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€Y objetivo do curso ) 000

Este curso foi desenvolvido para pessoas que vao utilizar a série MELSERVO-JE pela primeira vez para construir um
sistema servo com conexdo Modbus. O curso fornece instrugdes em topicos desde a instalagao e conexao dos fios
até a operagao de teste e o monitoramento.

Descreve como ocperar o servo amplificador
usando a comunicacdo Modbus-RTU para o
controlador programawvel.

1. Inicializacdo do modulo 2. Configuraces de parametros

4. Operagdo do MR-JE-A usando a funcao
de comunicacio Modbus do FX5U

3. Realizacdo da operacdo de posicionamento

Esse curso requer o conhecimento basico de servomotores CA.

Os cursos abaixo sdo recomendados para iniciantes.
Curso de equipamentos FA para iniciantes (servomotores)
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Estrutura do curso ) o0

Estes sdo os conteludos do curso.
Recomendamos comegar do Capitulo 1.

Capitulo 1 - Inicializacdo do maédulo
Descreve os procedimentos de inicializagdo para sistemas servo.
Capitulo 2 - Configuracoes de parametros
Descreve as configuracdes de pardametro do controlador programavel e do servo amplificador.
Capitulo 3 - Realizacdo da operagao de posicionamento
Descreve como operar o servo motor utilizando um programa de exemplo.
Capitulo 4 - Operacdao do MR-JE-A usando a funcao de comunicacao Modbus do FX5U

Descreve como operar o servo amplificador usando a comunicacdo Modbus-RTU para o controlador programavel.

Prova final

4 segdes no total (9 questdes) Nota de aprovacao: 60% ou maior.
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Navegigﬁo entre as telas

) ﬂﬂﬂ

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" sera exibido, permitindo que vocé navegue até a pagina
desejada.

Sair do curso.
A janela, como a tela de "Contetdo”, e o curso serdo fechados.
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€= Cuidados de uso ) 000

Precaucoes de seguranca

Ao usar produtos reais durante o aprendizado, leia todas as "Instru¢ées de seguranga” nos manuais adequados e use-
os adequadamente.

Precaucoes deste curso
- As telas do software exibidas neste curso podem ser diferentes da versdo que vocé utiliza.
Esses sdo os softwares usados no curso e suas respectivas versoes:
- MELSOFT GX Works3 Ver.1.017T
- MELSOFT MR Configurator2 Ver.l.37P

Materiais de referéncia

Essas sdo as referéncias relacionadas ao curso. (O uso delas é opcional).
Clique no nome da referéncia para fazer o download dela.

MNome da referéncia Formato de arquivo Tamanho do arquivo

Recordingpaper Arquivo compactado 6.62 kB
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>m Inicializacao do moédulo 3 000

Este capitulo aborda os procedimentos de construcédo, desde a ligagao dos fios de cada unidade até a energizagao.

m Configuracao do sistema )

Essa a configuracao do sistema de exemplo usado neste curso.

Modbus-RTU

MR-JE-10A MR-JE-10A

HG-KN13J(-5100) e/ LG-KNI13J(-5100)

Passo do fuso de esferas: 10 mm Passo do fuso de esferas: 10 mm
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»m Inicializagao e fiacao

) ood

O diagrama de fiacdo serve apenas como referéncia.
Consulte o Manual de instrugdes para ver a fiacdo real.

m Procedimento de inicializagﬁn

Esse é o fluxo de descrigbes dessa seg@o.

Fiacdo do controlador programavel
Energia, terra

v

Fiacdo do servo amplificador
Energia, energia do motor, encoder

v

Fiacdo do cabo de comunicacgoes
Localizacdo do terminal
Diagrama de ligacdo do cabo

v

Fiacdo de sinais externos de entrada

Interruptor de parada forcada, limite de curso para frente/para tras.

v

Energizacao
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m Fiacdo do controlador programavel

) 00

controlavel FX5U.
Trifasica 200 V AC para 240 V AC

&

n \
Ao cabo de =

forca do servo
amplificador

Conecte o cabo de for¢a ao N, L e os terminais de aterramento no bloco de terminais de entrada do programador

Disjuntor em
caixa
moldada
(MCCB)

Disjuntor
(CP)

ran
o
rn
sal FXSU M

NTeT1234587

VUL MERND

—
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>m Fiacao do servo amplificadnr

)

Conecte o cabo de forga aos terminais L1, L2 e L3, e ao terminal dianteiro de terra no CNP1 do servo amplificador.
Conecte o cabo de forca do servomotor aos terminais U, V, W e terra no CNP1.
Conecte o cabo do encoder ao CNZ2.

Cabo de forca do servomotor

Cabo do encoder

(]
]
'3

e

Trifasica 200 V AC para 240 V AC
~
Ao cabo de
forca do PLC
L
i |
"q_;.q .- re LTI
Disjuntor em Disjuntor em
l caixa moldada l caixa moldada
— (MCCB) ‘- (MCCB)
I Contator l Contator
Firs magnético Cirs magnético
“ M g “ W o
& Lo
<

Cabo de forca do servomotor
]
g =

—

Cabo do encoder

ood
1/2

P —
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>m Fiagdo do servo amplificador

) ood
2/2

Cabo de forca do servomaotor

O
4

ﬂ Cabo do encoder

Trifasica 200 V AC para 240 V AC
~
Ao cabo de
forga do PLC
.
i | |
!q.-l e rﬁ_ﬁl L
Disjuntor em Disjuntor em
l caixa moldada l caixa moldada
S (MCCB) — (MCCB)
£ B
I - Contator l - Contator
-:r magnético ',;:!‘ magnético
e (MC) oy (MC)
| —
S ®

Cabo de forca do servomotor

Cabo do encoder

]
]
173

‘—
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fm Fiacdo do cabo de comunicagdes ) IEIL/II; (o

Conecte o cabo de comunicagdes conforme abaixo. Esse € um diagrama de conexdes para fiacdo full duplex.
Em ambientes com baixo nivel de ruido, mantenha uma extensao total de 30 metros ou menos.

g @1 = Ajuste a chave do terminador

EL para 3300 i CN1
{Observacao 1 (Observacao 1
Placa
13
14
—_— 39
40
- g 31
F-' -l (Obseryacao 2) | 3
1 [ =
o . b N Ty I '\_.\ b — =
-~ T 1 [
=0 000
| |
oREzE d4-F 4
Yagag T"———""
BRGeE
Glolc}lo Olo Bomeira de
(T 1] O[O[O[O[O[0] wonexse
Malha J Malha
!-:.-----i,----‘“‘ .-“-;---If----.-.-,
- 1 - . 7 .
HEL ] FL FL | HEL
LI | A LI | LI | 2 LI |
7 7 L | 7
\L o __ My LY A ¥
{Observacoes)

1. Os nomes dos terminais do CN1 do MR-JE-10A estdo descritos abaixo. O terminal LG esta disponivel para pinos diferentes de n® 3.

4




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_PT

m Fiacdo do cabo de comunicagdes

(Ob ser'l‘at;i: 2

| _
-
-T —
-
—— — -

-—— = ==
i
-

Flaca | 5D

13 SOP
14 SDN
39 RDP
40 RDM
3 TRE
3 LG

[
- [
EEEE IM"‘la
. a
SREZER i
CFIT X ~—==|-7
52888 '
OIO|C}|O|O|O Bomeira de
HEEEE OlOIOIOICIQ)] conexde
Malha Malha
- - Rl |
Iy Iy I 1y
- A—— S A—_
e | t — | t
LI | y, LI | L 7 LI |
= L = =
| . ¥ LV A Y
{Observacdes)

1. Os nomes dos terminais do CN1 do MR-JE-10A estdc descritos abaixo. O terminal LG esta disponivel para pinos diferentes de n® 3.

