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Objetivu do curso

Este curso destina-se a quem estabelece um sistema de controle de movimentos utilizando o modulo de
Simple Motion série MELSEC iQ-F pela primeira vez. Ele descreve os procedimentos de criagdo do
sistema, instalagdo, conexdo elétrica e as operagdes necessarias antes de se utilizar o médulo de Simple
Motion com o MELSOFT GX Works3.

Explica a instalagdo do madulo, a conexao elétrica
e o acicnamento do madulo de Movimento
Simples série MELSEC iQ-F.

Inicializacdo do modulo

Inicializagdo do controle sincrono

Inicializacdo do controle de
posicionamento

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

Para os iniciantes, recomendamos a conclusdo dos seguintes cursos.

« Curso "Série MELSEC iQ-F Basico"

» Curso "Software de engenharia de PLC MELSOFT GX Works3 (Ladden)"
* Curso "MELSERVO Basics (MR-J4)"
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Estrutura do curso ) 00C

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

Capitulo 1 - Inicializacdo do maédulo

Explica a instalacdo do médulo, a conexdo elétrica e o acionamento do médulo de Simple Motion série MELSEC iQ-
F.

Capitulo 2 - Inicializagdo do controle de posicionamento

Explica como realizar o controle de posicionamento com o modulo de Simple Motion série MELSEC iQ-F.

Capitulo 3 - Inicializacdo do controle sincrono

Explica como realizar o controle sincrono com o médulo de Simple Motion série MELSEC iQ-F.

Teste Final

5 segbes no total (7 perguntas) Pontuagdo para aprovacdo: 60% ou mais.
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Operagdes com botdes nas telas ) 000

Ir para a préxima pagina Ir para a préxima pagina.

Voltar para a pagina anterior Voltar para a pagina anterior.

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

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

Sair do curso
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Precaucdes para utilizacdo ) ooc

Precaucoes de seguranca

Quando estiver operando produtos reais, leia cuidadosamente as "Instrugdes de seguranca” dos respectivos manuais e
siga-as corretamente.

Precaucoes neste curso
- As telas exibidas da versdo de software que vocé utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.
A secdo a seguir mostra o software utilizado neste curso.
Para saber a ultima versao de cada software, visite o site da Mitsubishi Electric FA.
- MELSOFT GX Works3  Ver.1.011M

Materiais de referéncia

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

Nome de referéncia Formato do arquivo Tamanho do arquivo

Para impressao Arquivo compactado 7,06 kB
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b LR Inicializacdo do médulo ) W W

Este capitulo descreve um sistema de 1 eixo usando fusos de esferas, como o sistema utilizado neste curso.
Verifique no seguinte arquivo PDF o diagrama de padrées de operacao e as especificagdes da maquina.

Detalhes do sistema de amostra <PDF>
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»m Configuracao do sistema

A secd@o a seguir mostra a configuragao do sistema de exemplo utilizado neste curso.

&

Fone Disjuntor

de caixa moldada
(MCCB)
Ccp

..f

- FX5U-32MT/ES

FX5-40SSC-S

Cabo Ethernet

X -
—<

cpP

X_
i —

Fonte de +
alimentacdgo de |
24V

Disjuntor
j de caixa

moldada
(MCCB)

Contator
magnético

(M)

MR-J4-108

[Cleoi 313 (¥
-y

Cabo SSCNET Il
(MR-J3BUS_M)

Cabo de alimentacdo do servomotor
93

- Cabo do encoder

gt

—

HG-KR13

E.E
E

8
um madulo de Simple Motion ).

(Nota) Também é possivel usar a fonte de alimentacdo de 24VDC para o FX5U-32MT/ES.
(A fonte de alimentacao de 24VDC do FX5U-32MT/ES fornece energia para
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>}m Procedimento de inicializacao ) 000

A secdo a seguir mostra como estabelecer um sistema de servo com o médulo de Simple Motion série MELSEC iQ-F.
Este curso descreve a instalagdo do médulo, a conexdo elétrica e conexdo dos cabos de acordo com o procedimento padréo.

(1) Instalagao sesssssess Spcio 1.3

= Instalagdo de um médulo de Simple Motion

v

4 N\
(2) Conexao elétrica e conexao dos cabos ssssssssss Spcio 1.4

= Conexdo elétrica da fonte de alimentacdo do PLC e do modulo de Simple Motion

= Conexdo elétrica para a fonte de alimentacio do servo amplificador e os cabos elétricos do servomotor
= Definiges do nimero do eixo

= Conexdo SSCNET II/H

= Ligando o sistema

= Ligando o servo amplificador
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e ) @08

Instale um médulo de Simple Motion.

1. Remova a tampa do conector da extensao (A na figura abaixo), no lado direito da
superficie do FX5U PLC.

2. Conecte o cabo da extensao (B na figura abaixo) do médulo de Simple Motion no
conector da extens@o do PLC. Pressione a lingueta (C na figura abaixo) do cabo da
extensao, dentro da tampa do conector da extensao.

3. Prenda a tampa do conector da extensao.
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m Conexao elétrica e conexao dos cabos ) ooc

Esta secdo descreve um exemplo de conexdo elétrica e conexdo dos cabos para o médulo de Simple Motion e os servo
amplificadores.

O sistema deste curso utiliza os cabos para MR-J4-10B.
Se a capacidade do servo amplificader for diferente, consulte o SERVO AMPLIFIER INSTRUCTION MANUAL correspondente a

cada modelo.
m Conexao elétrica da fonte de alimentacao do PLC e do modulo de Simple Motion )

A secdo a seguir mostra um exemplo em que um fio elétrico e um fio de aterramento sdo conectados ao FX5U PLC e ao

médulo de Simple Motion.
Ao fazer a conexdo elétrica, abra a tampa do bloco de terminais, sobre o PLC e os cabos elétricos.
Conecte um transformador de isolamento quando houver entrada de ruido frequente no sistema da fonte de alimentacao.

i

P Disjuntor KE-isdich -
J de caixa moldada -
(MCCB) o
e .‘ FOAWER =
l cp e
F il
— -
CP
FA 5 Fonte de + S
.._;&:_ alimentacio de
24y _

do servo 1

amplificador |

Para o fio elétrico ﬂ

(Conecte os fios ao

Cabos elétricos para o bloco de terminais aparafusado, de acordo conector da fonte
com as especificagbes abaixo. = de alimentacao, na
Tamanho do parafuso dos terminais Torque de aperto parte inferior).

M3 0,5~0,8 N=m
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»
m Conexdo elétrica para a fonte de alimentacio do servo amplificador e os cabos elétricos do servomotor

) ] v Joc

Conecte a fonte de alimentacdo do circuito de controle (L11, L21) e a fonte de alimentacédo do circuito
principal (L1, L2, L3) do servo amplificador, e o cabo elétrico do servomotor.

ﬁ Item Tamanho da fiacio aplicavel Torque de aperto
Pira: Eisj”’]mr Cabo de alimentacio
o circurto de controle L22MmME a Zmm a -
§ P:ﬂf;;’jﬂ do circuito d I 1.25mm? a 2mm? (AWG16 a 14)
=B (MCCE) (L11,L21)
Fonte de alimentacao
do circuito principal 2mm? (AWG14) -
Para o fio (L1, 12, L3)
elétrico do PLC —
Paer SLSJ'E“E'IJEF Fio de aterramento 1.25mm? (AWG16) 1.2N-m
‘.' moldada
swing M (MCCB)
Py - ontator MR-J4-108
magnético
'lwt (M)

Cabo de alimentacdo do servomotor
|

- Cabo do encoder

HG-KR13
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@EXERN Definicées do nimero do eixo ) 0006

Defina um nimero do eixo de controle para o servo amplificador. '
Um ndmero do eixo de controle é atribuido a cada servo amplificador, para identificar os eixos de controle. E possivel definir até
4 nimeros de eixos, independentemente da ordem da conexao.

Note que a operacao pode nao ser bem sucedida se os nimeros dos eixos de controle definidos se sobrepuserem em um
sistema de servo.

Selecione o nimero do eixo de controle do servo amplificador com a chave rotativa de selecao do eixo (SW1). Consulte a tabela
a seguir para ver a relagao entre cada valor de definicao da chave rotativa de selecdo do eixo e o ndmero do eixo.
Desative todas as chaves de definicdo do ndmero de eixos auxiliares (SW2).

i N
Chave rotativa
de selecio do eixo (SW1) FX5-4055C-5
Chave rotativa de MNimero do
#7 SSCNETIII/H seleciio do eixo eixo de
[= e i Ewtresiiaes ma s ] (SW1) controle
0 Eixo 1
Chave de definicio d 1 Eixo 2
ave de definigdo do -
namero do eixo auxiliar (SW2) MR-J4-108 2 Eixo 3
3 Eixo 4
Eixo 1

HG-KR13
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@B Conexio SSCNET II/H ) 808

Conecte o servo amplificador a um controlador.

O servo amplificador MR-J4-B possui uma interface SSCNET III/H.

Usando o método de comunicacao 6tica, a SSCNET III/H alcanga uma alta tolerancia ao ruido e uma comunicagao full-duplex de
alta velocidade.

O cabo com conectores facilita a conexao e a desconexao.

A figura a seguir mostra um sistema de 2 eixos como exemplo.

Controlador do sistema de servo

FX5-40SSC-S MR-J4-10B (Eixo 1) MR-J4-10B (Eixo 2)

€7 SSCNETII/H

Note os seguintes pontos ao usar os cabos SSCNET IIL W Como conectar

+ Se alguma forga, como um grande impacto ou pressao lateral, for aplicada ao cabo,
ou se o cabo for puxado, repentinamente curvado ou torcido, as pegas internas
ficardo torcidas ou danificadas, e ndo sera possivel efetuar a transmisséo otica.

+ Uma vez que as fibras oticas sdo feitas de resina sintética, elas ficardo termicamente
deformadas, se expostas ao fogo ou a altas temperaturas.

+ Se a face da extremidade de um cabo 6tico se sujar, a transmissdo oOtica sera
interrompida, podendo causar causa falhas de funcionamento.

+ Nao olhe diretamente para a luz emitida do conector ou da extremidade do cabo. !

+ Para sua seguranca e protecdo do conector, instale uma tampa fornecida no Botdo giratorio
conector que nao for utilizado (CN1B), no servo amplificador do eixo final.
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>m Ligando o controlador programavel ) o000

Verifique se a conexao elétrica com a fonte de alimentacdo do PLC esta correta e se 0 modulo de CPU do PLC
esta no status STOP. Depois disso, ligue o PLC.

