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Objetivu do curso

) ood

conexdo elétrica e exemplos de programas.

1. Iniciando o0 modo de I/O

requisitos da PLCopen

Vocé aprendera as funcbes do modo de /O e o
método de preparacio do sistema utilizado no
curso.

2. Tabela dos pontos de operacio

3. Programa utilizando FBs que satisfazem os

Este curso destina-se a quem deseja estabelecer um sistema usando o servo amplificador da série MELSERVO-J4 compativel
com CC-Link IE Field Network pela primeira vez. Este curso descreve os procedimentos de cria¢do de sistemas, instalacao,

Para os iniciantes, recomendamos a conclusdo dos seguintes cursos.
*Curso "Série MELSEC iQ-RBasico"

*Curso "GX Works3 (Ladder)"

*Curso "MELSERVO Basico (MR-J4)"

Curso "Equipamento de Al para iniciantes (posicionamento)"

Este curso requer conhecimentos basicos de PLCs série MELSEC iQ-R, servos CA e controle de posicionamento.
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o
Estrutura do curso

O contetido do curso é explicado a seguir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 - Iniciando o modo de I/O

Vocé aprendera as fun¢des do modo de I/O e o método de preparagao do sistema utilizado no curso.

Capitulo 2 - Tabela dos pontos de operacao

Voce aprendera o método da operagédo de posicionamento usando a tabela de pontos.

Capitulo 3 - Programa utilizando FBs que satisfazem os requisitos da PLCopen

Saiba como programar usando blocos de funcdes que satisfazem os requisitos da PLCopen.

Teste Final

5 segbes no total (7 perguntas) Pontuacdo para aprovacdo: 60% ou mais
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> Como utilizar esta ferramenta de e-Learning

) ood

Ir para a proxima pagina

Voltar para a pagina anterior

Mover-se para a pagina
desejada

Sair do curso

Ir para a proxima pagina.

Voltar para a pagina anterior.

O “Indice” seré exibido, permitindo que vocé navegue até a pagina
desejada.

Sair do curso.
A janela, como a tela de "Contetdo”, e o curso serdo fechados.




W] Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_aAmplifier_I0_Mode)_POR

b
Precaucbes para utilizacio

Precaucoes de seguranca

Quando estiver aprendendo a operar os produtos reais, leia cuidadosamente as precaugdes de seguranga dos
respectivos manuais e siga-as corretamente.

Precaucoes neste curso
- As telas exibidas da versdo de software que vocé utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.
A secdo a seguir mostra o software utilizado neste curso e a versao de cada software.
- MELSOFT GX Works3 Versdo 1.032)
- MELSOFT MR Configurator2 Versdo 1.60N

Materiais de referéncia

Os itens a seguir constituem referéncias para o curso. (Vocé pode fazer o curso sem eles).
Clique no nome do material de referéncia para fazer o download.

Nome de referéncia Formato do arquivo Tamanho do arquivo

Para impressao Arquivo compactado
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>m Iniciando o modo de 1O ) 00c

Este capitulo descreve o método de inicializagdo do servo amplificador MR-J4-GF com o modo de I/O pela ordem
de operacéo.

m Funcoes no modo de 1/0 )

O servo amplificador MR-J4-GF possui dois modos especificos da estagdo: O modo de movimento e o modo de I/O.
Eles tém as seguintes diferencas.

Modo de movimento +++++++ Esse modo faz o controle avancado dos movimentos, como o controle de interpolagao, o
controle sincrono e o controle de velocidade-torque de varios eixos com a combinacao do
médulo de Simple Motion.

Vocé aprendera a usar o modo de movimento no curso "Médulo Simple Motion da série MELSEC
IQ-R do controlador do sistema de servo (CC-Link IE Field Network)".

Modo de I/Q ++ss++++:ss24522« Esse modo aciona um transportador de correia e a mesa de rotacao facilmente, utilizando a
funcé@o de posicionamento integrada ao servo amplificador. Outro médulo, que néo seja o
modulo de Simple Motion, pode ser usado como estacdo mestre.

O modo de movimento e o modo de I[/O podem ser usados juntos, na mesma rede. Quando usa-los juntos, utilize a estagdo
mestre, como a RD77GF, que é compativel com o modo de movimento.

O modo de I/O possui dois modos de posicionamento: O método da tabela de pontos e 0 método do indexador.

Para o método da tabela de pontos, selecione a tabela de pontos (255 pontos no maximo) definida previamente no servo
amplificador, e envie um sinal de inicio para comecar o posicionamento no local selecionado.

Para o método do indexador, selecione a posicéo (posi¢do da estagdo) na mesa de rotacdo dividida igualmente em 2 a 255
partes, e envie um sinal de inicio para comecar o posicionamento no local selecionado.

O modo de I/O é compativel com o servo amplificador com software da versdo Al ou superior, e o indexador operagdo, com a
versdo A3 ou superior.
Verifique a versdo do software do servo amplificador com [Diagnosis] - [System Configuration] do MR Configurator2.
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»m Configuragéo do sistema

9 000

A figura a seguir mostra a configuracao do sistema. A peca da maquina sera descrita nas se¢oes 1.8 e 3.3.

Conecte um circuito externo ao modulo de entrada remota.

R61P RO4CPU  RJ71GF11-T2 R35B

NZ2GF2S1-16D

» .-*"' ~
ol A ).

. o
L l :
- L I L
. LA N N D R N R B

Circuito externo,
como switches
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@&EI 1nstalacio dos médulos ) oo

Instale cada modulo sobre a unidade base, como apresentado abaixo.
Para saber detalhes, consulte o Manual de Configuragdo do Modulo MELSEC iQ-R.

RO4CPU R35B

R61P RJ71GF11-T2

*Em vez de usar RO4CPU e RJ71GF11-T2, é possivel usar a CPU incorporada em CC-Link IE (RO4ENCPU).
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»m Conexao elétrica da fonte de alimentacao e dos cabos

0 000

O diagrama de conexao elétrica desta secao € um exemplo. Para saber como é realmente feita a conexao elétrica,

consulte os manuais de cada maédulo.

(1) Conexao elétrica da fonte de alimentacao do PLC

A secdo a seguir mostra um exemplo de conexdo da fonte de alimentacao e dos cabos de aterramento no médulo da

fonte de alimentagao.

Abra a tampa dos terminais a frente do modulo da fonte de alimentacao e conecte os cabos.

Para reduzir o ruido no sistema da fonte de alimentacao, conecte um transformador de isolamento.

Maédulo da fonte de alimentacao:
Dentro da tampa dos terminais

200 a 240 VAC

il

8.
j Disjuntor de caixa moldada
(MCCB)

| cp
- 35

p

Méodulo da fonte de alimentacdo

Item Tamanho da fiagdo aplicavel Torque de aperto
Labo de 0,75 a 2 mm? (AWG18 a AWG14) 1,022 1,38 N'm
alimentacdo
Fio de 2
0,75 a 2 mm* (AWG18 a AWG14) 1,02a 1,38 N'm
aterramento
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»m Conexao elétrica da fonte de alimentacao e dos cabos ) 00c

(2) Conexéo elétrica da fonte de alimentagdo do servo amplificador e do servomotor

Conecte a fonte de alimentacdo do circuito de controle (L11, L21) e a alimentacéo do circuito principal (L1, L2, L3) ao
servo amplificador, e conecte o cabo de alimentagao e o cabo do encoder.

200 a 240 VAC

A tabela a seguir lista a dimensao dos cabos a serem usados, quando se
utiliza o servo amplificador MR-J4-10GF.
Disjuntor de caixa moldada Ao usar um servo amplificador com outra capacidade, consulte o Manual
(MCCB) de Instrugdes correspendente ao modelo.

Item Tamanho da fiagio aplicavel Torque de aperto

Contator magnético MR-J4-10GF
(MC) Fonte de

alimentagdo do

circuito de 1,25 mm? a 2 mm? (AWG16 a 14)

controle (L11,

L21})

Fonte de
alimentagdo do
circuito 2 mm? (AWG14)
principal (L1,

Cabo de alimentacdo do servomotor - L2, L3)

=
1

: ' Fio de
Cabod d 2
. o do encoder : aterramen 1,25 mm* (AWG16)

HG-KR13
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»m Configuragdo dos numeros das esta¢des

(1) Configuracdo dos niimeros das estacoes dos servo amplificadores
Utilize as chaves rotativas (SW2 e SW3) para definir os nGmeros das estacdes dos servo amplificadores.
Defina os niUmeros das estacdes em hexadecimais.

T ]
= = ’
:_
s -
- R
SW2 SW3
Chave rotativa de definicdo Chave rotativa de definicao

do nimero da estacdo (superior) do niimero da estacao (inferior)
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ﬂ Configuracio dos niimeros das estacdes ) 000

(2) Definindo um niamero da estacdo do médulo de entrada remota

Utilize a chave de definicdo do nimero da estacéo a frente do médulo para definir um nimero de estacao.
Defina os nUmeros nas casas das centenas e dezenas com a chave rotativa a esquerda, e o nUmero na casa
das unidades com a chave rotativa & direita.
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>“ Conectando a CC-Link IE Field Network

) ood

Conecte RI71GF11-T2, MR-J4-GF e o médulo de entrada remota com cabos Ethernet.
Conecte-os em uma topologia de linha, da seguinte forma, neste curso.

Utilize os cabos Ethernet com o seguinte padrao para a CC-Link IE Field Network.
A distancia maxima do cabo Ethernet entre as estagdes & de 100 m, mas ela pode ser menor, dependendo do
ambiente de operacdo do cabo.

Estacdo m

™

estre

Estagdo 1

Cabo Ethernet Conector Padrao
Categoria 5e ou superior, cabo reto (com Conector RJ45 | Cabos aplicaveis:
blindagem dupla, STP) +IEEE8S02.3 (1000BASE-T)

*ANSI/TIA/EIA-568-B (Categoria 5e)
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> Configuragio do dispositivo o o0

(1) Configuracao do dispositivo

A configuracao do dispositivo inclui um eixo de fuso de esferas.

CI. — .- O J—

Painel de controle
EM2

fq -bL Os switches
: FLS/RLS séo

| HE-RK normalmente
RLS DOG FLS (Nota) contatos fechados.

Cabo do fuso de esferas (passo): 10 mm

Os switches de limite sdo instalados nas posi¢des apresentadas abaixo.

RLS DOG FLS
F F Intervalo de operacdo | !
| I [ |
-10 mm 0 mm 150 mm 160 mm

(Nota) Neste curso, o switch do dog de proximidade e o switch de limite de curso sdo conectados ao modulo de entrada remota, para
fins de ilustragdo. Para melhorar a precisao do retorno a posigao inicial, conecte-os diretamente ao servo amplificador.
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> Configuracao do dispositivo

0 000

(2) Fazendo a conexao elétrica de um circuito externo

Conecte um circuito externo ao modulo de entrada remota neste curso.
A figura a seguir mostra a atribuicdo e conexao elétrica de cada sinal para o capitulo 2.

o ;:)
. 'm-.:

- o 2 =B B
> .........

X00: Acionamento do servo
X01: Inicio da rotacao de avanco

X02: Inicio da rotacao reversa
X03: Inicio do monitor

X04: Pausa/Reiniciar
X05: Selecdo da tabela de pontos 0
X06: Selecdo da tabela de pontos 1

X08: Selecdo automatico/manual

X09: Reset

X0A:Dog de proximidade
XOB: Limite de curso superior
XO0C: Limite de curso inferior
X0D:Na&o conectado

XOE: Nao conectado

_I X001 %02 XOE |[COM X07: Nao conectado XOF: Nao conectado

avoc L [x01] .. XOF] [COM

X00 || X01 || X02 || X03 || X04 || XO5 || X06 || XO7 || X08 || X09 || XOA || XOB || XOC || XOD || XOE || XOF {|COM
e SV DE
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> Configuracao do dispositivo

Conecte o botdo da seguinte forma.

(3) Fazendo a conexao elétrica de um botao de parada forcada (EM2)
Conecte o botédo de parada forcada ao CN3 do servo amplificador.

CN3

M~ I 20 | EM2

:I 5 | DICOM
24V DC

& -
.

El

E

]

E :
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»m Operacao de teste

9 000

Antes de operar o sistema usando o comando do controlador, efetue uma operagao de teste, e verifique se a maquina

funciona corretamente.

(1) Modo de operacao de teste

Ligue o switch SW1-1 (para cima), que esta dentro da tampa do visor do servo amplificador.

|l Nin

SW1-1
Switch de acionamento
do modo

P o
m
-
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»m Operacao de teste

(2) Conectando um servo amplificador e um PC
Conecte o servo amplificador e um PC com um cabo USB.

