Error BOOL ﬁ/éenampllkan TRUE ketika terjadi kesalahan di
Kode ErrorlD WORD Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.




| | kesalahan (UINT)

B Motion Module User's Manual (Application)
6.1 Single Axis Positioning Control
Absolute Positioning Control

m MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)

3.2 Operation FBs
MC_MoveAbsolute



m Kontrol pengaturan posisi )

Berikut ini menunjukkan nilai pengaturan dan deskripsi mode buffer MC_MoveAbsolute dan MC_MoveRelative.

Nilai pengaturan Tipe mode buffer Keterangan
0:mcAborting Aborting Mengganggu.(memb.atalkan) FB yang sedang dieksekusi dan segera
mengeksekusi FB berikutnya.
Melakukan buffer untuk FB selanjutnya pada FB yang sedang dieksekusi.
Jika FB yang dieksekusi sudah di-buffer, FB selanjutnya di-buffer pada FB
1:mcBuffered Buffered sebelumnya. (Hingga 2.)
Ketika FB yang dieksekusi selesai, buffering FB dieksekusi secara
berurutan.
) . . Kecepatan target yang lebih rendah antara FB yang dieksekusi dan
2:mcBlendinglow BlendingLow buffering FB adalah kecepatan peralihan.
3:mcBlendingPrevious | BlendingPrevious Kecepatan target FB yang dieksekusi adalah kecepatan peralihan.
4:mcBlendingNext BlendingNext Kecepatan target buffering FB adalah kecepatan peralihan.
) . . . . Kecepatan target yang lebih tinggi antara FB yang dieksekusi dan
>mcBlendingHigh BlendingHigh buffering FB adalah kecepatan peralihan.

Mode buffer adalah fungsi yang memulai beberapa Motion Control FB secara bersamaan dan melakukan pengaturan posisi
secara terus-menerus.

Untuk mengetahui detailnya, lihat Dasar-Dasar Modul Gerakan Seri MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Kontrol Pengaturan Posisi), yang
merupakan kursus sistem pelatihan online, dan panduan berikut.

Ej Motion Module User's Manual (Application)
4.3 Multiple Start (Buffer Mode)



m Kontrol pengaturan posisi

Berikut ini menunjukkan nilai pengaturan dan deskripsi untuk memilih arah MC_MoveAbsolute.

Abaikan pengaturan ini jika batas langkah perangkat lunak valid. Lakukan kontrol pengaturan posisi ke arah area di luar rentang

batas langkah perangkat lunak tidak dilewati. Namun, ketika kedua arah tidak melewati area di luar rentang batas langkah

perangkat lunak, kontrol pengaturan posisi dilakukan ke arah yang lebih dekat ke posisi target (yang memiliki jarak gerakan
absolut lebih kecil) berdasarkan posisi saat ini. Jika jaraknya sama antara arah positif dan arah negatif, operasi dilakukan pada

arah saat ini.

Ketika batas langkah perangkat lunak tidak valid, arah gerakan dari posisi saat ini ke posisi target dapat dipilih dari arah positif,
arah negatif, dan jalur terpendek.

Nilai pengaturan

T:mcPositiveDirection

Pemilihan arah

Arah positif

Keterangan

Pengaturan posisi dilakukan ke arah positif (peningkatan alamat)
dari posisi saat ini ke posisi target.

2:mcNegativeDirection

Arah negatif

Pengaturan posisi dilakukan dalam arah negatif (penurunan
alamat) dari posisi saat ini ke posisi target.

3:mcShortestWay

Jalur terpendek

Kontrol pengaturan posisi dilakukan ke arah yang lebih dekat ke
posisi target (yang jarak gerakan absolutnya lebih kecil)
berdasarkan posisi saat ini.

Untuk mengetahui detailnya, lihat panduan berikut.

O Motion Module User's Manual (Application)
6.1 Single Axis Positioning Control
Absolute Positioning Control

B MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
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m Kontrol pengaturan posisi

Berikut ini menunjukkan nilai dan deskripsi opsi pengaturan untuk MC_MoveAbsolute dan MC_MoveRelative.

Bit Keterangan

Spesifikasi metode akselerasi/deselerasi (Isinya sama dengan MCv_Jog.)
0 hingga 2 Oh:mcAccDec
Th:mcFixedTime

Hanya untuk MC_MoveRelative
Pemilihan posisi selama mode buffer

3 0: Posisi perintah saat ini

1: Nilai aktual saat ini

Untuk MC_MoveAbsolute, tentukan "0".

4 Kosong (Sebutkan "0".)

Pilihan izin putaran terbalik
5 0: Diizinkan
1: Tidak diizinkan

6 hingga 15 | Kosong (Sebutkan "0".)