Status da operacdo do PLC Status do LED apds ser ligado
= | R == [Frai-annics A
. EFEFERL. LYY 7 - o -
- ERAO - e ERAOE ¢
]
== == P = == g ===
2 O LED de alimentagao (luz verde) se acende.
|
* ol Verifique se o switch RUN/STOP/RESET Quando os parametros e programas nao sao escritos no
= do PLC esta no status STOP. PLC, o LED de ERRO (luz vermelha) pisca, sem que ocorra
o um erro imediato.
'E:J Depois que os parametros e programas sao escritos e o

equipamento é desligado, o LED de ERRO se apaga.
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»m Ligando o servo amplificador

) ] v Joc

Ligue a fonte de alimentacédo do circuito de controle e a fonte de alimentac&o do circuito principal do
servo amplificador.

"AA" (Espera de inicializacdo) ou "Ab" (Inicializando) é exibido no display do servo amplificador.

Nenhum controlador do sistema de servo esta conectado, neste sistema de exemplo. Assim, configure as
definicbes necessarias e inicialize o sistema com o estado "Ab".

Ligue o "AA" ou "Ab" é exibido
Servo no display.
amplificador.

Quando os parametros nao sdo escritos
no modulo de Simple Motion,

o LED exibe "AA" ou "Ab",

sem que ocorra um erro imediato.
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ﬂ Resumo deste capitulo

Meste capitulo vocé aprendeu:

* Configuracdo do sistema

» Procedimento de inicializacao

Instalacdo

« Conexao elétrica e conexao dos cabos

Pontos importantes

Configuracio do sistema

Procedimento de inicializaciio

Instalacdio

Conexdo elétrica e conexfo dos cabos

Configure um sistema usando PLCs de série MELSEC iQ-F, incluindo um madulo de
Simple Motion e servo amplificadores e servomotores de série MELSERVO J4.

Depois que terminar de fazer a conexdo elétrica do controlader programavel, a
conexdo elétrica das fontes de alimentacio dos servo amplificadores e dos cabos
elétricos dos servomotores, a definicio dos nlimeros de eixos, e a conexdo do
SSCNET, ligue as fontes de alimentagdo do PLC e os servo amplificadores.

Conecte o modulo de Simple Motion ao conector da extensédo do PLC.

Conecte as fontes de alimentacio do PLC e do madulo de Simple Motion, conecte
as fontes de alimentacio dos servo amplificadores e os cabos elétricos dos
servomotores, defina os nimeros de eixos de controle dos servo amplificadores, e
conecte ao SSCNETII/H.

Depois que terminar de fazer a conexo elétrica e a conexdo dos cabos, ligue o PLC

e os servo amplificadores para verificar se esses madulos foram conectados
corretamente.
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m Inicializagdo do controle de posicionamento ) ooc

A inicializacdo do controle de posicionamento é feita no capitulo 2.

Criando um novo projeto )

Utilize o MELSOFT GX Works3 para criar um projeto e um programa ladder.
O conteudo deste curso requer o MELSOFT GX Works3 da versdo 1.011M ou posterior.

Como verificar a versao do MELSOFT GX Works3
Inicie o MELSOFT GX Works3 e selecione [Help] - [Version Information].
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} Criando um novo projeto ) ':zﬂ

Inicie o MELSOFT GX Works3 e crie um novo projeto.
Selecione [Project] - [New] no menu, defina os itens da forma descrita a seguir e clique em [OK].

Series Série FX5CPU
== Modelo FX5U
Crguegemds | Ladder

E exibida uma janela solicitando que vocé adicione um médulo. Clique no botéo [Setting Change] e altere a definicio de
[Use Module Label] para [Yes].

MELSOFT GX Works3 v E;]
B rraert B Dperation Setting '
Add 2 module. - I :
MM‘IWFF:':BM‘F]H{ Shaw the soafrmehicn makiags n addim modul| Mo
- |8 Program EdRor
Moduie Setting e
it
v ith Fired  Ruplance
Madule Label:Not use - | Humilor
el ey
et Skt whhihar 12 850 tha e label i Bddrg macule,
i Dntmlbyenl Furetion Moduls
- B i Wicrkes: Tntwrackion

Do Mot Show this Dislog Again oK '
p—

" ek Deenn [T e T | | =3 |

Clique no botdo [OK] para criar um projeto.

rhlELSDFI'GHw

Add & module.
[Moddulle Mame] FXSUCPU
[Mounting Pasition No.] - [l
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} Criando um novo projeto

) ] v Joc

E exibida uma janela solicitando que vocé adicione um maodulo. Clique no botdo [Setting Change] e altere a definicao de
[Use Module Label] para [Yes].

MELSOFT GX Works3 oo 'E;]
Dperation Sefting v
Add 2 modie. I .
5y Messan e
m MI F:':Mm Shaw the cosfrmebon ma n axd sl | Na
[Mounting Fosition Mo.] - : — 3
; |21 Program Edhor
Module Setting Setting Changs ;:"ﬂ' Edmer
s
v i Fired (Ruplace
Madule LabelzMot use - {1y ositar
ﬂ. Cnalirmz e Mociule Lokl
LT Sl whirther £ 200 e vk Labed 12 g macule.
i Dnbelligen| Function Moduls
- 5 by Wk Tntmraction

Do Mot Show this Dislog Again oK '

]

| e eat Pach b U, Covbacit. | St L Dt |

Clique no botao [OK] para criar um projeto.

FPIIELSDFI'GKW

Add & modula.

[Module Name] FXSUCPU
[Mounting Position Mo, -

—_—

Madule Label-Use -

F

7| Do Mat Show this Dislog Again o

2/2
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»m Conectando o PLC a um PC ) ooc

Confirme a conexao entre um PC e o PLC.

Conecte o PLC a um PC com um cabo Ethernet. Selecione [Online] - [Specify Connection Destination] no menu,
para exibir a janela "Specify Connection Destination Connection”, e selecione [CPU Module Direct Coupled
Setting]. Selecione [Ethernet] como método de conexdo com o médulo de CPU.

lo F-
T [T
[01] (e}
AL G0T
Makil il M
P & D + TN ——
ML Hade FESLPU
W Addreaiboer Hame  Bthemer Bert Desct Cornscms

Piease select the drect connection method with CPU module.

H -
Hedescfkaben
3 £y Mogue Cwect Couge Letirg @ * 1t will be appled to ol the Ethemet port diedt coupled setting.
: Tagt e

Tima Gt (Gec.] 3 Ratry Timas 0 biot Sgeecifmd -
P Address

—— Cuwment sattmg content wil be lost when new Rems are selected. Are you
sure pou want to continge?

| Ves i
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@EEIN 1nicializando o CPU do PLC

Inicialize uma memoria do PLC CPU.

Selecione [Online] - [CPU Memory Operation] no menu, e clique em [Initialization] na janela Memory
Management.

Memory Management ﬁ‘

Dezas Incazacon® ) Cear in femen

v

MELSOFT GX Works3 )

Itaige the selected memonry

Are yOu W you want 0 continge’

Each memory will be o 2 Lot 84 1ollowang after mituadization
Program Memory/Data Memory: Detete ol the folders Tiles

MELSOFT GX Works3

" Evecute the m@ahstion and delete t™he event hastory when the

et 0 Completed.
hestory fde exnts n the indiaboed target destinaton
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Criando uma configuracdo de médulos ) oo

Crie um diagrama de configuracdo dos médulos e defina o parametro.
Cligue duas vezes em [Module Configuration], na arvore de navegacao, para abrir o diagrama de configuracdo dos médulos.
Selecione um modulo de Simple Motion na janela Element Selection, e arraste-o e solte-o no diagrama de configuragao.

[B Module Configuration =

atl™

o=
— T O
Desplay Targat: | al -
FX5 Series
: E Communication Adapter
—_—

I Analog Adapter

Extension Power Supply Modu
Input
Ot put
o
Simple Motion

™ 5] FXS-4085C-5 4 mxes
FX5/FX Bus Comersion Modu

Arraste e solte

Depois de criar o diagrama de configuracdo dos modulos, selecione [Edit] - [Parameter] - [Fix] no menu.
E exibida uma janela solicitando a adigao da identificacdo dos madulos selecionados. Clique em [Yes].

r
MELSOFT GX Works3 L

Fix the parameter,
‘ l\ Are you sure you want to continue?




‘i
li] MELSEC iQ-F Series Simple Maotion Module_POR

»m Criacdo de programas de sequéncia

Crie um programa de sequéncia.

m Criacao de novos programas de sequéncia

O uso de identificagdes e blocos de fungdes (FB) elimina a necessidade de se lembrar dos dispositivos durante a

programacao.
ri MELSOFT S ilerer3 DoWMBLSEC i FeFIS-40550-5_sampse il - [ProgRou [PRG) [LD] 7905tep] ! T --‘-'
| Bruject (it EncMepiece {omeert ew Qrive Oefug Degnostos ool fndow el -

iNE2Aa| v = MOTew QR SRERRAR GRS B T -

RN T .
EREODAR R =R R
Hul Wl W nhdSid PRFRRIIR b s @ SIARBITRAA . =X LFENS :
RN |+ Erogeou [FRC) [LD| T90Sten =
L - 1 i i 4 3 L] ¥ n | i il
WS 1
MF:'ullh et o
Pt
3 B B o

g Mavigabon SRS
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m Definicao da exibicao de varios comentarios

Assinale a caixa "Enable Multiple Comments Display" e as caixas "Target" de cada idioma, para mudar o idioma
dos comentarios nos programas de sequéncia.
Selecione [View] - [Multiple Comments Display Setting] no menu para abrir a tela de definicao.

view Online Debug Diagnostics Tool Window |
Toolbar(T) »

v Statushar Enable Multiple Comments Display]
Color and Font... Mo. I Target
Docking Window(K) . 1
Zoom(Z) , 2
Switch Display Language... 3
Multiple Comments Display Setting... 4

¥ Comment Display
Statement Display Ctri+F7
Note Display Ctri+Fe
Display Lines of Monitored Current Value(W)...
Display Format for Device Comment(Q)... 9
Change Display Format of Device/Label Name  »
Duthing ’

e

Multiple Comments Display Setting

fAvailable Comment Title -

Comment

Comment2
Comment3
Commentd

m

TS ST —

==d
i@ |

(=]
(10 (S o

i Display Device Ctrl+ Alt+F6
Text Size [3

Open Label Setting of Selected Element{H) ’
Open Program Body of Selected Element '
Open Label "

LpEn LO0M SOUN0E BNk T

Instruction Help Ctri+F1
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»m Registro de identificagdes globais

e 00c

As identificacdes sao elementos variaveis, que permitem atribuir nomes ou tipos de dados arbitrarios a programas, etc. A
utilizagao de identificacdes permite-lhe criar um programa sem se preocupar com os dispositivos e a buffer memory,

possibilitando a utilizacdo de um modelo/produto diferente com o mesmo programa.

