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comissionar um sistema de controle de
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> Objetivo do curso ) 00c

Este curso destina-se aos participantes vdo comissionar um sistema de controle de movimentos utilizando o modulo de
Simple Motion da serie MELSEC iQ-R - CC-Link IE Field Network pela primeira vez. Ele descreve os procedimentos de
especificagdo do sistema, instalagdo, conexdo elétrica e as operagdes necessarias antes de se utilizar o modulo de Simple
Motion com o MELSOFT GX Works3, software de engenharia de PLC.

Conheca os primeiro passos para inicializacdo
de um sistema usado como exemplo, como a
instalagdo e conexdo elétrica do madulo de
Simple Maotion.

Programa utilizando FBs que satisfazem os

Inicializacdo

requisitos da PLCopen

Exernplo de programa Especificacdo do sisterna

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

Para os iniciantes, recomendamos a conclusdo dos seguintes cursos.

*Curso "Série MELSEC iQ-R Basico"

*Curso "GX Works3 (Ladder)"

*Curso "MELSERVO Basico (MR-J4)"

Curso "Equipamento de Automacéo Industrial para iniciantes (posicionamento)”




W MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module{CC-Link_IE_Fisld_MNetworlk)_POR

= e g

o
Estrutura do curso

) ood

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

Conheca os primeiro passos para inicializagdo de um sistema usado como exemplo, como a instalagio e conexao
elétrica do médulo de Simple Motion.

Capitulo 2 - Especificacdo do sistema

Conheca as especificagdes da CC-Link IE Field Network, o médulo de Simple Motion, e os parametros do servo
amplificador com o GX Works3.

Capitulo 3 - Exemplo de programa
Saiba como fazer a programagéo para o moédulo de Simple Motion utilizando um programa de exemplo.
Capitulo 4 - Programa utilizando FBs que satisfazem os requisitos da PLCopen

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

Teste Final

5 se¢des no total (7 perguntas) Pontuagdo para aprovacdo: 60% ou mais
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> Como utilizar esta ferramenta de e-Learning ) 00o

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” sera 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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Precaugdes para utilizagdo ) 984

Precaucoes de seguranca

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

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

Materiais de referéncia

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

Tamanheo do
arquivo

Para impressao Arquivo comprimido 6,72 kB

MNome de referéncia  Formato do arquivo
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Inicializacao

Este capitulo descreve os passos de inicializagdo do sistema exemplo na seguinte ordem: instalacdo, conexdo
elétrica e configuragbes do circuito externo do médulo de Simple Motion e dos servo amplificadores.

m Procedimento de inicializacao

A secdo a seguir mostra o fluxograma de descri¢es deste capitulo.

[ Instalando os modulos

4

Fazendo a conexdo elétrica da fonte de
alimentacao e dos cabos J

¥

[ Definindo os numeros das estagbes

¥

[ Conectando a CC-Link IE Field Network

¥

[ Fazendo a conexdo elétrica de um circuito externo
)

[ Ligando o sistema
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hm Configuracao do sistema ) oo

(1) Configuracao dos dispositivos do exemplo de sistema

Utilize a mesa X-Y com dois eixos. Conecte um circuito externo ao modulo de entrada remota.

R61P RO4CPU  RDVTGF4  R3SE

MR-J4-GF

NZ2GF251-16D

Circuito externo
(por exemplo, botoeiras)

Fuso de esferas (passo): 10 mm




&) MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Moticn_Module{CC-Link_IE_Fisld_Network)_POR = —

w
m Configuracao do sistema ) 00c
(2) Instalando sendores de referencia (dog) e limites de curso
A secd@o a seguir mostra o intervalo de operagdo da mesa X-Y.
Os sensores DOG e FLS/RLS sdo instalados nas posigdes apresentadas abaixo.
' 3
FLS 155 mm
—1— 150 mm
Area de operacdo
DOG
0 mm
RLS ~0mm |
| | — >
-10 mm 0 mm 150 mm 155 mm
RLS DOG FLS
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b))
m Instalando os médulos ) 000

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

RO4CPU R35B

R61P RD77GF4
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m Fazendo a conexio elétrica da fonte de alimentacio e dos cabos ) 00c

O diagrama de conexao elétrica desta secdo é um exemplo. Para saber como é realmente feita a conexéo elétrica,
consulte sempre os manuais de cada modulo.

(1) Conexdo elétrica da fonte de alimentacdo do PLC

A secdo a seguir mostra um exemplo em que os cabos de alimentagao e os cabos de aterramento sdo conectados ao
maodulo da fonte de alimentacao.

Para fazer a conexdo elétrica, abra a tampa frontal dos terminais do médulo da fonte de alimentacdo e conecte os cabos.
Para reduzir o ruido no sistema da fonte de alimentacdo, conecte um transformador de isolamento.

Madulo da fonte de alimentacdo:
Dentro da tampa dos terminais Modulo da fonte de alimentacéo

200 a 240 VAC
’Fa;f
Disjuntor de
caixa moldada
(MCCB)
CP
‘ L4
¢ -

Para a conexdo

elétrica da fonte de Item Bitola aplicavel do cabo Torque de aperto
alimentacdo do servo
amplificador HEz e 0,75 a 2 mm? (18 a 14 AWG) 1,02 21,38 N-m
alimentacdo
e 0,75 a 2 mm? (18 a 14 AWG) 1,02 a1,38 N-m
aterramento
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m Fazendo a conexio elétrica da fonte de alimentacio e dos cabos ) 0o

(2) Conexao elétrica da alimentacdo do servo amplificador e do servomotor

Conecte a alimentacdo do circuito de controle (L11, L21) e a alimentagdo do circuito de poténcia (L1, L2, L3), no servo

amplificador, e conecte o cabo de poténcia e encoder do sevomotor.

| -,

am e

e

I

i
’% ‘ Contator
L]

200 a 240 VAC

Disjuntor de
caixa moldada

(MCCB)

Para a conexdo
elétrica de
alimentacdo do PLC

Disjuntor de
J caixa moldada

(MCCB)

MR-14-10GF
magnético

(MC)

S 1

Cabo de poténcia do servomotor

=

HG-KR13

Cabo do encoder

=
]

I —

A tabela a seguir lista a dimensédo dos cabos a serem usados, quando se utiliza

o servo amplificador MR-J4-10GF.

Se o servo amplificador tiver outra capacidade, consulte o Manual de

Instrucdes correspondente ao modelo.

Itemn

Alimentacio do
circuito de controle

(L11, L21)

Bitola aplicavel do cabo

1,25 mm® a 2 mm? (16 a 14 AWG)

Torque de aperto

Alimentacio do
circuito de poténcia
(L1, L2, L3)

2 mm? (14 AWG)

Cabo de

aterramento

1,25 mm? (16 AWG)

1,2 N-m
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@™ Definindo os nimeros das estages ) oo

(1) Definicdo dos nimeros das estagoes dos servo amplificadores

Utilize as chaves rotativas (SW2 e SW3) para definir os nimeros das estacdes dos servo amplificadores.
Defina os niUmeros das estagdes em hexadecimais.

- ]
=] ’

LT

T=IE]E I LT

!

SW2 SW3
Chave rotativa de definicdo Chave rotativa de definicdo
do nimero da estagdo do nimero da estacéo

(mais significativo) (menos significativo)
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ﬂ Definindo os nimeros das estacoes ) 000

(2) Definicdo de um nimero da estagdo do modulo de entrada remota

Utilize a chave de definicdo do nimero da estacéo a frente do médulo para definir um nimero de estacao.
Defina os nUmeros nas casas das centenas e dezenas com a chave rotativa a esquerda, e o numero na casa das
unidades com a chave rotativa a direita.
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>“ Conectando a CC-Link IE Field Network ) 005

Conecte 0 modulo de Simple Motion RD77GF , dois servo amplificadores (MR-J4-GF) e o médulo de entrada remota
utilizando cabos Ethernet.
Conecte-os em uma topologia de linha, da seguinte forma.

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

Estagio 1 Estacdo 2

LEL BB
B e B BB

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

*ANSI/TIA/EIA-568-B (Categoria 5e)
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Fazendo a conexio elétrica de um circuito externo ) oo

Conecte um circuito externo ao modulo de entrada remota.
A figura seguinte mostra as fungdes e conexdo elétrica de cada sinal.
Utilize contatos normalmente fechados para a parada forcada, limite de rotacdo avante/reversa, e dog de proximidade.

(AR RN TR R NI UTEY X00: Parada forcada X08: Inicio de sincronia do eixo Y
! A Ry =4 X01:JOG de rotacdo de avanco X09: Selecdo do numero de
T Tl do eixo X Posicionamento da tabela
e — X02: JOG de rotagao reversa X0A:Dog de proximidade do eixo X
I o9 do eixo X XO0B: Limite de rotacdo de avanco
I '.-.'.....'_-.'.'. X03: JOG de rotagao de avanco do eixo X
0000000 O do eixo Y X0C: Limite de rotagéo reversa
X04: JOG de rotagao reversa do eixo X
do eixo Y X0D:Dog de proximidade do eixo Y
X05: Inicio do eixo X XOE: Limite de rotacdo de avango
X06: Inicio do eixo Y do eixo Y
X07: Reset do erro XOF: Limite de rotacdo reversa
-| H X00| | X02| | XOE ||[COM do eixo Y
VD = X01| ... |XOF||COM

X00 || X01 || X02 || X03 || X04 || XO5 || X06 || XO7 || X08 || X09 || XOA || XOB || XOC || XOD || XOE || XOF || COM

ol L NNNNN T
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m Ligando o sistema

Verifique se a chave RUN/STOP/RESET do PLC esta definido como STOP.

RESET RUN

Q)

STOP

Ligue o sistema. O servo amplificador exibe "Ab".

A S lEge  CC-Link IE Qe

MELSE nu"c-] 4
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@& Resumo deste capitulo ) oo

Meste capitulo vocé aprendeu:

* Configuracdo do sistema

« Instalando os médulos

+ Fazendo a conexado elétrica da fonte de alimentacdo e dos cabos
« Definindo os nimeros das estacoes

+ Conectando a CC-Link IE Field Network

+ Fazendo a conexdo elétrica de um circuito externo

* Ligando o sistema

Pontos importantes

Configuracio do sistema + Configure um sistema que conecta PLCs da série MELSEC iQ-R com servo amplificadores de
série MELSERVO J4 pela CC-Link IE Field Network.

Instalando os modulos + Instale o modulo da fonte de alimentagdo R61P, o médulo de CPU do PLC RO4CPU, e o
modulo de Simple Motion RD77GF4 na base R35B.

Fazendo a conexo elétrica da fonte + Conecte a fonte de alimentacdo aos PLCs e servo amplificadores.
de alimentac&o e dos cabos + Conecte os cabos de poténcia e encoder do servomotor ao servo amplificadores.

Definindo os nimeros das estagbes + Defina os nimeros das estagfes dos servo amplificadores e o modulo de entrada remota.

Conectando a CC-Link IE Field + Conecte o médulo de Simple Motion, os servo amplificadores, e o médulo de entrada
Metwork remota com os cabos Ethernet.

Fazendo a conexdo elétrica de um * Conecte o circuito externo, incluindo os botdes de inicio e switches de limite, ao mddulo de
circuito externo entrada remota.

Ligando o sistema + Defina a chave RUN/STOP/RESET da CPU do PLC como STOP, antes de ligar o equipamento.
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>m Especificacdo do sistema ) 20

A secdo a seguir mostra a versdo de cada software utilizado neste capitulo.

GX Works3 versdo 1.032) ou mais recente
MR Configurator2 versdo 1.60N ou mais recente

Registrando perfis )

Registre os perfis do MR-J4-GF e do NZ2GF251-16D. Depois que os perfis forem registrados, ndo € necessario registra-
los depois.

1) Faca o download dos dados de perfil do MR-J4-GF e do NZ2GF251-16D aqui e aqui, e armazene 0s arquivos zip
onde preferir.
(Ndo é necessario descompactar os arquivos zip)

2) Inicie o GX Works3.

3) Selecione [Tool] - [Profile Management] - [Register] sem que haja nenhum projeto aberto.

4) Selecione o arquivo zip armazenado e clique em [Register].

Tool Window Help I — =)
[ Memory Card ,.| LAY Y- Lnulcin'l oiclie -] «&cFE-
Check Program.. 5y ' Datemodified  Type
iy x0000_NZ2GF251-160 1 ja C 3PP 1ip W6/2015 10T PM Compeess
P
Check Parameter... Flecert Flacss @ & 00002 MR-1-GF_2_ja.C5PP.zip Y2116 259PM  Compeess
Confirm Memory Size (Offline)...
Module Tool List...
Drive Tool List... =i
Libranies
Profile Management » Register... 1&
Register Sample Library... Delete... Computer
Shortcut Key... @
Predefined Protocol Support Function... Pebwork,
Circuit Trace...
Options... Fie pame [w0000_NZ2EF251-160_1_ja C5PF 5o = Flegutes
Filez al hype: |.|!-I Suppaited Fomats > Cancel
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»m Criando um projeto

Crie um projeto para o GX Works3.
1) Selecione [Project]-[New].