2. Conecte o RDN e TRE (Terminador) apenas no Eixo 2 (eixo final).

4
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»m Fiacao do sinal de entrada do servo amplificador

) 000

Servo amplificador do Eixo 1

@ e

Interruptor de

CN1
44 LSN
43 LSP
42 EM2
21 | DICOM
46 | DOCOM

parada forcada

r

B G

Final do curso para frente

.

Final do curso para tras

Conecte a chave do contato normalmente fechado de cada sinal ao sinal de parada forcada, fim de curso dianteiro e
do fim de curso traseiro do servo amplificador.
Esse € um diagrama de conexdes para a entrada sincronizada.
Faca as mesmas conexdes para o servo amplificador do Eixo 2.
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»m Energizacao ) 00c

Verifique se a chave RUN/STOP/RESET do controlador programavel esta em STOP.

=l

®

2 ==

Ligue a energia.

Se o alarme E6.1 for acionado para o servo amplificador, verifique se o interruptor de parada forcada esta conectado
corretamente ao EM2.

{ Para inicializar o sistema de forma mais segura, é recomendavel verificar o funcionamento apenas do motor antes

de iniciar a operacao da maquina. Para obter mais detalhes, consulte o Manual de instru¢des do servo amplificador.
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m Resumo desse capitulo

Nesse capitulo, vocé aprendeu:

« A configuracédo do sistema

« Ainicializagéo e fiagcdo

Pontos importantes

Configuracio do sistema Configurar um sistema em gue um controlador programavel FX5U e 2 servo amplificadores
MR-JE-10A estdo conectados por Modbus-RTU.

Inicializaggo e fiacaot Fazer a conexdo do cabo de forga do programador controlavel, do cabo de forga do servo
amplificador, do cabo de forca do servomotor, do cabo do codificador, do cabo de
comunicacdo e dos sinais externos de entrada/saida.

Ao fazer a ligagdo do cabo de comunicagdo, conecte o terminador ao controlador
programavel e ao servo amplificador da estacio final. Os terminadores sdo instalados dentro
do controlador programavel FX5U e do servo amplificador MR-JE-A.

Depois de fazer as ligagtes, ligue a energia.
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>m Configura¢des de parametros ) ooo

Nesse capitulo voceé fara as configuragées de parametro do controlador programavel e do servo amplificador.

As seguintes versdes do MELSOFT sdo necessarias para o contetido desse curso.

MELSOFT GX Works3 ver.1.017T ou mais recente
MELSOFT MR Configurator2 ver.1.37P ou mais recente (observagio)

(observagao) MR Configurator2 instalado ao mesmo tempo em que o GX Works3.
Nao é preciso adquirir o MR Configurator2 separadamente.
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>“ Configuracdes do servo amplificador

) ﬂﬂﬂ

Conectando o servo amplificador e o PC

Use um cabo USB para conectar o servo amplificador ao PC.
Mo servo amplificador, conecte o cabo USB ao CN3.

Servo amplificador do Eixo 1

Cabo USB
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»m Configura¢des de parametros do Eixo 1

(1) Inicie e MR Configurator2 e crie um novo projeto.

1) Clique no icone Criar novo projeto na barra de menus.
2) Na tela Criar novo projeto, selecione "MR-JE-A" na lista suspensa dos tipos de modelo.
3) Clique em [OK].

Th Lt s progec? mll e OpEned st e
Dh“l“
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1)
2)
3)
4)
5)

»m Configuragoes de parametros do Eixo 1

(2) Especifique as configuragdes para habilitar a leitura e gravagao de todos os parametros.

Clique duas vezes em [Parameter] na arvore de projetos.

Na tela Configuragao de parametros, clique em [List Display] — [Basic].
Selecione [PA19] e defina o parametro para "00AB."

Com o PA19 selecionado, clique no botao [Selected Items Write].

Depois que a gravagao no servo amplificador for concluida, religue a energia.

| mmect Pew [l Pwometer Setwg(l) Pyameser Safety Postogngdats Moot Dogness  TestMode  Adjatment [oow  fgndow ke -8 X

-
b
DY
e D
"
Comporent part | [PAds  OMx Ehc, goar tummerator (O, ple. it facter ) LIS
Poacdan conbal AT SOV Blec, gowr dencrenator (T, pls. it factor den ) 18 2ot
Sowed conirol AR ATL A g node Q000 0004
Torgue controd LU A0 g Teparee 149
fowed miwg (% [ral0 e npowtion renge 0388
Berv0 syt PALL TP Formard rotation torgue iwt - 0.0-100.0
Basc N L PR et rtebon e g et “~ 0,0:100.0
Extaraon PALY M Cornand pulse rput strts 00000442
Piwe | PAA L RoLaton dredton selecton 01
Py 2 & e Encoder mput b ey 104
Fwd | 3) TR Ereoder output puse 2 LAIH04
\Wor aton oo For marufactaer setting

W
0201
0000
0000
0200

°
0000
0000

0000
020
0000

<
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m Configuragdes de parametros do Eixo 1

(3) Verifique se a |eitura e gravagao foram habilitadas para todos os parametros.

1) Clique no botao [Read] na tela Configuragdes de parametros.
2) Verifigue se o numero de itens com parametros configuraveis mostrados aumentou na Exibicdo em lista.

Dperation mode
Regenerative option
 For manufacturer setting
 Function selection A-1
Number of command input pulses per revolution
Bec. gear numerator (Cmd. pls. muit. factor um.)
Blec. gear denominator (Cmd. pls. mult. factor den. )|
Auto tuning mode
Auto tuning response
In-position range
Forward rotation torgue limit
Reverse rotaton torgue imit
Command pulse input status
= Digitsl [jO Encoder autput pulse
Basc Encoder output pulse 2
Extension | For manufacturer setiing
£ MLt display Parameter block
Basc Tough drive setting
GainFilter Function selection A-3
Extenson For manufacturer setting
Lo Dirive recorder arbitrary alarm frigger setting
Function selection A-4
One-touch tuning - Overshoot permissble level %
Function selection A-5

§.

Torgue contral
Speed setting (5
= Servo adjustmen

Basic
Extension
Filker 1
Filter 2
Filter 3
Vibration cor
One-touch ©

Gain chamgng

432233828234

§E838_BEBE8EE
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m Configuragdes de parametros do Eixo 1

) ﬂﬂﬂ

(4) Defina o modo de operagdo para o modo Tabela de pontos.

1) Clique em [List Display] — [Basic].
2) Selecione [PA01] e defina o parametro para "1006" (Positioning mode (point table method)).