Selecione [Label] - [Global label] - [Global] no menu, para exibir a tela que permite registrar as identificagdes globais.

Para saber sobre conteldos registrados, consulte o seguinte arquivo PDF.

Exemplos de definicdo de identificacées globais <PDF>

Gotal [Glcbal Label Settng] -
Eony Doglr  ~ Dgpay Semre Gy,
Lhal Hhara Dwte T e v Duon it ve Conet 210 s Tz rmr ey Twret St
' e = T~ . ! e Y | LOO/ A S BRIy J0/ motag Ogerwion bt
' & ] ot Ty =0 Gl i
’ - AR A DB i 1 ‘(N"IY 006 0% S
. Gy 1 VAR R NS 1 LOINERY A T b
. cY VAR o pais i A BRIl e e et
' i TR O it 1 TERNENBRT Woshiame Liat Ov
’ VAR Lot e PET ] RN ‘L B B e
¥ Vaatenet te g *u- i VAL -LEI: 1 e et ang | Vet e gratt
R Wt TTanedl i VR | i . IO L - — 8
10 ewPeatenangd te e Wt Lnedl i VAl i 3 2L i S
TR T . i Wi lhmall 1 VRIS S B0 = Py L1 L Jou Vinet ivs memo
11 sl ot Tanedl AR TSN e RN JOULS = I =P I s
13 Seipeading g:;urzu ‘._‘-;.-. 1 ‘n&Jlﬁ 100 Taad gy
Ty VAR LR e i . - |
" A L T o ") | *7 )
1 SameRusiielve TS 1 ] WINNYSEY —lme
11 W anieen et heeie ] -:ﬂu;‘n - [P ] Tm‘;’rl warvome Lrwt Dea
18 Ve Pugl v Dute ] T ey ) F‘.l LT L T @hronint Poamontg \twt et
1 Sheeedey J L e O 20 4 S D Forewed St e
ST L T T — L - L LT LT
1 e hushiass 't e ol 53 Rt et Foshnne oy
1 Seaaw VAR TR el 1 WY o Uh roq -
- '
Lot Cuphey Atamatc
[ System ubel & resarved 20 be regutered.  [] Syitem Dbel & reserved to De reased.  [] The sitem B0 & aready regatered O the syrtem bbel Satitss
To execute the Reservation to Regter/Resease for Dhe system Baseraton 1o Regete Syitem Lade
USel, ‘a8 CTON 1O the W e DN L0 § rRGLTed m_’o
Plase execute Reflact 20 Systam Ladel Datadase
R & unnecemary 10 Chunge reference sde Dropect when
ANGNed Sence § Changed 1 system Bbel Ver.2 Broort System L Mot Reflected O
* Ordy QR sera/GOT 2000 seres & svalabie for syatem LDl Ver.2 Totat 0
* To exacute Onine Program Change, exscute Ovdne Progrem
ParQe ané wve
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»m Janela Element Selection ) 0006

Abra janela Element Selection.
Selecione [View] - [Docking Window] - [Element Selection] no menu, para exibir a janela Element Selection.
Selecione a guia [Module] na janela Element Selection, e serdo exibidos Module Label e Module FB.

ven Omim Doty Owpeitc Tew Weows Wy

_5 ;a.v...-._; S S X S AR Element Selection § x
) . A RN w4 [
. psnasl e R.m@a =,"™L0¢ (FodPOU) HH[e J 7 p0 o anle
G ond Fene... MAYRAAY . STHFANY ol X | ar Wi sr X | e
v on s ain 2 Display Target: | Al = & Module Label
i [ S n . ]""" SEQUENCE INSTRUCTIONS . i Module F8
‘n Contact instructions
- s B Association instructions :
bt gy N L Output Instructions
Note Cagimy Corlern Crose Rufererce 1 Shift instructions
Cragany Lires of Muntared Curvest Vs @) Croes Satorarcs Master Control Instructions
Cuagiay Farmat hor Cwice Comment(Q) F O im Termination instructions
Change Dughey Format of Duvicn/Latwt Name o [l Devion Aesgremant Confrmaton Stop Instruction
Ouesre ¢ T gt e Corfigaaton Detatied ormeton lgnor.dlmu'uc(lons
& Dagley Deven Cotetltoft A3 et of Do Sagoly Capaoty snd LO Pomts Ok BASIC INSTRUCTT
Tewt Sow P B ol St VO N Relted dewe
Comparison Operation instructions —
Come Ladel Settng of Setacted Dlerwrt M) . a3
Cpr Brengram Bady of Sakacted Tharrmnt 5 oth 2 Arithmetic Operation instructions
Cpen Latel Settng . PRy Data transfer instructions
- Zaue . B - Logical Operation Instructions
——y . treeiigert Farctoe Modue Moneril) . Data shift instructions
Bit processing instructions
Data Converslon Instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS
Program Branch instructions
Program execution control instructions
I
POU List ﬁm: POU List | Fovortes | History Mocue | Library |
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m Criacdo de programas de sequéncia com identificacoes de médulos

Crie um programa de sequéncia utilizando identificacbes de madulos.

Arraste e solte a identificacdo do médulo que serd usada a partir da janela Element Selection, altere-a para um contato ou
bobina arbitrario, e converta-a.

Para ver exemplos de programas de sequéncia, consulte o seguinte link.

Programa de sequéncia para controle de posicionamento <PDF>

Element Selection } X 4 | 5 | (] | 7 8 *] 10 11 12

{Find POLI

ol u-wleaXx
Module Label
. FXSUCPU
3 ) 1[U1]:Fx5-409
o | FXSSSC_1
& FX5S5C_1
fulo

(2) Arraste e solte a
identificacdo do

modulo. - — [m[ l (5) Clique em [OK] para criar
jon: @D"* L um circuito.

s | —

EMD

F@
g 3
Z 3
{111

(4) Altere o contato para um
contato ou bobina arbitrario.

S

R:BUSY FRED sas FHES e
" - o = 1 — |
(1) Selecione uma identificacao

na lista de identificacbes de |
modulos. 2 (0) ’END"{

* . -

bReady D

_ (6) Selecione [Convert] - [Convert] no
R:iREADY(Direct)

menu e converta-a.

POU... | Fov... |Hist... Module [Libr.. |

Af i 1 b | i | .| = ' il [+ ] (4] 10 | 11 19 ILI
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m Criacao de programas de sequéncia com identificacoes de médulos

[AF L=y NN ]| |\..u1‘.uu L* LW

I
3 4 1[Ul]):FXS-40SEES -
maodulo. ‘ . .
5 ) FXSSSC_1 = pr (5) Cllque em [OK] para crniar
& Fxss5c_1 version: - um circuito.
& ulo 1,

(4) Altere o contato para um
contato ou bobina arbitrario.

5 |
v
wite - 1 | 2 | 3 | 4 5 6 7 | 8 9 | 10 | 11 | 12
FHES FUES
- - — 1 — |
(1) Selecione uma identificacao
na lista de identificacdes de | — ]
modulos. : 2 (o) ’END"{
:':m‘e"d';;im] ¥ Coverm - (6) Selecione [Convert] - [Convert] no _
ST menu e converta-a.
A Rebuld AN
Frogram File Setting...
FOLU... | Fav... |Hist.. module |Libr.. | Sating...
Write - 1 | 2 | 3 4 5 ] 7 B 9 0w | 1 12
FXSS FASS
1 (o) | O—
2 (&) {END—
| A
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m Criacdo de programas de sequéncia com o bloco de fun¢des de médulo ) el

Crie um programa de sequéncia utilizando blocos de funcdes de médulos.

Na proxima pagina, opere a tela atual e crie um programa de sequéncia usando blocos de fungdes de modulos.

I SELSOET G Werkad DouMELESEC i0-FiF3-40050 -5 _sammple o3 - [Progilou [PRZ] [LO] P80Skes] [P =
-
Fope frw fre Rupists  [ofel gew  QRiRe Dégug  Qugfodied el fifdoe o -l‘l.
lCERa - = DT es IR SAARAFGRE T88 L0 dA@Ass (B 00 - 4
L l==f Y 21T IFL 0k
HEER YN S aRA RN SEEE L L2 D SIRARTIDAA . (SXHFA
| Frogie [MRS] (LD) MHiStep =
Wt . 1 L i [ ] [ q 1] 11 1
; | hbeff
L {o1z}
- Entre B = i setting- »
Cvs Contat Count Lol Cituary Paramene Connt Engisn
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m Criacdo de programas de sequéncia com o bloco de fun¢des de médulo ) ooc

@ MELSOFT GX Works3 Di¥MELSEC iQ-F£FX5-4055C-5_sample.gx3 - [ProgPou [PRE] [LD] 7305t=p] l = &J
! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help - 0 X
DBAS e v 106 B [T e o | O B B | 20 3 ) ) R JEE F-l=R= (i
E%Q|ﬂ|§-|ﬂﬁlﬁ*m%|@.v o o
PO S LXK T aumio L@ SRR 22%BRRE s I Tgesw o
[##] ProgPou [PRG] [LD] 790Step x 4 I » Element Selection
Write ~ 1 2 5 6 7 8 | o | 10| 11 12 = §| (Find POU) &
2| WP ( MeFRY B 68| - v o X |
2 1 F‘-:umtu:unlnﬁ =tas--
| bPositioning bStaHEND = Module Label i
. N BibEN o hE- y FXSUCPU =
3 Positioning Exern Exern Positioning B 1[U1]:FX5-40SSC-S
Start Fequest ution ution Start =) FX555C 1
Comm ztatu Cperation flag ) -
n and s & FX555C_1 Ve
bitartiof,
Fer M & ulo I/
I .
2 [ }OUTi b0 | Parameter
4 Madu | Madul Mok m Pozitioning — . .
e & al Start O |E| , Axis monitor data
label | label :?igr? B | System monitor da
bistartERR . Axis control data 1
L P ¥
, (D14 Ui o bEr e
5 fwiz | Targe Error Pozitioning FX555C_1
Mo t axiz COmp
etion . .
n A criacdo do programa de sequéncia usando blocos de
. - fungées de modulos esta concluida.
B} ¥}
r[?l1Ei [ == Ep=== |/ D12 ]—A . . . -
2 Jj e o b D12 Clique em () para avancar até a préxima tela.
4
| Fx5U | Host-192.168.3.250 317/790 Step
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> - 00O
2.2.7 Salvando um projeto )
Salve um projeto criado.
Selecione [Project]-[Save as] no menu, e clique em [Save], depois de inserir o nome do arquivo.
Project Edit  Find/Replace Convert E — W‘
3 hNew.. Crl+N
B Open.. Ctrl+0
Close Savein: | MELSEC iQ-F - Q¥ @
O - -
— | = Mame Date modified Type
S ~l Mo items match your search,
valls Recent Places
Project Revisson v
Change Module Type... -
Data Cperation(E) b Desktop
Intefligent Function Module(F) —
Open Other Format Fibe ¥ w0
Library Operation ’ Libraries
Security(U) ]
Printer Setup.., JL__*
R Computer
& Pnnt.. Ctri+p &
K) ' L i k
Start GX Works? Metwork
Bot(Q) File pame: FX5-40550-S sample -
Save as type: GX Works3 Project [".gx3) - | Cancel
Title(A):
Other Format:
| Save as a Workspace Format Project |
e | Please change the windows with this button to use workspace format project.
L (MELSOFT Navigator supports this format.)
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w»
m Escrevendo no controlador programavel

Escreva os parametros definidos e o programa criado no PLC.