Hanya untuk MC_MoveAbsolute

Spesifikasi posisi target melebihi penghitung ring
16 0: Tidak diizinkan

1: Diizinkan

Untuk MC_MoveRelative, tentukan "0".

17 hingga 31 | Kosong (Sebutkan "0".)

Untuk detail pengaturan pada bit 3, bit 5, dan bit 16, lihat panduan berikut.

Ej Motion Module User's Manual (Application)
6.1 Single Axis Positioning Control

Ej MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs
MC_MoveRelative or MC_MoveAbsolute



m Pengaturan ulang kesalahan )

Nama program dalam sampel program: ErrorReset

Gunakan MC_Reset Motion Control FB.

] ff===== Error Resgt=========cccccccccccccccccca=a-

2. MC_Reset I( 4—— MCFB

3 Axis 1= Axis000!.4xisRef , Tentukan nilai X1F modul input larak
B e iz ?91[“(‘. q.:\ - .::':: | en n niail m Ul Input jara

; IE'F;[;E::J; = gﬁ‘-g;hm_-hn_uuj_lﬁ i .ffﬂemote Ineut AlF P- Jjauh untuk perintah reset kesalahan.

6 //Done => 7BOOL? ,

T //Busy =» 7BOOL?

3 //Conmandéborted=> 7BOOL? ,

9 f/fError =» 7BOOLY? ,

10 J/ErrorlD => ?WORD?

11 );

<MC_Spesifikasi Reset (ekstrak)>

Nama variabel /0 Nama variabel Tipe data Keterangan
M ksekusi I kesalah
Perintah eksekusi Execute BOOL engekse l,JSI pengaturan ulang kesalahan
Input saat TRUE diatur.
Opsi Options DWORD(HEX) Tentukan "0".
Penyelesalan Done BOOL Menumukkan bahwa pengaturan ulang telah
eksekusi selesai.
. M ilkan TRUE saat FB sed
Mengeksekusi Busy BOOL .enampl. an >ad sedang
dieksekusi.
Menunjukkan bahwa perintah telah
Outout Pembatalan CommandAborted | BOOL dibatalkan karena batas waktu.
utpu eksekusi omma orte Menampilkan TRUE dengan mengatur
Execute ke FALSE.
Kesalahan Error BOOL Menampllkan TRUE ketika terjadi kesalahan
di FB.
Kode kesalahan ErrorlD zﬁﬁ\ﬁ? ﬁ/llaenampllkan kode kesalahan yang terjadi di

D MELSEC iQ-R Programming Manual (Application)
22.3 Error and Warning Reset

O MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.1 Management FBs
MC_Reset



_ Menulis Program

(1) Program CPU PLC
1) Konversi semua program CPU PLC.
2) Atur CPU PLU ke status "BERHENTI".
3) Pilih [Online] — [Write to PLC], dan klik [Select All] pada tab Write di layar Operasi Data Online.
4) Klik [Execute] untuk write data.
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Delete PLC Data... S &y Global Labsl =
W Gickal Lael Setang = HIOINI ITIAT | Mot Caleulated
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- ] -
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_ Menulis Program )

(2) Program modul motion
1) Konversi semua program modul motion pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion.
2) Periksa apakah CPU PLC diatur ke status "BERHENTI".
3) Pilih [Online] — [Write to Module], dan klik [Select All] pada tab Write di layar Online Data Operation.
4) Klik [Execute] untuk write data.
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_ Pemeriksaan Operasi

Klik tombol putar di kiri bawah jendela.




_ Pemeriksaan Operasi )

[
= = =

1
Periksa sampel operasi program.

Mulailah dengan status ketika program-program CPU PLC dan modul
gerak ditulis.




_ Pemeriksaan Operasi )

( 3

RESET RUN

STOP

RO4CPU RD78G4

.. RUN ERR
ERRO PROGRAM RUN
PROEMP:IJ;ER D LINK
BATTERY _____SD/RD
CARD READY CARD READY
- CARD ACCESS
%\m‘m\m“h%\m\%‘ﬁb
= = =

Atur sakelar RUN/STOP/RESET dari CPU PLC ke RUN.
READY dan PROGRAM RUN CPU PLC aktif.
RUN modul gerak aktif.




_ Pemeriksaan Operasi )

f

RESET

MELSERL-"O--?'E

R U N I'_I N

SFETY

STOP CCLINkIE TSN

mm\‘mm\m\‘\mmm\&m\\w‘:

RD78G4
RHN ERR
PROGRAM RUN mm
D LINK
SD/RD
CARD READY
CARD ACCESS

Tunggu hingga PROGRAM RUN modul gerak menyala.
"r.02" ditampilkan pada penguat servo. (Titik berkedip.)