CN5S
Cabo USB

(3) Ligando as fontes de alimentacao
Ligue o servo amplificador. O visor do servo amplificador mostra "b01.".

MELSER/O 4

O ponto comecga a piscar.
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»m Operacio de teste ) 0@

(4) Operacoes de testes usando o MR Configurator2

1) Inicie o MR Configurator2. Defina "Model" como "MR-J4-GF" e crie um novo projeto.

Option unit Na Connection |

Connection setting
(%) Servo amplifier connection LISE

D‘I'h: last-used project will be opened whenever
the application is restarted

Lox )|l concel |

2) Quando aparecer o seguinte, cliqgue em "Yes". O MR Configurator2 comega a ler os parametros.

i MELSOFT MR Configuratord

Do you want create a project by reading the parameters from the senvo
amplifier?
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@&X I operacio de teste ) 000

3) Selecione [Test Mode] - [JOG Mode], na barra de menus.

TestMode | Adjustmlent Tools |\

oSl
Motor-ess Operation...
DO Forced Output...
Program Operation...
Single-step Feed...

Test Mode Information...

4) As duas mensagens seguintes aparecem. Clique em "OK".

MELSOFT MR Configurator?

Once you start test mode, normal operation by external input

&% signal will be invalid.
I]'

MELSOFT MR Configurator?

When not use limit switch, please turn on "Limit switch
automatic ON" check box.
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»m Operacio de teste ) 0@

5) A janela de operagdo JOG aparece. Assinale "Limit switch automatic ON".
O switch de limite ndo funciona neste ponto. Evite que a maquina entre em pane.
Clique no botado [Forward CCW] ou [Reverse CW] para acionar a rotacdo do motor.
Verifique se o fuso de esferas funciona normalmente, e se a relacao entre a direcao de rotacao do motor e a direcéo
de movimento do fuso de esferas estd normal.

Setong
Mator speed 200 /5| rjmin
(1-5500)
Acrel. fdecsl. time constant 1000 == ms
(0-50000)
[*]Limit switch automatc O
i 5| Forward COW I I [ Reverse O I 4 |

[~ Rotation only while the COW or OW button is being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop.
6) Para sair da operacao JOG, feche a respectiva janela.

A maquina passa para o status de desativacdo do servo. Evite o movimento inesperado da maquina.
Depois de desligar o servo amplificador, desligue novamente o SW1-1.

|

L1
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@& Resumo deste capitulo ) oo

Meste capitulo vocé aprendeu o seguinte:

« Configuragao do sistema

* Instalacdo dos modulos

« Conexao elétrica da fonte de alimentacao e dos cabos
« Configuragdo dos nimeros das estagoes

* Conectando a CC-Link IE Field Network

« Configuragao do dispositivo

« Operagdo de teste

Pontos importantes

Configuragdo do sistema » Configure um sistema que conecta os PLCs da série MELSEC iQ-R e os servo
amplificadores da série MELSERVO J4 pela CC-Link IE Field Network.

Instalagdo dos médulos » Monte o R61P do médulo da fonte de alimentagdo, o R0O4CPU do médulo da CPU do
PLC e 0 RJ71GF11-T2 do modulo mestreflocal da CC-Link IE Field Metwork no R35B da
unidade base.

Conexdo elétrica da fonte de » Conecte a fonte de alimentagdo aos PLCs e servo amplificadores.

alimentaco e dos cabos « Conecte os cabos de alimentacdo do servomotor e os cabos do encoder aos servo
amplificadores.

Configuragdo dos nameros das * Defina os nimeros das estagdes para os servo amplificadores e o modulo de entrada
estagbes remota.

S R el B R LR E + Conecte os servo amplificadores e o modulo de entrada remota com cabos Ethernet.

Configuragdo do dispositivo = Utilize o sistema que aciona um eixo de fuso de esferas.

» Conecte o circuito externo, incluindo os botfes de inicio e switches de limite, ac madulo
de entrada remota.

Operacdo de teste « Configure o servo amplificador no modo de operacio de teste.
= Verifique a operagdo com a fungdo de operagao JOG do MR Configurator2,
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>m Tabela dos pontos de operacao ) oo

Este capitulo descreve o método de operacao de posicionamento usando uma tabela de pontos.

Configuracao do GX Works3 )

(1) Registrando perfis
Registre os perfis do MR-J4-GF e do NZ2GF2S1-16D. Depois que os perfis forem registrados, ndo é necessario registra-
los depois.
1) Faga o download dos dados de perfil do MR-J4-GF e do NZ2GF251-16D a partir da seguinte tabela, e armazene os
arquivos zip onde preferir.
(Nao é necessario descompactar os arquivos zip)

Dados Formato do arquivo Tamanho do arquivo

Perfil do MR-J4-GF Arquivo compactado 973 kB
Perfil do NZ2GF251-16D Arguivo compactado 11,7 kB

2) Inicie o GX Works3.
3) Selecione [Tool] - [Profile Management] - [Register] sem que haja nenhum projeto aberto.
4) Selecione o arquivo zip armazenado e clique em [Register].

Tool  Window Help Fegister Profie
| Memory Card ll:. 0€

Profile Management Register

Delete. .,

Shortcut Key...
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} Conﬁguragéio do GX Works3

(2) Criando um projeto
Crie um projeto para o GX Works3.
1) Selecione [Project]-[New].
2) Defina os seguintes itens da seguinte forma na janela New.
3) Defina Module Label como [Use] em Module Setting.

[ New.. Ctrl+N

= Open.. TR0
Close

¢ B save Ctrl+5
Save As...
Delete...

Project Verify...

Project Revision »

Change Module Type/Operation Mode...

[ MELSOFT GX Works3

Data Operation 3
Intelligent Function Module 3 | 4 Add a modude.
[Module Name] RO4CPU
MNnan Nrhar Farmat Fila . [Start /0 No.] 3E00
Modie Setting Satting Change
Module Label:Use

Do Not Show this Dialog Again oK !




& Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0_Mode)_POR

»m Cunfiguragé'io do GX Works3

) ood

(3) Inicializando a meméoria

Inicialize a memdria da CPU do PLC.
1) Conecte o RO4CPU e um PC com um cabo USB.
2) Defina a conexdo do GX Works3 como a conexdo USB.

1/3

Selecione [Online] - [Current Connection Destination]. Defina o destino da conexado da seguinte forma.
Selecione [Connection Test] para verificar se a comunicacao foi estabelecida corretamente. Se estiver tudo bem, clique em

[OK] para fechar a janela.
3) Inicialize a memodria.

Selecione [Online] - [CPU Memory Operation]. Quando aparecer a janela CPU Memory Operation, clique em [Initialization].
Quando aparecer a mensagem "Initialize the selected memory. Are you sure you want to continue?”, clique em [Yes].

Current Connection Destination...

&1 Read from PLC...
= ‘Write to PLC...

m .
CCIE Fiskd
Board

Verify With PLC...
Remate Operation(s)...
Safety PLC Operation...

CPU Memory Operation. ..
PLC DAt .

User Data

Set Clock...

Maonitor
Watch
User Authentication...

PLC side LF

HET/10(H)
Module

Ho Soecification

Tima OQut (Sec.) 30 Ratry Tergs 0

CCIECont  CCIE Faekd Etharmat
MET/10{H}

CC IE Cont L E Faekd Exhemet CCUnk
NET/10{H}

Agcessing Host Station

=

n
o o .

L IE Feeid Head Module
MastarfLogcal

Module
PLC Mode  ROPU

Conngction Channed List...

(FU Module Drect Coupled Sattng

PLC Type

Detnik

Systam Image...
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> Cunfiguragé'io do GX Works3

) ood

Current Connection Destination...

Read from PLC...
Write to PLC...
Verify With PLC...

Remote Operation(S)...
Safety PLC Operation...

CPU Memory Operation...

Delete PLC Data...
User Data
Set Clock...

Monitor
Watch
User Authentication...

PLC side UF

I=

Board

2/3

[C IE Cont
HET/10[H)
M

Oither Staticn
[Sngk Hebwork)

Terg Out (Sec.) 30 Retry Trres 0

| O

8 | 3
GOT CCIEFedd  Head Moduls
Master/Local
Modul:

PLC Moda  RCPU

Connection Channed List....

Dther Station

CPU Module Drect Coupled Settng

PLC Type

Detais

CCIE Cont  CC IE Feld Ethamat
HET/10[H)

|

CC IE Cont CC IE Field Ethemet
HET/10(H}

#Aocessing Host Station

Multiple CPU Satting

TR
1 2 3 &

FLC No. 1

Spacify Redundant CPU
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»m Cunfiguragé'io do GX Works3

CPU Memory Operation

‘ CPU Built—in Memory

Davviom/Labal Moy
Fila Storage Are
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} Configuragé‘io do GX Works3

(4) Criando um diagrama de configuragao dos modulos

Crie um diagrama de configuracdo dos maédulos.

Selecione [Module Configuration] na arvore do projeto.

Selecione a guia da lista POU da janela Element Selection, e arraste e solte o modulo a ser utilizado.
Selecione as imagens correspondentes aos modulos do PLC utilizados em um sistema real.

Depois de criar o diagrama de configuracdo dos modulos, selecione [Edit]-[Parameter]-[Fix] e feche a janela
Module Configuration .

Element Selection = X
(Find PO LY | 2 Ly~ Lad
T3 K| dr

POW CPU 0 Display Target:

iQ-R Series

Main Base
[m R3SE 5 Slots (Type requiring p
W R3BB mvp-e requiring p
W R3BRB-HT 8 Slots (Extended tempe
I R3108-HT 10 Slots (Extended temps
[ R3I10RE 10 Slots (Type requiring r|=
W R3128 12 Slots (Type requiring §
Extension Base

RQ Extension Base

PLC CPU

Process CPU

Safaty CPU

C Controller

Head Module

Maotion CPU

NCCPU

Power Supply

O Ewtanelnn
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(5) Configuracdo do modulo mestre/local da CC-Link IE Field Network

Utilize o modulo mestre/local da CC-Link IE Field Network como estagdo mestre, neste curso.
1) Cligue duas vezes em [Module Parameter], na arvore do projeto.

2) Cligue em [Required Settings].

3) Cligue em [Local Station] de [Station Type], e o botdo [¥] aparecera no lado direito.

4) Clique no botdo [¥] e selecione "Master Station" no menu suspenso.

= (& 0000:RI71GF11-T2
£ Module Parameter

’0U (Shortcut)

Setting lem List Setting Item

[Input the Setting Itlem to Search | [E] = Station Typs

Station Type Local Station
2) ﬁé =] Network Humber

Metiwork Mumber 1
=) Station Number
Metwork, Mumber Setting Method Parameter Editor
Station Number Station Number 1

=y Required Settings

Parameter Setting Method =) Parameter Setting Method

(g Basic Settings Setting Mathad of Basic/fpplication Settings  Parameter Editor
+-{f Application Settings

Setting Item List Jcetting em
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lInput the Setting Item to Search ] @

“F &=
Pl Station Type
Metwork Mumber

Parameter Setting Method
{4 Basic Settings
-5 Application Settings

= Station Type
- Btatiar Type
= Metwork Number
Metwark Mumber
= Station Number
Setting Method
Station Mumber
= Parameter Setting Method

Local Station

Mazter Station

Local Station
Submazter Station

Setting Method of Basic/#pplication Settings  Parameter Editor
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(6) Adicionando uma estacao escrava

1) Selecione [Basic Settings] em "Setting Item List".

2) Clique duas vezes em <Detailed Settings> para ver "Network Configuration Settings”. A janela [CC IE Field
Configuration] é exibida.

3) Arraste e solte [Servo Amplifier{MELSERVO-J4 Series)] - [MR-J4-GF] de [Module List], no lado direito da janela, para a
lista de modulos no lado esquerdo.

4) Arraste e solte [Basic Digital Input Module] - [NZ2GF251-16D] de [Module List], no lado direito da janela, para a lista

de madulos no lado esquerdo.
5) Verifique se MR-J4-GF e NZ2GF2S1-16D estao registrados na lista de estacGes e no diagrama de configuracao de rede.