Parameter Setting X |

PM]acst  |v| +fRead [§]SetToDefault Joverify [ paamete Cony [dj Parameter Block
Eﬁ:lm BRsave as  [[HCopy [TFast= WMUndo AMaiRedo

Alarm sel'thi h|
Tough drive
Drive rponed
Comiponent 2]
Position oon.u w
Speed control | For manufacturer setting | !
Torgue control PADS  *AOP1  Function sslection A-1 | [ 0000-2000 2000
Speed setting (S PADS | *FBP Mumbeer of command input pulses per revolution 1000- 1000000 10000
= Servo adjustmen PADE  |CMX Elec. gear numerator (Cmd. pls. mult. factor num. ) 1-16777215 8152
Basic PAD? | CDV | Elet. gear denominator (Cmd. pls. mult, factor den.) . 1-16777215 625
Extension PADE  ATU Auto tuning mode | [ 0000-0004 0001
Filter 1 PAD9 |RSP Auto tuning response . 1-40 15
Filter 2 PAID INP In-position range | 0-65535 100
Filter 3 PALL TP | Forward rotation torgue limit % 0.0-100.0 100.0
Vibration cor PALZ TN Reverse rotation torgue limit % 0,0-100.0 100.0
One-touch t| | |Pa13  |*PLss Command pulse input status ' 0000-D412 0100
Gain changing PAl4 "POL Rotation direction selecton | -1 1]
= Digital [jO _||FPAls "BMR | Encoder output pulse pulse jrev | 14194304 4000
Basic T |pae B2  Encoder gutput pulse 2 | [ 14194304 |
Extension PALT For manufacturer setting [ D000-0000a 0000
For manufacturer setting [ 0000-0000 0000
|Parameter block | [ Q000-FFFF O0AE
 Tough drive setting | [ 0000-1110 0000
Function selection A-3 [ 0000-1001 0001
For manufacturer setting [ 0000-0000 0000
| Drive recorder arbitrary alarm trigger setting | [ Q00077 0000
Function selection A-4 0000-0002 0000
' One-touch tuning - Overshoot permissible level % 0-100 0
Funiction selection A-5 | 0000-00A1 0000
| For manufacturer setting | [ 0000-0000 0000
For manufaciurer setting 0000-0000 0000
For manufacturer setting ' 00D0-D000 0000
For manufacturer setting | DD00-0000 0000
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»m Configuracdes de parametros do Eixo 1

) ﬂﬂﬂ

(5) Faga as configuragdes para a comunicagdo Modbus-RTU.
Esse curso usa as configuragbes mostradas na tabela abaixo.
A préxima pagina mostra como definir os parametros para a comunicagdo Modbus-RTU.

Item Detalhes da configuragio

Codigo da area 1 (para o Eixo 1)

Protocolo e

S Modbus-RTU
comunicagao

Taxa de
transmissdo da 115200 bps
comunicacao
Operagdo de . :
entrada do Operate via I:'dodbus RTU
: . communication
dispositivo
Paridade Mo parity (stop bit length: 2 bit)

Tempo limite 0[s]
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»m Configuracdes de parametros do Eixo 1

) ﬂﬂﬂ

F

bt

! Project ‘View File

Parameter Setting(Z)

NP A S| @ (5| B aig [y @ & o o

Parameter

Safety

Positioning-data  Monitor

W] Axist

Parameter Setting xl

Diagnosis

Test Mode

Adjustment  Tools

Window Help

M ) Read [#) SetToDefault Jverify [ Parameter Copy [m] Parameter Block

i F¥0pen [Mysave As [HCopy |ThPast= MMUndo MaRedo

Speed contral &]
Torgue control
Speed setting (5
[=- Servao adjustmen
Basic
Extension
Filter 1
Filter 2
Filter 3
Vibration cor
One-touch t
Gain changing
[=)- Digital 1O
Basic
Extension
Analog input
=-{EiList display
Basic
Gain filter
Extension
Lo B |
Extension 2

Extension 3
Ointinn sethinn M

Ii] w | [L]

xtension 3
Ma, Abbr,

PF28
PF29
PF30
PF31
PF32
PF33
PF34
PF35
PF36
PF37
PF38
PF39
PF40
PF41
PF42
PF43
PF44
PF45
PF46
PF47
PF43

=0VAaL
*FOPg
RTL
FRIC
=IET
*FOP10
*S0P3
OTaOP1
OTapP2
*FOP11
IPFSY
IPFRV
IPFSP
IPFSTEL
IPFSTE2
*IPFSTC
ORLY
*FOP12
MIC

Marme
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting

Machine diagnasis func. - Friction judgement speed

For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
For manufacturer setting
Function selection F-12

Modbus-RTU communication - Communication time-ou s

For manufacturer setting
For manufacturer setting

lSElected Items Write I [ Single Axis Wirite

Uriits Setting range

r fmin

-100-0
0000-0001
0-0
0-65535
1-50
0000-0001
0000-1000
0000-1111
0000-1000
0000-0021
Q000-FFFF
Q000-FFFF
0-20000
0-10000
0-0

0-0

0-100

Axis1

L TR e R o Y [

Diocking Help

Ready

[Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB

Isso conclui as configuracdes de parametro

para a comunicacdo M

bus-RTU.

_———— {:quue am n para avancar para a préxima tela.

OVR

MLUM
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>m Configuragdes de parametros do Eixo 1 ) 000

Dependendo do modo de controle definido no parametro PAOL, o conteldo da configuracdo do parametro PC71 estara
sujeita a restricdes como as descritas abaixo.

Alem disso, os dispositivos de entrada usaveis e o registro do Modbus serdo alterados. Fique atento.

Consulte a documentacgdo técnica para ver mais detalhes.

[Configuracdo do [Pr. PC71] para a comunicagao Modbus-RTU]

Comunicacdo Modbus-RTU

[Pr.PAO1] Para operar Para operar dispositivos de

dispositivos entrada pela comunicacao
de entrada por DI Modbus-RTU

___0(Modo de controle de posicéo)

___1(Modo de controle de posicdo e de velocidade)

___ 2 (Modo de controle de velocidade)

- Indisponivel
___3 (Modo de controle de velocidade e de torque)

1_1
___4 (Modo de controle de torque) -
___5(Modo de controle de torque e de posigao)
___6 (Modo de posicionamento (método de tabela de pontos)) 0 1
___T7 (Modo de posicionamento (método de programa)) ‘ - ‘
. ~ - . ™
E possivel fazer o seguinte Monitorar Configurar
com a comunicagao parametros
Modbus-RTU : (1) Monitorar
(1) Monitorar (2) Configurar parametros
g (2) Configurar pardmetros PAN (3) Operar o motor

S
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>m Configuracdes de parametros do Eixo 1 ) 000

(6) Faca as configuracdes dos parametros que correspondam a maquina.
As seguintes configuracdes devem ser especificadas no sistema de destino desse curso.

1) Defina o método de retorno a posicéo inicial para o método de definicdo de dados.
- Defina "0012" em PT04.

2) Nesse curso, o método de posicionamento da ordem esta definido para o método de comando de valor incremental.

EEE)  Defina "0001" em PTOL.

3) Defina a engrenagem elétrica.

Se um fuso de esferas de passo 10 mm for usado e ndo houver caixa de reducéo, o calculo é o seguinte.

PAO6 131072 8192
PAO7 10000 625

- Defina "8192" em PAO6 e "625" em PAQ7.
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»m Configuragoes de parametros do Eixo 1

(7) Grave os parametros no servo amplificador.