Selecione [Online]

- [Write to PLC] no menu para exibir a janela Online Data Operation.

Selecione System Parameter/CPU Parameter, Module Parameter, e os arquivos do programa, e clique em [Execute]
para comecar a escrever no PLC.
Clique em [Close] para terminar de escrever no controlador programavel.

Jrire Debug Degrostcs  Tool  Wingk

Specfy Comnection Destination.
| 2 Write to PLC.. —

Remote Operation]S)._.

Safety PLC Operation... .

OPU Mmooy Operation...

Delete PLC Data

User Data(E) .

Set Clack....

MaritorM) v

wartch{T) .

Usar Aathartcaton. . L]

Criling Data Oparatian [
Getting  Relsted Fynctions
5 =3~ ME_I = - | e
Bagramater + Pmnrn-l:El Sebect All
DpeniClose MKT) [ 0 * CPUBuilt-inMamory B 5D Memory Card (@ intelligent Functicn Modus
Py Mame Tiaks Hame L . lt Cretad Title Last Changs Sige (Byie) -
o B FYS-U0S5C-5 sample (m]
- 5 Paramater “
} Syshem Parame ter 0P Parameter ¥ L5207 5356 Mot Caodation
5 Podule Parameter ¥ L5107 M5 Mot Candation =
5‘ Sample MoBon Mockde Selting:01FXS. .. | 12 VU5 YIT 16: 224 Mot Caloulation
B merory Cord Parameter L5127 16002 Mot Caodation
fAr Eemate Pasgword | L5117 16:02:07 Mot Caloulation
& Gkobal Label =)
ﬁ Aabal Labe Selttirg =l U520 164711 Mot Calouation
E Program ]
i- AN ¥ MO15/12/21 164708 Mot Caloulation
-" i i e
| Dy Memory Gasacty %
Memony Capacty
Lrogru— Maemzn, Fen
| Sm Caleuation r
(2R
Legerd Iints Marmory Fen
- Progene: L334 LIZ4KE Remzeaten |=be LIT4/LIZAVE Pararr-atas THE D= oo 1/ NE
[ ] ]
l vove 5O Warmoey Casd Fea
. hosseed 1.7 ]
B el Progen=- (340 [ e ] EBuryrratar (200 O e
[ ] [ ]
pa |
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m Definicoes de parametros para o médulo de Simple Motion

Defina os parametros do médulo de Simple Motion.
Para ver exemplos de definicdo de parametros, consulte o seguinte link.

Exemplo de definicio de parimetros <PDF>

)

m Inicializacao da fungao de definicao do médulo de Simple Motion
Cligue duas vezes em [Simple Motion Module Setting], no menu do MELSOFT GX Works3, para abrir a janela Simple

Motion Module Setting Function.

[ T
A e s Wi

Vi | g e M

vy D L e s Lol plee
F e ey

o UL} FRS- 4055
& Senpie: Motion Module Setting

ol L e
i perin
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»m Definicoes do sistema

) ] v Joc

Configure a definicdo do sistema.

rﬂ WELSOFT Semps Wobon MaSJie Seing Funchon 0F WMELSEC Q-FWrS-40550-5_sa—gw.gnd - [01-Fis-s098C.5
{136 (1) 77 e Jeoyw ngmp,

(1) Clique duas vezes.

'“*""'F'"ﬁ{ (3) Defina os detalhes dos servo amplificadores. g

Servo Amplifier Information
Servo Amplifier Series

Amplifier Operation Mode

(2) Defina os servo amplificadores de acordo com a maquina.

(Clique duas vezes) I
= t

5 MELSOFT Sempis: Migtion Moduls Samng Funchon DreMELSEC i-F¥FXS-U0SEC-5 sempis. qud - |08 Fa5-4055 5]

| poject Edit Wow Dniine Tods  Window  Help
(36 [ ey ot A iaRAn.

[ Invad -
Servo Parameter
- Servo Parameter

Y

| MR-1401)B (R2) v

standard v

Only MR.-J4-8-R.] which is compatible with
scale measurement mode can be used.

MR Configurator 2 parameter setting screen
is started and servo parameter can be set,
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>m Definicoes dos parametros ) 003

Defina os parametros.

Na préxima pagina, opere a tela atual e defina os pardmetros.

uct P ACTE worTE Y i e necTe Sl T aoneiosh w Be e oF s
1 R, Sl [ De N Pt B D Ul el T PR

M i BT T ®
T Lovw Ll
JupeT e p— T

P

......
O IR W B T i Gt S St Sty
[ Ry RN e s

ey L

——— * —

[ e T B ik | drm
Ll T RELE S Y =)
L e ko LI USEF T L C
L 7Y Loal Ve . . e

T g Tl oy
B A T el R s

[ ———— [ Fob e e P Pt @ b

e O e orfied? e P B ewriee L
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>m Definicoes dos parametros

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-4055C-S_sample.gx3

PN [ M A 100%

Project Edit View Online Window Help

R0 @ = |

Mavigation o=

P

= §-i 01:FX5-4055C-5
= " System HEttIr'Ig

4.-1-4.-1-

t| System Configuration
Mark Detection

¥
& Parameter

Servo Parameter

#

ke

Positioning Data
Block Start Data
Synchronous Control Param

[+

Cam Data
Simple Motion Monitor

[ +]

[+

[’ﬂ-""ﬂﬂ@ﬂ%

[+

Servo Amplifier Operation
W Digital Oscilloscope

5.‘-‘ 01:FX5-40SSC-S[]-Param...

T

Display Fiter | Display Al

v] [Cnmpute Basic Parameters 1]

Item
= Common Parameter
Pr.82:Forced stop valid/finvalid selection

Pr.24:Manual pulse generator Incremental
input selection

Pr.8%:Manual pulse generator Incremental
input type selection

Pr.96:0peration cyde setting
Pr.97:535CNET Setting
Pr.150:Input terminal logic selection

input lagic selection
Pr.152:Control axis number upper limit

= Basic parameters 1
Pr. 1:Unit setting
Pr.2:Mo. of pulses per rotation
Pr.3:Movement amount per rotation
Pr.4:Unit magnification
Pr.7:Bias speed at start
= Basic parameters 2
Pr.8:5peed limit value
Pr.9:Acceleration time 0
Pr. 10:Deceleration time 0
= Detailed parameters 1
Pr.11:Backlash compensation amount

FX5U

Pr.151:Manual pulse generator/Incremental Sync, ENC

Pr.153:External input signal OSC file setting

Axis #1
The parameter does not r...
1:Invalid
Sync. ENC 0:Aphase/B-phase Mode (4
Multiply)
Sync. ENC 1:Voltage Qutput/Open

Collector Type

FFFFh:Automatic Setting
1:5SCMET III/H

Set the logic of external in...

0:Megative Logic

0
Set digital filter for each i...
Omirm

4194304 pulse

5000.0 pm

1:x1 Times

0,00 mm;fmin

Set according to the mach...
2000.,00 rmm/fmin

m

Host-192.168.3.250

A definicdo dos parametros esta concluida.

Clique em [ para avancar até a préxima tela.
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>m Definicao de parametros do servo (Basicas)

Defina os itens nas definigdes Basic de Servo Parameter.

[ = MELSOPFT Simple Motion Module Setting Functon D:¥MELSEC 13-F¥FKE-2055C-5_sample.gx3 - [01:F¥8-4055C-5]]-5ervo
{ Project Edit View Orline Windaw Help

M 0l:FX5-9055C-5[)-58rvD u. ¥ -
| [m] Acisd z| +] Read [ Set To Default o verify [y Parameter Copy
i P=Open [™save As

8 Function display =
Operation maods

eresr )
Fntation direction selecion

| dr, curing fed. ps. input, G . chng rev, pls, input v |

Extension 2

Alarm settin
Tough drive

Drive recorn
|- Component par{ 2
- Position control
t- Torque contrel
=+ Serva adjustrme

Item do pardmetro Explicacdo da funcdo Valores iniciais

Use esta opgdo para definir a direcao de rotacao do
servomotor, ao ser movido por comandos de rotacdo de
avanco. A direcdo de rotacdo pode ser no sentido anti-
horario (CCW) ou horario (CW), vista do lade da carga (lado
acoplado a8 maguina).

Rotation direction @

selection

CCW para o comando de
rotacdo de avanco, CW
para o comando reverso

Sentido anti-horario Sentido horario
{CCW) (CW)

Defina a direcéo de rotacdo considerando as especificaces
da magquina. Mo sistema de amostra, o servomotor de cada

Ao definir itens nas definicbes Basic de Servo Parameter, preste atencdo aos seguintes parametros.

Definicdo para o sistema

de amostra

CCW para o comando de
rotacdo de avanco, CW
para o comando reverso
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>m Definicao de parametros do servo (Basicas)

) ] v Joc

Item do parametro

Rotation direction
selection

2/2

Extension 2

&larm settin

Tough drive
Drivia renon

! Enabled 1
|- Compenenk par| S | Disabied (The force shop et EM1 and EMZ ane ot used)

- Position control
i~ Torgque control
= Servo adjustrne

Explicacdo da funcdo

Use esta opcao para definir a direcdo de rotacéo do
servomotor, ao ser movide por comandos de rotacdo de
avanco. A direcao de rotacao pode ser no sentido anti-
horario (CCW) ou horario (CW), vista do lade da carga (lado
acoplado 38 magquina).