2) Defina os seguintes itens da seguinte forma na janela New.
3) Defina Module Label como [Use] em Module Setting.

Project Verify...
Project Revision

Change Module Type/Operation Mode...

Data Operation [
Intelligent Function Module b
MNnan Nthar Farmat Fila .

F
MELSOFT GX Works3

'0 Add a module.
[Module Name] RO4CPU

h [Start [JO Mo.] 3E00

Module Setting

Module Label:Use

| Do Mot Shaw this Dialog Again

Setiing Change
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m Inicializando a memoria

) ood

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

Selecione [Online] - [Current Connection Destination]. Defina o destino da conexao da seguinte forma.

Selecione [Connection Test] para verificar se a comunicacéo foi efetuada corretamente. Se estiver tudo bem, clique em

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

Selecione [Online] - [CPU Memory Operation]. Quando a janela CPU Memory Operation aparecer, clique no botao

[Initialization).

Quando a mensagem “Initialize the selected memory. Are you sure you want to continue?" aparecer, clique em [Yes].

Spacity Connacton Destination Conmaction

s
LIS
M Write to PLC...
wierify With PLC... | [ I
FLC JEC [E Cont

MET/LO[H)
Modua

Remote Operabion]S5)... 1
Sefety PLC Operation... .

Ridundant PLC Operation(G

CPL Memaory Operation. ..

KET

CC4nk
Hodyl

= = - Try: e . =)
g~ - L[] '
Echernat CC IE Fald D4R Saras
Bogrd Boaid Berk
2 GO CCEPeR  HeadMoae

MasterfLocal
HModus

FLC Made  ROPU

Connecuan Crannel Let...

1/2

Time Cut: (Sec.) 30

OC K Cant
HET/ 10(H]}

CC 1E Fadel

User Authentication...

CC E Cont
HET! 10(H]

CC IE Fekd

Acoessmg Host Station

Hultipie CPU Setting

3333~
1 1 ¥ 4

Eraiiat

o

Ethemet

rgek PLC
PFLC . 1

[F=FT (=L

O 4

Clink 24

Speofy Rudendant CPU

CPU Hoguls Drect Coupled Seltng

Conmcmion Tasm

System Lmage...

Canual
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b
@&EI inicializando a meméria D) oo

2/2

v

CRL} Msmony Oparstion w
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hm Diagrama de configuracao dos médulos ) 000

Crie um diagrama de configuracdo dos médulos.

Selecione [Module Configuration] na arvore do projeto.

Selecione a guia POU List da janela Element Selection, e arraste e solte o médulo a ser utilizado.

Selecione os icones correspondentes aos modulos do PLC utilizados em um sistema real.

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

Element Selection &= ®
(Find PO j'!qé"_'}|q“ Ly~ Ly
a-u\.r - x _-IEIJ'
POW CPU D 1 Display Target: All -
iQ-R Series -
Main Bage
W R358 5 Slots (Type requiring pc
I R3HB Ype requiring p<

W R3BRB-HT 8 Slots (Extended tempe
I R3I108-HT 10 Slots (Extended temps
mm R310RE 10 Slots (Type requiring r|=

I R312B 12 Slots (Type requiring |
Extension Base

RQ Extension Base

PLC CPU

Process CPU

Safety CPU

C Controller

Head Module

Maotion CPU

NCCPU

2 3 4
STAR
0

Power Supply

Ol Ewtanelamn
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ﬂ Ativando a sincronizacao intermodular

) ood

Ative a sincronizacdo intermodular. (Nota)

Selecione [Parameter] - [System Parameter] na arvore do projeto.
1) Selecione a guia Inter-module Synchronization Setting.

2) Defina [Use Inter-module Synchronization Function in System] como "Use".

3) Cligue em <Detailed Setting> de [Select Inter-module Synchronization Target Module].
4) Defina RD77GF4 como "Synchronize” na janela Select the Synchronous Target Module.
5) Clique no botao [OK] para fechar a janela.

[Fput 1he Setting Bam to search ] iﬂl

B

- a Inter=-module Synchronizetion St

Egm;'nmrmehr L I “1} — -
9 e i 8 i e S e

Fem 2) Seitng Selack the Symchwenous Targat Module |
) Inbur=muotlsl Syencheoniation Sellee I ——
Uz Infar-modube Swrnchromimation Funciion n System sk [ 4} ] blanagemers |N“|g-.l'|,g;.gl |5q'mq

Sofoot ki evotiole Syocivomicetion Teyet Mol
-f= Floott Sean Interunl Settieg ol baer-sodile Swehranmariin
005me Liret Satire
Fimed Soan Irisrvsl Setting (Mot s2t o 0058 uni)

Fiwad Soan Imerval Setting (Sed in 005ms unith 05l ms
1= Iiler-module Synchronization Master Sefting
Eynchroncus Magter Seting of G0 [E Field Mod Sat

Mcuntine Shot Mo. n

Bet torpet modu bz wback evecubing inter-module syncheonosbon funcsion. &
Widudn haramatir of e eal modee cannct be charged mhan e folomicg noduls iv ot
- Metvork, Madule

Pleses pet PLG Mo, which ves vler- moduls symerronizabon function 2o sems mebire.

| Chsck, | Festore the Defsylt Settings |

System FParamessr Doerzion

[aTY Cancel

1/2

Bl wyctronour, e net prcronas for Lol nodads

Snchrorazs I

5) :
BT T T

(Mota) Quando a versdo de firmware do RD77GF for "04" ou mais antiga, ative sempre a sincronizacio intermadular.
Verifique a versdo do firmware, realizando o seguinte procedimento.

1. Siga o procedimento e crie um diagrama de configuracdo dos médulos, ativando a comunicacdo com o modulo da CPU. -




li] MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Field_Network)_POR

ﬂ Ativando a sincronizacao intermodular

(Nota) Quando a versdo de firmware do RD77GF for "04" ou mais antiga, ative sempre a sincronizacio intermodular.

Verifique a versdo do firmware, realizando o seguinte procedimento.
1. Siga o procedimento e crie um diagrama de configuracdo dos madulos, ativando a comunicacdo com o modulo da CPU.

2. Selecione [Diagnostics] - [System Monitor] na barra de menus.

3. Cligue no botdo [Product Information List] na parte inferior central da janela System Monitor Main Base .
4. Movimente para a direita da janela Product Information List e verifique a versdo do firmware.

Sywtem Monitor Mein Base{]

|

Estension Base
| Urirestall

T
T

Batension Base o
| Unirestall

Exbenaion Base
| Uriirestall

Sension Base
Urimstall

IL ‘ Cperatn Elwhuy

i |

Foamis

Wpdue Hare

Bt [ Finy

Product Information List y l

e T W O W O e

Basic-Powar Supply

Basic-1/0 0

Basic-1/0 1

Basic-1/0 2

Basic-1/03
BasicT/0 4

Cmars P,

Nabwork
TP Acldresss
]:m;‘ (Portl IPw4) | (Pord? IPwd) | ous

Produdtion
information
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»ﬂ Definindo o intervalo de scan fixo

Defina o intervalo de sincronizacdo em [Fixed Scan Interval Setting], na guia [Inter-module Synchronization Setting].
Os valores configuraveis do ciclo de sincronizagao intermodular mudam de acordo com o controle e o numero de pontos

dos dispositivos.

Nesse Curso, defina Fixed Scan Interval Setting como 1,00 ms para conectar o modulo de entrada remota.

Quando terminar a definigao, clique no botdo [OK].

System Parameter " ) —— | b

e el E

Valor de referéncia do intervalo de scan fixo

) ood
1/2

| L0 Azgignment ] Idubtiphs GEL semi Tner-moduale Synchronization Seting ||

T flem
|I.-'r-." T Satlng HEM e sedrcl @I S S G 5ot

Use= Enter= module Synchronizeatioen Furcsion n System
Salezt Ioter-module Syrchronization Tanget Modube

“E i
- -H Téer-mocule Symchronization Sati 006 Linit Satting
Fieed Scan ierval Seiting (Mot set i 0USms unit]
Fieed Scan Frencal Settiog (Set in 005me unif)
Synchronolts: Mazter Seting of GG IE Field
Morira Slat Mo,

Explanation

(e ol aton will e recare shalion ol
b ssrchronous command

i~ Fized Scan Irierval Setting of Iner-module Synchronization

Set the module which = the symchronous master mthin the modules
.I_I.-f ol requirsd 1o aal shen local #laton -:d I:)’i‘b-l-'h E Figld &= ool 258 a8 synewonous Tanged babwesn

(CPU madule® has been sat bo synchrorous master mithin the modules stamaticaly ) o
Plaase be gure 10 set ® local station of souved CO-Ling [E Field 1o symchrooois master withie the
modules mher the kool ciation of CO-Link, [E Field = oo sz synchronous targed bebween ums.
sprche onoue: commared mithin modu ks o 3 b

wathin modules from sasier station of O0=Link IE Fiald 5o B looal staton will -

| r—

Festors the Delault Setings

[ Sotem Paramutar Desesinn |

Use

4 Dwrlailad

Eating

Seitng

ik

i

Numero total de Intervalo
estacdes de scan fixo
1 a 4 estacoes 0.50ms
5 a 13 estacOes 1.00ms
14 a 64 estagdes 2.00ms
65 a 120 estagbes | 4.00ms

[COLUNA] Intervalo de scan fixo

Quando aparecer o aviso 0CCOH [Synchronization cycle time over], o erro 2600H [Inter-module synchronization process error] ou o
erro 193FH [Operation cycle time over error], defina um valor maior ou verifique os seguintes pontos.

4
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[COLUNA] Intervalo de scan fixo

Quando aparecer o aviso 0CCOH [Synchronization cycle time over], o erro 2600H [Inter-module synchronization process error] ou o
erro 193FH [Operation cycle time over error], defina um valor maior ou verifique os seguintes pontos.

- Verifique se o ciclo de operacdo € o ideal, de acordo com o nimero de estacdes. H
- Defina [Pr.152] - NUmero maximo de eixos de controle.

- Defina [Application Settings] - [Supplementary Cyclic Settings] - [Station-based Block Data Assurance] do parametro de rede

como "Disable".
Quando estiver usando um modulo de entrada remota, defina [Station-based Block Data Assurance] como "Enable”.
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(1) Adicdo de uma estacdo remota

Registre a estacdo remota a ser utilizada no projeto.
1) Clique duas vezes em [Module Parameter (Network)] na arvore do projeto.

2) Clique em [Basic Settings].

3) Clique duas vezes em <Detailed Setting> de [Network Configuration Settings].

e Information

= 8 0 Y7 7GF4
# Module Parameter (Motion)

1) [ o Poramete (tetwori) [

& Module Extended Parameter

+ e g el 2}

Metwork Topology
- Application Settings

Setting Nem

Network Configuration Settings
~ Refresh Settnes

Refrash Settings
~ Hetwork Topoloey

Network Topology

Setting

3)

¢Detailed Settng?

<Detailed Satting>

Lire/Star




li] MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module(CC-Link_IE_Field_Network)_POR

Definindo estacdes remotas (servo amplificadores, I/0 remota) ) 00o

A janela [CC IE Field Configuration] é exibida.

4) Arraste e solte [Servo Amplifier (MELSERVO-J4 Series)] - [MR-J4-GF] para a lista de modulos a esquerda duas vezes,

a partir da [Module List] a direita da tela.

5) Arraste e solte [Basic Digital Input Module] - [NZ2GF251-16D] para a lista de mddulos, a partir da [Module List].
6) Verifique se os dois servo amplificadores (MR-J4-GF) e NZ2GF251-16D estao registrados na lista de médulos.

£ CC IE Field Co

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

I Detect Now |
Mode Setting: e [High-Speed Mode

fismgnment Method: [s;..—bﬁ.ﬂ -

Uik Scan Time (Approsc )t [ - e

i Module List x

Sebect CC IE Field | Find Module | My 4 »

e e | S ey v | Bt BB L e
Pa—rre—— @ Genaral CC IE Fisld Module
) —— B CC TE Field Module (Mitsubishi Electri
h‘l!lqn"lll‘.!msm ] 35 DOs0 DOB3 No Setting @ Mast ﬂ cal Modul
inteligent Device Station 3 0084 DOA7 Mo Setting @ Head Module
1  Remote Device Station 1§ 0000 0O0F 51 0000 DQ33 Mo Seting - - i -
4) I mrJ4-GF 0.1 to S50/ 3P

Sl tlaen Unrat ol ook Fosl g

~—
M. NZ2GF251-16D 16 points

A GOTL000 Series

b B

MR=JI-GF  MR-Jé-GF  NEZ2GFIGI
=160

[COLUNA] RD77GF como estaciao mestre da rede

Alem da funcdo de médulo de Simple Motion, o RD77GF tem a funcdo de estacdo mestre equivalente ao modulo mestre/local
da CC-Link IE Field Network. Como o RD77GF pode ser usado ndo apenas para controle de movimentos, mas também para a
funcdo de mestre de rede, 0 modulo de I/O remota pode ser conectado na mesma rede. Esse recurso pode reduzir os custo
da configuracdo do sistema.