_ Pemeriksaan Operasi )

MELszm—"a--f:'

" RUM

SFTY
CC-LinkIE TSN

@

Servo-on

-
R\\\\\\‘\B‘h&\‘\\?\\\\\‘ﬁ\\i\\\\\\\\‘%\\\\‘m\\\\‘m .
= = =
A ——

Aktifkan sakelar servo ON (X0 dari modul input jarak jauh).
"r.02" ditampilkan pada penguat servo. (Titik menyala.)
Motor servo memasuki kondisi servo-on.




_ Pemeriksaan Operasi )

Putaran | Putaran |
maju JOG terbalik JOG

L

-
= = =

Menghidupkan sakelar untuk putaran maju JOG memindahkan operasi ke arah
kenaikan alamat, dan mematikannya menghentikan operasi.
Menghidupkan sakelar untuk putaran terbalik JOG memindahkan operasi ke arah
penurunan alamat (sisi kiri), dan mematikannya menghentikan operasi.




_ Pemeriksaan Operasi )

Homing

T
= = =
e ———————

Menghidupkan sakelar untuk homing memulai operasi homing.
Jalankan homing dari metode proximity dog (Pr.PT45: -33).
Operasi berhenti pada posisi di mana anjing melewati sedikit, dan
posisi ditetapkan sebagai posisi rumah.




_ Pemeriksaan Operasi )

Positioning

[T
= =
e —————

Menyetel sakelar untuk memulai pemosisian memulai operasi bolak-balik.
Operasi bergerak maju sejauh 150 mm dan berhenti selama 0,5 detik.
Selanjutnya, operasi bergerak mundur sejauh 150 mm dan berhenti
selama 0,5 detik.




_ Pemeriksaan Operasi )

-
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Pemeriksaan operasi telah selesai.
Buka halaman berikutnya.




_ Ringkasan Bab Ini )

Dalam bab ini, Anda telah mempelajar:

e Program CPU PLC
e Program Modul Gerakan
e Menulis Program

e Pemeriksaan Operasi

Poin penting

Program CPU PLC e Selalu aktifkan YO: PLC READY dari modul gerak pada CPU PLC.

Program Modul Gerakan e Seret dan lepas Motion Control FB dari jendela Pemilihan Elemen untuk digunakan.

e Gunakan MC_Power untuk servo-on, MCv_Jog untuk operasi JOG, MC_Home untuk pengembalian posisi
awal, MC_MoveRelative untuk pemosisian nilai relatif, MC_MoveAbsolute untuk pemosisian nilai absolut,

dan MC_Reset untuk reset kesalahan.

e Atur metode pengembalian posisi awal dengan parameter penguat servo.

Menulis Program e Tulis program ke CPU PLC dan modul motion.

Pemeriksaan Operasi e Operasi sistem sampel diperiksa dalam video.




Tes Tes Akhir )

Setelah menyelesaikan semua pelajaran dari Dasar-dasar Modul Motion Seri MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Startup), kini Anda
siap mengikuti tes akhir. Jika Anda masih kurang memahami salah satu topik yang dibahas, gunakan kesempatan ini untuk
mengulas topik tersebut.

Total terdapat 5 pertanyaan (7 pilihan) dalam Tes Akhir ini.
Anda dapat mengikuti tes akhir sesering mungkin.
Hasil penilaian

Jumlah jawaban yang benar, jumlah pertanyaan, persentase jawaban yang benar, dan hasil lulus/gagal akan ditampilkan pada
halaman nilai.

T [zl [ s[ e 7 [a]o[w]ule
Cota o Test o e v Jurmiai botal pertanyasn : 28
T2 rArA AN R 1
Tas3 v
Tead 7 | o rersentase: B2 %
Tes W |
Cob g Tes o | =
Fes ? vivlv]lv Untuk berhasil lulus tes,
Tesd A ArArar di jukan; b b
Tesd v IpETIUKEN [awaban yang benar
Coba bagh Tes 10 : sebanyak 60%.




Tes Tes Akhir 1

Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1

Bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan berubah dengan lancar.

Jika nilai sentakan naik, waktu akselerasi/deselerasi menjadi lebih lama.

Dalam modul gerak, program dibuat dengan FB yang dibuat oleh Mitsubishi Electric.

Pernyataan harus diakhiri dengan ": (titik dua)” di ST.

Label lokal hanya dapat digunakan di setiap POU.




Tes Tes Akhir 2

Pilihlah kata yang tepat untuk () pada kalimat berikut.

e Untuk melakukan operasi uji, ubah (Q1) penguat servo sebelum dihidupkan.
e Periksa arah putaran motor dan operasi mesin dengan fungsi operasi uji (Q2).

o Atur (Q3) dengan sakelar putar dari modul input jarak jauh dan amplifier servo.