)

Sentido anti-horario Sentido horario
(CCW) (cw)
Defina a direcdo de rotacdo considerando as especificacdes
da magquina. Mo sistema de amostra, o servomotor de cada
eixo e configurado para girar no sentido anti-horario (COW)
para o comando de rotacdo de avanco.

Valores iniciais

CCW para o comando de
rotacdo de avango, CW
para o comando reverso

Ao definir itens nas definigbes Basic de Servo Parameter, preste atencdo aos seguintes parametros.

Definicdo para o sistema
de amostra

CCW para o comando de

rotacdo de avango, CW
para o comando reverso

Servo forced stop
selection

Ative esta opcdo para permitir o uso do sinal de entrada da
parada forcada (EMZ2 ou EMI).

O valor inicial & definide como [Enabled] per motivos de
seguranca. Mo sistema de amostra, o sinal de parada forcada
do servo ndo é utilizado. Por isso, defina esta opcéo como
[Disabled].

Enabled
{O sinal de entrada de
parada forcada EM2 ou
EM1 & utilizada).

Disabled
{MNem o sinal de entrada
de parada forcada EM2
nem EM1 & utilizada).
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fm Definicdo de parametros do servo (Pecas componentes) ) :zm

Defina Component parts de Servo Parameter.

& MELSOFT Simple Mation Madule Sstting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:F¥S5-4055C-5[]-Serva parameter] [
i project Edit View Online Window Help
236 [ o 100% Nio@ | iEEAS,

[ Puisl v] +Read [E Set To Default JoVerify [ Parameater Copy

i Open MSave As

e Selcted tems Wrte | | ong i |

' ) Component par
- Operation mode L L L Aaig
B- Common
| Basic Regemerative option(““REG) Erake outpub(MER)

Extension ;g“ N ““;"g T luses electromagnetic brake interlock (MBR)

. option is nat -

Extension 2 e Sratuse } Electramagnetic brake saquence oulput

Alarm settin ms (0-1000)

Tough drive

-
Battery(®ABS, **COP4)

Torque control absolute pos. detecton system sel, e ———
= Servo adjustme Disabled (Used in ncremental system) - } Encodar cable(®C0P 1)
{ - Basic Home pas. set condrtion sel. Encoder cable communication methad sel,

Extansion

Lphase must be passed - B v
Assistant Filtar 1 . 4y
L oAl L
Filter 2

Definicdo para o
sistema de amostra

Item do pardmetro Explicacdo da funcio Valores iniciais

Selecdo de sistema de Disabled ernabled
deteccio de posicdo i ini i - .
eccdio de posic Selecione Used in incremental system ou Used in (Used in incremental | (Used in ABS pos. detect
absoluta/sistema ABS pos. detect system.
incremental system) system)
Selega? ?a cundu;.i':lcr:' de | Quando se EEIE_C|E:na_ Z-phase must not be passed", 7_phase must be 7_phase must not be r
definicio da posicBo | o retorno a posicdo inicial pode ser executado sem
A T passed passed k4
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fm Definicdo de parametros do servo (Pecas componentes) ) l:za

] MELSOFT Simple Motion Module Satting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-405SC-5(]-Servo parameter] I
: project Edit View Online Window Help —
136 [T 1007 Qi@ iEsE el

[ Auis] -] +Read [ Set To Default Joverify [l Parameter Copy

i Open [™Save As

?Birncun dor T (T

- Operation moce - .

E-Common

= Basic Regenerative aplion(**REG) Brake output{MER]
Extension e e | Uses electromagnetic brake interlock (MER)
Extension 2 {egen. option ia ot 1ed hdl Blect omagnetic brake sequence culput
Alarm setti mes (0-1000)

{ - Tough drive

o Dahye PR

oy

-~ Position contra Battery(“ABS, **C0P4)

Torgue contral Abznlite pas. deteckan systeem gel, ——— 5

i Servo adjustme Disaled (Used in ncremental system) = Encoder cable(=*COP1)

{ - Basic Home pas. set condition sel. Encoder cable communication methad sel,
Extension T Sp— - = -

Assistant Filter 1 : —

Filter 2

Definicio para o
sistema de amostra

Item do pardmetro Explicagdo da funcdo Valores iniciais

Selecdo de sistema de Dicabled Enabled
deteccdo de posicdo i ini [ o .
eccéo de posi Selecione Used in incremental system ou Used in (Used in incremental | (Used in ABS pos. detect
absoluta/sistema ABS pos. detect system.
incremental system) system)
Selegaq_:l t_:la cnndu;.?m" de | Quando se EEIE_UE:na_ Z- phase must not be passed”, Z-phase must be 7-phase must not be
definicio da posicdo | o retorno a posicdo inicial pode ser executado sem cced ccad
inicial esperar que o motor gire uma vez ou mais. pa pa
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>m Definicdo dos dados de posicionamento ) 000

Defina os dados de posicionamento com base na operacio padrao do sistema utilizado neste curso.

Ma proxima pagina, acione a tela atual e configure a definicdo dos dados de posicionamento.

- . -
B HELRCAT Sempia Mosen Maduls Seming Funceen O WHELBIC o FYFLE. 40885 8_samphe.gad - [03:005-4088C-8])-Axi @] Peationing Data] (K= '-"f“
| Progect fot ew  Onbne ool piedow  Heip -oN
(XM oo lARER,
pt ' S OLFXS-S0REC. 6| um @, X
Frogec
[esplas Fitey | Duaplay A1 L) Gt feting dsmstan] | e Samdabens inghtmna b Covaransd Speed Lk Betomabs fub Aot Co
I o i
7] i5 - a, Conbol mathad :L:"PL"::H "‘::'&”' M::m Paubarg addam Aup adaums Comwaaed ipasd [l bwa s
w T Syt 1 ,  |0TAEE Lres 1 & LW 013080 1B 8 Blm 000 e
I s bararsg Covan]
2 i L & i 1 530 3.0 Bl BE00 O rmien i en
e — '
r ¥
g B Pesitning Dat .
& Axi =1 Posibonng Dat Fasiany Cormant
. . L L 5 B I -
a
r
a
L]
——
1]
W Lo
1
by
12 .
ety Lo
] —
e 1 poraresy
14
=t -
L]
o Barerg -
& =
i
il
i Lo
Satbrg Frocedurs of i 1B
b Srvoie Viphon Hodue SRy p—
SIED | | Sepie Moo Hode ]
P-4 by
siep 21 Sei the syvsien confipuraion o s i) LB
| ] system semng a ;
alep 3 Sel e pirarete ey —
: o -




ri.‘ﬂ MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_FOR. l = e
w
m Definicao dos dados de posicionamento ) 00c

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Axis #1 Positionin... [ =|l=) &J

! Project Edit View Online Tools Window Help - O M
: 86 G2 (7 ey A | 100% o mEmm -
Project
— Display Filter [Display All "’] [ Data Setting Assistant ] [ Offline Simulation ] [Autumaﬁc Command 5S¢
(53 & 2]
B i 01:FX5-4055C-5 Mo. |Operation pattern Control method in'ﬁglrspgfat;:d A?;Eﬁ; on DE;;EE? on Positioning address
= . . :
= System Setting - 1:CONT 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 100000.0 pm i
11t System Configuration <Positioning Comment:-
” Mark Detection 2 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 0.0 pm .
<Positioning Comment
‘arameter
ervo Parameter 3 “Prgitinni
o == <Positioning Comment
= % Positioning Data 4
._i‘;} Axis #1 Positioning Data <Positioning Comment
ﬁ Axis #2 Positioning Data : <Positioning Comment:=
£ Axis #3 Positioning Data
. B
£ Axis #4 Positioning Data <Positioning Comment:
i §% Block Start Data 7
o _ <Positioning Comment
i §& Synchronous Control Parameter
- o e 8
g B Cam Data <Positioning Comment =
[+ E. Simple Motion Monitor g
g [ Servo Amplifier Operation <Pasitioning Comment=
digital Oscilloscope I
m_l' b e lenne <Positioning Comment:=
Dcitinminn Commant = A definicdo dos dados de posicionamento esta concluida.
Clique em (@) para avancar até a préxima tela.
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m Escrevendo no Médulo de Simple Motion

) 00c

Criine

Debug Diognostics  Teol Wik
Spacity © l)mmm.

Py ——

i

Write 1o LC

YT

Remote Operation(s).

Safety M.C Operation, .
CPU Memory Operation.

Ouleta PLC Data,

User Data(l) »
Set Clock,

Morstor({M ) .
Watch(T) .
User Authentcation. »

Escreva os parametros definidos e os dados de posicionamento no modulo de Simple Motion.
Antes de escrever, salve o projeto. (Consulte a Segao 2.2.7).
1) Selecione [Online] - [Write to PLC] no menu, para exibir a janela Online Data Operation.
2) Selecione a definicdo do modulo de Simple Motion.
3) Clique em [Execute] para comecar a escrever os itens selecionados no médulo de Simple Motion.
4) Clique em [Close] quando terminar de escrever.
Ligue o PLC quando terminar de escrever.

Online Data Operation

| Gusley et Related Fyxtons

B ) — ) | B )

<=2y

Pacametar ¢ Progam(®) | | Selet gl | Legend
Open/Cose AT J ‘[Dmhﬂ W‘ ® CPUBuiltaMemery B SD Memory Card .‘ Intelligent Function Modue
Module Name Data Name * ] rl Detad 1te Last Change Sae (Byte) .
My FXS-48S5C-5 samplo 0l
@ Pacameter 0
’ System Pav ame ter fCPU Pav ame ter | 2) 151207 1458:56 Not Calosabon
a Madube Parameter | [ | pramy 15/1207 14:58:56  Not Calasaton -
B sngle Motion Modue Settng:01FXS, I _ Detad W015/11/27 16:22:24 | Not Cakulaton
B Memory Card Parameter  — 2015/13/27 16:02:02 | Not Cakadation
W Remote Password J 015/11/27 16:02:02 | Not Calodason
&5 Global Label 0l
) Giobal Label Setting Ol 2015/12/21 ¥:47:11 | Not Cakudabion
s Program O
# maun 7 2015/12/21 1W:47:00 | Not Cakudabon
@ Pou ] -

E exibida a janela contendo uma mensagem de confirmacao
para sobrescrever a memoria flash ROM. Clique em [Yes].

Y

|

l

MELSOFT GX Works3

continue?

Overwrite contents of flagh ROM. Are you sure you want to I

Resorpuen Ik 587/ 10200

Re210amon I 0 0aB

L R

Paramanen 912102400

Ogvice Commarn 20402

] |

Devics Commaro 000

] .4

Legend Dets Mampey
d Pogram (13162400
|
0 Nemany, Qe
Pogam e
4) '
. \
e JE % ] <

LY
A2945 60000500
L)
Bl
e
Lk
‘ Lecos
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»m Verificagdo da operacdo ) 000

Verifique a operacéo do sistema neste curso.
Antes de verificar a operacao, defina alguns itens para que a buffer memory possa ser monitorada na janela de monitoramento

do GX Works3.