1) Na tela de ConfiguracGes de parametros, clique no botéo [Single Axis Write].
2) Apos concluir a gravacao dos parametros, ligue o servo amplificador novamente.

coooBERBEEE Bu. .. 88,

o0

Scenson2  |PCS)  COPS  For manufacturer setting ! 0000-0000
Aamsettry  |2C51 RSER Forced stop decsleration tme constant ~ 0-20000
Toughdmve  |PCS2 RSBS ~  For manufachrer seting. 0-1000

Drive record 2053  RSRX For manufachurer setting 0-20000
Position control PCSS  RSPZ For manufacturer setting 02
Torgue control 2C57 "BRS2 For manufactrer setting 00000000
Soeedsemng 5 |PCS8 O For manufachurer seting 0-20000

= Servoadpstmen  |PCS3  COPC For manufactrer setting 0000-0000
Sasc T jPCed  "COPD  FunchonselectonCD 0000-1001
Extenson PCS1 “COPE For manufacturer settng 0000-0011

Fiter 2 POE3 For manufachrer setting 0000-0000
Vibrason cox PCES For manufactrer setting 0000-0000

Gan changng 2087 LPSPH Mark detection range+ 235322
Extension PC70 SNOM. Medbus RTU Communicaton station number settng 0-247
Anaiog rout PC71  “COFF Funcion selection CF selection 0000-2161
= EBLst dspiay PC72  "COPG  Funchion selection CG selection ! 00200001
Basc °C73 BRW Error excessive waming level rev 0-1000
Gan ffizer PC74 For manufachrer seting 00000020
Extenson C75 For manufacthrer settng 0000-0000
0 PC% For manufacturer seting 00200000
Extension 2 w |PC77 For manufacturer settrg 0000-0000
) —— =~ PC78  For manufacturer setng 0000-0000
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>m Configurac¢des de parametros do Eixo 2 ) o0

No servo amplificador do Eixo 2, altere apenas as configurages para o nimero da estagdo de comunicagdo Modbus-RTU.
Defina todos os parametros para os mesmos valores do Eixo 1 com excecdo de PC70, que deve ser definido em "2".

PA19: Defina em "00AB" ]

¥

Grave no servo amplificador ]

Servo amplificador do Eixo 2

" — Cabo USB

Ligue novamente ]

h 4

~ =
Defina os seguintes pardametros
PAO1 : 1006

PC70:2

PC71:0041

PF45 : 0002

PF46:0

PTO5 : 0012

PTO1 : 0001

PAOG : 8192

PAO7 : 625

¥

Grave no servo amplificador ]

*

Ligue novamente ]
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>’m Conﬁgurat;ﬁes do controlador prugraméuel ) 00

@ZXE Conecte o Controlador programavel e o PC )

Use o cabo Ethernet para conectar o controlador programavel FX5U e o PC.

Cabo Ethernet




|
) ood
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»m Faca download do arquivo do projeto de exemplo

Clique agui para fazer download do arquivo do projeto de exemplo.
Abra usando o GX Works3.

S MELSORT G Weries3 . PC 06 70K DesktopRsampieprogramssmplesrogram g3 « [Proghou [PRG] [LD] Morskoreg (Resd Oniy] 4260... [ | 1~ |kl
| project fde Ewd/Meplnce Convert Yww Onine Debup Diagnostics Jool  Window  balp -
DEAS v = JEDTesGEE AR RR T80 EATaa ™,

A Nl Tl o IR R o
HUTRH U FLAAI DR DU I RANE LIS 3R ARIPERAR XL |

o] Pregion; [PRG) [LE) Monne

s e T i ErD Pl belom saeo
critrplier Lise the el ssttings of the projeat
o Emolifier St 1Fe oortnG | mode 10 the positioning |
[ . g1 Bt ing ol X

ol P
urting this Sl prmEem 10 e Sotus| symten, e s o wenfy thet then e o probams with control inthe setam
Ak irpericak, condtions inthe tangst system whens mnekdersd recessan,
iit=ibishi Flecinic will mob be liabie for sny demege or ipss resuting from the wee of this ssmple pogram

wiritisl ssrtings of & function ook
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ESEE
w
@EEI configuragées de comunicagdo do GX Works3 ) oo
Para conectar o PC e o PLC por Ethernet, confirme as configuracdes para a conexdo destinada especificada para o GX Works3.
] =

Onbre Dwbug Diagnostics  Tool  Wind

L.u- E.P::Tm:m:m — = =y (3) Quando essa tela for
s : 0
= wite m,‘ ) exibida, clique em

(2) Na interface do PC,
selecione "Ethernet
Board".

(1) Na barra de ferramentas
do GX Works3, selecione
[Online] — [Specify

Connection Destination].

[Yes].
Current

'l 4 Seleched. Are you Sure you want Lo nue?
e
i i ity
L

- ] Mo

User Data(E) ] —
Set Chock...
Monitor(M) b
watch(T) ¥
User Authentication. .. 3 —

+ L )

| MELSOFT GX Works3 [==

(4) Na interface do controlador programavel,
selecione "PLC Module." Em Other Station
Setting, selecione "No Specification.”

-0 Succassfully connected with the FXSUCPEL.

(5) Clique em [Communication Test].

A

(6) Se o teste de comunicagéo for bem

sucedido, é possivel se comunicar com o
controlador programavel.
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»m Configuragoes da porta RS-485 3 00®

Verifique as configuracdes da comunicacdo Modbus-RTU do controlador programavel.
Essas configuracdes devem corresponder aquelas do servo amplificador.

No projeto de exemplo, elas ja foram especificadas. fern Detallias da configunacho

Protocoloe | 1o dhus-RTU
- 7 T — —— - ey e S v ey e P p et — comunicagao
PO 3R Petasn et fee R by WSS Jw geee e it
AR - K AN RINNSPRRRR SN ML B~ 88 . Paridade Sem paridade
R e
=2, Interromper 2 bit
: paridade
Taxa de
(1) No painel de navegacao, clique transmissdo da | 112200 bPs
duas vezes em [Module _ 5
Parameter] — [485 Serial Port]. o T L D L L ———r oy —— s s )
ot B9 Eefawes Corvet Voo Qe Cnpm Gpmive Dwt Mentw by L
BAG . SLIROD e BN SIRRNR T OB LA EBS ", 00 .
B TTARE SE YR,
B rooivm oepewtiy €8s Se =
S |
& r“u-ovn- :"(v :'L-v; - -
S s &= )
e e |
|
(2) Especifique as
configuragoes conforme a |
- tabela acima. '

Pon Lot Pt Rennd Qe Terws fu Delag Tovrm
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|

»m Gravando o programa

) ﬂﬂﬂ

Grave o programa no controlador programavel.
Ao concluir a gravacdo, coloque a chave RUN/STOP/RESET do controlador programavel em RUN.

e e e
B =] BilE - Bl ~ Bes =
w— g e —
R | im0 M S () b S e
Ly am ms - [ ] i = .- D -
= vmmews
[ R & . z
§oo= =7 N
jE. = tﬂ-
B Bl Lo o
[ — e —
T S
,"L = — P F
== l.ﬂ* )
= — : L '
T - - =
— -
W e o -
W — . -
I C— .
- —
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w»
m Resumo desse capitulo

Nesse capitulo, vocé aprendeu:

« As configuracées do servo amplificador.

« As configuragées do controlador programavel.

Pontos importantes

ConfiguragBes do servo amplificador. Especifique o método de Tabela de pontos como modo de operagio.
As configuragdes da comunicagdo Modbus-RTU devemn corresponder aquelas do
controlador programavel.
Defina a engrenagem elétrica de acordo com a estrutura da maquina.

Configuragfes do controlador Primeiro, especifique as configuragdes para usar a Ethernet para se conectar ac PC.
programével. As configuragdes da comunicagdo Modbus-RTU devemn corresponder aquelas do
servo amplificador.
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|

>m Realizacdo da operacédo de posicionamento

) ﬂﬂﬂ

O programa de exemplo usa blocos de funcéo (FBs).

fins de explicagdo.

Com os FBs, os usuarios podem facilmente criar um programa e operar motores.

Esse capitulo descreve como operar o servo motor utilizando um programa de exemplo.

Nesse capitulo, a operacdo de cada contato é feita e mostrada na janela do GX Works3 e ndo em um programa para

Modo de monitoramento

)

Ligue o sistema.