Setting Item List cetting ltem
Item 2} Setting

|Ir||.u1 the Setting Ilem o Search | @ S Network Confaaion Setnes -
Netwark Coofiguretion Softgs I CDetailed Settine> '1:]'

EE Ez = Refresh Settings
Refresh Settings <Detailed Setting?
- Network Topology
Hetwork Topology Line/Star

- 4y Basic Settings
—— ation Sattings
Refresh Satting - Dperation of Master Station after Reconnection

twork, opology ation ation atter on turn az Mazter ation station
Metwork Topol ion of Master Station after Reconnecti Fe bda ion Stati

_— Operation of Master Station after Reconnaction
-8 Application Settings

15 C 1€ Filid Baneiguration (Start 1/0: 0000]
i CC IE Field Configuration  Edit  iew Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
| FrRrR—pr— | | Module List
bode Settng: (ke (Stancd ode) - | Assignment Method: Link Scan Time (Aoprox.. | Select OC IE Field | Find Module | My Favorites |
vsews | o sors | |Brloy) o5 ) 0 ¢
- " Ponts = Start | End | Ponts | Start & | CC TE Field Module
bt B €C IE Field Modube (Mitsubishi Electric Corporation)

1 InteligentDevice Stafion | & Mastes/Local Modul
2 PRemate Devies Station | 16 0000 OOOF & Head Module

- . MR-34-GF 0.1 to 55k\WY3-Phase 200, 400V

M= NZ2GF251-160 16 points
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¥

|§ CC IE Field Configuration Edit Wiew Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
I

Dieslimct Mowe |
Mode Seting: | Cnine (Stancard Made) + | Aasignment Method: Link Sean Time: (Agpron.

RXELY Setting B R Sething
Ponts  Stert | End | Points | Start | End

0 |Master Station
1 Inbeligent Device Staton
2 Pemabe Devioe Station

o To# SThE

Hoszt Station I

MR-J4-GF  NZXGFX51
-160

*

e L —_—————]

2/2

! Module List x|

Select OC IE Field | Find Module | My Favorites |

= General OC TE Field Moduls

= CC TE Fieled Modube (Mitsubishi Electric Corporation)
@ Master/Local Modube
@ Head Module

A. MR-34-GF 0.1 to S5kW/3-Phase 200, 400V
M= NZ2GF251-160 16 poants
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(7) Definicao de comunicacao sincrona e definicio do modo especifico da estacao
Defina a comunicacdo sincrona da rede e o0 modo especifico da estacio.

1) Movimente-se pela lista de estagbes até o Ultimo item & direita, para ver [Network Synchronous Communication] e [Station-
specific mode setting].

2) Defina [MR-J4-GF] e [NZ2GF2S1-16D] como "Asynchronous”, em [Metwaork Synchronous Communication]. (Nota)
3) Defina o modo de operacdo do MR-J4-GF em [Station-specific mode setting]. Defina [MR-J4-GF] como "IO Mode", neste curso.

[ cC 1 Pl G (5 10 cooc) T — - |
i OC [E Field Configuration [Edt Yiew Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

Dietect Pow i Module List ®
_

- | Select CC IE Field | Find Module | My Favorites |

Y
@ General CC IE Fedd Module
B CC IE Feld Module (Mitsubishi Electric Corporation)
@ Master| Local Module
® Head Module
B Servo Amplifier{MELSERVO-14 Series)
i vraacr 0.1 to 55kW/3-Fhase 200, 400V
B Basic Digital Input Module
M NZ2GF251-16D 16 points
B GOT2000 Series
B GOT1000 Series

Mode Settng:

MR-J-GF NLAGFIS1
-16D

(Nota) Quando se define "Network Synchronous Communication” do médulo de entrada remota como "Synchronous”,
a definicdo e restringida de acordo com o numero de série do modulo de entrada remota.
Para saber detalhes, consulte o Manual do Usuario do Médulo de I/O Remota da CC-Link IE Field Network.
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(8) Configuracao do dispositivo de conexao

Atribua os dispositivos de conexao (RX/RY,RWw/RWTr) a estacdo escrava. Consulte no Manual de Instrugdes (Modo de

10) do MR-J4-GF a descrigdo de cada sinal (perfil do dispositivo de conexao).

1) Movimente-se na lista de estacdes para a esquerda, para ver [RX/RY Setting] e [RWw/RW Setting].
2) Atribua os dispositivos da seguinte forma.

[ Detect Now |
Mode Setting: |Clnline (5tandard Mode) - | Assignment Method: Start/End - Link Scan Time (Appros.): I 0.71 ms
B . RX/RY Setting RWw /RWr Setting Reserved/Error
Mo, Madel Mame STA# Station T itchi i
B 7 2) [ oo [ Start | End | Points | Start | End | =" S"itching Monito
[ 0  Host Station 0 Master Station
lb 1 MR-14-GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 0O03F 16 0000  Q00F| Mo Setting
- 2 NZ2GF251-16D 2 Remote Device Station 16 0050 0O5F 4 0050 0053 Mo Setting

Atribua RX00 a RX3F, RY00 a RY3F, RWw00 a RWwOF e RWr00 a

RWTrOF ao servo amplificador.
Atribua RX50 a RX5F ao modulo de entrada remota.

Uma vez que os itens RWw/RWr do médulo de entrada remota
nao sao usados neste curso, o total consiste em quatro pontos,

gue € o numero minimo de pontos.
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(9) Refletindo a definicao

Depois de configurar as defini¢Ges, clique no botdo [Close with Reflecting the Setting], na parte superior da janela.

mﬁmﬁw

 CC [E Field Configuration Edit View Close with Discarding the Setting| Close with Reflecting the Setting

Detect Mow |

Mode Seting:  Oriine (Standard Mode)
al T . . =

| RX/RY Settng

o Wodel Nare STA= Station Type

= Assgrment Method: | Startfnd

Ponts  Start  End | Poinis | Start | End

- L.liSmThn[.lq:l:rnx.}:l 0.71 ms

 RWw/RiWr Setiing :umdﬁf;‘

BN rost stoton
L 1 wee i
B | 2 NI2FS1-18D 2

| 0 Master Staton

Inteligent Device Stanon
Rerate Deice Stabon

&4 0000
15 0050

0a3F
00

15 0000 OQOOF Mo Settng
4 0050 D053 Mo Setting

[P

MR- H-GF MNZXGFIS)

=160

i Module List x
rmm————
Select CC IE Field | Find Module | My 4 »

ﬁil EE s ¢
© General CC IE Field Module

B CC IE Field Modube (Mitsubishi

@ Master/Local Module

@ Head Module

@ Servo Amplifier{MELSERVO-14

® Basic Digital Input Module

B GOT2000 Series

@ GOT1000 Series
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(10) Definicao da atualizacao da conexao

Defina o alcance da transferéncia entre o dispositivo de conexdo e o modulo da CPU.

1) Clique em [Basic Settings] - [Refresh Setting] na janela Module Parameter (Network).
2) Cligue duas vezes em <Detailed Setting> de [Refresh Settings].

3) Configure as definigdes da seguinte forma.

4) Quando terminar a definicao, clique em [Apply].

F =

[#1- 7y Required Settings
- Basic Settings

1) Vv o]

i Operation of Macter Station after Reconnection
- g fpplication Settings

Setting Item

Ttem
-1 Metwork Configuration Settings
Metwork Configuration Settings <Detailed Settine>
~| Refrezh Settingz
Refresh Sctfngs
| Network Topoloey
Metwork Topology
-1 Operation of Master Station after Reconnection
Operation of Mazter Station sfter Reconnection Return az Master Operation Station

e
¥

Setting lem

O status de cada dispositivo de conexdo € aplicado aos dispositivos B e W da CPU do PLC.

PO

alart

EFT Targer TEVICE NameE FOTFTE oy | o

512

oot Module Label

64

oooon

noosF Specify Device

i1

nooon

nooarF Specify Device

16

00o0o
oooon
0oo50

00ooF Specify Device
ooooF Specify Device
0005F Specify Device

10/ EENENENE
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e

O status de cada dispositivo de conexdo é aplicado aos dispositivos B e W da CPU do PLC.

— | DEVICE T9arme | PO oTarT EFT TalgeT DEVICE HIme FOFITE oT | &g
5B - 512 00000 001 Module Label

b 4

1

G4 00000 OO003F Specify Device
G4 00000 0003F Specify Device
16| 00000 OOOOF Specify Device
16| 00000 OOOOF Specify Device
16| 00050 OO0OSF Specify Device

afafa]alalaflala]a]q
AR IERERERERL

FETTTITLLS

Explanation
Select a device type (RMRY RN/ Rl

Check 1 ‘ Restore the Defaylt Settings
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(11) Imagem da atualizacao da conexao

A figura seguinte mostra uma imagem da atualizacdo da conexdo com a configuragao feita até este momento.

CPU do PLC Servo amplificador Modulo de entrada remota

Cl""”' /*_O

BOO-3F < RX00-3F
B50-5F <«
B100-13F » RY0O0-3F
WO00-0F ¢ RWr00-0OF

W100-10F » RWwO0O0-0F
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(1) Escrevendo um projeto

Verifique se o PLC esta ligado.

Selecione [Online] - [Write to PLC] na barra de menus.

Cligue em [Parameter + Program] para determinar os dados que serdo escritos no PLC.
Clique em [Execute] e escreva os dados na CPU do PLC.

Onine Dets Operstion .
Zeplay FeTng Rslaec Fancoons

B - B - B - B o —
Bwamater + Program(E) | Select 4 Legenc
Dpen/Close AT :EI 1 ALN) * (PU Built-=Memory B 5D Memorny Card Ul Fretigest Funcos Modde

Mince Faame (Da5 Paame

P Pawameter

-] B oew e Last Change

e e [ e—
a Hode Parameher

| - R ——— TITOST ¥
A ot Password

- 5 Global Labal
€ Goval Lave Setirg
o ovan
B Drvice Memory

8 [ DR

O1LNOST HETY

[LAL R

LTSI §

TSI §

WITREEI ¥

WITHELD

1100 | 5 || D B D

Do Lok Mo Tam aeage b

B e, G
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(2) Ligando todo o sistema

Quando terminar de escrever os dados, ligue o servo amplificador e o médulo de entrada remota.

Quando o modo especifico da estacdo do servo amplificador MR-J4-GF for definido como "Motion Mode" (padrao), o
alarme 9D.2 sera acionado.

Vocé pode limpar o alarme alterando o parametro, da forma descrita na préxima secao.

Quando o modo ja estiver definido como "IO Mode", o alarme 9D.2 ndo sera acionado, e "CO1" sera apresentado.

HEEy  CC-Link IE Bietd

A\
A\
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m Iniciando o MR Configurator2 )

Esta secdo descreve a configuracdo dos parametros do servo amplificador, por meio da CC-Link IE Field Network.
Clique duas vezes em [Module Parameter (Network)], na arvore do projeto do GX Works3.

Abra [Basic Settings] - [Network Configuration Settings].
Cligue duas vezes no servo amplificador do STA#1 para iniciar o MR Configurator2.

T CC e Pl Conhuraon (sart 10: 000] T ]

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

) oo

Detect Faow |

Online (Standard Mode]

Lirk Scan Time (Approx.): | 0.71 ms

ctaton Troe RXRYSettng | RWW/RWE Settng | Reserved/Error Invalld Station/System
Ponts | Start  End |Points | Start | End | Switching Monitoring Target Station

Host Station 0 Master Station
Inteligent Device Staton | 64 0000 00| 16| 0000] oo0F[Mosetsng |

Z Remote Device Station 16 0050 005 4 0050 0053 Mo Setting
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(1) Selecao do modo especifico da estacao
1) Quando o MR Configurator2 for iniciado, selecione [Parameter] na arvore do projeto.
2) Selecione [Function display] - [Operation mode] na janela de configuracao dos parametros.
3) Defina [Station-specific mode selection] como [IO mode].

 Parameter Setting X |
iWam:  w| oo BsetTodefast Javery B s oo
38 2) et
T COTEEE———

Operation mode(**STY)

&4 Cam Control Data Basc
Cam Data List Extongon Operaton mode selechon

Extenson 2 Standard contral mode :
Alarm setong
Tough drive When changed the paramater of operation mode and wrote,

Drive recorder please change the project o the model and the operation mode whch be
Eriction trouble prediction spported after furming on the power agan.

Vidration trouble prediction

Total move dtance trouble prediction MMﬁW\""W‘?I
Component parts Stabon-spechc mode smiecton
Position control *v]
Torgque control -

= Servo adjustments




kil Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0_Mods)_POR

»m Detalhes da configuracdo de parametros

) oo

(2) Configuracao basica

entrada do servo amplificador.

Touwgh drve
Drive recorder
Friction trouble prediction
Vibrafion trouble predicthion
Total move distance trouble predichon
Component parts
Positon condrol
Torgue control
= Servo adustments
Basar
Exbersaon
Filter 1
Filter 2
Fiter 3

Para mudar a direcdo de rotacdo do motor, altere [Rotation direction selection] nesta janela.