Q1 Pilih kata yang sesuai.
Q2 Pilih kata yang sesuai.
Q3 Pilih kata yang sesuai.
Q1: « Sakelar DIP Q2: »+ GX Works3 Q3: *Alamat IP
« Sakelar putar * MR Configurator2 » Nomor stasiun

« Sakelar perintah * Fungsi pengaturan kontrol gerakan



Tes

Tes Akhir 3 )

Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1

Setelah pemetaan PDO dilakukan, tidak ada masalah meskipun konfigurasi jaringan diubah.

Parameter penguat servo dapat ditransfer dari pengontrol pada saat komunikasi awal atau dapat
ditulis ke setiap sumbu menggunakan MR Configurator2.

Pengaturan perangkat tautan langsung dari parameter CPU harus diatur ke mode diperpanjang
(mode seri iQ-R).




Tes

Tes Akhir 4

Pilih deskripsi yang benar tentang program saat menggunakan modul motion. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1

Selalu aktifkan YO modul gerak dalam program CPU PLC.

Dengan menyalakan Y1 dari modul gerak, servo menyala.

Motion Control FB dapat ditulis ke editor program dengan aksi drag-and-drop.

Semua sinyal 1/0 dari Motion Control FB harus ditetapkan.




Tes

Tes Akhir 5 )

Pilih deskripsi yang benar tentang pengaturan metode homing.

Q1

Atur metode homing dengan variabel input “"Options" di FB "MC_Home".

Atur metode homing dengan parameter sumbu pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Gerakan.

Atur metode homing dengan parameter penguat servo MR-J5-G.




Tes Tes Akhir 1

Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1

Bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan berubah dengan lancar.

Jika nilai sentakan naik, waktu akselerasi/deselerasi menjadi lebih lama.

Dalam modul gerak, program dibuat dengan FB yang dibuat oleh Mitsubishi Electric.

Pernyataan harus diakhiri dengan ": (titik dua)” di ST.

Label lokal hanya dapat digunakan di setiap POU.




Tes Tes Akhir 2 )

Pilihlah kata yang tepat untuk () pada kalimat berikut.
e Untuk melakukan operasi uji, ubah (Q1) penguat servo sebelum dihidupkan.
e Periksa arah putaran motor dan operasi mesin dengan fungsi operasi uji (Q2).

o Atur (Q3) dengan sakelar putar dari modul input jarak jauh dan amplifier servo.

Q1 1: Sakelar DIP
Q2 2: MR Configurator2
Q3 1: Alamat IP
Q1: « Sakelar DIP Q2: « GX Works3 Q3: sAlamat IP
« Sakelar putar * MR Configurator2 » Nomor stasiun

« Sakelar perintah * Fungsi pengaturan kontrol gerakan




Tes Tes Akhir 3 )

Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1

Setelah pemetaan PDO dilakukan, tidak ada masalah meskipun konfigurasi jaringan diubah.

7 Parameter penguat servo dapat ditransfer dari pengontrol pada saat komunikasi awal atau dapat
ditulis ke setiap sumbu menggunakan MR Configurator2.

v Pengaturan perangkat tautan langsung dari parameter CPU harus diatur ke mode diperpanjang
(mode seri iQ-R).




Tes

Tes Akhir 4

Pilih deskripsi yang benar tentang program saat menggunakan modul motion. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1

Selalu aktifkan YO modul gerak dalam program CPU PLC.

Dengan menyalakan Y1 dari modul gerak, servo menyala.

Motion Control FB dapat ditulis ke editor program dengan aksi drag-and-drop.

Semua sinyal 1/0 dari Motion Control FB harus ditetapkan.




Tes

Tes Akhir 5 )

Pilih deskripsi yang benar tentang pengaturan metode homing.

Q1

Atur metode homing dengan variabel input “"Options" di FB "MC_Home".

Atur metode homing dengan parameter sumbu pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Gerakan.

O Atur metode homing dengan parameter penguat servo MR-J5-G.




Tes Skor Tes )

Anda telah menyelesaikan Tes Akhir.
Hasil Anda adalah sebagai berikut.

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Tes Akhir 1 v Jumlah total pertanyaan: 7
Tes A 2 Y Y Y Jawaban yang benar: 7
Tes Akhir 3 v
Tes Akhir 4 v Persentase: 100 %
Tes Akhir 5 v

Hapus




Anda telah menyelesaikan Kursus Dasar-dasar Modul Motion Seri
MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Startup).

Terima kasih telah mengikuti kursus ini.

Kami harap Anda menikmati pelajaran, dan kami harap informasi yang diperoleh dalam kursus ini dapat
bermanfaat di masa mendatang.

Anda dapat mengulas kursus ini kapanpun Anda mau.

Tinjau

Tutup
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