Controlador de sistema de servo

Introducao ao Modulo de

Movimento da Série MELSEC iQ-R
(RD78G(H)/Inicializacao)

Este curso destina-se aos participantes que querem
estabelecer um sistema de motion controller
utilizando o mdédulo de movimento da série
MELSEC iQ-R pela primeira vez.

Clique no botao Avancar, na parte superior direita
da tela, para mudar para a pagina seguinte.



Objetivo do curso )

Este curso destina-se aos participantes que querem estabelecer um sistema de motion controller utilizando o médulo de
movimento da série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e fornece conhecimentos basicos do projeto de sistemas para fins de
instalagdo, conexdo elétrica, configuracdo e programacao.

Vocé sabera quais séo os conhecimentos
necessarios para concluir este curso.

Conhecimentos basicos para Exemplo de construcdo de um

conclusdo deste curso sistema

Exemplo de programa e verificacio

Criacdo de um projeto

de sua operacio

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

Para os iniciantes, recomendamos que facam os seguintes cursos.
« Curso "Nocoes basicas da série MELSEC iQ-R"

« Curso "Software de engenharia MELSOFT GX Works3 (Ladder)"

* Curso "Nogoes basicas de programacao (Texto estruturado)”

« Curso "Equipamentos de FA para iniciantes (posicionamento)"

PLCopen® é uma marca comercial registrada da PLCopen.
Windows® é uma marca comercial registrada da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros paises.
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Objetivo do curso )

Este curso destina-se aos participantes que querem estabelecer um sistema de motion controller utilizando o médulo de
movimento da série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e fornece conhecimentos basicos do projeto de sistemas para fins de
instalagdo, conexdo elétrica, configuracdo e programacao.

Vocé aprendera o conteiido do programa e a
operacdo do sistema usado como exemplo,
por meio do exemplo de programa.

Conhecimentos basicos para Exemplo de construcio de um

conclusdo deste curso sistema

Exemplo de programa e verificacio

Criacdo de um projeto

de sua operacio
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NI Estrutura do curso )

O conteldo deste curso é fornecido a seguir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 - Conhecimentos basicos para conclusao deste curso

Este capitulo descreve os conhecimentos necessarios para a conclusdo deste curso.
Capitulo 2 - Exemplo de construcdo de um sistema

Este capitulo descreve a configuracdo do hardware do sistema usado como exemplo.
Capitulo 3 - Criacdo de um projeto

Este capitulo descreve o software do sistema usado como exemplo.
Capitulo 4 - Exemplo de programa e verificacdo de sua operacao

Este capitulo descreve o contetdo do programa e a operacao do sistema usado como exemplo, por meio do exemplo de
programa.

Teste final

5 secdes no total (7 perguntas) Porcentagem de aprovagao: 60% ou superior



Como utilizar esta ferramenta de e-Learning )

Ir para a proxima pagina

Voltar para a pagina anterior

Mover-se para a pagina desejada

Sair do curso

Ir para a proxima pagina.

Voltar para a pagina anterior.

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

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




L LIT=LI Precaug¢oes no uso )

HPrecaucoes de seguranga

Quando vocé aprender a operar os produtos reais, tome o cuidado de ler as precaucdes de seguranca nos respectivos
manuais.

HPrecaucoes neste curso

As telas exibidas da versao de software que vocé utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.
Este curso destina-se as seguintes versdes de software.
Para obter a Ultima versdo de cada software, verifique o site da Mitsubishi Electric FA.

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

A versdo de firmware da CPU de PLC deve ser 44 ou superior (46 ou superior para RD78GH).
A versao de firmware do médulo de movimento deve ser 14 ou superior.
Para atualizar a versdo de firmware, consulte o manual de configuracdo do médulo.

O icone m indica o manual de referéncia.
O conteldo dos manuais descritos neste curso corresponde as seguintes versoes.
Se as versoes forem diferentes, o local da descricdo e o contelido podem ser ligeiramente diferentes.

Nome do manual N ° do manual Versao
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Startup) IB-0300406 C
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application) IB-0300411 C
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Network) IB-0300426 C

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

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function

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

(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)

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




m Conhecimentos basicos para conclusao deste curso )

Assunto deste curso )

Neste curso, vocé aprendera a controlar um mecanismo de fuso de esferas de um so eixo, utilizando o médulo de movimento
RD78G e o servo CA da série MELSERVO-J5.

O assunto deste curso é a operacdo PTP a seguir.




_ Fluxograma do curso

A secdo a seguir apresenta o fluxograma deste curso.

p
Capitulo 1 Conhecimentos basicos para conclusdo deste curso

Este capitulo descreve os conhecimentos necessarios para a conclusdo deste

Curso.

Capitulo 2 Exemplo de construc¢do de um sistema

Este capitulo descreve a configuracdo do hardware do sistema usado como
exemplo. Este capitulo descreve as configuragdes do sistema e os
procedimentos para fazer operacgdes de teste do servomotar.

. 4

Capitulo 3 Criacdo de um projeto

Este capitulo descreve o software do sistema usado como exemplo. Este
capitulo descreve os procedimentos para criar novos projetos, configuracées
de parametros, configuracoes de rede e outros itens.

. 4

Capitulo 4 Exemplo de programa e verificacdo de sua operacao

Este capitulo descreve o contelido do programa e a operacédo do sistema
usado como exemplo, por meio do exemplo de programa.




_ PLCopen® Motion Control FB )

A PLCopen® é uma organizacao terceirizada que busca melhorar a eficiéncia no desenvolvimento de aplicacdes de PLC,
promover a norma internacional IEC 61131-3 de programacéao de PLC, criar e certificar as especificacdes de blocos de funcdes
(BF) padrao, independentemente do distribuidor.

O uso do BF especificado pela PLCopen® permite fazer a programacao independentemente dos fabricantes do PLC, uma vez
que as especificagcdes de E/S e de operacdo do BF sdo padronizadas.

Isto torna o programa estruturado e melhora sua reutilizacao, o que reduz os custos de engenharia.

O motion controller é definido como Motion Controller FB.

O mddulo de movimento é compativel com este Motion Controller FB (doravante denominado MCFB), e utiliza este BF para fins
de programacdo. (Para saber detalhes, consulte o Capitulo 4.)

Exemplo) MC_MoveRelative (Controle de posicionamento de valor relativo)

MC_MoveRelative
=t DUT:Axis Axis:DUT p——
-t B.EXecute Done:B [——
== B:ContinuousUpdate Busy:B [—
= L:Distance Active:B [
= L:Velocity CommandAborted:B —
=i L:Acceleration Error:B |
s L:Deceleration ErrorlD:UW |——
m— L:Jerk
=t W:BufferMode
= UD:Options




_ Programacao utilizando ST )

Esta secdo descreve como criar programas com ST, e fornece explicagdes da estrutura do ST.

(1) Manual de referéncia
Para saber detalhes sobre a programacao utilizando ST, consulte os seguintes manuais.
Note que os comandos que podem ser usados sdo diferentes, entre 0 mddulo de CPU do PLC e o médulo de movimento.

Formato do ST

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

Comandos que podem ser usados no ST
Ej MELSEC iQ-R Programming Manual (CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)
m MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)

Etiquetas e estruturas

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

Exemplo de programa

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



_ Programacao utilizando ST )

(2) Regras basicas do ST (trecho)
A sec¢do a seguir mostra uma parte do programa usado como exemplo.

Comentario
Pi7/=====Jog Uperailon========s==cemeeeemeem=a—=—==- |+ Todas as instrugdes depois de // ou entre
23] |J-J3eE’:ah|e[jjr'n'isUffl. W Faisotalus=4) & [G_hHoneBusy=FALSE) & (G_bPosit i?niﬁeF!?q=F?|LSEG._L f*e*f ou [* e *) sdo comentarios.
54! -
2;) My _Jog 1 o Adicione ™" {ponto e virgula) no final de
v Axis := Kxis00071.AxisRef , todas as instrugBes.
B JogForeard 1= NZEGHNEZST_320_0001_RX1 & (NZZGNZ51_320_001_RXZ=FALSE) & hJozEnable J//Rénote [nwur an
E‘B? JogBackward := (HZZGH2S1_320_001_R¥1=FALSE) & WIZGNZ51_320_001_RAZ & blogEnable J//Renote | Oformato "<varidvel> := <expressio>:"
4l Yelocity = G_ledogVelocity, € uma instrugdo de atribuicio.
i} 2 hecceleration:= G_ledoghce Armazene o resultado da formula 2 direita
Bl Deceleration:= G_ledoghec , da varidvel & esquerda.
B2l Jerk 1= G_ledoglerk
B3 | Optiens 1= HOL//0imchecDec
B4 //Done =» THOOLY? , Bloco de funcio
B Busy =» G_hJogBusy //, Inicie @ bloco de fungaa.
B6| Sihetive =» TBOOLY , —— 1} Mome do BF
B7| 3)| //Comnanddbortedz> TBOOLY , 2} Indicado pelas varizvels de entrada =",
bl FError =3 TROOLY 3) Indicado pelas varidveis de saida "==".
Bal FfErrorlD = THORD?
ST
I:




_ Etiqueta, disposicao e estrutura )

(1) Etiqueta, disposicdo e estrutura
Nos programas de um médulo de movimento, as etiquetas sao utilizadas no lugar dos dispositivos e nimeros de memorias de
buffer.
A etiqueta é uma varidvel composta por uma string especificada, utilizada nos dados de E/S ou no processamento interno.
O uso das etiquetas na programacao possibilita a criacdo de programas independentemente de outros dispositivos e do
tamanho da meméria de buffer.
Por isso, o programa que utiliza etiquetas pode ser reutilizado facilmente, mesmo em um sistema que tenha outra
configuragdo de médulos.
A disposicdo é um tipo de dado que representa uma colegdo de etiquetas com o mesmo tipo de dados e utiliza um s nome.
A estrutura é um tipo de dado que representa uma colegdo de etiquetas com diferentes formatos, utilizando um sé nome.

(2)Tipo de etiqueta

« Etiqueta local A etiqueta local é aquela que sé pode ser utilizada em cada POU. As etiquetas locais fora
dos POUs nao podem ser usadas.
As configuragdes da etiqueta local incluem o nome, classe e tipo de dados.

* Etiqueta global - A etiqueta global é aquela que fornece os mesmos dados dentro do mesmo projeto. Ela
pode ser utilizada em todos os programas do projeto. (Contudo, quando se utilizam
etiquetas globais do mdédulo de movimento como as da CPU do PLC, é necessario
configurar as etiquetas publicas. (NOTA))

A etiqueta global pode ser utilizada nos blocos de programas e nos blocos de fun¢des.
As configuragdes da etiqueta global incluem o nome, classe e tipo de dados.
No médulo de CPU, os dispositivos podem ser atribuidos a etiquetas globais.

* Etiqueta do moédulo - A etiqueta do modulo é definida exclusivamente por cada modulo. Ela é gerada
automaticamente pela ferramenta de engenharia do médulo utilizada, e pode ser usada
como etiqueta global.

« Etiqueta do sistema - A etiqueta do sistema é aquela que fornece os mesmos dados em todos os projetos
compativeis com iQ Works.
Ela pode ser usada como referéncia nos médulos do GOT e do CPU de outras estagoes, e
usada para fins de monitoracdo e acesso aos dados.
(Esta etiqueta ndo é utilizada neste curso.)

* Etiqueta escrava - Para saber mais sobre etiquetas publicas, consulte o seguinte manual.

(Nota) Para saber mais sobre etiquetas publicas, consulte a Introdu¢do ao médulo de movimento da série MELSEC iQ-R
(RD78G(H)/Controle de posicionamento), que é um curso de treinamento online, e o seguinte manual.

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



_ Etiqueta, disposicao e estrutura )

(3) Tipo de dado da etiqueta
A tabela a seguir mostra os principais tipos de dados das etiquetas.
O programa utilizado como exemplo neste curso indica o tipo de dado com o prefixo da etiqueta.

Tipo de dado Faixa Prefixo
Bit BOOL FALSE(O), TRUE(1) b
Palavra (sem assinatura)/string de bits (16 WORD
) 0 a 65535
bits) (UINT) @ .
Palavra dupla (sem assinatura)/string de bits DWORD
. 0 a 4294967295 d

(32 bits) (UDINT) . .

Palavra (com assinatura) INT -32468 a 32767 w

Palavra dupla (com assinatura) DINT -2147483648 a 2147483647 d

Ndmero real de precisdo simples REAL 2128 5 126 o 126 4 0128 e

Numero real de precisdo dupla LREAL 21024 5 _»-1022 o >-1022 5 51024 le

T#-24d20h31m23s648ms a

Hora TIME T#24d20h31m23s647ms tm

TIMER é a estrutura.
. S (contato): BOOL

Temporizador TIMER C (bobina): BOOL td

N (valor atual): WORD

Além disso, para etiquetas globais, o termo "G_" é adicionado no inicio do nome da etiqueta.



_ Etiqueta, disposicao e estrutura )

(4) Método de registro de etiquetas

e Etiqueta local
[Local Label] é fornecido para cada programa em [Program], na arvore do projeto.
Clique duas vezes aqui para abrir o editor de etiquetas locais.

e Etiqueta global
Clique duas vezes em [Label] — [Global Label] — [Global] na arvore do projeto para abrir o editor de etiquetas globais.

Navigation

& Structured Data Types

Label Mame Diasta Type Class hitial Vale -« Congtant Comment
1 |MC_Pawer 1 MG Pover VAR
2 bP owserStatus Eii VAR Servo OMAOFF status
3 bReadyStatus Eit VAR Ready OMSOFF status
L] bP et Buesy Eiit VAR MC_Power Busy
| b ceser Exror Biit VAR MC_Power Error
[ uPoeser Erroe D Word [Unzigned]/Bit String [16-bit] |VAR M_Power Errer [D
1 bJogEnable Bit VAR Jog Operation Enable
i MG _Jog_1 MCwv_Jog VAR
9
Exemplo do editor de etiquetas locais

Label Mame Data Type Class Initial Value Constant Camment
1 |GledogVelcity FLOAT [Double Precision] WAR GLOBAL JOG Velocity
2 G leJogfec FLOAT [Double Frecision] WAR GLOBAL JOG Acceleration
3 G leJogDec FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL JOG Deceleraton
i G_leJogJerk FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL JOG Jerk
5 G bJogBusy Eit VAR GLOBAL Wi _Jog Busy
i} G bPositionmzReq Bt WAR GLOBAL Positonmg Reguest
7 G_lePomiliddress FLOAT [Double Frecision] VAR GLOBAL Home Position Address
B G_lePont 1Address FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL Positionme Address
9 | GbHomeBusy Bit VAR GLOBAL WG Home Busy
1

Exemplo do editor de etiquetas globais




_ Tipo de programa

Os programas da CPU do PLC e do médulo do movimento sdo classificados nos seguintes tipos.

O | o | g% a1

% Project
EI Module Configuration
H i Program
51 Initial
= ffl Scan
= 2 MAIN
=& ProgPou
Iz Local Label
 ProgramBody
1 Fixed Scan
i1 Event
fifk Standby
i1 No Execution Type
(& Unregistered Program
& FB/FUN
(5 Label
e @l Device

£ Parameter

Group
Jata
% Calculation Profile
B Network /O
& ™ Program
Ml Initial
= ff Normal
= [ se
=2ES _Jog
f;! Local Label
Bi ProgramBao
= [ Homing
& [{l Positioning
o [l ErrorReset
i1 Fixed Scan
#i1 Standby
fifl No Execution Type
& FB/FUN
&, Label

Programa de execucao inicial

Esse tipo de programa é executado apenas uma
vez, quando o moédulo de CPU é ligado (ON) ou
quando muda do status STOP para RUN.

Programa de execucao de scan (CPU do
PLC)/programa de execucao normal (médulo
de movimento)

Este tipo de programa é executado apenas uma
vez a cada scan, a partir do scan seguinte aquele
onde um programa de execucao inicial foi
executado.

Programa de execucao de scan fixo

Um programa de interrupcao que é executado
em um determinado intervalo de tempo.

Ao contrario do programa de interrupcdo
normal, este tipo de programa ndo exige um
ponteiro de interrupcao () e uma instrucao IRET
para ser escrito.

A execucao é feita para cada arquivo do
programa.

Programa de execucao de evento (CPU do
PLC)

Este tipo de programa inicia a execu¢do quando
acionado por um evento especifico.

O programa é executado na vez especificada na
configuracdo dos parametros da CPU g, se as
condicdes de execucao do acionador
especificado forem satisfeitas na vez de
execucdo do programa de execucgdo de evento,
0 programa é executado.

<Arvore do projeto da
funcdo de configuracéo
do motion controller=

Programa de standby
Este programa so é executado quando existe um
pedido de execucao.

<Arvore do projeto de GX Works3>

Programa nao registrado, sem execucao

Este tipo de programa nao é executado no
mddulo de CPU.

Os programas do tipo sem execucao
especificados (se forem selecionados) sdo
escritos na CPU.

Os programas nao registrados nao sdo escritos.



1.7 Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

PLCopen® Motion Control FB

Programacdo utilizando ST

Etiqueta, disposicao e estrutura

Tipo de programa

Pontos importantes

PLCopen® Motion Control FB e PLCopen®, organizacio terceirizada, desenvolve as especificacdes de BF padrao independentemente do
distribuidor.

e O motion controller é definido como Motion Controller FB.

Programacdo utilizando ST e Todas as instrugdes terminam com ;" (ponto e virgula).
e Ainstrugdo de atribuicdo é representada por <variavel> := <expressdo>;.

e Avariavel de entrada do BF é indicada por ":=", e a variavel de saida é indicada por "=>"

Etiqueta, disposicéo e estrutura e Os tipos de etiqueta incluem: etiqueta local, etiqueta global, etiqueta do mddulo, etiqueta do sistema, e

etiqueta escrava.
e Adisposicdo é uma colecdo de etiquetas com o mesmo tipo de variavel.

e A estrutura é uma colecdo de etiquetas com diferentes tipos de variaveis.

Tipo de programa e Os tipos de execugao dos programas incluem: execugao inicial, execugado de scan/execugdo normal,
execucdo de scan fixo, execugao de evento, execugdo de standby, e programa néo registrado/sem

execugao.




m Exemplo de construcao de um sistema

Configuracdao de um dispositivo

Utilize o mecanismo de fuso de esferas de um sé eixo. As especificagdes da maquina sdo as seguintes.

Motor HK-KT13W
Resolucdo do encoder: 26 bits (67108864 pulso/rev)

Razdo de redugdo 1: 1
{(diretamente conectada
ao eixo do motor)

Fuso de esferas
Passo 10 mm

Limite de curso da

rotacdo de recuo o Limite de curso da
Dog de proximidade otacso de avanco

Direcao de rotacao

10 mm o mm 60 i de avango (CCW)

{posicao inicial)



_ Configuracao do sistema

A configuracdo do sistema usado como exemplo é a seguinte.

RO4CPU RD78G4
{192.168.3.253) R35B

RG1P

Estagdon® 2
(192.168.3.2)
MR-15-10G

Estagdo n® 1 (192.168.3.1)
NZ2GN251-32D

Sinal de limite de curso do hardware,
sinal dog de proximidade,
sinal de parada forgada

HK-KT13W




_ Conexao elétrica

Conexao de um servomotor e de um servo amplificador

Para o cabo de alimentacao do servomotor e o cabo do encoder, utilize a opcao MR-AEP1CBL2M-A2-L de 1 cabo.

MR-AEPTCBLZM-A2-L

N

HK-KT13W



m Conexao dos cabos de fonte de alimentacao e de rede )

(1) Conexao elétrica da fonte de alimentacdo do PLC
Conecte a fonte de alimentacdo ao médulo de fonte de alimentagdo do PLC.

A secdo a seguir descreve a conexdo elétrica do modulo de fonte de alimentacéo.

e Antes de fazer a conexao elétrica, abra a tampa dos terminais, na parte dianteira do médulo de fonte de alimentacao.

e Conecte a fonte de alimentagdo CA que entrarad nos terminais de entrada da fonte de alimentacdo (L e N).

e Sempre aterre os terminais FG e LG com uma resisténcia de aterramento de 100 Q ou menos.

200 a 240V CA

Parte interna da tampa
de terminais do médulo
de fonte de alimentagio

‘ Disjuntor de caixa maoldada
(MCCB)
Protetor de circuito
CcP
I -
Item Tamanho de cabo aplicavel Torque de aperto
Cabo da
fonte de 18 a 14 AWG 1,02 a 1,38 Nm
alimentagéo
Cabo de 18 a 14 AWG 1,02 a 1,38 Nm
aterramento

Madulo de fonte
de alimentagio




m Conexao dos cabos de fonte de alimentacao e de rede )

(2) Conexao elétrica da fonte de alimentagédo do servo amplificador
Conecte a fonte de alimentagdo a fonte de alimentacao do circuito principal (L1, L2, e L3) e a fonte de alimentacao do circuito
de controle (L11 e L21) do servo amplificador.
A sec¢do a seguir mostra o diagrama esquematico. A conexao elétrica real e os tamanhos de cabo aplicaveis variam de acordo
com a capacidade. Para saber detalhes, consulte o Manual do Usuéario do Servo Amplificador (Hardware).

e Utilize sempre o disjuntor de caixa moldada (MCCB) para o cabo de entrada da fonte de alimentacéo.

e Conecte sempre um contator magnético (MC) entre a fonte de alimentacdo do circuito principal e os terminais L1, L2 e
L3 do servo amplificador.

200 a 240V CA

Disjuntor de
‘ caixa moldada
| | (MCCB)
m——
I

¢

9%aq Contator
magnético
s (MC)
i ™




m Conexao dos cabos de fonte de alimentacao e de rede )

(3) Conexao dos cabos de rede
Conecte os cabos de rede (cabos Ethernet).
Conecte os cabos Ethernet que cumpram os seguintes padrdes.

Velocidade

de Cabo Ethernet Conector

Padrao
comunicacao

Cabos que cumpram os seguintes padroes

Categoria S5e ou SUperior, cabo direto e |EEE802.3(1000BASE-T)
1Gbps (blindagem dupla, STP) Conector RJ45

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

Configure o quarto octeto dos Parte interna da tampa do display
enderegos IP do madulo de entrada <188 <188
remota e do servo amplificador com os 21':'5 i?f&'-‘.
botdes rotativos. ‘:‘ro f? K7 ] i"?

SWi1 SW2

* Desligue todas as chaves DIP.

RUIEAEMIIERY 1 2 3 4 56 7 8 9 10

Cabo Ethernet

Cabo Ethernet

Enderego IP : 192.168.3.1

Endereco IP : 192.168.3.2



m Conexao elétrica dos circuitos periféricos )

(1) Circuito de E/S do amplificador
Conecte o circuito de E/S do servo amplificador da seguinte forma.

Conecte o sinal dog de proximidade, as chaves de limite de curso de rota¢do de avango/recuo, e o botdo de parada forcada.
Além disso, configure o circuito em que o contator magnético (MC) é desligado pela saida de ALM.

CN3
20 EM2 -
2| e .
12| LsN —
19| DOG
5 | DICOM [
DC24y
3 | pocom I
15| ALM [aa] l

(Nota) Neste curso, a funcdo STO néao é utilizada. Por isso, ndo desligue o conector de curto-circuito fornecido com o servo
amplificador a partir de CN8.



m Conexao elétrica dos circuitos periféricos )

(2) Circuito externo do modulo de entrada remota
Conecte o circuito externo de entrada do moédulo de entrada remota da seguinte forma.