Common - Basic

Control mode{™ 5TY)
Conirgl mode selechion _
Automatic selection 1]

Rotaton drecton("POL)
Rotation direchion selection

COW dir. during fwd. pis. input, OW dir. during rev. pls. input il

Forced stop{=AOP1)
Servo forced stop selection

~]

Encoder output pulse("ENRS, "ENR2, “ENR)
Encoder output pulse phase
Kvance A chase 97y GOV
Humber of encoder output pulse
4000 pulse

_Encocer output puise |

Torgue imit(TLP, TLN, TL2)

Forward rotation torque imit |~ 1000.0 | % {D.0-1000.0)
Reverse rotation torgue imit | 1000.0 | % (0.0-1000.0)
Internal torgue Imit 2 % (0.0-1000.0)

Zera speed(75P)
Tero speed 50 rjmin (0-10000)

Para o sistema que utiliza o servo amplificador MR-J4-GF no modo de I/0, uma parada forcada é acionada com o sinal de

Defina [Servo forced stop selection] em [Common] - [Basic] como "Enabled (Use forced stop input EM1 or EM2)".
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(3) Pecas componentes (selecio do método de comunicacao com o cabo do encoder)

Defina o tipo de cabo do encoder atualmente conectado (2 ou 4 fios) em [Encoder cable communication method sel.],
na janela [Component parts].

Para usar um sistema de deteccao de posicdo absoluta, defina [Absolute pos. detection system sel.] como "Enabled
(Used in ABS pos. detect system)" nesta janela.

E necessario usar a bateria MR-BAT6V1SET-A para uso do sistema de detecgéo de posigdo absoluta.

= mﬂﬁm deplay
Operann moce compornentpos

= Common

Db Regenerathee opbon(™"REG
Extenson

Extension 2 Regeneratye opbon settng Servo ampliier [(uses stectomagnens besie nteriock (MBR)
Al settng Riegen. option s not used Sectromagretc brake sequence output
Tough drive mes (0-1000)

Drrve reconder

Frichon trouble predcbon
Vibrabon trouble predichion

- L trowtee Dredhc Bon
Component parts

“js b g ik

Braboe oultput(MBR)

Torgue control

Servo adpstments
Bamc Desabled (Used n noremental system)
Extenson
Fiter 1
Fiter 2
Eiter 1
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(4) Controle de posicao (engrenagem eletronica)

Defina a unidade do comando como mm, ao configurar a engrenagem elétrica.

No exemplo deste capitulo, o cabo do fuso de esferas (passo) € de 10 mm, e nenhuma engrenagem de desaceleragao
externa esta montada, e por isso a engrenagem se move 10 mm em uma rotacao do motor.

A configuragdo padrdo da unidade do comando e de 0,001 mm. Defina o nimero de pulsos de comando por rotagdo como
10000 pulse/rev, e a engrenagem se movera 0,001 mm pelo comando de 1 pulso. Calcule a engrenagem eletronica usando

a sequinte equacao.
# qHas Denominador da

engrenagem elétrica
MNumerador da
engrenagem elétrica

Namero de pulsos de comando por revolugdo = resolugdo do encoder do motor x

Numerador da engrenagem elétrica = 4194304, denominador da engrenagem elétrica = 10000
Reduzida a: Numerador da engrenagem elétrica = 262144, denominador da engrenagem elétrica = 625

[ |BR Function display

Ciperation mode Pasition control

Common In-pasition range(INE, *COP3) Electronic gear (%CMX, “C0V)
Basic In-pasition range{Cmd. pulse unit) Mumber of command input pulses per revohstion
Censen 1500 -3 (0-65535) 10000 | pulsejrev
Extension 2
Alarm setbng In-pasition range unit selaction
Tough drive Coenmand input pulss it
Drive recorder
Frictiors frouble sredction Error excessve alarm(ERZ, SCORI)

Vibration trouble prediction Error excessive alarm level setting
Total mave distance trouble prediction

Eleciromc gear

Error excessive alarm level unit se

Mo, of cred. pulses per rev. = Motor enc. res, x Electronic gear denominator
Basic Electronic gear numerator

Motor encoder resolution 4194304 | (1-2147483647)

Electronic gear numerator 262144 | [1-16777215)

Electronic gear denominator 625 | [1-16777215)

Mo. of cmd. pulses per revolution frev
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= |5 Function display
Qiperation mode Pasition controd
= Common In-pasition range(INS, *COP3) Electronic gear(®CMX, “COV)

Basic ) In-pasition range(Cmd. pulse unit) Mumber of command input pulses per revolution
cens 1500 ) (0-65535) 10000 | pulsejrev
Extension 2 -
Alarm setting In-position range unit selection Electronic ge.
Tough drive Command input pulss unit

Drive recorder
Friction trouble predction Error excessive alarm(ERZ, SCOP3)

Viration trouble prediction Error excessive alarm level satting
Total move distance trouble prediction

Error excessive alarm bevel urit 5
- Pasiton control |

= Servo adjustments No. of emd. pulses per rev. = Motor enc. res. x Electronic gear denominator
Basic Blectronic gear numerator

Motor encoder resolution 4194304 | (1-2147483647)

Electronic gear numerator 262144 | [1-16777215)

Electronic gear denominator ‘ 625 | (1-16777215)

No. of cmd. pulses per revolution
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(5) Configuracao da posicao (configuracao basica)

Clique em [Positioning] - [Basic]. Defina a unidade do comando e o método de comando.
Defina [Unit of positioning data] como "mm" e [Command method selection] como "Absolute value command
system" neste capitulo. (Nota)

Defina [Feed length multiplication] como "1". A unidade do comando de posicionamento sera de 0,001 mm.

Filter 2
Filter 3 Positioning - Basic
Vibration control
One-touch turing
Gain changing Unit of positioning data ' Software limit+
= P mm | 00000000 |
Basic 7
A Command method selection Software limit-
Home position returm Absolute value command system 00000000 |
(= Digital 1/O
Basic
Extension
= [Mmust dsplay Feed length multiplication (STM) Position range output address +
Basc 1 v/ times 00000000
Gain/filter —
Extension Position range output address-

I/0 00000000
Extension 2

Command mode selection(**CTY) Software limit

Feed function selection(*FTY) Pos. range output addr

(Nota) O método de comando do valor de incremento ndo pode ser usado no sistema de deteccao do valor absoluto.
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(6) Posicionamento (retorno a posicao inicial)

Cligque em [Positioning] - [Home position return] e defina um método de retarno a posicédo inicial.
Defina [Home position return method] como "Manufacture-specific" neste capitulo.

Defina [Home position return method] como "Dog type (Back end detection Z-phase reference)".
Defina [Home position return direction] como "Address decreasing direction”.
Defina a polaridade de entrada do dog de proximidade como "Detect dog with ON".

Filter 2 el

Filter 3 Positioning - Home position return

Vibration ::ontriol Home: position return method (HMM)
One-toudh tuning

xt;ﬁ?@ {Ccia402 (3 Manufacturer-specific

3= Dog type (Back end detection Z-phase reference) fadl
| Home pasition refurn Home position return direction
= Do U.U Address decreasing direction

Home position return position data(Z5T, Z5TH)
0 pm | (D-2147483647)

Detailed setting of home position return
Home position return speed
100.00 | rjmin (0.00-1567772.15)
Creep speed
10.00 | rjmin (0.00-167772.15)

Moving distance after prosdmity dog
0 um

(0-2147483647)

Detect dog with ON

w

Stopper time

100 | ms {5-1000)
Torgue limit value

15.0 | 9% (D.1-100.0)




Wi Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_IO_Mode)_POR

>m Detalhes da configuracido de parametros ) l:/:@

(7) Configuracao de I/0

Selecione [List display] - [I/O].

Defina sempre o parametro PD41.

Uma vez que os dogs de proximidade e switches de limite sdo emitidos pelo controlador (é usado o dispositivo de
conexao) neste curso, defina o parametro PD41 como "1000".

Filter 3

Vibration control
One-touch tuning . | Abbr. | - Name
Gain changing '  For manufacturer setting
=) Positioning | *MSMD1  For manufacturer setting
Indexer nc | For manufacturer setting
Home position return |VLL | For manufacturer setting
= Digital IO PD33 | *MDS For manufacturer setting
Basic PD34 | *MD6 ' For manufacturer setting
Extension PD35  |*MD7 | For manufacturer setting
= Silist display (|PP36. MD8  For manufacturer setting
Basic PD37  *TPOP  Touch probe function selection
PD38  "TPR1 For manufacturer setting
PD33  "TPR2  For manufacturer setting
(TFE4——FFPRF—Formencfectorerettny

_||Posr  *DOP4  Function selection D4
PD43 .  For manufacturer setting
PD44 | For manufacturer setting
PD45 | | For manufacturer setting
Positioning control PD46 | For manufacturer setting
Network setting | |PD47 | For manufacturer setting
pnas] Far mam fachirer cattinn

Parametro PD41

bitd(___X)
bitl(__X )

bit2(_ X __) Selecdao da condicdo de acionamento do limite

Para a definicao do fabricante
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m Detalhes da configuracdo de parametros

Parametro PD41

bit0(___ X)
bitl(__X_)

bit2(_ X _ ) Selecao da condicdo de acionamento do limite

de curso

0: Limite de curso sempre acionado

1: Acionado apenas para o modo de retorno a
posicao inicial

Para a definicao do fabricante

Selecione um método de entrada para os dogs
de proximidade e os switches de limite.

0: Entrada a partir do servo amplificador

1: Entrada a partir do controlador
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»m Detalhes da configuracido de parametros ) o0

(8) Escrevendo os dados no servo amplificador

Quando os parametros forem inseridos, clique em [Axis Writing] e escreva os parametros no servo amplificador.
Depois de escrever os parametros, faca o ciclo ligar/desligar do servo amplificador.

IFter 3
vbratoncontol | A (Selected 1tems write || [___As writng
One-touch tuning : ] Unit Setting range Axis1
Gain changing 0000-0000
Basic 0-0
Indexer 00
Home position return 00
= Digital 1/0 0000-0000
Basic 0000-0000
- Extension 0000-0000
& {EList display 0000-0000
Basic 0000-0031
Gainfilter 0000-003F
Extension 0000-003F
1o -32768-32767
Extension 2 0000-1100
Extension 3 0000-0000
Option setting 0000-0000
Spedal 0000-0000
Linear /DD Motor 0000-0000
Positioning control 0000-0000
Network setting 0000-0000
0000-0000
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»m Configurando a tabela de pontos

Selecione [Point table] na arvore do projeto.
Defina os dados de posicionamento. Configure as definicbes da seguinte forma.
Quando terminar a configuragao, clique em [Write All].

Paint table pasitioning aperation (Absolute value command system) |saemﬂ Items Write “”“W“IMJ

Target position Rotation speed Accel. ime const. Decel. ime const. Dwell time
-999,999-999,999 0.00-167772.15 0-20000 0-20000 0-20000

o Limin ik ik ik

Avndliary func.
0-3,8-11

100.000 100.00
150.000 100.00
50.000 150.00
100.000 150.00
150.000 150.00

0.000 150.00

0.000 0.00
N nnn n nn

3 OIS0 = e = OO
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»ﬂ- Configuracdes dos parametros do médulo de entrada remota ) 0oo

(1) Chamando a janela de configuracdo dos parametros

Para o modulo de entrada remota, o programa ladder do processamento inicial pode ser omitido durante a
configuragdo dos parametros.
Cligue duas vezes em [Module Parameter(Network)], na arvore do projeto do GX Works3.
Abra [Basic Settings] - [Network Configuration Settings].
Clique com o botao direito no icone da estacao ndmero 2, o modulo de entrada remota, e selecione [Online] -
[Parameter Processing of Slave Station].

| Detect Now |

Maode Setting: | Onine (Standard Mode) - | Assignment Method: | Start/End w|  Link Scan Time (Approx.): [ 0.71 ms

RX/RY Setting RWW/RWr Settng  Reserved Error
Mo Model Name STA# Station T I e - Switching Moni
_ ‘ e \Points | Start  End | Points | Start | End "

T A
0  Host Station 0 Master Staton

-
l 1 MR-)4GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 OQOF 16 0000 OOOF Mo Setting
- .

NI2GFI51-160 2 |Remote Device Staton 0050| D053 |No Seting

g8

STARD Master De
Toital ?TF‘;? ete
S = 1
Line /Star Online ] Detect Now
R-J# F
MR-JE-GF | NZ2GEZS 1 change Transmission Path Method  » Parameter Processing of Slave Station...