* O RD77GF nédo é compativel com a funcdo de estacdo submestre.
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(2) Atribuindo dispositivos de conexao

Atribua os dispositivos de conexdo (RX/RY, RWw/RWr) a estagdo remota.

1) Arraste a barra de rolagem horizontal para a direita na lista de modulos, e veja [RX/RY Setting] e [RWw/RWr Setting].
2) Atribua os dispositivos da seguinte forma.

| Detect Now |

A

_ No. Model Name
v

L Host Station

B MR-34-GF

B MR-34-GF

=

Mode Seting: | Online (High-Speed Mode)

Ll b = D

STA=

- | Assignment Method: Link Sean Time (Approx.): [ - m

Station T ! : - : - - :
_ we  2) |Points | Start | End | Peinte | Start | End |
Master Station (Nota)

Intelligent Device Station r 36 0060 0083 o Setting
Intelligent Device Station . _35__00B4__DDA7 lyo Setting

Remote Device Station

X00 a X0OF, do modulo de entrada remota, sdo atribuidos a RX00 a RXOF.

(Nota) Quando Assignment Method é definido como Start/End, a alteracdo do endereco inicial do
RWw/RWr pode definir apenas 4 pontos inicialmente.

Defina sempre 36 pontos para RWw/RWr, no servo amplificador MR-J4-GF.
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(3) Definicdo de comunicacdo sincrona e definicdo do modo especifico da estacdo

Indique as outras defini¢oes.
1)
[Station-specific mode setting].

Defina MR-J4-GF como "Synchronous" e NZ2GF251-16D como "Asynchronous” em [Network Synchronous
Communication]. (Nota)

Defina o modo de operacdo do MR-J4-GF em [Station-specific mode setting].

Neste exemplo defina o MR-J4-GF como "Motion Mode.

2)

3)

Arraste a barra de rolagem para a direita na lista de médulos para ver [Network Synchronous Communication] e

[ Detect Now
Mode Setting: | Online (High-Speed Mode) 2) Assignment Method: Link Scan Time (2 3) [ = ms
. 8 - = %
A
Network Synchronous - Station-specific mode
No. Model Name Communication Alias Comment setting
h
% o |Hoststation
B 1  MR-J4GF Synchronous
B. 2 w™rIscF Synchronous
Fg= | 3 NZ2GF251-16D Asynchronous

1)

a
=

1/2

[COLUNA] Modo especifico da estacao do servo amplificador MR-J4-GF

O servo amplificador MR-J4-GF possui dois station-specific mode: O motion mode e I/O mode.
O motion mode e o /O mode podem ser usados juntos, na mesma rede.
Eles tém as seguintes diferencas.

Motion mode «sssssas Esse modo faz o controle avancado dos movimentos, como o controle de interpolagdo, o controle sincrono e
o controle de velocidade-torque de varios eixos com a combinacdo do modulo de Simple Motion.
I[/O MOde «seeeseanssas Esse modo aciona um transportador de correia e mesa de rotacdo facilmente, utilizando a funcao de

posicionamento do servo amplificador. Outro modulo, que nédo seja o0 modulo de Simple Motion, pode ser I
usado como estacdo mestre.
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(Nota) Quando se define Network Synchronous Communication do médulo de entrada remota como "Synchronous”, existem
restricbes que dependem do numero de série do modulo de entrada remota.
Para saber detalhes, consulte o Manual do Usuario do Madulo de I/O Remota com CC-Link IE Field Network.
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(4) Salvando a definicao

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

Mode SEHNGT O (High-Soeed Mode) - assghment Method! | Pomt/Start =|  LinkScan Time (Approo,): I_

i
Metwork Synchronous Station-spedfic mode
. Mo. Medhed Maame - - Az Comment 5
L]
B : wm»s Symctronous Miatisn Made
l 2 MR-}AF Synchronous Miation Made

M= 3 MNIXGFXE)-1ED Asynodronous

e

. .

MR-JI-GF  MR-J-GF lﬂm:éﬁl
=

Select CC IE Field | Find Modu 4 » |
@ General CC IE Field Modube
Emtnﬂmmlm
@ MasterfLocal Modube
@ Head Module
B Servo Amplifier{ MELSERVD-3
B, MR-34 0.1 to S5kW/3-Phase
B Basic Digital Input Modube
e NZ2GI 16 points
H GOT2000 Series
[ GOT1000 Series

[ Outhine] -
O input module(spring clamp i
terminal biock typa) i |

[
DC inout 16 points -
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(1) Definicao da atualizacdo da conexao

Defina a faixa de transferéncia entre o dispositivos externos e o moédulo da CPU.

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

3) Configure as definigées da seguinte forma.

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

Setting Item List Setting Item
Trem Setting
|1*'|:iu1 the Settre Item to Search | IE' = Hotwork Gonfiaursiion Solines
Metwork Configuration Settings < Detailed Sstting>
5 Bz | Refresh Settings i il
: - Rafrach Settingz 2) I(Datailud Setting> I
Bl - red Sett
Ty Reai nes |- Hetwork Topoloey ;

-8 Basic Settings _
i blabmoel Contiguration Settings Network Topology Line Star
| 1) | Refrech Setting

.-id---,i Application Ssttings

o O status de RX00 a RXOF & aplicado a X100 a X10F, na CPU do PLC. B
' LLLL=3 TS =L T TATEET | v iE TR TS Start E.l'ﬂ _J
- 5B - 512 00000f 00IFF  daf | Module Label [«
3)[ 1 Rx = 16| 00000 0000F  4uh  Specify Device|w | X = 16 00100 OD10F
2 R - il nnmm: 00003 @b  Specify Device w | W - 4 00000 OODDS
2 R = 4 00000 00003 dmp  Specify Devicelw | W = 4| 00100
Ll - -
5 - “ b3
5 - - -
? - “ b
8 = - =
g = - =
10 - - - -

4




3)

No O status de RX00 a RXOF e aplicado a X100 a X10F, na CPU do PLC. -
' T TOTTTE o ympe rAEET v T —Tons— | otart End I
- 5B - 512 00000R OO01FF “ Module Label |
1 RX - 16 00000, 000OF 4  Specify Device|w|X = 16 00100 0010F
[ 2 R - 4 00000 00003 dmh  Specify Device w |W - 4 00000 OOODS
ERED v 4| 00000) 00003 ) | Specify Device v | W - 4 00100
~
L) 1 - -
5 - - -
B - - v
? - # -
3 - -
g - 3 -
10 - # - -
Explanation
The end number (hexadecimal) of the device range to be refreshed is displaved| A
Check, ‘ [ Resztore the Defaylt Settmgs

4) | Apply

MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module]CC-Link_IE_Fisld_MNetwork)_POR = =
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(2) Definicdo de atualizacdo do monitor do eixo e monitor de controle

1) Clique duas vezes em [Module Parameter (Motion)], na arvore do projeto.

2) Cligue em [Refresh settings] - [Refresh at the set timing.].

3) Verifique se Target esta definido como "Module Label".

4) Verifique se [Transfer to the CPU] - [Current feed value] esta definido como "Enable”.

Com esta definicéo, cada dado do monitor do eixo é transferido para os labels correspondentes.

Setirg hem Lt

L e 3) [ [Modie Label vl
”F “."._J [ram [T 1] [ TT" ] figh A
— fafroah af the sof trng.
l H;:*T”'m _""_"'! Translar ta the GPLU. (e tioe this bighter memory data to thi spesihied devce
L . e ".mm e Current teed vakie 4} Enabils Enable
2) ot s o e
- ; - - Fandrate Enable Enabie Enabda Enable
teut Lo fly Ratrash Timing (1/0) Huls aror Ma Enable Enable Enable Enable
Atis warrirg Mo Enable Enable Enable Enabila
Walid M code Enable Enable Enabds Enabils
Hiig ‘opei atan 2lafus Ernahle Erable Enable Enabls
Current speed Enabile Enabie: Enabda Enabla
Axig leadrabe Enable Enable Enabile Enabile
Speed-posdion switching corrol positoning mavement am Enable Enable Enable Enable
External input sl Enable Enable Enabile Enabls
Stabus Enable Enable Enabile Enable
Targnt vahs Enable Enabie Enable Enabla -
. I b
Explanation
Tharm Ligt | Find Pesult Check, Restore the Defayll Settings
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(3) Definindo 0 momento da atualizacdo

1) Cligue em [Refresh settings]-[Refresh Timing].

2) Verifique se [Refresh Timing] esta definido como "At the Execution Time of END Instruction”.

Com esta definicdo, os valores do monitor do eixo e do monitor de controle sdo atualizados quando a CPU executar
o processamento da instrugdo END, no final do programa.

N e o Lt 3

u.E ft Ibam fais Aiisd Bnsd o

| Ercader apten iner mation Eratie Enabie Lnabie Lratile

- Module cperation setting Reverse torque Iimét stored vakue Ensble Ensble Enable Ensble

i Module cperation setting Spaed durirg command Enshie Ensble Ensble Enable

) Pk patiinge Torque chring command Ensble Enatile Enable Enable

1) W— e Control mode swiiching status Entile Ensbile Enable Enabile

T Pogitiching data baing axeculed [ Azis to be nterpolated)  Ensbls Enabile Enable Enabls

Decaleration start {lag Enatibe Enable Enahble Enable

Tranefer to the CPUL Traneler the buffer memory data to the epecified device

Pre—vaading datas analysis stats Enatibe Enable Enable Enabla

Extemal command samal monitor Enable Enable Enable Enabila

Rofrosh ey
Rafrash Timirg 2} At the Exscution Tima of END hstruction

Rafrash Group [nlinc 1-64) T L

-1 Refresh Timing (L0} Specify the timing which transfers the 10 device data,
Fefresh Timing Yhen Tter-module Synchronous Interrupt Program Execute -

4 m L3
Set redrezh timng. -
Them List TFind Result Check Restare the Default Settirgs
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(1) Parametro estendido do médulo

1) Cligue duas vezes em [Module Extended Parameter], na arvore do projeto.
2) A janela [Simple Motion Module Setting Function] é exibida.

B L% Parameter

§' System Parameter

£ RO4CPU
= B Module Information
= - 0000:RDTIGF4
# Module Parameter (I
odule Parameter (Network)

_&* Module Extended Parameter

41 Module POU (Shortcut)

T

Diesplary Filter ey Al

Iem
Crammon paameied

Pr 81 Forond siop vl firvald
ese o

it
Hanr pavemadsss F

Pr. 100:Conrecied Machee

Pr_ 101 virtual servo emplfier

g

Pr. LUt meting

Py o, of pulies per rotaton

Pr, Releheremmerst amowunt per

Lo

Pr_dicrt mangrvcaton

Pr_ T speed Bt prt
Hazw parameters

Pr_B:5Speed it viee

Py, Ao aion e

Pr_ 10-Darcmber alion e O
Detailed parameters |

B 0 0l g i, g By

*| [Compute Basc Parameters L)

Axs B1 Aum 8]
The parameter dosi nol rely on azia and relate 1o

1: brvemhed

Pr. 152-Contral aaos numbey uppsy

nu‘“'

1
Mo Settng 1
i
Oclse Real Servo Ampifler  (-Use Real Servo Ampitfer |
Topuie T-puine
20000 puine J0000) puine
20000 pulse 20000 pise
15 Tiemss =5 | Times
0 puine 9 0 pulsefy
Sal accordmng 1o the machne and applecable motor
200000 puiss s 0000 s /5
W00 1000 =u
W00 1000 e

Hel accordng lo the system conlwuralmn whan th
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(2) Parametros comuns e parametros basicos

1) Parametros comuns
Defina [Common parameter] - [Pr.82: Forced stop valid/invalid selection] como "3: Valid (Link Device)".
Atribua dispositivos de conexdo no item 2.9 (6).
Defina o nimero de eixos a ser utilizado em [Pr.152: Control axis number upper limit]. Defina "2" neste exemplo.
2) Basic parameters 1 e 2
Os basic parameters 1 podem ser definidos em lote, usando-se o botdo [Compute Basic Parameters 1].
Defina o sistema como Ball Screw, Horizontal, Lead of Ball Screw (PB) como 10 mm, e Reduction Ratio como 1/1.
Defina os basic parameters 2 considerando a velocidade maxima e a relacdo de reducdo do motor, bem como as
especificagbes da maquina.