Verifique se o controlador programavel e o PC estdo
conectados por um cabo Ethernet.

Na barra de menus do GX Works3, selecione [Online] -
[Monitor] — [Start Monitor (All Windows)] para ativar o
modo de monitoramento.

Online | Debwy Diagnostics Tool Window Help
Specify Connection Destination, ..

-
-

Read from PLL...

Write to PLC...

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

CPU Memory Operation. .,

Delete PLC Data...
User Data(E)
St Clack...

Maonitor(M)
Watch(T)
User Authentication...

MM AW el B aeq v

EEEETYYSSE

: &

H1

Az Station
riurriEr

v &t Monitor Mode

v | L

Manitor [Wrike Moda)

M Start Monitoring (All Windows)

L 4

— A
2% Stop Monitaring Al

B

.r:

)

Change Value Format (Decimal)

t+F3

Change Value Format (Hexadecimal)

. Device /Buffer Memory Batch Monitor
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|

hm Gravacao de dados da tabela de pontos

) ﬂﬂﬂ

m Executar bloco de funcoes

)

Primeiro, grave os dados da Tabela de pontos no servo amplificador do Eixo 1.
No programa de exemplo, os dados sdo gravados por meio do bloco de fungdes.

A préxima pagina mostra como especificar as configuragdes para os dados da Tabela de pontos usando o programa de exemplo.

U] MELSOFT & Werkad |, PC 08 MWDesktopvasmplaprogramissmiplapeogram gl - [Proglou (PRG] LD Mankonng (Read Only) 47865tp] v | il i)
| project it Erd/Replace Convert ew Crire Ospug Degnostis ool Mirdow  feip -8
W=l AE RIS T TR LT O R L T - 1 - I

e O R e

by = | | b TIETTTLLL TILLE
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|

»m Executar bloco de fungﬁes

) ood

1 MELSOFT GX Works3 ...

! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - O M
v ot B (T e | B B B | 29 30 5 R A I EERDBaa| oL

NPAS| e
B OB R BE D ‘{'}M i

PC 0670%¥Desktop¥sampleprogram¥sampleprogram.gx3 - [ProgPou [PRE] [LD] Monitoring (Read Only) 42665tep] EI@

AR Y H Uy L]
" F5 sF5 F& sFE F7

B o o R e e s el
sF7 sF§ aF7 aFS | safS =af6 =af7? =afs

aFS-;aFSan“II:I|I'IE'I| |_-|H>-|:}|-H_ 4rm|l§|:_=l‘ﬁi}ﬁ+ :%:::%@\Igﬂ :

| —)ﬁ
| Fa sF3 cCF3 cCFID

E Output

[+#] ProgPou [PRG] [LD] Monitor...

vl B= ProgPou [PRG] [Local Label ...

1
etPaintTas- b _SEtPDi -
B:i_... D_l:l'" &
| |
Exec Exed il R |
ution utior] ZetPointTable
com stat Execution=tat
R Lz s
bl SetPoi--
IES
[ Juwei= abe- ®
1 1 |
Axl | Stati for Al
Stat [ an rral ZetPointTable
ion | Ma. o Mormal
LT ple- Cornp letion
bl ZetPoj--
(B
I Liwdcjes o e
Ly B O
A1 | Pain Erra Al
Foin | t r
Eahl tma.l:.j = E'lz'm Isso conclui a configuracdo dos dados da Tabela
AR . de pontos com o programa de exemplo. | -
Clique em [ para avancar para a préxima tela.

Fx5U

| Host-192.168.3.250
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b
m Verifique as configura¢des do servo amplificador ) 000

Verifique se os dados da tabela de pontos foram gravados no servo amplificador.
Use um cabo USB para conectar o servo amplificador do Eixo 1 ao PC.
A proxima pagina mostra como verificar os dados da Tabela de pontos.

Servo amplificador do Eixo 1

Cabo USB

E s Cute
B T TR e e e S g e s T — -

e s
Lo - I X >

|
11
}
i

i
o
il

il
- ‘
;

:
'I
i

ol

.
1nn

e B e —— - -
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|

»m Verifique as configuracoes do servo amplificador

) ood

F

bt

! Project View File PointTable(Z) Parameter Safety Positoning-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
MRAA S @ % E gaigly ¥ ®Ha s
: Project 7 x Parameter 5etﬁn/o/ Point Table X ] 4 b -
=1 New project a | | [m] axis1 [v] F¥0pen [Hsave As ] Read Set to default T Verify [£]Detailed Setting [A]Single-step Feed
'ﬁ. System Setting 3 =
E E- Axis1:MR-JE-A Stam - E Encﬂll:ly' _I:E.E-:E — Insert I:DE'EtE ET\ES::.-'E &:\EC.C.
Parameter 1
@ Point Table Point table positioning operation (Incremental value command system) [Seler_ted Items Write ] [ Write All ] [ Lipdate
[ Program [v]
[( ] m | [ }] Target position Rotation speed | Accel, time const, | Decel. time const. Dweell time Auxiliary func. M code -
. 0.000-999,999 0-65535 0-20000 0-20000 0-20000 0-1,5-9 0-99
: Servo Assistant 1= Mo, mm rfmin ms ms ms =
1] 123.456] 100 10 10 0 0 0
Assistant List [ = R . - > g . -
3 0,000 0] U] 0 1] 0] U]
rL;-")Seruu Startup Procedure i 0.000 0 0 0 o 0 0
' 5 0.000 ] 0 0 0 ] 0
Servo | se 5 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
sepl e tater 7 0.000 0 0 0 0 0 0
e i 8 0,000 0] i) 0 1] 0] i)
P2 = l_ 9 0,000 0] U] 0 1] 0] U] [v
i
Step 1: Amplifier Setting
|_Ampifier Setting | { Docking Help 1 x
Step 2: Test Run
[ Test Run ] :
Step 3: Servo Adjush'nents TARG ET POS |T| O N . . . . lll
[[Servo Adjustments | ITsésa é:onclm a verificacdo dos dados da Point
Set target address (Absolute value) when using this poin i
& #, Maintenance of the . <
d;i Servo Amplifier Parts _ _ _ _ _ Clique em 0 para avancar para a proxima tela.
[_Mantenance__| Set the move distance when using this point table as incr 1

Ready [Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB

MLUM
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>m Gravando no servo amplificador do Eixo 2 ) (v I

Em seqguida, grave os dados da Tabela de pontos no servo amplificador do Eixo 2.
Semelhante ao Axis 1, use os procedimentos seguintes para gravar os dados da Tabela de pontos no servo do Eixo 2.

[ Ligue o contato bAx2_SetPointTableData. ]

¥

[ Verifique se o contato bAx2_SetPointTable_Completion foi ligado. ]

¥

[ Use um cabo USB para conectar o servo amplificador do Eixo 2 ao PC. ]

¥

[ Abra o MR Configurator2. ]
[ Leia os dados da tabela de pontos. ]

¥

[ Verifique se os dados da tabela de pontos foram registrados. ]
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»m Ligue o comando Servo-on ) 000

Ligue o comando Servo-on do Eixo 1.
(1) Ligue o contato bAx1_SVON e o servo sera ligado.
(2) No MR Configurator2, selecione [Monitor] — [I/O Monitor] e verifique se o sinal RD esta ligado.
(3) Siga os mesmos procedimentos para ligar o servo no Eixo 2. Ligue o contato bAx2_SVON.