Properties... 1 Command Execution of Slave Station...
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»m Configurag6es dos parametros do médulo de entrada remota )

(2) Escrevendo parametros

A janela "Parameter Processing of Slave Station" é exibida.

1) Defina [Method selection] como "Parameter write".
2) Defina [Initial operation setting] como "1: without initial processing”. Insira os valores iniciais dos outros itens. (Nota)

3) Clique em [Execute].

1/2

Parameter Processing of Slave Station

Target Module Information:  Nz2GF251-16D
Start 1/O No.:0000 - Station No.:2

1)

[Pamnetnr write 7 The parameters are written to the target module.

Parameter Information
Checked parameters are the targets of selected processes.

Cancel All Selections

___Name [Initial Value Unit Read Value Unit  Wikite Value  Unit Setting Ranee | Description
‘Station parameter

V| Trput response time setting |5 10ms 5 10ms The input modul
Qutput HOLD/C LEAR settng | 0: CLEAR 0: CLEAR Set whether to | =

Cyclic data update watch tim... 0 . Set the cyclic di
Mode switch 2 Automatic.. & Automatic.. Set the operatio
Initial operation setting 0: with initial . B Set whether the

ic module parameter 2) - |

F% :M E'!ﬂ Timing Ac.. - with initial processing Set the

i~ Synchronous Input Timing .. | 0: Disable 2 B LA T gnabwﬁb-

'%- ,M OFF delay setting Set whether to ¢
Input OFF delay setting X0 |0 x400us ' 0to 150000  |‘When the actual _

T Vo B APPE Jole.. —oidiee NS 1A . Cdans Tais venana (11 B e |

m »

<J<l<l<

5 Jsfg

-~

Clear All Read Value®

Process Option

There is no option in the selected process.
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»m Configuragdes dos parametros do médulo de entrada remota o

Process Option

There is no option in the selected process.

~The refreshed device values of remote If0 or remote registers may be overwritten.

-Accesses the PLC CPU by using the current connection destination, Please chedk if there is any problem with the connection destnation.
Frocess is executed according to the parameters writben in the PLC CPU.

For information on items not displayed on the screen, please refer to the Operating Manual,

3)

000
2/2

Insira os valores de todos os itens na coluna "Write Value". Os parametros ndao podem ser escritos
enquanto todos os valores nao forem inseridos.
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»ﬂ Exemplo de programa ) oo

Esta secdo descreve o exemplo de programa do PLC.

m Fazendo download de um programa de exemplo )

Faca o download do programa de exemplo na seguinte tabela. Descompacte o arquivo zip no local que desejar.

Tamanho do
arquivo

Formato do arquivo

Programa de exemplo do
capifulo 2

Arquivo compactado 1,00 MB
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m Identificacdes a serem usadas

) oo

(1) Identificacao global

Registre um dispositivo de conexdo do servo amplificador usado em um programa e um sinal do médulo de
entrada remota em uma identificagdo global.

Labsel Mame

|bAx1 SON Bt

Data Type

Clags
VAR GLOBAL

Assign (Device/Label) Initial Value | Constant

B100

Ergligh( Display Target)
A ServoQN

bAx1 5T Bt

[VAR GLOEAL

Binl

Axis| Forward Fotation Start

bAx1.5T2 B

VAR GLOBAL

B102

A | Feverse Fotaton Start

béx 1 DOG Bit

VAR GLOBAL

B103

Axis 1 Proximity Dog

bAx1_MDD Bit

| VAR GLOBAL

B106

A | Auto Manual Selsction

bAx1 MOR Bit

VAR GLOBAL

B108

Axig 1 Montor Output Execution Demand

baxl FLS Bt

“1VAR GLOBAL

5110

Axis | Upper Stroke Limit

bhx 1 RALS B

[VAR GLOEAL

B111

Pocis 1 Lower Stroke Limit

W0 O = O O S G0 B =

bAx] RES Bi

VAR GLOBAL

B13A

Axis| Feset

bAx1 CRD Bt

_|VAR.GLOBAL

BiB

A1 Femaote Station Commurication Ready

ufix 1w MONITORI Wiord

Unsigned]/Bit String

1 f=trit

—|VAR GLOBAL

w100

Axis1 Monitor 1

ufix 1w MONITORZ Wiord

Unsened]/Bit Strng

1 b=but

VAR GLOBAL

W02

Axes 1 Monitor 2

uhic | w PTBLNUMSLCT |Word

Unsigned]/Bit String

L1 G=bit

VAR GLOBAL

W1 016

Axiz| Point Table No. Selection

bRISVOMN Bt

_ VAR GLOBAL

B50

Remaote nput ServoON

bRI StartFW Bit

VAR GLOBAL

B51

Femote Input Forward Fotation Start

bRI StartRV Bt

VAR GLOBAL

B52

Remote lnput Reverse Rotation Start

bRl MontorON Bit

_ VAR GLOBAL

Bba

Remote Input Monitor Start

bR TableD Bi

|VAR GLOBAL

B55

Femote lnput Pont Table 0

BRI Table 1 Hit

_ VAR GLOBAL

Bb6

Femote lnput Port Table 1

bR Autohanual Bit

~— VAR GLOBAL

B58

Femote nput Auto/ Mansal Selection

bRI Reset Eit

. |VAR GLOBAL

B59

Remote Input Reset

BRI DOG

VAR GLOBAL

B5A

Remote Input Proximity Dog

bRIFLS Bt

. |VAR GLOBAL

B56

Remote lnput Upper Stroke Limit

bRI RLS

WAR GLOBAL

NERERERERE N E R E N E R E A E R E R E R E R E R E R ERERERERERERERERE ]

BYC

Femote Input Lower Stroke Limit

(2) Identificacao local

Registre um dispositivo usado em um programa em uma identificagdo local.

Label Mame

Data Type |

Class

Constant

Enelish{Display Target)

Master Contral ON

bMCON Bit
| |

. VAR
| |

l Initial Value
— |
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>m Explicacdo detalhada do programa

) oo

(1) Processamento inicial

Quando a CPU do PLC e o mdodulo mestre do CC-Link IE Field s3o iniciados normalmente e ndo ocorre nenhum
erro na conexdo de dados de cada estacdo, o intertravamento é liberado pelo MC command.

Fhniialee
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>m Explicacdo detalhada do programa ) l:/l;ﬂ

(2) Status ON/OFF do dispositivo de bit
Reflita o status ON/OFF do médulo de entrada remota para o dispositivo de conexdo do servo amplificador.

Hamote hput & servo Amplitier

BRILSVON
[(=111]

bt | _S0H
B100

P

Remote kput
SereoliM

BRI Start FWw
=i

e

bz 1 ServolM

b1 5T
Bi01

1T

Femote hput
Forwesrd Rotation
Start

BRI Start R
Ba82

-
fixis ] Forveard Rotation
Slart

b1 5T2
g0z

LI

Femote hout
Feverse Rotation
Start

bRLFLS
ERE

R

Axiez 1 Reverse Rotation

Start

Femote Fout
Upper Stroke
Limit

bRLRLS
B5C

| L

Axis1 Upper Stroke
Limit

béx1_RLS

BN
4

Femote Input
Lower Stroke
Limit

BRI DOG
B5A

Aucis 1 Lower Stroke
Limit

bioe]_DOG
B103

i~

Ry
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>m Explicacdo detalhada do programa

) ﬂﬂﬂ

BRI_DOG B DO
B5A B103
] | Pt
I:: I H:I LI | T
Femaote kout Pocez 1 Procaimity Dog

Proccimity Dog

bRI_AutoMarua b 1_MD0
B8 B106
{ | i
{20
Femote kput Aoces 1 Butos Marual
AutoyMarual Selection
S lection
bR Reget bfee 1_RES
BBY E134
| {_}
{20
Ramaote bhput bxiz | Reget
Reszet

2/2
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»m Explicacdo detalhada do programa

9 000

(3) Selecao da tabela de pontos
Acione o numero da tabela de pontos a partir do sinal do médulo de entrada remota.

Ramote bout
Port Table 1

Ramote kout
Port Table (

[*Pont Table No_Selection
bRI Tabe LRI Table ] Al w PTBLNUMS
5¢ BS6
i f i PR
20 m A | Port Table Mo
Remote ket Remote ot Selection
Port Tabke 0 Port Tabe |
bRl Table able Kl sAx] w PTEBLNUMSLCT
B35 856
ik 4+ w106
(3 - MOVP Aciz! Pont Table No
Remote kout Remote Fout Selection
Pomt Tabke Port Tabke )
HRS Tal bt Tabie !
bR] Table il T ¥ WA w PTBLNUMSLGT
B85S 8BS
(35 Axiz! Pomt Table No
Remote kot Femote bout Selection
Pont Table 0 Point Table 1
wR T W Taiuke |
oMl Tabe ord_Tad | Axlw PTELNUMSLC
B55 8%¢
it 1t w108
LR 3 LI §
L Axiz 1 Port Table Mo

Selection

Acione o nimero da tabela de pontos 0, 1, 2 e 3 a partir da combinacédo do sinal 0 e do sinal 1 da tabela de pontos.
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>m Explicacdo detalhada do programa ) 00

(4) Monitor
Quando o sinal de inicio de monitoracdo do médulo de entrada remota for ativado, a atual posicdo do comando seréd
armazenada no dispositivo do monitor 1, e a velocidade de rotagido do motor, no dispositivo do monitor 2. O contelido a

ser monitorado pode ser alterado, modificando-se o cédigo de monitoragéo especificado pela instrucéo MOVP.
Para informacdes sobre o cddigo de monitoracao, consulte o Manual de Instru¢ées (Modo de I0) do MR-J4-GF.

[eMonitor

MErimier 13 rrent o fwrs D00 Th]

BRI MenitorOh

B53

I i
1 F

" MOVF i i e

Remaote hput
Monitor Start -

Execution Demand
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»m Verificacdo da operacao

—
_ &r\m\w\%mwﬁ\%mﬁmmm\‘w

A verificacao da operagao esta concluida.
Ir para a proxima pagina.
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Resumo deste capitulo

Meste capitulo vocé aprendeu o seguinte:

« Configuracdo do GX Works3
* Escrevendo dados no PLC

Configuragdes de parametros do servo amplificador

Configuragdes dos parametros do médulo de entrada remota

Exemplo de programa

Verificagcdo da operacédo

Pontos importantes

Configuracdo do GX Works3 Quando utilizar o servo amplificador MR-J4-GF e 0 madulo de entrada remota pela
primeira vez, registre seus perfis no GX Works3.

Crie um projeto e inicialize a CPU.

Utilize o modulo mestre/local da CC-Link IE Field Network como estagiio mestre.

Registre o servo amplificador e 0 modulo de entrada remota na estacdo escrava.

Atribua os dispositivos de conexdo ao servo amplificador e ao médulo de entrada remota.

Defina a atualizagdo da conexdo entre o dispositivo de conexdo e o dispositivo da CPU do
PLC.

Configuragbes de pardmetros do servo Conecte o servo amplificador e um PC com a CC-Link IE Field Network.
amplificador Inicie o MR Configurator2 e configure os parametros.
Registre os dados de posicionamento na tabela de pontos.

Exemplo de programa Registre um dispositivo de conexdo de um servo amplificador e um sinal do moadulo de
entrada remota em uma identificacdo global.
Reflita o sinal do modulo de entrada remota no dispositivo de conexdo do servo
amplificador.
Selecione a tabela de pontos, combinando os status OMN/OFF dos dois sinais de selecio
da tabela de pontos.

Verificagio da operacdo O servomotor & acionado pelo comando do circuito conectado ao médulo de entrada
remota.
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>m Biblioteca de FB compativel com PLCopen ) 00

O PLCopen Motion Control Function Block (FB) é fornecido para o modo IO do MR-J4-GF.
O Motion Control FB possui uma interface padrao. Assim, a utilizacdo do FB simplifica o processo de
desenvolvimento do programa e reduz o tempo de manutencao, uma vez que melhora a legibilidade.

Este capitulo descreve o programa que utiliza o Motion Control FB.

Download da biblioteca de FB e do programa de exemplo )

Faca o download da biblioteca de FB e do programa de exemplo, da seguinte tabela.
Descompacte o arquivo zip no local que desejar.

Dados Formato do arquivo ~ Tamanho do arquivo

Biblioteca PLCopen FB (Mota) Arquivo compactado 127 MB

Programa de exemplo do
capitulo 3

Arquivo compactado 1,68 MB

[COLUMN] O que é PLCopen?

A PLCopen é uma organizacdo independente que visa melhorar a eficiéncia do desenvolvimento de aplicacBes de PLC,
promover a norma internacional IEC 61131-3 de programacao de PLC, bem como criar e certificar a especificacdo de function
block (FB) padrao, independentemente do fornecedor.