XD X2 X4 COM
0000000000 C0OOODOROTS
o000 OPOCOOOPOOPOIOOPIOODOTS
Xt XiFcom
X0 Servo ligado
X1 Comando JOG com

rotacdo de avanco

Comando JOG com
X2 rotacdo de recuo

Comando de
¥3 posicionamento

inicial

Inicio do
x4 posicionamento
X1F | Redefinicdo do erro
COM | Terminal comum I }

Utilize a chave de operacdo alternada apenas para Servo-on (X0), e utilize a chave de operacdo momentanea para os outros
sinais.



_ Operacao de teste )

Depois de concluida a conexdo elétrica, faga uma operacdo de teste com um Unico servo amplificador para verificar a direcdo
de rotacdo e outros itens.
Siga os procedimentos abaixo para fazer a operacao de teste.

(1) Desligue o servo amplificador e o PLC.
(2) Ligue a chave DIP (SW3-1) do servo amplificador.

[T i Defina SW3-1 com o estado "ON".

(3) Conecte o servo amplificador a um PC utilizando um cabo USB ou um cabo Ethernet. (Nota)
(4) Ligue o servo amplificador. O texto "TST" aparecera no display.
Servo amplificador

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

(5) Inicie o MR Configurator2 e faga a operagdo de teste (operacdo JOG).
w5 | TestMode | Adjustment
Motor4ess Operation. ..
DO Forced Output...
Program Operation. ..

Test Mode Information...

[SOFT MR Confiegurator2 s MELSOFT MR Canfipur=tor?
Once you start test mode, normal operation by external input When not use limit switch, please turn on “Limit switch automatic
! signal will be invalid q | ON" check boo.

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

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

The SHIFT key can be used for forced stop.

(6) Verifique a direcdo de rotacdo e a opera¢do da maquina.



(7) Depois de concluida a operagdo de teste, desligue o servo amplificador e desligue a chave DIP (SW3-1).

(Nota) Se vocé utilizar um cabo Ethernet, mude o projeto do MR Configurator2 para um projeto com varios eixos.

Dicas

Quando séao utilizados varios servo amplificadores, a conexao via Ethernet pode eliminar a necessidade de substituicdo dos
cabos.




_ Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Configuracdo de um dispositivo

e Configuracdo do sistema

e Conexdo elétrica

e Operacao de teste

Pontos importantes

Configura¢do de um dispositivo

Configuragao do sistema

Conexao elétrica

Operacao de teste

Utilize um fuso de esferas de um sé eixo no sistema de exemplo.

Conecte o mddulo de entrada remota NZ2GN2S1-32D e o servo amplificador MR-J5-G ao médulo de
movimento RD78G4.

Utilize a opcdo de um sé cabo para o servomotor.

Configure o quarto octeto dos enderecos IP do moédulo de entrada remota e do servo amplificador com os

botdes rotativos.
Conecte o sinal dog de proximidade, as chaves de limite e o botdo de parada forcada ao servo amplificador.

Conecte os botdes de comando de operacdo ao mddulo de entrada remota.

Altere a chave DIP do servo amplificador, e conecte-a a um PC.

Verifique a direcdo de rotagdo do motor e a operacdo da maquina, usando a funcdo de operacéo de teste
do MR Configurator2.




m Criacdao de um projeto )

Neste capitulo, vocé aprenderé a criar os projetos necessarios para operar o modulo de movimento, utilizando o programa

usado como exemplo.
Inicie o0 GX Works3 e opere-o de acordo com a tela.
Ou entéo, baixe o seguinte programa de exemplo e verifique as configuracdes.

* Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB) Essa acao requer o GX Works3 Ver.1.072A ou superior.



_ Criacdao de um novo projeto )

(1) Selecione [Project] — [New] no GX Works3.
Selecione o modelo de CPU do PLC a ser utilizado e a linguagem de programacao que serad usada na CPU do PLC, na janela a
sequir.
No programa de exemplo, o modelo é configurado como RO4CPU, e a linguagem de programacao é definida como Ladder.
Depois de concluir a selecdo, clique no botdo [OK].

Mew *
Series il RCPU ~
Type In RO4 ~
Maode
Program Language [ﬁ Ladder v

| Cancel

(2) Quando aparecer a proxima janela, defina se deseja usar a etiqueta do modulo e o comentario de exemplo.
Para mudar a configuracao, clique no botdo [Setting Change].
Clique no botéo [OK] para abrir o projeto.

MELSOFT GX Works3
. Add a module.

b B 4 [Module Mame] RO4CPU
[Start IjO Mo.] 3E00

Module Setting E Setting Change i

Module Label:MNot use
Sample Comment:Use

—

[] Do Mot Show this Dialog Again | oK.




_ Criacdao de um novo projeto )

(3) Clique duas vezes em [Module Configuration], na arvore do projeto.
Quando a proxima janela aparecer, clique no botdo [OK].
i Navigation X MELSOFT GX Works3

- | 5= | £ | A
@& When you finish editng Module Configuration, fix the
T Module Configuration W' parameters to reflect to their respective functions.
B ™= Progran
i1 Initial

(] Do not show this dialog again.

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

Quando a tela Module Configuration estiver aberta, arraste e solte o mddulo que seréa utilizado (mddulo de base, modulo de
fonte de alimentacdo e mddulo de movimento) na janela [Element Selection] exibida a direita, e crie um diagrama de
configuragdo do mddulo de acordo com a Secao 2.2.
[ [ Module Configuration * X Elernen! Selection o x

~ [J (Find PO L -
Lin] IEET Y B+ S o I

Display Target: Al ~
Flv] A
NC Dedicated Module
Sensor Control
Analog Input

Analog Output

Temperature Input
Temperature Control Module

I RO7aG4 Ases CC-Link [E TSH

Axes CC-Link [E TSP
B! roveGis 16 Axes CC-Link IE TS
! ro7ecaz 32 Awes CC-Link IE TS
B rO7eGes 64 Axes CC-Link IE TS
B ROTBGHY 128 Axes CC-Link IET
B! RO7aGHW 256 Axes CC-Link IET
Simple Motion

Pulse I/0, Positioning

Depois de criar o diagrama de configuragdo do modulo, clique com o botéo direito do mouse na tela, e selecione [Parameter]
— [Fix].

Quando aparecerem as proximas precaugoes, clique no botdo [Yes].

MELSOFT GX Works2

For the control CPU to use CC-Link IE TSN module of host PLC,
| setting 'Extended Mode (iQ-R Series Mode)' is required for Link
: Direct Device Setting of CPU Parameter.

Do you want to change the setting?

| Yes Mo

Quando a proxima janela aparecer, certifique-se de que o exemplo de comentario esteja definido como [Use].
Quando [Not use] estiver definido, clique no botédo [Setting Change] e mude a configuragdo na janela apresentada.



Clique no botao [OK] para terminar.

MELSOFT GX Works3

Add a module.

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

Module Setting

Setting Change

| Sample Comment:Use

[J Do Mot Show this Dialog Again




_ Configuracoes da CPU do PLC )

Clique duas vezes em [Parameter] — [RO4CPU] — [CPU Parameter], na arvore do projeto.

Clique em [Link Direct Device Setting] na lista de itens para configuracao.

Navegue pela lista suspensa e certifique-se de que a configuracdo do dispositivo direto de ligacao esteja definida como
[Extended Mode (iQ-R Series Mode)].

Se [Q Series Compatible Mode] estiver definido, mude para [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].

Depois de concluida a configuragdo, clique no botao [Applyl, na area inferior direita.

I .

ting [tem List Setting Item

- - Ttem Setting -
[rput the Setting Item to Sesrch | ﬂ 1= Total Capacity 1598 K Byle
= Data Logging Function
% B = Total Capacity 1280 K Byte
== : | Setting Mo | 128 K Byte
3 gg;:*f&"glmd . Setting Mo 2 128 K Byte
i ration ng )
@ Tnterrupt Setings 2::!" xf Eg : Byt
i ‘_Swi:a Processing Setting Lslioy Byrte
o oy Setting Mo 128 K Byte
Memaory/Devics Setting Setting Mol 128 K Byvte
= I Lo Mooy frea Settng Setting Mo.7 128 K Byta
Ihdex Register Setting Setting Mo 128 K Byte
Reiresh Memory Setting Setting Nod 126 K Byte
Device Latch hierval Safting Setting Ho.10 190 K Byte
int ti =
Pointer Scttng Msmory Durg Function 266 K Byt
[ @ Link Direct Device Selting - Link Direct Device Setting . =
& [ — Lierk Direet Dovice Sctiing Extended Made (i0-F Series Mode) b
= u Program Setting P O Series Compatible Mo
& Program Seting —— : — e oy | Extended Mode (i0-R S
FE/FUM File Setting Set 0 Series Compatible Mode' or 'Extended Mode (i0-F. Seria |
-4 f] SFG Setting Set 'EaThsndsd Wode (i0-R Series Mode) when using ary one of the modules shown below as a network b fio
¥ Refrash Setting between Multiple CGPUs| | control.
5 [ Routie Setine =GG-Link IE TSN master/local module
= Ci=Link [E Controller Network=equipped module when seiting the Link points extended setting

€

Ttem List Find Result

Check Restore the Default Settings

B Navigation




_ Configuracdo do médulo de movimento )

Parametro do médulo (Motion) )

Clique duas vezes em [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Parameter (Motion)], na arvore do
projeto.

Na configuracdo da operacdo do médulo, o destino de armazenamento dos parametros de expansdo do médulo pode ser
selecionado a partir de uma memoria integrada ou de um cartdo SD (consulte 3.3.3 e 3.4).

Na configuracdo da atualizagdo, defina o intervalo de tempo para atualizagdo dos dispositivos.

Neste curso, vamos usar as configuragdes padrdo nos dois casos.

T R

[lnput the Settng Hem to Search | n
HE s Hem Setting Value
|- Maduls Opers tior Ssttiog
= h Iodule Oparation Setting . ; —_—
T P 1 T: i Seiti Matiorn Module {Built-in Me
| T Module Operation Setting Module Extended Parameter Storage Target Setting jor (Built=in Memory)

£ Refresh Setting
B Refrash by the Set Timing

Check, Restore the Default Settings

Item List Find Result




m Parametro do médulo (rede) )

Clique duas vezes em [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Parameter (Network)], na arvore do
projeto.
Nesta secdo, configure os dispositivos que serdo conectados a rede e uma atualizacdo da ligacéo.

(1) configuracéo da rede
Selecione [Basic Settings] na lista dos itens para configuracdo, e clique duas vezes em <Detailed Settings>, em Network
Configuration Settings.

Setting Bem List Seting [em
ot the Setting em to Search Ttem Setting A
put the oetling Ibem 1o search | H = Network Configuration Sets
Netwark Configustion Setings fiDetsied Settine’ El
EE & = Refresh Settnes
B 5 1 Refresh Seltings <Detarled Setti
=@ Basic Settngs =1 Netwark Topobey
| g Hetwork Configuration Settines TIETEEE TOCEY T
= Go scation Perod Setting
Metwork Topalogy =) Basic Period Setting
Communication Period Setting Setting in Units of Tus Mot Set
Gonnection Device Infor matian Gommunication Period Interval Setting (Do not Set it in Units of Tus) 100000 us
Slave Station Setting Gommunication Period Tterval Setting (Set it in Units of Tus) 100000 us
- Ppplication Setlings System Reservation Time 2000 us
Cyelic Trarsmizszion Time S00.00 wz
Trarsient Transmission Time 480.00 wz
= Multiple Period Setting
Mo mal-Speed xd ~
Set the number of device points and assignments of slave station to the master station.

tom Lot Find Fesult Chack Restore the Default Settings
m Les




m Parametro do médulo (rede) )

(2)Adicao de um modulo

Nofad [ CC- Link IE TSN Configurabion (Stast 10k 0000}
I CC-Link [E TSN Configurtion  Edit  View Close with Discarding the Sefting Clase with Reflecting the Setting

| ConnectedDeconnected Module Datection Dotaied Displyy
Mode Sotting: Onlne N Assignment Method: i CE-Link IE TSN Sclection. | Find Max 1 F-
Cychc Transmession Time (Min,): - us Communication Perod Intenval (Min.): 2 O e

A [ne.| Mode! Hame | i Tiaa | Motion Control | RX Settng | RY Settng W Settng| | Genesal

BB | 0 Host Staton Clique no botao Executar.

* Se NZ2GN2S1-32D ou MR-J5-G ndo aparecer na lista de modulos no lado direito da tela, baixe os dados de perfil (arquivo
CSP+) aqui, e registre-os no GX Works3.



m Parametro do médulo (rede) )

(2)Adicao de um modulo

il M CC-Link IE TSN Configuiratsnn (Slart 10 0000)
: CC-Link |[E TSN Configurmation  Edit  View (lose with Discanding the Setting  Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnected Module Datection Dotaied Displry

Mode Setting: Oning * Assgnment Method:

Cychc Transmession Time (Min. ): - us Communication Penod Intenval (Mn.): - us

| Motion Control | BX Setting | RY Setting | BWr Satting ||
b Ponts | Ponts | Ponts

CC-Link IE TSN Selection | Find Mo 1 ¥

Station Type
£1 € Link TE TSN Moduke {Mitsubis

[ MasterfLocal Moduke
E Motion Moduke:

E GOT2000) Seres

B DL Input

E Transistor Output
2 Analog Input

[ Analog Oulpul

e i

Master Station

Adicione um maédulo na tela CC-Link IE TSN Configuration. } combined | i

* Se NZ2GN2S1-32D ou MR-J5-G ndo aparecer na lista de modulos no lado direito da tela, baixe os dados de perfil (arquivo
CSP+) aqui, e registre-os no GX Works3.



m Parametro do médulo (rede) )

(2)Adicao de um modulo

il B 0 Link IE TSN Confiquration (Start 10: 0000) o x

Ml : CC-Link IETSN Configuration  Edit  View Ciose with Discarding the Seiting Clase with Reflecting the Setfing

| Connected/Diconnected Module Detection Dataied Displey j Module List 4
Mode Settng: |oning B Acsonment Method: i CC-Link IE TSN Selection. | Find Mox 4 ¥
Cychc Transmission Time {Min. ): - us Communication Penod Intendal (Min.): - us O = e

| Motion Control _FX Seiting | RY Setting  RWr Settng || | m General OC-Link IE TSH Moduke |
S Pomts | Ponts | Ponts || | op-bink TE TSN Modiks (Mitsubis
[ Master/1ocal Module

£ Motion Module
[ GOT20MM Serkes
= DC Input.

J & Mo, Mode! Narmi

STAR Station Type

W | 0 Host Station ] Master Station

[ General- Purpose AC Servo

E /0 Combined hﬁ‘)
I
—

* Se NZ2GN2S1-32D ou MR-J5-G ndo aparecer na lista de modulos no lado direito da tela, baixe os dados de perfil (arquivo
CSP+) aqui, e registre-os no GX Works3.



m Parametro do médulo (rede) )

(2)Adicao de um modulo

Nore] B CC-Link IE TSN Configuraton (Stact L0: 0000} ] x

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

| Connected (Deconnected Module Detection Drtaiied Displiy T P ————
Mode Sattng: ke ~ Assgnment Method: : CC-Link [ETSN Selecton, | Find Mox € b
Cyche Transmission Timea (Min,): - us Communication Perod Intenval (Min.): - Lnl &

| Motian Control |_RX Setting | RY Sefting  RWr Settnd || | @ General OC-Link IE TSH Modile |
|_istaton Pomts | Ponts | Ponts || |5 op-link IE TSN Modiske (Mitsubis
E Master/Local Module
£ Motion Module
[ GOTZ000 Serkes
%D.Chwt

e ML NIZEJ-JLH

STA# Station Type

Master Station

| I—

F w

* Se NZ2GN2S1-32D ou MR-J5-G ndo aparecer na lista de modulos no lado direito da tela, baixe os dados de perfil (arquivo
CSP+) aqui, e registre-os no GX Works3.



m Parametro do médulo (rede) )

(2)Adicao de um modulo

il M CC-Link IE TSN Configuiratsnn (Slart 10 0000) O k]

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

| ConnectedDeconnected Module Datection Dotaied Dty i Module List
Mode Setting: Dnine * | Agsignment Method: CC-Link [E TSN Selection | Find Mox? b
Cyche Transmession Time: (Min. - us Communication Penod Intenval (Min.): - us [
| Motion Control | RX Setting | RY Setting | Rwr Sattng|
AR Ponls | Ponts | Ponts

A Mo, Moded Nasm STAR Station Type

£1 €C-Link TF TSH Moduke (Mitsubis
[ Master/ Local Module
£ Motion Module
E GOTZ0MM) Serkes
E DC Input
= ME2GN2B1-32D 32 points
e NZ2GN2S1-32D 32 points

'm0 Host Station

0 Magter Station

[ Oustfime | -
D input madule (spring clamp
terminal block type)

[ Specilieation]
3 JOC-Link [E TSN Class B k.

O modulo de entrada remota A
NZ2GN251-32D ¢ adicionado a estagdo n® 1. }———1_ o

* Se NZ2GN2S1-32D ou MR-J5-G ndo aparecer na lista de modulos no lado direito da tela, baixe os dados de perfil (arquivo
CSP+) aqui, e registre-os no GX Works3.

NZ2GNZ51




m Parametro do médulo (rede) )

(2)Adicao de um modulo

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

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

| Connected/Disconnected Moduk Detection | Dotaied Dissay
Mode Setting: Onine | Assgnment Mathod:
Cyclc Transmession Time (Min. ): - U Communication Perod Intenval (Mn.): - us
| Motion Control X Setting | RY Settng AW Settnd || | @ General ©C-Link TE TSH Module
e Porits | Ports | Ponts | | op-tink TE TSH Module (Mitsubis
B Master | Local Module 5
[ Motion Modulke:
B GOT2000 Serks
E DC Input
. ME2GN2B1-320 32 poirts
- NZZGNZS1-32D 32 points

CC-Link IE TSH Selection | Find Mo« 1

A Mo, Model Nasme STAR Station Type
0 Master Station

B | 0 Host Station

& General purpose Inverter |
& General Purpose AC Serv |
ERT) d
Clique em [General- !
Purpose AC Servo].

=

[Dutfine] ~
NZ2GHZS1 D input modul: (speing camp
32D terrminal block typc;}

[ Specification]

» |OC-Link IE TSH Class B b

* Se NZ2GN2S1-32D ou MR-J5-G ndo aparecer na lista de modulos no lado direito da tela, baixe os dados de perfil (arquivo
CSP+) aqui, e registre-os no GX Works3.



m Parametro do médulo (rede) )

(2)Adicao de um modulo

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

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

| Connected DEconnected Module Detection Duotaied Displiy
Mode Sotting: anlkne B Assorment Method: CC-Link IE TSN Sclection, | Find Max 1 F-
Cychc Transmssion Time (Min.3: [ - us Communication Period Interval (Mn): [ - us 3
a e, Model Narme sTa®|  SutonType | Moton Comrol o Settng | RY Settng AW Seting | | m General CC-Link IE TSH Modul ~
| | ofts | Ponts | Ponts 1 OC-Link TE TSH Modube (Mitsu
= W | 0 Host Station 0 Master Station a wir Local
j - . Master, Bodule
[ GOTZN) Serkes
E DC Input

= MERGN2E1-320 32 poi
e MZ2GN2S1-3200 32 poi

Arraste e solte

[MR-J5-G]. | SE—

[ Oustline | -
NZ2GHZS51 Servo wmmtaﬂsm\m-:s
32D Series) Singhe Ads
[Specilication]
» |OC-Link TE TSH Class B o F—
x

* Se NZ2GN2S1-32D ou MR-J5-G ndo aparecer na lista de modulos no lado direito da tela, baixe os dados de perfil (arquivo
CSP+) aqui, e registre-os no GX Works3.



m Parametro do médulo (rede)

(2)Adicao de um modulo

{ Wkl g €C-Lenk IE TS Configuration (Start 0k 0000)

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

| Connected/Deconnected Module Datection Dartadied Dispriry
Mode Settng: Onine *| Assgnment Mathod:
Cyche Transmession Time: (Min. - us Communication Penod Intenval (Min.): - us
A | Motion Control | FX Setting | RY Setting | RWr Setting |
- | Mo, | Model Narme STAR Sation Type statie Ponts Ponts S n
= M | 0 Host Station 0 Master Station
= | 1 NZRGH251-320 1 Remote Staton ] 32 32 2

et

| ®

CC-Link IE TSN Selection | Find Mo 1 F

[ General CC-Link TE TSH Modisl ~
£1 CE-Link TF TSH Module (Mitsu

[ Master Local Module

» |OC-Link IE TSH Class B

[ Motion Module
[ GOTZ000 Serkes
E DC Input
e NZ2GN2B1-320 32 poi
m= NZ2GN2S1-320 |32 poil
E Transistor Output
[ Araboq Input
[ Anabog Output
& General purpose Inverter
= General Purpose AL Servo
L MR-I5-G single
R MR-I5G-RJ Single
L WR-1w2-G 2-poxiss |
L. MR-IW2-G_B_Axis 2-Ais
L. MR-15W3-G 3ot
L. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axis o
[ st |
Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[Specilication]

MR-J5-G ¢ adicionado a estagdo n® 2.

* Se NZ2GN2S1-32D ou MR-J5-G ndo aparecer na lista de modulos no lado direito da tela, baixe os dados de perfil (arquivo

CSP+) aqui, e registre-os no GX Works3.




m Parametro do médulo (rede)

(2)Adicao de um modulo
H IR ¥ Wikt E e

B

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

| Connected/Daconnected Module Datection Detalied Displry i Module List e
Mode Settng: Onln Agsignment Mathod: CC:Link IE TSN Selection | Find Mox 1 ¥
Cydlc Transmession Time (Min.): - us Communication Period Interval (Mn.): = g Bl A e
A Ho Model Harme STA# Station Type Motion Control _RX Sittng | RY Settng  RWr Settng || | General OC-Link TE TSN Modul ~
: | ! ) il Ponts Ponts Ponts £ OC-Link TE TSI Module (Mitsu -
| & LI HUSIFHCDH 0 Master Station & Master/ Local Module
1 NZGN251-32D 1 Remote Station E Motion Module
[ GOT2000 Series
£ DC Input |
. ME2GN2B1-320 32 pod
= NZZGN2S1-3200 32 poi
B Transistor Output ‘
[ Aaboq Input
2 Analog Oulput
& General purpose Inverter |
£ General Purpose AU Serva
B MR-15-G single
L MR-I5-G-RI Single r
L. MR-ISW2-G 2-Pods I
L. MR-IW2-G_B_Aas 2-Aoas
L. MR-1SW3-G 3-Aodis
L. MR-SW3-G_BC_Ax 3-Aodis o
[Outhine] Y
NZ2GN2S1 | MR-15-G SOVD ﬁ.mpufmfml SERVO-15
a0 Sories) Singhe Aods
: Os modulos foram adicionados.
- Clique em ~ lpara avancar para a proxima pagina.

* Se NZ2GN2S1-32D ou MR-J5-G ndo aparecer na lista de modulos no lado direito da tela, baixe os dados de perfil (arquivo

CSP+) aqui, e registre-os no GX Works3.



m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota

P,

K Worke BB CC-Lenk IE TS Configuration (Start 0k D000)
I CC-Link [ETSH Configumtion  Edit  View Chose with Discarding the Setfing Clase with Reflecting the Setting
Dutaied Displry

Asmgnment Method: :
Communication Period Intenal (Min.): - us
| Motion Control | RX Setting | RY Setting | RWr Setting |

| Connected/Disconnected Moduke Datection |

Moda Settng: Onlna
Cyche Transmession Time (Min, )t - us

-

Moded Nam

Mo,
0  Host Station
NE2GNZ51-320

=

LB
| 1

Clique no botao Executar.