Ie Mgute Bdns n..:-uq: kg @] F— -.q

st | o Py e, e v B wa e e T il o] o e (e iy |
i ey . o game g e, g el g i sl s g |

.......... e T - -

Display Fiter | Display Al ] i
Item Asis #1 Axis £2
1) | Pr.82:Forced stop validjinvalid ... | 3:Valid (Link Device)
Pr.152:Control axis number upp... | 2

- Basic parameters 1 Set according to the machine and applicable moto
Pr. 100:Connected Machine MR-14-GF MR-J4-GF No Sett A
Pr.101:Virtual servo amplifier se... | 0:Use Real Servo Amplifier 0:Use Real Servo Amplifier D:lUseR
Pr. 1:Unit setting 0:mm 0zmm 3:pulse
Pr.2:Mo. of pulses per rotation 4194304 pulse 4194304 pulse 20000 g S ————

Pr.3:Movement amount per rota... | 10000.0 pm 10000.0 pm 20000 g et frrt e St
Pr.4:Unit magnification 1:x1 Times 1:x1 Times 1rxi Tir be § 1ot of o, 47 LAY 7 et
Pr.7:Bias speed at start 0.00 memmin 0.00 mmmin 0 pulse, e NP -

- Basic parameters 2 Set according to the machine and applicable moto o) o |
Pr.8:5peed limit valus 60000, 00 mm fmin 6000000 mmfmin 200000 —
Pr.9:Acceleration time 0 100 ms 100 m=s 00 m:

Pr. 10:Deceleration time 0 100 m=s 100 ms 10 '

- Detailad parameters 1 Set according to the system configuration when tt
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(3) Parametros 1 detalhados

Defina os limites de curso e os sinais externos (FLS/RLS/DOG) do software no dispositivo externo em
Detailed parameters 1. Configure as definigbes da seguinte forma.

Atribua dispositivos de conexdo em 2.9 (6).

Item _ Axis #1 Mods £2
- Detailed parameters 1 Set according to the system configuration w
Pr.11:Baddash compensation a... |0.0 pm 0.0 pm i
Pr. 12:Software stroke limit uppe... 0,0 pm 0.0 pm
Pr. 13:Software stroke limit lowe... 0.0 pm 0.0 pm

Pr. 14:Software stroke limit selec...

0:5et Software Stroke L...

0:5et Software Stroke L...

Pr. 15:Software stroke limit valid... | 1:Invaid 1:Invalid |
Pr. 16:Command in-position width | 10.0 pm 10.0 pm
Pr.17:Torque limit setting value | 300.0 % 300.0 %
Pr. 18:M-code ON signal output t... | 0:WITH Mode 0:WITH Mode |

Pr. 19:5peed switching mode

Q:Standard Speed Switc...

0:Standard Speed Switc...

Pr. 20:Interpolation speed desig... |0:Vector Speed 0:Vector Speed |
Pr.21:Feed current value during... 0:Mot Update of Feed C... 0:MNot Update of Feed C... 1
Pr.22:Input signal logic selection. .. | D:Negative Logic 0:Negative Logic |
Pr. 22:Input signal logic selection... | D:Negative Logic 0:Negative Logic |
Pr. 22:Input signal logic selection... |0:Negative Logic 0:Negative Logic |
Pr.22:Input signal logic selection. .. |D:Negative 0:Negative |

Pr.117:RLS signal selection : Inp... | 3:Link Device 3:Link Device
Pr. 118:DOG signal selection : In... | 3:Link Device 3:Link Device
Pr.119:5TOP signal selection : [... | 2:Buffer Memory 2:Buffer Memory

-| Detailed parameters 2

Set according to the system configuration w
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(4) Parametros 2 detalhados

Defina as constantes de aceleracdo/desaceleracdo e JOG speed limit value em Detailed parameters 2.

Atribua os dispositivos da seguinte forma.

= HPR parameter

Item . Asxis =1 Asds =2

- Detailed parameters 2 Set according to the system configuration w
Pr.25: Acceleration time 1 10 ms 10 ms
Pr. 26: Acceleration time 2 500 ms 500 ms
Pr. 27: Acceleration time 3 1000 mg 1000 ms
Pr.28:Deceleration time 1 10 ms 10 ms
Pr.29:Deceleration time 2 500 ms 500 ms
Pr. 30:Deceleration time 3 1000 ms 1000 ms

\Pr.31:)0G speed limit value 3000.00 mmjfmin 3000.00 mm fmin y
Pr.32:)0G operation acceleratio... |0:100 0:100
Pr.33:)0G operation deceleratio... |0:100 0:100
Pr.34: Acceleration fdeceleration ... | 0:Trapezoidal Accelerati... 0:Trapezoidal Accelerati. ..
Pr. 35:5-curve ratio 1100 % 100 %
Pr. 36:Rapid stop deceleration ime | 10 ms 10 ms
Pr.37:5top group 1 rapid stop 5... | 0:Mormal Deceleration 5... 0:Mormal Deceleration S...
Pr.38:5top group 2 rapid stop 5... | 0:Mormal Deceleration 5... 0:MNormal Deceleration 5...
Pr.39:5top group 3 rapid stop 5... | 0:MNormal Deceleration S... 0:Mormal Deceleration S...
Pr.40:Positioning complate signa... 300 ms 300 ms
Pr.41: Allowable croular interpol... | 10.0 pm 10.0 pm
Pr.83:Speed control 10x multiph... |D:Invalid O:Invalid
Pr.B4:Restart permissible value ... | 0 pulse 0 pulse
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Command Torque 0:Command Torgue
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Command Speed 0:Command Speed
Pr.90:Operation setting for SPD... | 0:Check the Switching C... 0:Check the Switching C...
Pr. 122:Manual pulse generator ... |0:Do Not Execute Spee... 0:Do Not Execute Spee...
Pr. 123:Manual pulse generator ... | 200,00 mm fmin 200.00 mm fmin
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(5) Parametro HPR

Defina a velocidade de retorno a posicdo inicial e o tempo de aceleragdo/desaceleracdo em HPR parameter.

Configure da seguinte forma.

Defina o método de retorno a posigao inicial de acordo com parametros do servo amplificador.
Para saber detalhes, consulte 2.13.3 (4).

Itam
- HPR parameter

Pr.44:HPR. direction

Axis #1 _ Axis #2
Set the values required for carrying out HPI
0:Forward Direction (Ad... 0:Forward Direction (Ad...

Pr.45:HP sddress 0.0 ym 0.0 ym

Pr.46:HPR speed 2000.00 mm,min 2000.00 mm,/min
Pr.51:HPR acceleration time selection 0:100 0:100

Pr.52:HPR. deceleration time selection 0:100 0:100

Pr.55:0peration setting for incompleti... |0:Positioning Controlis ... 0:Positioning Control is ...
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) ood

(6) Parametro de atribuicio de sinal de entrada externo

Defina o nimero e a polaridade do sinal de parada forcada, o sinal FLS/RLS, e o sinal DOG para o dispositivo
externo em External input signal assignment parameter.
Atribua os dispositivos da seguinte forma.

Ttem Axis #1 HAois #2
- External input signal azsignment_ Set the link device to azsien external input
= Forced stop signal Set the link device to assign forced stop =i
il Pr.900:Type 11h:RX N
Pr.90 1:Start No. HOM00
Pr.502:8it spedfication HO
Pr.903:Logic setting D:Megative Logic
= Upper limit signal Set the link device to assign upper Limit sig
Pr.910:Type 11h:RX 11h:RX
Pr.911:5iart No. HODDB HODOE
Pr.912:6it specfication HO HO
Pr.913:1ogic setiing O:Negative Logic O:Negative Logic
Lower limit signal Set the link device to assign lower limit sig
Pr.o20:Type 11h:RX 11h:RX
Pr.921:5tart No. HOODC HOOODF
Pr.922:Bit spedfication HO HO
Pr.923:Logic setting D:Negative Logic O:Negative Logic
- Proximity dog signal Set the link device to assien proximity doe
Pr.930:Type 11h:RX 12h:RY
Pr.931:5&@art No. HOOOA HOOOD
Pr.932:81t specfication HO HO
¥ Pr.933:Logic setiing O:Negative Logic O:Negative Logic y
otop swgnal aet the link device to assgn stop signal.
Pr.940:Type O Invahd 00k Irrvahd
Pr.941:5tart No. HO000 HOD0O
Pr.942:Bit spedfication HO HO
Pr.943:Logic setting D:Negative Logic D:Negative Logic
- Manual pulse generator nput Het the link device to assien manual pulse §
Pr.700:Type O0h: Irvy ahd 00k: Irvvahd
Pr. 70 1:5tart No. HO0D0 HO00O
Pr. 702:Count direction setting 0:Plus Count 0:Plus Count
Pr. M03:Ring counter max, 0 0

Pr. 704:Ring counter min. o 0
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(7) Outros parametros

Nesse exmplo atribua o sinal de inicio de posicionamento ao dispositivo externo. Defina os itens em [External
positioning start request] da seguinte forma.

Os parametros de atribuicdo do sinal de comando externo e os parametros de transmissao ciclica do servo nao
precisam ser alterados.

Ttem Aods #1 Axis #2
- External command signal assien... Set the link device to az=zien external comm
= External positioning start regu_. Set_the link device io execule nositinnine s
Pr.250:Type 11h:RX
Pr.951:5tart No. HOOOS5
Pr.952:Bit spedfication HO
Pr.953:Logic setting O:Negative Logic
= Extermal speed change request et the de
Pr.960:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.961:5tart No. HODOO HO000
Pr.862:Bit spedfication HO HO
Pr.963:Logic setting 0:Megative Logic 0:Negative Logic
= Skip request Set the link device to execute skip reqguest.
Pr.970:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.971:Start No. HODO0O HO000
Pr.972:Bit spedfication HO HO
Pr.973:Logic setting 0:Negative Logic 0:Megative Logic
- Speed-position control switchi_. Set the link device to execute speed-posity
Pr.280:Type 00h:Invalid 00h:Invalid
Pr.981:5tart No. HOOOO0 HOOO0
Pr.282:Bit spedfication HO HO
Pr.983:Loaic setfing (:Neaative Loaic 0:Neqative Loagic
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»m Definicao dos dados de posicionamento

(1) Defini¢do dos dados de posicionamento

Defina os dados de posicionamento para o eixo X e o eixo Y.
Nesse exemplos, defina o seguinte padréo de operacéo.

Posicao

150 mm

0 mm — > Tempo
Velocidade
3000 mm/min  —-—
|
!
!
0 mm/min : —> Tempo
5ms

-3000 mm/min p-—-—-—-—-—-—-—-—
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> Definicao dos dados de posicionamento ) 000

(2) Registrando os dados de posicionamento

1) Cligue duas vezes em [Positioning Data] - [Axis #1 Positioning Data], na arvore do projeto, na janela
[Simple Motion Module Setting Function].

2) Registre os dados da seguinte forma.

3) Registre os dados em [Axis #2 Positioning Data] da mesma forma.

= Dats Settng Assstent e Semston Agfomatc Commend Speed Caic. | Automate Sub Arc Caic.

A o be Ameieraton  Deceieraton
Pttt P P

0 100 0z 100

0 100 0: 100

1)

B G tnnina Miaka
@ Axis #2 Positioning Data
& Axis
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Esta secdo descreve como definir o acionamento do eixo Y para sincronizar com o eixo X.

(1) Definindo o tipo de eixo de entrada
Abra a janela Input Axis Parameter e defina [Servo input axis type] como "1: Feed Current Value" em Axis #1.
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1/2
(2) Criando dados de cames /
Crie os dados de cames do eixo 2 (eixo Y).
1) Cligue com o botdo direito em [Cam Data] na arvore do projeto e selecione "Add New Data".
2) Defina Cam No. como "1" e Setting Method como "Set by Stroke ratio” - "Cam Curve".
3) Crie um padrao dos cames da seguinte forma.
CETTR T — )
— . 2)
= 5 Cam Data Il | e ol oo
"R 1)§ (P  Add New Data... e @ Sekby e o
m C, Simple Mo Comment % Gom Qurve Free Curve
_ ) Import Other File...
W\ Digital Osc ) Set by Coordinate
Il'l'lpﬂl't... Auto-Generate
«  Show All
By the hundred o ] [ concel |
LI
Return to Basic Setting

Sattng Method = [Stroke Ratio (Cam Curve) >

Resalution |25§ -

Siroke Sething Rangs :

=100,0000000 to  100,0000000 [%]

Cam Graph

Display Graph Display Magrificabon ) Point Data

@ stroke = [~ Speed — [T Acceleration = [T] Jerk — Width 100 = %Heght 100 + % [ W/H 100% Saeen | [ View |
[

1000000000

CEE=TTT
0,0000000 /

~1T

\




MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module]CC-Link_IE_Fisld_MNetwork)_POR

m Definic6es de parametros sincronos

2/2

N Rieturn fo Basic Setting
~Setting Method : —— [Biroke Ratia {Cam Curve) { ¥—
Resaluton
Siroke Setting Rangs :
=100.0000000 to  100,0000000 [%%]
- Cam Graph
Diesprlay Graph 1 Display Magnificabon Print Data
Stroke = [ Speed = [ Acceleration == [ Jerk = Width 100 v Skeght 100w % | W/H100%Saeen H [ vew |
[
£.0000000 \
- 100, DDO0000
0,00000 50,00000 18000000 27000000 36000000
[degree]

—
[ % Fine-tune the cam cunve by sechon

) ood

af
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m Defini¢cdes de parametros sincronos ) 1« » Jroc

(3) Definindo o parametro sincrono

Defina o parametro sincrono do eixo 2 (eixo Y).

1) Cligue duas vezes em [Axis #2 Synchronous Parameter] na arvore do projeto.

2) A janela de definicdo de parametros para o controle sincrono avangado é exibida.

