Servo Sistemi Kontrolori

MELSEC iQ-R Series Motion

Modiilu Temel Bilgileri
(RD78G(H) Pozisyonlama
Kontroli)

Bu egitim kursu, MELSEC iQ-R Serisi Motion
modulinu ilk kez kullanarak bir motion kontrol
sistemi kuracak kullanicilara yoneliktir.

Sonraki sayfaya ilerlemek icin sag Ust kosedeki Ileri
butonunu tiklayin.
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m Kursun Amaci )

Bu kursun amaci, MELSEC iQ-R Serisi Motion moduli kullanilarak Motion kontrol sisteminin pozisyonlama kontrolii hakkinda
bilgi edinilmesini ve anlasiimasini saglamaktir.

Bu balimde, kursun igenidi acklanmaldtadir.

Kursun Icerigi Acik Label

Ara Bellek Modu

PLC CPU ile Isletim

Bu kurs MELSEC iQ-R Serisi Motion Modili Temel Bilgileri (RD78G(H) Baslangic) egitiminin devami niteligindedir.
Bu kursu almadan dnce Baslangi¢ kursunu bitirdiginizden emin olun.
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Bu kursun amaci, MELSEC iQ-R Serisi Motion moduli kullanilarak Motion kontrol sisteminin pozisyonlama kontrolii hakkinda
bilgi edinilmesini ve anlasiimasini saglamaktir.

Bu bélimde, PLC CPU ile Maotion moduli
arasinda cihaz bilgisi ahsverisi icin kullanilan agik
label aciklanmaktadir.
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m Kursun Amaci )

Bu kursun amaci, MELSEC iQ-R Serisi Motion moduli kullanilarak Motion kontrol sisteminin pozisyonlama kontrolii hakkinda
bilgi edinilmesini ve anlasiimasini saglamaktir.

Bu bélimde, Motion control FB ara bellek
(buffer) modunun kullanldigr senkron kontrol
aciklanmalktadir.

Kursun lcerigi Acik Label

Ara Bellek Modu

PLC CPU ile Isletim

Bu kurs MELSEC iQ-R Serisi Motion Modili Temel Bilgileri (RD78G(H) Baslangic) egitiminin devami niteligindedir.
Bu kursu almadan dnce Baslangi¢ kursunu bitirdiginizden emin olun.




m Kursun Amaci )

Bu kursun amaci, MELSEC iQ-R Serisi Motion moduli kullanilarak Motion kontrol sisteminin pozisyonlama kontrolii hakkinda
bilgi edinilmesini ve anlasiimasini saglamaktir.

Bu bélimde, PLC CPU dGzerinde Motion control
FB kullanilarak nasil program olusturuldugu
aciklanmalktadir.

Kursun lcerigi Acik Label

Ara Bellek Modu

PLC CPU ilg Isletim

Bu kurs MELSEC iQ-R Serisi Motion Modili Temel Bilgileri (RD78G(H) Baslangic) egitiminin devami niteligindedir.
Bu kursu almadan dnce Baslangi¢ kursunu bitirdiginizden emin olun.




m Kursun Amaci )

Bu kursun amaci, MELSEC iQ-R Serisi Motion moduli kullanilarak Motion kontrol sisteminin pozisyonlama kontrolii hakkinda
bilgi edinilmesini ve anlasiimasini saglamaktir.

Bu balimde GX LogViewer kullanilarak Ganlik
veri kaytlannin nasil yapildig agiklanmalktadir.

Kursun lcerigi Acik Label

Ara Bellek Modu

PLC CPU ile Isletim

Bu kurs MELSEC iQ-R Serisi Motion Modili Temel Bilgileri (RD78G(H) Baslangic) egitiminin devami niteligindedir.
Bu kursu almadan dnce Baslangi¢ kursunu bitirdiginizden emin olun.




m Kursun Yapisi )

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

Bolim 1 - Kursun icerigi

Bu boluimde, kursun icerigi aciklanmaktadir.

Bolim 2 - Agik Label

Bu bolimde, PLC CPU ile Motion moduli arasinda cihaz bilgisi alisverisi icin kullanilan acik Label agiklanmaktadir.
Bolim 3 - Buffer Modu

Bu bolimde, Motion control FB buffer modunun kullanildigi senkron kontrol agiklanmaktadir.

Bolim 4 - PLC CPU ile isletim

Bu bolimde, PLC CPU lzerinde Motion control FB kullanilarak nasil program olusturuldugu agiklanmaktadir.
Bolim 5 - Gunlik Kaydi

Bu bélimde GX LogViewer kullanilarak gtinlik veri kayitlarinin nasil yapildigi agiklanmaktadir.

Son Test

Toplam 4 kisim (7 soru)



m Bu e-Egitim Aracinin Kullanimi )

Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya git

Onceki sayfaya doén Onceki sayfaya don

istenen sayfaya ulas "Icindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya ulasabilmenizi saglar.

Egitimden ¢ik Egitimden cikin. "icindekiler" ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.




m Kullanim Onlemleri )

EGiivenlik Onlemleri

Egitim amaciyla gercek Uriinler kullanirken, kullanilacak Griiniin kilavuzunda agiklanan "Guvenlik Onlemlerini” dikkatlice
okuyunuz ve givenlik ve uygun kullanim hususlarina ¢ok dikkat ediniz.

HBu Kurstaki Onlemler

Kursta gosterilen gortntuler, siirime bagh olarak gercek yaziliminizdan farkli olabilir. Kursta asagidaki yazihm strimleri
kullaniimaktadir.
Her yazilimin en son strimu icin, Mitsubishi Electric FA web sitesini kontrol ediniz.

MELSOFT GX Works3 Ver.1.066U Motion Control Setting function  Ver.1.012N
GX LogViewer Ver.1.106K
MELSOFT MR Configurator2 ~ Ver.1.110Q veya daha yeni

PLC CPU donanim yazilimi stiriimu 44 veya daha yeni olmalidir (RD78GH icin 46 veya daha yeni).

Motion moduli donanim yazilimi strimu 10 veya daha yeni olmalidir.

Donanim yazihimi stiriminin nasil gtincellenecegi hakkinda bilgi igin, MITSUBISHI ELECTRIC FA web sitesine veya modiiliin
konfigiirasyon kilavuzuna basvurunuz.

D simgesi basvuru kilavuzunu gosterir.
Bu kursta aciklanan kilavuzlarin icerigi asagidaki stirimlerin icerigini yansitir.
Surtimler farkhlik gosterirse, icerik ve aciklama boltimleri biraz farkh olabilir.

Kilavuz adi Kilavuz No. Sariim
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual IB-0300406 £
(Startup)
MELSFC |.Q-R Motion Module User's Manual B-0300411 £
(Application)
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual IB-0300426 £
(Network)
MELSEC iQ-R Programming Manual
(Motion Module Instructions, Standard Functions/Function IB-0300431 E
Blocks)
MELSEC iQ-R Programming Manual
IB-

(Motion Control Function Blocks) 0300533 ¢
MELSEC iQ-R Structured Text (ST) Programming Guide Book SH-081483 F
MELSEC iQ-R Programming Manual

H-0812 Z
(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks) SH-081266
MELSEC iQ-R CPU Module User's Manual (Application) SH-081264 AK




m Kursun icerigi

_ Kursa Genel Bakis

Asagida, kursun genel yapisi gosterilmektedir.

Béliim 1 Kursun icerigi

Bu bélimde, kursun icerigi aciklanmaktadir.

a4

( Béliim 2 Acik Label

Bu béliimde, PLC CPU ile Motion madilii arasinda cihaz
bilgisi alisverisi icin kullamlan agik label agiklanmaktadir.

. 2

r Béliim 3 Buffer Modu

Bu bolimde, Motion control FB buffer modunun kullarildigi
senkron kontrol agiklanmaktadir.

\

W

( Béliim 4 PLC CPU ile isletim

Bu bélimde, PLC CPU Uzerinde Motion control FB
kullamilarak nasil program olusturuldugu aciklanmaktadir.

LY

W

Boliim 5 Giinliik Kayit

Bu bélimde, Motion modulinin isletimini kontrol etmek
Uzere GX LogViewer kullanilarak Glnlik veri kayitlaninin nasil
L yapildigi agiklanmaktadir.




_ Hedef Makine Konfigiirasyonu

Bu kursta, Baslangic kursunda kullanilanla ayni tek saftli bilyeli vida mekanizmasi kullaniimaktadir.




_ Hedef Sistem Konfigiirasyonu )

Hedef sistemin konfiglirasyonu asagidaki gibidir.

Baslangi¢ kursunda kullanilan sistemdeki uzak giris modulini ¢ikarin ve RX40C7-TS giris modulini, programlanabilir
kontrol6riin ana Unitesindeki 1. yuvaya ekleyin.

MR-J5-10G servo sUrlictinlin istasyon numarasi 1 olarak degistirilmis olup IP adresi de 192.168.3.1 olarak degistirilmistir.

ROACPU ~ RD78G4  RX40C7-TS
RG1P (192.168.3.253) R358

istasyon No. 1
(192.168.3.1)
MR-15-10G

G/C devresi

HK-KT13W



_ Harici Devrenin Kablo Tesisati

)

Programlanabilir kontrolor ve servo siirtict icin glic kaynaginin kablo tesisati ve servo sirlctinin baglanti yontemi,

Baslangi¢ kursunda aciklananla aynidir.

Asagida, giris modulinln harici devre kablo tesisati gosterilmektedir.

RX40C7-TS
oggEs =

oY Lk

BEARECDEF

- X00

X01

X02

X03

X04

K05

XOF

DC24V

(Not)

K00:Servo KAPALI

X01:lleri déniis JOG

X02:Geri dbnis JOG

X03:Baslangic konumuna dénis (proximity dog ydntemi)
X04:Pozisyonlama kontrold (boldm 2 igin)

X05:50rekli pozisyonlama kontroll (bdldm 3 igin)

X0F:Hata sifirlama

(Not) RX40C7-TSicin I/0O No. 0020H oldugundan, programda X20 ila X25 ve X2F kullanilmaktadir.



m Acik Label )

Bu kursun 1. bélimunde kullanilan sistemde aciklandigi Gizere, Motion moduli programlanabilir kontrolériin giris modultyle
kontrol edildiginde, PLC CPU ve Motion modulintn cihaz bilgilerini alip vermesi gerekir.

Asagidaki iki ydntem mevcuttur.

1. Acik labellarin kullanimi.
2. Motion modiiliiniin ara belleginin (buffer memory) kullanimi.

Bu bolimde acik labellar kullanilarak veri alisverisinin nasil yapildigi aciklanmaktadir.

Bu bolimde ve bolim 3'te kullanilacak 6rnek programi, asagidaki baglantiyi tiklayarak indirin.

RD78GBasic2_sample1.zip (1.34MB)

[Nokta]
Buffer memory kullanirken, alinip verilecek veriyi kullanici alanina kopyalayin (Uo\G11478000 to G11997999).

(Program drnedi)
<PLC CPU> <Motion modali=>

Pozisyonlama baslatma MC_Movedboslute 1(
Execute:= G11478000.0,

| | '
| | ( U0\G11478000.0 )




_ Acik Label nedir?

Acik label, hem Motion moddli hem de PLC CPU'da kullanilabilen ortak labeltir.
Asagida, yerel label, genel label ve acik labelin uygulandigr alanlar gésterilmektedir.

PLC CPU Motion modila

Program 1 Program 2 Program 1 Program 2
[ Yerel label l [ Yerel label I [ Yerel label ] [ Yerel label ]
( Genel label 1 ... ( Genel label ) ...
| ] [ |
Agik label
I y___»




_ Acik Label Ayari

(1) Acik labellar nasil kaydedilir
Acik labellari, Motion modulinin genel labellarindan kaydedin.
Motion Module Setting Function ekraninin genel label diizenleyicisinde "Public Label" sitununun gorindr oldugundan emin

olun.

Genel label olarak kaydedilecek labellari "Enabled" seklinde ayarlayin.
Bu islem "Motion Control Attribute" sitununu etkinlestirir.
Her bir labelin PLC CPU'dan okunacagini mi, yoksa PLC CPU'ya yazilacagini mi secin.

Acik labelin stitunu gortnir degilse, tabloyu saga kaydirin.

Label Hame Diata Type Clazz Initial | Constant | Japanese EnglishiDizplay Targst) Chinese FamarkfPublic Label Maotion Contral Attribute

1 (GESYOMCMD  {Bit VAR GLOBAL Serva ON WRITE (=3 Motion)
2 |G ledogVelocity |[FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL JOG Welocity 3 WEITE (=> Motion)
3 |GbJogFuwd Bit VAR GLOBAL JOG Forvward Enabled WRITE (=> Motion)
4 |G bJogBwd Bit VAR GLOBAL JOG Backward Enabled WRITE (=> Motion)
b |G bJogBusy Bit VAR GLOBAL JOG Busy Enabled READ (Motion =)
6 | GlePositiond  [FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL Positionl Address =

7 | GbHomingCMD |Bit VAR GLOBAL Homing Command Enabled WRITE (=X Motion)
& |G bHomingDone Bit VAR GLOBAL Homing Darne Enabled READ (Motion =>)
9 |GbHomirgReq |Bit VAR GLOBAL Homing Request Enabled READ (Motion =)
10 |GbPosCMD Bit VAR GLOBAL Fositioning Command Enable WRITE (=> Motion)
11 | G_bPozDone Bit AR GLOBAL Pozitioning Done Enable READ {Mation =3)
12 |G bPozReq Bit VAR GLOBAL Poszitioning Start Request Enabled READ (Mation =)
13 | GbEmorReset |Bit VAR GLOBAL Errar Reszet Enabled WRITE (= Motion)
14 |G bContPosCMD | Bit VAR GLOBAL Contiruous Positioning Command Enabled WRITE (=3 Motion)
15 | GbContPosReq |Bit VAR GLOBAL Contirwous Pozitioning Start Request WRITE (=3 Motion)
16 |G bContPosDane | Bit VAR GLOBAL Gontinuous Pogitioning Done READ (Motion =>)
17

[Nokta]




_ Acik Label Ayari )

(2) Acik label olarak kaydedilebilen veri turleri
Asagidaki tabloda, acik label olarak kaydedilebilen veri tirleri gdsterilmektedir.

Degisken tiri U Dizilim secimi  Acik label ayari Yorumlar
Hayir @) Asagidaki labellar ve sinif icin
Basit tur | mki sildi
Evet A(Not 1,2) ayarlar mimkun degildir.
HLabel

Yapilandiriimis Hayir A\(Not 3) e Dizi tipi label

Genel label e
truct t -

(Structured) veri turli | gvet A(Not 1,2,4,5) e Zamanlayici tipi label

FB Hayir x e Sayac tipi label

(Motion control e Uzun sayac tipi label

FB'ler dahil) Evet x yac tip

e Gucli zamanlayici labeli
Program - - X
e Uzun glcli zaman tipi label
Program bloku yerel -
- - x e Uzun zamanlayici tipi label
labeli
WSinif

Yapilandiriimig o i i A(Not 3,5)
(Structured) veri tirG e VAR GLOBAL_CONSTANT
Motion control FB sinifi
Yapilandiriimisg - - A (Not 6,7)
(Structured) verisi

(Not)

1. Acik label ayari, bir dizilimin her 6gesi icin konfiglire edilemez.

2. Bit tipi dizilim kullanildiginda, acik label "Enabled" olarak ayarlanamaz. (Yapilandirnilmis (Structured) bir veride, yalnizca ilgili
Uye "Enabled" olarak ayarlanamaz.)

3. Yapilandirilmis (Structured) veri tirt olarak dizi turd kullanildiginda, tye "Enabled" olarak ayarlanamaz.

4. En fazla dort katmani olan yapilandiriimis (Structured) veri agik hale getirilebilir.

5. Yapilandirilmis (Structured) veri dizilimi, yapilandirilmis (Structured) verinin Gyesi olarak kullanildiginda, tye "Enabled" olarak
ayarlanamaz.

6. CPU modiulu tarafindan PLCopen Motion control FB programinda kullanilabilir.

7. Bir Motion control FB yapilandirilmis (Structured) verisinde dizi tirl kullanildiginda, Motion control FB yapilandiriimis
(Structured) veri tird kendi basina ayarlanamaz.