O uso do FB especificado pela PLCopen permite programar de forma independente dos fabricantes de PLC, uma vez que as
especificagdes de 1/0 e da operacdo do FB sdo padronizadas. Isto faz com que o programa seja estruturado e melhore sua
reutilizacdo, reduzindo os custos de engenharia.

(Nota) Para saber detalhes sobre a biblioteca de FB, consulte o Manual de Referéncia do PLCopen Motion Control Function
Block, em anexo.
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@I Registrando a biblioteca de FB

Elemsant Selection

Usar Ubrary Register Library...
3 Library

Esta secido descreve o método de registro da biblioteca de FB.
Depois que a biblioteca for registrada, ndo é necessario registra-la depois.

1) Abra um novo projeto com o GX Works3, e selecione a guia [Library] na janela [Element Selection].
2) Cligue no icone [Register to Library List], e selecione [Register Library].
3) Quando a caixa de dialogo aparecer, clique em [OK].

4) Selecione e abra o arquivo [MotionControl_J4GFIO_1.01B.mlsm], armazenado no local de sua preferéncia.
5) O FB é registrado na janela [Element Selection].

Register User Library...

-
MELSOFT GX Worksd

ﬁ Library is regalered Lo the i

ewecute Register be Library List

Spadfied files i iImparted to the GX Workss.
To replaca the lirany with tha one imported bafore, please

2

=

C AL IR T A T

] g L L
ﬁ_-u' = Ky 4} VL g
—_

= Likrary
8 MetionContral_MGFIC_1.018
] gl 7B
= Ju Single-Axis

@ HC_MoveAbsolute + JGFI0 Absolute Valus Pozibonng
@ HC_Movelelstive + HGFIO Relabye Value Postioning
i HC_Pomar = BGFID Cparabla
a HC_ReadactubiPosion+ HGFID Currert Pogition Repd
@ HC_Readdxiafror+ HCFID g Frmor Read
3@ MIC_Rsadidsinfo+ MGFIG #ods Information Read
@ HIC_FxadSistus+ MCFID Status Read
ol MC_Reset+ MGFI0 o= Error Reset
@ HC_Sop=1eF10 Fonoed Stop
| HCv_Home= J3GF]0 Home Posibon Return
& HCy_ReadSenoPammseians BGIIO  Seun Parmmsier el
] HCy_WriteServabaramater+ [AGFI0 Servn Paramsiar Winks

Daccuimments library

e
_ bmowTouol M, LU BLroiny

e RiotowCol W0 ALk v | Ly Dl

Co=H O

7 I Cobel Lakel
@ (f§ Structured Dats Type
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Registrando a biblioteca de FB ) l:/ﬂ;ﬂ

Elermsant Selection
(Find POL) 0 | of Register User Library...

User Ubrary Register Library...
3 Library

LA R e A T

= Library
HELSOFT G Works3 L MetionControl_MGEFID_1.01E
| @ B
= ) Singie-hus
6 Library is regstered o the st i@ MIC_Movesbsohute + 19GF10 Absolute Value Positioning
i @ MC_MoveRelstive + HGFID Felabve Velue Postioning
Speafied Ales & Imparted to tha GX Works3. 8 MC_Pomar + HGFID Cperabla
xﬂ’::""‘l;;’;:’mt f’;:'n’_’:;_"’ imparted batora, please @ HC_ReadictunPosiion s MGFID Current Pusition Read
& MC_ReadduisFrns+ MGFID Ko Frror Reead
5 MC_Readikinfos MGFID #ads Informaticn Read
4@ MIC_ReadSestus + MCFID Stakus Read
3] |E] 2@ MC_Reset+ MGFID #ods Error Fieset
@ MC_SRop=J85F10 Fuarced Stop
. @ MCw_Hame+ BRGFI0 Home Positon Return
] P L L m MO _RepdferaoParamster+ MGG Sevn Parmeier Regd
L+ LR 4} UL i || e PiCupan 1 g MO WriteSerundartmatar+ JAGFID Serun Pammetsr wWike
= 4 [y Dobel Lanel
3 % ([ Structured Data Type

¥ Pmaciny Dcwcurmints library
N Dt P Ly i
I >

T P P

Orgum = Pirml

__ WhmowCoatol MG, LK. roley

W e
5 Lonesns

= e s

P Lint g

ety

L A Zepr

L i

i b

i ey

L W

Almamr: RatcaCoasl WFI0 Llkrads v | b Cirnied

CoeH Coea]

1)

muu1m|mm|mdu- POLI Ut | Favorites | History | Mol Lbrary |
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»a Configuragéo do sistema

(1) Configuracao do dispositivo

A configuracao do sistema utilizada nesta secao é a mesma utilizada na se¢ao 1.7.

Defina o moédulo de entrada remota
com o status que nao exige um
programa de inicializagao.

Painel de controle

LR D D D D R R R

Os switches FLS/RLS sé@o
normalmente contatos
fechados.




Wi Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_IO_Mode)_POR

»m Configuracao do sistema ) 00

(2) Fazendo a conexao elétrica de um circuito externo

Conecte um circuito externo ao modulo de entrada remota.
A figura a seguir mostra a conexao elétrica de cada sinal e sua atribuicado, para o capitulo 3.

PO AN DX DU e
( AR R RN ARRNRRRNRRRNNRN)
» TN

o Pedido de acionamento do servo X08: Nao conectado
' Pedido de retorno a posicao inicial  X09: Nao conectado

; . Pedido de inicio de posicionamento X0A: Dog de proximidade

" v v ewewwwoeow Reset do erro XOB: Limite de curso superior
A A A M Aa B a8y Nao conectado XOC: Limite de curso inferior

Selecdo do nimero da posigao 1 X0D:Nao conectado
Selecdo do numero da posicao 2 XOE: Nao conectado
Nao conectado XOF: Nao conectado
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O meétodo de configuracio até 2.1 (7) € o mesmo da segdo 2.1

Efetue o procedimento desde a criagdo de um projeto até a configuracdo do modo especifico da estagdo, de acordo com a segdo 2.1.

(1) Configuracdo do dispositivo de conexao

No programa de exemplo, o dispositivo de conexdo da estacao escrava é definido da mesma forma que na secdo 2.1 (8).

[ Detect Mow ]

Mpde Setting: | Online (Standard Mode) Assignment Method: | Start/End = |  Link Scan Time {Appmx-}=| 0,71 ms
RX/RY Settin RwWw /RWr Settin i i
No. Model Name STAE Station Type R g /R g Resgrve_dermr _In'u'_alld SmhﬂnISys_tem
Points | Start | End | Points | Start | End | Switching Monitoring Target Station

| 0  Host Station 0 Master Station

Mm 1 MR-I4-GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 Q03F 16 0000  QO00F Mo Setting

= 2 NZ2GF251-16D 2 Remote Device Station 1 0050 QO5F 4 0050 0053 Mo Setting

Quando se utilizam dois ou mais servo amplificadores no modo de I/O, recomendamos que vocé atribua a area

consecutiva a RX/RY e RWw/RWr, da seguinte forma.

Isto facilita a configuracdo da atualizacdo da conexao e a configuragdo da estrutura.
(Consulte as segoes 3.4 (2) e 3.6.2 (3).)

[ Detect Now ]
Mode Setting: | Online (Standard Mode) Assignment Method: [Start,iEnd -r] Link Scan Time (Approx.): [ 0,75 ms
RX/RY Setting RWw/RWr Setting | ReservedError Invalid Station/System
Mo, Model Mame STA# Station Ty
Pe Points | Start | End | Points | Start | End | Switching Monitoring Target Station
B 0 HostStation 0 Master Station
M. 1 MR-J4-GF 1 Inteligent Device Station 64 0000 OQO03F 16 0000 OQO00F o Setting
M. 2 MR-)4-GF 2 Intelligent Device Station 64 0040 O00FF 16 0010 O001F o Setting
= 3 NZ2GF251-16D 3 Remote Device Station Mo Setting

[ =] u1ET4_UU'EU_UUET

Quando RX/RY do primeiro eixo é definido com os valores de
00 a 3F, recomendamos que vocé defina o segundo eixo com
os valores de 40 a 7F.
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(2) Definicao da atualizacao da conexao

Atribua consecutivamente o nimero total de RX e RY dos eixos usados no modo de I/O ao dispositivo de bit no lado da

CPU (o destino da atualizagdo da conexao) onde o status de RX/RY esta armazenado.

(64 pontos para cada RX e RY por eixo)

Por exemplo, quando se utiliza apenas um eixo, como neste curso, defina o dispositivo de forma que os valores RX00 a 3F

sejam B0OO a B3F, e que os valores RY0OO a RY3F sejam B40 a B7F.

Quando se utilizam dois eixos, defina o dispositivo de forma que os valores RX00 a RX7F sejam B0O a B7F, e que os

valores RY0O0 a RY7F sejam B80 a BOFF.

Da mesma forma, atribua consecutivamente o nimero total de RWw e RWr dos eixos usados no modo de I/O ao

dispositivo de palavra.

(16 pontos para cada RWw e RWr por eixo)

fid

16 00000 o000F

Specify Device

No. Link Side CPU Side
Device Mame | Pointz | Start End Target Device Mame | Pointz | Start End
- ISB - 512 00000 ODIFF 4w Module Label
=1 - 612 00000 O01FF ﬁ Module Label
G E2 64 00000 O003F | 4y Specify Device
- Specify Device
E2

5 |RX Ilj 16 00050 O0O0SF

ad

Specify Device

44 (44 (44 |4
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(3) Imagem da atualizacdo da conexdo

A figura seguinte mostra uma imagem da atualizacdo da conexdo do programa de exemplo usado neste capitulo.

CPU do PLC Servo amplificador Médulo de entrada remota

BOO-3F «——— RX00-3F

B40-7F —— RY00-3F

WO00-0F «—— RWr00-0F

W10-1F —— RWwO00-0F

B80-8F < RX50-5F
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Os parametros do servo amplificador sdo praticamente os mesmos da secdo 2.3.2.
Neste capitulo, altere apenas a configuracao do parametro de retorno a posicéo inicial.

(1) Configurando o parametro de retorno a posicéo inicial

Defina "CiA 402 Mode" com o método de retorno a posicao inicial, em [Positioning] - [Home position return].
Neste capitulo, defina o Method 6 do método de retorno a posigao inicial CiA 402 .

Selecione "CiA 402" em [Method selection].

Selecione "Method 6" em [Home position return method].

Fiter 3
Vibrabon cor
One-toudh &
Gan changing
Posiboning
Basc
Indexer
Home posit
= Dagital 1JO
Basd
Extersmon
8Lt display
Bas
[#5-7,T
Ex
o
Ex
Ex
Cp

Ll

Home pagition return direction

N

Home posingo -e:;.‘-.u:u data(ZsT, ISTH)

Para CiA402, a direcdo do retorno a
posicéo inicial varia, dependendo do
método usado.

Detaled s&thng af home padtion réturm
Home position return speed

100.00 ' rjmin (0.00-167772.15)
Creep speed

10.00 | rjmin (0.00-167772.15)

Mowing distance after proxmmity dog

vl i

Defina a polaridade do dog de
proximidade como “Detect dog
with ON", como na secédo 2.3.2.

Proximity dog input polarity

47)
Detect dog with OM bl |

100 | ms (5-1000)

Targue lmit vakse
150 % (D, 1-100.0)

como Homing Method em CiA 402,

[COLUMN] Métodos de retorno a posicao inicial com o tipo CiA402

O perfil de acionamento de CiA 402 é um perfil de dispositivo descrito em IEC 61800-7-201 e IEC 61800-7-301 para o
acionamento e o controle de movimentos. O método de pesquisa e o ponto de referéncia da posigao inicial sdo descritos

No Method 6, o eixo se move no sentido descendente do enderego, quando se realiza o retorno a posicao inicial. A posi¢ao
inicial € a posigao da primeira fase Z depois que o switch do dog de proximidade (Home Switch) é detectado.

Para saber detalhes, consulte o MANUAL DE INSTRUCOES DO SERVO AMPLIFICADOR MR-J4-GF.
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(2) Configuracdo da tabela de pontos

Quando se faz o posicionamento com o FB, ndo é necessario configurar a tabela de pontos.
Os dados sera registrados na tabela de pontos quando vocé executar o FB.