Quando se clica em Main Shaft (Main) , o cursor se desloca para [Pr.400: Type].
Defina [Pr.400: Type] como "1: Servo Input Axis" e [Pr.400: Axis No.] como "1".

3) Quando se clica no came de Output Axis, o cursor se desloca para [Cam axis cycle unit] - [Pr.438:
Unit setting selection] em Output axis. Defina [Pr.439: Cam axis length per cycle] como "150.0000
mm", [Pr.441: Cam stroke amount] como "150000.0 pm", e [Pr.440: Cam No.] como "1".

Z)

Them Setting value
Symchronous control module setting Set each module parameter.
Ham shaft

Pr . 200:Tyvpe 1:58rvo Input Axis
Pr.400:Axds No. 1

Sub mput axes
Pr.401:Type 0zIrvwaic
Pr .40 1:Axis No i

Main shaft composile gear

B §& Synchronous Cantrol Parameter
B Input Axis List
& Input Axis Parameter

8 8 synchronous Parameter
& Axis #1 Synchronous Parameter

ﬂ o Axis #2 Synchronous Parameter

& Axis #3 Synchronous Parameter
@ Axis #4 Synchronous Parameter —
Cam axis cycle wnit
Pr.438:Uinit setting selection 0:Lise Unit of Main Input Axis
Pr. 438 init Q:mm
Pr.433:Number of decmal places |0
Pr.442:Cam axis length per cyde

O:Irveald

Pr.439:Cam axs length per cyde 150, 0000 mm
Pr.441:Cam stroke amount 150000.0 pm
Pr.440:Cam No 1
Pr.444:Cam awis phase compensation

advance bme b
Pr_445:Cam awis phase compensation
e constant

Pr. 446 Synchronous control

deceler anon nme

Pr.447:0utput aos smoothing tme
constant

10 imes

il

) s
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»m Escrevendo dados no PLC ) 006

Selecione [Online] - [Write to PLC] na barra de menus.
Clique no botdo [Parameter + Program] para determinar os dados a serem escritos no PLC.

Pode-se selecionar "Simple Motion Module" ou "CPU Module" como destino de armazenamento dos parametros estendidos.
Ma configuracdo de fabrica, o armazenamento vem no "Simple Motion Module".
Selecione Intelligent Function Module destacado.

EEEE) Seedietunlie— - e )
Depiay  Geting  Rsated Synchors ‘

276 - S - B0 - ST

Paramettier + BrcgraemiE) Select 4 Legend
o Guse AND) 0 2l $ (P Bank-mMemory B 5 Wemory Cand B intelhgent Fumchon Modue
[P — * 0 B o= Tite Last Change Sre [Byie) .
-‘ Capature el | |
= a Forameter =
’ Sysiren Parameier TPL Parameter - MIFOLLL 114717 | Hot Caloutaied L
la HnTE S Eae = NIMOYI2 %574 Not Caimulsted I

b rocie Evierdes Paramete 00, ER o= WITRUIZHE:4E  Hot Calnulated
. My Card Parameder MIFOLIL 11:38: 25 | Not Calnulaied
A Gerobe Semmord = MO 1132 | Not Coolated
~ &) Gilobal Label = [ [
I!". b NITOL 11 11:40:2% | Mot Calnulaied
- & Ghobal Label Initial Wake =]
< = WITOULL 11:40:35 | ot Calcubated
= b Local Labe! Bnitial Vahee = -

Camg ey CackT F3
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»m Defini¢coes de parametros do servo amplificador ) oo

O modulo de Simple Motion ndo gerencia os parametros do servo amplificador, ao contrario do modulo de Simple
Motion compativel com SSCMNETII/H.

Configure os parametros para cada servo amplificador.

m Iniciando o MR Configurator2 )

Cligue duas vezes em [Module Parameter (Network)], na arvore do projeto do GX Works3.
Abra [Basic Settings] - [Network Configuration Settings].

Clique duas vezes no servo amplificador do STA#1 para iniciar o MR Configurator2.

&), CC IE Field Configuration (Start 1/O: 0000) =
CCIEFidanrh;.nhm Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting |
| Detect how ' h
Mode Seting:  Crine (High-Speed Mode Assgyenent Method: -W w| Lk Sean Time (Approx.): [—_ ey
. .
RXRY Setting RWw/RWr Setting Reserved Error
- Maded A T
v e ame STaE Swlien Tyos Points | Start | End |Ponts | Start | Bnd | oo Monk
) o S ] 0 Master Stabon
L 1 mmsor 1 Inteligent Device Stabon 36 0050 0083 Mo Settng
L 2 wuee 7 Intehgent Dewce Stabon 3% 0084 O0A7 Mo Settng
B= | 3 NZ2GFIS1-16D 3 Remote Device Station 1 0000 OO0OF 52 0000 0033 Mo Setting
F) m ¥
Hogt Staton

B |

-

MR=J=-GF MR- Ji-GF HZ?G:E'.EI
-1
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[ 2.13.2 Selecao do servo amplificador ) [

Para configurar o paréametro do servo amplificador do axis 1, clique duas vezes em [Axis 1: MR-J4-GF(-RJ) Standard
(Motion mode)] - [Parameter], na arvore do projeto do MR Configurator2.

Para configurar o parametro do servo amplificador do axis 2, clique duas vezes em [Axis 2: MR-J4-GF(-RJ) Standard
(Motion mode)] - [Parameter].

O servo amplificador cujo parametro sera definido pode ser alterado no menu suspenso na parte superior esquerda da
janela Parameter Setting.

: Project 7 x
. = 9 0000:sample_program_lac [

Parameter Setting X
Farameter Setting
ore= v || “17cd Bsetton
: F30pen [Fsave as

= g Axis2MRI4GF (RI) Operation mode | &

ekl Il

7] Poi i i

Pont Table _ Rotation dire
Extension Rotation dire
Extension 2 -
Alarm settin = CCW dr. du
Tough drive
Drive record Forced stopl

Component parts Servo forcec

Disabled (Tt
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»m Detalhes da definicao de parametros

(1) Defina Station-specific mode selection como "Motion mode" na secdo [CC-Link IE Communication mode setting for
communication] do [Operation mode].

" Parameter Setting X |

LE] Axis 1 :1 +]Read [ SetTo Default B Verify [ Parameter Copy '=| Parameter Block
 P¥0open [Psave As
= O ot jenils el
"
- Operation mode(*=5TY)

Basic
Ewxtension Operation mode selection _
Extension 2 Standard control mode vl
Alarm setting
Tough drive When changed the parameter of operation mode and wrote,
Drive recorder please change the project to the model and the operation mode which be

Component parts supported after turning on the power again.

Position control

Torgue control CC-Link IE Communication mode setting for communication(**NWMD)

= Servo aqy.ﬁmu Station-spedific mode selection _

:IL‘I Motion mode :]
Filter 1
Filter 2
Filter 3
Vibration control
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@FEEM Detalhes da definicdo de parametros ) oo

(2) Defina [Servo forced stop selection] em [Common] - [Basic] como "Disabled (The force stop input EM1 and
EM2 are not used)" uma vez que a parada forcada é feita com o sinal proveniente do médulo de entrada
remota no sistema em nosso exemplo.

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

=) = Function display [ |
de mmfl| Common - Basic
£ Common Rotation direction(*POL) Encoder output pulse(*ENRS, *ENR, *ENR.2)
— Rotation direction selection Encoder output pulse phase
m =
: CCW dir. during fwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input | Advance A-phase 90° by CCW Phase Setti
Extension 2
Alarm setting
Tough drive Forced stop(*AOP1) e
Drive recorder Servo forced stop selection 3000 | pulse
C tparts - -
P::E: :i;nﬁj Disabled (The force stop input EM1 and EM2 are not used) @ [ Encoder Output Pulse ]
Torgue control |
= Servo adjustments Zero speed(Z5F)
Basic 3 Zero speed 50 | rfmin (0-10000)
Extension
Filter 1
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@ XXM Detalhes da definicdo de parametros

) ood

(3) Defina corretamente se o cabo do encoder realmente conectado é de 2 ou 4 fios, em [Encoder cable

communication method sel.] na janela [Component parts].

Para usar um sistema de detecgdo de posicdo absoluta, defina [Absolute pos. detection system sel.] como "Enabled

(Used in ABS pos. detect system)” nesta janela.

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

e
= Common
Sasic ) Regenerative option{**REG) Brake output(MER)
E:t“_'”"z Regenerative option setiing Servo amphlier [ Juses deciromagnetic brake interlock (MBR)
. Regen. option is not used Blectromagnetic brake sequence output
ms (0-1000)

-
l

Battery(*ABS)
Disabled (Used in incremental system)

1

" -

Encoder cable(**C0P1)

2-wwre
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@ XXM Detalhes da definicdo de parametros

(4) Clique em [Positioning] - [Home position return] e defina um método de retorno a posicéo inicial.
Nesse exemplo, defina [Home position return method] como "Dog type (Back end detection Z-phase reference)”.

Defina [Home position return direction] como "Address decreasing direction”.

) ood

Filter 3
Vibration control
One-touch tuning
Gain changing
[=] Positioning
Basic

I Home position return
[=]- Digital T3

Basic
- Extension
[EmiList display
Basic
Gain/filter
Extension
Ifo
Extension 2
Extension 3
Option setting
Special

—
Lol

Pasitioning - Home position return

Home position return method (HMM)
Method selection
(Ccia402  (3)Manufacturer-specific
Home position return method
Dog type (Back end detection Z-phase reference)
Home position return direction
Address decreasing direction

e}

Home position return position data(Z5T, Z5TH)
Home position shift distance

0] pulse | (0-2147483647)

Detailed setting of home position return

Home position return speed

100.00 | rjmin (0.00-167772.15)
Creep speed

10,00 | rfmin (0.00-167772. 15)
Moving distance after proximity dog
0| pulse | (0-2147483647)
Proximity dog input polarity .
Detect dog with OFF v

Stopper time

100 = ms (5-1000)
Targue limit value
15.0 | % (0.1-100.0)
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@ XXM Detalhes da definicdo de parametros

(5) Selecione [List display] - [I/O].
Defina sempre o parametro PD41.
Em nosso exemplo, os dogs de proximidade e switches de limite sdo emitidos pelo controlador,
portanto defina o parametro PD41 como "1100".

Basic o |
Filter 1 Mo, Abbr. Name Uinits Setting range Axisl
Filter 2 PD26 For manufacturer setting 0000-0000 0000
Filter 3 PD27 For manufacturer setting 0000-0000 0000
Vibraton cor PD28 For manufacturer setting 0000-0000 0000
Cne-touch t PD29  "MSMD1 | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Gain changing PR30 | TLS For manufacturer setting -0 a
| Positioning PD31  W.C For manufacturer setting 0-0 a
Basic PD32  (WLL For manufacturer setting 0-0 ad
Home pasitic | [PD33 | *MDS For manufacturer setting 0000-0000 0000
= Digital 1/0 PD34 | *MDG |For manufacturer setting 0000-0000 D000
Basic PD3S |™MD7 For manufacturer setting 00000000 0000
B Extension PD3&  ™MDB | For manufacturer setting 0000-0000 0000
= BB List display PD37 | =TPOP Touch probe function selection 0000-0031 0000
Basic PD38 | *TPR1 For manufacturer satting 0000-003F 002C
Gain/filter PD3S  *TPR2 | For manufacturer setting 0000-003F 0020
gsion T _—
PD41  *DOP4 [Function selection D-4 0000-1100
xiension 2 2 O IO ST IO ET SETTg ISR E—
Extension 3 PO43 | For manufactures setting 0000-0000 0000
Opiion setting POa4 | For manufacturer setting Q000-0000 (000
Special PD4s |For manufacturer setting 0000-0000 0000
Linear /DD Motor PDMG | For manufacturer setting 0000-0000 0000
Positioning contrs PD47 For manufacturer setting 00000000 LLLT
Metwork setting Ll | PDM4S For manufacturer setting 0000-3000 0000
bitd(___X)
- Para a definicdo do fabricante
bitl{ __X_)
bit2{ _X__) Para usar o RD77GF, defina sempre "1".
bit3( X ___) | Selecione um método de entrada para os dogs de proximidade e os switches de limite.
0: Entrada a partir do servo amplificador
1: Entrada a partir do controlador




MELSEC_iQ-R_Series_Simple_Motion_Module]CC-Link_IE_Fisld_MNetwork)_POR

N L=

w»
m Escrevendo parametros

Quando os parametros forem inseridos, clique no botdo [Axis Writing] e escreva os parametros no servo amplificador.
Depois de escrever os parametros, desligue o servo amplificador e ligue-o novamente.