<GX Works3> <MR Configurator2>
| 23 MELSOFT GY Wrks1 . 2 0470W0ethtngs — n WG] 1L0] Sareirng (ot vy} WEzee] | | . pont Tatle 1O Montter X = ink
|l'!" bt Seplan 0-" Mew Crive Depg m_ﬂ AT ngyrsi L8] A v !cu .nmam
OPRA . JED e SN S BRAER KR U8 .o @A N, g
lwo el 1 a-g_anto LI 4 2 2 [Pp—

INBwN BRIAXKAXZ LIS LI I IRAAY . REHpFN
ey - cas
Foston | Speed Torgue
15 w - d >
» 2 be SA _ Maye OFV )
- LA L AN | AM
o
-

(2) RD Ligado

L TH Nl LALLM
W’ LaLDR
2 > T
osd  ETW T
[ 000 Ma:
(1) Mantendo a tecla [Shift] pressionada, clique rm BKC

duas vezes no contato "bAx1_SVON". | | TERD D " ——
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= |
I opeacio ioc ) 0o
@XEW Adicionar itens do monitor )

Antes de fazer a operacdo JOG, adicione itens em Posicdo atual e Posicdo de comando na Exibicdo do monitor do MR
Configurator2.

(2) Clique duas vezes no botdo [Setting].

1 Cumulative feedback pukes
(1) Na barra de ferramentas MR |Vt 2| Servo motor speed
Configurator2, selecione 3|Droop pulse
[Monitor] — [Display All].

i Font spt = Line heght 12

Mo. Item

1 Cumubitve feedback pulses

2 Servo motor speed

3 Dipop pulss

4 Curmulative omd. pulses

5| Command pube frequency

6| Analog speed command vokage
7| Analog torgue command voltage
8 Regeneratve oad Ao

9| Effective load ratio

10| Peak bbad ratis

11 | Instantanaous torgue

12| Within one-revolubion posion
13| ABS counter
14 |Load e moment r@ato
15| Bus voltage

R PR R

g

F<g

(3} Marque as caixas em [Current Position] (4) O nimero de itens exibidos aumentara.
e [Command Position]. S ——

St T et e monyi S8 ROV E E
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»m Executar operacao JOG ) ooo

Use o programa de exemplo para executar a operagdo JOG.
A proxima pagina mostra como executar a operagao JOG.
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»m Executar operacao JOG

bt

! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help

ORI IE =3 g - | ® oo

 Project 2 x Display All X |

=/ New project i Font 9pt » Line height 12 s Efclear FlRestart pllPause EflSetting
'ﬁ- System Setting

= [l Axis 1:MR-JE-A Stan . Item
[ Parameter Cumulative feedback pulses

- [A] Point Table Servo motor speed

@ Program Droop pulse
Sl = Cumulative cmd. pulses
) Command pulse frequency
: Servo Assistant o x Analog speed command voltage
Analog torgue command voltage
Regenerative load ratio
Effective load ratio
L__:}SEW“ Startup Procedure Peak load ratio

Instantaneous torgue
Servo | Sarvo Within one-revolution position
Amp | Motor ABS counter
N | o Load inertia moment ratio
Ha;h.me Bus voltage

Encoder inside temperature

| Assistant List ||

il
2
3
4
3
5]
7
8
9

Step 1: Amplifier Setting

Settling time
Amplifier Setting —— =
Step 2: Test Run Oscillation detection frequency
[ Test Run ]

Step 3: Servo Adjustments
| Servo Adjustments |

: Maintenance of the
x Servo Amplifier Parts

Mumber of tough drive operations
Unit power consumption

Unit total power consurmption
Current position

Cormmand position

Isso conclui a operagdo JOG no Eixo 1 usando o programa de exemplo.
Siga os mesmos procedimentos para fazer a operagao JOG no Eixo 2.

Clique em () para avancar para a proxima tela.

Ready [Station 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB [OVR |CAF |NUM |5CRL

A
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hﬂ Retorno a posicao inicial ) (] e

Antes de fazer o controle de posicionamento, sempre execute um retorno a posigéo inicial.
No programa de exemplo, o retorno & posicao inicial é feito pelo bloco de fungdes.
A proxima pagina mostra como executar o retorno a posicao inicial usando o programa de exemplo.
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|

m Retorno a posicao inicial

) ood

F

1 MELSOFT GX Works3 ...

PC 0670%¥Desktop¥sampleprogram¥sampleprogram.gx3 - [ProgPou [PRE] [LD] Monitoring (Read Only) 42665tep] EI@

-

! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - 5 X
DBAS| e v |15 B [Ty v e | B B B | 29 9 1 ) 8 A A L0 e ag Sim
‘AR HE R BE D ‘{'}lx;lmvlﬁqv;

I HE Y LSS BB HIBELE LB SRR R PE R R 3%“%.@1.@“@ s

[+#] ProgPou [PRG] [LD] Monitor...

vl B= ProgPou [PRG] [Local Label ...

LIPS

—
—_
[ —

Al
Stat
[ulyl
nLm

LR

E Output

Y10
Retr

f Fiees [ FHA
=tartHFPR
=RID ahee
O O
Exec Exed
Lition Litior
COm ztat
e Lz
LIt e o e
1 O
Stati [ar
an rral
Mo, COrm
ple
Uw:i... D_tl'"
10 O
Retr Erro

bl StartH -

A1 StartHPR

Execution=tat
Lz

bl StartH -

A1 StartHPR

Mormal
Cirornn letinm

Fx5U

Isso conclui o retorno a posicao inicial no Eixo 1

usando o programa de exemplo.

Siga os mesmos procedimentos para executar o

retorno a posicédo inicial no Eixo 2.

Clique em (@) para avancar para a préxima tela.

| Host-192.168.3.250

| 1326/4266 Step
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»m Operacao de posicionamento (Modo da tabela de pontos)

Execute a operacao de posicionamento usando o Modo da tabela de pontos.
Mo programa de exemplo, a operacdo de posicionamento é feita pelo bloco de fungdes.
A proxima pagina mostra como executar a operagao de posicionamento usando o programa de exemplo.

) ood

i Project View Display ANZ) Parameter Safely Positioning-data Monitor Disgross  TestMode  Adustment Tooks Window Hep

Loe o @G RArkhege

P

= I Mew project
lﬁSlp'stem5;|!'l'tl'u_;|
= [l g Asdis 1:MR-JE-A Stam _

Epam

Point Table
Rerogam  [y]

3 F——

! Servo Assistant  # X

Aggictant List E

L—_}‘Semu Startup Procedure

5ervo | Serveo
Amp | Motor

! rachine
Step 1: Amplfier Setting

Step Z: Test Run

Step 3: Servo Adjustments

x mfﬁ? s
_ Mantenance

s
i

. nlnhralx|

 Fant opt

| Command pulse frequency
6| Anzlog speed command voltage
7| Analog torque command voltage
8| Regenerative load ratio
9| Effective load ratio
10| Peak load ratio
11| Instantaneous torgue
12| Within one-revolution position
13| ABS counter
14| Load inertia moment ratio
15| Bus vokage
16| Encoder insde temperature
17| Settiing time
18| Oscilation detection frequency
19| Number of tough drive operations
20| Unit power consumption
21| Unit total power consumption
22| Current position
23| Command position