CC-Link E TSN Sclection. | Find Max 1 F

[T TN TS, S—

] General OC-LUink IE TSH Moduk:

©C- Link TF TSH Moduke (Mitsubis

B Master Local Mogdule

[ Motion Module

[ GOTZ000 Serkes

B DC Input

= Transistor Output

[ Analog Input

= Amnakog Oulput

E General purpose Inverter

£ General-Purpose AC Servo
B MaR-15G Singhe Ax
B MR-I5-G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Uin
L. MR-IWI-G_BE_Ax 3-Aoas Ul

E 1} 0 Combinesd

[

[ Ot fimw |
Servo Armplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Auds

OC-Link IE TSN Class 8

aition |




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota

AR MELSOFT GX Workd B 00 Lenk IE TSN Configu rabion (Stast L0k 0000)

CC-Link [E TSN Configumtion  Edit  View Cose with Discarding the Setfing  Clase with Reflecting the Setting

i Module List ®

| Connected/Dsconnected Moduls Detection ' Dutalied Displry
Mode Settng: Onlni Assignment Mathod:
Cyche Transmission Time: (Min.): - us Communication Penod Intenval (Min.): - us
A & Motion Control | R Setting | RY Setting | RW!: Settng |
| Mo, | Model Narme STA# Station Type SI:I‘tlhn Poris POI'“S PDI'IB_
- B | 0 HostStation 0 Master Station
T 1 NZIGN251-32D 1 Remots Staton ] 32 32

CC-Link E TSN Sclection | Find Max 1 F-
ALIEk A
@ General OC-Link TE TSH Modke

Configure o modulo de entrada remota e o servo amplificador. |5

¥
1]

7]

4251 MR-15G
k]

£ OC-Link TF TSH Modubke: (Mitsubis
[ Master | Local Moduke
[ Motion Module
[ GOTZ000 Serkes
B DC Input
= Transistor Output
[ Analog nput
= Analog Oulpul
P Ineerter
Purpose AC Servo
Singhe A
GRI single Ax
| TS 2-podis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Axiss Ui
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
& 1j 0 Combined
[ Ot | A
Servo Armplilier{MELSERVO-15
Sories) Singhe Ads
[Spedilication]
» |OC-Link I TSN Class B o




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota
iy ﬂ CC-Lenk IE TSN Configurabon (Sladt B0: 0000)
CC-Link [E TSN Configumtion  Edit  View Close with Discarding the Setfing  Close with Reflecting the Setting

| Connected/Disconnectod Module Datection Z| Dotaied Dispry ]
Mode Settng: Db 2 Bt
Cychc Transmssion Time (Min.]): - us Y . =
P=ne= 7 Clique em [Detailed Display]. |
| STAR Stat ool
ot B on-Link TE TSN Modubke (Mitsubis
0 Master Station [ Master Local Module A =
Ll : I-ﬂ | ml“ & Motion Module 1
: E GOTZ000 Serkes
B DC Input
= Transistor Output
[ Anabog Input
[ Analkog Oulput
B General purpose Inverter
B General-Purpose AC Servo
B MR-15-G Single Ax
. MR-I5G-RD Single Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WI-G 3- Apxis Uin
. MR-15W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
& 1/ 0 Combined
[Duthne] -
Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Sarien) Singh Axis
[ Speciluation]
CC-Link T TSN Class B o
*




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota

B v el BB CC-Link IE TSN Configurabion (Stat 0: 0000)
i CC-link [ETSN Configuration  Edit  View Close with Discarling the Setting Clase with Reflecting the Setting
| Connected/Dsconnected Module Detection ' Simple Dt
Mode Setting: Onine | Assgnment Mathod: PONL/SIHE
Cyclc Transmession Time (Min. ): - us Communication Perod Intenval {(Mn. ): - us
A | Motion Control ___RX Settng 2 St
| Mo, | Model Hasme STA# Station Type | s T Start | End | Ports
1. B | [ Host Station 4 Master Station
== | 1 NZ2GH251-32D 1 Remote Station Od 12 32
| Remote Statan O & GOT2000 Series
B DC Input
E Transistor Output
[ Anabog nput
= Analog Catput
B General purpose nverter
% e El Gentral-Purpose AC Serve
Os itens exibidos aumentam. - L MRsc Single Ax
L. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-15WA-G 3- Aoxiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ul
@ 1j 0 Combined
[ Ot | 5
G Servo Arnplifien{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[ ation]
3 |OC-Link E TSH Class B G
kY




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota

B v K Worke] MY OC-Lenk IE TSH Configuration (Start V0: 0000) | ®
CC-Link IE TSN Configuration  Edit  View  Chose with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Settng
| ConnectediDisconnectod Modul Detaction Simoke Dt jlledule Lot 5
Mode Satting: Onlng ©Assignment Mathod: Pont/Stat CC-Link IE TSK Sefection | Find Maox K
Cyclc Transmession Time (Min. ): - us Communication Perod Intenval {(Mn. ): - us Rl
Al Motion Control | RX Setting Lol
| Mo, | Model Hasre STA# Station Type Saton | ponis | Sat | End | Pomis .
1. B | [ Host Station 9 Master Station - & Master/Local Module A =
m | 1 NZ2GN251-320 Remote Station 12 32 | o ssotion Wodvie L
2 MRISG Remote Station v
Selecione "Motion Control Station” ki
do médulo de entrada remota. Iput
[ General purpose Inverter
£ General-Purpose AC Sirvo
. B MR-15-G Single Ax
. MR-15-G-R] Singhe Ax
B MR-I9W2-G 2-podis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aiss Lin
L. MR-TWI-G_BEC_Ax 3-Aoas Ul
& 1J 0 Combined
[Duthine] y
Servn Amplifier{MELSERVD-15
Series) Singhe fds
[Spedilication]
3 |OC-Link IE TSN Class B +
kY




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota

Bl MELSOFT GX Work) ) (- Link IE TSN Configuratisn (Start 10: 0000} o %
Ml i CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Close with Refiecting the Setting
| Connected/Dsconnected Moduk Datuction | Simple Display juMadule List &
Mode Settng: anlne Assgnment Mathod: Pont/Strt CC-Link IE TSN Selection, | Find Max 1 F
Cyche Transmission Time (Min. ): - s Communication Period Intenval {Min.): - uE = L

A Mo, Moded Narme STAR Station Type

B 0 Host Staton 0 Master Station

Motion Control | R Satting 50 | m General OC-Link TE TSH Modulk:
el Ponts | Stat | End | Ponls | |5 opopink TE TSN Modiks (Mitsubis

B Master Local Module

(B | 1 HEIGNZS1-32D Remote Station 32 32 E Motion Module
2 MR-15G Remote Staton B GOTZ000 Serk
e B faimeak

Selecione "Motion Control Station” [Pt

i, put
do servo amplificador. it
urpose Inverter
£ General Purpose AC Servo
; B MR-15-G Single Ax
L. MR-15-G-R] Singhe Ax
. MR-wEG 2-Aoas Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-TWA-G 3-Apeis Uin
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Ams Ul
@ 1j 0 Combined
[ Ot | S
NZZGNZST Servo Amplifier(MELSERVO-15
32D Series) Singie Axds
[Speciliation]
< » [OC-Link I TSN Class B 7\




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota
B MELSOT G Worksd 8 - Link IE TSN Configuration (Stadt L0 000]

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

| Connected (DEconnected Module Detection Semple Displey
Mode Satting: Onilng * | Agsignment Method: Pont/Stat. w CC-Link IE TSN Sefection. | Find Mox 4 ¥
Cyclc Transmession Time (M. ): - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us Rl
| Riw Settng LB Satting LW Settng Automs
A Epim s LR L : At B
e How Hhnme Stat | End | Pomts | Stat | End | Pomts | Stat | End
Ry (M| 0 Host Station
= | 1 NZZGN251-32D :
2 MRISG i :
Se houver valores definidos em "LB Setting”
e "LW Setting”, elimine-os.
[ Analog Oulput
B General purpose Inverter
£ General-Purpose AC Servo
3 B MR-I5G Single Ax
L. MR-15-G-R] singhe Ax
B MR-I5W2-G 2-Aodis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
- L MR-1WA-G 3- Aoxis Lin
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Amas Ul
& 1J 0 Combined
il [Outhne] %
MRI5.G Servo Amplifie{MELSERVO-15
Series) Single Aods
[ Speciliation]
» |CC-Link IE TSH Class B 7
kY




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Con

¢do da estacdo remota

el BB CC-Lenk IE TSN Configurabion (Stat 0: 0000)

CC-Link [E TSN Confiqumtion  Edit

View Cose with Discanding the Setting  Clase with Reflecting the Setting

| Connected (Deconnected Module Detection Sirple Daplry
Mode Setting: Onlaig " Assgnrment Method: Pont/Start ~|
Cyclc Transmission Time (Min, ): - s Communication Period Interval (M) [ - us
| Rww Settng LB Sptting LW Settng Automs
R ([N odrme Stt | End | Pomts | Stat [ End | Pomts [ Sttt | End |
¥ 0 Host Station
j 1 NZ2GW251-32D
L 2 MG = B GOT2000 Series
E DC Input
@ Transistor Output
[ Anabog Input
[ Anakeg Oulput
[ General purpose Enverter
E General-Purpose AC Serv
B maR-15-G Singhe Ax
L. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
R MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-15W3-G 3- Aoxiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
F 1j 0 Combined
[ Ot | A
751 | MRIsE Servo Ampliier{MELSERVO-15
0 Series) Singhe Asds

Continue para a proxima pagina.

Clique em ~ lpara avancar para a proxima pagina. [




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)
MELSOHT GH Worksl ) (0 Link IE TSN Confiqurabion (Stast 705 0000]

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

| Cannected/Dsconnectod Module Detection Sarple Depley
Mode Setting: Oning * Assignment Method: Pont/stat ~
M_Tmmﬂ Time (Min. }: - us i Lm'rrumc.atnn Parod ll:ltwal{Hn.]_:__ - s 2 |
| lal i AL s RWw Settng LB Sotting LW Settng ALOT | 5 General OC-Link TE TSH Moduk:
’ =] 54 1 OC-Link TF TSH Module (Mitsubis | 0 J
v : ! i’ S Clique no botao Executar. & Master/Local Module M >
1 t [ Motion Module B
L2 W56 = E GOT2000 Series
B DC Input
[ Transistor Output
B Analog Input
[ Anabkog Output
E General purpose Inverter
£ Gemiral Purpose AL Serve
B wasG Single Ax
L. MR-I5G-R] singhe Ax
. MR- 2-Auds Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-15WA-G 3-Aodis Un
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Aus Ul
= 10 Combined
[Outhine] S
Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Saries) Singhe Axdis
[ Speciluation]
€ » JOC-Link I TSM Class B i
Chtpul £




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

Al K Worksl BB CC-Link IE TS8 Configuraton (Stast 1/0: D00) I %
CC-Link IE TSN Configuration  Edit  View Olose with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
| Connected/Diconnected Moduk Detoction | Sl Deply j Module List x
Mode Setting: Grlna B Acsgnment Method: Pont/SGHRE v €C-Link IE TSH Sefection | Find Mox 4 ¥
 Cyele Transmission Time (Min. ]: s Communication Period interval (Mn.): - us w :ii. 03 | e e
A Mo, Model Narne EWwsoeitig | LBSelting | tWsating (Mtars | | @ General OC-Link TE TSH Modile
1 1 2 Start | End Poits | Stat | End | Pomts | Start | End £ OC-Link TE TSH Modubks (Mitsubis
v il I s & Master/Local Module
1 NZ2GM251-320 B =
B | 2 MRI5G O = Botion Fodvie
@ DL Input
= Transistor Output
[ Anabog Input
[ Anakeg Culpal
o Lomiravrse: Dnverter
Para que o mapeamento do PDO seja definido aqui, consulte 3.3.2 (4). Single Ax
1] singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-Aodis Un
I MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
- L MR-1WA-G 3+ Axiss Lin
i B MR-J5W3-G_BC_Ax 3-Aoas Un
i B 1/0 Combined
il [Outing] ~
MR-J5-G Serve AmplificrMELSERVO-15
Series) Single Aods
[Specification]
3 | CC-Link T TSM Class & i




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

iy ﬂ CC-Lenk IE TSN Configurabon (Sladt B0: 0000)
4 CC-Link IE TSN Canfiqurtion | Edit  View  Chose with Discarding the Sefting Clase with Reflecting the Setting

g

WL SR _Lolssng

gt o A - I
| Start | End | Poits | Start | End |

Model Narme -
Stat | End | Ponts

& Mo,

B 0 Host Staton
== | 1 NZZGN2S1-32D
2 MRISG

" It - . Point/start |
| 4 Clique em [CC-Link IE TSN Configuration]. L“““"‘ P

1 General CC-Link TF TSH Moduke

£ OC-Link TE TSH Moduke (Mitsubis

B Master | Local Module

[ Motion Module

E GOTZ000 Serkes

B DC Input

B Transistor Output

F Aaalkog Input

[ Analkog Oulput

[ General purpose nverter

2 General-Purpose AC Serva
B MR5G Singhe Ax
. MR-I5G-R] Singhe Ax
B MR-wG 2-Aods Un
L. MR-ISW2-6_B_Axis 2-Axs Un
L MR-15WA-G 3-Adis Un
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Aus Ul

E 1} 0 Combrinesd

[ Ot | X
Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Axis

[ Speciluation]

OC-Link IE TSH Class B W




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacgao)

H Wkl f) CC-Lenk IE TS Configuration (Start 0k 000)

{00 Link IE TSN Ce ion | Edit  View Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

Change ﬁ v

Chex

Charse with Dhscaedh

Close with Reflecting the Setiang

Selecione [Batch Setting of PDO Mapping].

ttion Simple Displey
Chafu;e Transmussion Path Melhlnd ¥ mantethod: =
oo ] us Communication Penod Intendal (Mn.): - U§
Demvnce Mo, Reassigriment. RWw Settng | LBSetting | _ Lwsettng
Batch Setting of PDO Mapping Start End Points | Start | End | Ponts | Stat | End
4/ Crnfireratinn, K

| Automs

1 Gisnesral OC-Link
£ OC-Link TE TSH Modube (Mitsubis
[ Master [ Local Module
[ Motion Module
[ GOT2000 Serkes
B DC Input
@ Transistor Output
7 Analog nput
[ Ak Outpul
B General purpose Inverter
£ General-Purpase AC Servo
B MR- Single Ax
L. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-Aodis Un
. MR-TSW2-G_B_sxis 2-Axas Un
L MR-1WA-G 3- Aiss Lin
L. MR-IWI-G_BC_Ax 3-Aws Ul
& 1/ 0 Combined

[Outline] ry
Servo Amplifier{MELSERVO-15

Series) Singhe fds

[Specilication]

» |CC-Link TE TSH Class & &




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)
i X Workl 8y

lp.*t Edit
Da Ha’ L2 Connected/Daconnected Moduls Detection Simple Deply - J Module Lt

ﬁé CC-Link IE TSN Configuration  Edit  View  Ciose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Settng

® |

As precaucoes da configuracao de lote do mapeamento do PDO séao apresentadas

Mode Settng: g Assgnment Mathod: Pont/Stat - C-Link [ETSH Selecnan | Find bor 4 ¥
Cyche Transmession Time (Min. ) - us Communication Penod Intena (Mn,): - .
A R | RWW Settng LB Sottng LYW Satting Automs III m OC-Link TF TSH Moduke
.

rﬂmFJJNlﬂ

MELSOFT GX Works3

tatrh set defailt pattern of PDO mapning.

Cannot set PO mappeng in the slyve staton when the ponts of RWnEWw Seting i less than the

used points of default patien, Piease chedk that it has been set correctly,

Fease sef it n FDO Mappang Setting saeen when you want to set it ather than default pattem.

Pease oncheok Batch set deflt pattern ondy for dave staton for which PDO mappng = not act.™

Mmmwmmvwmmxrmsmmw'mrle‘n.lt;m'uvn
mwmmsaeﬂrm'd'mﬂxwuwﬁmkwmm uchiekang

the "Bm-‘h-bcmr'w pattem only whien PO mapp & wisct slave stabion. ® and exenstng Batch

Settrg of PDO Mapping”.

* The modue in which RV RWw Settng cannat be set to blank 5 1ot the target

- The eperabon may need some bme.,

D s it by ewsdiate?
7] Bistch set defauit patiern only for save staion for which PDO mapgng is not set.

= =

S 1) 0 Combinesd

B MR5G Singhe Ax
L. MR-I5-G-R] Singhe Ax
. MR-ISW2-G 2-podis Un
B MR-TSW2-6_B_pxis 2-Awas Un
B MR-SWI-G 3-Aais Un
L. MR-IW3-G_BE_Ax 3-Aoas Url

Servo Arnplifier{MELSERVD-15
SﬂlL-'_.} .".lng'hr A
[Speciluation]

OC-Link IE TSH Class 8

(R W | T |



m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)
s ¥ Workel (B

i CC-Link IE TSN Configumtion  Edit

View Close with Discanding the Setting  Close with Reflecting the Setfing

Connected/Deconnected Mod

Mode Settng:
Cyche Transmession Time (Min.):

Mo, Model Narme

0 Host Station
1 INZ2GHZ51-320
MR-15-G

ule Datection Senple Displey i Module List *
Onkia Assignment Mathod: Pont/STt v CC-Linik IE TSN Selection | Find Mox 1 ¥
I—- us Communication Perod Intenal (Mn.): r_

RWwSettng | LBSeltng LW Setting
Sxart End Ponts Start End Points Start

MELSOFT GX Works3

Batch st default pattern of PDO mapping.

Cannot set PDO mappng n the slave stabon when the ponts of RWrEWw Seting i less than the
used points of default pattenn, Piease chedk that it has been set correctly,
Pease set it in PDD Mapping Setiing soreen when you want to set it other than defalt pattemn,
Pease unchedk Batch set de St pattern ondy for dave staton for which PDO mapping & not act.™
mmrmwmwwmmmxrmpmwmmhnmw
Cear PO mapong which has already been set when setbng R R Settng to biank, undedang
clc‘ﬂ-mhmdﬂanmrmodf#wmﬂwsumtm:w and exenstng “Batch
Settng of PDO

The madule in which RINSRWw Setting canrat be set to blank & not the trget.
- The eperation may need some tme.,

Do o wianit o exeute?
7] sty st de it pastiern only for dave stabon for which PDO mapgng i not set.

e =

L. MR-15G-R] Singhe Ax
. MR-SW2G 2-podis Un
B ME-TSW2-6_B_Axis 2-Axs Un
B MR-ISWI-G 3-Axis Un
L. MR-TWI-G_BEC_Ax 3-Amas Ul
1/ 0 Combined

Cligue em [Yes].

2]
Amplifier{MELSERVO-15
}".lr\-qu Hods
atiom]

S



m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuagao)

I P E—

i CC-Link [ETSN Configumtion  Edit  View  Chose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

| ConnectediDaconnected Modile Datection S Display i Module List x

Mode Settng: aning B Assorment Method: PONLSTE ) - Link [E TSN Sclection | Find Max 4 F-

Cyclic Transmssion Time (Min.): - U Communication Perod Intenval (Min.): - us
a Ho. SR i RiWwSettig |  IBSetting |  LWSettng (MO | General CC-Link TE TSH Modile _[#F
i £ e Strt | End | Ponts | Start | End | Pomts | Stat | End | £ €C-Link TE TSH Module (Mitsubls | 1 2 | a4
v LR Hust.:mmn [ MasterfLocal Module A -
== | 1 NZ2GH251-32D & Motion Moduk
L2 Wiz ! & GOT2000 Series

B DL Input

E Transistor Output

= Anabog nput

[ Amalog Oulpul

MELSOFT GX Warks3 Bl General purpose Inverter

& General-Purpose AC Servo

B MR-I5G Single Ax
0 Batch setting of POO mapping was completed * . MR-I5-G-RI Single Ax

B MR-I9W2-G 2-pocis Un

I MR-J5W2-G_B_fxis 2-Axis Url
O i .

| I—é L. MR-I5WA-G 3-Pods Un

- e el il

Apos a conclusao da configuracao de lote,
cliqgue em [OK].

i_ (EEEE @

MR156 's-:;-u-—.} smgu: b TSERVLETS
¥ E)C-l.mk E.E"I?‘ffs B, 7
X
} froro g, Wamingo




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacgao)

il M CC-Link IE TSN Configuiratsnn (Slart 10 0000)

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

| Connected/Dsconnected Module Datection Sarple Despley
Mode Settng: Onini * Assgnment Method: Pont/Strt
Cycle Transmession Time (Min.]: - us Communication Penod Intenval (Min.): - us
" & Sattn Parameber AUtomatic Setting P
| Ho, Model Narme | T 1 P00 Mapping Setting nddress

B | 0 Host Station
= | 1 NZZGN2S1-32D
2 MRISG

2.168,
<Detail Settng> <Detad Settng 2. 168,

Clique duas vezes em <Detail Setting> em
PDO Mapping Setting para o MR-J5-G.