Total move A
oo | e [ e

= |

) ood

|
Torgue conirol PD19 D4 For manufachurer setiing 0000-0000 0000
B Servo adjustmen PD20 = Al For manufacturer setiing 00 0
Basic PD21 = A7 For manufachurer setiing 0-0 0
Extension PD22 = A3 For manufachurer setiing 0-0 0
Fiter 1 PD23 = A4 For manufachurer setiing 0-0 0
Filter 2 __ D24 For manufachurer setiing D000-0000 0000
Filter 3 PD25 For manufachurer setiing D000-0000 0000
vibration cor PD26 For manufaciurer setiing D000-0000 0000
One-touch t PD27 For manufaciurer setiing D000-0000 0000
Gain changing PD23 For manufachrer setling 0000-0000 0000
= Positioning PD29 *MSMD1 | For manufachrer setiing D000-0000 0000
Basic PD30 s For manufachurer setiing 0-0 0
Indexer PD31 WiC For manufachurer setiing 0-0 0
Home positic PD32 VL For manufachurer setiing 0-0 0
= Digitd 1O PD33 *MD5 For manufachurer setiing D000-0000 0000
Basic PD34 M6 For manufachurer setiing D000-0000 0000
Extension | _ | |PD35 D7 For manufachurer setiing D000-0000 0000
= ist display ~ D36 *MDE For manufachurer setling 0000-0000 0000
Basic PD37 =TpOP Touch probe function selection D000-0031 0000
Gainffilter PD38 =TPR1 For manufachurer setiing D000-003F 002C
Extension PD39 =TPR2 For manufachurer setiing D000-003F 0020
Ijo PD40 TPRT For manufachurer setiing -32768-32767 0
Bxtension 2 (20l DOP4 Funiction selection D-2 0000-1100 1100
Extension 3 PD42 For manufachurer setiing D000-0000 0000
Option setting PD43 For manufachurer setiing D000-0000 0000
Spedal PD44 For manufachurer setiing D000-0000 0000
Linear jOD Motor PD45 For manufacurer setiing D000-0000 0000
Positioning contr: PD4G For manufacurer setiing D000-0000 0000
Network setiing (.| [PDa7 For manufachurer setiing D000-0000 0000
] 3| |PD48 For manufacturer setting D000-0000 0000
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@&ETI Resumo deste capitulo ) oo

Meste capitulo vocé aprendeu:

* Registrar perfis

« Criar um projeto

+ Inicializar a mem@ria

« Diagrama de configuracdo dos médulos

« Ativar a sincronizacgdo intermodular

« Definir o intervalo de scan fixo

« Adicionar estagdes remotas (servo amplificadores, I/O remota)
+ Definir de atualizacao

* Definir parametros do Simple Motion

+ Definir dados de posicionamento

* Definir parametros sincronos

* Escrever dados no PLC

* Configurar parametros do servo amplificador

Pontos importantes

Registrar perfis +  Quando utilizar o MR-J4-GF e o NZ2GF251-16D pela primeira vez, registre seus respectivos
perfis no GX Works3.

Definir o intervalo de scan fixo * Ajuste o intervalo de scan fixo dependendo do ndmero de estagfes e do tipo de estacéo
remota a ser utilizada.

GGG RN S S W S LT+ Adicione uma estag@o remota na janela CC IE Field Configuration.
amplificadores, I/O remota) + Atribua os dispositivos de conexdo a estagdo remota e verifique se os ndmeros ndo se repetem.

Definicdo de atualizacio + Defina a atualizagio da conexdo de forma que os dispositivos de conexao sejam
+ automaticamente transferidos para o dispositive especificado no PLC.

Defini¢do de pardmetros do * Configure as defini¢des relacionadas ao controle de eixo do médulo de Simple Motion.
Simple Motion

Defini¢bes de pardmetros do +  Uma vez que o RD77GF ndo gerencia os pardmetros do servo amplificador, escreva os
servo amplificador parametros diretamente no servo amplificador.
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>m Exemplo de programa ) 00c

Este capitulo descreve como verificar a operacdo do médulo Simple Motion e dos servo amplificadores definidos no
Capitulo 2 com um programa de exemplo.

Fazendo download de um programa de exemplo )

Faca o download de um programa de exemplo aqui. Descompacte o arquivo zip no local que desejar.

O programa de exemplo é criado com o GX Works3 Versao 1.032).
Quando o programa de exemplo € aberto com o GX Works3 de uma nova versao, pode aparecer a seguinte caixa de

didlogo indicando a diferenca da versdo de identificacdo do médulo.
Nesse caso, clique em "Yes" e atualize a identificacao do médulo.

MELSOFT GX Works3

[0] Module label version using in project is different from the one using in GX Work3,

Are you sure you want to update?

Module label of different version (Structured data type): -
M4+RCPL r
M+RCPU_COM_Refresh_Selection |= |
M+RCPU_EtherPart

M4+RCPLU_SD -

[ Copy Message ] Yes Mo

A

b

Depois que a identificacdo do modulo for atualizada, o programa é definido como nao-compilado.
Compile o programa antes de escrevé-lo no controlador programavel.
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>m Labels utilizadas

(1) Labels global

Registre um sinal do médulo de entrada remota em um labelglobal.

Label Mame Data Tvpe Claszs fAzzien (Device/Label) |hitial Value| Constant Enelish{Display Tareet)
1 bEMI Bit WAR GLOBAL  « [X100 1] Forced Stop
2 b JOG_FW Bit WAR GLOBAL - |10 1] ¥ obxiz JOGH
3 b JOG_RY Bit WAR GLOBAL W X102 1] W bz JOG-
4 b JOG_FW Bit WAR GLOBAL - |¥103 1] Y Bz JOGH
F | bYJOG RV Eit VAR GLOBAL X104 0 Y e JOG-
fi bHSTART Bit WHR GLOBAL - [X104 1] W Az Start
7 bYSTART Bit WHR GLOBAL  w [X106 1] YAz Start
a bERROR_RESET Bit VAR GLOBAL  « [X107 1] ERROR Reszet
q B HC Bit WAR GLOBAL  w |X108 1] Y Az Bvhchronous OMN
10 |bPosMumSelection Bit WAR GLOBAL - [X104 1] Pozitioning Mumber Selection
11 |bxDOG Bit WAR GLOBAL - [H104 1] ¥ obxis DOG
12 |b¥FLS Bit WAR GLOBAL - [H10B 1] ¥ bxis FLS
12 bxRLS Eit VAR GLOBAL - [H10C 0 w iz BLS
14 |bYDOG Bit WHR GLOBAL - [X10D 1] Yoz DOG
15 |BYFLS Bit WAR GLOBAL - |X10E 1] Y ofxiz FLS
16 |[b¥RELS Bit WHR GLOBAL - |X10F 1] Y ofxiz FLS
17 |uRemotelhputStatus frea Ward [Unziened]/| VAR GLOBAL - W0 0 Femaote hput Module Status Area
12 \uRemotelhputOperationfrea Ward [Unziened]/| WAR GLOBAL  w [W00 1] Femaote Input Module Operation frea

(2) Label local

Registre um dispositivo usado em um programa em um label local.

Label Mame Data Type Clags  |litial Value |Sonstant|  EnelishiDisplay Target)
1 |uxPaozitioning Number Ward [Unsigned]/Bit String [16=bit] VAR« # Axiz Positioning Mumber
2 |uYPositioning Mumber Waord [Unsigned]/Bit String [16=bit] VAR Y fAxiz Positioning Mumber
8  |B¥HPRCGomp Bit VAR - ¥ Axig HPR Completion
4 |BYHPRCGomp Bit VAR - T Axig HPR Completion
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Explicagdo do programa de exemplo )
(1) Programa de interrupcao sincrona intermodular (144)
Ative a sincronizagdo intermodular.
Nesse caso, & necessario criar o programa de interrupcdo sincrona intermodular (144).
Quando o programa néo inclui EI ou 144, o sinal de I/O (X/Y) do RD77GF nao é atualizado.
ritiaice ]
i '1 B A [— =
() :"l l ‘ El
ROTTEF 1 6PLC RPead
o Programa
RWFPLC READY principal
:# :_-—-__-_-_—-__________'_'—-—-—-____= =___-_____.—§:
f'—
(10 £
9) FEND!
e
o =,
i111j —
interrupcao
L END —
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hﬂ Explicacdo do programa de exemplo

) ood

(2) Definicdo inicial (Servo em todos os eixos habilitados)

eixos no status de habilitados (servo-on).

[FIritialize

PAN

J\

Este programa € usado para configurar a definicao inicial. Ele inicializa o modulo de entrada remota e coloca todos os

Ligue o sinal de PLC PRONTO

~ (RD77GF_1.bPLC_Ready).

— Inicialize o modulo de entrada
remota.

Quando o modulo de Simple
Motione o modulo de entrada
remota sdo iniciados

> normalmente, todos os eixos
entram no status de habilitado
Ative o sinal de inicio de
posicionamento externo.
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>E Explicacdo do programa de exemplo

(3) Operacao JOG
Este programa € usado para realizar a operacédo JOG.

et ~

@ DAMOVE
bt Tscan o h Defina a velocidade de
JOG do eixo X e do eixo Y

como 2000.00 mm/min.

i b A . Faca a operagdo JOG do

&7 R W Eorward run JOG start eixo X.

0 JOG de rotagdo avante

. e 0JOG de rotagéo

reversa. Os dois sinais de
JOG ndo podem ser

J\

wl . I acionados ao mesmo
o I- Di - tempo.
-y
. —y e
i} o o Faca a operacdo JOG do
Y sl OO eixo Y.

0 JOG de rotagdo avante
e 0 JOG de rotagdo
i At i+ reversa. Os dois sinais de
o , e JOG ndo podem ser

G o acionados ac mesmo
' tempo.
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hﬂ Explicacdo do programa de exemplo ) 000

(4) Retorno a posicao inicial/Operacao de posicionamento

Este programa ¢ usado para fazer o retorno a posicao inicial e posicionamento.
O posicionamento é iniciado pelo dispositivo remoto (RX05/RX06).

#Psit o me Position Return .
*Positoning Mumber Sekection

......

4£

=7

o thoning
Pumbeer
Selection

P

P

J

Axm HPR

Cornplation

Nl =

I

Az HER
Caorrp letion

)\

= Seatus

(22)

-

Corrp letior

Quando a selecdo do
numero do
posicionamento
(bPosMumSelection) esta
desativada, o nimero do
posicionamento é definido
como “9001".

Quando a selecdo do
numero do
posicionamento
{(bPosMumSelection) esta
ativada e um retorno a
posicao inicial foi realizado
pelo menos uma vez, o
numero do
posicionamento é definido
como “1".

Quando se realiza um
retorno a posicao inicial
depois que o sistema é
ligado, o sinalizador de
conclusdo do retorno a
posicdo inicial
{(bXHPRComp/bYHPRComp)
é ativado.
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>}m Explicacdo do programa de exemplo ) o0

(5) Controle sincrono

Este programa é usado para mudar o modo do eixo Y para o modo de controle sincrona.

Quando se ativa o Controle Sincrono do Eixo Y (bYSYNC), o bitl (RD77GF_L.stSyncSysCtrl_D.uStart_D.1) do buffer
memory, o controle sincrono é ativado. Isso define [Md.26: Axis operation status] do eixo Y como "Synchronous control".
Para liberar o controle sincrono do eixo Y, desative o (bYSYNC) que é o bitl do buffer memory.

[* Buds Synchronous Control
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hm Explicacdo do programa de exemplo ) [« v Jroc

(6) Reset do erro

Este programa é usado para fazer reset do erro que ocorreu no médulo de Simple Motion.

Quando a opgdo de reset de erro (bERROR_RESET) e ativada, o valor "1" é escrito nas areas de buffer
memory (RD77GF_1.stnAxCtrl1_D[0].uResetAxisError_D (Eixo 1) e
RD77GF_1.stnAxCtrl1_D[1].uResetAxisError_D (Eixo 2)) para fazer o reset do erro.

Quando é feito o reset do erro, o valor "0" é automaticamente definido na area de buffer memory.

*ERROH Feset

%7 ‘
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»m Verificacdo da operacao do programa de exemplo

L] =
L ] [ ]
- -
L L]
I LI
-
» L]
. EEETELELNLTELLTLEL EELETELELL EEEETIELE

A verificacao da operacao esta concluida.
Ir para a proxima pagina.

00 C=]

LoD
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@&EER Resumo deste capitulo ) oo

Meste capitulo vocé aprendeu:

* Fazer download de um programa de exemplo

Labels utilizados

Explicacdo do programa de exemplo

« Verificagdo da operacdo do programa de exemplo

Pontos importantes

Labels utilizados + Registre o sinal do médulo de entrada remota nos labels globais.

Explicacio do programa de exemplo » Quando a sincronizagdo intermodular & ativada, é necessario criar o programa de
interrupgdo sincrona intermodular (144).

VTR ERGLEETE BIGERGL ST ER + A mesa X-Y move-se de acordo com o sinal recebido do médulo de entrada remota.
de exemplo
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i CEN Programa utilizando FBs que satisfazem os requisitos da PLCoperD

Os Function Blocks (FBs) de controle de movimentos da PLCopen é fornecido para o RD77GF.
Os FBs de controle de movimentos possuem uma interface padrdo. Assim, a utilizacdo do FB simplifica o processo de
desenvolvimento do programa e reduz o tempo de manutengdo, uma vez que melhora a legibilidade.

Este capitulo descreve o programa que utiliza o FB de controle de movimentos.

Download da biblioteca de FB e do programa de exemplo )

Faca o download da biblioteca de FB e do programa de exemplo aqui e agui. Descompacte o arquivo zip no local que
desejar.