_ Acik Label Ayan )

(3) Yapilandiriimis (Structured) veri nasil acik label olarak kaydedilir
Sistemde hazirlanan yapilandiriimis (Structured) veri tirinin Gyelerini (eksen monitor verileri gibi) agik label olarak ayarlamak
icin, agik labelleri asagida gosterildigi gibi yapilandiriimis (Structured) verinin katmanina gore kaydedin.
Bu kursta, gercek stiriici ekseninin (Axis_Real) Pozisyon Ayarlama (SetPosition) ve Hiz Ayarlama (SetVelocity) monitor verilerinin
(Md) nasil acik labeller olarak kaydedildigi aciklanmaktadir.

[AxisName.Md.SetPosition (Komut mevcut pozisyonu) ve AxisName.Md.SetVelocity (Komut mevcut hizi) nasil acik labele
ayarlanir]

B « 3 Label Hame| Data Type | Glass ol Valoe_[Conctant Japares [Ene h{Dicplay Torgetl] Chinese Remark [Publc Laberbotion Cantiol Atiriute
“ cas0001 [AMES REAL [WAR GLOBAL [<Detailed Sattine
-__——_______

1) Genel labelte "Ax+Global” grubunu agin ve "Axis0001" agik labelini
"Enabled” olarak ayarlayin.

AxisRef varsayilan olarak "Enabled" ayarhdir.

Clata Type
ANIS_REF
AHIS REM_PRH_OONST

Yapilandirilmig (Structured) veri tdrdndn Motion kontrol niteligi sabittir.

English(Display Terget) |Ghma|Pd:I|: Label Moticn Control Attribute

3) Yapilandinlmig (Structured) veri tarinde "AXIS_REAL_MONI" grubunu agin ve "SetPosition”
(Pozisyon Ayarla) ve "SetVelocity” (Hiz Ayarla) 6gelerini agik label olarak ayarlayin.




_ Acik Label Ayari )

(4) Acik labelleri yansitma
Menide [Convert] — [Rebuild All] secin.
Acik labelin serbest kapasitesi, cikis penceresinde Bilgi olarak gorintilenir.

Output 7 x|
Rebuild All | €% Error0 | i Waming:0 | #gk Information

MNo. Resul Data Name Category Content Error Code
1 Information Public Label Free Volume 99.88[%] ( 32728 [Word] = 32768 [Word] - ( Globak 40 [Word] ) ) - i

Tdm slrecin yeniden olusturulmasi basariyla tamamlandiginda, menide [Convert] — [Reflect Public Labels] secimlerini yapiniz.
Asagidaki acilir pencerede [Yes] digmesini tiklayiniz.
Acik labellerin basariyla yansitildigini bildiren bir mesaj agildiginda, [OK] digmesini tiklayiniz.

Mation Control Setting Function Mation Control Setting Function x
Reflect public labels, The public label reflection was completed.
Fiease check the sequence programs.
Register the ‘enabled global labels/structured data types in
the public label setting as module labels, After executing conversion at the PLC CPU side, please write
Are you sure you want to continue? the following data to the PLC CPU and the motion module to

ensure data comsistency between the two.
Caution

It may take several minutes to reflect ot the following [PLC CPU

conditions. - Module parameters

- Tao many labels, - Global labels

- Too many windows of reflection targets have bBeen apened, - Sequence programs [only when changed)

[Motion Madule]

- Global labels
(T |

(Not) Acik labelleri kaydetmek icin kullanilabilen bellek kapasitesi varsayilan olarak 32K sézcuktir.
Kapasite 64K sozctge cikarilabilir.
Kapasiteyi degistirmek icin, bellek boyutunu mentdeki [Convert] — [Public Label Capacity Setting] 6gelerini kullanarak
ayarlayiniz.

Public Label Area Capacity Setting x

Set the label area capacity used by public labels.

When the capacity is changed, the global label data of the CPU
modube will become unconverted and comversion of sequence
programs wil be required.

Public Label Area Capacity |_ 32| KWerd

[5etting Range]
2 to 64 [K woed] (in unit of 1K ward)




_ Acik Label Ayari )

(5) PLC CPU tarafindaki labellerin kontrolt
Yansitilan acik labeller PLC CPU tarafindaki modul labeline kaydedilir.
Modiil labelini GX Works3 Element Selection penceresinden secin ve acik labellerin [Module Label] icinde [0000:RD78G4] altina
kaydedildigini kontrol edin.
Acik label ayarini degistirdikten sonra, mutlaka "Reflect Public Labels" islemini tekrar yGritin.
PLC CPU'da acik labellar kullanirken, tim programlari yeniden olusturun.

Element Selection 0 x
[Find POU) |dh 05 04| 8| - |
23 X | ar

Display Target: Al w

= Module Label
./ 3E00:RD4CPU
E | 0000:RD73G4
= . RD78_oo00

& RD75_0000
= . Global
€& G_bSVONCMD Servo ON
& G_lelogVelocity JOG Velocity
€ G_blogFwd JOG Forward
& G_blogBwd JOG Backward
€& G_blogBusy JOG Busy

% G_bHemingCMD Homing Command
% G_bHemingDone Homing Dene
% G_bHemingReq Homing Request

€& G_bPosCMD Positioning Command
% G_bPosDone Positioning Done

% G_bPosReq Pesitioning Start Request
% G_bErrorReset Error Reset

% G_bContPosCMD Continuous Positioning Command
% G_bContPosReq Centinucus Positioning Start Request
% G_bContPosDene Centinuous Positiening Done

= . Ax+Global

2 ) Axis0001
& Axisooo

B2 AxisRef
& AxisRef Axis Information
& AxisNo Axis No.
& Startlo /0 No.

=2 4 Md
& md Axis Menitor Data

% SetPosition Set Position
2 SetVelocity Set Velacity
Module FB

0000:RD78G4

POU List | Favorites | History Module | Library |




_ Program Ornegi

(1) Ornek program isletimi
Bu bolimde kullanilan 6rnek programin giris sinyalleri asagidaki sekilde atanir.

Giris isletim

X20 Servo kapali (Not)

X21 ileri déniis JOG isletimi

X22 Geri donls JOG isletimi

X23 Baslangi¢ konumuna donus

X24 Pozisyonlama kontroli

X25 Surekli pozisyonlama kontroli (Bolim 3)

Asagida X24'lin ¢alisma dizeni gosterilmektedir: pozisyonlama kontrold.

Pozisyon
[Hm]

150000,0

F 3

]

Hiz

Zaman

v

[um/s]

F 3

50000,0 -f- - - - -

]

-50000,0

(Not) PLC

N

500 [ms] 500 [ms]

CPU RUN olarak ayarlandiginda bu 6rnek program servo ACIK komutunu otomatik olarak yarttdr.

Baslama sinyali ACIK haldeyken gti¢ acildiginda, servo motor devreye girebilir.



_ Program Ornegi

(2) PLC CPU'nun programi

1) MAIN (ladder, tarama programi)

Wirite = 1 H 3 4 5 10 11 13
I fhntnks
Shdie 1 W
ik | O
1 [0
iwarys O Symchwon PLC
ation Flag READN
0 ey G REVON
— 3 o
3 [4))
[REALTY So OFF Serva OH
4 Em%ﬂh‘
5] L T IO Vet
- : EB7R 0000 .6_ 2500
M
L] (&)
REALNY
2 22 bhloreiy | (3 pFnsRis | {3 bCorF "B b
| bt b a—{
T e
] SO Horvirg Poaitioning  Corviinuos L uc]
Formad  Backwsd Request  Start & Forward
T
Start R~
e ¥ G pFosRe G 0P Qe
tFing q d
i o—
] L=
o] Momire  Peosklorirg Cortireios A
[Pockward Foreard  Feguest  Siare & Bactrard
Raguesil  Poditionicg
Etert Ree
+_[FHring
. a R
i f
1] 48
Homing JOG Bugy  Positioning Continuou
Shart z
Fequest  Pozktioning
Start Am—
'—I‘T"h t
] (=7
torming
[Cene

¥0 ilk olarak agilr

0 agildiginda, servo AGIK yadrGtdldr
Servo KAPALI komutunu yartmek igin
H20%1 agin.

10G hizimin baslangig degerini ayarlaymn.

Bu programda, inline ST kullanmigtir,

J0G hizini saklayan "G_log\Velocity" genel labelinin
motion kontrol niteligi "WRITE {—Motion)" olarak
ayarlandhidi igin, PLC CPU'da sayisal dederin
ayarlanmasi gerekir.

JOG isletiminin baglama sinyalini agar.

lleri dénis ve geri dénigin ayni anda
baslatilmasini engeller.

Baska bir pragram yaritildrken JOG
iletiminin baglatilmasim engellemek igin bir
ara kilit ayarlanir.

Baslangig konumuna déndgin baslangio (423),
G_bHomingCMD agik labelinde tutulur ve
Motion moddline, baslangig konumuna
ddniisin baslama kosulu olarak gdnderilir.
Baska bir program calisirken baslangig
konumuna dénisin baglatimasim engellemek
igin bir ara kilit ayarlanir.

Motion moddlinin baglangig konumuna dands
tamamlama sinyalini agtig) alindiginda, bu
sinyalin yikselme egidinde G_bHomingCMD
sifirlanir.



_ Program Ornegi )

(2) PLC CPU'nun programi
1) MAIN devam kismi (ladder, tarama programi)

(Oneeki sayfadan devam)
B e BT Pozisyonlama kontrold baslatmanin yikselme esigi

- (X24), G_bPosCMD'de tutulur ve pozisyonlama

1 wo| T kontroldndn baslama kogulu clarak Motion modiline

ositioning MO0 Busy :?:ma:-“' :._-:mmn. -Cu—n.:.d gﬁnderilfr.

Do P ! Baska bir program caligirken pozisyonlama

i kontrolindn baglatiimasini engellemek igin bir ara kilit

L A ayarlanir.
“ T e R e Motion modilindn baglangig konumuna daniig

[pone - tamamlama sinyalini agtig) alindidinda, bu sinyalin

yukselme esiginde G_bPosCMD sifirlanir.

15 FlardirnousFositionne

0
SET | Corviruy

-?_’-'-:T.’;L‘ sirekli pozisyonlama igin baglatma

¥ programi b&ldm 3'te agklanmaktadir,
Aynintilar igin, 3.4'e bagvurunuz,

17

Carftirusu

Fositioning
ans

18 [FError Fineet
- +
i ) #2F agldiginda hatalar sifirlanir.
19 )|




_ Program Ornegi )

(2) PLC CPU'nun programi
2) MONITOR (ST, tarama programi)
Acik label olarak ayarlanan, eksen monitoriine ait SetPosition (Pozisyon Ayarla) ve SetVelocity (Hiz Ayarla), DO ve D2 word
device'larda acik label olarak saklanir.
SetPosition ve SetVelocity ¢ift hassasiyetli reel sayi tipinde oldugundan, PLC CPU tarafindan kolayca islenebilmeleri igin
imzali ¢ift word tipine donusturdlurler. (Not)

Bu word device'lar bu kursta kullaniimiyor olsa da, diger sekans (Sequence) programlarinda ve GOT Uzerinde veri
gorintilemek amaciyla ve diger amacglarla kullanilirlar.

LREAL_TO_DINT (RD7E_0000.4xis0001 . Hd.SetPositiaon];
LREAL_TO_DINT (RDTE_0000. & is0001 . Md.SetVelocity];

"DO:D" ile imzal cift word tipini belirtin. ]

(Not) Cift hassasiyetli reel sayi tipi, imzal ¢ift word tipine dénustirtldiginde, donustirilecek deger -2147483648 ila
2147483647 araliginin disindaysa, bir hesaplama hatasi olusur.



_ Program Ornegi )

(3) Motion modiltnin programi
1) ServoON_JOG (normal yiritme tipi)

ff-——-- Servao ON-----

1

20 MC_Power 170

3 s = Bxis0001 . 4xisRef,

4 bneple s TRUE, . PLC CPU'dan servo AGIK sinyalini (G_bSVONCMD) alir ve
: [SEWDON = G _bSVONCHD, ™ servo ACIK komutunu ydritdr.

i Busy => hFPowerBusy yd ’

T

g8

I JOG Operation-----

100 A/Initial Yalue Setting
11TEIF (hPowerBusy) THEN

12 ledoghooeleration = 50000.0; MC_Power_T'in Busy (Meggul) clkigi agldiginda, JOG
13 ledoglecelerat ion = 50000.0; hizlanma, JOG yavaglama ve JOG sarsinti degerlerini
14 ledozderk = 0.0; labellere kaydeder.

15 LEND_IF;

18

17 /740G

180 MCv_Jog_1¢

19 fi | = Ayis0001.fxisfaf

20 JogFarward = G_hdogFud ,

21 JogBackward := G_bJozBud , #———— PLC CPU'dan JOG baslama sinyalleri ve JOG hizini alir.
27 Yelaocity = G ledogVelocity

23 bcceleration:= ledoghcceleration .

24 Deceleration:= ledogleceleration ,

25 Jerk = ledogderk

28 ) [Busy => G_hJogBusy ——= Mesgul gikisini PLC CPU'ya geri déndiiriir.

27 ;

28

(Not) Bu 6rnek programda, kullanilmayan veya baslangi¢ degerleri degistiriimemis FB'lerin G/C sinyalleri g6z ardi edilmektedir.



_ Program Ornegi )

(3) Motion modiltnin programi
2) Baslangica donis (normal yaritme tipi)

1 Jfemm- Homing Operation----- PLC CPU'dan baslangig konumuna dénts komut sinyalini
20 fflnitial Value 3etting, Operation Start Reguest  (G_bHomingCMD) alr

im IFTHEN + Baglangig konumu adresini labela kaydeder ve baslangig
4 erositionl := 0.0 ; konumuna dé&nis istedini (G_bHomingReq) acar.
5 |G_bHomingReq := TRUE s}

B ELSE . .

7 G_bHominzRes := FALSE ;e G_bHom[ngCM[? kapatildiginda

5 LEND IF: G_bHomingReq'i kapatir.

4

100 //Haming

117 MC_Home _1¢

12 fxis = fxic000].8%isRef ,

13 [Execute = G_hHomingReq,

14 Fosition = G_lefositiond ,

15 Dane => hHomingDone ,

16 Buswy =» G_hHomingBusy ,

17 Commanddborted =» bHominghborted .

18 Errar => hHomingError

19 s
20
210 AfDone Sienal =» PLC CPU
27 [G_anmingDnne := bHominglone OR hHominghhaorted OR bHomingError;[
23

Baslangig konumuna dénis basarnyla tamamlandiktan
(Bitti gikasi ACIK), ydrlitme yarnda kesildikten

» (CommandAborted cikisi ACIK) veya bir hata olugtuktan
(Hata ¢ikisi ACIK) sonra ydrlitme tamamlama sinyalini PLC
CPU'ya donddrr.