Paint table pasitoning aperation (Absalute value command system) Update Praject

| Target position Rotation speed Accel, me const, Decel, time const, Diwell time Auxiliary func,

| -399,999-999,999 0.00-167772,15 0-20000 0-20000 0-20000 0-3,8-11

mm rfmin ms ms ms
0.000]
0,000
0,000
0,000
0,000
0,000
0,000

0,000
i Ann

o0 OO0 00000
o220 00 00000
o0 0000000
= I = R o B = B o B B B = B ]

1
2
3
4
§
&
7
8
g
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»m Exemplo de programa

Esta secdo descreve o exemplo de programa do PLC.

m IdentificacOes a serem usadas )

(1) Identificacao global
Registre cada sinal do médulo de entrada remota e cada dispositivo de conexdo do servo amplificador em uma identificagdo global.
As estruturas N°1 e N°2 sao explicadas nas segdes 3.6.2 (2) e (3).

Label Name

Data Type
AXIS REF JIGF

Class
VAR GLOBAl «

Assien (Device/Label) Iitial Value = Constant

Detailed Setting

CrarTas
stLinklEF

stRemotReg(0.0)

VAR GLOBAl »

English(Display Tareet)
Axis | Information

Detailed Settng

Structure for Remote Device Control

VAR GLOBAL v | B80
VAR GLOBAL v |B81
VAR GLOBAI v | B82
~|VAR GLOBAL v |B83
__|VAR GLOBAIL v | B85
~|VAR GLOBAI v | B86
VAR GLOBAI v |B8A
VAR GLOBAI v |B88
VAR GLOBAI v |B8C
VAR GLOBAI v |B43
VAR GLOBAI v |B50
VAR GLOBAI v |B51

bRI PowerON Bit
bRI Home Bit
bRI Move Abs Bit
bRI ErrReset Bit
bRI_ PosNum1 Bit
bRI PosNum?2 Bit
bRI DOG Bit
bRIFLS Bit
bRIRLS Bit
bAx1 DOG Bit
bAx1 FLS Bit
bAx1 RLS Bit

Remote Input Serve ON

Remote Input Home

Remote put Start Absolute Positioning
Remote Input Errror Reset
Remote Ihput Position No. |
Remote Input Position No, 2
Remote Input Proximity Dog
Remote Input Upper Stroke Limit
Remote Input Lower Stroke Limit
Axis 1 Proximity Dog

Axis | Upper Stroke Limit

Axis | Lower Stroke Limit

0 |ni|on e o es hS -

Ao utilizar PLCopen MotionControl FB com um novo arquivo de projeto, registre "MASTER_MODULE_REF" na
identificacdo global com a seguinte operacao.

(Isto ja foi registrado no programa de exemplo, e por isso esta operagdo nao é necessaria).

Arraste e solte "MASTER_MODULE_REF" sob [Global Label], na guia [Library] da janela [Element Selection], até a
[Global Label] da arvore do projeto.

¢* MASTER_MODULE_REF Master module selection
5 (5 Structured Data Type
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(2) Identificacéao local

Registre cada dispositivo usado para o FB I/O e o valor inicial dos dados de posicionamento como uma constante
em uma identificacdo local.

| Label Mame Data Type Class hitial Vale  Constant Englishi Display Target)
1 |béx] PowerONComp Bit _ VAR - Servo ON Complete
9 |béx1_PowerOMNError Eit _ |vAR - Servo ON Error
4 |udixl_PowerQONErID ‘Yord [Unziened]/Bit String [16-bit] _ VAR - Servo OM Error Code
4 |bAxl_HomineComp Eit _ |vaR - Homing Complete
B 'bﬁﬂ_l-'bmingErrgu' Bit . |VAR - Homineg Error
f |udxl_HomingErrlD Word [Unziened]/Bit String [16-bit] _ |VAR - Homirg Error Code
7 |bfx]_MovedbsComp Bit _ VAR - Fositioning Complete
8 |béocl_Move AbzError Bit _ VAR - Pozitioning Error
9  |ufixl_MovefbsErlD Ward [Unzigned)/Bit String [16-bit] _ |VAR - Positioning Error Code
10 |bAx1 ResetComp Bit - |VAR - Rezet Complete
11 |bfx1_ResetError Bit _ |VAR - Rezet Error
12 |ufix] ResetErID Word [Unsigned]/Bit String [16-bit] VAR - Rezet Error Code
12 | lePosition FLOAT [Double Precision] _ |VAR - Command Poszition
14 |leSpeed FLOAT [Double Precision] _ |var - Command Speed
15 'udﬂccel Dc:ul:ule Yiford Lhmgned J-'rﬂlt Strlng (32-bit] | _ [VAR - Command Hu:-:el Tlme Const
17 IeFusl]_Pnsiti:ln FlOPaT [Double PTEI.':ISID - |VAR CONSTANT 100,000 Mol Position
18 | lePo=0 Speed FLOAT [Double Precision) _ VAR COMNSTANT - 10000 Mol Speed
19 |udPosl_Acc Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ |VAR CONSTANT - 100 Mol Accel Time Const
20 |udPazl Dec Double Word [Unzigned]/Bit String [32-bit] | _ |VAR CONSTANT - 100 Mol Decel Time Const
'_ 91 |lePos1 Position FLOAT [Double Precizion] _ |VAR CONSTANT = 50000 Mo.1 Position
22 [leFos] Speed FLOAT [Double Precision) _ VAR GONSTANT + 50.00 Mo Speed _
| 23 |udPosz1_Acc Double Word [Unsiened)/Bit String [32-bit) | _ | VA FLCOMNSTANT - 100 Mol Accel Time Const
. 24 |udPosi Dec Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ |VAR CONSTANT - 100 Mol Decel Time Const
25 | lePos? Pozition FLOAT [Double Precision] _ VAR COMSTANT - [} Mo.2 Position
| 26 |lePoz2 Spaed FLOAT [Double Precision] _ |VARCONSTANT - 100 Mo.2 Speed
27 |udPos2 Acc Double ‘Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ |WVAR CONSTANT 50 Mo.2 Accel Time Const
| 28 |udPos2 Dec Double Word [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ |VARCONSTANT = fi11] Mo.2 Decel Time Const
20 |lePosd Position FLOAT [Double Precision _|WVAR CONSTANT - 150,000 Mo.3 Position
| 30 |lePosd Speed FLOAT [Double Precizion _ VAR COMNSTANT - 20000 Mo.3 Speed
81 |udPasd_Acc Daouble Ward [Unsigned]/Bit String [32-bit] | _ VAR CONSTANT = 50 Mo.3 fccel Time Canst
32 |udPoz3 Dec Double Wiord [Unziened]/Bit String [32-bit] | _ |VAR CONSTANT - 50 Mo.3 Decel Time Const
mT MG Power AP (WG Powers Jnar - 28 - Ve
34 | MCv Home JAGFID 1 MGy Home+ JAGFID _ |VAR - [FE]Home
46 |uPosNumber Word [Unzigned)/Bit String [16-bit] _ |VAR - Position Mo.
6 | MG Movedlbsolute JAGFID 1 |MC Move Absolute+ JAGFID WAR - [FE]Start Absolate Positioning
37 MG _Reset_J4GFIO 1 MG Rezet+ JAGFI0 _ |VAR - [FE]Emor Reset

Lttt
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O comando de posicao, o comando de velocidade e as constantes de
[aceleragﬁn}"desacelera;ﬁo dos quatro pontos sdo registradas, respectivamente.
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(1) Tipo AXIS_REF_JAGF e tipo MC_J4GF

Ao utilizar PLCopen MotionControl FB em um novo arquivo de projeto, registre a estrutura do tipo AXIS_REF_J4GF e do

tipo MC_J4GF no projeto com a seguinte operacao.
(Isto ja foi registrado no programa de exemplo).

"AXIS_REF_JAGF" e "MC_JAGF" localizam-se sob [Structured Data Type], na guia [Library] da janela [Element Selection].
Arraste e solte "AXIS_REF_J4GF" em "Structured Data Type", na arvore do projeto.

"MC_JAGF" e "AXIS_REF_JAGF" sdo registrados na arvore do projeto.

. M+RCPU_Time_SynchronizeTimeExacution
Hf M+RCPU_EtherPort
i M+RCPU_BACKUP_SEPARATE_LED_Flashing_Cau

I M+RCPU_CPU_Backup_Day_Time_Satting

i MC_J4GF Library management data

i AXIS_REF_J4GF Axis information

A Data Type

A9 AXIS_REF_MGF

Axis Information

W MC_JAGF

Library management data
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(2) Tipo stRemoteReg

Ao utilizar PLCopen MotionControl FB em um novo arquivo de projeto, registre a estrutura do tipo stRmoteReg no projeto
com a seguinte operagao.
(Isto ja foi registrado no programa de exemplo).

A estrutura do tipo stRemoteReg é necessaria para que o FB opere o dispositivo de conexao.

Clique com o botéo direito em [Structured Data Types] na arvore do projeto e selecione [Add New Datal].
Insira "stRemoteReg" em "Data Name", e clique em [OK].

A janela [Structure Setting] é exibida. Insira 0 nome da identificacdo, como na figura a seguir.

Basic Setting

Daka Type = - pas E|

= Structuredl
.5 e [+
:i: M+RCPL

Add Mew Data... Ins
Import File...
F M+RCPU Sort b
HE M+RCPU Expand/Collapse Tree  »
' Alt+Enter

Properties...

lellmﬂ'.

i
i | Bit(0.63) _ )
2 |BnRY Bit(0.63) _
3 | unRid Word [Uinsigned]/Bit String [16-bit](0..15) - re——— -
¢ [[unRw Word [Unsigned)/Bit String [16-bith0.154 | _ = N
[ ] | Target{L) Data Tipe

T T -
Word [Unsigned] /Bit String [16-tt]
Double Word [Unsigned] Bit Sng [32+
Word [Sgned]
Double Word [Signed]
FLOAT [Singhe Pregsion]
FLOAT [Double Predsion]
Time
Sering{32)
Swing [Unicode]{32)

Ty Category Dpiiler
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Word [Ursiened]/Bit String [16-bit](0.15]

uir Ry

Word [Unsiened]/Bit String [16-bit](0.15§
|

TN

Configure o array do dispositivo de bit como 64 (nimero de elementos)

x N (ndmero de eixos).

Configure o array do dispositivo de palavra como 16 (nimero de elementos)

x N (ndmero de eixos).

Daka Type Selection

-

Target(L)

Type Category
@ Simple Types

) Structened Data Type

Data Tipe

Waord [Signed]

Double Word [Signed)]
FLOAT [Single Predsion]
FLOAT [Double Predsion]
Time

String(32)

Swing [Unicodal(32)
Puiriles

Timer

Coaunter

Lorg Courter
Dabmnt:om Tenar
- m

et ]
Waord [Unsgned] [Bit String [15-hit]
Double Word [Linsigned] it Siring [32-+

HAeray Bement
7| ARRAY

x|

Cancel ]
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(3) Registrando as estruturas

Ao utilizar PLCopen MotionControl FB em um novo arquivo de projeto, defina a estrutura do tipo AXIS_REF_JAGF e do tipo

stRmoteReg para a identificacdo global usando a seguinte operagéo.
(Isto ja foi registrado no programa de exemplo).

Abra a janela [Global Label].

(a) AXIS_REF_JAGF
Registre a estrutura do tipo AXIS_REF_J4GF, denominada "Axis1".

(b) stRemoteReg

Registre a estrutura denominada "G_stLinkIEF". A identificagdo propriamente dita também é definida por um array.
O numero dos elementos é necessario para os nimeros das redes. Uma vez que apenas o numero de rede 1 é

utilizado neste curso, atribua 1 a "Element”.
Clique em "Detailed Setting", no campo [Assign (Device/Label)].

"Structure Device Setting Window" € exibida. Insira corretamente o dispositivo da CPU da PLC que foi configurado

como o destino da atualizacdo de RX/RY e RWr/RWw do servo amplificador.

Label Hame

Data Type

Axis] AXIS REF JAGF
stlink stRemotReel(. I]}

F\ssign (Devioe;’Lal:neI]I Initial Value | Constant
‘I.FHFLGLDBH.L - |0

ARGLOBAL ~

LAT Fi-...=.