Ready [Station 00] MA-JE-A Standard Serve amplifier connection: USE
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»ﬂ Operacao de posicionamento (Modo da tabela de pontos)

o = o=
! Project View Display All(Z) Parameter Safety Positioning-data Monitor  Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help -5 X
OERA SO 5% iE =8 geig n 8 & m o
Project X Display All x ] 4 B
=/ New project i Font 9pt » Line height 12 s Efclear FlRestart pllPause EflSetting
'ﬁ. Systemn Setting
=l Axis 1:MR-IE-A Stan . Item
Parameter 1 Curnulative feedback pulses pulse
@ Paint Tahle 2|Servo motor speed r/rmin
@ Program 3|Droop pulse pulse
al — e 4| Cumulative cmd. pulses pulse
) 5 Command pulse frequency kpulse/s
: Servo Assistant nx 6 Analog speed command voltage v
: : 7| Analog torgue command voltage W
|""5"‘""513'”JE List &I 8| Regenerative load ratio e
9| Effective load ratio O
L—:}Ser‘uu Startup Procedure 10| Peak load ratio o, 0
11| Instantaneous torque B ]
stept [ 2TV | Serve 12 | Within one-revolution position pulse 28737
Amp | Motor 13| ABS counter rey 14
step? . 14| Load inertia moment ratio times
]
- e 15 Bus vnrmge. W
Step 1: Ampiifier Setting 16 Encu_der |r15+de temperature C
e 17| Settling time s 74
e 2[—]. Test‘ P.uir tting 18| Oscillation detection frequency z il
- 19| Mumber of tough drive operations il - - o o :
[ Test Run | 20/ Unit power consumption W Isso conclui a operacdo de posicionamento no Eixo 1
Step 3: Servo Adjustments 1| Uit total power ConsumpEon W usando o programa de exemplo.
[ Servo Adjustments | - - Siga os mesmos procedimentos para fazer a operacao
TN M de posicionamento no Eixo 2.
) 23| Command position m
. #, Maintenance of the 3 . .
X Servo Amplifier Parts Clique em [{JJ para avancar para a préxima tela.
[ Maintenance ]

Ready

|[S13tiur1 00] MR-JE-A Standard Servo amplifier connection: USB

[OVR |CAF |NUM |5CRL
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Resumo desse capitulo

Nesse capitulo, vocé aprendeu:

Configuracées da tabela de pontos

Ligar o comando servo-on
Operacao JOG
Retorno a posicao inicial

Operacao de posicionamento

Pontos importantes

ConfiguragBes da tabela de pontos

Ligar o comando servo-on
Operacio JOG
Retorno & posigdo inicial

Operacdo de posicionamento

Com os FBs, os usuarios podem criar um programa facilmente.

Mo programa de exemplo, os dados da Tabela de pontos sio registrados para o servo
amplificador ao executar o bloco de fungdes.

Ligar o servo-on para preparar o servo amplificador para operacgo ligara o RD.

Antes de executar a operacdo JOG, é preciso especificar o modo de operacdo JOG.

O retorno a posigdo inicial pode ser feito ao executar o bloco de fungges.

Ao usar o modo de conjunto de dados, o local onde o retorno a posicio inicial &
executado serd usado como a posigdo inicial.

A operagio de posicionamento pode ser feita ao executar o bloco de fungdes.

Ao usar o método de comando incremental, ha uma mudanca para a direcdo de avanco
ao ligar o comando de avango. Ha uma mudanca para a direciio reversa ao ligar o
comando de reversao.




kil Servo MELSERVO Basics (MR-JE Modbus)_PT E-E
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Esse capitulo descreve como operar o servo amplificador MR-JE-A
usando a comunicagdo Modbus-RTU do controlador programavel FX5U.

@9 Comando ADPRW )

Ao usar a comunicagdo Modbus para enviar e receber comandos do controlador programavel FX5U, use o
comando ADPRW.

| ADPRW | (S1) | (52) | (S3) | (54) | (S5/D1) | (D2) !

No dispositivo de armazenamento, |

defina o nimero da estacdo do servo
amplificador que recebera os comandos.

: . ; Especifica a matriz de bits para
Define o codigo da fungao. armazenar o status da comunicagéo.
O MR-JE-A suporta os seguintes codigos de funcéo. (NGmero de elementos: 3)

03H (leitura de registro retido)

08H (verificacdo de diagnoéstico/comunicagdo de funcéo)
10H (gravacéo de registro mantido para varios pontos)

bit[0]:E ligado durante a execugdo da
instrugdo e desligado se a
execucdo nao estiver sendo

Define o endereco do Modbus de destino. executada.

bit[1]:E ligado quando a instrugéo é
concluida normalmente e desliga

Define o nimero d ntos d quando a instrugdo € iniciada.
efine o NUMero de pontos de acesso. bit[2]:E ligado quando a instrugdo é

O valor definido muda dependendo concluida com erros e desliga
do endereco do Modbus. quando a instrugdo é iniciada.

Especifique o dispositivo para armazenar os dados recebidos.
Especifique o dispositivo para armazenar os dados enviados.
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Os registros do Modbus do servo amplificador MR-JE-A estéo listados no Manual de instrugdes do servo
amplificador MR-JE-A (Protocolo Modbus-RTU).
A figura abaixo é um exemplo.

Control status (Status word: 6041h)
Mo. of point/

Mo. of Registers

B041h Status word (Control status) 2 bytes Read 1 Impaossible

The current control status can be checked using the function code "03h" (Read Holding Registers).
The following table lists the bits of this register. The status can be checked with bit 0 to bit 7.

(] Ready To Switch On

1 Switched On

2 Operation Enabled

3 Fault

4 Voltage Enabled

5 Quick Stop

[ Switch On Disabled

7 Warning

8 Reserved (Mote 2)

a Remote

10 Target reached

11 Internal Limit Active
12 to 13 | Operation Mode Specific (Mote 1)
14 to 15 Reserved (Mote 2)

Mote 1. The description changes depending on the control mode,
2. The value at reading is undefined.
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>}m Gravag¢ao com o comando ADPRW ) 14 ) v Joc]

m Programa de gravagéio

)

Para exemplificar a gravacédo, vamos criar um programa que muda a velocidade de JOG do modo da Tabela de pontos.
Use o manual para procurar o endereco do Modbus que define a velocidade de JOG.

Command speed (Profile Velocity: 6081h)

G0&1h Profile Velocity (Command speed) 4 bytes

Read/write 2 Impaossible

Mo. of point/ Continuous read/

Mo, of Registers continuous write

value in units of r/min.

The current speed command value can be read using the function code "03h" (Read Holding Registers).
A speed command value can be set using the function code "10h" (Preset Multiple Registers). Set a

Rotulo que armazena o numero da
estacdo do servo amplificador do Eixo 1

Codigo de fungio 10H: Branco

Endereco do Modbus

O comando ADPRW usado ao gravar nesse enderego & mostrado abaixo.

Rétulo que armazena a velocidade de JOG
{palavra dupla [assinado])

Rétulo que armazena a matriz de bits
indicando o status da comunicacio

MN® de pontos de acesso
Defina o N° de pontos / N® de registros
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»m Confirmar a a¢do do programa

abaixo.
Mantenha o ponteiro do mouse sobre uma area para ver uma explicacdo detalhada para o programa.

D1 _JOGESpd Che
200 dfe 1 JOESpeed

| |
(] ¥ ] 3
Axl JOG Speed Charnes j Axl JOG Spead

ﬁ

Um programa para mudar a velocidade de JOG de 100 rpm (valor inicial) para 200 rpm pode ser criado conforme mostrado

wilee] o HI0 HE0ET kZz dix] JOGEpead b3l _JOGERd e
ADPRW &l Azl JDG Speed Ax1 JOG Speed
i T Station Change Status
rumber
[TJCHIE T R
b1 JOEEpdChe

A1 JOG Speed

Axl JOG ~ RsT .
Spesd Charnge
Charge

*Configuragoes de rotulo

70 [bAx1 JOGSpdChs Bit “TAx1 JOG Speed Chanee
71  b3Ax1 JOGSpdCheStatus Bit(0..2) L A1 JOG Speed Change Status
72 dAx1 JOGSpeed Double Word [Siened] | | |Ax1 JOG Speed

Execute o contato "bAx1_JOGSpdChg".