B General-Purpose AC Servo
- B MR-15G Single Ax
D} R MR-I5G-RI Singhe Ax
. MR-JSW2-G 2-podis Un
I MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Axis Lin
L. MR-T93-G_BEC_Ax 3-Ams Url
& 1/ 0 Combined
STA#:2 [Dutfine] "
y 251 | mrase Sarvo Amplifier{MELSERVD-15
o Series) Singhe Aods
[Specification]
» |CC-Link I TSM Class B




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

Tonque aciual valse
Status 001
StabmDo 2

[C & :
Project  Edit ﬁﬁj CC-Link IE TSN Configuration  Edit  View Ciose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
T o > i
i UER Connected/Dsconnected Moduls Datection Sample Depley jubdcule it -3
Mode Settng: tning Assgnment Mathod: Pont/Start SCLnt R LS S, | Find hgax 1 ¥
FDO Mapping Setting m} x
Link Dievice Fonis. pe X ar
PO Mapyerg Parame ber Al =
e [h-:mﬂ: f::ﬁi] Entry Name Cormenent DomTipe o
- 102 ] ‘Watghdog counter LL 1 LEESIGED S
- : G061 o Modes of operation daplay INTEGERR
= 5064 o0 Posltion actal vale INTEGER TR
= 5054 o Pasiton actual value INTEGER 32
|= 06 o Wity actual vakee INTEGER T2
B INTEGERS2
7 : : i INTEGER A2
. | Atela PDO Mapping Setting é apresentada. i
|= GAP Thyte G




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

[C & :
i Project  Edit ﬁﬁj i CC-link IE TSN Configurtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
T i = i
i UER Connected/Dsconnected Moduls Datection Sample Depley jubdcule it -3
Mode Seting: tning Assgrnment Mathod: Pont/Start SCLnt R LS S, | Find hgax 1 ¥
FDO Mapping Setting m} x
Link Dievice Fonis. pe X ar
PO Mapyereg Parame ber Al =
Irdew Suby-Indde L 3 I - £
Selecione [TPDO]. |t i - =
. o1 Watchdog counter LL 1 UNSEGRED 16
s JGos1 ] Modes of operation dapiny INTECERR

L] Pogton actal volue INTEGER 32
o




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estacdo remota (continuacao)

i i
i Project Edit Fmdﬁt i CC-Link IE TSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
= Connected/Dsconnected Modul Datection Semple Depilay gableduelit e
Mode Setting: Oning Assgnment Mathod: Pont/Stat lff Link |E TSN Selection | Find Mox 1 ¥
FDO Mapping Setting m} x
Limk Dievice Frants 2
PO Maprang Pat ame ter
ey S Index 2 & £
Link Disioe D*TM :'ll'x-'l*-.‘!hi] Entry Mase Cormmen Dt Tiype:
|= 1402 o1 ‘Watchdog counter LL 1 LREIGMEDN 1
|= ! 6081 [ Mo of operation deplay INTEGERR
- § G064 ] Paaton st valse
|= (0] Pasiton actual value
[= oo Veloaly actual vl
= e Velouity artual value
|= (] Folowing error achual valie
- o Folawing error actual value
|- o Stabmword
- oo GAP Zhyte GAP
|- 1] Tongue actual valae
2 oo Stahus D0 1
= 0o S0 2
I+ o Stabus DO 3
= o0 StabisDO 4
- o StatusDO 5
3 ] Current darm
= oo Cuprent slarm
|= 2] For manufachaer's use
- 0a For marafachrer’s use




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

i B i
i Project  Edit ﬁﬂﬁ CCLink IE TSN Confiquration  Edit  View  Chose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
. UERa D Connected/Deconnected Module Detection Snple Deply caliietit i
i Mode Seting: Grilna Assgnment Mathod: Pont/Start  ~ [;‘ fob & Lk eecton | Find bt 1 ¥
POO Mapping Setting m} x [
x 'x | -
Limk; D P B ?,4 S | |
PO Mspparg P ameter i Al 2
Lk MM! ; r;'l: Index Entry Name Comment Data Type A
|= 06c ‘ol Velooty actusl vaiue INTEGERZ2
|= &aF4 o0 Folowang error actual wakue INTEGEREZ
= Baf4 ] Folowing error actual vake INTEGER 32
|= &041 o0 Stahamord — UNSIGNED 1S
= § onoo o0 (7] ‘Payte GAP o
- | 6077 o Torgue actusl vakee - INTEGER 16
= Hi1 o Stabe DO L UNSIGNED 16
|- 2 o Stabe 00 2 LNSIGNED LG
B f 223 o Stats DO 3 UNSIENED 1
= § i oo Stahes 0 4 LS 16
= o oo Stabs DO 5 UNSIRED IS
!] ] Current slarm UNSTGHEDI32
3 ;- ] Current aarm UNSIED2
Insira [60fd] no indice. | e e
0o Fof marufactse’s use UNSIGHED2
I- P ] For marufaciurer’s use INTEGER 16
: I
: . o
PO Mapping Pattemn Selection... [:\f
o] [ s
;;. ~ | Mod_ | Libe




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

i B i
i Project  Edit ﬁﬂﬁ CCLink IE TSN Confiquration  Edit  View Chose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
. UERa D Connected/Deconnected Module Detection Snple Deply caliietit i
i Mode Seting: Grilna Assgrment Mathod: Pont/Stat  ~ [;‘ fob & Lk eecton | Find bt 1 ¥
POO Mapping Setting m} x [
x 'x | -
Limk; D P B ?,4 S| |
PO Mspparg P ameter i Al 2
Lk MM! ; r;'l: Index Entry Name Comment Data Type A
|= 06c ‘ol Velooty actusl vaiue INTEGERZ2
|= &aF4 o0 Folowang error actual wakue INTEGEREZ
= Baf4 ] Following error achual vk INTEGER 32
|= &041 o0 Stahamord — UNSIGNED 1S
= § onoo o0 (7] ‘Payte GAP o
= 677 o Torgue actual vae - INTEGER 16
= i1 ] Shabm DO 1 UNEIGMED 16
E 12 oo Stabe 00 2 UNSIGNEDI LS
- e (] Stabs D03 LINSEGEDY LG
P 03 oo Stahes 00 4 LS 16
|= 2 1] StabsDO 5 UNSIRED IS
: : : Current aarm UNSIED2
Insira [00] no subindice. [ 2 e
For arufactse’s use UNSIGHED2
| | 2422 w N o marufschuer's us INTEGER 16
B — |
= L3
PEXT Maggang Pattem Ssection
o] [ s I'i
fist.. [ Mod_ | Libe.




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

i A i
i Project  Edit ﬁﬂﬁ CCLink IE TSN Configuration  Edit  View Chose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
. UERa : L Connected/Deconnected Module Detection Snple Deply caliietit i
L= e e da Sk e FRREE ity R [;u ink E TSN Selcton | Find Max 4 b
POO Mapping Setting m} x
Limk; D P B ?.4
PO Mspparg P ameter i Al 2
Lk MM! ; r;'l: Index Entry Name Comment Data Type A
|= 06c ‘ol Velooty actusl vaiue INTEGERZ2
|= &aF4 00 Folowang error actual wakue INTEGEREZ
= Baf4 (] Following error achual vk INTEGER 32
|= &041 o0 Stahamord — UNSIGNED 1S
|- § oooo ] =21 Toyte GAP -
- | 6077 o Torgue actusl e - INTEGER 16
[ Hii o] Stabus DO 1 LNSIGNED 16
|- A2 1] Stabs 0O 2 LNSIGNED LG
= f 223 o Stabs 0O 3 UNSIENED 1
| 14 oo Sanm00 4 UnsiaE DL
= - = 15 ] Stats00 § UNSIMED 6
il L
P - UNSIGHED 32
[Digital Inputs] é apresentado no nome da entrada. = i




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

i wored @ :
H Project FEdit Wl © CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
= Ty .
i ERaiv ’ Connected/Deconnected Module Detection Simple Deplay jaliodule Lzt ’-‘
] = el e S e T et R €C-Link IE TSN Selection | Find Mox 1 P
FDO Mapping Setting o x
Lk Deve Foants ﬁ‘
PO Mapping Parameter | Al >
[- -~
Link Device: l“":-rd” f: ;‘:' Inkal] Entry Mame Cormment Data Type
= 06 o Velonty actusl vaus INTEGERS2
|= § 5afa ] Ealowang eror actual vale NTECEREZ
I | BOf (] Folowing error actual vk INTEGER2
5 { 5041 w Sta s d : UNSICHED 16
[« § o000 o GAP Hute GAP =
= | 5077 oo Tongue ot ial valee INTEGER 16
|- i1 o Stabm DO 1 UNSIGNED 16
|= Xz ] Stabs DO 2 UNSEGNED IR

|- | 213 -] Stabus DO 1




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)
B fWorkd [ OC-Link IE TSN Confiquratsnn (Stas 10 0000}

CC-Link [ETSN Configurtion  Edit  View  {Bose with Discarding the Setting  Clase with Reflecting the Setting

| connected/Disconnectod Madule Datoction | Simple Desplay
Mode Setting: Gk Assinmant Method: Pont/Stet  w € Link IE TS Selecton | Find Mos 1 ¥
Cyclic Transmession Time (Min. ): - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us d
a o ey : W Settn Pararmeter Autoeratic Setting PO Mapping Setting lmél:eg @ General OC-Link TF TSH Moduke
- | i End | | E OC-Link TE TSH Module (Mitsubis
S (M| 0 Hoststaten 883 | G Master/Local Module 2 -
1 NZ2GH251-320 & Motion Module =
2 MR-15G <Detad Settng> 168, & GOT2000 Serk
E DC Input
[ Transistor Output
[ Anabog nput
= Amabkog Gulput
F General purpose Inverter
E General-Purpos: AC Servo
B MR-5G Single Ax
R MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-J9W2-G 2-pdis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-TWI-G 3-Aoeis Uin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Aas Ur|
@ 1/ O Combyined
[Duthne] Py
Serve Armplificr{MELSERVO-15

O mapeamento do PDO foi definido.

Clique em ~ 'para avancar para a proxima pagina. [




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

AR MELSORT GX Worksd B 00 Lenk IE TS Configu ratbion (Stast L0k 0000)
I CC-Link [ETSH Configumtion  Edit  View Chose with Discarding the Setfing Clase with Reflecting the Setting

| ConnectedDEconnected Module Datection Simple Deply
Mode Settng: ke * Assgnment Method: Pont/Sart |
" E\'dc_mnmn Time (Min. }: _-ous L‘m'rrum!:atnﬂ Pariod htm’aﬂ{ﬁn.]: - us
& W, PR .S_J.W SiEtting Parameter Autormatic Settng 2 Bta
| v St Clique no botao Executar.
= | 1 NZ2GH251-32D
B | 2 MRI5G

B DC Input
= Transistor Output
[ Analog nput
& Ak Oulput
[ General purpose nverter
£ General- Purpose AC Servo
B MA-5-G Singhe Ax
L. MR-15-G-R] Singhe Ax
. MR-wi-G 2-Aoas Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aoriss Lin
L. MR-IWI-G_BE_Ax 3-Aoas Ul
@ 1j 0 Combined
[ Ot v | a
Servo Armnplifie{MELSERVO-15
Sories) Singhe Ads
[Specilication]
> |OC-Link T TSM Class B




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacgao)

il M CC-Link IE TSN Configuiratsnn (Slart 10 0000)

i €C-Link [E TSN Configuration  Edit  View  Chose with Discarding the Sefting Close with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnected Module Datection Senple Depley
Mode Settng: Onini * Assgnment Method: Pont/Strt
Cycle Transmession Time (Min.]: - us Communication Perod Intenal (Min.): - us
& | Default
Mo, Model Narme PDO Mapping Setting I Address Subnet Mask i

W | 0 Host Station 192.166.3.253
| 1 NZ2GN251-320 192.168.3.1
| 2 Mei5G 192.168.3.2

Antes de configurar os parametros
do servo, insira os enderecos IP e as
mascaras de subrede.

< B MRI5G Single Ax
L} L. MR-ISG-RD Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
L. MR-ISW2-6_B_Axis 2-Axs Un
L MR-TWA-G 3-Ais Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Aoas Ul
& 1j 0 Combined
[ stz | A
NZ2GN2S1 | MA-156 sm-nml.fmf)@-‘tsmvn—;s
-32p Sories) Single Axis

[ Speciluation]

» [JOC-Link IE TSN Class B G




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)
B MELSOFT GX Worked 81 - Link IE TSN Configuration (Stadt L0 0000)

i CC-Link [ETSN Configurtion  Edit  View Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

s oV | | Connected/Disconnected Moduk Detoction | Simple Display

Mode Setting: Onlng * Assgnment Method: PonyStrt v
Cyche Transmession Time (M. ]: - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us
' - | Defautt
Mo, Model Narme PDO Mapping Setting . P Address Subnet Mask préhemcl
B | [ Host Station 192.168.3.253

192.168.3.1 | 255.255.255.0
192.168,2.2 |255.255.255.0

1  NZ2GHZ51-320
2 MR-15-G

<Ditad Setting>

E GOT20M) Series

Defina os itens de acorde com a
configuracéo do sistema.

T

£ General-Purpose AC Servo
. g B MR-5G Singhe Ax
L. MR-15-G-R] Singhe Ax
B MR-wG 2-Aoas Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aoxis Lin
L. MR-IWA-G_BE_Ax 3-Aoas Ul
& 1J 0 Combined
[ Ot | S
Servo Amplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Axds
[ Lion |

» JOC-Link IE TSH Class B




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)
B M Works] MY CC-Lonk IE TS Configuration (Star 10: 0000) [m} x

i CC-Link [ETSN Configumtion  Edit  View Ciose with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting -8 x|
Conmectad/Dsconnectod Modul Ditection Simple Display jibodule izt - s
Mode Settng: Onine Assgnment Mathod: pont/st | 2C:Link IE TS Selection | Find ox 1 ¥
Cycke Transmession Time (Min.): s Communication Penod Intenal (Min. ): - us @ﬂ_l[ i | g it G
& Ho, Model Harre ENRTRAT AUTINEC SENG POO Mapgping Setting 1P Address [ Geeneeral CC-Link TE TSH Maddiske - |‘n
| £ €C-Link TE TSN Moduke (Mitsubis | 0 % |
15 L HFISIISH’.JUI'I 192.1?8.3.253 & Master/ Local Module A o
= | 1 NERGNZ51-32D & Motion Module E
k| 2 M50 SUER boumin ZLRH e g E GOTZ000 Series
Selecione [Parameter Automatic Setting].
Se o item for selecionado, os pardmetros sdo enviados para o servo
amplificador durante a comunicagao inicial.
J
: ; L MR-1SG Single Ax
L. MR-15-G-R] Singhe Ax
L. MR- s Un
L. MR-TSW2-6_B_Axis 2-Axis Un
- L. MR-15WI-G 3-uxds Un
=
Dicas
Dois meétodos de configuragio séo fornecidos para os parametros do servo amplificador MR-J5-G.
1) Os parametros sédo transferidos do controlador durante a comunicacao inicial.
Em seguida, sao salvos com os arquivos de projeto do PLC.
2) Os parametros sdo definidos, salvos e escritos nos eixos um a um, separadamente, a partir dos
arquivos de projeto do PLC no MR Configurator2.
Se vocé selecionar [Parameter Automatic Setting|, o metodo de configuracdo de 1) sera usado. (o] T

Caso contrario, o método de configuragdo de 2) sera usado.




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

B v K Worke] MY OC-Lenk IE TSH Configuration (Start V0: 0000) [m} *
i CC-Link [E TSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting. Clase with Reflecting the Satting
| Connectud Disconnectod Modul Detoction Simple Depley alicduielst H
Mode Satting: Onlng © Assignment Mathod: Pont/Stat CC-Link IE TSK Sefection | Find Maox K
Cyclc Transmession Time (Min. ): - us Communication Penod Intenval (Mn.): - us Rl
& Hio. Model Harmi: ESRRLAL M EOTNEC S8 POC Mapging Setting P Address
1. B | [ Host Station 192,168.3.253 & Master/ Local Module A =
= | 1 NZZGN251-32D _ 192.168.3.1 & Wotion Module -
L!| 2 WrisG =, | <Detad Setting> <Dt Settng> 192.166.3.2 & GOTH000 Serk
B DC Input
. " . E Transistor Output
Clique em <Detail Setting>. [ Analog Input
= Anabog it pat
E General purpose nverter
El Gentral-Purpose AC Servo
5 B MR-I5-G Single Ax
L. MR-I5-G-R] singhe Ax
B MR-I9W2-G 2-Aodis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Lin
L. MR-IWI-G_BC_Ax 3-Aoas Url
@ 1 0 Combined
[Duthne] A
Serve Amplifier{MELSERVD-15
Series) Singhe Aods
[Specilication]
3 |oC-Link IE TSN Class B G
kY




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

i Project  Edit i OC-Link IETSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
D;EH Qi ﬁ | Connected/Dsconnected Module Detection Simple Display jaboduic izt a
1T ]| m—— GOnlne Assgnment Method: Pontismt - C-Link [E TSN Selecnon | Find ox ¥
Cycle Transmssion Time (Min.): - s Communication Penod [nterval {Min.): W Z |-’1ii ca | >
" i Shodel Narme: Pararmited Automabc Settng Gesnrral OC-Link IF TSH Modake
| | | CC-Link TF TSH Modubke (Mitsubic
1 || i Bt Aparece uma mensagem de confirmacdo paraa | & Master/Local Module a -
= | 1 NZIGM251-320 3 = o = & Motion Moduke r
2 MRISG configuragdo do modo especifico da estagdo. P AR
& DO Input
F Transitor Output
= Analog Input
MELSOFT GX Warks3 [ Anatlorg Output
[ Gemeral purpose Inverter
Plewse confirm that the configuration of the target siave stabion B mwuw
and that of the actual target modales match, L MR-15-G Singhe Ax
Stabion-spectic mode setting Mobon Mode > L MR-15- GBI :m'g'e A
D ol want 1o continue the process” l_ MR-J9W2-G 2-Axas Un
I MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
Vi L. MR-3SWA-G 3-#ods Un
R, MR-IS%3-G_BC_Ax 3-Aoas Un
E 1} 0 Combinesd
[Outhine| -

MR-15-G

Servo Amplifie{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[Specilication]

3 JOC-Link [ TSN Class B




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

1 OCLink IE TSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

Edit  Fin

Simple Display
Agsignment Method: Pont/stat
Communication Penod Interval {Min.): ot us

Connected/Dsconnected Module Detection |

Mote Setting: Oning

Oyl Transmission Time (Min. ): - us

| Pararmebes Autermatc Settn
A Mo, Model Narme - b g PDO Mapping Setting 1P Address
5 0 Host Station | | 192.168.3.253
152:168.3.1

-
=-|
B

1  NZ2GMZ251-320

2 MR-15G 192.168.3.2

<Deta Settng>

MELSOFT GX Works3

i Please condinm that the configuration of the target siave stabon
l and that of the actual target modies match
| stabion-spectic mode setting Moton Mode

[ o wamt 10 condince the process?

| v
I,

Clique em [Yes].

MR-15-G

i Module List x
CE-Link IE TSN Sclection, | Find Max 1 F-
FTMETAT YEeY
1 General OC-Link TE TSH Moduke
£ OC-Link TF TSH Moduke (Mitsubis | - %
B Master Local Module
[ Motion Module
[ GOTZ000 Serkes
B DC Input
[ Transistor Output
= Anabog Input
[ Ak Oulpul
E General purpose Inverter
£ General-Purpase AC Servo
B MR-I5-G Single Ax
L. MR-15-G-R] Singhe Ax
. MR-19W2-G 2-Aodis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
B MR-ISWIG 3-Aads Un
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Aoas Ul
@ 1j 0 Combined
[ Ot v | Al
Serve Amplificr{MELSERVD-15 .
Sml[‘-':} Sin-ghr Aoy
[Specilication]
» (1OC-Link I TSN Class B vy
x
| Mod_ | Libe. |




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

As precaucoes sobre as configuragoes dos parametros
de seguranca e outros itens sao exibidas.

MELSOFT MR Confleurator?

This screen sets up serdo paramebers and nefwork parmeters,
Safety pararmeters and other fundtons can be set up with MR Configuraton

[T} tn the future, do not show me this dialog box m




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configura

¢ado da estacdo remota (continuagao)

[P Parsmetar
E Network Parame

MELSOFT MR Confleurator?

This screen sets up serao parameters and network pammeters.
Safety pararmeters and other fundtions can be set up with MR Configurator

[ o the future, do not show me the dialog box

Clique em [OK].




Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

| X 4| 0] MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting] - o
i Project et
e =i (1R

I Project  View  Fle  Parameler Settngl) Pwameter  Tools  Wedow  Help

ide e b

; Project s Parameter Selting x|
5 B8 oom (W] tationz ne] o] et ) SetTo Defit Boerity 7 o

= [, Station=MR-J5-G{-F
[ Parameter

[ Metwork Parame

Postticining

o !
Servo amplifier dia f Fully dosed loop operason mode selection

Mac hene dhag

Linear control

165 |00 : egen, opbon s +
[

A tela de configuracdo dos parametros do servo aparece. F‘jJ“

Gasn/Filter PAL4 0L Traved dree tion selaction 0-1/0 = COW or positive ¢ « |

Fxtension cR3 |* Targque FUL reflection selection 01| } - Desabled |

L 2o speed

Exferizion & PCO? |ZR [Zeuspesd | _0-180001 5

Extenson 3 Farced stop

Option papaz |* Servn farced stop aeecbon 0-1/0 : Enabled {Use fore «

Spedial Forted stop deceleralion function : ] |E

Molorextension fauygy | Farced sion deceteration furction selection -2/ 2 Forced stop dece [

Multiencoder  fpeay  [RER | Deorkration ime constant at forced step [ [ 020000 [

Pasitioning contro |wertical s freefl prevention

Metwork PCO2 MER Bect omagretic brake sequence oulput | 2-1000

Postioiing ecters | {iESUBL | Verticl xc erful preventicn cxapensalion amsunt R
At =2 g . . .
] |O&L | Overmpesd alarm detection evel | | 0-20000| |
P2l | Aoy hestney dear selechon 1|0 : Demabled =

Mod . | Libe.
Encoder output pulse phase seting Setling 1
£ 8l A 0| — e 15 s Commsband e




Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

| X 4| 0] MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting] - o
i Project et
e =i (1R

I Project View e Parameter Settrg(Z)  Parameter  Took  Window  Help
ide e b
£, Prajec 4 x

i Praject Parameter Setting x|

=1 ] ] sean " : = .
1= : | atond M| el Read () Set To Default O Verily, 0 Peramete Cooy (o Pacasete Bod:
- [, StatieREMRIS Gl | & ] dise B & MR -
[ Parsmeter :
[ Metwork Parame

Postticining

Servo amplifier dia Fully dosed loop operason mode selection

Mac hene duagr

Lirear control omponent arts - : :

DO Motor contral | PADRD-1 | ** Regeneratree opbon sclection

Fully closed loop ¢ | PCO2 | B | Beciromagretic brske sequence output | | 0-1000

80 Lisd ehvspilary PCD4,3 | Encoder cable communcation method sslechon

Bauc Rtation drecton |

Gaen/Filter PAl4 "POL Traved direcion selection 310 = OOW or positive @ - |

Extension PCR3  |* Targque FOL refiection selection -1 } : Pesabled |

Vo Zemo speed

Exterin 2 Peo? _|ER | 2o speed | _0-180001 50

Extension 3 Farced stop

Opticn PAD4.?  |* Serva forced stop seechon -1{0 * Enabled {Use fore »

Special Farced stop deceleration function : ] [

Matorexternan lpapay (= Forced ston deceleration funchon sekechon 0-2;2 : Forted stop dece - |

Multiencoder  lpeay  [REBR | Decrkration sme constant at forced stp | | 020000 = W

Faitioning contro | verbcal aws freefal prevention

Metwvark PCo2 MER Bech omagretic brake sequence oulpul | | 2-1000 a

Positioning exters |[PCIL_ |RSUPL | Ventical ax. freefal prevention compermation ameunt -25000-25000 o |
Mt =2 thing .
] o8 | Overspesd ol o
PCZLO |® Al history Cllque em > I para avancar para a proxima pagina.
Encoder output pulse phase setiing

I |
. |IEN > sl 1) — s T
| Rady Ut conmection LB <




Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)
I dorke | ] MELSOFT GX Works3 - [Parsmeter Setting] - m]
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Servo amplifier dia ur s operation basic settrags 1 {7 fmin, sm/s) v
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PT11 | FTT Stopper type homing - Torgue bmit vakie 000 150
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Posifioring contra Stopper type homing - Torque bmit vakue 0.1-100.0 15.09
Netwark
Positioning extens
Libe..
%] > J%l. >
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(O Dog type (Back end detection Z-phase reference) é
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&l.
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Mac hine diagnosis | 1022 | Homang speed 0.00- 16777215/ 100,00
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Motor evtenuan | PCDALG-1 Ansiog monitor 1 oufput selechon 001 |00 : Serve modtor spe -
Multi encodes PCLL i Ansoo montes 1 affsel 299-999 o
Positioning g e . - thrus! »
newo | Altere PD41.2 Limit switch enabled status selection para :
restennas [1: Only enabled in home position return mode].
FCig0  [* [AL. 095 Sancke it warreng| selecbon [5] J':‘ﬂ-\l - |
| PDA4L2 . Lamet switch cnvbied sthbus selecton 0-1 -
ol ] > P43 Serreor nput method selechon -1 L: oy e
LIt cormerton TR 4

|



Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)
|

i] MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting] =

PoProjert  View Fle  Parameler SettnglZ) Parameter Tock  Window Hep
; Project §.x Farameter Seilmng x|
3 oom | W) Sationz  |ne] s mead. ) set To Defucis Bovesity. T iscamese:
B, Station=MR-J5-G{-F | = u h 3
[ raameter || L E30pen Psie s Thcepy [ Foie MUnds oo
[ tetwork Paramel [ = ¥ Function display (L
P - In R
Mo, | Abbr, | Fsme | Unmit | Setting range
Device settrg |
PDO3.O-1 | * Do sedechion DL 00-7F :
POO4LO-1 | * Device selection DI2 00-7F | ]
PDOS.O-1 | * Device selection DL 00| n
PDSLO-L [* | Dewnce selection 0132 00~ &2
PO3E.O-1 .' _Dﬁwrbﬂ:ml]['! 00- ¥ X
Linear control FOR0- " Desace selection DS 00~ o
DO Motorcontrol ppozia-y | = Device selection 01 o0 5
Fully clased loop ¢ | ppog.o-1 [* Device selection DO2 0g-F "
3 8 List chisplay POO9.0-1 [* Device selection DO3 00-7F o3
Basic Device assgrment:
Gaen Tilber PROLO-7 | *DiAL Inpt ssgpve eatoematc DM seleoton 1 JOCO000-J000FED
Extension rput filter
Vo POLLD |* Input sgnal fiter selection 04| 7 = 3. 500me -
Extension 2 AL ot
Extensmon 3 P14, ) . ‘Warring ecorrence - Dulput desioe seiecton 013 - WG sgnal han [
Dptson
Special Andog moritr . )
Motor extenman | PCOELO-1 Araiog monitor 1 oufput selection 00-57 |00 : Servo motor e -
Mult encoder PC11 MOl Analog montod 1 offset 999999 ]
Positioning coniro | PC10.6-1 Analog monitg=1 ala il e
Metwork PCi2  |MO2 Aralog moni
Pesitioning extens Continue para a proxima pagina
Siroke kit function p p p 91
o130 | (AL osgse N 5 T
ALz |* Lt swatch ef Cllque em para avancar para a proxima pagina. EI
| 1 — [Poars Senser input
5| 2 =
= .