_ Program Ornegi

(3) Motion modiltnin programi
3) Pozisyonlama (normal yiritme tipi)

; :;ﬁ : '05'Ijglggt??i;?lagzration Starl Request PLC CPU'dan pozisyonlama kontroll baslama sinyalini (G_bPosCMD)
EIEElIFTI-IEH ¢ ol
4i eFos T Tonl 1= 150000.0; Pozisyonlama igin gereken veriler labele kaydedilir ve pozisyonlama
5i lePosVelocity 1= R0000.0; kontrolli baglatma istedi (G_bPositioningReq) agilin
B lePoshceeleration := 100000.0;
1 lePosleceleration := 100000.0;
8i lePoslerk 1= 200000.0;
i [G_bPosReq := TRUE; |
10/ ELSE . _ G_bPosCMD PLC CPU tarafindan kapatildiktan
! i_bPosReq := FALSE; o "
|2 CEND_IF; sonra G_bPositioningReq'i kapatir.
13
14, //Positioningl
151 MC_Movehbsolute 1( ™
16i hxis = hxis0007.AxisRef .
17 IExethe = G_hPosRea ,
18; Fosition = lefositionl .
Igg Velocity := lePosVelocity
20} becelerat ion 1= lePoshcceleration ,
21| Decelerat ion 1= lePosDeceleration , =  MC_MoveAbsclute pozisyenlamay yirdtir.
22 Jerk 1= lePosderk ,
23 Direction = WG _DIRECTION _mecShortestWay o
24i BufferMode := WC BUFFER MODE mchborting ,
256i IDune =» blovehbs1Done ,
26 Conmandfboried -+ bNoveRbsIRborted ,
2h Error =» bMoveldbslError
281 ) A
290 /f/Dwell
3[I TON 1(IN:=bMovedhs 1 Done |,PT 1= THE00ms ,0=3| blwelll out]); MC_MoveAbsolute_1'in Bitti gikisi agildiginda beklemeyi
310 //Pasitioning tetikleyen agilis geciktirme zamanlayicisini baglatir.
321 MC_Movedbsolute_2(
33 Bxis = hxis0001.AxisRef ,
34i |E:<ecute = bDeelll_out , Bekleme sdresi gegtikten sonra,
35i Fosition = G_lePositionl , MC_MoveAbsolute pozisyonlamay tekrar yaritir.
36 Walocity = lePosVelocity .
T bcceleration := lePoshcceleration ,
38 Decelerat ion = lePosleceleration ,
38 Jerk := lePosderk ,
40 Direction = MC_DIRECTION__mcShortestWay
411 BufferMode := WC_BUFFER _MODE__mchbariing ,
421 IDune =» blovehbsZ0one ,
43 TonnandPooried =-- ONOVERREZROOTLED
44 Error =» blovehbsZError
45 J;
461 //Dwel | L o S 2
470 TON 201N ::leJu'El[th?['DnEI,PT = THEOOms ,0=3 ): MC_MoveAbsolute_2'in Bitti cikugi agildiginda beklemeyi
48! tetikleyen acilis geciktirme zamanlayicisini baglatir.
480 S/Error Signal, Aborted Siznal
500 bPosError = bHovedbslError OR bloveAbsZError;
511 bPoshborted := bHovedbslAborted OR bHovehbsZAborted;
521 Bekleme sdresi gegtikten veya MC_MoveAbsolute'un
53i //Dane Signal =» PLC CPU

Hata gikisi veya CommanndAborted gikigi agildiktan
sonra PLC CPU'ya yGrdtmenin tamamlama sinyalini
dénddrir.

545 G_bPosDone :=
55

bDwel |2_out OR bPosError OR bPosfborted; F——i




_ Program Ornegi )

(3) Motion modiltnin programi
4) ErrorReset (normal ylritme tipi)

/fhxis Error Reset
MC_Reset _1(
hxis fxis0001.4xisRef ,
[Execute := G_bErrorReset Je—

PLC CPU'dan hata sifirlama sinyalini (G_bErrorReset) alir ve
—— eksen hatasi sifirlama ve sistem hatasi sifirlama iglemini

o
J/Svsten Error Reset yirtitar

MCv _MotionErrorReset _1(
[Execute := G_bErrorReset Je
);

= 0D D 00 ==J T O fm OO D —



_ Yazma Programi )

Programi ve parametreleri PLC CPU ve Motion moddliine yazin.

1) PLC CPU'daki tim programlar yeniden olusturulduktan sonra, tiim verileri PLC CPU'ya yazmak i¢cin GX Works3 ara¢ cubugunda
[Online] - [Write to PLC] secin.

2) Parametreler PLC CPU'ya yazildiginda, Motion moddliyle haberlesme etkin hale gelir.
Tam verileri Motion modiline yazmak icin Motion Control Setting Function ara¢ cubugunda [Online] — [Write to Module]

segin.

3) Yazma islemini bitirmek icin PLC CPU'yu sifirlayin.



_ Calisma Kontrolii

Pencerenin sol alt kismindaki oynat diigmesini tiklayin.




T
= =

|
Ornek program calismasini kontrol edin.

Isletimi baslatmadan 6nce, PLC CPU ve Motion moduli programlarinin
yazildigindan emin olun.




_ Calisma Kontrolii )

RESET RUN
STOP
~—
RO4CPU RD78G4

RUN ERR
REA — I

ERRO PROGRAM RUN
PROGRAM R T DUNK
BATTERY ____SDMmD

CARD READY CARD READY

- Sommonr

mm\‘mmw\‘%m\wm\\l
[ ] ] [ |

PLC CPU'nun RUN/STOP/RESET digmesini, RUN durumuna getirin.
PLC CPU'nun READY lambasi ve PROGRAM RUN lambasi yanar.
Motion modulinin RUN lambasi yanar.




_ Calisma Kontrolii )

MELSEva--:z'E

RESET _ RUN

SFETY

S TO P CC-LinkIE TSN

N B m
E
o

mmm\lmm\\\w\\ \m\\%\\\m\‘:
=

Motion moduliniin PROGRAM RUN lambasi yanana kadar bekleyin.
Servo suricu uzerinde "r.01" goruntulenir. (Noktalar yanar.)
Servo motor, servo ACIK durumuna girer.




MELsmvb-:fi

' ™y RUM
ME

lp' .
@ CC-LinkIE TSN

Servo KAPALI

L

i\\\.\\\\\l.\&\“\\\\\\‘h‘.\\‘\\\‘r\\\\\\“\\\\\\\\\\\\‘:\“.\‘S{ .
= = =

Servo KAPALI komutunu yuritmek icin X20'yi agin.
Servo surlcu Uzerinde "r.01" gorintulenir. (Noktalar yanip séner.)
Servo ACIK komutunu tekrar yaratmek icin X20'yi kapatin.




_ Calisma Kontrolii )

-~

lleri dontis | Geri dontis |
JOG

JOG
L

-
= = =

Ekseni, adres artirma yontnde ilerletmek icin ileri donus
JOG'unu (X21) acin ve durdurmak igin kapatin.
Ekseni, adres azaltma yonlnde ilerletmek icin geri donus
JOG'unu (X22) acin ve durdurmak icin kapatin.




_ Calisma Kontrolii )

PLC CPU Motion moduli
RCT8 0 RD7E 0 RDTE0 RD7E.0
X1 xe2 Pl R E%‘iﬁf; JogFud /110G
He MCv_Jog_1(
—< }+FH/—O— Axis := Axis0001.AxisRef ,
RD76.0 RD78.0 RD78.0 RO78.0 JogFon '»arul :=|G_blogFwd|,
X1 M2z P e ontins et JogBackward| :=|G_bJogBwd),
s i Velocity = G_lelogVelocity ,
“ WO_ Acceleration = leJogAcceleration,
Deceleration := leJogDeceleration,
N | Gy Jerk := leJoglerk,
)
M
L

Program monitorina kontrol edin.
X21 acildiginda, "RD78_0000.G_bJogFwd" acilir ve Motion modiilu
tarafindaki "G_bJogFwd" acilir.
MCv_Jog_1'in JogForward girisi acildiginda, ileri donis JOG'u baglar.




_ Calisma Kontrolii )

i PLC CPU Motion modli
RD76.0 RD78_0 RD78 0 RD78 0
X1 x22 e e E‘i‘iﬁf; g /110G
Heq MCv_Jog_1(

= H/Fl—l—l—o— Axis := Axis0001 AxisRef,

RD76.0 RD78.0 RD78.0 RD78.0 JogForward| :=|G_bJogFwd}
%21 X22 D00.Gb 000G bOOOGb 000.G b '
Homing PosReq ContPos JogBwd *

Reg Req

Velocity = G_lelogVelocity ,
Acceleration = leJogAcceleration,
Deceleration := leJogDeceleration,
Jerk := leJoglerk,

 Busy gl G.0/ogBusy|

X22 acildiginda, "RD78_0000.G_bJogBwd" acilir ve Motion modulu
tarafindaki "G_bJogBwd" acilir.
MCv_Jog_1'in JogBackward girisi acildiginda, geri déntis JOG'u baslar.




Baglangic |
konurmuna danis

-
= =

Baslangi¢c konumuna doénisu baslatmak icin baslangic konumuna
donusi (X23) acin.
Baslangi¢ konumuna dénlsi proximity dog yontemiyle ydritin
(Pr.PT45'ten 33 cikarilir)
| Eksen, dog'un biraz ilerisinde durur ve noktay: baslangic konumu olarak ayarlar. |




_ Calisma Kontrolii )

-
PLC CPU Motion modali
RD78_0 ROD7&_0 RDTE O {/-----Homing Operation-----
23 ?ggﬁﬁ ﬂﬂ-‘:’ i //Initial Value Setting, Operation Start Request
Reg IF| G_bHomingCMD|THEN
CMD G_bHomingReq [ := TRUE;
RD7E_O ELSE
0.G_b G minaRea | == 2
Homias G_bHomingReq | := FALSE ;
Done END_IF;
ROTE_0000. !
_m RST g_hli:lgnming g //Homing
MC_Home_1(
Axis := Axis0001.AxisRef ,
Position = G_lePosition0 ,
Done =>|bHomingDone
CommandAborted | =>|bHomingAborted |,
Error =>|bHomingErrar
b
[
T [ //Done Signal => PLC CPU
o .ll --II. ”II-- i -I I-\ ; h"Ul'ﬂ r'gﬂ.bm'irn:ll
L k - " -
\
i

Program monitorini kontrol edin.
X23 acildiginda, "RD78_0000.G_bHomingCMD" ayarlanir.
Motion moduli tarafindaki "G_bHomingCMD" acilir ve MC_Home_1'in
yuritme komutu olan "G_bHomingReq" agllir.




_ Calisma Kontrolii

PLC CPU

RD78_0 RD7E_ 0 RD7E D
33 000.G_b 000.G_ b 00D.G b
JogBusy PosReq ContPos

Reg
ROTE_0000,
plinw v b e i)
oD
RD7E_0
M0.G_b
Haming
Done
ROTE_0000.
—ﬁ' RST G_bHoming |
| CMD

Motion modalii
//-----Homing Operation-----
//Initial Value Setting, Operation Start Request
bHomingCMD|THEN

G lePosition0 =00;
C = TRUE;
G_bHomingReq | := FALSE ;
END_IF;
/fHoming
MC_Home_1(
Axis := Axis0001.AxisRef,

:=|G_bHomingReq

:= G_lePositionD ,

=>|bHomingDone

CommandAborted | =>|bHomingAborted |,

Error =>|bHomingErrar
b

//Done Signal => PLC CPU

Execute
Position

bHom r'g,ﬂ.bm'ir_tdl

—
o - - «
L

Baslangi¢c konumuna dénls tamamlandiginda, Bitti ¢ikisi ve
"G_bHomingDone" acllir.
PLC CPU Uzerindeki "G_bHomingCMD" ilk durumuna sifirlanir.




_ Calisma Kontrolii )

Pozisyonlama

[
= = =
e ——————

Pozisyonlama baslatmanin (X24) acilmasi ileri-geri hareketi baslatir.
Eksen 150 mm ileri gider ve 0,5 saniye durur ve 150 mm geri gider
ve 0,5 saniye durur.
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PLC CPU Motion modala
ROD78_0 RD78_0 RD7E_0
X324 000.G_b 000.G_b 000.G_b
JogBusy Homing ContPos
Reg Reg
H_ld/755T RD78.0000. | ation 1= 100000.0;
G_bPasChiD = s
‘“ - eleration := 100000.0;
= 200000.0;
gggg_% eq | := TRUE
PosDane
G bPosReq | := FALSE
T| RST |ro7e_0000. | ol
G_bPusCMD //Pasitioning1
g
MC_MaoveAbsolute_T(
Poaigyonima
- jlll'fr-'r-:'\':-:'.ﬂ MC
: Dong| biiove,
l"’q T . f.'..)"||"r5r|:|-"\.:3:u-I!::||:> iave/
- - - :':':\'] = bMovelbs
- RN IR . : L
L
g

Program monitorini kontrol edin.
X24 acglldiginda, "RD78_0000.G_bPosCMD" ayarlanir.
Motion modli tarafindaki "G_bPosCMD" acilir ve
MC_MoveAbsolute_1'in yurtitme komutu olan "G_bPosReq" acilir.




_ Calisma Kontrolii

-
PLC CPU Motion modala
f{Positioning2
RO7E_0 RO7S_0 RDTE_OD MC_MoveAbsolute 2{
¥24 000.G_b 000.G_b 000G b Axis =
JogBusy Homing ContPos el
Reg Reqg T
RDT7E 0 L =
000.G_ b Jirection =
Lk i BufferMode :=
)
fDwell
Ol - R -~ T#500ms - > EBMEIENGR):
//Error Signal, Aborted Signal
bPasErrar l j:I_nlx-‘-::— Abs1Err !JJOR| bhMoveAbs2Er _L
bPostborted | = bMo 5 'a‘\.!:cr:-:--:'|OR] bMoveAbs2Abo 19:I|,‘
J/Done Signal => PLC CPU
O - EEREERERNOR P osError OR[BPosAborted];
-
o - -
[
L
~

lleri-geri hareket bittikten ve bekleme stiresi gectikten sonra,
"G_bPosDone" acilir.
PLC CPU Uzerindeki "G_bPosCMD" ilk durumuna sifirlanir.




_ Calisma Kontrolii

'S ™\
PLC CPU Motion modala
//Positioning2
RO7E_0 RO7S_0 RDTE_OD MC_MoveAbsolute 2{
¥24 000.G_b DOUGJJ 000.G_b Axis = AxisD001. AxisRef ,
JogBusy :;’;1'“9 gg;tl’ns hDwelll_out]
‘“ I I I SET [ro7e 0000, | =
G_bPasCMD -
Deceleration := el"asiisc—:'l?la'.imn:

RD7E_0 Jerk = lePaslerk,

000G b Jirection = MM DIRECTION mcShortestWay

FosDane BufferMode = MC_BUFFER MODE_mcAbarti

—hl RST ET&%UD - mmandaborted [=> . i

rror =

%
SiDwell

gl | ON_2{Nl=[bMoveAbs2Done], PT:= T#500ms ’ bDwell2_outl);

. //Error Signal, Aborted Signal
l'.l'-'n'.l?'n:ll j:I_:JI-\-‘: -'\l.".'.:‘“e)llOR=.3‘w.-1u~.-e-t.t'\|_h?:'r'-"-'L'
bPosAborted | :=|bMoveAbs1AbortedOR] bMoveAbs2 Aborted];
//Daone Signal => PLC CPU
[G_bPosDone| :=[bDwell2_out)OR{bPosError|OR[bPosAborted);

I\t«\%;'.... e |
o - -

L 7
s y
Bu sekilde calisma kontroll tamamlanir.

Sonraki sayfaya gidin.

\, J




_ Bu Boliimiin Ozeti

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

o Acik Label nedir?
o Acik Label Ayari
e Program Ornegi
e Yazma Programi

e Calisma KontrolU

Nokta
Acik Label nedir?

Acik Label Ayari

Program Ornegi

Yazma Programi

Calisma Kontrolu

Acik label, hem Motion moduli hem de PLC CPU'da kullanilabilen ortak labeltir.

Acik labelleri, Motion modultiniin genel labellerinden kaydedin.
Her bir labelin PLC CPU'dan okunacagini mi, yoksa PLC CPU'ya yazilacagini mi segin.

Sistemde hazirlanan yapilandiriimis (Structured) veri tiriiniin Gyelerini acik label olarak ayarlamak icin, agik

labelleri yapilandiriimis (Structured) verinin katmanina gére kaydedin.

Acik labelleri Motion modiiltinde ayarladiktan sonra, tim programlari yeniden olusturun ve acik labelleri

yansitin.

Acik labeller PLC CPU tarafindaki moddl labeline kaydedilir.

Bu bolimde su program 6rnegi agiklanmistir: pozisyonlama baslatma sinyali ve pozisyonlama tamamlama

sinyalini alip vermek icin acik labelleri kullanan PLC CPU'nun ladder programi.

Verileri ilk olarak PLC CPU ve ardindan Motion modiilline yazin.

Ornek programin calismasini videoda kontrol ettiniz.




m Ara Bellek Modu

Ara bellek (buffer) modu, Motion control FB'nin ¢oklu isletim FB'lerini baslatarak islemleri strekli olarak ytratdr.
Motion control FB'nin BufferMode girisiyle ayarlanabilir.
Her eksen ve eksen grubu icin ayni anda en fazla iki FB baslatilabilir.