<Project>

Type Cabegory
Simple Types

& Structured Data Type
Eunction Blod:

|

TAF S S Al

Structure Device Seting ‘Window

Axiz 1 Information

Enelish{Dizplay Tareet)

1/2

Structure for Remote Device Gontral

Pz imcis Taacd Pae .= Mk

Diaka Typa

M-+HRCPU_System_Switching_Request £ .
M+RCPU_Time
M+RCPU_Time_SynchronizeTmeLxecull
PM+HRCPL_Tracking_Transfer_Blods 1me
M+RCPU_Tradang_Transfer_Blodes1io1
M-+RCPU_Tracking_Transfer_Blods33tc
M-+RCPU_Tracking_Transfer_Blocks43te
M+RI7IGFLL

M+RI71EF11_stCardinfo

M+FL1716F 11_stContralerinfo
MHRI7IEF 1T _stDffseiSize |

M+RLI71GF11_stStationnfo
MC_JGF

EEET I

4 ] 3

Struchura Amray
shiemothag

G_stLnkIEF (stRemotReg[11)
L=be! Mame Clats Type
inFi | Bt B2
b H [=IER
I Flled Wiord [Linzigned]/Bit String [16-hit 016}
un i Word [Lnzigned]/Bit Saning [16-hit}(0 1G]

4
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Data Type Class Assien (Device/Label) Initial Value | Constant | Enelish(Display Target)
AXIS REF JIGF Jeeel\/AR GLOBAL w Loaiailec = e [ _|Axis1 Information
stRemotRee(0.0) | . BVAR GLOBAL « |Det: ting | i |Structure for Remote Device Control

NTTAR ALARAL AP cae T a C el AN

Dats Type

M+RCPU_Tracking_Transfer_Blocks 17t
M+RCPU_Tracking_Transfer_Bloccs1to3
M+RCPU_Traddng_Transfer_Blocks33tc
M+RCPU_Tracking_Transfer_Blocks43te
M4RIZIGFLL
M+RI71GF1:_stCardinfo

M+RJ71GE 11_stControlerinfo

Type Category M+RI71GF11_stOffsetSee

& SmoleTypes MARI7IGR11 stStatoninfo

@ Structured Data Type
) Eumction Blod:
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(1) Processamento inicial

Quando a CPU do PLC e 0 modulo mestre do CC-Link IE Field sdo iniciados normalmente e ndo ocorre nenhum erro na
conexdo de dados de cada estacdo, o intertravamento é liberado pelo MC command.

Fhislize

GF11_1bin Mo GF11_1bSte_Datal
ik | L
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(2) Configuracao dos membros da estrutura

Defina as informacdes necessarias para os membros da estrutura Axis].

*Set the members of the structure

RGP siGMbAlter
RUM] Sean OFF
L (TR

LI

After RLUM OFF st
Tezan anby

Species he axis
rimsber of the
control targst

Specries the start
L0 pumbar of the
master module fo
b= the control kae--

Macterf
GF

MOV Specifies
the network
mocule
ELITIGF

7T P | Mazter Module

Specifies the
masier module fo
b thia Comirg
target

RO

Axiz | Remote Regfr
rayho

Spacifies the aray
element number of
the specified
Singhes —=tBeme=-)
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(3) Processamento do switch de limite

Reflita o sinal do moédulo de entrada remota no dispositivo de conexao do servo amplificador.
[FFrocessing of the Timit switch
BRI DOG

BHA

i1
{21

Remote hput
Proccimity Dos

':2“ LI |

Remote put

Upper Strake Limit

bRl RLS
BBC
¥
(26
Femote Input
Lower Stroke Limit
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(4) Acionamento do servo

Execute o function block "MC_Power".

[#Serva ON

{18

x|
H DUT Axie Asis-DUT

Axig Al
o mat wmtormat
o war

dxim |
Inlor maton

Famote Input
ive LM
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(5) Retorno a posicao inicial
Execute o function block "MC_Home".

+Homa
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(6) Selecdao dos nimeros das posicoes

Selecione os numeros das posi¢des dos quatro pontos, combinando os status ON/OFF do sinal do maédulo de entrada
remota B85 (—RX55) e B&6 (—RX56).

cilian Mo, celection

bRl PosMumi uPagMumber I

BES

] L i
1T T

Femote [nput Position Mo, AtribUE' BSS a hitﬂ
Fosdon Ko, 1
de uPosNumber, e

BRI Posthum? aPazHurber 1 g B86 a bitl de
BEE
- O uPosNumber.

L] b

Remots nput Pozition Mo,
Posidtion Mo, 2

uPagHumber lePozl_Posi lePogition
LI g

E) =u Pazition Mo EDMOVP Il Command Poeition
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>m Explicacdo detalhada do programa
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momento em gue
> uPosNumber é 3
como o FB de inicio
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-T.mc Conzt  Time Caonst
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>m Explicacdo detalhada do programa

(7) Operacdo de posicionamento
Execute o function block "MC_MoveAbsolute".

* P tioning

WC_Moved— ( MG
“‘ﬂg Absolute Vabse Fogr=

DUT:Axiz  AwisDUT

Aiiz fxis
miformat infir mat
o ok

Information

bRI Move Abs b 1_Move AbeCom

Bo2 P

{ | B:Execute Dore:B O

Executi Executi
an o
comman complet

[L=ly]
/'D Positioning data Mo. especificado aqu?\
€ o numero da tabela de pontos que
WFest | 1 armazena a posicdo alvo a ser inserida no
i?.';}l-ﬁ'; ﬂ FB e os dados de velocidade.
- Neste programa, o Positioning data No. e

Remote kput
Start Abzolute
Positioning

Positioning
Complete

kﬁxadn como 1. J

lePasition
r

i L:Position  Comma-

Sommard Ea:n&rr;ma r.':l.lfn::;rtlj

Pasition position execut]
o
b | MoweAbeError

leSpeed )
{ H Lelocity '

Command Velocity Pazitioning Error

Speed
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>m Explicacdo detalhada do programa

LdAccel

{ .y

Command
fccel Time
Const

udDecel
{ H D:Decel**

Deceler
ation
time

Command
Decel Time
Const

W Direce-
Rotatio

n
dwectio
n

uhsc ] Moy

ehbsEr

4

Positionine
Errar Code

No FB de MC_J4GFIO, o valor da
entrada é ignorado.

I
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>m Explicacdo detalhada do programa

(8) Reset do erro
Execute o function block "MC_Reset".

[FEmor Reset
MG _Reset == { MG

"'1% Buis Error Resst

B
[ }H ouTAkie  AxieDUT

Ao | Bxig Hxis
%8 H

Infor mat infarmat]
an 1

Information

o o I_Hr'rh Faliy =]

BExecute Dore B i

Executi Exacuti

[=4] ar

comman comphet
-4

Ramate hput Resst Complete

Errior Regst

Busv:B

Exocuti
ng

Error B

Reset Error

ufix] Fes
#tEmll

ErrowlDeess -[ }

Elrljll Paget
HHE Errar Gode
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Verificacdo da operacao

Constantes de aceleracao: 50mseq
Constantes de desaceleracao: 50mseg

gy Comando da posi¢ao: 0,000mm
c Comando da velocidade: 100,00r/min

Selecio do nimern Selecio do nimero
da posigic 1 da posigie 2

L

[~—
_ ﬁhvmﬁlmmwmmmmmmm\‘w

A verificacdo da operagdo esta concluida.
Ir para a proxima pagina.
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]
m Resumo deste capitulo

Meste capitulo vocé aprendeu o seguinte:

« Registrando a biblioteca de FB
+ Configuracdo do GX Works3
Configuragdes de parametros do servo amplificador

Exemplo de programa

Verificacdo da operacédo

Pontos importantes

Registrando a biblioteca de FB Registre o arquivo de biblioteca de FB no arquivo de projeto.

Configuracio do GX Works3 Defina areas consecutivas equivalentes ao nimero total de RX/RY e RWw/RWr do servo
amplificador usado no modo de I/Q para o dispositivo no lade da CPU, que & o destino
da atualizagdo da conexdo.

Configuragbes de pardmetros do servo Mo programa de exemplo, 0 método de retorno & posicéo inicial € definido como
amplificador Method & do perfil de acionamento CiA 402,

Quando se faz o posicionamento com o FB, ndo é necessario configurar a tabela de
pontos.

Exemplo de programa Defina a estrutura dos tipos AXIS_REF_J4G, MC_J4GF e st_RemoteReg.
Reflita o sinal do madulo de entrada remota no dispositivo de conexdo do servo
amplificador.

Verificacdo da operacio A operacdo de posicionamento & efetuada com a execugdo do FB.
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B

C Teste YT

) ﬂﬂﬂ

Agora que vocé concluiu todas as ligbes do curso MELSERVO Basico (Modo I/O do Servo Amplificador MR-J4-GF),
esta pronto para fazer o teste final.

Se tiver qualguer duvida sobre os topicos abrangidos, aproveite esta oportunidade para revé-los.

O Teste Final € composto por 5 perguntas (7 itens).

Vocé pode fazer o teste final quantas vezes desejar.

Como é feita a pontuacdo do teste
Depois de selecionar a resposta, ndo se esqueca de clicar no botdo Resposta. Sua resposta sera perdida se voce
continuar sem clicar nesse botdo. (O sistema assumira que essa pergunta nao foi respondida).

Resultados da pontuacao
O ndmero de respostas corretas, o nimero de perguntas, a porcentagem de respostas corretas e o resultado
(aprovado/reprovado) aparecem na pagina de pontuacao.

Respostas corretas: 5

Para passar no teste, vocé
Total de perguntas: 5 precisa responder corretamente
a 60% das perguntas.

Porcentagem: 100%

Continuar ‘ I Rever

« Clique no botio Continuar para sair do teste.
= Cligue no botdo Rever para rever o teste. (Verificar a resposta correta)
» Cligue no botdo Repetir para refazer o teste.
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B

} Teste Final 1

) oo

Selecione todas as afirmacbes corretas para descrever o modo de I/O do servo amplificador MR-J4-GF.
(Varias selecbes disponiveis)

— Ao utilizar o servo amplificador MR-J4-GF no modo de IO, o modulo de simple motion deve ser usado
como controlador.

~ O modo de [/O e o modo de movimento podem ser usados juntos, na mesma rede.

— O posicionamento pode ser feito com o acionamento/desligamento do dispositivo de conexdo na
CC-Link IE Field Network.

Resposta l I Volta ]




kil Servo_MELSERVO_Basics(MR-14-GF_Servo_Amplifier_I0_Mods)_POR

B

} Teste Final 2

) ﬂﬂﬂ

Selecione os termos corretos para substituir () nas seguintes frases.

= Quanto utilizar o MR-J4-GF pela primeira vez, registre (1), | ¥ no GX Works3.
= Chame (2)_ ¥ quando configurar o parametro e a tabela de pontos do servo amplificador MR-J4-GF.

= Registre o dispositivo conectado a rede em (3), ¥ da CC-Link IE Field Network.

Termo
(1) 1: Perfil 2: Identificacdo do médulo
(2) 1: MR Configurator2 2: MT Works2
(3) 1: Estagcdo mestre 2: Estacdo escrava

I Resposta l I Volta ]
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} Teste Final 3 ) 00c

Selecione a janela correta a qual o nimero do dispositivo de conexdo da comunicacdo do CC-Link IE Field esta atribuido.

~ "Network Configuration Settings”

)

"Refresh Setting”

L)

"Refresh Timing Setting”

Resposta l I Volta ]
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} Teste Final 4 ) 00c

Selecione todos os itens de definicdo corretos, definidos com os parametros do servo amplificador, entre as
seguintes op¢des. (Varias selegdes disponiveis)

~ Numero da estacdo
Meétodo de retorno a posicdo inicial
Valor de controle de velocidade

~ Dados da tabela de pontos

Resposta l I Volta ]
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} Teste Final 5 ) ooo

Selecione todas as afirmativas corretas sobre as vantagens do programa que utiliza o Motion Control FB da PLCOpen.
(Varias selecbes disponiveis)

~ O programa é protegido pelo teste "caixa preta” (black box) e protegido pelo FB.
~ A legibilidade do programa melhora.
~  Ainterface padrdo melhora sua capacidade de reutilizacdo.

~ O FB de controle de movimentos permite programar de forma independente dos
fabricantes do PLC, o que gera a reducgdo nos custos com treinamento.

Resposta l I Volta ]
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B

Pontuacao no teste

) ﬂﬂﬂ

Vocé concluiu o Teste Final. Seus resultados sdo os seguintes.
Para terminar o Teste Final, va para a proxima pagina.

Respostas corretas : 5

Total de perguntas: 5

Porcentagem: 100%

Continuar | ‘ Rever ‘

Parabéns. Voce passou no teste.
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»

Vocé concluiu o curso MELSERVO Basico (Modo de I/O do Servo Amplificador MR-J4-GF).

Muito obrigado por fazer este curso.

Esperamos que tenha gostado das ligdes e que as informacgdes
adquiridas sejam uteis no futuro.

Vocé pode rever o curso quantas vezes quiser.

Rever ] ‘ Fechar ]