[COLUNA] O que é PLCopen?

A PLCopen & uma organizacdo independente que visa melhorar a eficiéncia do desenvolvimento de aplicagées de PLC,
promover o padrdo internacional IEC 61131-3 de programacao de PLC, bem como criar e certificar a especificagdo de
function block (FB) padrao, independente do fornecedor.

O uso do FB certificado pela PLCopen permite programar de forma independente dos fabricantes de PLC, uma vez que as
especificagdes de 1/0 e da operacao do FB sdo padronizadas. Esse recurso gera programas estruturados, melhorando a
capacidade de reutilizacéo e reduzindo os custos de engenharia.
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»m Registrando a biblioteca de FB ) 4 J i Joc

1) Abra um novo projeto com o GX Works3, e selecione a guia [Library] na janela Element Selection .
2) Clique no icone [Register to Library List] e selecione [Register Library].

3) Quando a caixa de dialogo box aparecer, cliqgue em [OK].

4) Selecione e abra o [MotionControl_RD77_1.01B.mlsm] armazenado no local de sua preferéncia.

5) O FB é registrado na janela Element Selection . Element Selection - x

(Fimd PO BEE| Lu-

o3 | ar
M‘ — a
)|
5 Lg MotionControl_RD77 MetionControl_RD77
= _'FE
o Sangle-As
Register Library... @ MC_Movedbs Absslute Value Positioning
8 MC_Moveddc Commanded Position Che

8 MC_MoveRel Relative Value Postioning

MELSOFT GX Warks3 | @ MC_Moveyek Velodty Control
[ 28 MC_Power +F Opersble
o Library I8 registerad to the het. @ MC_ReadAch Current Pesition Read
4 MC_ReadAct Current Torgue Read
Specified fles i Imported to the GX Worksl @ MC_Readarh Current Velocity Read
To replaca the lbrary with tha one importad before, plaass | 3
axetute ‘Register to Library st @ MC_FeacAx: Axis Ermor Read

- MC_Resdicn Auis Information Read

@ MC_FeacDigi Digital Input Read
3} . |I|l‘ 8 MC_Fescing: Digital Gutput Read

@ MC_RaadPar: Parameter Read

i MC_ReacdSix Sintus Read

Ii-y-_ Libragy o iy it _ = J MC_Reset « R Axis Error Reset
ﬁ'-._,." i ¢ Ulmrisr ¢ Decersnkn ¢ PLCagd B = | dg ah PLCoraafd = MC - Yok
& MC_Set0ven Overmide Z=trg
Osgarian = Hims it - 1 @
. B Documalits Mty = - MC_SetPosti Current Position Change
& Pt L L Fea—— [l -
- p — - a MC_Stop-+RIC Forced Skop
8 Dewskade 4] - r—— ; 8 MC_TorgueCr Torgue Control
B, Reink Plades
* Wiptonartso FOTT_Libmotn NN MM F @ MC_WriteDig Digital Qutput Write
.-‘. D-:.:::| . | a MC_WnteFar Parameber Wnte
* [ e - MCw_Homag+ Home Pogition Retum
i ey Do
. @ MCv_ReadSe Servo Parameter Read I
4¢ Putapastl T S S ——— .
User Library = Si'lﬂl.-l.'lh
b Puble Do
ot i
1} - P
[ Pl (ren Wlgherdantol K00 100 ek = |Libaway i -
POU ... | Fovo... | Hist... [lhd.l uﬂ-y]' e [ I T | |
POLY List | Feworites | History | Module  Library
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»m Configuracgao do sistema ) 00

A figura a seguir mostra a configuragdo do sistema utilizada neste capitulo.
Uma GOT é utilizado para facilitar a explicacao.
Supoe-se que haja um circuito externo, como switches de limite de curso, conectado ao servo amplificador.

R61F ROACPU  RDVYGF4 R35B

MR-J4-GF GT27++-S

Utilize o médulo de comunicagao
GT15-J71GF13-T2 com CC-Link IE
Field Network.

Os switches DOG e LSP/LSN sdo
contatos normalmente fechados.

EMn2

3

LSN  DOG

Fuso de esferas (passo): 10 mm
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»m Explicacdo do programa de exemplo ) 000

(1) Atribuindo equipamento conectados a rede

Atribua dispositivos da seguinte forma.

[ Detect Now ]
Mode Setting: | Online (High-Speed Made) Assignment Method: Link Scan Time (Approx.): [_
F Y ) )
RX/RY Se RWw/RWr Se
No. Model Name STA= Station Type i RY Setting } R - |
v Points | Start = End | Points | Start | End
m I Host station 0  Master Station
B 1 MRI4cF 1__Inteligent Device Station 36 0000 0023 N
M| 2 crar==s 2 Inteligent Device Station 16 0100 OL0F 16 0100 OL0F

No. Lirk Side GPU Side
Device Mame | Points | Start End Target Device Name | Pointz | Start End
- [SB v 612 00000 OOIFF W | Module Label| v
Y - Rl2._ 00000, OOIEE  deb  todule | abel
1 |Rx E 16| 00100 0010F * Specify Davitz " - 16| 007100 0DO010F
2 | R - 16| 00100 0010F “ Specify Devil - | W - 16| 00100 0D010F
| R E 16| 00100 0010F “ Specify Dwi:E W - 16| 00200| 0D020F

Opere RX100 a 10F e RWrl00 a 10F, utilizando o GOT.
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Explicacdo do programa de exemplo
(2) Definicdo de parametros /
Defina [Module extended parameter] da seguinte forma.
1) Defina "Forced stop valid/invalid selection” no controlador como "Invalid", uma vez que a parada forcada é
realizada com o sinal de entrada do servo amplificador.
Defina [Control axis number upper limit] como "1".
2) Uma vez que os sinais de dog e limites de fim de curso sdo emitidos para o servo amplificador, defina
[Detailed parameters 1] da seguinte forma.
Ttem Axis #1 ]
-| Common parameter The parameter does not
Pr.82:Forced stop valid finvalid ' . .
1) cooTs 1:Invalid
Pr.152:Control axis number upper 1
limit
- Basic parameters T Set according to the =
Pr. 100:Connected Machine MR-)4-GF
;ﬁ;mmd servo amplfier 0:Use Real Servo Amplifier
Pr. 1:Unit setting O:mm
Pr.2:MNo. of pulses per rotation 4194304 pulse
Pr.3:Movement amount per
rotation 10000.0 pm -
Pr.4:Unit magnification 1:x1 Times
Pr, 7:Bias speed at start 0.00 mm/min
-] Basic parameters 2 Set according to the ma
Pr.8:Speed limit value &0000.00 mm fmin
Pr.9:Acceleration time 0 100 ms
Pr. 10:Deceleration time 0 100 ms
[=| Detailed parameters 1 Set according to the sys
Pr.ll::!;addash compensation 0.0 um
Pr.12:Software stroke limit upper
limit value 0.0 pm
Pr.13:Software stroke limit lower
limit value 0.0 pm
Pr.14:Software stroke limit 0:Set Software Stroke Limit to |~
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m Explicacdo do programa de exemplo ) IIIZIIZIE
/

2)

Pr.14:Software stroke limit
selection

Pr.15:Software stroke limit
validfinvalid setting

Pr. 16:Command in-position width
Pr.17:Torque limit setting value
Pr.18:M-code ON signal output
timing

Pr.19:Speed switching mode
Pr. 20:Interpolation speed
designation method

Pr.21:Feed current value during
speed control

0:Set Software Stroke Limit to
Feed Current Value

1:Invalid

10.0 pm
J00.0 %

0:WITH Mode

0:5tandard Speed Switching
Mode

0:Vector Speed

0:Not Update of Feed
Current Valus

Pr.22:Input signal logic selection : |
Lower limit

Pr.22:Input signal logic selection :
Upper limit

Pr.22:Input signal logic selection :
Stop signal

Pr.22:Input signal logic selection :

O:Negative Logic
0:Negative Logic
0:Negative Logic

0:Megative Logic

Proximity dog signal
Pr.81:Speed-position function 'U:Speed—pos:tion Switching
selection Control (INC Mode)

Pr.116:FLS signal selection : Input |
type

Pr.117:RLS signal selection : Input
type

Pr.118:D0G signal selection :

1:Servo Amplifier

1:Servo Amplifier

1:Servo Amplifier

Ioput tvpe
Pr.119:5TOP signal selection :
Trra it tvne

2:Buffer Memory

| ¥
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>}m Explicacdo do programa de exemplo ) o0

(3) Estruturas a serem utilizadas

Para usar o FB, registre o tipo de dados estruturados "AXIS_REF".

(No programa de exemplo ele ja foi registrado. A operacgdo seguinte ndo é necessaria.)

1) Selecione [Library] - [MotionControl_RD77_1.01B] - [Structured Data Type] na janela de Selecdo de Elementos,
e arraste e solte [AXIS_REF] em [Label] - [Structured Data Types] da arvore de navegacgao.

2) Cligue duas vezes em [Label] - [Global Label] - [Global] da arvore de navegacao, e abra a janela Definicao de
identificaces globais. Crie uma estrutura do tipo AXIS_REF denominada "Axis1".

Element Selection 3 x
|(Find PO E LA™
0| ar
User leraw

1] Library
_g MotionControl_RD77_1.018  MotionControl_RD77
il o FB

%y Global Label

5 Structured Data Type
M AXIS_REF Axis information
B MC_INPUT_REF_DI16 Input Information
¥ MC_OUTPUT_REF_DO16 Output Information
M MC_RD77 Library management

{Filter> [ Easy Display <<] [ Digplay Setting ] [Ghecl-_;]

ata Type Clazs Assign (Device fLabel) | Initial Value
] AX|S REF VAR GLOBAL |» |Detsiled Setling

FLOAT [Double Precision] | .. |VARGLOBAL w |D100 0
3 IGOT Velocity FLOAT [Double Precision] .. |WARGLOEBAL « |D104 o

S [ ot o T N VSRR - L pu—— TN T T TN ) | LI o B B ] T ) LEE [al
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m Explicacdo do programa de exemplo ) 000

(4) Programa de interrupcao sincrona intermodular (144)

A sincronizacgdo intermodular é ativada no programa de exemplo. Logo, € necessario criar o programa de interrupgao
sincrona intermodular (144).

s
DO ot a -
1) IL EI
O— Programa
— principal
L ——— _'_‘—'—-—-—-_________________ _______________._-—-—-"":
'_____-—'-""'______._'_._"_--
ey FEMD
B |
[44 ——
:?ﬁﬂ:; FET
. Programa de
interrupcéo
El«;nl1 [F”D’—I _
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m Explicacdo do programa de exemplo ) 000
(5) Definicédo inicial

Quando o modulo de Simple Motion iniciar sem erros depois do acionamento do PLC_READY (RD77GF_1.bPLC_Ready),
registre os valores nos "StartlO" e "AxisNo" da estrutura "Axis1” do tipo AXIS_REF.

Wit e
=
L NN )
i}
(1 ‘ El
B = 1k
‘ i3
o
RWFLC READ
¥l g Structum AN REF
- Hi artl
1
{ } { | 1 F
o MOVFP et
PWPLC B R R:Synich 3 start 170
i pirier of e
o fiag S e "'-':"v'l'
‘ E 1]
MOWFP fless tha
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»m Explicacdo do programa de exemplo ) 000

(6) Habilitacdo do servo (servo ON)

Insira o label do eixo criado anteriormente e o sinal de ativacdo no FB.

Insira a estrutura "Axis1" na entrada AXOS do FB, e o bot&o habilitacao para ser ligado pela GOT.

Se o programa funcionar corretamente, a saida do status (bAxis1_PowerON_Comp) do FB sera ativada, e o servomotor
ficara habilitado.

*hxit PoverOH Sano 0N

(34 w
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[ Explicacio d d | ooec
plicacdo do programa de exemplo
(7) Retorno a posicao inicial
Efetue o retorno a posicao inicial antes de iniciar o posicionamento.
.
[Fhiziz | Homing = Quando o botio de retorno
bGO I_I.;-%EN-I: oisis 1.1 TN T a posicdo inicial da GOT &
k,m, . pressionado, o sinal
(1843 T cd =ET _ - . . .
) Auxie1 Homing (bAxis1_Homing) & ativado.
[G0T)Axis 1 Al Request . [P
Homing Mave - O retorno a posicio inicial e
EE;E: — | o posicionamento ndo
-t
M Homes=+ { MGw_H L.
{m; WAL podem ser iniciados ao
mesmo tempo.
Bixigl
{ H OUT:fwie iz DUT
i Pexis fociz -
!.;'m:\rmatlu:- ?mf-:rrr.ﬂ ::.rl;:rrrh
bz 1_Homing hAvl;l'IE:I-}.Irin?'
| | B Execute Donz=g {7
Aziz] Homne E:l':"'un E;':uun fciz 1 Homing
Request COmman cormplet Compieted Execute o FB.
d on
Quando o retorno a
posicdo inicial termina, o
ey sinal de saida
et (bAxis1_Homing_Comp) do
FB & ativado.
bz | Homirg
Errar
EirarB (T
Erroe Peiz 1 Homing
Erroe
wfiiz 1_Ho
mirg_Err
Errorlli+ 4 1
Error  Jo 9 [™]
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»m Explicacdo do programa de exemplo

whiiz1_Ho
irg_Err
ErrorlD:- i
Error .
eods Bxigl
Homing
Errar 1D
fviz | Haming  BA=IE] Ho
bz | Homing ming Gae bAxiz 1_Homing
1 | { |
RST feiel Hamine
Axziz] Hommg  Axz] Request
Complete
d
ROTIGEF _1stnd
:.i‘-"l'l'.l[ﬂ]-.-S"" bRz |_Homing
Do
i |
SET fixiz 1 Homing

FStatus

"

Quando o retorno a posicéo
= inicial termina, a solicitacéo
de home & desligada.