(Ornek) MC_MoveAbsolute

MC_Movehbsolute_1(

AxisRef 5
G_bPositioningReq ,

Axis := Axis0DOO01.
Execute :
ContinuousUpdate:= FALSE ,
Position := |lePositionl ,
Yelocity :

fcceleration
Deceleration

lePosYelocity ,
lePoshcceleration ,
lePosDeceleration ,

R 1 0 U L e 1 1 T T A A N T |

Jerk lePosderk ,
Direction MC DIRECTION mcShortestWay ,
[Buffertode MC BUFFER MODE_ mcAborting , |
Optfons = 0 ,//mchecDec
Don => bMoveAbs1Done ,
Conpandhborted => bMoveAbslAborted ,
Errpr => bMovedbslError
);
0 veya MC_BUFFER_MODE__mcAborting + =+ Yuriitdlmekte olan FB yanda kesilir ve sonraki FB hemen ylirdtdldn
1 veya MC_BUFFER_MODE__mcBuffered =+ YUrltllmekte olan FB'nin isletimi tamamlandiktan sonra, siradaki FB yUrdtaldr.
2 veya MC_BUFFER_MODE__mcBlendinglLow « =« Yiriitilmekte olan FB igin hedef hizlardan disiik olam ve ara bellege alinacak FB,
anahtarlama hizi olarak ayarlarir.
3 veya MC_BUFFER_MODE__mcBlendingPrevious -+ Ylriitdlmekte olan FB'nin hedef hizi anahtarlama hizi olarak ayarlanir.
4 veya MC_BUFFER_MODE__mcBlendingMNext +++ Ara bellege alinacak olan FB'nin hedef hizi anahtarlama hizi olarak ayarlanir.
5 veya MC_BUFFER_MODE__mcBlendingHigh -+ Yuritdlmekte olan FB igin hedef hizlardan ytiksek olani ve ara bellege alinacak FB,
~ anahtarlama hizi olarak ayarlarir.
[Nokta]

belirtin.

2.2 List of Enumerators

Direction ve BufferMode girisi icin, MC_BUFFER_MODE ve MC_DIRECTION ile baslayan ENUM enlimeratorleri veya numaralar

ENUM enlimeratorlerinin ayrintilari igin, asagidaki kilavuza basvurun.

D MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
2 VARIABLES AND MOTION CONTROL FB




CEl )

Asagidaki semada, BufferMode 0:
mcAborting olarak ayarlandigindaki isletim gosterilmektedir. Yirittlmekte olan FB yarida kesilir ve sonraki FB hemen yuritulir.

Hiz

FB1 hedef hizi f-----mmooooeeee

FB2 hedef hizi f-——rr---ormofomeeeomereeee

: > Zaman
(FB1 hedef (FB2 hedef
pozisyonu) pozisyonu)
FB1 ylritme
—D \
FB1 mesgul }

FB1 aktif

FB1 CommandAborted

FB2 yiiritme

FB2 mesgul

FB2 aktif

N

i

:'

I
! /

i i

| [

i [

FB2 hitti q




_ Ara Bellege Alma

Asagidaki semada, BufferMode 1: mcBuffered olarak ayarlandigindaki isletim gosterilmektedir.
Yaratilmekte olan FB'nin isletimi tamamlandiginda, sonraki FB yGrGtilr.

Hiz
A

FB1 hedef hizi

FB2 hedef hizi

> Zaman

§|[FB1 hedef pozisyonu) | i\{Faz hedef pozisyonu)|

FB1 ylritme ) L
FB1 mesgul ¥
/
FB1 aktif i
| : [
FB1 bitti ; ﬂ
FB2 yiriitme 1.
| ]
FB2 mesgul ]
FB2 aktif /
FB2 bitti Ail_




_ Karistirma )

BufferMode, mcBlending*** olarak ayarlandiginda, sonraki FB, ylrittlmekte olan FB'nin hedef pozisyonuna ulasildiginda strekli

olarak yuratalur.
Asagidaki agiklamada, ilk yuritllecek FB, FB1 olup ara bellege alinacak FB, FB2'dir.

(1) BlendingPrevious
Asagidaki semada, BufferMode 3 olarak ayarlandigindaki isletim gosterilmektedir: mcBlendingPrevious.
isletim, FB1'in hedef pozisyonuna kadar FB1'in hedef hizinda gerceklestirilir.
isletim FB2'ye gectiginde, hiz FB2'nin hedef hizi olarak degistirilir ve FB2'nin hedef pozisyonuna hareket eder.

Hiz

FB1 hedef hizi |--ooeeeemmmnens \

FB2 hedef hizi [--wmermeeeefemmeemecmcncecn

> Zaman

‘ (FB1 hedef pozisyonu]‘ | (FB2 hedef pozisyonu)

FB1 ylrdtme
— D s
FB1 mesgul 5;'
JI.l
’
FB1 aktif i
, .
FB1 bitti i «1
FB2 yariitme | t
H i E | ]
. AN
FB2 mesgul i/
: i : ,‘.’
FB2 aktif /|
- - [

FB2 bitti q




(2) BlendingNext
Asagidaki semada, BufferMode 4 olarak ayarlandigindaki isletim gosterilmektedir: mcBlendingNext.

isletim FB1'in hedef pozisyonuna ulastiginda, hiz FB2'nin hedef hizi olarak degisir.

Hiz

FB1 hedef hizi

FB2 hedef hizi

,\ \ > Zaman

|| (FB1 hedef pozisyonu) | || (FB2 hedef pozisyonu) |
FB1 yiritme > \
— p
FB1 mesgul ;."
J.:
:
FB1 aktif [
FB1 bitti 5 ¢1 |
FB2 ylritme | B
i AN
FB2 mesgul H
. s
: [ h
FB2 aktif i [

FB2 bitti | q




_ Karistirma )

(3) BlendingLow, BlendingHigh
BufferMode 2: mcBlendingLow veya 5: mcBlendingHigh olarak ayarlandigindaki isletim, FB1 ve FB2'nin hangi hedef hizlarinin
daha yiksek olduguna bagli olarak degisiklik gosterir.

Ayar degeri FB1 hedef hizi > FB2 hedef hizi FB1 hedef hizi < MFB2 hedef hizi
2: mcBlendinglow | BlendingPrevious ile ayni isletim BlendingNext ile ayni isletim
5: mcBlendingHigh | BlendingNext ile ayni isletim BlendingPrevious ile ayni isletim
[Nokta]

Asagidaki semada FB1 ve FB2'nin hizi ayni oldugunda, BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh, ve BlendingLow icin hiz
dalga formu gosterilmektedir.

Hiz

FB1, FB2 hedef hizi

> Zaman

| (FB1 hedef pozisyonu) | | (FB2 hedef pozisyonu) |

FB1 ylratme : |

FB2 ylriitme




_ Program Ornegi

(1) Ornek program isletimi
Bu bolimde, Bolim 2'de kullanilan 6rnek program kullaniimaktadir.
X25 ile baslayan bir programdaki ara bellek modu isletim farkini kontrol edin.

Bilesen FB1 (MC_MoveAbsolute) FB2 (MC_MoveAbsolute)
Pozisyonlama adresi | 75000,0 [pum] 150000,0 [um]
Hiz 50000,0 [um/s] 25000,0 [um/s]
Hizlanma, yavaslama | 100000,0 [um/s] 50000,0 [pm/s?]
Sarsinti 200000,0 [um/s3] 100000,0 [pm/s>]




_ Program Ornegi

(2) PLC CPU'nun programi
MAIN (ladder, tarama programi)

15 [Fontmmunositionng

ROTA 00K

=4 omin G bPosRe
—tt 3
16 (7a)
foontinuou  JOG Busy  Homing Pagitioning
5 Request Start
Fositioning Fequesi

Strekli pozisyonlama kontrold baglatmanin
yikselme esidi {(¥25), G_bContPosCMD ile
tutulur ve strekli pozisyonlama kontrolindn
baslama kosulu olarak Moticn moddline
génderilir.

Corewnd | Baska bir program cahisirken pozisyonlama

17 (E2)

[aritirua.

Fasitioning
[Crane

kontrolindn baslatlmasim engellemek igin bir
ara kilit ayarlarur.

Motion modilindn strekli baglangig konumuna
ddnis tamamlama sinyalini agtig alindiginda, bu
sinyalin ylkselme esiginde G_bContPosCMD
sifirlanir,



_ Program Ornegi

(3) Motion moduli programi
Surekli Pozisyonlama (normal yiritme tipi)

1} #f-----Continuous Positioning Operation-----
2 A il g Zetting, Operation Start Reguesi

3 IF[G_bContPosCHD et
4 efositlon £= 75000.0;
5 lePosYelocityl = 50000.0;
[ lePoshccelerationl == 100000.0;
7 lePosDecelerationl := 100000.0;
8 lePasderkl := 200000.0;
9 lePositionZ 1= 150000.0;
10 lePasVelocity? 1= 25000.0;
1 lePosdecelerat ion? 2= S0000.0;
12 lePosDeceleration? := S0000.0;
13 lefoslerkd ;= _100000.0;
14 [G_bContPosRen = TRUE ; pr—
15| ELSE
16 G_hContPosRen := FALSE: <
17 “END_IF;
18
JfPositioningl

FE1 MC_MoveAbsaolute |
21 Bis = fAxis000] . Axishef ,
22 [Execute := G_hContPosReq |, fee
2 R T= TErOEILIonT §
24 Velocity = lePosVelocityl ,
2 hcceleration:= lePoshccelerationd
26 Deceleration:= lePosDecelerationl
217 Jerk 1= lePasdarkl ,
28 Direction = WC_DIRECTION_ _mcShartestWay
29 Done =» hNovelbslDone ,
30 IAul 'l = bMovehbslfelive
El LomnandAaboried =» bNovelbeTRboried
32 Errar => hlovedbslErrar
LEIH
§ fPositioning?

FB2 | uc_Movehbsolute 20
. Axis 1= Auxis000] . AxisRef
37 IF:{prlnq = bMovedbslActive ,
38 PGETL1an = TEros1t10 s
39 Velocity = lePosVelocity? ,
40 heceleration:= lePosdeceleration?
41 Deceleration:= lePosDeceleralion?
42 Jerk = lePasderk? ,
43 ) - i (W] 2T 10 B .
44 yfferlode We: BUFFER WODE  mcBuf
45 llone => hlovehbsZlone
46 CommandAborted = bNoveAbsdRborted,
417 Errar => blovedbsZError
480 );
490 f/Dwell
50, SET bOwell_In);
10 TOM_I _In LPT:= THI00ORs ,0=>[b0well _ouf |
52

53 /fError Signal, Aborted §ignal
54 bError t= bMovedbsIErrar OR bMoveAbs2Error;
55 b#boried := bMoveibsiAborted OR bHovedbsZAboried;

PLC CPU'dan sdrekli pozisyonlama kontrold baglama sinyalini
(G_bContPosCMD) alir.
Surekli pozisyonlama iin gereken veriler labela kaydedilir ve

pozisyonlama kontrold baglatma istegi
(G_bContPositioningReq) agilir.

G_bContPosCMD kapatildiginda G_bContPositioningReq'i
kapatir.

FB1 (MC_MoveAbsolute_1) pozisyonlamay ylrdtir.

FB2 (MC_MoveAbsolute_2), FB1(MC_Movelbsolute_1) Aktif
gikigi tarafindan kaslatiir, Ardindan, FB1 calisirken FE2 ara
bellege alinr.

FB2'nin BufferMade gingini (MC_MoveAbsolute_2) degistirin

ve ara bellek modunun galigmasini kentrel edin.

Acilis geciktirme zamanlayicisini tetikleyen bekleme,
FB2'nin Bitti gikisi (MC_MoveAbsolute_2) tarafindan
baglatilir.

il
57 //Done Signal =» P i
58| G_bContPosDone :=|blwell _out JOR bError OR biborted;

58] J/Reset Dwell_In
60, RST(G_bContPosDone,bDwall_In);:

Bekleme siiresi gectikten veya MC_MoveAbsolute'un
Hata gikigi veya CommanndAborted gikisi agildiktan
sonra PLC CPU'ya yiriitrmenin tamamlama sinyalini
danddirdr.

Aymi zarmanda, agilig geciktirme zamaninin girigi sifirlamir.



_ Calisma Kontrolii

Pencerenin sol alt kismindaki oynat dagmesini tiklayin.




//Positioning2

HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

TER | TSRS | NN e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .
ePosderk? ,
Direction MC DIRECTION mcShortestWay ,

BufferMode MC_BUFFER_MODE__mcBuffered,

Done => bMoveAbsZDone ,

LI I I A A A T S B B N

Commandfiborted =2 ﬁ”ﬁ“ﬁﬁh?”;hﬂrfﬁd,
Error => bMovedbsZError

Ara bellek modu calismasini kontrol edin.
Ornek programda "LinearInterpolation" acin ve ara bellek modunun
calismasini kontrol etmek icin MC_MoveAbsolute_2'nin BufferMode
girisini degistirin.




J/fPositioning?

HC MovehAbsolute 2
Axis Ay is0001.AxisRef ,

Execute bMoveAbslActive ,

Position

I'.IIE i oCc | t ¥

ePosition?2 ,
lePosYelocity? ,
Acceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:= l|lePosDeceleration? ,

Jerk ePosderk? ,

Dicacilog MO DIRECTION _acShociacils
BufferMode IUJ_EJFFEH_HHUE__mLEuFfered.l
Uone = DNOYenoszuonNe .

Commandfiborted =2 ﬁ”ﬁ“ﬁﬁh?”;hﬂrfﬁd,
Error => bMovedbsZError

(

);

Program indirildiginde mcBuffered on ayarlidir.




//Positioning2
HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .
ePosderk? ,

Dicacilog MO DIRECTION _acShociacils
BufferMode IUJ_EJFFEH_HHUE__mLEuFfered.l
Uone = DNOYenoszuonNe .
Commandfiborted =2 ﬁ”ﬁ“ﬁﬁh?”;hﬂrfﬁd,

Error => bMovehbsZError

);_

e s sa s aw am am
LU T 1 1 O S G

Ik olarak, mcBuffered calismasini kontrol edin.
MC_MoveAbsolute_2'nin BufferMode girisinin
"MC_BUFFER_MODE__mcBuffered" olarak ayarlandigini kontrol edin ve
programi Motion modiiliine yazin.




Pozisyan
Ayarlama

FB1 hedef pozisyonu
(75000 [pm])

Hiz Ayarlama

X25 acgildiginda motor calisir.
Grafikte Pozisyon Ayarlama ve Hiz Ayarlama gosterilmektedir.




_ Calisma Kontrolii )

Pozisyan
Ayarlama

FB1 hedef pozisyonu
(75000 [pm])

Hiz Ayarlama

~ mcBuffered ile, FB1 isletimi tamamlandiktan sonra FB2 yirutalir.
Ornek programda, eksen FB1'in hedef pozisyonu olan 75000'de [um]
durur ve FB2'nin hedef pozisyonuna ilerler.




//Positioning2

HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|ePosDeceleration? ,
ePosderk? ,
Dicacilog MO DIRECTION acShociacils
BufferMode HG_EUFFEH_MDDE__mthurIiu;Ll
Uone = DNOYenDszuONe e
Commandfborted => bMovefbsZhborted,
Error => bMovehbsZError
)3

LU T A 1 O S G

Daha sonra, mcAborting isletimini kontrol edin.
MC_MoveAbsolute_2'nin BufferMode girisini
"MC_BUFFER_MODE__mcAborting" olarak degistirin, tim programlari
yeniden olusturun ve Motion moduliine yazin.




_ Calisma Kontrolii )

Pozisyan
Ayarlama

Hiz Ayarlama .

X25 acgildiginda motor calisir.
Grafikte Pozisyon Ayarlama ve Hiz Ayarlama gosterilmektedir.




Pozisyan
Ayarlama

Hiz Ayarlama .

mcAborting ile, FB2 yiiritme acildiginda FB1 yarida kesilir.
Ornek programda, FB1 isletimi baslattiktan hemen sonra FB2
yuritme acildigindan, isletim FB2 tek basina yurttildigi zamanla
neredeyse aynidir.