1) Selecione [Tool] — [Options] no menu, para exibir a seguinte janela.

2) Selecione [Monitor] — [Ladder Editor].

3) Defina [Monitor Buffer Memory and Link Memory] de "Operational Setting" como [Yes).
4) Clique no botao [OK].

Tool | Window Help Options ]
Memory Card »
Check Frogram... 23 Project B Display Setting
Checic Parameter... ii*} Program Editor Display Format of Monitoring Value Decimal -
Confirm Memory Size (Offine)... :J Other Editor Display Lines for Monitoring Current Value Show Always T
Module Tool List.... 3, Edit 3}3 Operational Setting
Drive Tool List... # Find/Replace onitor Buffer Memory and ermc Yes -]
Profile Maragement » # Monitor Display Monitored Value by Device/Label Name ¢ No -
F B Setting for Automatic Registration to Watch Window
Set Automatic Registration Destination Not Specified |l|
SFC Diagram Editor Monitor Buffer Memory and Link memory
22 Online Select whather to monitor buffer memory and link memory during monitoring
= Convert ladders. Scan time of PLC will be lengthened depend on the setting.
#a Intelligent Function Module
iQ Works Interaction
| gwot. [ Beet. |

Back toDefaut | | Back toUserDefaut | | Set as User Default 4) ( ox ] |( Cancel |
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@ Operacio 10

Verifique o funcionamento com a operacdo JOG.

MNa proxima pagina, acione a tela atual e verifique o funcionamento com a operagao JOG.

W 01:FNS-S0SEC-5 - s Monkar

A FanEa~R
Axis Monitor ot Tt kesiptaes)  w| Focos (e v |E wn—l | ml—-rul M. Irvfosrsmstinn Lt

- ]
108 S i 1 2 ERADE O
wxre. [ o
108 S ik 1 < Sarm TH
wxre [ o
@ M S=Frrred winp gl ICAT1]]
sy
Mmhe L R34
g TSt B feterion
amhe. 1 23 4
i TLEBAS G e SRR
amhe. 1L 23 4
B 51 e e Bl el BRGALAT)
9 LISk Dot cycte ew faglUMEAI]
(13 Cpmerariorn Sy (L) 19020080
.
1 o b e L RO
| 0w
:llu.m-. of imsh ROM wriplL WS04
o e
:llu.ﬂ-u-.lqﬁ-t—-.—--_
Lompicte of srenhg b grec
LI ——
Woarting b romansnd sorepted
it 131 T 50 ey il G 11]
| Stopprcd




ki MELSEC iQ-F Series Simple Motion Module_POR Ll S

»m Operacao JOG ) 00c

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-4055C-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-5ervo parameter] [ = | (=l &J

! Project Edit View Online Window Help - O M
36 B (75 s A | 100% oo REamE -

|@ Axis1 v| +«]Read [E Set To Default Jg;verify [0 Parameter Copy

: f® Open ™Save As

o ﬁ N == Function displz =
t[t] System Configuration ~Operation moj _
‘: —EEE e e - & Commeon 2 Rotation direction(*POL) Encoder output pulse(*EMRS, *EMR,, *
, Mark Detection - Basic Rotation direction selection Encoder output pulse phase
% Parameter . Extension [CW dir. during find. pls. input, CCW dir. during rev. pls. input T] | Advance A-phase 90° by CCW E
& Servo Parameter _
= §% Positioning Data -+ Extension Forced Stop(*ACP1) Number of encoder output pulse
—_— - , - Alarm set
i §% Block Start Data Servo forced stop selection |
m 6% Svnchronous Control Par -- Tough dri
i § Synchronous Control Par{gs ) [Enabled {Use forced stop input EM1 or EM2) V] Enc
—— - Drive recc
- Component pi =
P B T— . Zero speed(Z5F)
Servo Parameter Help o x

ROTATION DIRECTION/MQOVING DIRECTION ‘;‘

Select the rotation direction/moving direction of the command input pulse.

A verificacdo da operagdo JOG esta concluida.

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

Link list

Host-192.168
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>
m Retorno a posigéio inicial

Efetue o retorno a posicéo inicial do tipo de dados definidos neste curso.

Na proxima pagina, acione a tela atual e efetue o retorno a posicao inicial.

W 07 FXS40SEC-S - Aate Mot

e _EgsEasz

- Conal mecee (285)
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>
m Retorno a posicao inicial

% 01:FX5-4055C-5 - Axis Monitor

e [EEH%n/Eo =

Axis Monitor Monitor Type: | Axis(Qutput Axis) Module Information List

Axis #1 @ |PLC READY(U1¥G5350)
Md.28:Axis feed speed 0.00 mm/min @ [READY(U1¥G31500.0)
Md.44:Positioning data No. being | @ |5mchmnizaﬁm flag(U1¥G31500. 1)

executed
Md.47:Positioning data being @ |All axes servo ON(U¥G5951)
Md. 108:Servo status 1 : READY OM

executed : Operation pattern
Md.47:Positioning data being laxisno. il 2 [3 |4
executed : Control method

Md.47:Positioning data being Md. 108:Servo status 1@ Servo ON
executed : Acceleration time No. laxisno. il 2 (3 4]

Md.47:Positioning data being :
executed : Deceleration time No. Md. 50:Forced stop input{U0¥G4231)
Md.47:Positioning data being BUSY

executed : Axis to be -

nterpolated AxisNo, |12 |3 |4
Md.47:Positioning data being ~ Md. 31:5tatus : Error detection
executed : M-code |mdS No. | 1 | 2 |3 |4 |
Md.102:Deviation counter 0 pulse
Md.103:Mator rotation speed 0.00 r/min Md. 3 1:Status : Axis warning detection

. AxisMo., |1 |2 3 4
Md.104:Motor current Md.31: Status: HPR request | [1]2]3 (4]
Md.108:Servo status 1 ﬂag muda para OFF. @ |Md.51:AMP—IE55 operation mode{U 1¥G4237)

alarm
Md.108:Servo status 1 | Md.31: Status: HPR complete @ |Md.133:0Operation cyde over flag(U1%G4239)

warning flag muda para ON. [ 134 Nnaratinn timafl 11¥2400)

Positioning Complete

Md.114:Servo alarm -
Md.31:5tatus : HPR request flag |OFF

?;EEI:SG'IUS : HPR complete | Cligue em () para avancar até a préxima tela.

A verificacdo da operagdo do retorno a posicéo inicial esta concluida.
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m Controle de posicionamento

Verifique a operacdo com o controle de posicionamento.

MNa proxima pagina, acione a tela atual e verifique a operacdo com o controle de posicionamento.

W 0] ETORC . < Ay Moraess
'a !'Ih ra=p
Al Bk e

e e (o _x| et (x| [ ot | [ i |

I M JFaed carert sl
Mg ] Mgchine Sl v
Ml 1o e M

Mot 14y g M
bl Hcons posration Eatas
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>
m Controle de posicionamento
W 01:FX5-40S5C-5 - Axis Monitor ‘ .,‘

e [EEH%n/Eo =

Axis Monitor Monitor Type: | Axis(Qutput Axis) ~|  FontSize: 8 select |Module Information List

Axis #1 @ |PLC READY(U1¥G5350)
Md.47:Positioning data being @ READY(U1¥G31500.0)

executed : Control method

@ |Synchronization fi 1¥G31500,
Md.47:Posttioning data being Syn ag D
executed : Acceleration time No. @ |All axes servo ON{U1%G5351)

Md.47:Positioning data being Md. 108:Servo status 1 : READY ON
executed : Deceleration time Mo. | Aotis No - 2 | 3 | a |

Md.47:Positioning data being
executed : Axis to be Md. 108:Servo status 1 : Servo ON

T laxisvo. il 2 [3 4]
Md.47:Positioning data being B
executed : M-cade \Md, 50:Forced stop input(U 1¥G4231)

Md.102:Deviation counter 0 pulse BLSY
Md.103:Motor rotation speed 0.00 rfmin |Am‘s No. | 1 | 2 |3 |Jl |
Md.104:Motor current value 0.0 %

Md.108:5ervo status 1 : Servo
alarm

Md.108:5ervo status 1 : Servo
warning

Md.114:Servo alarm - AxisNo. [1]2[3 4|
Md.30:External input signal : oN @ |Md.51:AMPess operation mode(U 1£64232)

Lower limg
@ |Md, 1331 ti fi 1¥G4239]
L“ﬁ;’;‘?ﬁ Md.31: Status: HPR complete flag muda para OFF. bk 153 Operan e over ool o)

Md.31:5tat,<: HPR request A veriﬁcafao da operacdo do controle de posicionamento

Md.31:Status : HPR complete esta concluida.
flag

Md. 31:5tatus : Error detection
AxisNo, 12|34

OFF

OFF Md. 31:5tatus ; Axis warning detection

Clique em () para avancar até a proxima tela.

0 times |
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@& Resumo deste capitulo ) 0006

Meste capitulo vocé aprendeu:

« Criar um novo projeto

« Criacdo de programas ladder

Definicbes de parametros para o médulo de Simple Motion

+ Verificacdo da operacao

Pontos importantes

Criando um novo projeto +  Utilize o MELSOFT GX Works3 para criar um projeto e um programa de sequéncia.
+ O conteudo deste curso requer o MELSOFT GX Works3 da versdo 1.011M ou
posterior.
Criac8o de programas de sequéncia « 0 uso de identificacdes e blocos de fungdes (FB) elimina a necessidade de se

lembrar dos dispositivos durante a programacgao.

* Assinale a caixa "Enable Multiple Comments Display" e as caixas "Target" de cada
idioma, para mudar o idioma dos comentarios nos programas de sequéncia.

Definigbes de pardmetros para o + Cligue duas vezes em [Simple Motion Module Setting] no menu do MELSOFT GX
modulo de Simple Motion Works3 para abrir a janela Simple Motion Module Setting Function.

Verificagio da operagio « Cligque duas vezes em um dispositivo enquanto pressiona a tecla SHIFT para mudar
seu status de Deslig. para Lig., e vice versa.
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>m INICIALIZACAO DO CONTROLE SINCRONO

Este capitulo descreve o controle sincrono, especialmente o parametro de controle, os dados de posicionamento, e a

verificagdo da operagao com controle sincrono.

A operacao do Eixo 1 é a mesma descrita no Capitulo 1.