Se a comunicacao for feita com sucesso, o parametro PT13 (velocidade de JOG) do servo amplificador muda para 200.
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m Programa de leitura )

Como um exemplo de leitura, criaremos um programa que |é a posigdo atual do Eixo 1.
A posigdo atual do enderego do Modbus é 2B2FH e o nimero de pontos de acesso é 2.

Mo. of point/ Continuous read/
Mo. of Registers continuous write

Data type Read fwrite

- T

2B2Fh Current position (Current position) nﬁﬁii;}? 4 bytes Read 2 Possible
1 — 1
. — |

Mote 1. The unit and magnification change depending on the setting values of [Pr. PTO1] and [Pr. PTO3].

O comando ADPRW usado ao ler enderego pode ser visto abaixo.

Label que armazena o cadigo de
area do servo amplificador do Eixo 1

Label que armazena a matriz de bits

Codigo de funcdo indicando o status da comunicagdo

03H: Leitura

Enderego do Modbus Label que armazena a posigdo atual
(Double Word [signed] )

M® de pontos de acesso
Defina o N° de pontos / N° de registros
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»m Confirmar a a¢do do programa

Um programa para ler a posi¢do atual pode ser criado conforme mostrado abaixo.
Mantenha o ponteiro do mouse sobre uma area para ver uma explicacdo detalhada para o programa.

i
oA

CrritFozHesd

) ﬂﬂﬂ

Fead

el Current Position

wifia ] Stationblo H3 HEBEZF ) difvel_CrrtPoz b3 CrrtPosRdSabueln)
ADPEANW  Ax] Etation Al Corrent Axl Gurrent Fezition Read
- number Foszition Status
bS] _CarrtPosRdStatus]1]
baxl GrmtPosResd
1 F
M1 Current Potition Reed RET fxl Current Position Read

Skatie

*Configuracoes de rotulo

s AEFRA B e i P il | il i Bl S, i | AL Wl A

73 bAx1 GrntPosRead |Bit _ |Ax1 Gurrent Position Read

74 |dAx1 GmitPos |Double Word [Signed] | |Ax1 Current Position

75 bB3Ax1 GrntPosRdStatus !Bit{O..Z'! _ |Ax1 Current Position Read Status

Execute o contato "bAx1_CrntPosRead".
Se a comunicacao for feita com sucesso, a posicdo atual do Eixo 1 & armazenada no label dAx1_CrntPos.
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Nesse capitulo, vocé aprendeu:

« Comando ADPRW

« Enderego do servo amplificador

+ Gravacdo pelo comando ADPRW

* Leitura pelo comando ADPRW

Pontos importantes

Comando ADPRW

Enderego do servo amplificador

Gravacdo pelo comando ADPRW

Leitura pelo comando ADPRW

Use o comando ADPRW ao fazer a comunicagio Modbus no controlador programavel
FX5.

O endereco do Modbus do servo amplificador esta listado no Manual de instrugtes do
servo amplificador MR-JE-A (Protocolo Modbus-RTU).

Use o codigo de fungdo 10H para gravar no enderego especificado.

Use o cadigo de fungdo 03H para ler os valores do endereco especificado.
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Agora que concluiu todas as licdes do curso Nocgdes basicas do MELSERVO (MR-JE Modbus), vocé esta pronto
para fazer a prova final.

Se ainda tiver duvidas sobre algum dos topicos abordados, faga uma revisdo deles.

A prova final tem 4 questdes (9 itens).

Vocé pode fazer a prova final quantas vezes desejar.

Como fazer a prova
Depois de escolher uma resposta, clique no botdo Responder. Sua resposta sera perdida se vocé continuar sem
clicar no botdo Responder. (Sera considerada uma questdo sem resposta).

Critérios de avaliacdo
O numero de respostas corretas, de questdes, a porcentagem de respostas corretas e a aprovagao/reprovacao
serao exibidos na pagina de avaliagao.

Respostas corretas: 4

Para ser aprovado na prova, vocé
Total de questdes: 4 precisa responder 60% das
questdes corretamente.

Porcentagem: 100%

Avancar ‘ ‘ Revisar

= Cligue no botdo Avancar para sair do teste.
» Cligue no botdo Revisar para revisar o teste. (Verificar as respostas corretas)
+ Clique em Repetir para fazer o teste outra vez.
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Selecione todas as afirmacbes verdadeiras em relacdo ao método correto de conexdo ao usar o Modbus-RTU
para conectar o controlador programavel FX5U e o servo amplificador MR-JE-A.

~ Use o cabo Ethernet para conectar o controlador programavel FX5U e o servo amplificador MR-JE-A.

~ Use um cabo de conexdo para conectar o controlador programavel FX5U no bloco de terminais de
comunicacdo RS-485 e conectar o servo amplificador MR-JE-A ao terminal de comunicacdo CN1.

— Conecte um terminador ao controlador programavel FX5U e a estacdo final do servo amplificador.

Resposta ] ’ Voltar
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Selecione todas as descricoes corretas sobre o procedimento para definir os parametros de comunicacao
Modbus entre o servo amplificador MR-JE-A e o controlador programavel FX5U.

Para a comunicacdo Modbus entre o controlador programavel FX5U e o servo amplificador MR-JE-A, use as
configuragées comuns do formato do protocolo, da paridade, do stop bit e da taxa de transmissao.

Todos os numeros da estacdo do servo amplificador sdo definidos em um valor unico.

Respnsta] I Voltar
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Quais das sequintes afirmacdes sdo verdadeiras em relacdo a funcdo de comunicacdo Modbus-RTU do
controlador programavel FX5U?

Uma unidade de comunicacdo serial € necessaria para usar a funcdo de comunicagdo Modbus-RTU.
E necessario alinhar as configuracées do MR-JE-A e da comunicacdo Modbus-RTU.

Use um comando de I/O para enviar e receber comandos.

Resposta ] ’ Voltar
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Selecione os termos corretos relacionados a instrugdo ADPRW usada no controlador programavel FX5U.

ADPRW (s1) (s2) (s3) (s4) (s5/d1) (d2)
s1) | v Termo
(2) Y] 1: Endereco do Modbus
(s3) | || 2: Dispositivo de bit para enviar o status de comunicaciao

3: Numero da estacdo do servo amplificador

(4) L_1¥J 4: Numero de pontos de leitura/gravacao
(s5/d1) | |v| 5: Leitura/gravacdo no dispositivo de armazenamento
@) 6: Codigo de funcao
v

Respnsta] [ Voltar
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Vocé concluiu a Prova final. Sua avaliacdo esta detalhada abaixo.
Para encerrar a Prova final, va para a préxima pagina.

Respostas corretas: -

Total de questes: -

Porcentagem: 100%
Avancar | ‘ Revisar ‘

Parabéns. Voceé foi aprovado na prova.
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Vocé concluiu o curso Nocoes basicas do MELSERVO (MR-JE Modbus).

Obrigado por fazer esse curso.

Esperamos que tenha gostado das licbes e que as informacées
aprendidas neste curso sejam uteis no futuro.

Vocé pode refazer esse curso quantas vezes quiser.

Revisar ] ‘ Fechar ]