ACIK
KAPALI

FB1 ylritrme

ACIK
KAPALI

FB1 aktif

ACIK
FB1 CommandAborted
KAPALI

AGIK
KAPALI

FB2 aktif

Baslama sirasinda FB1 ve FB2'nin G/C sinyallerini kontrol edin.
FB1'in CommandAborted ¢ikisi acilarak FB1'in yarida kesildigini gdsterir.




//Positioning2
HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .

ePosderk? ,

Dicaciion MO DIRECTION acShoriaails
BufferMode HH_EJFFEH_HHUE__WLBIE&Jiw;Frev:uw;J
Uone = DNOYenoszuonNe .

Commandfhborted => bMovefbsZAborted,

Error => bMoveAbsZError

);_

e s sa s aw am am
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Daha sonra, mcBlendingPrevious isletimini kontrol edin.
MC_MoveAbsolute_2'nin BufferMode girisini

"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingPrevious" olarak degistirin, tim
programlari yeniden olusturun ve Motion modullne yazin.




_ Calisma Kontrolii )

Pozisyan

Ayarlama FB1 hedef pozisyonu

(75000 [pum])

FB1 komut hizi
(50000 [pm/s])

Hiz Ayarlama

X25 acgildiginda motor calisir.
Grafikte Pozisyon Ayarlama ve Hiz Ayarlama gosterilmektedir.




Pozisyan

Ayarlama FB1 hedef pozisyonu

(75000 [pum])

FB1 komut hizi
(50000 [pm/s])

Hiz Ayarlama

mcBlendingPrevious ile, FB1'in hedef pozisyonuna ulasildiginda
FB1'in komut hizi uygulanir.

Ardindan, FB2'nin komut hizi uygulanir ve eksen, FB2'nin hedef
pozisyonuna hareket eder.




//Positioning2

HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .

ePosderk? ,

Dicacilog MO DIRECTION acShociacils
BufferMode HH_EJFFEH_HHUE__WLBIwﬂdiw;he:t,I
Uone 2> DMOVERDSZUONE
Commandfhborted => bMovefbsZAborted,

Error => bMoveAbsZError

);_

LU T 1 1 O S G

Daha sonra, mcBlendingNext isletimini kontrol edin.
MC_MoveAbsolute_2'nin BufferMode girisini
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingNext" olarak degistirin, tim

programlari yeniden olusturun ve Motion modullne yazin.




_ Calisma Kontrolii )

Pozisyan 25000 _
Ayarlama ki FB1 hedef pozisyonu
i (75000 [pm])

Hiz Ayarlama

FBZ komut hizi
(25000 [pm/s])

X25 acildiginda motor calisir.
Grafikte Pozisyon Ayarlama ve Hiz Ayarlama gosterilmektedir.




Pozisyan 25000 _
Ayarlama ki FB1 hedef pozisyonu
i (75000 [pm])

Hiz Ayarlama

FBZ komut hizi
(25000 [pm/s])

mcBlendingNext ile, FB2'nin hedef pozisyonuna ulasildiginda FB1'in
komut hizi uygulanir.
Ardindan, eksen FB2'nin hedef pozisyonuna hareket eder.




//Positioning2
HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .

ePosderk? ,

Dicacilog MO DIRECTION _acShociacils
BufferMode HH_EJFFEH_HUUE__WLBIwﬂdinmeJ
Uone = DNOYenoszuonNe .
Commandfiborted =2 ﬁ”ﬁ“ﬁﬁh?”;hﬂrfﬁi,

Error => bMovehbsZError

);_

e s sa s aw am am
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Daha sonra, mcBlendingLow isletimini kontrol edin.
MC_MoveAbsolute_2'nin BufferMode girisini

"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingLow" olarak degistirin, tim
programlari yeniden olusturun ve Motion modullne yazin.




_ Calisma Kontrolii )

Pozisyan 25000 _
Ayarlama ki FB1 hedef pozisyonu
i (75000 [pm])

Hiz Ayarlama

FBZ komut hizi
(25000 [pm/s])

X25 acildiginda motor calisir.
Grafikte Pozisyon Ayarlama ve Hiz Ayarlama gosterilmektedir.




Pozisyan 25000 _
Ayarlama ki FB1 hedef pozisyonu
i (75000 [pm])

Hiz Ayarlama

FBZ komut hizi
(25000 [pm/s])

mcBlendinglLow ile, FB1'in hedef pozisyonuna ulasildiginda daha distk
komut hizi uygulanir.
Bu kursun drneginde, FB2'nin komut hizi daha distk oldugundan, hiz
dalga formu BlendingNext ile aynidir.




_ Calisma Kontrolii

//Positioning?
HC MovehAbsolute 2

Ry |
Aal

AxisOUO0! .&xisRef ,
Execute bMoveldbs|Act ive .

Position

I'.IIE i oCc | t y

ePositionZ ,
lePosVelocity2 ,
Acceleration:= lePoshcceleration? ,
lePosDeceleration? ,

ePosderk? ,

Dicaciion MO DIRECTION acShociasiis
BufferMode HH_EJFFEH_HHUE__WLBIwﬂdiw;Hi;h,l
Uone 2> DMOVERDSZUONE
Commandfhborted => bMovefbsZAborted,

Error => bMovehbsZError

);_

Deceleration:

Jerk

LU T 1 1 O S G

Son olarak, mcBlendingHigh isletimini kontrol edin.
MC_MoveAbsolute_2'nin BufferMode girisini
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingHigh" olarak degistirin, tim
programlari yeniden olusturun ve Motion modulline yazin.




_ Calisma Kontrolii )

Pozisyan

Ayarlama FB1 hedef pozisyonu

(75000 [pum])

FB1 komut hizi
(50000 [pm/s])

Hiz Ayarlama

X25 acildiginda motor calisir.
Grafikte Pozisyon Ayarlama ve Hiz Ayarlama gosterilmektedir.




Pozisyan

Ayarlama FB1 hedef pozisyonu

(75000 [pum])

FB1 komut hizi
(50000 [pm/s])

Hiz Ayarlama

mcBlendingHigh ile, FB1'in hedef pozisyonuna ulasildiginda daha
yuksek komut hizi uygulanir.
Bu kursun érneginde, FB1'nin komut hizi daha ylksek oldugundan, hiz
dalga formu BlendingPrevious ile aynidir.




_ Calisma Kontrolii )

Pozisyan

Ayarlama FB1 hedef pozisyonu

(75000 [pum])

FB1 komut hizi
(50000 [pm/s])

Hiz Ayarlama

Bu sekilde BufferMode calisma kontroli tamamlanir.
Sonraki sayfaya gidin.




_ Bu Boliimiin Ozeti

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

e iptal etme
e Ara Bellege Alma
e Karistirma
e Program Ornegi

e Calisma KontrolU

Nokta

iptal etme

Ara Bellege Alma

Kanistirma

Program Ornegi

Calisma Kontrolu

islem tipi FB caligirken ve sonraki isletim tipi FB yiiriitildtginde, iptal Etme islemi yiiriitilmekte olan FB'yi

kesintiye ugratir ve sonraki FB'yi yur(tir.

islem tipi FB calisirken ve sonraki isletim tipi FB yiritiildiginde, Ara Bellege Alma islemi yiiriitilmekte olan

FB tamamlanana kadar bekler ve sonraki FB'yi yiratdr.

islem tipi FB calisirken ve sonraki isletim tipi FB yiritildigiinde, Kanistirma islemi yiriitiimekte olan FB'yi

durdurmadan sonraki FB'yi yirGtdr.

Karistirmada, dort adet hiz anahtarlama yontemi vardir: BlendingLow, BlendingHigh, BlendingPrevious ve

BlendingNext.

Ara bellek modunu, isletim FB'sinin BufferMode girisiyle secin.

Her ara bellek modunun ¢alismasindaki farki videoda kontrol ettiniz.




PLC CPU ile isletim )

Bu bolimde kullanilacak 6rnek programi, asagidaki baglantidan indirin.
Program icerigi, bolim 2 ve bolim 3'te agiklanan 6rnek program ile aynidir.
Yalnizca programlama yontemi farklidir.

RD78GBasic2_sample2.zip (1.39 MB)

_ Motion Modiilii FB Kitaplhiginin Kaydedilmesi )

(1) FB kitapligini indirin
Motion modili igin FB kitapligi GX Works3'e kaydedilerek Motion control FB, PLC CPU'nun programinda kullanilabilir.

FB kitapligini asagidaki baglantidan indirin ve ZIP dosyasini istediginiz hedefe cikartin.
MotionControl_RD78G_3d.zip(4.29 MB)

(Not) FB kitapliginin son versiyonu MITSUBISHI ELECTRIC FA Global web sitesinden indirilebilir.



_ Motion Modiilii FB Kitapliginin Kaydedilmesi )

(2) FB kitapliginin kaydedilmesi
1) GX Works3'te herhangi bir proje acin ve Element Selection penceresinde Kitaplik sekmesini agin.
2) Ust baliimdeki [Register to Library List] diigmesini tiklayin ve [Register Library] secin.
3) "Library is registered to the list" (Kitaplik listeye kaydedildi) mesaji goriintilendiginde, [OK] diigmesini tiklayin.
4) FB kitaplik dosyasini "MotionControl_RD78_****msIm" secin ve [Open] dgesini tiklayin.
(**** versiyonu belirtir.)
5) Motion control FB, Element Selection (Oge Secme) penceresindeki kitapliga kaydedilir.

Elernent Selection B ox MELSOFT GX Works3 b Element Selection 3 x

Fing ™ & M| P | Find PO : | I'l
” | [ ELY L

Rl 4 O X | ar o Library is registered to the kst L= I._*|a|“_;‘,. -‘-xl-"r

Specified files is imported to the GX Works 3. : .
= = To replace the library with the one imported before, plesse I Display Target: Al
Register Library.. i exequte ‘Register to Library List” User Librasy

I l 3) =L Libraps
5) = La MotionCantrol_RD7t MotionCentrel_RD7E
= G FB
= L Management
4 MC_AbortTn Touch Probe Disabled
o MC_CamTab Cam Table Selection
48 MC_GroupD Axis Group Dizabled
-8 o MC_Geoupkr Axis Group Enabled
| 98 MC_Groupfl Axis Group Ermor Reset
@ MC_GroupS Axis Group Ovemide Ch
8 MC_Power  Operation Available
@ MC_ReadPas Read Awis Parameter
@ MC_Reset  Awis Error Reset
o MC_SetOver Axis Ovemnide Change
@ MC _SetPosit Current Position Change
dl MC_TouchPr Touch Probe Enabled
@ MC_WritePa Write Axis Parameter
@ MCv_AlPow All Axes Operation Avail
@ MCv_Changs Current Value Change per
& MCv_Motior System Emor Reset
@ MCyv_SetTore Torgue Limit Value
E ). Operation-indr
@ MC_Camin  Carn Operation Stan
@ MC_Combin Addition/Subtraction Pos
@ MC_Gearln  Gear Operation Sart
4 MC_Group$t Group Forced Stop
da MC_Home OFPR
J@ MC_Movedt Abzolute Value Positionin| .

Bl Register Libency o Library Lt
+ i o Dgmely. 1 Mloggail geirgd ROTRG 14
Organiz 4) dider
& O - — — -
I'r- Mot ontrol BDTE_LDD.madm R I SN e LN vE I
[ X2 “
ol Th

=n
ok e

Fiba e | MatiarvConnsel_ PO 030, rrodm

1)
'muuse|nm.an-s|M '

| POU List [ Favorites | History | Module Library [




_ Proje Olusturma

Proje olusturma islemi, dnceki kisimda agiklananla aynidir.

GX Works3

Bir modil konfiglrasyon semasi olusturma

Modil parametresi (ag) ayarlama FB'lerin baglantisimin kolayca kontrol edilebilmesi igin, bu bélimde

Bagimh istasyon (sriicl) kaydetme olusturulacak PLC CPU'nun programi igin FBD/LD kullanilmaktadir.

PDO eslegtirme

Servo parametresini ayarlama

Motion control setting function

Eksenin kaydedilmesi

Eksen parametresini ayarlama “lAxisMame) AxisRef" Sgesini agik labela

Agik Label Ayan ayarlayin.

(Program olusturulmasi gerekli degildir.)
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_ Motion Control FB nasil kullanilir )

| B MELSOFT GX Works3 E: Sample.gx2 - [ProgramBady ; ProgPou [PRG] [FBOYLD] 245tep "]
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Genel labellere daha dnceden kaydedilmis olan
labellar adaylar olarak gortntilenir.
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_ Motion Control FB nasil kullanilir
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_ Motion Control FB nasil kullanilir
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i Project
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"Undefined Label Registration” ekrani goruntulenir.
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| B MELSOFT GN Works E: Sample.gud - [ProgramBody : ProgPou [PREG] [FED/LD] 245tep ] O 3
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| _-Ej MELSOFT G Works3 E Sample.gul - [ProgramBody : Progfou [PRG] [FEDVLD] 245tep *]
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Acik label olarak kaydedilmis AxisRef tipi yapilandinlmis (Structured) i
veriyi Eksen girisine baglayin,
"AxisRef” (eksen bilgisi) secenegini program dizenleyicisine
strtkleyip birakin,
PodsPef
E%E
= Navigation POU _ | Favori | History Madule [Library

B Cutput B Progress
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Bu sekilde programlama icin girisler tamamlanir. i

Sonraki sayfaya gegmek icin > | dugmesini tiklayin. il
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_ Ornek Program Aciklamasi

(1) ServoON_Jog
Bu program; PLC hazir ACIK, servo ACIK ve JOG isletimini yurutur.

Initiakes
vy OH

S prochr i Eutein Frag PLD READ'
. . A Giic verildiginde ve senkronizazyeon isareti [X1] acildidinda,
— 5 5 5
I b '1' b PLC READY [Y0] agilir.
1 3
| SarwaD -
TRIE —
¢ ML Parvir |
T Fomer
w0
READT e OFF En i Fivdes
XD G £
| |} |t Sareni Fesdybivtur | PLC READY [¥0] aglldlélnda, READY [X0] agilir.
| i P #=  Bu, servo ACIK sinyali olarak kullamlacaktir.
bl Servo KAPALI komutunu yirdtmek icin G_bSVOFFyi [X20] zcin.
Errer |}
Errail
T s |
7 ] o J
[ 05
-
oy [T
I {7} En B0
. S0 Velaty
. 000 I ol Goalogubat; B BOC000 T .
7] T iF] [E] 15 READY [X0] baglatildifinda, JOG iz, JOG hizlanma,
~ JOG yavaglama ve JOG sarsints degeri labela
kaydedilir.
DD W EDADWE
EN =5 EM END
SO0 = o L [T == d4 = [N b
_____________ L E___________u.___________‘g____ o =
M lleri dénds kamutu ve geri dénls komutunun ayri anda | =
1 ]
[ ] PRSI, Sy, SRy S A S . .
lit kasulu igin. difer progranin \ -
Costesous Pesitionin- || yUriitdimesi sirasinda agilan label 1
| e
26 H Wi, ot
= = MO lleri déniis JOG komutunu (G_blogFW: X21) ve
003 Bmchavard I Forwar: arming Riaque st Psitioning Ruquest  Coskeeous Positionin: doeF pemand Cone ) ) geri dénuz JOG komutunu {G_blogBW: X22),
1 :.:I. -;|I=a- ,,:I, c,.lra. ._T_ -Icp.n .,::a;c:-; r-.i(-:-l--=lc/=--u SO0 m.” MOv_log'un JogForward girisine ve JogBackward
| L) i ' '/',DG Viaknliy - girigine baglayn.
o 1 = W 21" oy : = -
T = wwicaty Actien ) llk 0 degeri Segenekler giriginde
2 o kullanilabildiginden, géz ards edilebilir.
I ':" | Accehemia  DommendAdoriad i JOG igletimi sirasinda meggul qlag agihic
i hiate e Cucelaruiion Errer Bu, diger programlann ara kilidi igin keullamilir.
M
i Jog Jur ek reorils |
5
| Dipbicns
T3 D000 ok SO0 e e e i ]
% o




_ Ornek Program Aciklamasi )

(2) Baslangica donus
Bu program, baslangi¢ konumuna dénusu gerceklestirir.