Quando o sinal de
concluséo do retorno a

= posicdo inicial é acionado, a
saida do bloco ambém é

ligada.

[ ¥
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»m Explicacdo do programa de exemplo

) ood

(8) Movimento relativo (posicionamento relativo)
Efetue o posicionamento através da funcdo de posicdo relativa.
Como as variaveis de distancia do movimento e a velocidade na GOT séo valores do tipo REAL (nimero real de
precisdo simples), converta-os para o tipo LREAL (ndmero real de precisdo dupla). Quando g GOT nao e usada, o

programa nao e necessario.
#Type Corwersion REAL fo [REAL

(1648

REAL_TO_LREAL E

BEM EMNCE

(1657
)

.: slance
HEAL)

REAL_TO LREAL E

BEMN EMNC:E

{ wion H EM REAL T+ [ DI

Yelocity

(BEAL)

[ wits J Em REAL.T- [ D104

J\

O valor de entrada da
distdncia do movimento da

~ GOT (RWrl100) é convertido
em ndmero real de
precisao dupla.

O valor de entrada da
velocidade do movimento

= da GOT (RWrl04) é
convertido em numero real
de precisao dupla.
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(=] -t

>}m Explicacdo do programa de exemplo

) ood

(8) Movimento relativo (posicionamento relativo)
Execute o FB.

#ilows Haative
20A0 T Foers Fota bioor | Ho bA=iz ] Homne
’!IFI i Dane 107k | iR
w100 ative
LGa
b SET Bzic ] Mova
[GOT Azl iz | fuizl Hamirs Relzlive
Start Homing  Donz - Hequest
P2zl ey )
; MG MoveRe (MG ¥
LIGT] Filatiyz Wale Posie
f (B
s
{ HUOUTMee Al
higr iz faks
inkoematia | Torme!  informa
btz 1_Kone P bheis | Mo
latpws JLi'.h._fiulru
{ E'Zeecute DcoeB )
Mz | Moz E:H":'I '__:‘;H' 'I' Vixiz | Move
Relatme T g . Fzlztive
Rl gzt iy i;: :"TI j Carplated

{ K1 H ¥Faaitio- =]
Pz tion Ezcruti
mie deta e
Ko
10T _Di
alame
{ 0120 7 LDizia~  Cammar
Biiat Travel hhirtin
IWUNCE | Hizdanz ot
& eygeuti
o
ICOT e
lacity
{ 014 HLveleaity ErrorE

bhzie | MoveRs
a 'r.'l__Erll_r

Oy

—

J\

1/2

Quandoo botio de inicio
do posicionamento do GOT
& apertado, o sinal de
(bAxis1_MoveRelative) &
ativado.

O retorno a posicio inicial e
o posicionamento ndo
podem ser iniciados ao
mesmo tempo. Quando o

sinal de Retorno a posicio
inicial concluido esta
desligado, ou seja, o home
ndo foi feito, ndo & possivel

executar o posicionamento.

Execute o FB.

Quando o posicionamento
~— terminar, o sinal Concluido
(bAxis1_MoveRelative_
Comp) do FB é ativado.

E_
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>}m Explicacdo do programa de exemplo

bacis: 1_oveReer hilucis 1Mo

[ I|_'\-r1; ATRE_ETCE

lacity

{ 0134 HLweleaity ErrmlE o —

Wilocily Vedocity Errce Gziz 1 Mowe
Hzlztive Brror

JGOT_R urrciz ] o

xE fere v Rellali=-
{ WilE | D:8ccel-  Srolle (o J
; Aricalar Erret ,

[T, fiiz | Mowe

heezerati | TH2n % | Relatve

n g Error Iv

4607 D

o far=

[ 'WI0A "H DiCecel

: Decsmr

['TT dalun

Do [zrabi | iis

=11 =

bhzie ] MoveHy
ative

lative wiFlat -
[F!Eﬁ? : 1t
izl Move  Aisl
Felative [rionme
et Pelative

Caeatilees

S i1 Mo

Rl
- R=rpuesl

\

Quando o posicionamento

termina, o sinal de

posicionamento & desligado.

[ ¥
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»m Explicacdo do programa de exemplo ) o0

(9) Programa de monitoracdo da GOT

Este programa € usado para mostrar o valor atual de posicdo e velocidade na GOT.
Quando GOT ndo é usada, o programa ndo € necessario.

P | Monitor

(2868 1 waor

food vohse | Disternce Os valores de buffer do
- valor atual de posigao
= e velocidade sdo
AGOT Ais TFe escritos no RWw100 e
Wi no RWw102.
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>“ Definicdes de parametros do servo amplificador ) 000

Basicamente, sdo 0s mesmos passos descritos na se¢do 2.13. Porém neste exemplo a configuragdo & um pouco diferente
do que esta no 2.13.

(1) Definindo o sinal de I/0 externo

Nesse exemplos os 10s, como o dog de proximidade, sdo conectados ao servo amplificador. Configure da
seguinte forma.

1) Defina [Servo forced stop selection] como "Enabled (Use forced stop input EM1 or EM2)".

2) Defina o parametro PD41 como "0100".

E "::EFumdﬂlw ~

Mm miode B Ciomimcn - BaSe
= Fiotstion dirsction(*POL) Encoder output pulse{*ENRS, *ENR, *ENR.Z)
m [Rotation direction selection Encoder cutput pulse phase
LU Tl N
Extension 2 COW dir. during fwed. pls. input, CW dir. during rev. pls. input % | Advance A-phass 90° by COW [ Phase Settng ]
Alarin sedtine 1]
Tough drive Forced stop(*ACP1) Number of encoder output pulse
Drive record Servo forced stop selection 4000 pulse
Componsnt part: 1
Poskion contral Enabled {Lise forced stop input EM1 or EM2) hd Encoder Qutput Pulse
Torgues conbrol
= Servo adpsstren Zero speed(Z5P)

Basic Zero speed S50 | rjwin (0-10000)
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>}m Defini¢cdes de parametros do servo amplificador ) Ww o

(2) Método de retorno a posicéo inicial

Defina 0 método de retorno a posigao inicial com parametros do servo amplificador.

Nesse exemplo, defina [Home position return method] como "CiA402", Para saber detalhes, consulte o MANUAL
DE INSTRUCOES DO SERVO AMPLIFICADOR MR-J4-GF.

Neste exemplo, utilize o Method6 do CiA402Homing Method.

Gain changing ~
- Positioning Positioning - Home position return
— 1 Home position return method(HMM) Detailed setting of home position return
Home position r : .
S DIgEST 1o : Method selection Home position return speed
Basic (#)cia402 () Manufacturer-specific A0S 00 e s = s
_ Extension Home position return method _ c| Defina a polaridade do switch
- [ List display Method & B] do dog de proximidade.
Ela.su: _ Home position return direction dog
Galnffll_ter pulse | (0-2147483547)
Extension — ) , =
110 “ ‘ # | Proximity dog input polarity
Extension 2 ] . ‘ Detect dog with OFF ™
Extension 3 Quandﬂ "CIA402" e dE‘ﬁI"IIdG, Stopper time
Option setting a direcéo d? retorno a posicao inicial 100 | ms (5-1000)
Specia néo é definida aqui. Torque limit value
Llne.e!r,l'[;lD Motor 15.0 | % (0.1-100.0)
Positioning conkrol L
Metwork setting  |s

[COLUNA] Métodos de retorno a posicado inicial do modo CiA402

O perfil utilizado pelo CiA402 & um perfil de dispositivo para o controle de movimentos, que é definido em IEC 61800-7-201

e [EC 61800-7-301. O método de busca e o ponto de referéncia da posicdo inicial sdo determinados pelo Método de retorno
a posicao inicial no CiA402.

No Method6, quando se realiza o retorno a posicao inicial o eixo se move no sentido negativo. A posicio inicial & o primeiro
pulso da fase Z depois que o sensor de proximidade DOG(Home Switch) € detectado.

Para saber detalhes, consulte o MANUAL DE INSTRUC@ES DO SERVO AMPLIFICADOR MR-J4-GF.
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>“ Verificacdo da operacao do programa de exemplo

) ood

<GOT =

rGOT Distance udGOT Acceleration
(RWr100) -150.0000mm  pywr108) 100msec

bGOT Axis1Start
(RX100)

e

rGOT_Varocity
(RWr104)

udGOT_Deceleralion

2000.00mm/min (RWr10A) 100msec

Feed curment value Feedrale "
(RWw100) 0.0000mm (RWw102) 0.00mm/min

A verificacao da operacao esta concluida.
Ir para a proxima pagina.

o
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Resumo deste capitulo

Meste capitulo vocé aprendeu:

* Download da biblioteca de FB e do programa de exemplo
« Registrar a biblioteca de FB

+ Configuracdo do sistema

+ Explicacao do programa de exemplo

« Definicbes de parametros do servo amplificador

+ Verificagdo da operacdo do programa de exemplo

Pontos importantes

Registrar a biblioteca de FB * Quando a biblioteca de FB é registrada, uma lista de FBs aparece na Biblioteca, na
janela Element Selection.

Explicacio do programa de exemplo + Ao definir o Home position return method no modo CiA402, defina o método de
retorno a posicdo inicial efetivo com os pardmetros do servo amplificador.
« Defina a estrutura do tipo AXIS_REF_RD77.

« As entradas padronizadas no FB de controle de movimentos do PLCopen podem
reduzir os custos de engenharia.
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C Teste YT ) 900

Agora que vocé concluiu todas as licdes do curso Médulo de Simple Motion da Série MELSEC iQ-R (CC-Link IE
Field Network), 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 botao. (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 ) 00c

Selecione todas as afirmativas corretas sobre o sistema de servo que utiliza a CC-Link IE Field Network.
(mais de uma alternativa pode ser marcada)

A CC-Link IE Field Metwork utiliza o cabo 6tico com resisténcia a ruido.

— A CC-Link IE Field Network permite que o modulo de entrada remota e o servo amplificador
sejam conectados na mesma rede.

~ O servo amplificador MR-J4-GF compativel com a CC-Link IE Field Network possui dois modos:
O modo de movimento e o modo de I/O.

Resposta ] ’ Volta ]
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> Teste Final 2 ) 00c

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

» Quando utilizar o MR-J4-GF pela primeira vez, registre (1) ¥ no GX Works3.
= Acesse a janela onde os parametros e dados de posicionamento do RD77GF sdo definidos a partirdo (2)_ | ¥ na

arvore de navegacdo do GX Works3.

= Ajuste o intervalo de scan fixo dependendo do nimero de estagdes e do tipo de (3), | ¥ a ser utilizada.
Termo
(1) 1: Perfil 2 : Identificacdo do modulo

(2) 1:Module parameter (motion) 2 : Module extended parameter
(3) 1:Estacdo mestre 2 : Estacdo remota

[ Resposta ] [ Volta ]
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> Teste Final 3 ) 00c

Selecione em qual janela é feita as atribuicbes de enderecos para a CC-Link IE Field Network.

_ Network Configuration Settings
Refresh Setting

_ Refresh Timing Setting

Resposta ] ’ Volta ]
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> Teste Final 4 ) 00c

Selecione todos os itens, que sdo os parametros que ficam no servo amplificador, entre as seguintes opgdes.
(Varias selegdes disponiveis)

~  Numero da estacdo
Método de retorno a posicdo inicial

—  Valor de controle de velocidade

(]

Tipo de conexdo com o cabo do encoder

Resposta ] ’ Volta ]
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> Teste Final 5 ) 00c

Selecione todas as afirmativas corretas sobre as vantagens do programa que utiliza o FB de controle de
movimentos da PLCOpen. (Varias selecdes disponiveis)

O programa € encapsulado e protegido pelo FB.
A leitura e interpretecdo do programa € mais facil .
A interface melhora a capacidade de reutilizacdo.

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

Resposta ] ’ Volta ]
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PONTUACAO NO TESTE ) BRE

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

Respostas corretas : 5

L]

Total de perguntas:

Porcentagem: 100%

Continuar | ‘ Rever ‘

Parabéns. Vocé passou no teste.
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? ood

Vocé concluiu o curso Madulo de Simple Motion Série MELSEC iQ-R (CC-Link IE Field Network) .

Muito obrigado por fazer este curso.

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

Vocé pode rever o curso quantas vezes quiser.

Rever ‘ ‘ Fechar ‘
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