Parametro do médulo (rede)

(3)Conflgura<;ao da estacdo remota (continuagao)

| ) MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting]

i Project | view e umw&wn Parameter  Tools  Wndow  Help

!_ MNetwork Parame! |

Comemon
Position/!

5 Ef Parameter Setting x|
”i;:' - {“._ | stotion? ve| e ) setTo Defaut overify. T vecss LT
Staion2 M5
[P Parameter ‘

Clique no botédo Executar.

Servo adjusiments

Positioning POO3.0-1 |

| Vo POC4.O-1 |*
Servo amplifier dia bt b

Wit Hine cliagnoald FOGLO-1 | E

| - POEO-1 | *
Linear cortrol OOl | *

DO Motor contral | pagzo |=

| Fully clased loop ¢ | pooa.o-1 |*
8 List dhsplay POOA.O-1 | *

Basic
Gaeny/ Filber
Extersion
(8]
Extension 2

Extersion 3
Dptinn

Speci

Mator exterman
Multi encoder
Positioning confro
Metwark
Positioning extens

Drevice selection Ol 1

| Device sedection DI2

Device selection 0L
Device selection DF3-2

:r.ﬂw selerton D4

Deare sedechon NS
Dewice selection DO
Drevace slecton DOZ
Device selechon D03

Input sgnal autormatc 0N selection 1

Input sgnal iter selection

Anastoq monitor 1 oufput selechon
hrislog moniter 1 offset

Arulog monitor I output selection

Anadog monitor 2 offset

AL 095 Sanokes bmit waarreng| selecton

Limet switch enabled stabis selecton
Seresor input me thad solechon

Warning ooorrence - Oulput device seiection

00-7F

00-F 2
00~ &2
00-#F ax
00-7F 1]
00-7F a5
00-7F o
00-7F

000000000000
58| 7 ¢ 3,500ms =

[ -;.:I WG sgra hamn ©

0a- 3¢ |00 : Servo mofor spe
999999 o
00-5F |01 = Torgue or thrust




Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

4| ) MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting] - o
View e Paameler SettrglZ) Pwrameter  Took  Wandow  Help
3 i LY
ﬁ Clique em [Project].
Loyl
T L = - --
[P Parameter LEM &MM hepy | e Winds Mkie
[® tetwork Parame [ o 55 Function display (L
Position/sperditen | No. | Abbr. | Piame | _Umt | Setting range
Servo adjusiments |DEvice setting
Positioning POO3.0-1 | * Device sdection DI1 | | 00-7F
Vo PDOA.O-1 |* | Device selection D12 | | 00-7F |
Servo amplifier dia POO5.0-1 | * Device selection DL I | 00-F | 2
WM hene disgnosi | RSE0E [* | Device selection D13-2 I | 00~
N POSEO-1 | Desare selecton [I4 OG- F
Lirear cortnol ool s .I'!nw selecton DF5 T T ol
DO Motar cantral |ppgz.01 |* Devie selection D01 [ [ 00-7F
Fully closed loop ¢ | pPpoa.o-1 & Dk sbecton D02 | | 00-7F
3 [ List chisplay POCALO-1 | * Device selection D03 00-7F
Basic Device assgrment |
Gaaen, Tilber PDOLO-7 | "DIAY '1mna.g-|.1e.1...nu.-\.m O sedection 1 IO0000-HO00FFD
Extension rput fiter
Vo POILO  |* It signal fiter selection 05| 7 = 3, 500ms -
Extension 2 i s ] i : i
Extension 3 D14, 1 * ‘Warring ecourrence - Dulput device selecton -1 = WING signa Bami
Dptinn
Speci . . ) [
Motor extenuan Analog monstor 1 oufput selection 1003 |00 : Servo motor spe |
Multi encoder PC11 fMGl Mrlog monitor 1 offset | BBy ]
Positioning contro | PC10.0-1 Aradog monitor 2 outout selection 0-1F {01 2 Torgue or st
Hutueurk FC12 MOZ | Analog monitor 7 offset | | 5 A a
Postioning extens [Entl gt to)
Siroke bt function
PC19.0 . [AL: 099 Saroke: Imit warring| selecion
| P42 :' Lt seatrh enabled stah e selecton Mo | Lbe.
i Seresor input methad solechon
%] > &l 3

Ready Ut conmection MM i




Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

o] X 4| ] MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting] - m]
o - |
i Hwect | View e Paameler Settng(Z) Pwameter  Took  Wandow  Help -8 X}
L LR T
3 Print Preview
Prink....
Setting = | 1|
st MR, Con figus ador 2 .
Im| Puns i BT Cyas I B
7 =TT (W] Stationa M -; raci g Set To Defauit bfurr I Fe IS
W 1
Selecione [Exit MR Configurator2].
Al -
PORTTIEn SRy IO 3 T — | Ut | Setting range i
Servo adjasiments |DEVEE settig |
Positioning PoO3.0-1 |* Desvice sebechion DL | | 00-7F
s PDOM.O-1 | Device selection DI2 | | 00-7F ]
Servo amplifier din PDOS.O-1 | * | D sedechion OL3 I | 00-7F | n
Miac hine diagnosi | FRo-0-1 | | Dewice selection (1£3-2 | | 00-# &2
e gt lromo1 | | Dewice selechon DIA | | 00-F x
Linear control OO " Desaee selechon OFS | | 007 o
DO Motor contral | pnaz.0-1 I Device selection DO/ I I 0o a5
Fully claosed loop © | PDGRLO-1 (* Device: selection DO2 | 00-7F ]
{80 List dhispray POORLO-1 | * Device selection D03 00-7F
Basic Device assgrment: |
Gaen/ilber POOLO-7 | "DiAL Input Sgn atoematic OM selection | | 11000000-00000FFD |
Extersion rput fiter
Vo FOlLO  |* gt signal fiter selection 05| 7 = 3. 500ms -
Extenision 2 LM oot 0 ; ) i
Extenson 3 FDI4. 1 * ‘Warring scorrence - Dufput desioe seiecton 019 = WING sgnal hani [
Opticn Ansiog output
Special Araiog monita . . - A
Motor extenman | FCDELO-1 Anaiog montor 1 oufput selection o0~ 00 = Servo motor spe
Mult encoder PC11 |MOL rog monitor 1 offset | -5 (]
Positionmg confro | PCi0.0-1 Anusiog monitor 3 outut selechon 00-3F |01 = Torgue o thrust
Metwork PC12 | MO2 Aralog moniter 2 offset
Positioning extens [Eletd e o)
Siroke bmit function
PC18.0 . [AL - O Srrcke bmit warring| selecon
L2 | * | Limt gwdtch enabled stahs selecton [ TBe.
| . Serrsor input method nesection —
| ES] A1 L 3|
| Anady Linis cormection ML




Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuagao)

s a
I Project  View  Fhe  Parameler Settng(l) Parameter  Tooks  Wandow  Help
4l
P 3 X Parameber Selting = |
-
= I8 oom ; [m] Stationa El -a-'-..-. Q Set To Defadt hh‘slh’ :: P pmele Logy el Paasels Bod .
1 [, StabonZMR-I5-G{-F | £ - |.h
[ Parsmarter li [Trieey [Tirse WMLUnds MWD il 1 5
[ Network Pararme | ; i . R ST
Sera apresentada uma mensagem indicando a | [w =
; £ = 47 range Staton2
atuallzaqao do parametro escravo. | =
TR TR T T T 00-7F 0a
00-7F | |
00-7 n
00-7F a2
00- % o
00-7F
To uuAdte the tlave parametert with the edited conbent, piease 0o-F o5
wlick "Close with Reflecting the Setting™ on the CC-Link [£ TSN 00-7F o4
Configuration sreen. 00-7F
: J0CO000-0000FFD
Extension | | Caneed
Vo o T T 08| 7 = 3. 500ms -
Extension 2 L ot - ]
Extension 3 Warring soouerence - Dufput desioe selecton 0-1{9 = WING sgnal hani [
Dption
Special . , : i
Motor extenman Analog monitor 1 oufput selection 00-3 00 : Servo motor spe -
Multi encoder PC11 |MO1 inog monitor 1 offset BBy (]
Pasitioning contro | PC10.8-1 Arusiog monitoe 7 oulput selection 00-1F {02 : Torque o thrust -
Metwark Analog monitor 2 offset ST a
Positioning extens
[AL. 099 Sroke it warming] selerbon o
o412 | * Lyt swatch enahied stabs selechon | | [ TIBeE ]
| Seveser nput methad seiechon -
&l > il » v




Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuagao)

i

aramme:

e

= [ oo

r — B O e e B set To et Boverity Ty o
Eomn Pysae fo Moy - Mbnds oo

View Pl Parameter Settingiz)

P e bt

Tocls Window Hep

Parameter Setting x|

[P Parameter

¥ Function display (L

[ Network Parame |

Cormenon
Positioin,speed) tos
Servo adjusiments
Fosttioning
Vo
Servo amplifi
Mg heme ching
Linear contno
DO Motor cor
Fully clased Ig
 List eisglary

MELSOFT MR Confleurator?

To apetate the slave parameters with the sdited content, please
whick TClose wath Reflecting the Setting™ on the CC-Link £ TSN
Confipuration reen.

Dhevice sedection DI 1
| Dewice sedection DI2
Deace selection 013

Positioning extens

FC19.0
PD41.2
POAL3

Stroke lmit function
Siroke kit function

Basic

Gaen/ filber

Extension % - |_:'Ifr_J
Vo T T TR T
Extension 2 L att .

Ertersion 3 oL |* e Clique em [Yes].
Dption

Special Andog moritr :

Motor sctermon FA.G-1 Analog monitor 1 oufput selechon

Multiencoder  |PCLL  [MOL | Anslog montor 1 offset

Pasitioning coniro | AC10.0-1 Analog monitor 2 oufout selection

Hutuurk PC12  MOZ | Analog monitor 2 offset

AL 09D Sanokes bmit warring| selecton
Limet switch enabled stats selecton
Seveser Input method seiecion

o4 7 = 3. 500ms
] 1‘:‘-\'—\!-'.-;“*.1”(
0o -‘J.}:I'_Ser'\-nmn‘u;pe
999-999

00-3F |01 = Torgue or thrust
e

.1/0  Enabled

GHMERESR

o4
a3

Uit cormection




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

B v A Worksd [ OC-Lonk IE TSH Configuration (Stas L0: 0000)

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

| cannected/Daconnectod Module Detaction | Simgn Deply
Mode Settng: Onbne Assignmment Mathod: Pont/stat  «
Cyche Transmission Time (Min.): - us Communication Penod Intenvad (Mn.): - us

Pararnatis Auterratic Settn I
& o & PDO Mapping Setting 1P Address

& Mo, Model Hasre

B | 0 Host Station
== | 1 NZZGN2S1-32D

1
s E Motion Module

_ | - Vink TE TSH Moduke (Mitsubis
121683255 | Master/Local Module

B 2 MrisG SR <Demisettng> | <Detad Settng> 193.168.3.2 BTN Sari
E DC Input
[ Transistor Output
B Analoy Input
[ Amalog Output
purpose Inverter
Quando a tela CC-Link IE TSN Configuration voltar a aparecer, [ralPurpose AC Servo
= e o F F: R-15-G Singhe Ax
a configuragdo da estacdo remota estara concluida. e o
. MR-ISWG 2-Aoas Un
L. MR-T5W2-6_B_Axis 2-Axis Un
L. MR-1SWA-G 3-Pods Un
L. MR-ISW3-G_BE_Ax 3-Poas Un
1/ 0 Combinesd
[ Ot v | A

Series) Singhe Aods
[Specification]
5 10C-Link IE TSN Class B

Serve Amplificr{MELSERVO-15




m Parametro do médulo (rede)

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

B fWorkd [ OC-Link IE TSN Confiquratsnn (Stas 10 0000} o =
. CC-Link [E TSN Confiquration  Edit  View  Ciose with Discardiing the Setting | Clase with Reflecting the Setting |
| comnectod Daconnetted Moduls Dataction | Simole Deplay ™  tockita biet %
e ol r"l"';__ - st v Clique em [Close with Reflecting the Setting].
‘i e, Model Harme [ Paamater Automatic Settrg | e

B | 0 Host Station
1 NZZGN251-320

2 MRISG & <Detal Settngs>

& General CC-Link TE TSH Modulke ___.]‘
a8 E—MEMM(ME X | e

121683255 | Master/Local Module

[ Motion Module 3

[ GOT2000 Serkes

B DC Input

@ Transistor Output

E Analog Input

[ Ak Outpul

F General purpose Inverter

£ General- Purpose AC Servo
B MR-5G Singhe Ax
. MR-I5-G-R] singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-Aodis Un
I MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un

4251 MR-15G
L]

L MR-1WA-G 3-Axis Lin
L. MR-IWE-G_BEC_Ax 3-Awis Ul
@ 1J 0 Combined

[Outine] Py

Al ")

Siervo Arnplifien{MELSERVO-15
Sories) Singhe Ads
[Specification]

3 JOC-Link [E TSN Class B




m Parametro do médulo (rede) )

(3)Configuracao da estagdo remota (continuacao)

m MELSOFT GX Worksd EFREDTE0ample ROTBGH 0. gu3 - [D0OERDTEC Module Parameter| - O b

I Project Edit  Find/Replace Corwert  View Onfne Debug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Meilp -5 X
NPAE ) [XDhesREGs 2 SSmm A RRR LSS ALE % 000SE . sl .
ImAE O AN 6 SRR | bl B f

¥ T Module G tion ; X A 5k 000G ROTAG4 Module Parameter *
Seltng Bem List thirg Hem T80 | N
[ ~ 1B S W e % | A

e . h Hetwork Confipraton Setires =
d g Display Targat: Al e
Wt mork Comfiguration Sottines Dt e Satteng =]
_'F B Refresh Setoes
P frasly Satlrds Datailed Setting

Haotwork Trpnky
Hatwork Topoloey ra/ Sl
G munscat s Prraed Settiee

od efting

Uitz of Tuz Blat Sat
ation Period Interval Setting (Do rat Sat it w Units of tug 0130
ericd Interval Setting (Sat o m Units of lus) 180080 us

airy Thores @i
Muliiple Peric

Mo mak-Gpeed =l w
Explanation
Set the number of device poinis and assienments of slave station o the master station

. 3 ... A estacio remota foi definida.

Cihech

e = fagation |

| |
> . o e
 Clique em | para avancar para a proxima pagina.

B Output B Progress



m Parametro do médulo (rede) )

(4) Mapeamento do PDO
PDO é a abreviacdo de Process Data Object, que é um dos perfis de comunicacdo dos objetos CANopen.
A comunicacdo via PDO é equivalente a comunicacao ciclica existente via CC-Link.
Ela permite que o OD (Object Dictionary) seja operado diretamente.

O mapeamento do PDO refere-se ao mapeamento (relacionado) dos dados que serdo trocados entre o controlador e o
escravo na comunicacao ciclica (comunicagao via PDO), antecipadamente.

Se vocé adicionar estagdes escravas ou alterar o endereco IP, faca novamente o mapeamento do PDO.

A opcéo Entradas Digitais foi adicionada ao mapeamento do PDO. Essa acdo define o status do sinal de entrada do servo
amplificador que sera transmitido ao médulo de movimento pela comunicacao ciclica.



m Parametro do médulo (rede) )

(5) Configuracao da atualizacdo
Clique duas vezes em [Refresh Settings] — <Detailed Setting>.
Todos os campos de configuracdo devem estar em branco.

9 x § B 0conRDTEGS Module Parsmeter X

oy B Rafrozh Sottrex
Retiesh Settngs
v Required Settings ! |
g Baix Sattras 1 ke
5 Metwork Confipuration Settngs Natwiosh, Topolory
& Petrech Setting - Commumicalion Period Setiine
Metwork Topalogy = Basie: Periond Setting
Communication Period Setting Sattirg i Uitz of lus
Comeaction Devics Inftemation Commenication Period
Sieee Statan Settng Communication Pericd b
i Aepleaten Seltres Syptem Paservation Tine
Cyelic Transmizsion Teme
Traraierd To o T
& Module ster [Matior Multipls Period Settng Lirk. Side CPU Sads -
[ 2 Moduie Parameter (Networ)| Maraak-Gpos TR gy 020 More | otz | Sian
P rumermr 8 s P e, ok b

Sat the number of device points ar

Check, FRestore the Detagt Sett
Jem Lt Find Pesuh -

i ™ ¢ Navgaticn

(Nota) Quando a etiqueta do mddulo é definida como [Not use], o campo de configura¢do do alvo da atualizacéo fica em
branco desde o inicio.



m Parametro do médulo (rede) )

(6) Confirmacdo dos parametros do médulo
Quando o sistema retornar a tela principal do GX Works3, confirme os parametros que foram definidos.
Clique no botao [Apply], na area inferior direita da tela.

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

Check Restore the Default Settings

Ttem List Fnd Result




m Parametro expandido do médulo )

Clique duas vezes em [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Extended Parameter], na arvore do
projeto.

Serd apresentada a tela The Motion Control Setting Function.

Programe o modulo de movimento nesta tela.

Para ver os programas reais, consulte o Capitulo 4.

INavigation R x [ [E] Motion Control Setting Function § ARGy Parsybe My ilmegnt - o »
{ Project Edt [indfReplace Convert Miew Qnline Depug Jool Miindow Help
H= 11" iMTes FEG I mERAR T S @
‘e 00| @R R S

Mangation

Lo e U

Quando a configuracdo do motion controller ndo é iniciada e a mensagem a seguir é exibida, a configuracdo do motion
controller ndo esta instalada no PC utilizado(*).

MELSOFT GX Works3 >

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

Instale Motion Control Setting Function.

(*) indica um PC com sistema operacional Windows®.



_ Funcao de configuracao do motion controller

Esta secdo descreve os itens que precisam ser configurados para a fun¢do de configuracdo do motion controller.

Navigation o x

MNeste curso, os valores iniciais sdo usados na
configuracdo basica e na configuracdo do sistema na
arvore de navegacao.

& FB/FUN
| s Label




m Registro de eixos

(1) Criacao de um novo eixo
Clique com o botéao direito do mouse em [Axis] na &rvore de navegacao e selecione [Add New Datal.
Quando a janela New Data aparecer, configure os itens da forma apresentada abaixo.

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

192.1683.2  |MRI5-G

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




m Registro de eixos )

(2) Configuracao da conversao de unidade do driver
A guia Axis Parameter Setting é aberta.
Esse local serve principalmente para configurar a unidade de comando, o redutor eletronico e os valores limite.
Neste curso, mude os itens assinalados por uma chama vermelha, na imagem abaixo.

1) Cligue no botdo [---] em um dos campos de 2) Insira as especificacfes da maquina na tela
configuracdo para indicar o numerador da Electronic Gear Setting.
_ Bem conversao de unidade de driver, o dencminador Meste curso, faga as configuragdes da seguints
' "":;::""" . da conversdo de unidade de driver ou a unidade forma.

Aoxis Parameler Corelan Expans de comando da posicdo para abrir a tela Machine Components: Ball Screw, Horizontal
Station Address Setting 137 16 Electronic Gear Setting. Position Command Unit: um
Auciz Typs Salting l“-l'-_.‘ Lead of Ball Screw (FB): 10000,0 [um]

+ Upper Limit Sanasl

+ Lower Limit Signal - Electranic Gear Setfing Azis0001 =
Contol ycle Sl 80perse i e Fast Opey e
Absclute Position Refer 3 Machine Fead Walse o ¥ v
Absokste Position Conr - 1:Auiemstic Setting ”.ﬂ' L Sélé% the machine mn::-ﬁ:enu. a:\d{-ﬂlél’ the machine data dwimmaan:a-lvvs
Fing Counter Enabled £ @ [sabiled Machine Components : .
Fing Counter Lower Lin - 1000000000103 Eal oow; Horeoatd
Fing Gounter Lipper Lin 10000000000 8 Position Command Unit um w
Slave Emulation Ensbile & Disabled
Torgue Limit Maximum 10000 X Lead of Ball Screw (P8) 100000/ [um]
Mesgativn Dimsction Tore T - 1
Pasilve Dwection Torm 2 PR R e 4
Fast Operation Mode Si 0000 £ Caloulate reduction ratio by teeth or diameters Beduction Ratio Setting

- Axig P ashor [Expards initial values at ajs

Acceleration Limit Vak 21470996470 umds™2 Encoder Resslution E7108864 | [pulsafrov]
Operation Selection at { -1 Emor (Mot Started) Setting Range
Command F=pozition W 1000 um
Dpcelaration | i 3 3

Driver Ut Comeersion: £ 103364 pulse
Driver Unit Conversion 10000 um

—_— + Caleulate Avis Parameters

R - 3) Clique no botéo [Calculate Axis

Jork: Limit sk PUTRI6A70 ums "D lcul I
Operation Setting at Ov 1Immediste Stop Axig Parametérs I Position Command Unit i ParamEterE] pam calcular as ‘.l'_l'J'. OIES
Start Permissicn at Har B Disshlsd Eriver Ui Correnesions Hismarator da unidade de comando da posicao,
Deceleration af Stop 0.0 um//s™2 Driver Uinit Correersion Denaminstir o numerador da conversdo de

Stop Selection at Decel | Recreats Docalrstion Cur = The electronec gear on driver sade ts caloudated as 101 unidade de driver & o denominadar
Stop Selection at Stop » 3 Allernative decsbration/D) d do d idade de dri

Siop Selection at HAW: 1mmediste S &5 a result of calculabon, mo @mor ooours in the movemsent amount. ad Conversac de unidade de driver.
Process Selsction st 5¢ Slrors Applying the calculation result abave,

Stop Salection &t S/W ! 1Immedisie St the errar for every [em) [movemest ascunt]youperfarmis ahout [rem])

Driver Command Dicar 1:Detection Enabled
5 Siop S |

Safterare Stroke Limit L = 100000000005 um

Saofterare Stroke Limit T = 1drvalid

Software Stroke Limit L 100000000008 um

Pozition Command Linit =
meu—'
Vielocity Command Unit Lirs S —

Megative Drection Vel 25000000000 umss
Operation Setting &t Ve Klarcrs 4) Cligue no botdo [OK] para

Pasitve Dwraction Velor 2500000000 § um’ . .
e ¢ e aplicar os resultados do célculo.