Initisl Value Setling

H i
I & bbioming | Baslangig konumuna dénis baglama sinyali
[ { | EM MO (G_bHoming: X23) agldiginda, baglangig konumu
mr Pl Lt adresi labela edilir.
— ]_. p P"G’:’pj':'"’: ) dresi labela kaydedil
l 5 J_' N
: 3 ‘ | Ara kilit kogulu igin, diger programin yOritdlmesi i
i sirasinda agilan label kullanilir. |
e e .
- i
T . Sy " —— T— —— v — e _ Baglangig konumuna dénds
Homing: i JOG Busy Pasitioning Request  Continwous Positicnan): Homing Request baslama sinvalinin
I G _bédomi ng 1 G bJogBusy 3 _bFccReq G_bContPosRieg 3 G_bHamingRleq 5 ) ya
i1} f‘ 1} i/} {/— {) (G_bHoming: X23) yiukselme
: s s R ===’ 12 ezgigi tutulur ve baglangig
ket | st | Lete konumuna dengs istek sinyal
| || ! 17 E?Jl_lecl)mlngReq] olarak
anilir.
& 7 a8
u, baglangig konumuna
4 4 Bu, baslangig ko
L donag srasinda hep AGIKTIR.
!
i
[ ~
Homing Regque st s AT E
| G_bHomingRaq | MoHomt  mmm e —parrmRe =y |
| i | Exzcute VDone f ErcmigDore PPt
S M Mmmnns ) G_bHomingReq agldifinda, MC_Home
{ G_m:c; ] ]—: Pogition Busy ! y[]ri]tl'.'ll[ir.
b AbsSwitch Active E Baglangig konumuna dénds
| ' = tamamlandidinda, Bitti gikisi agilr
N Cptioes °°"‘""""“:‘E"_“"_ o - Hata olugtugunda, Hata gikigi agihr.
T t:"nr:r;: il Yukandakilerden biri agildiginda, tutulan
| O Wby : G_bHomingReq serbest birakilir.
ErrarlD
(FD 78 0000 4420000 v 2P Fm Aoz
15 % p




_ Ornek Program Aciklamasi )

(3) Pozisyonlama
Bu program, tek eksenli pozisyonlama isletimini gerceklestirir.

P vakmy

| .
- !—:*-'ﬂ =) B0 s T Pozisyonlama kontrold baslama sinyali (G_bPos: X24)
pesmEamsssaaaasssdasssssiissassssisssmssesssssssssssssasss emrammmanamaananad = acldiqinda, pozisyonlama igin gereken sayisal deger labela
kaydedilir.

[ [[ ===
G o " 3 [ EELE

Sayisal deder kaydedildiginde, pozisyonlama baglatma istegi
(G_bPosReq) tutulur.

Pozisyonlama normal sekilde tamamlandi@inda {ikinci bekleme siiresi
gectiginde) veya pozisyonlamanin CommandAborted ikisi ya da Hata
gikigi agildiginda, tutulum kaldinhe

Yuritme sirasi

= pozisyonlama — bekleme
— pozisyonlama —
bekleme geklindedir.

£k

l':-onurut-:- Poronng -(s'ﬂJ

Pozisyonlama FB'nin CommandAberted ve Hata gikagim VEYA
kosulu ile programlayin.




_ Ornek Program Aciklamasi )

(4) ContinuousPositioning
Bu program, ara bellek modunu kullanarak stirekli pozisyonlamayi gerceklestirir.

Viskos Sat -
e oo i B u—’ i !
l_-.-_| — £ =] -] L] &n| e it i
[ e i o - .-.-n — B[ w0 — o - V! b vl e L —E i : __ . .
R .3 S e O O e O o o N L A o L s " ! | Surekli pozisyonlama
i kontrold baslama sinyali
pr=——— i [l e Bl {G_bContPos: X25)
e Pastien e | i [ agldiginda, pozisyonlama
b ] 5 i k] 1RO O — — . [ AR —_— i . . -
= | I .; s u w —w " . igin gereken sayisal deger

:. .................................................. e = labela kﬂ_‘,dedllll"
E [ sxasmiml [ ] e T
- COWREITORT [ o "o BA 1Y S { Evaaiv -

" Cecennt
S0ED = '] . aCct b iomdnn

Sayisal deger kaydedildiginde, strekli pozisyonlama baslatma
istedi (G_bContPosReq) tutulur,

Pozisyonlama normal sekilde tamamlandiginda (bekleme
siiresi gegtiginde) veya pozisyonlamamin CommandAborted
cikisi ya da Hata gikisi agildiginda, tutulum kaldinhr.

B FR Enge Fasrning FE Aot

Pt

Pozisyonlama FB'nin CommandAborted ve
Hata gikisim VEYA kosulu ile programlayin.




_ Ornek Program Aciklamasi

(5) ErrorReset

Bu program hata sifirlamayi gerceklestirir.

F
Error Resat
I E_bErrorReszet

MO Reset 1

| i | ’
1

MC Rasat

Exacute Done
Options Busy
Command Aborted

Error

Errorll

Axis

3

Cv_MichiorErrerRieset 1

MCw_hotionErrorReset
Execute Done

Options Busy
Cormmsnd Aborted

Error

ErrerlD

StartlO

5

Hata sifirlama sinyali (G_bErrorReset: X2F) acildidinda, eksen
hatasi sifirlama (MC_Reset) ve sistem hatasi sifirlama
(MCv_MotionErrorReset) ylritilar.



_ Ornek Program Aciklamasi )

(6) Monitor
Bu program, PLC CPU'nun DO ve D2'sine atanan eksen monitéri genel labeline ait SetPosition (Pozisyon Ayarla) ve SetVelocity
(Hiz Ayarla) degerlerini saklar.
SetPosition ve SetVelocity cift hassasiyetli reel sayi tipinde oldugundan, PLC CPU tarafindan kolayca islenebilmeleri igin imzali
cift word tipine donustaralirler. (Not)
Bu word device'lari bu kursta kullanilmamaktadir.
Bunlar, diger sekans (Sequence) programlarinda ve GOT Uzerinde goriintileme amaciyla ve diger amaclarla kullanilmaktadir. Bu
program ST ile aciklanmaktadir.

| G_dSetPosition := LREAL_TO_DINT(RD78_0000.Axis0001.Md.SetPosition);
25 G_dSetYelocity := LREAL_TO_DINT(RD78_0000.Axis0001.Md.SetVelocity);
3 :~5\

I ~.

G_dSetPosition — DO |
G_dSetVelocity — D2 :

(Not) Cift hassasiyetli reel sayi tipi, imzal ¢ift word tipine donusturildiginde, donistirilecek deger -2147483648 ila
2147483647 araliginin disindaysa, bir hesaplama hatasi olusur.



_ Yazma Programi )

Programi ve parametreleri PLC CPU ve Motion moddiliine yazin.
Program yalnizca CPU modiiliine yazilir. Eksen parametresi ve agik label ayarlarinin, Motion modiilii tarafina yazilmasi gerekir.

1) PLC CPU'daki tim programlar yeniden olusturulduktan sonra, tiim verileri PLC CPU'ya yazmak igin GX Works3 ara¢ cubugunda
[Online] — [Write to PLC] secin.

2) Parametreler PLC CPU'ya yazildiginda, Motion moduliyle haberlesme etkin hale gelir.
Tum verileri Motion moddliine yazmak icin Motion Control Setting Function ara¢ cubugunda [Online] —[Write to Module] segin.

3) Yazma islemini bitirmek icin PLC CPU'yu sifirlayin.



_ Ornek Program Calisma Kontrolii

Pencerenin sol alt kismindaki oynat diigmesini tiklayin.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )

T
= =

|
Ornek program calismasini kontrol edin.

Calistirmaya baslamadan 6nce, programlarin ve parametrelerin
PLC CPU ve Motion modulune yazildigindan emin olun.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )

RESET RUN
STOP
~—
RO4CPU RD78G4

RUN ERR
REA — I

ERRO PROGRAM RUN
PROGRAM R T DUNK
BATTERY ____SDMmD

CARD READY CARD READY

- Sommonr

mm\‘mmw\‘%m\wm\\l
[ ] ] [ |

.

PLC CPU'nun RUN/STOP/RESET digmesini, RUN durumuna getirin.
Programlanabilir kontrolériin READY lambasi ve PROGRAM RUN
lambasi yanar.

Motion modulinin RUN lambasi yanar.
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MELSEva--:z'E

RESET _ RUN

SFETY

S TO P CC-LinkIE TSN

N B m
E
o

mmm\lmm\\\w\\ \m\\%\\\m\‘:
=

Motion modulinin PROGRAM RUN lambasi yanana kadar bekleyin.
Servo suricu Uzerinde "r.01" goruntilenir. (Noktalar yanar.)
Servo motor, servo ACIK durumuna girer.
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MELsmvb-:fi

' ™y RUM
ME

lp' .
@ CC-LinkIE TSN

Servo KAPALI

L

i\\\.\\\\\l.\&\“\\\\\\‘h‘.\\‘\\\‘r\\\\\\“\\\\\\\\\\\\‘:\“.\‘S{ .
= = =

Servo KAPALI komutunu yuritmek icin X20'yi agin.
Servo stirlict Uzerinde "r.01" goruntulenir. (Noktalar yanip séner.)
Servo ACIK komutunu tekrar ylGriatmek icin X20'yi kapatin.
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ileri donis | Geri dénis |
JoG JOG

L

-
= = =

i ™

Adres artirma yoniinde ilerlemek igin ileri donis JOG'unu (X21) acin ve
durdurmak icin kapatin.
Adres azaltma yonunde ilerlemek icin eksen geri donls JOG'unu (X22)
ac¢in ve durdurmak igin kapatin.
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5
PLC CPU

JOG Formerd JOIG Bachorand Homing Request Positioning Request  Continuoss Postionn
1 G.bleeFw G b o'W G_bHamngfeq G_bPceRieq G d0nniFaRey
, 1 va i 2 va
2 23 24 5 26 l_ MG, Jog,
MCw_Jog
w27 Lval dogF orwand Done
JOG Bacleard JOG Forward Homing Request Positioning Request  Contnuoss Positionin-=
G b EW G_bJogFW 3 teerinrEes G bPosReq 3 STeniF e Fes e i e s
JogBackward Busy G _bJogBlusy
I—I:: u n n nIDE Welocity EALEE ewse| | FALSE
Frd 28 29 0 [ Goedcewicaty | | Velosity Active e
2500000000000 PG00 BOOBOOO0O0 FALSE
[ eimeoz | | Acceleraton  DommandAborted
SOODODOIDODNDT | | 0000 6006000 FALSE
ledegbes | | Decaleration Error
i SO000 DO00000C H000 BOON0MA00 FALEE
il g [ ledomderk | | Jerk ErrarlD
= - B O0000000 000000 pr—
. = Optiens
[ROTE 0000 A <0001 A sFiet] Asis
sttt
=

-
I - - - I

Program monitérini kontrol edin.
X21 agildiginda, MCv_Jog_1'in JogForward girisi acilir.
Normal donis JOG isletimi gerceklesir.
Isletim sirasinda mesgul cikisi ve "G_bJogBusy" acilir.
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5
PLC CPU

.\,x\_%ss\.‘s"ﬁw\.s\.}\.s.\}yﬁwwlm .m
- -

DG Formerd SJOIG Bachwrand Homine Raque st Positioning Request Contimuwoss Positiosin -
| G_bJegFW G_bJegBW & _hHoming e G_bPcefeq G d0nniFaRey
, = v va 4
2 23 24 25 % l_ MACH_Jog.
[ mowde
27 el JoeF orwand Dione
JOG Backwand JOG Forwsrd Horming Request Pasiboning Request Continuoss Positionin-= Eite FALSE
G b EW GE_bJoFW 3t es G_bPosReq 3 ACeriFesfieg ¥ =
1 - v v v v JogBackward Busy
1 0G Welocity
7 28 29 0 [ Goedog'micaty | | velosity Active
| 7500000000000 || #5000 060806000
[ eimeoz | | Acceleration  CommandAborted
t?ﬁﬁ_ﬁﬁﬁjﬁj“'_ SO000 DGOy FALSE
[ ledeebes | | Deceleration Error
5000000000000 X000 RAERERI0 FALsE
e -lf;:-q"l ] ErrarlD
III\'.IZIJEI.'{;E-JLIIIIIIJU
::FUQIFJT_E]'ATE-_J.TJE?E%F' Asis
ae !_“

JOG Busy
G_bJogBusy

X22 agildiginda, MCv_Jog_1'in JogBackward girisi agilir.

Geri donus JOG isletimi gerceklesir.
isletim sirasinda mesgul cikisi ve "G_bJogBusy" acilir.
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Baslangig |
konumuna dénis

-
= =

L

Baslangic konumuna doénisiu baslatmak icin baslangic
konumuna donsi (X23) agin.
Baslangi¢ konumuna dontst proximity dog yontemiyle
yurdtun (Pr.PT45'ten 33 cikarilir)
Eksen, dog'un biraz ilerisinde durur ve noktay baslangic konumu olarak ayarlar.

A
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Program monitdrinu kontrol edin.
X23 acildiginda, baslangi¢ konumu adresi labele kaydedilir.
MC_Home_1'in ylritme komutu olan "G_bHomingReq" acilir ve tutulur.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )

i '
PLC CPU
S pinet |
s Soom  remmeceees Commmie e
—— r— va — 0
| - -4
W s OO _dsFeed] | Aoy %\Mﬁiﬁh\‘ W‘:’.\\\\%\k\%ﬁ%ﬁm‘ﬁiﬂ\\‘. .m
\ - - I e - J
Baslangi¢ konumuna donus isletimi baglar.
Baslangi¢c konumuna donus tamamlandiginda, Bitti ¢ikisi ve
"G_bHomingDone" acilir ve "G_bHomingReq" tutulumu iptal edilir.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )

Pozisyonlama
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Pozisyonlama baslatmanin (X24) acilmasi ileri-geri hareketi baslatir.
Eksen 150 mm ileri gider ve 0,5 saniye durur ve 150 mm geri gider
ve 0,5 saniye durur.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )

[ pLc cpu )
I N T I b e |
=i - = 0. F
f ‘m —= 72 _- 0;
Es=—
S IO = ey R [ | S —— .m
[ Program monitorind kontrol edin. [
X24 acildiginda, pozisyonlamaya ait veriler her labele kaydedilir ve
"bValueSet" acilir.
MC_MoveAbsolute_1'in yuritme komutu olan "G_bPosReq" acilir ve
"bValueSet" yikselme esiginde tutulur.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )

P
PLC CPU

"G_bPosReq" acildiginda, MC_MoveAbsolute_1 baslar ve servo motor
calismaya baslar,




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )

-
PLC CPU

.....

MC_MoveAbsolute_1 tarafindan pozisyonlama tamamlandiginda,

bekleme olan TON_1 calisir.

500 ms gectiginde, MC_MoveAbsolute_2 yuratiltr ve servo motor

calismaya baslar.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )

-
PLC CPU

.....

MC_MoveAbsolute_2 tarafindan pozisyonlama tamamlandiginda,

bekleme olan TON_2 calisir.

500 ms gectiginde, "G_bPosReq" tutulumu kaldinhr ve ilk duruma

sifirlanir.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )
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Ara bellek modunun isletimini baslatmak (mc_Buffered) icin strekli
pozisyonlama baslatmayi (X25) agin.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )
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Program monitorini kontrol edin.
X25 agildiginda, pozisyonlamaya ait veriler her labela kaydedilir ve
"bValueSet" acilir.
MC_MoAbsolute_1'in ytritme komutu olan "G_bContPosReq" acilir ve
"bValueSet" ylikselme esiginde tutulur.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )
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"G_bContPosReq" acildiginda, MC_MoveAbsolute_1 baslar ve servo
motor ¢alismaya baslar.
Bu sirada, Aktif cikis MC_MoveAbosolute_2'nin yuritme komutu
oldugundan, MC_MoveAbsolute_2 ara bellege alinir.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii )

-
PLC CPU

MC_MoveAbosolute_1 isletimi tamamlandiginda, ara bellege alinan
C_MoveAbsolute_2 yarataldr.
MC_MoveAbosolute_2 isletimi tamamlandiginda, bekleme olan
TON_1 yarataldr.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii
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100 ms gectiginde, "G_bContPosReq" tutulumu kaldirilir ve ilk
duruma sifirlanir.