Consulte os Capitulo 1 a 2 para ver detalhes sobre os parametros e os parametros do servo.

Para ver o diagrama de padroes de operacao e as especificagdes da maquina, verifique o seguinte arquivo PDF.

Detalhes do sistema de amostra (controle sincrono) <PDF>

‘‘‘‘
-
et
e
Pt g PN
4
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> — - 000
Configuracio do sistema )
A secdo a seguir mostra a configuragéo do sistema de amostra utilizado neste capitulo.
B FX5U-32MT/ES FX5-4055C-5
e . Disjuntor Cabo Ethernet
de caixa moldada =
. {MCCE)
- CP
¢+ x_
I i
CP
e X _ F||qntE de _ + =
4 vt MELSOFT GX Works3 =
1
- .
Disjuntor #... d Disjuntor
de caixa ‘B de caixa
maoldada l moldada
(MCCB) Cabo S5CMNET I v (MCCB)
{MR-J3BUS_M)
g Contator MR-14-10B Contator MR-14-10B -
-hlt magnético magnético
e (MO) (MCQ)
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(=] -t

} Configuracio do sistema

D ] v Joc

= I'.'IIIrIII:IILI'.'H:ﬂLr

- |dezw |

Disjuntor
de caixa
moldada

{MCCB) Cabo S5CMET I

(MR-J3BUS_M)

Contator
magnético
(MC)

MR-14-10B

Cabo de alimentagao

do servomotor

Cabo do encoder

HG-KR13

" !] Disjuntor
‘B de caixa
.‘ moldada
mew® (MCCB)

Contator
magnético
(MC)

MELSOFT GX Works3

MR-14-10B

Cabo de alimentagdo do servomotor

- Cabo do encoder

HG-KR13

2/2
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m Procedimento de inicializacao do controle sincrono ) ooc

A secdo a seguir mostra o procedimento de inicializagdo do controle sincrono.

(1) Definigdes das configuragdes do sistema sesssssess Spcdo 3.3.1
4

(2) Definigdes de parametros e parémetrn_s do servo sessssssss Spcdo 3.3.2
4

(3) Definigdes dos dados de posicionamento sesesssees Secdo 3.3.3
4

(4) Definigbes de parametros do controle sincrono ssssssssss Secio 3.3.4

= Definigdes de pardmetros sincronos
= Definigdes de pardmetros do eixo de entrada
= Transi¢do da janela de pardmetro de controle sincrono

4

(5) Criagdo de dados de cames sssssssess Spcdo 3.3.5
= Criando novos dados de cames

= Criacdo da curva de cames
(6) Escrevendo no Modulo de Simple Motion sesesssees Secdo 3.3.6
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m Criacao de parametros para o controle sincrono

Crie parametros para o controle sincrono.

m Defini¢oes das configuracoes do sistema )

Configure um sistema de 2 eixos.
Adicione um eixo na janela System Configuration.

S MELSOFT Simpis Motion Mo Settng Funchion D EMELSEC i(Q-FYFXS-20S5C-S_sampie, g3 - [01:F)5-4085C-S ~ 2.
] m ESt View Oriine qus tindow  Help . Chave rotativa
% e SiwoQ Ingae B FX5-40SSC-S de selecdo do eixo (SW1)

# 01:FX3-40SSC-5{]-Syste_..

€7 SSCNETIII/H

P
0 ®
®

e | <o
Chave de definicao do

MR-J4-10B MR-J4-108 numero do eixo auxiliar (SW2) (Nota)

Amplifier Setting[Axis »2] i :
(Nota) Desative todas as

Servo Anghfier Information chaves de definicio do

Servo Amplher Series | MR-34(W) 8 (R) - ) numero de eixos auxiliares

- - (SW2).

Ampither Oper aton Mode Standard - \ J

Use as Wiua Servo Ampifier
External Synchronous Encoder Inpaut

[— - Ordy MR- J48-R) which is compatbie with
scale measurement mode can be used.
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»m Definicoes de parametros e parﬁmetrns do servo

Defina os parametros e parametros do servo para o eixo 2.

Select the machine componenis;, and entey e machine dats o automsbcally set The hasr parameters 1
(rn? seting, Mo, of pubtes per rotaton, moseement amount per roteton and urt sagrScaton)

Machwne Components Corrveyor -
Lt Sattng b -
Oty damater of ol T8] oo ]
BT e FLa%e [N T

4 Calcuiate reduchon rabo by teeth or dameters  Bedborton Rt Seting
Encocer Resolnon S04 e ]

Sattrg Slange

o

+ |_ Lompute Bamr Farametes |

Bume Paramet=s 1 | N0 SETNG L
. of Puimes pe Blotason LTISELINT e
i et Amourt per Somston EETEAEIE Tum
rvement mount Puise
i Maorvoston 1om 1 T Liscd

s & result of calodston, some aTor ooours 0 the movesent ssount
Apphyng the: calouaton result sbove.

JoL mart i peform s about o [l fthe emor for e movesent smount 0.0 [

Ok 080 & refiesct by Shes s powrmmesters, 1 o

Do Caluiaton

A secdo a seguir mostra os detalhes da definicdo da engrenagem eletrénica para o transportador de correia.

R
[Entradal
Item Descricdo

Machine Convevor
Components &
Unit Setting O:mm
Outer diameter of
Roll 50000.0 [pm]
Reduction Gear
Ratio (NL/MM)

Lado da carga 1

[NL]

Lado do motor 1

[NM]
Encoder resolution 4194304 [pulse/rev]

[Calculation Result]
Item Descricdo

Unit Setting O:mm
Number of Puises | ;55085333 puise
per Rotation
I'u'lcwemer_ﬂ Amount 6478422.3 um
per Rotation
Unit Magnification 1: x1 Times
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»m Definicoes dos dados de posicionamento

Defina Axis #2 Positioning Data.

&l MELSOFT Simple Metion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-40SSC-5_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-S[]-Axis #2 Positioning Data] [ = | ) ]
Em]v:t Edit View Online Tools Window Help -8 X
F 3R Lieog |npme .
Tr— < jiopcasscsnopenc. [EITICERCECTUTTEmY -]
Cisghay Fiter | Dasplay A | [ CataGetling Assstant | |  OffineSmuabon | | Aytomalic Command Speed Cale, | | fyutomalic Sub dec Cale, |
Mo. | Cperstion pattem Contrel methed e, | Aimelswon | DecewlVOl | posterng address | Arcaddess | Commard seed | Dwel tr
3 ETE ©zh:nC Linsar 1 - 0:1000 0: 1000 1570796 m 0.0 m 2000.00 mewjmir 0 me
" torng Comment
i g Cceement
2 meril
r 4 sty L eriienl
- J-:.: ﬁ.srl; .: MIWIW [:'ﬂtﬂ ' gty Comment
FoAxis &1 Positioning Dat
v . ] .
& Al wd Pogti ng Data @i Corsimenl
. , |
B ' mmEtil
? it
10 .
11 .
13 .
o i
mn
=151 Imsait ML

No Operation Control Axis to be Acceleration Deceleration Positioning
: pattern system interpolated time No. time No. address
INC 1570796
1 0: END \ - 1:1000 1:1000
linear 1 LT

0.0
pm

Command
speed
2000.00
mm,/min

0 ms 0
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@EXI Definicées de parametros do controle sincrono ) @00

Defina os parametros para o eixo 1 que € sincronizado ao valor atual de alimentacdo do eixo de entrada (eixo 2) na operacéo
do came.

Defina o tipo do eixo de entrada do servo para o eixo principal.
(Defina "1: Feed current value" para o eixo 2)

Input axis parameter

LB BRI Defina o parametro de controle sincrono do eixo 1.

parameter

A configuragio de eixos de saida conectados ao eixo principal &
Synchronous control exibida.
image A configuraciio de eixos de entrada/saida pode ser verificada

rapidamente.
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>
m Definicoes de parametros sincronos

A secdo a seguir explica as definicdes que sincronizam o eixo 1 ao valor atual de alimentacgédo do eixo 2.
Selecione [Axis #1 Synchronous Parameter] no menu de Navegacao, e selecione [Main shaft (Main)] para exibir os

parametros do eixo principal.
2 MELSOFT Smpie Mot 0oule Settng Functon DIWMELSEC Q-FIrxS-4055C-5_8

Project Ot Yew Qriies  Jndow beip

% © Ao inaAE,

Item

Altere os seguintes parametros. Utilize os valores padrao para os parametros sincronos diferentes dos descritos abaixo.

Descrigdo

Pr.400: Type 1: Servo input axis
Main shaft Main input axis No.
Pr.400: Axis No. 2
Pr.438: Unit 0:mm
Cam axis cycle unit setting r
Pr.438: Number of decimal places 0
Output axis Pr.439: Can axis length per cycle 157.0796 mm
Pr.441: Cam stroke amount 100000.0 pm
Pr.440: Cam No. 1
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(=] -t

>m Definicoes de parametros do eixo de entrada

) ] v Joc

| Project Edt yww Qnkne  Toow  Window  Help
H3ets] T A9 . inBRR,

Dy Fifte &) frpus Aees

[
+ I ammand Geoeralass Arn
Sl W A

‘]"lF.":':' Sonipiy Moticn Moduly Setting Functon DIVMELSEC (Q-FeF) 5405505 _parmpiy

gxd - [01:EX5-S055C-5] |-Irput A... il iy

e R e
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Servo input axis Pr.300: Servo input axis type

A secdo a seguir explica as definigdes que sincronizam o eixo 1 ao valor atual de alimentacéo do eixo 2.
Selecione [Input Axis Parameter] no menu de Navegacao para exibir a janela Input Axis Parameter.

Altere os seguintes parametros. Utilize os valores padrdo para os parametros dos eixos de I/O diferentes dos descritos abaixo.

Descrigdo

1: Feed current value
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m Transicao da janela de parametro de controle sincrono

D ] v Joc

A secdo a seguir mostra a transi¢do da janela de parametro sincrono.

[Parametro sincrono]
w MELSOFT Snpld t pdube SEttrg Fusct VMELBEC &yl

Progect EdR  Wew [nbne  Yndow  Hilp

(2) Clique em [Synchronous Control Image]
para abrir a tela da imagem.

a6 [ 0T b i

T | LD ol

[T e Tl

Sipin hiimsiain casitrsl mishale wetlisg el e h sssdile paisseter
Fam shali

i inpul anis ¥
. AT e v g s
P, 00 s

ki il asis

(1) Selecione [Axis # 1 Synchronous Parameter] no menu. e et
Em seguida, o parametro sincrono do eixo 1 pode ser alterado.