-~




m E/S de rede )

Quando se utiliza o médulo de E/S remota, as etiquetas escravas devem ser criadas a partir da E/S de rede.

1) Clique duas vezes em [Network 1/0], na arvore de navegagao.

2) Quando a guia Network I/O for aberta, clique nos sinais de "+" a esquerda das linhas do médulo de entrada remota e do MR-
J5-G.

3) Selecione os dados para etiquetagem. Selecione os seguinte itens neste curso.
+ RX0 a RX4 e RX1F do NZ2GN2S1-32D
+ RWr15 do MR-J5-G

4) Clique em [Create Label] para criar etiquetas escravas dos dados selecionados.

o

Modsl Name | Device Label Data Type Labeling Tarest | Data "
7 [TOETEEETTTT T NZkaNS 1-32D MEIGMNIS1_ 320001 |Entire Device | ] - |
2 19216832 MR-J5-G MR_J5 G001 [m] -

F hidress Muorded Mase: Devee Lebel s Troe Lateire Taneet Dt Trpe Labet | MarneDes et o Harre i Srewcnaed [ats Troes Cotm ey -
| [FIIITT] KIXGHTS-10 RIXINS 1300 001 i - . -

B errd! oot sl
=] [xterrad roan saral Xi
(=] Exieerad mpud anal 53
=] WIHINIE1 120,001 Fod Evteeral opnt saral ¥
=] WEBANIEI_E20 01 Fork Exterraal mpant sgrial %
(] Exeeral ot sanal X3
0 Exterral wpast sanal 57
i m] Exterrad mgant eagrial
4 — 1
1 ReIC u] - Tommal re el 0
BRI [m] e N 130 881 1D Extmenal ingaat dagnal KI5
NI 130 481 BiF TErteral et saal 518 | |
-
0 EONTEL 1D 00| AL, L]
] — m] Be WEIEHES 320 0| P e
T LG | L . Bl
ERL T EE) L] B Tnive Devee = = I
Pl O Werd [Urmgrac]/B— 5 15 (o 007 matchcg Lo 011 )
L [m] e (Sapet] W6 001, MO et et
m —Hinde i Foprgl] WFJE D 01 Taret Pustotiors Foder
. T =
LT o Ikile Werd [lne— | 19515 1 1 SyrcCycieCounter R 12

W% 05 D11 D falrnts

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

Exeuire Treaie Lade! redisiers only Labeire Taree! duta na ihe wiobal labal ben {Wvlioball
el 8 remiors: thee labl togmrivaton: dats Bwlore creation sfter suscuting Crease Label

Fﬂhdwivt;nih! wancices e rot aved o e promct snd u!mkwmhhwr
5 re-ngered] e Label regeiraiion S1ia in S glbal Label fui (NW=(sinkal ﬂh-mw»mmww-

S



u E/S de rede )

As etiquetas escravas criadas sdo registradas em [Label] — [Global Label] = [NW+Global1], na arvore de navegacao.

. =

THZ2GHZS 1,220 001 Fo®
NZ2GNZ5 1320 001 FoXd |
NE2GNI51,920 001 FXIF

MR_J5 G001 Dignaliguts |




m Configuracao do sinal de limite )

Apds a criagdo das etiquetas escravas, clique duas vezes em "Axis0001" na arvore de navegacao para exibir novamente a guia
Axis Parameter Setting.

Defina o limite inferior e o limite superior, como apresentado na figura abaixo.

No campo alvo, aparece o icone para exibicdo da janela auxiliar de entrada.

. Targer Setting b
[N,,.i.},tiu., a % Tierm Auis001 — S
-1 Axis Informalion
fixis: Mo, 1 Sourcelhpe  [Globallobel ] v
-1 Aixiz Parameter Conetant Source Diata Type
Station Address Setting 19216832 Source MR_J5 G_001_Digitallputs 1
fixiz Type Setting iHReal Drive fis
= Upper Limit Signal oK Cancel
= Sugral
Tarpet ARIMR_J5 G001 _Dig alinputs 1 (] i o X
Signal Detection Method | 1-Detection at FALSE Sinal do limite superior
Campercation Time [ Alvoe
. Lx‘[i:"";ml o [VARJMR_I5_G_001_Digitalinputs.1
[ o sienal Signal Detection Method: 1: Detection at FALSE
Target [wARIMA_J5 G _001_Dgnallnputs0
{5 Label Signal Distection Msthod | 1.Detection at FALSE e Sinal de limite inferior
Campensation Time 00 Alvo:
Filler Time [T -
Control Cycls Satting Dpewate in the First Operation Gycle [WARIMER._J5_G_001_Digitalinputs.0

fibzolite Position Faference 1:Feed Machine Position

Signal Detection Method: 1: Detection at FALSE

Abzobate Position Managemet = 1:Automatic Setting (Acguire fram Gol
Ring Courder Enabled Selecti :Disabls
Ring Courder Lower Limit Wal - 100000000000
Fing Counter Upper Limit Wal 100000000000
Slewe Emulstion Ensbled 1 Dicable
Torgus Limit Maximem Vale 10000 %
Megative Dirsction Torgue Lic 3000 %
Pogitive Direction Torque Lir 3000 %
High-speed Mode Sefting 0000
= Pxis Parameter
Acceleration Limdt Value DB 0 umfe2

Miraratvn Calartian ot Slacs | o1 B filad Canniadl




_ Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Criacao de um novo projeto
e Configuracdes da CPU do PLC
e Configuracdo do modulo de movimento

e Seré apresentada a tela The Motion Control Setting Function.

Pontos importantes

Criagéo de um novo projeto e Crie um projeto de GX Works3 e crie um diagrama de configuragdo do médulo.

Configuracbes da CPU do PLC e Mude a configuracdo do dispositivo direto de ligacdo para o modo expandido (modo da série iQ-R).

Configuragéo do modulo de e Na tela Module Parameter (Network), defina a configuragao de rede e os parametros da estacdo remota.
movimento

e Na configuracdo de rede, adicione uma estacdo remota, defina o endereco IP e faga 0 mapeamento do
PDO.

e Elimine todas as configurages de atualizagao das ligagoes.

Funcao de configuracdo do motion e Na tela Motion Control Setting Function, registre os eixos.
controller

e As etiquetas escravas sdo criadas a partir da E/S de rede.




(T TLY- B Exemplo de programa e verificacao de sua operacao )

Este capitulo descreve o programa usado como exemplo e como usar o Motion Control FB.
Abra o exemplo de programa baixado no Capitulo 3.

_ Programa da CPU do PLC

D

Clique duas vezes em [Program] — [Scan] — [MAIN] — [ProgPou] — [ProgramBody] na arvore do projeto para abrir o programa

Antes de usar o médulo de movimento RD78G, sempre ative [YO: PLC READY] no programa da CPU do PLC.
O exemplo de programa utiliza a linguagem Ladder.

Write - 1 | 2 3 [ 4 5 [ [ 7 8 | ] 10 11 [ 12
s TE ] w1 i | YO
— | || O—
1 (Ol sbuays OM  Symehvoriza PLG
tior Flag READY




_ Programa do médulo de movimento )

Clique duas vezes no parametro expandido do mddulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].
Clique duas vezes em [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] na arvore do projeto, na tela Motion Control Setting
Function, para abrir o programa.

m Como usar o Motion Control FB )

] Motion Control Setting Function EVRDTSGYSample RD7aGHas

c.oped - [D0ORDTBGA[]-MAIN [PRG] [5T] *] -
: Progect.  Edit  Find/Replace  Comvert View  Onbne  Detig  Tool  Window Help - 8%
= ClEDRe s FRGSSAAARS SQQ o b iS4 @

inlmCDIWEEIE %6 EA G ) - - -
—f nz: M5

o

o L | A X |

Clique no botao Executar. o 5 =

= < SEQUENCE INSTRUCTIONS ~
Output instructions
BASIC INSTRUCTIONS

Asithmmetic Operation instructions

Dhata transfer i

Logical Dperation imstructions

Data Conversion instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS
Progrm executkon control inmnsctions

_[:I.ul.u processing mstructions

Siring processing instnoctions

Program controd instructons
.R.I.'H nu.';lb-ef |.n.\lru;l.|c;n.1. .

Stancherd Fenetiony Function Block
B Type Bociean

Type Conversion
Arithmetic Operation
Lo il [T e
Motion Controd Furetion/Function Block
POU List | Favontes | Histony lihfnry!
o=

R | Host Line 1 | trupere |car|num g




_ Programa do médulo de movimento )

Clique duas vezes no parametro expandido do mddulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].
Clique duas vezes em [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] na arvore do projeto, na tela Motion Control Setting
Function, para abrir o programa.

m Como usar o Motion Control FB )

3] Mation Contral Setting Function EVRITSGYSamale. RO7aGEsc.gut - [000GRDTEGA]] MAIN (PRG] [ST] *] b

i Project Edit FindiReplsce Conwert View Onbne Debug Tool  Window Help - 85X

= N dighMes R aANIE S0 o KoL a0 M | il

g £ = o - » .

oo - R L S |
= %] X

it -;—'-&.:.J P AR
Deply Target: Al w
SEQUEMNCE INSTRLCTIONS A~

Output instructions
BASIC INSTRUCTIONS
Asithmmetic Operation instructions

Dhata transTor en

Logical Dperation imstructions

Data Conversion instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS

Progrm executkon control insnsctions

Dt

Siring processing invinuctions

uciions

prociEssing

Progeam controd instructons
Real nur;1b-ef |.n.\l.r;..,;.l.m.m1. -
Stancherd Fenctsony Function Block

Bit .fjrsu' Raoloan

Tiypee Conversion

Arithmetic Opesation

Arraste e salte Motion Contral FB da janela Element
Selection para escrevé-lo no programa.

—— e re—y --m.E llhfnryl

p =

R | Host Line 1 | irepert |car|vum g




_ Programa do médulo de movimento )

Clique duas vezes no parametro expandido do mddulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].
Clique duas vezes em [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] na arvore do projeto, na tela Motion Control Setting
Function, para abrir o programa.

m Como usar o Motion Control FB )

5] Moton Contral Setting Function EVRDTBGSemale RDTaGHac. qul - [0000ROTRGA[]-MAIN [PRG] [5T) *] X
: Proyect Bt Find/Replace Convert oew Onbne Detwg Tool Window Heip -8x
iglw gD Dea fEGABAARS 2@ o F[m Qv i:
BEE=r LLLEE - » _ .
ooasory [NNINOSIER) . pe——
=] [ M

LA RV W S T

Deply Target: Al ~
5 tamclard Funcion/function Block -
Bit Type Boolesn.
Type Comversion

Agithmetic Operatiaon

" Single Numeric Wariable
Seleciion
Edge Detection

Motion Control FB esta registrado em
Maotion Contral Function/Function Block.

Operator !
|Meb1.an Cantral Fenctn Fumction Bock I
Managersent
Operation - Individual
Standaid FE
Motion Control Function/Function Block
POU List | Favontes | Histony lihfnry!
o=

(] Host |[Line 1 | irepere |car M g




_ Programa do médulo de movimento )

Clique duas vezes no parametro expandido do mddulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].
Clique duas vezes em [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] na arvore do projeto, na tela Motion Control Setting
Function, para abrir o programa.

m Como usar o Motion Control FB )

:‘TJ Maotion Control Setting Functon EVRDTEGSample EDTaGHasic.gud - [000RDTEGA[]-MAIN [PRG] [5T] *] 1 -
i Project Edit Find/Replace Convert View Onlne Debug Tool Window Help -8 X
gl v LR RN SEEART D@ e F R 4@ M |
i *REBERAT" I :
=] ¥ Ho
sl PR T B S T
Deply Target: Al b
Stanakard Funcon Function Block ~
Bit Type Boolean
Type Conversion

Asithmetic Operation
Single Numerie Varable
Selection

Edge Detection

Conirol Syntax
Cantral 5ymiax

DOperator
Operator

Mation Control Fenctian/Function Back

l Manageensent I
Operation - Indig* Ll
|

O BF para o servo ligado "MC Power" esta remm— -
5 unethon
localizado em [Management]. r
Dutput Qo=

(] | Host Line 1 | ingert |car M g



_ Programa do médulo de movimento )

Clique duas vezes no parametro expandido do mddulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].
Clique duas vezes em [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] na arvore do projeto, na tela Motion Control Setting
Function, para abrir o programa.

m Como usar o Motion Control FB )

(] Motion Contral Setting Function E:NRD)

GiSample EDTaGBazic.ogud - [0000RDTEGA[]-MAIN [PRG] [5T] *] ] >
i Project Edit Find/Replace Convert View Onlne Debug Tool Window Help -8 X

g v SR e ERESSAARRT 5 QG o ._;_jgr:;. VI — gl -1,

5 B .{:2 -
=) nzz Ho

Bl 7
L NPT R Sl ST

L

Deply Target: Al >
Edge Detection ~
Timer
Bistabie

Comnitral Syrtax

Control Syt

Operator
Operator

Mation Control Function/Function Block

3 MC G Axes Geoup Enabled

bl Axes Group Disables

Oiperation ﬁw.lll.a:-'el

Current Positson Che
t Value
e Walue Settir

Oreer
e Pasarmeeter Resd

Arraste e solte "MC_Power" no
editor de programas, a esquerda, j,

i ara
eParame Parameter Wiite

L . fie Lo Dac ot

MC_GroupEnable

PO List | Favontes | History llhmryl

Output



_ Programa do médulo de movimento

Clique duas vezes no parametro expandido do mddulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].
Clique duas vezes em [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] na arvore do projeto, na tela Motion Control Setting

Function, para abrir o programa.

m Como usar o Motion Control FB

i Project Edit Find/Replace Convert View Online

Window Help

= fiff Normal
= [T
=&

O L 5% X | b

Undefined Label Registration

Not defined as global label orlocal label
Pleaseset newlabelinformationto beregistered.

Display Target: All

Edge Detection ~

Timer

Bistable

Label Name |MC_POWEr_1

‘Control Syntax

Label Setting Information

Data Type ME_PDWEI’ |

Constant

Control Syntax

Operator

Operator

Registered
Destination |05 Label(MMAIN) %
Class VAR ~

Motion Control Function/Function Block

Management

Comment |

O Openthelabel editorand setthelabel details
afterregistering label information.

ff MC_GroupEnable Axes Group Enabled
“& MC_GroupDisabl Axes Group Disablec
-:f MC_Power ‘Operation Available
f MC_SetPosition Current Position Che
'-I MCv_SetTorqueli Torque Limit Value
:f MC_SetOverride Owerride Value Settir
" MC_ReadParame! Parameter Read

& MC WriteParame Parameter Write

Registre o nome da instéancia de "MC_Power".
Nesse caso, o nome da label padrdo
"MC_Power 1" é definido.

N eou L=t [Favorites | History | Library

RO4 | Host

7 x
| Insert [ O




_ Programa do médulo de movimento )

Clique duas vezes no parametro expandido do mddulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].

Clique duas vezes em [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] na arvore do projeto, na tela Motion Control Setting
Function, para abrir o programa.

m Como usar o Motion Control FB )

5] Maotion Control Setting Function EVRDTABGSsmple EDVaGHasic.qul - [0000ROTEGA[]-MAIN [PRG] [5T] *] O x
i Project. Edit Find/Replace Corvert View Onfine Deétwg  Tool  Window  Help -8x
G| v rigmnea KR sEREMANT Z0Q o bS] 0@ M 5l |-
inlslCDIWGETE . SR < - - _ -
3 X g s Label Seting N - SS9
Ty iz GBOOLY ,SarvolN:= IBOOLY ,Status=> JROOLY ,Readeatarf M2z X
a SO0 ke r38 : i R E+ S T
= 1 Deply Target: Al -
MC Power 1 foi registrado no programa. Edge Detection "
- B i = Tirser
D; p_ontos e virgulas ;" no final da frase se sobrepdem. e
Elimine um deles. Control Symtax
= — S d Control Symtax
Operator
Qpﬂaln_r
Mation Control Fenchon/Function Block
Managament
Axes Group Enabled
e Moces Group Disabiles
Operatron Ava
Current Positic
T t
e Owernde Value Setiir
o rarteeter Resd
} MC WriteParame Pasameter Wiite
o e bei
MC_Power
= > 7ou Lo [Fovories] Fitory ] Uy
9=
R4 Hest | Line1 | Inzert | oo M



_ Programa do médulo de movimento )

Clique duas vezes no parametro expandido do mddulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].
Clique duas vezes em [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] na arvore do projeto, na tela Motion Control Setting
Function, para abrir o programa.

m Como usar o Motion Control FB )

:"_] Motion Control Setting Function E¥RD78G¥Sample_RD78GBasic.gx3 - [0000:RD78G4[]-MAIN [PRG] [ST] *] = O x

: Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Tool Window Help -8 X

WC_Power _1{fxis:= ZARIS.BEE? ,Enable:= 2BO0LY .ServoON:= 2BO0LZ .Status=> IBOOL? ,ReadvSta
Busy=> 7B0O0L2 ,Error=> 2RO0LZ .ErrorlD=> ZHORDZ )i kgl " I-xlk e
As quebras de linha e os paragrafos podem ser =

livremente inseridos no BF.

No programa usado como exemplo, uma quebra de
linha é inserida para cada label de entrada e label de
saida, para fins de explicacao.

T ion Block

Management
f MC_GroupEnable Axes Group Enabled
“& MC_GroupDisabl Axes Group Disablec
_if MC_Power ‘Operation Available
f MC_SetPosition Current Position Che
if MCv_SetTorqueli Torque Limit Value
} MC_SetOverride Owverride Value Settir
'E MC_ReadParame! Parameter Read
B % Label f MC_WriteParame Parameter Write
e M Dot Soiic Ercoc Bacat L
MC_Power

POU List [Favorites | History [ Library

7 x
| NUM g

RO4 | Host Line: 2 | Insert




_ Programa do médulo de movimento )

Clique duas vezes no parametro expandido do mddulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].
Clique duas vezes em [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] na arvore do projeto, na tela Motion Control Setting
Function, para abrir o programa.

m Como usar o Motion Control FB )

:"_] Motion Control Setting Function E¥RD78G¥Sample_RD78GBasic.gx3 - [0000:RD78G4[]-MAIN [PRG] [ST] *] = O x

: Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Tool Window Help -8 X

11 WC_Pawer_1(
7 buisi= YARIS_REF? i =
3 Enable:z 7BOOLY |, B b |ve X | ar
4 ServoON:= TRBOOLY , Display Target: All ~
5 Status=» YBOOLY , Edge Detertion -
G ReadyStatus=> 7BOOL? , Timer
7 Busy=> YEOOLY , Bistabl
i Errcezy 7B00LT , Biah
] ErrorlD=» 7HORD? ) Control Syntax
Control Syntax
Operator
Por ultimo, insira as labels adequadas para a Dpeyelcs
= il Normal e Motion Control Function/Function Block
=m label de entrada e a label de saida. T
=6 Isto conclui as configuragdes. T M GronipEnabie S B A0
2 “& MC_GroupDisabli Axes Group Disablec
[f MC_Power ‘Operation Available

f MC_SetPosition Current Position Che
'-I MCv_SetTorqueli Torque Limit Value

} MC_SetOverride Owerride Value Settir
" MC_ReadParame! Parameter Read

: MC_WriteParame Parameter Write
e A Docct Soiic Ercoc Bocat g
MC_Power

POU List !Fam:lriles Hisloryl Library

1 x
RO4 | Host Line: 9 | Insert (S O




_ Programa do médulo de movimento )

Clique duas vezes no parametro expandido do mddulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].
Clique duas vezes em [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] na arvore do projeto, na tela Motion Control Setting
Function, para abrir o programa.

m Como usar o Motion Control FB )

(] Motion Cantral Setting Function EVRDTSG¥Sample RDTAGHasic qud - [000:ROTEGA[]-MAIN [PRG] [ST] *] ) *®
i Project Edit Find/Replace Corvert View Onfne Detug  Tool  Window  Heip -8x
g v i Dme e KA SEAMRT D@ o F R 4G M 81 |

ArE=r AR Ty

Nigaion : siveiseivo [ONRMURHRIN - e 2

=] ¥ o
IR i AR R S T
Deply Target: Al -
Eclge Detection ~
Timer
Bistabie

Control Syritax
~Conto Syoa
DOperator
Opesaton
Mation Control Funclion/Function Block
Managament

Axes Geoup Enabied

bl Axes Group Disables
& MC Power Orperation Svailable

3 MC SetPouibon  Current Posilic

B MOy SetTon miit '

I MAC SetOvernide Value Settie

= P arseret Pasarmeter Resd

B M WriteParame Parameter Wiite

LY Tl Y O SO s ek
MC_Power

 Clique em > |para avangar para a proxima pagina. \—

g o=

(] | Hest Lin= 10 | irupere |Mum g




m Configuracao do valor inicial, servo ligado )

Nome do programa usado como exemplo: ServoON_JOG

Defina o valor inicial e a opcdo de servo ligado da etiqueta global nesse programa.

Utilize MC_Power em Motion Control FB para o servo ligado.

A conexao de X0 do mddulo de entrada remota com a entrada de ServoON no BF conclui o programa em que o servo ¢ ativado
quando se ativa XO0.

1 A Initial Yalue Setting-—----=-==-=-"---=---------mo-

2 G_|EJDg"."E|DCity = EDDDD-D;IIEDDDDUNIS = 12DDmm(I’min DeﬁnaavelocidadeduranteaoperagﬁoJoGra

3 G_ledoghece = 20000.0;//20000un/s?2 = 1200mm min/s aceleragio/desaceleragio, o valor de jerk, o

4 G_ledoglec = 20000.0;//20000un/s2 = 1200mm/min/s enderego da posigda inicial durante a operagio de
B G_ledozderk = 25000.0;//25000un/s3 | posicionamento, e 0 enderego de posicionamento
i atribuido & etigueta glabal.

7o G leFointOAddress := 0.0; SA0 . Dmm A descrigdo antecipada qo_signiﬁca_do dos valores
B G_lePointléddress = 150000.0:/7150.0000mmn de entrada com comentarios permite gue os

q programas sejam examinados facilmente.

1 fi----- fis0001 Servo ON---—-----"""cmo oo~ -

118 WG Power I

12 bxis iz AxisDO0!.AxisRef | [+ McrB

13 Fnable := TRUE . ; .

14 ServoON := NZZGN2ST_320_001_RAD ,//Renole Inpul X0 jet— f:&ii‘j%‘;ﬂxgs;dfsgddue"jsgfvﬁqitg’zgz

15 S ETATE =7 hPfowerstaius, ’

16 Readvitatus => bReadvStatus

17 Buszy => hPowerBusy ,

18 Error =» hPowerError ,

14 ErrorlD => uPowerErrarlD

2003

<Especificacdo de MC_Power (trecho)>

Nome da
Nome da variavel de E/S . Tipo de dado Descrigao
variavel
Ativar Enable BOOL anndo a entrada Ativar é TRUE, o controle do eixo é
ativado.
Entrada
Pedido d o . . .
Ii;a;loo € 5eVO | servoON BOOL Especifica o sinal do pedido de servo ligado.
Pronto Status BOOL Indica o status pronto da operacao.
Status pronto . . .
ligado ReadyStatus |BOOL Indica o status pronto ligado/desligado.
Saida Executando Busy BOOL Fica TRUE enquanto o BF estad sendo executado.
Erro Error BOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.
L WORD o
Cdédigo de erro ErrorlD (UINT) Retorna o cédigo do erro que ocorreu no BF.

B MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)
2.4 Servo ON/OFF

Ej MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.1 Management FBs
MC_Power

Dicas
Se cada manual do mddulo de movimento for baixado no Visualizador de e-manuais, pressione o botdo F1 com o cursor de
texto apontando para o nome do BF para acionar as paginas do manual em que as especificacbes desse BF sdo descritas.
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Nome do programa usado como exemplo: ServoON_JOG

Utilize MCv_Jog em Motion Control FB.
Para evitar que MCv_Jog seja executado durante o retorno a posi¢do inicial e a operagdo de posicionamento, um bit
denominado bJogEnable sera fornecido para o intertravamento.

29
23!
24!
25,
76,
77
28|
28,
10|
31
12
33
34
35,
16,

ff----- Jog Operation--------------------mmommmmo blogEnable s6 é ativado quando
blogEnable = (G_bHomeBusy=F&LSE) & (G_bFositioningReq=FALSE) ;- 35 condigbes de intertravamento
T T estdo satisfeitas.
MUy _Jdog_
bxis = #xis0001 . AxisRef . -
JogForward = NZ2GNZS1 320 001 RX1 & (NZ2GN2S1 320 001 RY2=FALSE Motion Centrol FB
& blogEnable ,//Remote Input X1 -
JogBackeard := (NZZGNZSI_320. 001 _RXI=FALSE) & NZ2GN2S1_320_001 Ryo(f®— C-pecifique X1 e X2 do médulo de
& blogEnable .//Remote Input X2 entrada remota para o comando JOG
Velocity =G ;J;;‘-E loe t”, - com rotagio de avango e o comanda
feceleration:= G_ledozhee , JOG com rotagio de recuo. Isso evita o
Deceleration:= G_ledoglec , estado ON e a inicializagdo simultanea,
Jderk i= G_ledogderk se as condigdes de intertravamento
Optlions = HO,//O:ncheclec nao estiverem satisfeitas.
fflane =» TBOOLY —
g J;;t - i; L'?‘jé[]JE;EL'iE‘ usyi /1 i A virgula no final do BF fica fora
//ConnandAborted=> 7HO0L? do comentaric.
- =» 7 7 - .
j,{f Ir :E: 10 =3 ?ﬁgglﬁ? ’ Os sinais de saida do BF que ndo séo
); - e usados no programa podem ser

<Especificagdo de MCv_Jog (trecho)>

Nome da variavel de E/S

Comando JOG

Nome da variavel

Tipo de dado

removidos do comentario ou
eliminados.

Descrigao

Quando definido como TRUE, o comando JOG com

com rotacado de | JogForward BOOL - .
rotacdo de avanco é executado.

avanco
C do JOG -

oman O~ Quando definido como TRUE, o comando JOG com
com rotagdo de | JogBackWard BOOL - ,

rotacdo de recuo é executado.
recuo
Entrada |Velocidade alvo | Velocity LREAL Define a velocidade do comando.
Aceleracao Acceleration LREAL Define a aceleragao.
Desaceleracdo Deceleration LREAL Define a desaceleracao.
Jerk Jerk LREAL Define o jerk.
Opciio Options DWORD(HEX) Deﬁn.e a opi;éf) de fEJn.géo com a especificacdo de bits.
(Note) (—Veja a proxima pagina.)
Conclusdo da Done BOOL Fica TRUE para um Unico scan quando o comando JOG
execucao é desativado e a operacdo é desacelerada até parar.
Executando Busy BOOL Fica TRUE enquanto o BF esta sendo executado.
Controle Active BOOL Fica TRUE quando o BF esta controlando o eixo.
Saida C [ to d

ance aNmen o8 CommandAborted | BOOL Fica TRUE quando a execucdo é cancelada.
execucao
Erro Error BOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.

L WORD L
Cédigo de erro ErrorlD Retorna o cédigo do erro que ocorreu no BF.

(UINT)




(Nota) Um valor hexadecimal é escrito no formato "Ho" ou "16#0".

B MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)
6.3 Single Axis Manual Control

D MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs
MCv_Jog
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A secdo a seguir mostra os valores de configuracdo e as descri¢des das opgdes para MCv_Jog.

Valor da
configuragao

Configuracdo do método de aceleracdo/desaceleragdo

mcAccDec - - - Método de especificacdo de aceleracdo/desaceleracdo

Oh , . - .
(Método de aceleragdo/desaceleracdo do jerk)
mcFixedTime - - - Método de constante de tempo de
1h aceleracdo/desaceleracao

(Método de especificagdo da constante de tempo de
aceleracdo/desaceleracéo)

Quando se especifica Oh: mcAccDec, o método de aceleragdo/desaceleracao é definido como o método de
aceleracdo/desaceleracao de jerk.

Neste momento, defina a Aceleracdo e Desaceleracdo em uma unidade de [U/s3], e o Jerk em uma unidade de [U/s3].
Para saber detalhes da aceleracdo/desaceleracédo do jerk (U: Unidade do eixo de comando), veja a proxima péagina.

Quando se especifica Th: mcFixedTime, o método de aceleracdo/desaceleracdo é definido como o método de especificacdo da
constante de tempo de aceleracdo/desaceleracéo.

Neste momento, defina a Aceleracdo em uma unidade de [s].

A Desaceleracado e o Jerk ndo sao usados.

D MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)
6.3 Single Axis Manual Control

D MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs
MCv_Jog
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As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragéo alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) € denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sdo constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor sera a razdo de aplicagdo do jerk, e o padrdo de velocidade mudara para a
aceleragdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Linha laranja: Velocidade

Aceleracio do comando: 20000 [pm/s2] = 1200 [mm/min/s] === Eixo vertical a direita

[um/s]
J = 20000 [um/s3] J = 20000 [um/s*] Raz&o de aplicacdo do jerk: 100%
Razdo de aplicagdo do jerk: 100%
25000 25000
o 20000 20000
- 15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Razédo de aplicacdo do jerk: 50% o o
0 05 1 15 2 25

| 20000
JRE R b 1000

-/-iti'g :
/ i ;"'%i
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Tempo de aplicagdo do jerk
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Tempo de aceleracio
Quando se define J = 0 [um/s3],
o padréo de velocidade muda para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.
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As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a
aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Linha laranja: Velocidade

Aceleracio do comando: 20000 [pm/s2] = 1200 [mm/min/s] === Eixo vertical a direita

[um/s]
J = 20000 [um/s3] J = 25000 [um/s?] Raz&o de aplicacdo do jerk: 88.8%
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%
25000 25000
o 20000 20000
- 15000 15000
10000 L 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Razédo de aplicacdo do jerk: 50% 0 0
0 05 1 15 2 15
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Quando se define J = 0 [um/s3],
o padréo de velocidade muda para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.
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As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.
Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Aceleracao do comando: 20000 [pm/sz] = 1200 [mm/min/s] ===

J = 20000 [um/s3]
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%

ShbEhbbad
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J = 60000 [pm/s?]
Razéo de aplicagdo do jerk: 50%
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Tempo de aceleracio
Quando se define J = 0 [um/s3],
o padréo de velocidade muda para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

0o | 10000
S0 / | 5200
o L T Y T )

5

Tempo de aplicagdo do jerk

Linha laranja: Velocidade . s e
Eixo vertical a direita

[um/s]

J = 30000 [um/s?] Razéo de aplicacdo do jerk: 80%
25000 25000
20000 20000
15000 15000
10000 = 10000

5000 5000

’ 0 0.5 3 15 2 15 ]
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As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a
aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Linha laranja: Velocidade

Aceleracio do comando: 20000 [pm/s2] = 1200 [mm/min/s] === Eixo vertical a direita

[um/s]
J = 20000 [um/s3] J = 35000 [um/s?] Razdo de aplicacdo do jerk: 72.7%
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%
25000 25000
o 20000 20000
o 15000 15000
wamn 10000 [ locte
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Razédo de aplicacao do jerk: 50% o +88088000808000000 0
0 05 1 15 2 25
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As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a
aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Linha laranja: Velocidade

Aceleracio do comando: 20000 [pm/s2] = 1200 [mm/min/s] === Eixo vertical a direita

[um/s]
J = 20000 [um/s3] J = 40000 [um/s?] Raz&o de aplicacdo do jerk: 66.6%
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%
25000 25000
o 20000 20000
- 15000 15000
10000 L 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Razédo de aplicacdo do jerk: 50% 0 0
0 05 1 15 2 15
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aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.




m Operacao JOG )

As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a
aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Linha laranja: Velocidade

Aceleracio do comando: 20000 [pm/s2] = 1200 [mm/min/s] === Eixo vertical a direita

[um/s]
J = 20000 [um/s3] J = 45000 [um/s?] Raz&o de aplicacdo do jerk: 61.5%
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%
25000 25000
o 20000 20000
- 15000 15000
10000 L 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Razédo de aplicacdo do jerk: 50% 0 0
0 05 1 15 2 15
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As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a
aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Linha laranja: Velocidade

Aceleracio do comando: 20000 [pm/s2] = 1200 [mm/min/s] === Eixo vertical a direita

[um/s]
J = 20000 [um/s3] J = 50000 [um/s?] Razdo de aplicacdo do jerk: 57.1%
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%
25000 25000
o 20000 20000
o 15000 15000
wamn 10000 [ locte
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Razédo de aplicacao do jerk: 50% o 5800 88000008880800000 0
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1 1 i
I | | I
i R W s s s L B

# 14
A

A

I
I
I
I
L
Lo
I
1
|

I
1
1
!
[
/ . |
\ \
I .l,
i
1
1
1
i
1

9]

e ———

|
‘T:
I
L Tempo de aplicagdo do jerk
|
I

- ot
% L

Tempo de aceleracio
Quando se define J = 0 [um/s3],
o padréo de velocidade muda para a
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As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a
aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Linha laranja: Velocidade

Aceleracio do comando: 20000 [pm/s2] = 1200 [mm/min/s] === Eixo vertical a direita

[um/s]
J = 20000 [um/s3] J = 55000 [um/s?] Razdo de aplicacdo do jerk: 53.3%
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%
25000 25000
o 20000 20000
o 15000 15000
wamn 10000 [ locte
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Razédo de aplicacao do jerk: 50% o $688506000000800000000 [
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As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a
aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Linha laranja: Velocidade

Aceleracio do comando: 20000 [pm/s2] = 1200 [mm/min/s] === Eixo vertical a direita

[um/s]
J = 20000 [um/s3] J = 60000 [pum/s?] Raz&o de aplicacdo do jerk: 50%
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%
25000 25000
o 20000 20000
- 15000 15000
10000 L 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Razédo de aplicacdo do jerk: 50% 0 0
0 05 1 15 2 15
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As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.
Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Aceleracao do comando: 20000 [pm/sz] = 1200 [mm/min/s] ===

J = 20000 [um/s3]
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%

ShbEhbbad
2 5

J = 60000 [pm/s?]
Razéo de aplicagdo do jerk: 50%
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Tempo de aceleracio
Quando se define J = 0 [um/s3],
o padréo de velocidade muda para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

0o | 10000
S0 / | 5200
o L T Y T )

5

Tempo de aplicagdo do jerk

Linha laranja: Velocidade . s e
Eixo vertical a direita

[um/s]

J = 65000 [um/s?] Razéo de aplicacdo do jerk: 47%
25000 25000
20000 20000
15000 15000
10000 = 10000

5000 5000

’ 0 0.5 3 15 2 15 ]



m Operacao JOG

As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.
A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo

(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo

em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.
Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min]

Aceleracao do comando: 20000 [pm/sz] = 1200 [mm/min/s] ===

J = 20000 [um/s3]
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%

ShbEhbbad
2 5

J = 60000 [pm/s?]
Razéo de aplicagdo do jerk: 50%
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Tempo de aceleracio
Quando se define J = 0 [um/s3],
o padréo de velocidade muda para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

0o | 10000
S0 / | 5200
o L T Y T )
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Linha laranja: Velocidade

J = 70000 [um/s*]

Tempo de aplicagdo do jerk

=== | inha azul: Aceleracdo [um/s%] Eixo vertical a esquerda

Eixo vertical a direita

Razdo de aplicacdo do jerk: 44.4%

25000

15000

- 10000

5000

8080000000000 0000000000 [
15 2 25



m Operacao JOG )

As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.

A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo
(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo
em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a
aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] === |inha azul: Aceleracio [pm/sz] Eixo vertical a esquerda

Linha laranja: Velocidade

Aceleracio do comando: 20000 [pm/s2] = 1200 [mm/min/s] === Eixo vertical a direita

[um/s]
J = 20000 [um/s3] J = 75000 [um/s?] Raz&o de aplicacdo do jerk: 42.1%
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%
25000 25000
o 20000 20000
- 15000 15000
10000 L 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Razédo de aplicacdo do jerk: 50% 0 0
D 05 1 15 2 15

1 1 i
I | | I
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|
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Tempo de aceleracio
Quando se define J = 0 [um/s3],
o padréo de velocidade muda para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.




m Operacao JOG

As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleracdo/desaceleracéo do jerk.
A soma do tempo levado para se alcancar a aceleracao alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleragao alvo, no final
da aceleragéo, é denominada tempo de aplicacdo do jerk. A razdo do tempo de aplicagdo do jerk no tempo de aceleracdo

(desaceleracdo) é denominada razéo de aplicagdo do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleragdo em um tempo de aceleracdo

em que a velocidade e a aceleracdo do comando sao constantes, e o jerk é alterado.

Quanto mais alto o valor do jerk, menor seré a razdo de aplicagdo do jerk, e o padréo de velocidade mudara para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

Além disso, o tempo de aceleracdo e o tempo de desaceleragdo serdo mais curtos.
Velocidade do comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min]

Aceleracao do comando: 20000 [pm/sz] = 1200 [mm/min/s] ===

J = 20000 [um/s3]
Razéo de aplicagdo do jerk: 100%

ShbEhbbad
2 5

J = 60000 [pm/s?]
Razéo de aplicagdo do jerk: 50%
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Tempo de aceleracio
Quando se define J = 0 [um/s3],
o padréo de velocidade muda para a

aceleracdo/desaceleracao trapezoidal.

0o | 10000
S0 / | 5200
o L T Y T )

5

Linha laranja: Velocidade

J = 80000 [um/s*]

Tempo de aplicagdo do jerk

=== | inha azul: Aceleracdo [um/s%] Eixo vertical a esquerda

Eixo vertical a direita

Razéo de aplicacdo do jerk: 40%

25000

15000

- 10000

5000

S-S S-St ae [
15 2 25



€ osicio inicial )

Nome do programa usado como exemplo: Posicionamento inicial

Utilize MC_Home em Motion Control FB.

Para evitar que MC_Home seja executado quando o servo nao puder ser iniciado, como quando estiver desligado ou quando
ocorrer um erro, ou durante a operacao JOG e de posicionamento, um bit denominado bHomeEnable sera fornecido para
intertravamento.

Defina o método de Posicionamento inicial com o parametro [Pr.PT45] do servo amplificador MR-J5-G.

Indica que o status do eixo € 4 (Parada).
1 ff-=----Homing Operation------ l """"""""""""
2| //Homing Method is set to the®Servo Parameter [Pr.PT45]. o o=
3| bHoneEnable := (Axis0001.Md. AxisStatus=4) & (G_bJozBusy=FALSE) bHomeEnable s6 ¢ ativado quando a
4 L (G bPositioningheazFALSE); & condigdo de intertravamento é satisfeita.
ai
G //Homing Trigger Especifique X3 do médulo de entrada remota
70 SET(WIZGNZE! 32D 001 _RX3 & bHomeEnable,bHomeReali//Renote Input %3 %= para o comando de Posicionamento inicial. O
g / Homing bit denominado bHomeReq armazena o estado
ID HC_Home _T( OMN de X3 e o utiliza como disparo do MCFE.
11 hxis 1= Awis0007 . AxisRef
12} Execute := bHomeReq , Motion Control FB
13 Pasition 1= G_lePoint Ddddress .
14 //MbsSuitch := THG_IKFUT REF? , < Quando se utiliza o dog de proximidade
:E J'Drl e = Hi IJ;DE ’[IEJ:D'“ como entrada para o servo amplificador, a
17 Busy => G _bHoneBy i especificagdo do dog de proximidade
18] {lhctive => 7BOOL? , pode ser omitida.
19 SiConmandAborted=> TROOL? ,
20| fError =>» TBOOLY ,
21 fErrorlD =3 TWORD?
220 )
73

24 [/Reset Trigger - . .
75 RST(bHoneDone,bHoneRea) ; < Ap6s a conclusdo do Posicionamento

261 inicial, redefina bHomeReq.

<Especificagdo de MC_Home (trecho)>

Nome da variavel de E/S Nome da variavel Tipo de dado Descrigao
Comanfio de Execute BOOL Executa um retorno a posicdo inicial quando se define
execugao como TRUE.
Posicdo alvo Position LREAL Especifica o endereco da posicdo inicial.
Entrada
Chave d ica . e . -
ini:i: © posicao AbsSwitch MC_INPUT_REF | Especifica o sinal dog de proximidade.
Opgéo Options DWORD(HEX) | Defina como "0".
Conclusdo da . , - . o
- Done BOOL Fica TRUE apds a conclusdo do retorno a posicao inicial.
execugao
Executando Busy BOOL Fica TRUE enquanto o BF estad sendo executado.
Controle Active BOOL Fica TRUE quando o BF esta controlando o eixo.
Saida Cancelamento da ) L
- CommandAborted | BOOL Fica TRUE quando a execucdo é cancelada.
execucao
Erro Error BOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.
s WORD s
Cdédigo de erro ErrorlD (UINT) Retorna o cédigo do erro que ocorreu no BF.

Ej MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)
5 HOMING

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



3.2 Operation FBs
MC_Home



m Controle de posicionamento

Nome do programa usado como exemplo: Posicionamento

Utilize MC_MoveRelative e MC_MoveAbsolute em Motion Control FB.

Para evitar que MC_Move seja executado quando o servo nao puder ser iniciado, como quando estiver desligado ou quando
ocorrer um erro, ou quando o retorno a posicao inicial ndo for concluido, ou durante a operacdo JOG e a operagéo de retorno a
posicdo inicial, um bit denominado bMoveEnable é fornecido para intertravamento.

Ida

Volt

fifmmnns Initial Yalue Settinge==sssscscmmmmmmmmnmnmnnnnann.
lefosYelocity  i= 20000.0 ://720000unss = 1200nn/nin
lePoshee 20000.0 ;//20000un/s2 = 1200mn/min/s

lePosDec 1= 20000.0 ;//20000un/s? = 1200am/min/s
lePosderk = E5000.0 ://25000un/s3
ff-——--Posilloning Operat lon-—---—---————=---——-—-———---—-

bHoveEnable := (Axis0001.Md.AxisStatus=4) & (hxis0001.Md.Honing_Reauast=FALSE)

t (G _bdogBusy=FALSE) & (G_bHomeBusy=FALSE);

Si5tart Trigger

SET(NZZGNZS1_32D_001 _RE4 & bMoveEnable,G_bPositioningReq); //Remote Input K4

JIPTPL (lave Belative)
W WoweneTal lve 11

Axis00O0.AxisRef ,

AX

Execute := G_bPositioningReq ,
Cont inuouslipdates= FALSE .
Distance = G_lePoint ldddress
Valocily = lePas¥elocity
fccelerat ion = lePoshce
Decelerat ion = lefoshec .
Jark = lePosderk ,
Bufferlode =0 ,//Dmchbarting
Opiions = HO ,//0:mnchcchec
Dane =» bllavellaone ,
Busy => bMovelBusy /7.
Frihetive =» TBOOLT ,
ffComnandAborted=> 7BOOLY ,
AErrar =» YBOOLY .
AfErrarlD =» TRORDY

)

Fihwell

1T

IN:= bMovelDone ,
PT:= T#500ms , //Dwell Time:500us

G => bMovelDwell //, -
SFET=> FTIME?

SIPTRE (Move Absoluie)

WL _VoverbsoTule_TT
Axis t= hxis0000.AxisRef ,
Execute := blavellwell ,
Gont inuouslpdate:= FALSE .
Pasitior = G_lePointDdddress
Valocitly = |ePasVelocity
hcceleration '= lePozhce ,
Decelerat ion = |ePosDec ,
Jark = lePosderk ,
Directior 1= 3 ,//3:mcShortestWay
Buf ferfode =0 S/D:mchborting -
Opt lons 2= HO L /A0 mchocDhec
Done => bloveZlone
Buszy => bMoveZBusy S/,
fihctive =» TROOLT ,
Sl Connanddbort ed=> PROOLY
ZiError =» PBOOLY
JiErrarlD =» THORDY

¥;

{/Dyall

TON_Z(
IN:= bMoveZDone .
PT:= THROOms Jwell Time:500us
0 => bMovelDwal |l /ff,
FPET=> TTIHE?

¥

SfResel Trigger

IFIST('JH\::'.'92[".?I yi_bFositioningRea); Lrg_

Defina a velocidade,
aceleragdo/desaceleragio, e valor de
Jerk durante a operagdo de
posicionamento.

bMowveEnable s6 é ativado guando
as condigbes de intertravamento
estdo satisfeitas.

Especifique ¥4 do médulo de entrada
remota para o comando de inicio de
posicionamento.

O bit denominado G_bPositioningReq
armazena o estado OM de X4 e o utiliza
como disparo do Motion Control FB.

Motion Control FB

BF padrdo para dwell
(temporizador com atraso)

Motion Control FB

BF padrio para dwell
(temporizador com atraso)

Apos a conclusdo do movimento de
ida e volta, redefina G_bPositioningReg.



m Controle de posicionamento

A secdo a seguir descreve as variaveis de E/S de MC_MoveRelative.

140 J/PTP1 (Hove Relativel
155 MC_MoveRelative 1

16 bwis 1=
17 Execute 1=
18 Cont inuousllpdate:=
14 Distance 1=
20 Yelocity =
21 fcoceleration =
22 Deceleration =
23 Jerk 1=
24 Bufferfaode 1=
2h Options H=
26 Done =
27 Busy =
28 Jibct ive =5
29 JfConmandbborteds=>
a0 JfError =
£y JfErrarlD =
320

33

byis0001 . AxisRef

G_bPositioninzReq .

FALSE

G lePointlhddress .

lePosWelacity ,
lePoskce
lePoslec ,

leFosderk .

0./ Dmchbart ing
HO ,//D:mchecDec

bMovellone
biovelBusy 7/,
TROOLY
TROOLY
TROOLY
TWORD?

<Especificacdo de MC_MoveRelative (trecho)>

Nome da variavel de

Nome da variavel

Tipo de dado

Descricao

E/S

Comando de

Executa o controle de posicionamento quando

E t BOOL .

execucao xecute se define TRUE.
A distancia de movimento, velocidade,

Atuallizagéo ContinuousUpdate | BOOL acelgragéo e desaceleracdo p(idem ser alt.eradas

continua continuamente quando a opc¢ao TRUE estiver
definida.

o Define a posicao relativa de acordo com a
Distancia de . . . . -
. Distance LREAL unidade do eixo a partir da posicao atual, no

movimento o , .

inicio, até o ponto final.
. . Define a velocidade de acordo com a unidade
Entrada | Velocidade Velocity LREAL .

do eixo.