_ Ornek Program Calisma Kontrolii

P
PLC CPU

e fie G Fiba B v Armrst Fretureg Arserl Cortrasma Frebarm
® t 8 b

Eadtrsans Fralinti an B rnsays Cwadarw I_:n—l.-._-l—..u!l:'-! L vy Frstasr | -
i i - - : .I ....... _l»t\“ff-i B
-

T ORI . VALSL SRR S "
B r— 5 s =
| IGO0 | acse [ | FALSL T
= |55 it
v
3 Lwwgn
- L =
b2 Uattabdaa
T [
- = g N A
g Fover mat
As A
i FALEL
- - n

Bu sekilde calisma kontroli tamamlanir.
Sonraki sayfaya gidin.




4.7 Bu Boliimiin Ozeti )

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

e Motion Modulu FB Kitapliginin Kaydedilmesi
e Proje Olusturma

e Motion Control FB nasil kullanihr

e Ornek Program Aciklamasi

e Ornek Program Calisma Kontrolii

Motion Modiilii FB Kitapliginin
Kaydedilmesi

e Motion control FB'yi PLC CPU'da kullanmak igin FB kitapliginin GX Works3'e kaydedilmesi gerekir.

Proje Olusturma e Eksen parametrelerini ve diger ayarlar, Motion moddliine programlama yaparken oldugu gibi yapilandirin.

Motion Control FB nasil kullanilir e Motion kontrol FB, GX Works3'in Oge Secme penceresindeki Kitaplik sekmesinden siiriiklenip birakilarak
program diizenleyiciye yerlestirilebilir.

e Kontak ve labeli, FB'nin giris/cikisina baglayin.

Ornek Program Agiklamasi e Yalnizca PLC CPU kullanarak bolim 2 ve bolim 3'teki 6rnek programlara benzer bir program olusturdunuz.

Ornek Program Galisma Kontrolii e Ornek programin calismasini videoda kontrol ettiniz.




m Giinliik Kaydi )

Bu bolimde, Motion modiline ait verilerin glinlige nasil kaydedildigi ve grafikte goriinttlendigi agiklanmaktadir.
Bu kursta, 6rnek olarak bdlim 2 ve bolim 3'teki 6rnek programin pozisyonlama baslatma programinin verileri giinlige
kaydedilecektir.

(Not) Bolim 4'teki program, bu bdlimde aciklanan islemle giinlige kaydedilemez.
"CPU Module Logging Configuration Tool" kullaniimalidir.

_ Giinliik Kayit Konfigiirasyon Aracinin Baslatilmasi )

Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninin ara¢ cubugundan [Tool] — [Logging Function] — [Logging Setting] secin.
Motion sistemi gtinliik kaydi ayarlama araci agilir.

[ Tocl Pindow  Help BB Motion System Logging Setting COORROTEGIH) - »
"~ Check Parameter_. Project  Edit  Onfine  Help
Confirm Memory Size.. DEAxXhh =mnmn |

Add-on Management_.. - _ - )

Add-on Management (Moficn Contrel Setting]... Rogistisr Tage; [Gamp FDTRGEMET CaNabE] Siat LD 300 Typa: [FOTBGH Proad i
Install Motion Software...

Opseration Profile Data b B

Legging Function...
099\ To add & new data logging seifing, select a blank row, clck [Edi] or double-clck
T el o st clata baggng et sebecd T comennondeny o, choh [Edi| o doubde ook

[ [ pe——
Destnation Drive of Logging Setting Fle: | Lser dove w
Deiete Dt 4
Mo, | Tamet Clatas Narrss Loggng Tros Fip Famat Sampley terval Data Ponts

u
[m]
0
m]
0
0

Y
= EZESRE

Ho.5 and Mo, 10 ane dedicabed areas for servo system recorder,
Makie lopging seftings using o 11 Mo 8 A ¥

[Nokta]
Motion sistemi glinlik kaydi ayarlama araci, GX LogViewer'da [Tool] — [MotionSystem Logging] secimleri yapilarak baslatilabilir.

P MELSOFT Series GX LogViewer

Window  Help

Start Logging Configuration Tool
Start MELSEC iQ-R Series High Speed Data Logger Module Configuration Tool

Start MELSEC iCQ-R Series High Speed Data Communication Module Configuration Tool
Start MELSEC-Q Series High Speed Data Logger Module Configuration Tool

Start MELSEC-Q Series High Speed Data Communication Module Configuration Too!
Start BOX Data Logger Configuration Tool

| File View Online
o pRE &
DB S .

Realtime Monitor Setting...

Convert Logging Files...
Cption




_ Giinliige Kaydedilecek Verileri Ayarlama )

(1) Motion sistemi glinliik kaydi ayarlama aracinin giinliik kaydini diizenleme ayar alaninda, glinltik kaydi verilerinin kayit hedefini
ayarlayin.
Ardindan, [Edit] digmesini tiklayin.
Veri Kaydi Ayarlama Ekrani gorintlenir.

B Mation System Liggesg Seming C000:RDMAGH) - o
Promct Bt Onkne  Help
DEeA Xhn ssnm
Caamnt (e Sofurasd Labasl
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(2) [Logging type] ayarini strekli kaydetme, tetikleyiciyle kaydetme ve olay tespiti arasindan segin.
Bu kursta, tetikleyiciyle kaydetmenin ayrintilari agiklanmaktadir.
Tetikleyiciyle kaydetme secimini yapin ve [Next] digmesini tiklayin.

Maticn System  Data Logeging Setteg[Ma. 1] X
Edit
m Data io be collected Samphng inierva Trigger Mumber of reconds Court Seves [4]w
Selact a kegorg type
Legang bype

) Continumas bogging
Dlati bespging Contrases o & specilied samplng nbenval untl 8 0Q0ng 300 oemtion i pefomed
The: taggesr condilan cannct be set for 8 contrucus ngging

) Trigger bogaing

Moritor data and padom kaggng Tor the dita Beboraher the satiacion of the condiion lrggensd)

) Ewerit detection

Exmcute the svent detection seting of the iagger condition
Ha loggng dats Sies wil be created by event detection




_ Giinliige Kaydedilecek Verileri Ayarlama

(3) Gunluge kaydedilecek verinin labeli [Data to be collected] bolimiine kaydedilir.

1) Genel label
Genel labeli veri adi alanina girin. ™
Veri tdrd alaninda, labelin ver tardnd secin.

2) Yerel label
Veri adinu "program adi/yerel label ad”
biciminde girin.

—
|Moticn Systemn  Cata Logging Setting[Na. 1]
| Edit

oopr |

Logaing roe > | [ EEEYPTEOIRRY | Soeling i

berval Trigger Mumiber of records Coourt Savex [a]

Set the dataito collect dusng logging

Data portsto be collecied:

7| NU24Ports  temato be daplayed: |

7J.iaz

Veri tdru alaninda, labelin veri tardnd secin.

3) Yapilandinlms (Structured) veri tard

[Label Input Assistant] digmesini tiklayin ve
listeden yapilandinlmis (Structured) veri tird

Uyesini segin.

Bunu listeden segin ve toplanacak veriye

yansitmak icin [Register] digmesini tiklayin.

Bu kursta, 6rnek olarak asagidaki veriler glnlage
kaydedilmektedir.

(G_bPosReq

Positioning/bMoveAbs1Done

Positioning/bDwell1_out

Positioning/bMoveAbs2Done
G_bPosDone
Axis0001.Md.SetPosition

Axis0001.Md.SetVelocity

Kayit tamamlandiginda [ileri] digmesini tiklayin.

Lakbed Input Assstant
St the data to colect during logging
Type: | Rual Dve Ais ~ |

Aois Name: | AssDO01 ~
Structured Dista Type: | Manibor Diata ~ |
Dot List |

Name: Diata Mame [Labef) * |
Md  Object Data_VelActuslValue * M e _VielActualishue |
Mo Jork, Limit Vakie | * Ml Jeschi Lievi
Md Conirel Cycle | Md OperationCycle
M Operation Setting at Ovemun | * Md OvemunCiperation |
Mg Cument Postion Restoration Status _‘Mdl’wﬁtmm_srm
M Execution Profils 10 No, " Md Profil=|D
T St Accsleration * Wd SetAcceleration
W " Md 5&t Position
Md Set Velocty | " Md SelVelncity
M Slawe Emulating 1" Md_SlaveEmulate_Enable [
M Stan Permusaon at Homing Uncompleted | * Md Statable Linhomad
] Desceleration at Stop _‘ Wd StopMode_Deceleration |
Md | Sop Signal Signal Detection Method * Md StopSignal Detection -

Regar [l] Cow | |




_ Giinliige Kaydedilecek Verileri Ayarlama (Devami)

(4) [Sampling Interval] kisminda 6rnekleme araligini ayarlayin.
Bu kursta, 6rnekleme icin calisma déngisi No. 1 kullanin.

Ornekleme araligini sectikten sonra, [Next] digmesini tiklayin.

Maticn Sysiem  Data Loggmg Seiting[Ne. 1) x
Edit

e
Loggingtype » | [Diata bo bevcoliected > | | EEEIEITIRRIRERIR | Trigoer > | Memberofrecords > | Courts | Ssees [4]s

Set the dala sampling el

Samging s

[#) Operaton cpeielS)
Colect daia o an inberval of the operation cycle:

Dpesration cyche ssbection:  Opeeration cycle o 1 Ee

) Time
Colect daia o & specified inlerval Sel the ime of the Gata samplng interval by ms.
000 % | [ma] @020 BSA00.000) |




_ Giinliige Kaydedilecek Verileri Ayarlama (Devami) )

(5) Gunluk kaydina baslama kosulu [Trigger] kisminda
ayarlanir.
Bu kursta, pozisyonlama baslatma sinyali olan
baslatma biti, tetikleyici olarak kullaniimaktadir.

1) [With trigger] segin.

2) Tetikleyici tipi icin "OR combination” secin.

3) Kosul listesinde No. 1 secin ve diizenleme
digmesini tiklayin. Alt pencere acilir.

4) "Data Condition" secin ve veri adi igin
"0001:G_bPosReq" segin.
Kosul icin "UP" secin.
Secim tamamlandiginda,
[OK] dugmesini tiklayin.

5) Orijinal ekrana geri dondikten sonra,
[Next] digmesini tiklayin.

Motion System  Data Logging Setting[No.1] S S ”
Edit

Trgger |
Leggingtype > | Dolmtobe collected > | Sampling interval » | [[EEDI | Hurber of recards Coumt> | Saves [T

Set the mgger typs and the trigger condiion (7) Without bgger

Trigger Type: Descapbon
OR combination w |
Triggered when any of the set conditions is satishied |
Condtion List

wqmm-mw—_g—

zBack

OR combinationd Ne. 1] *

||@ Data Corclition: |

Trggered wharithe st condtion i eatafied by companng dete weh data. or dats weh constart

Data Nama Condor  Data/Coriart Dt N Constind Vo
001G bPusRey v |UP v

(0 Fed Scan
Trggered avery spechied cecle

| © & Symtem 3

| Trggeed o ryster ot

120 At Trigger Instauctien Exsei sioniW)
Trggeed wher Loggrg Rel Cd Tagger i st 1o TRUE

2 Evert History

Triggerad whan the evert of the comespanding evert history scoun

Set the eveni code of the isgper famet
- Multiple event codes can be set by using 3 - hyphen] or 2 . foommal

= -



_ Giinliige Kaydedilecek Verileri Ayarlama (Devami) )

(6) Ornekleme noktalarinin sayisi [Number of records] icinde ayarlanir.
Bu kursta, kayit sayisi (tetikleyiciden 6nce) "500" olarak ve kayit sayisi (tetikleyiciden sonra) "19500" olarak ayarlanmistir.
Ayar tamamlandiginda, [Next] digmesini tiklayin.

Maticn Sysiem  Data Loggmg Seiting[Ne. 1) x |
Edit
e

Logging type > | Data bo be collected 5 | Samplinginterval 5 | Trigger » | [ ORIl | o R e I

Set the Ko, of reconds cutout to e when taggesed dumng tagger loggng

'mummm-n 50013 Pecod] (D0 259559
blo. of recieds jafter tngper: 15650015 Flecosd] (1 1o 300000)
Total Ho, of recards 20000] Fiecond] (110 300000)

(7) Gunluk kaydi sayisi [Count] kisminda ayarlanir. Bu kursta, say1 1 olarak ayarlanmistir.
Ayar tamamlandiginda, [Next] digmesini tiklayin.

Mation Syitern  Data Logang Settng|Ne.1] ) . ) x|
Edit

Loggirg type > Dats o be collected » | Ssmpling imerval = | Trigger > | Number of raconds » - Sevm> (4[5

Spescify the mgger oounts

Court

3 -
(@) Speciied Count. |1 O [ 10s 32767 )

Easvate 108 pgrvy efiedl ey |0 he apected count
The: opesration will ke Dvenssibe’ when the masimum number of savesd fles is excesded

) Spectied Mumber of Saved Flen
Exncute the tagger legorg repeatedly sccording 1o the mazrum number sstting of sanved fles




_ Giinliige Kaydedilecek Verileri Ayarlama (Devami)

(8) Gunluk kayd verilerinin dosya bicimi ve kaydedilen dosya sayisi [Save] kisminda ayarlanir.
Bu kursta, varsayilan deger (bigim: JSON, kaydedilen dosya sayisi: 1) ayarlanir.
Ayar tamamlandiginda, [Next] digmesini tiklayin.

Maticn Systern  Data Logging Setteg|Ma. 1] a ) ) o
Edit
e
Samglinginberval > | Triggers  Numberofrecords » | Count> _ Start condibioy Finish ils
Shve it or kg dla e
S the destrabon older of the Loggng et fle and the fle fomat
| Fiefoma: | JSON v = [ —
Diestination drve: |
|
Folder

M. rumer of sarved fies

Set the s rumter of saved files of the destnabion dme

Flew e created untl the capacty of the destmation bacomes ful when Tia ot specly the masmum vahon'has been
arialsad

Operaiion when ihe masimum number is excesded |

e

144 (16e G552

v - @Drﬁw Fles with lower rumibers are delebed |
] Do et sgspecity s rataiwsms st

O Sop Leggng stops |

(9) Gunluk kaydina baslama kosulu [Start condition] kisminda ayarlanir.
Bu kursta, "Start by User Operation" ayarlanmistir.
Ayar tamamlandiginda, [Next] digmesini tiklayin.

Maticn Sysiem  Data Loggmg Seiting[Ne. 1) o . i x
Edit

e
Samglinginterval > | Tripgar> | humberofrecomds > | Count>  Saves _ Finish i

Select the condtion to stan the data logging
Logging Stad Condiion

() Ao et |

The data loggng starts sutomaticaly of the stan of the motion system.
b iz possible S sop fhe logong marsaly

(O Unstoppabie Ater Auto Stan

The data logpng starts sutomaticaly of the sta of the motion system.
Unatle to stop the logang marualy.

r {8 Staet by User Dpention

Esecuie the daia loggng stard operaiion in the Logging Staius and Operation window, sic |
b alao possile (0 shop the lgping manusly




_ Giinliige Kaydedilecek Verileri Ayarlama (Devami)

(10) Veri gunliik kaydi adi [Finish] kisminda ayarlanir.
Bu kursta, varsayilan deger (LOGO1) ayarlanmistir.
Ayar tamamlandiginda, [Next] digmesini tiklayin.

Mation Syitem  Dats Logang Setteg|Ma.1] *
Edit

e
Sampling interval > | Trigger > | Mumbercirecords > | Counts | Saves | Surtcondiion> | [N

a0

Al reguired irfomation for dala keggirs Fus Been provided
T frish the: sefting, chokc the [OK] busian

I'anhoﬂlnnmve: LOG01 I |

<Back

(11) Motion sistemi gunlik kaydi ayarlama aracina geri dondn.
Konfiglire edilmis ayarlar kaydedilebilir.
Kaydet simgesini tiklayin ve tercih ettiginiz hedefe kaydedin.