Ta W [ersrranalon
Main shall chtch
Hamm shalt dbeteh codlbnel seiting

Pr W1 DA ol e U ki T [
Py, a0y OF pontrngl iedadd PO Condrdl ol

[Pardmetro do eixo de entrada]

iy HT el T N P - Fdvooa Fersw Enrg Iymoyonaa Coran Imege

B #] doy 87 Avm 47 o 84

(3) Selecione o eixo principal para abrir o parametro do eixo de entrada.
E possivel definir os parametros relacionados ao eixo de entrada (eixo 2).

[Synchronous control image]
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»m Criacao de dados de cames

Crie dados de cames.

Na proxima pagina, acione a tela atual e crie dados de cames.
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S

>m Criacao de dados de cames

) ood

j MELSOFT Simple Motion Module Setting Function D:¥MELSEC iQ-F¥FX3-405SC-S_sample.gx3 - [01:FX5-4055C-5[]-Cam Data F‘-.I-:l.DCIl[]]I. = | (=] |_i&l

PN [T My A 100%

! Project Edit View Online Window Help

- X

S YoM -1

Mavigation o=

P

= i 01:FX5-4055C-5
2 " System Setting

creleration =[] Jerk =—

s

Point Data

Display Magnification
Width 100 SgHeight 100

- o [ W/H 10086 Screen ]

§ Parameter

#” Servo Parameter

—E-_‘-

© % Positioning Data

\

e % Block Start Data
[ +] @ Synchronous Control Param
= & Cam Data

 Cam_Data_List

i L, Simple Motion Monitor
[ Servo Amplifier Operation

.

[ +]

90.00000 150. 00000 270.00000 350.00000

[degree]

m

I < | Fine-tune the cam curve by section

W Digital Oscilloscope

d [degree] Stroke [%0] Cam Curve -
236.47400 100.0000000 Constant Speed
0.00000 0.0000000 FslEde ==

A criacdo de dados de cames esta concluida.

Clique em () para avancar até a proxima tela.

Host-192.168.3.250
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>}m Verificacdo da operacao para controle sincrono ) 0O0C

Verifique a operacdo do controle sincrono.

Antes, salve o projeto. (Consulte a Secdo 2.2.7).

Depois de salvar o projeto, escreva os parametros de controle sincrono e os dados de came no médulo de
Simple Motion. (Consulte a Secdo 2.3.6).
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) o000

Iniciando o controle sincrono e verificando a operacao

Inicie o controle sincrono e verifique a operacéo.

MNa proxima pagina, acione a tela atual, inicie o controle sincrono e verifique a operacao.

W 01:F-S05E0-5 - Aws Mgniter

4 =mgeEaan
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w»
m Iniciando o controle sincrono e verificando a operacao

% 01:FX5-4055C-5 - Axis Monitor

I EE L ET

Axis Monitor v] Font Size:

Monitor Type: [Ast{Dumut Axis)  select Mo | Module Information List

@ |PLC READY(U1¥G5350)

@ |READY(U1¥G31500.0)

@ |Synchronization flag(U1¥631500. 1)
@ |All axes servo ON(U1%G5351)

Md. 108:5ervo status 1 : READY O

Axis #1
Md.20:Feed current value 0.0 pm 157079.6 pm
Md.21:Machine feed value 0.0 pm 157079.6 pm
Md.23:Axis error Mo. - -
Md.24:Axis warning Mo. - -

Axis #2

Md.26:Axis operation status

Md.28:Axis feed speed

Synchronous Control
0.00 mrm/min

Waiting
0.00 mimy'rmin

Md. 108:5ervo status 1 : Serva OM

Md.44:Positioning data No. being | _
executed

Md.47:Positioning data being

executed : Operation pattern |Md.EU:Fur::ed stop input(U 1¥G4231)

Md.47:Positioning data being BLSY
executed : Control method
IM.-J AT Onrtinnina Aot haina

Positioning Comnplete  Positioning Complete

laxisho. N 2 (3 (4]
Md. 31:5tatus : Error detection
AxisNo, |12 |3 |4

< Imagem da operagdo >

Md. 31:5tatus : Axis warning detection
AxisNo, |12 |3 |4

@ |Md.51:AMPess operation mode(U1%G4232)
] |Md. 133:0peration cyde over flag{U1¥G4239)

|Mr| 1324 Minarstinn Heosd] 11¥50053%

A inicializacdo do controle sincrono e a verificagdo da
operagao estdo concluidas.

Clique em [} para avancar até a proxima tela.
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>m Verificacdo da operacdo com osciloscépio digital

Verifique a operacao com um osciloscopio digital.

MNa proxima pagina, acione a tela atual e verifique a operacdo com um osciloscopio digital.

-

r
¥ _ - e . o d—

e Edf Vew Action Onle Tools  Help
=1 RN ] R K dull FH
2

Ly My

(4’3 4 4 | |niN

b Conivnpal Mede gy Counb Flarnh Fime
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m Verificacdo da operacdo com osciloscépio digital

I pigita oscope - D:¥MELSEC iQ-F¥FX5-4055C-S_sample.gx3 - 01:FX5-4055C-S = O

! File Edit View Action Online Tools Help

=Y 1]l AL ]
Verifique se a forma de onda dos dados de came criados corresponde ao [ —— 12 Tr.1 ) T
valor atual de alimentacdo do eixo 1 no osciloscopio digital. _ ]
(A exibicdo do grafico varia de acordo com os intervalos de parada da Eixo do came 1 valor atual do ciclo
amostragem). Eixo do came Valor atual de alimentacdo
MVelocidade do motor
WORD i 8T 1 -
N MValor atual do motor

m

CCNCRC RO

;ﬂ 7] -
'°'°°°E.F_.:3 7] |

& Scale | AUTO ~|

1000, O re = e . P . n . -
A verificacdo da operagdo com um osciloscopio digital esta concluida.

L_

J

& Continual Meds  Trigger Counts Finish T
Simulation (1.1) MODE Digital OSC

3 Sfafus 5TOP

Clique em (@) para avancar até a préxima tela.
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m Resumo deste capitulo

Meste capitulo vocé aprendeu:

* Configuracdo do sistema

Pontos importantes

Configuracio do sistema

Procedimento de inicializacio do
controle sincrono

Criagio de parémetros para o controle
sincrono

Verificacdo da operacio para controle
sincrono

+ Procedimento de inicializacdo do controle sincrono
+ Criacdo de parametros para o controle sincrono

« Verificacdo da operacdo para controle sincrono

Para adicionar um eixo, defina os servo amplificadores e os nimeros dos eixos de
controle com a conexdo SSCMETII, adicione e faca a conexdo elétrica dos
servomotores, e configure a definicdo com o MELSOFT GX Works3.

Assim como no procedimento de estabelecimento de um sistema de servo com o
modulo de Simple Motion série MELSEC iQ-F, defina a configuragdo do sistema, os
pardmetros, os pardmetros do servo, os dados de posicionamento, e os pardmetros
do controle sincrono, crie os dados de came, e escreva os itens definidos no modulo
de Simple Motion.

Os parametros para o controle sincrono incluem os pardmetros sincronos, os
parametros do eixo de entrada e os dados de came (cam curve).

Na janela Axis Monitor, & possivel verificar o status do controle sincrono.

Use um osciloscopio digital para verificar o status do controle sincrono em um
grafico.
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> Teste Final ) 0006

Agora que vocé concluiu todas as ligbes do curso Modulo de Simple Motion Série MELSEC IQ-F, vocé esta pronto para fazer
o teste final.

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

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

Vocé pode fazer o teste final quantas vezes desejar.

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

Resultados da pontuacao

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

Respostas corretas : 5

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

Porcentagem: 100%

Continuar ‘ ‘ Rever

= Clique no botdo Continuar para sair do teste.
» Cligue no botdo Rever para rever o teste. (Verificar a resposta correta)
« Cligue no botdo Repetir para refazer o teste.
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> Teste Final 1 ) ooc

Selecione o software necessario para realizar o controle de posicionamento com o modulo de Movimento Simples série
MELSEC iQ-F .

- MELSOFT GX Works2
~ MELSOFT GX Works3
~ MELSOFT MT Works2
~ MELSOFT GT Works3
" RT ToolBox2

Resposta ] [ Volta ]
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> Teste Final 2 ) ooc

Selecione o ndmero do eixo de controle correto do servo amplificador para o Eixo 1.

=, =,

Chave rotativa de Chave rotativa de

selecdo do eixo (SW1)

selecdo do eixo (SW1)

Chave de definigdo do Chave de definigdo do
numero do eixo auxiliar numero do eixo auxiliar
(SW2)

Resposta ] ’ Volta ]
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> Teste Final 3 ) ooc

Selecione o método correto de ligar ou desligar um dispositivo arbitrario no programa de sequéncia, durante
monitoramento com o MELSOFT GX Works3.

L)

Cligque duas vezes em um dispositivo.
Cligue duas vezes em um dispositivo enquanto pressiona a tecla Alt.

Clique duas vezes em um dispositivo enquanto pressiona a tecla SHIFT.

Resposta ] [ Volta ]
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> Teste Final 4

Selecione o procedimento apropriado de inicializagdo do controle sincrono.

A—-E—-C—-D-B-F

.

E-D—C—B—A—F

.

B=F-E=A—=D=C

A: Criacao de dados de cames

B: Definigées de parametros sincronos

C: Definicdes dos dados de posicionamento

D: Definigbes de parametros e parametros do servo
E: Defini¢gbes das configuracdes do sistema

F: Escrevendo no Modulo de Movimento Simples

Resposta ] [ Volta ]
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> Teste Final 5 ) ooc

Selecione a explicacdo correta de cada item do osciloscopio digital, entre os termos da caixa.

¥ | :E possivel definir os dados que serdo alvo da amostragem.

Y | :E possivel definir um ciclo e uma taxa de amostragem, antes e depois de um trigger.

¥ | :E possivel definir as condi¢Ges para iniciar a amostragem.

Termo

1: Condicdo de amostragem
2: Definicdo de trigger
3: Selecdo da sonda

Resposta ] [ Volta ]
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PONTUACAO NO TESTE ) 800

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

Respostas corretas : 0
Total de perguntas: 5
Porcentagem: 0%
Continuar | ‘ Rever ‘ ‘ Repetir ‘

Voce nao passou no teste.
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>

Vocé concluiu o curso Médulo de Simple Motion Série MELSEC iQ-F,

Muito obrigado por fazer este curso.

Esperamos que tenha gostado das licbes e que as informacées
adquiridas sejam uteis no futuro.

Vocé pode rever o curso quantas vezes quiser.

Rever ] ‘ Fechar ]