Aceleracio Acceleration LREAL Defir.we a aceleracado de acordo com a unidade
do eixo.

. Defi d I do d d

Desaceleracao | Deceleration LREAL e' ne a esa'ce eracao de acordo coma
unidade do eixo.

Jerk Jerk LREAL Define o jerk de acordo com a unidade do eixo.

M

b C::?O de BufferMode MC_BUFFER_MODE Seleciona o modo de buffer. =Pagina 4.2.5-4

uffer
Opgéo Options DWORD(HEX) Define a opg¢do de funcdo. —Pagina 4.2.5-6




Conclusao da

Fica TRUE apos a conclusdo do controle de

- Done BOOL -
execugao posicionamento.
Executando Busy BOOL Fica TRUE enquanto o BF esta sendo executado.
Controle Active BOOL Fica TRUE quando o BF esta controlando o eixo.
Saida | | t

ance amejn © CommandAborted |BOOL Fica TRUE quando a execucao é cancelada.
da execucao
Erro Error BOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.
Cédigo d WORD .

odigo de ErrorlD Retorna o cédigo do erro que ocorreu no BF.
erro (UINT)

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

Relative Positioning Control

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

3.2 Operation FBs
MC_MoveRelative




m Controle de posicionamento

A secdo a seguir descreve as variaveis de E/S de MC_MoveAbsolute.

420 J/PTPZ (Move dhsolute)

430 WG Movebbhsolute 11

44 fxis = hwis0007 . fxisRef
45 Execute = bMovelDwell ,

4h Continuousllpdate:= FALSE ,

47 Position = G_lePointDhddress
43 Yelocity = lePosYelocity

44 ficceleration = lePoshce

a0 Deceleration = |ePoslec ,

51 derk = lePasderk ,

52 Direction =3,/ 3ncShortestlay
3 Bufferlode =0 ,//0:mchhorting
hd Options = HO .//0:mchcelec

55 Done => hMaveZlane .

5 Busy => hMovelBusy 7/,

BT Jlbctive =» TROOLY ,

58 JConmanddborted=> TBOOLY

54 fErrar =» TBOOLT

B0 HErrarlD = ?HORDY

CRE-

<Especificacdo de MC_MoveAbsolute (trecho)>

Nome da variavel de

E/S Nome da variavel Tipo de dado Descrigao
Comanfdo de Execute BOOL Execut.a o controle de posicionamento quando
execugao se define TRUE.
A distancia de movimento, velocidade,
Atuallizagéo ContinuousUpdate | BOOL aceléragéo e desaceleragdo po~dem ser altgradas
continua continuamente quando a op¢do TRUE estiver
definida.
. - Define a posicdo alvo da posicdo absoluta de
Posicdo alvo | Position LREAL . .
acordo com a unidade do eixo.
Defi loci .
Velocidade Velocity LREAL e |r.1e a velocidade de acordo com a unidade
do eixo.
Entrada : 5 ;
Def I
Aceleracio Acceleration LREAL e |r.1e a aceleragdo de acordo com a unidade
do eixo.
. Defi d I ao d d
Desaceleracao | Deceleration LREAL e. ne esa.ce eracao de acordo coma
unidade do eixo.
Jerk Jerk LREAL Define o jerk de acordo com a unidade do eixo.
Sgleg?o da Direction MC_DIRECTION Seleciona a dire¢do do movimento. —Pagina
direcédo 4.2.5-5
M
buc;?eor de BufferMode MC_BUFFER_MODE Seleciona o modo de buffer. =Pagina 4.2.5-4
Opcao Options DWORD(HEX) Define a opgao de funcdo. —Pagina 4.2.5-6




Conclusao da

Fica TRUE apos a conclusdo do controle de

- Done BOOL -
execugao posicionamento.
Executando Busy BOOL Fica TRUE enquanto o BF esta sendo executado.
Controle Active BOOL Fica TRUE quando o BF esta controlando o eixo.
Saida | | t

ance amejn © CommandAborted |BOOL Fica TRUE quando a execucao é cancelada.
da execucao
Erro Error BOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.
Cédigo d WORD .

odigo de ErrorlD Retorna o cédigo do erro que ocorreu no BF.
erro (UINT)

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

Absolute Positioning Control

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

3.2 Operation FBs
MC_MoveAbsolute




m Controle de posicionamento )

A secdo a seguir mostra os valores de configuracdo e as descri¢des do modo de buffer de MC_MoveAbsolute e
MC_MoveRelative.

Tipo do modo de

buffer Descricao

Valor da configuracdo

Interrompe (cancela) o BF que estad sendo executado e executa o

0:mcAbortin Abortin L ) .
ing ing préximo BF imediatamente.

Coloca no buffer o proximo BF em relacdo ao BF que esta sendo
executado. Se o BF em execugdo ja tiver passado pelo buffer, o préoximo

1:mcBuffered Buffered BF fica no buffer em relacdo ao BF anterior. (Até 2.)
Quando o BF em execucao é concluido, o BF no buffer é executado em
sequéncia.

. . A velocidade alvo mais baixa entre o BF em execucéo e o BF no buffer é
2:mcBlendingLow BlendingLow velodl v ! i xecue !

a velocidade de comutacao.

3:mcBlendingPrevious | BlendingPrevious A velocidade alvo do BF em execucdo é a velocidade de comutacao.

4:mcBlendingNext BlendingNext A velocidade alvo do BF no buffer é a velocidade de comutacao.

A velocidade alvo mais alta entre o BF em execucao e o BF no buffer é a

5:mcBlendingHigh BlendingHigh velocidade de comutacio,

O modo de buffer é a fungdo que inicia varios BFs de motion controller ao mesmo tempo e executa o posicionamento
continuamente.

Para saber detalhes, consulte o curso online Introducao ao médulo de movimento da série MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Controle
de posicionamento), e o respectivo manual.

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



m Controle de posicionamento )

A secdo a seguir mostra os valores de configuracdo e as descri¢des para selecionar a direcdo de MC_MoveAbsolute.

Ignore esta configuragdo quando o limite de curso do software for valido. Faca o controle de posicionamento em uma direcdo
em que a area fora da faixa de limite de curso do software ndo seja cruzada. Contudo, quando as duas dire¢des ndo cruzam a
area fora da faixa de limite de curso do software, o controle de posicionamento é feito na direcdo mais préxima a posicao alvo
(a que tiver o menor valor absoluto de distancia de movimento), com base na posicdo atual. Se a distancia for a mesma entre a
direcdo positiva e a negativa, a operacgao é feita na dire¢do atual.

Quando o limite de curso do software for invélido, a direcdo de movimento da posicdo atual para a posicao alvo pode ser
selecionada entre a direcdo positiva, direcdo negativa e o caminho mais curto.

Valor da configuracdo Selecdo da direcao Descricao

O posicionamento é feito na direcdo positiva (aumento de

1:mcPositiveDirection Direcao positiva - i
endereco) da posicdo atual para a posicao alvo.

O posicionamento é feito na dire¢do negativa (diminuicdo de

2:mcNegativeDirection Direcdo negativa - S
endereco) da posicdo atual para a posi¢do alvo.

O controle de posicionamento é feito na direcdo mais proxima da
3:mcShortestWay Caminho mais curto | posicéo alvo (a que tiver o menor valor absoluto de distancia de
movimento), com base na posicdo atual.

Para saber detalhes, consulte o seguinte manual.

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

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



m Controle de posicionamento )

A secdo a seguir mostra os valores de configuracdo e as descri¢des das op¢des para MC_MoveAbsolute e MC_MoveRelative.

Bit Descricdo

Especificacdo do método de aceleracdo/desaceleracao (o contetido é o
mesmo de MCv_Jog.)

Oh:mcAccDec

Th:mcFixedTime

Oa2

Apenas para MC_MoveRelative

Selecao da posicao durante o modo de buffer
3 0: Posicao atual do comando

1: Valor atual efetivo

Para MC_MoveAbsolute, especifique "0".

4 Vazio (Especifique "0".)

Selecao da permissao para rotacao de recuo
5 0: Permitir
1: Nao permitir

6al5 Vazio (Especifique "0".)

Apenas para MC_MoveAbsolute

Especificacdo da posigdo alvo ultrapassando o contador de anéis
16 0: Nao permitir

1: Permitir

Para MC_MoveRelative, especifique "0".

17 ao 31 Vazio (Especifique "0".)

Para saber detalhes das configuracdes nos bits 3, 5 e 16, consulte o seguinte manual.

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

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



m Redefinicao do erro

Nome do programa usado como exemplo: ErrorReset

Utilize MC_Reset de Motion Control FB.

10 ff----- Error Reset-----------——------——\——~——~—~——~——-
20 MC_Reset _I(

3 fixig = fxis00071.4%isRef

4 [Execute s NZZGHZET 320 001 RE1F ,//Remote Input K1F PQ-F—
] Optians := A0 /7.

B JfDone =» TROOLY

T JiBusy =» TROOLY

] J/Commandiborted=> TRO0LY

] fErrar =» TBOOLYT

10 SiErrorlD =x TWORDY

IRE

<Especificacdo de MC_Reset (trecho)>

Nome da variavel de E/S

Nome da variavel

Tipo de dado

[&—— MCFBE

Especifique o X1F do médulo de
entrada remota para o comando de
redefinigio do erro.

Descrigao

Comando de

Executa a redefinicdo do erro quando se

E t BOOL !
Entrada | €xecucao xecute define como TRUE.
Opcao Options DWORD(HEX) Especifique "0".
Conclusdo da . s o ,
- Done BOOL Indica que a redefinicao foi concluida.
execucao
Fica TRUE enquanto o BF esta sendo
Executando Busy BOOL
executado.
Indica que o comando foi cancelado por
Saida Cancelamento da tempo esgotado.
A BOOL
execucao CommandAborted 00 Fica TRUE, definindo-se Execute como
FALSE.
Erro Error BOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.
L WORD Retorna o coédigo do erro que ocorreu no
ErrorlD
Cdédigo de erro rror (UINT) BE.

Ej MELSEC iQ-R Programming Manual (Application)

22.3 Error and Warning Reset

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




_ Escrita de programas

(1) Programa da CPU do PLC
1) Converta todos os programas de CPU do PLC.
2) Defina a CPU do PLC com o estado "STOP".
3) Selecione [Online] — [Write to PLC], e clique em [Select All] na guia Write na tela Online Data Operation.
4) Clique em [Execute] para escrever os dados.

m| Debug Diagnostics  Tool  Windo Onine Data Opesation = ®

Qemplay  Getong  Related Fynctons
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rrent Connection Destination...

+ (P Bait-iaMemary B 50 Memary Card b Imenpent Funcion Madas

‘Open/Cose AT
. Pachbe s Dt Fiaeme +* B R e Tise Last Change: Sae Fyie) A
7 ion(S) B ) Sempls RDT9GEE 0 =l
:F erabion a-. B Parametes =]
Safety P OFEﬁft' - B System Parameter P Farameter = WTOIGD ITIAD | Mot Calcubesd
e fen g B vode Pacamater # MENVII 54| Mot Calcubaond
Rtﬂl.ll'ldlnl PLC Dwmlm{m » B oy Cot Parametsr W00 INITAT Mot Caloukaied
[P T — =] MMOINT IMITAT | Mot Caknbated
CPU Memory Operation... N CC-Link K TSN Confimmation | B
) Save Device Temng = Detsl Pt Cakciated
Delete PLC Data... S oy Global Labsl =
W Gickal Lael Setang = HIOINI ITIAT | Mot Caleulated
User Data 3 © Proman = T
Set Clock... B e DI T FIT | Mot Calcubasnd -
Monitor 3 Duciy Moy Camety [
) Marmcry Cagacky
FB Property Management (Online)... fales .
e
Watch L3 Lagand e -
. B ]
User Authentication... 3 ~ R —— .
- ] -
B e T ey ol Fue

-




_ Escrita de programas )

(2) Programa do médulo de movimento
1) Converta todos os programas do médulo de movimento na tela Motion Control Setting Function.
2) Verifique se a CPU do PLC estéa definida com o estado "STOP".
3) Selecione [Online] — [Write to Module], e clique em [Select All] na guia Write na tela Online Data Operation.
4) Clique em [Execute] para escrever os dados.

Onfine Data Operation - x

£V -~ O - S - SEp————
Parsmetar + Pragram(E) | Legend
Open/Close A3(T) |
Modie Hame [Ciata Mame -+ B uastCunge Size (Brte)

+ Modulg Sultn Memory B 50 Memory Cand

2§ Sample RO7TEGHazic

P Bazic Setting
%} Global Label
= &5 Global Label Initial Valee
i_i SYIEm P amE e
' s, Parame ter
8 Awes Group Parameter
@ 1oosspasmen
P Calnuaton Profie Parameter
T User Defined Label
= 4m Program |
B Eroesst

(0200303 174642 Mot Calulated
2020/0306 13:13:49 | Mot Calculated
202000306 13:13:49 | Not Calaulabed

AR R R RERE R R E

| 20200300 174709 | Mot Caloutated

Sgu Caloation




_ Verificacdao da operacao

Clique no botao Executar, na area inferior esquerda da janela.




_ Verificacdao da operacao )

T
= = =
i

Verifique a operacao do programa de exemplo.
Comece com o estado em que os programas da CPU do PLC e o
modulo de movimento sao escritos.




_ Verificacdao da operacao )

RESET RUN
STOP

RO4ACPU FIDR'."EGJI- AR
REA -N—

ERRO PROGRAM RUN
PROGRAM R = DLUNK
BATTERY __sbn

CARD READY CARD READY

- i A

] ] [

Defina o botao RUN/STOP/RESET da CPU do PLC como RUN.
As op¢oes READY e PROGRAM RUN da CPU do PLC sao ativadas.
A opcao RUN do modulo de movimento € ativada.




_ Verificacdao da operacao

MEI.SEF!I.-"O'-?‘_'E

RUMN

SFTY
CC-LinkIE TSN

RESET  RUN
STOP
T
<&$Rw&1rﬁav&@&s&@]ll%&sﬁvﬁvﬁsﬁvﬁvﬁ1r
= = =

i

Espere até que a opgdo PROGRAM RUN do médulo de movimento seja

ativada.

r.02 e exibido no servo amplificador. (O ponto pisca.)

A




_ Verificacdao da operacao )

MELSERL-"O--?:'J'

w =

SFTY
CC-LiInkIETSN

@

Servo ligado

\‘:\\\.\\\\}lbﬂ\\\‘ﬁ\\\\\\\‘\‘Q\\\\\\\\\\\\\\\\\\\‘R\\‘{ -
= = =

Ligue o botao ON do servo (X0 do modulo de entrada remota).
r.02 é exibido no servo amplificador. (O ponto se acende.)
O servomotor entra no estado de servo ligado.




_ Verificacdao da operacao )

JOG com n:\:a:;in' JOG com m‘taqép'
de avango de recug

e
mm\lmmw\'mm\\%\m‘m -
= = =
e ———

i ™

A ativacdo da chave de JOG com rotacado de avango move a operacao na direcao
de endereco crescente, e sua desativagao interrompe a operagao.
A ativacao da chave de JOG com rotacao de recuo move a operacao na direcao
de endereco decrescente (lado esquerdo), e sua desativacao interrompe a
operacao.




_ Verificacdao da operacao )

Pasicdo inicial

-~
=

A ativacao da chave de posicionamento inicial inicia a operacao de
posicionamento inicial.
Execute o posicionamento inicial do método do dog de proximidade (Pr.PT45:
-33). A operagdo para em uma posicao em que o dog é um pouco ultrapassado,
e a posicao é definida como posicao inicial.




_ Verificacdao da operacao )

Posicicnamento

-
= = =

i ™

A ativacao da chave de inicio do posicionamento aciona o movimento
de ida e volta.
A operacao avanga 150 mm, e para durante 0,5 segundo.
Em seguida, recua 150 mm, e para durante 0,5 segundo.




_ Verificacdao da operacao )

[
m\ﬁm\\w\m&\m\m\%\\lm -
= = =

A verificacao da operacao foi concluida.
Va para a proxima pagina.




_ Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Programa da CPU do PLC
e Programa do moédulo de movimento
e Escrita de programas

e Verificacdo da operagdo

Pontos importantes

Programa da CPU do PLC e Sempre ative YO: PLC READY no médulo de movimento na CPU do PLC.

Programa do médulo de movimento e Arraste e solte Motion Control FB da janela Element Selection para utiliza-lo.

e Utilize MC_Power para servo ligado, MCv_Jog para operacdo JOG, MC_Home para retorno a posicéo inicial,
MC_MoveRelative para posicionamento do valor relativo, MC_MoveAbsolute para posicionamento do valor

absoluto, e MC_Reset para redefinicdo do erro.

e Defina o método de retorno a posicéo inicial com os parametros do servo amplificador.

Escrita de programas e Escreva os programas na CPU do PLC e no médulo de movimento.

Verificaao da operagdo e A operacdo do sistema usado como exemplo é verificada no video.




Agora que vocé concluiu todas as ligdes do curso Introducdo ao Médulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R
(RD78G(H)/Inicializacdo), ja esta pronto para fazer o teste final.
Se tiver alguma duvida sobre os topicos abrangidos, aproveite esta oportunidade para rever esses topicos.

O teste final contém um total de 5 perguntas (7 itens).
Vocé pode fazer o teste final quantas vezes desejar.
Resultados da pontuacao

O numero de respostas corretas, o nUmero de perguntas, a porcentagem de respostas corretas e o resultado de
aprovacdo/reprovacao aparecerdo na pagina de pontuacéo.
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Teste final

Selecione as descrices corretas abaixo. (E possivel selecionar varias opgoes)

Q1

As formas de onda de velocidade durante a aceleracdo/desaceleracédo do jerk variam
ligeiramente.

Se o valor de jerk for aumentado, o tempo de aceleracdo/desaceleracdo sera maior.

No médulo de movimento, sao criados programas com os BFs criados pela Mitsubishi Electric.

As instrucdes precisam terminar com ": (dois pontos)” no ST.

As etiquetas locais s6 podem ser usadas em cada POU.




Teste final 2

Selecione a palavra correta para () nas frases a seguir.

e Para fazer a operacgéo de teste, mude a opcdo (Q1) do servo amplificador antes de ligar a alimentacéo.
e Verifique a direcdo de rotacdo do motor e as operagdes da maquina com a funcdo de operacao de teste de (Q2).

e Defina a opgdo (Q3) com os botdes rotativos do médulo de entrada remota e o servo amplificador.

Q1

Q2

Q3

-- Select --

-- Select --

-- Select --

Q1:« Chave DIP
 Botao rotativo
» Chave de
comando

Q2: + GX Works3
* MR Configurator2
* Funcao de configuragao do motion
controller

Q3: * Endereco IP
« NUmero da
estacao




Bl )

Selecione as descrices corretas abaixo. (E possivel selecionar varias opgoes)

Q1

Depois de concluido o mapeamento do PDO, nao existe problema nem mesmo se a configuracao
da rede for alterada.

Os parametros do servo amplificador podem ser transferidos do controlador no momento da
comunicagao inicial, ou podem ser escritos em cada eixo utilizando MR Configurator2.

A configuracao do dispositivo direto de ligacdo dos parametros da CPU deve ser definida com o
Extended Mode (iQ-R Series Mode).




Bl )

Selecione as descricdes corretas sobre o programa, quando se utiliza 0 médulo de movimento. (E possivel selecionar vérias opcées)

Q1

Sempre ative o YO do médulo de movimento no programa da CPU do PLC.

Ativando o Y1 do médulo de movimento, o servo é ativado.

Motion Control FB pode ser escrito no editor de programas, com a funcao de arrastar e soltar.

Todos os sinais de E/S do Motion Control FB devem ser definidos.




Bl )

Selecione uma descrigdo correta sobre as configuracdes do método de posicionamento inicial.

Q1

Defina o método de posicionamento inicial com a variavel de entrada "Op¢oes” no BF
"MC_Home".

Defina o método de posicionamento inicial com os parametros do eixo na tela Motion Control
Setting Function.

Defina o método de posicionamento inicial com os parametros do servo amplificador MR-J5-G.




Teste final

Selecione as descrices corretas abaixo. (E possivel selecionar varias opgoes)

Q1

As formas de onda de velocidade durante a aceleracdo/desaceleracédo do jerk variam
ligeiramente.

Se o valor de jerk for aumentado, o tempo de aceleracdo/desaceleracdo sera maior.

No médulo de movimento, sao criados programas com os BFs criados pela Mitsubishi Electric.

As instrucdes precisam terminar com ": (dois pontos)” no ST.

As etiquetas locais s6 podem ser usadas em cada POU.




Teste final 2 )

Selecione a palavra correta para () nas frases a seguir.
e Para fazer a operacgéo de teste, mude a opcdo (Q1) do servo amplificador antes de ligar a alimentacéo.
e Verifique a direcdo de rotacdo do motor e as operagdes da maquina com a funcdo de operacao de teste de (Q2).
e Defina a opgdo (Q3) com os botdes rotativos do médulo de entrada remota e o servo amplificador.
Q1 1: Chave DIP
Q2 2: MR Configurator2
Q3 1: Endereco IP
Q1: + Chave DIP Q2: «+ GX Works3 Q3: * Endereco IP
* Botdo rotativo * MR Configurator2 * Numero da
« Chave de * Funcao de configuragdao do motion estacao

comando controller



Bl )

Selecione as descrices corretas abaixo. (E possivel selecionar varias opgoes)

Q1

Depois de concluido o mapeamento do PDO, nao existe problema nem mesmo se a configuracao
da rede for alterada.

v Os parametros do servo amplificador podem ser transferidos do controlador no momento da
comunicagao inicial, ou podem ser escritos em cada eixo utilizando MR Configurator2.

v A configuracao do dispositivo direto de ligacdo dos parametros da CPU deve ser definida com o
Extended Mode (iQ-R Series Mode).




Bl )

Selecione as descricdes corretas sobre o programa, quando se utiliza 0 médulo de movimento. (E possivel selecionar vérias opcées)

Q1

Sempre ative o YO do médulo de movimento no programa da CPU do PLC.

Ativando o Y1 do médulo de movimento, o servo é ativado.

Motion Control FB pode ser escrito no editor de programas, com a funcao de arrastar e soltar.

Todos os sinais de E/S do Motion Control FB devem ser definidos.




Bl )

Selecione uma descrigdo correta sobre as configuracdes do método de posicionamento inicial.

Q1

Defina o método de posicionamento inicial com a variavel de entrada "Op¢oes” no BF
"MC_Home".

Defina o método de posicionamento inicial com os parametros do eixo na tela Motion Control
Setting Function.

O Defina o método de posicionamento inicial com os parametros do servo amplificador MR-J5-G.




Pontuacao do Teste

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

1 2 3 10
Teste final 1 v
Teste final 2 % v v
Teste final 3 v
Teste final 4 v
Teste final 5 v

Total de perguntas: 7
Respostas corretas: 7

Porcentagem: 100 %

Limpar




Voceé concluiu o curso "Introducao ao Modulo de Movimento da
Série MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Inicializacao)”.

Muito obrigado por fazer este curso.
Esperamos que tenha gostado das licGes e que as informacdes adquiridas sejam Uteis no futuro.

Vocé pode rever o curso quantas vezes quiser.

Revisar

Fechar
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