=3 Mnnmiyn:;;nqqnqin-.nq 000RLTRGHH) logmalp - ke

Preject Bt Onlee  Help
Curent user delined kbl
Aoquisiior Targel: Sampik RO7TBGEaie? CapXGEle  Stad MO Thee: FOTBGEL Fiead Labels

Bt e settrey

Tt S8 i e 5808 R B kot 5 Bk room, o [E00] o hon e o
T edi an exating daia kggry sefing scled the comespanding mw, cick [Bd| or deublecheh.

B Dutabeng ected
Dstiratins Dt of Logigeyg Seting Fis: | Lier s -

2|2 g n|zeare F
i

=

O
O
0
Cl
0
o
O
o
o

|

Me: 9l Mo 10 e decheatid ared bof servi Fyslins recorier
Miake iogary setingn uang Mo T1z bl d




_ Giinliik Kaydi Ayarini Yazma

Gunlik kaydinin ayarlama bilgisi yazilir.

GUnlik kaydi ayarini yaz simgesini tiklayin, hedef bellegi secin ve [Write] digmesini tiklayin.

Onay penceresi acllir.

[Yes] diigmesini tiklayin ve devam edin. Yazma tamamlandiginda, [OK] digmesini tiklayin ve ekrani kapatin.

[ Motion System Laggies) Seming (ONIRDTAGIH) lopmdlp - ®

Prosct  Edé  Ombne
DEA X5 E.ﬂdﬂ

Chamed iy S Labwed
Aot Tugat: | Sample FOMBGBac? ConX0be St L0 T ROTHGE Fead Libein
i hogging seiting

Tas ackd ivroew chals kagging neffig, seect o blank row, cick 5] or double-clck

Tar eull o1 emiirng hild by Sy devecl e matinalen) e oy [EM] v dhouble et
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Wirite Logging Setting-000CeROTSG(H) (Host)
Orline operation

O R
=TT ;"

O Delete logging setting

==

Target logiging setting data

¥ the servo system recorder add-on i enabled at system
stard, No.9 and MNo. 10 will use logging seftings of the SD
memany card with prioty. Refar ta maruals for details

B Dts being edited

| E-§ Data Logging Setting
£ o D[LOGD N Trgger)

-

Maotion Systemn Logging Configuration Too!

Write the logging settings to the motion system.

<Connection Destinatlon>
RD7TEGE

The following setting No., which has been included in the

selected logging settings, already exists in the target memory *

of the write destination,
- No.01
Writing settings will overwrite the lagging setting in the

target memory.
Do you want to continue?

Motion System Logging Configuration Tool d

o Completed writing the looging setting data.

<Caution=>

Logging is not started just by writing logging settings.

Start logging in the “Looging Status Display and Operation’
window

To display the "Lopging Status Display and Operation’ window,
select [Online] -> [Logging Status Display and Operation].




_ Giinliik Kaydini Baslatma )

5.2'de (9) "Start by User Operation" ayarlandiginda [Logging Status and Operation] ekranini goriintilemek ve glinlik kaydini
baslatmak icin [Logging Status and Operation] simgesini tiklayin.

Yirutilecek gunlik veri kayit adi secildiginde ve [Start] digmesi tiklandiginda, LoggingStatus durumu “Waiting for trigger"
seklinde degisir.

Bu durumda program yuritildiginde ve tetikleyici kosul karsilandiginda (bu kurstaki 6rnekte X24 ACIK hale getirildiginde),
durum “Triggered" olarak degisir.

Gunluk kaydr tamamlandiginda, durum “CollectionCompleted" iken “Saving" olarak degisir.
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_ Giinliik Veri Kayitlarini Okuma

GUnlik kayit verilerini okumak icin GX LogViewer kullanilir.

Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninin ara¢ cubugundan [Tool] — [Logging Function] — [Start GX LogViewer] segin.

GX LogViewer baslatildiginda, [Online] — [Open Logging File] segin.
Baglanti Hedefi ekraninda "0000:RD78G(H) (Host)" secin. (Not)

Tool | Window Help

Check Parameter...
Confirm Memaory Size...
Add-on Management...
Add-on Management (Motion Control Setting)...
1 Install Motion Software...
) Operation Profile Data 3
Logging Function...

Recent Folders

Save Logging File to PC...

-
(1)

Begin Monitor

End Monitor Alt+F3

-
w

Pause Monitor
Restart Monitor Ctrl+F9

Clear Graph...

Connection Destination
Please select the equinment at the connection destination.

(W) Previous connecton destinabion

[D000:RO7BGH) (Host)

() Select the equipment at the connection destination

U installed to Analog Module when the
Analog Module wil be accessed

ed or edied in offl

(Not) GX LogViewer daha dnceden baslatildiysa ve Motion modilii ile haberlesme zaten ayarlanmissa,

bu ekran goriintilenmez.




_ Giinliik Veri Kayitlarini Okuma

Okunacak gunlik kayt dosyasini segin.

Bu bolim orneginde, "LOGGING" — "LOG1" — "(Logged date and time).json" kismindaki kullanici stirlictist segilir.
Dosya adini secin ve [Open File] digmesini tiklayin.

Logging File - 000XROTGH) (Hest)

Target Memory | User dive e

Dpectory |/ P

Befresh

Hare e Dot Magdfied

CasmoTrris T2 141 AN
G022 1110 AW

[Atrre oo 55 TV 1041 AN

Cpen Fe Clsss

bt Logging File - 0000RDTEGIH) (Host)

Target Memory | U dvve

Dipesctory [LOGGING

Befresh,

Sire Do bodified

TA0IZ 1044 AM
TAA022 1044 AM

Bove

i

Logging File - D00ROTEGH) (Hest)

Torget Memory | Uar dive
Dpectory  [/LOGGINZADGD

LUp one level

Harma

!!Lnﬁamﬁ.—m

Bove
Blefresh
Sae  Date Modfed
160087 11402002 1044 AM

STT T2 1042 AM




_ Giinliik Veri Kayitlarini Okuma )

GX LogViewer'da kaydedilen dalga formu verileri gorintilenir.
Cizim bigimi "Equidistance Plot" iken "Time Interval Plot" olarak degistirilirse, kaydedilen dalga formunun tamami
gorintilenebilir.




_ Giinliik Veri Kayitlarinin Kaydedilmesi

Gunluge kaydedilen dalga formu verileri, bir csv dosyasi veya json dosyasi olarak kaydedilebilir.
(CSV biciminde guinlige alindiginda, CSV dosyasi olarak kaydedilebilir.)

1) Csv dosyasi olarak kaydederken
GX LogViewer arag¢ cubugundan [File] — [Save As] — [Save CSV File] segin.

ﬁ MELSOFT Series GX LogViewer - [20200720_105018.json - Historical Trend(RD78G(H))]

View  Graph Operation  Graph View Online  Tool Window He
B Open. Ci+0 A BE F | 5Y (N

Recent Folders » =k 2 O equi
Close
Save As » [B save CsvFile.. Cirl+S

&) Print.. Ctrl+P [5] Save Unicode Text File...  Ctrl+5Shift+5
Import and Export... g  Save ImageFile... Ctrl+1
Exit.. Alt+F4

2) Json dosyasi olarak kaydederken
GX LogViewer ara¢ cubugundan [Online] — [Save Logging File to PC] secin.

Online | Tool Window Help

E Cpen Legging File.. Ctri+L
g Realtime Monitor... Cirl+R
Recent Folders 3

|§ Save Logging File to PC...

Begin Monitor F3
I:I End Monitor Alt+F3
B Pause Monitor Fg
By Restart Monitor Cirl+Fo

Clear Graph...




5.7 Bu Boliimiin Ozeti )

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

e GUnluk Kayit Konfiglirasyon Aracinin Baslatiimasi
e Gunluge Kaydedilecek Verileri Ayarlama

e Gunlik Kayit Ayarini Yazma

e GUnluk Kaydini Baslatma

e Gunlik Kayit Verilerini Okuma

e Gunlik Kayit Verilerinin Kaydedilmesi

Gunlik Kayit Konfiglirasyon Aracinin

ER e Motion kontrol ayar fonksiyonundan motion sistemi glinliik kayit ayarlama aracini baslatin.

GU"'|UQE Kaydedilecek Verileri ¢ Motion sistemi giinliik kaydi ayarlama aracini izleyerek giinliige kaydedilecek verileri, tetikleyici kosullari ve
Ayarlama

digerlerini ayarlayin.

Gtinluk Kayrt Ayarini Yazma e Gunluk kaydindan 6nce gunlik kaydi ayarlama verilerini Motion modiliine yazin.

Gnluk Kaydini Baglatma e Guluk kaydi baslatma kosulu "Start by User Operation” olarak ayarlandiginda, guinltik kaydina baslamak icin
"Logging Status and Operation" ekranindaki baslatma diigmesini tiklayin.

Gtinliik Kayit Verilerini Okuma e Gunluk kayit verilerini okumak igin GX LogViewer kullanilir.

Gunluk Kayrt Verilerinin Kaydedilmesi e Gunluge kaydedilen dalga formu verileri, bir csv dosyasi veya json dosyasi olarak kaydedilebilir.




Artik MELSEC iQ-R Serisi Motion Modiilii Temel Bilgileri (RD78G(H) Pozisyonlama Kontrolii) Kursundaki tim dersleri
tamamladiginizdan, son teste girmeye hazirsiniz. Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, lGtfen bu konulari
go6zden gegirmek icin bu firsati degerlendiriniz.

Bu Son Testte toplam 4 soru (7 madde) yer almaktadir.
Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.
Puan sonuclar

Dogru cevap sayisl, soru sayisi, dogru cevaplarin yizdesi ve basarili/basarisiz sonucu puan sayfasinda goruntdlenir.
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Tet2 Ll I Dedins vevaplar, 22
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Taitd o | vizde: 79 %
Tédt § |

Venidon Dene, Tesed L . .
Ter? FArAraRs Testi gegmek icin, dodru
Tests $ A AR cevaplann %60 olmasi gerekir.
Testd

Venkien Dene Tews 12 a ] | | | |




Acik labelle ilgili dogru agiklamayi/agiklamalari secin. (Birden fazla cevap segebilirsiniz.)

Acik label, hem Motion modiilii hem de PLC CPU'da kullanilabilen ortak labeltir.
Acik label PLC CPU genel labelinden kaydedilir.

Genel label, acik labele ayarlandiginda, labelin PLC CPU'dan okunacagi mi, yoksa PLC
CPU'ya yazilacagi mi secilir.




ilk olarak FB1 yirutulir ve ardindan FB2 yurdtlar.
FB1 ve FB2'nin hedef pozisyonu ve hedef hizi asagidaki tabloda gdsterildigi gibi oldugunda, sonrasinda gerceklestirilen
ara bellek modunu segin.
Hedef pozisyon Hedef hiz
FB1 100000,0 [um] | 50000,0 [um/s]
FB2 | 200000,0 [um] | 25000,0 [um/s]
(o]

Hiz [um/s] Q1 Uygun cevabi secin.
200000 4 Q2 Uygun cevabi secin.
L e T

§ ¥ Zaman [s]
(100000,0'a [wm] ulagild) (200000,0'a [Lm] ulagsildi)
Q2
Hiz [um/s]
500000 -
250000 f—frmmmrmmemeerm ek \
¥ Zaman [s]
(100000,0'z [pm] ulasild) (2000000 [um] ulagildi)
Q1: 1: mcAborting Q2: 1: mcBlendingNext ve mcBlendingHigh
2 mcBuffered 2: mcBlendingPrevious ve mcBlendingHigh
3: mcBlendingNext 3: mcBlendingNext ve mcBlendingLow

4: mcBlendingPrevious 4: mcBlendingPrevious ve mcBlendingLow



PLC CPU ile programlama icin asagidakiler arasindan dogru cevabi/cevaplari secin. (Birden fazla cevap secebilirsiniz.)

PLC CPU'da Motion modiilii icin Motion control FB'yi kullanmak icin FB kitapliginin GX
Works3'e kaydedilmesi gerekir.

Motion control FB'yi GX Works3'iin proje aga¢ semasindaki program diizenleyiciye
yerlestirin.

Motion modiilii icin ayarlanacak parametre yoktur.




Bosluklari doldurmak icin uygun cevaplari segin.

e Gunluge kaydedilecek verileri ayarlamak icin (Q1) baslatin.
e Gunlik kaydi yapmak icin glinlik kaydi verilerini (Q2) lizerine yazin.

e (Q3) gunluk kayit verilerini okumak ve dalga formunu kontrol etmek icin kullanilir.

Q1 Uygun cevabi secin.
Q2 Uygun cevabi secin.
Q3 Uygun cevabi secin.

Q1: 1: CPU module logging configuration tool
2: Motion sistemi gunluk kaydi ayarlama araci

Q2: 1: CPU
2: Motion moduli
3: Servo surucu

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer



Acik labelle ilgili dogru agiklamayi/agiklamalari secin. (Birden fazla cevap segebilirsiniz.)

Acik label, hem Motion modiilii hem de PLC CPU'da kullanilabilen ortak labeltir.
Acik label PLC CPU genel labelinden kaydedilir.

v Genel label, acik labele ayarlandiginda, labelin PLC CPU'dan okunacagi mi, yoksa PLC
CPU'ya yazilacagi mi secilir.




ilk olarak FB1 yirutulir ve ardindan FB2 yurdtlar.
FB1 ve FB2'nin hedef pozisyonu ve hedef hizi asagidaki tabloda gdsterildigi gibi oldugunda, sonrasinda gerceklestirilen
ara bellek modunu segin.
Hedef pozisyon Hedef hiz
FB1 100000,0 [um] | 50000,0 [um/s]
FB2 | 200000,0 [um] | 25000,0 [um/s]
Q1
Hiz [um/s] Q1 2: mcBuffered
200000 4 Q2 3: mcBlendingNext ve mcBlendingLow
L e s T
§ ¥ Zaman [s]
(100000,0'a [wm] ulagild) (200000,0'a [Lm] ulagsildi)
Q2
Hiz [um/s]
50000,0 4---
L \
¥ Zaman [s]
(100000,0'z [pm] ulasild) (2000000 [um] ulagildi)
Q1: 1: mcAborting Q2: 1: mcBlendingNext ve mcBlendingHigh
2: mcBuffered 2: mcBlendingPrevious ve mcBlendingHigh
3: mcBlendingNext 3: mcBlendingNext ve mcBlendingLow

4: mcBlendingPrevious 4: mcBlendingPrevious ve mcBlendingLow



PLC CPU ile programlama icin asagidakiler arasindan dogru cevabi/cevaplari secin. (Birden fazla cevap secebilirsiniz.)

PLC CPU'da Motion modiilii icin Motion control FB'yi kullanmak icin FB kitapliginin GX
Works3'e kaydedilmesi gerekir.

Motion control FB'yi GX Works3'iin proje aga¢ semasindaki program diizenleyiciye
yerlestirin.

Motion modiilii icin ayarlanacak parametre yoktur.




Bosluklari doldurmak icin uygun cevaplari segin.

e Gunlige kaydedilecek verileri ayarlamak igin (Q1) baslatin.
e Gunlik kaydi yapmak icin glinlik kaydi verilerini (Q2) lizerine yazin.

e (Q3) gunluk kayit verilerini okumak ve dalga formunu kontrol etmek icin kullanilir.

Q1 2: Motion sistemi guinliik kaydi ayarlama araci
Q2 2: Motion moduli
Q3 2: GX LogViewer

Q1: 1: CPU module logging configuration tool
2: Motion sistemi gunluk kaydi ayarlama araci

Q2: 1: CPU
2: Motion moduli
3: Servo surucu

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer



Son Testi tamamladiniz. Sonug alaniniz asagida gosterildigi gibidir.
Son Testi sonlandirmak icin bir sonraki sayfaya ilerleyin.

1 2 3 4 10
Son Test 1 v
Son Test 2 v v
Son Test 3 v
Son Test 4 v v v

Toplam soru: 7

Dogru cevaplar: 7

Yiizde: 100 %

Temizle




"MELSEC iQ-R Serisi Motion Modiilii Uygulamasi (RD78G(H)/
Pozisyonlama Kontrolii)" Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz icin tesekkir ederiz.
Derslerden keyif almis olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin gelecekte faydali olmasini umariz.

Kursu istediginiz kadar ¢cok gézden gecirebilirsiniz.

incele

Kapat
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