Controlador del sistema servo

Conceptos basicos del moédulo de

movimiento de la serie MELSEC
iQ-R
(RD78G(H)/Arranque)

Este curso es para participantes que estableceran
un sistema de control de movimiento utilizando el
modulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R
por primera vez.

Haga clic en el boton Adelante en la parte superior
derecha de la pantalla para pasar a la siguiente
pagina.



Objetivo del curso )

Este curso esta dirigido a quienes estableceran un sistema de control de movimiento utilizando el mddulo de movimiento de la
serie MELSEC iQ-R por primera vez y proporciona informacién basica, desde el disefio del sistema hasta la instalacion, el
cableado, la configuracion y la programacion.

Usted sabra cual es el conodmiento
necesario para tomar este curso.

Conocimiento basico para tomar

Construccion de sistema de muestra
este curso

Programa de muestra y verificacion

o Creacion de proyecto
de operacion

Este curso requiere el conocimiento basico de PLC de la serie MELSEC iQ-R, los servos de CA y control de posicionamiento.

Se recomienda a los principiantes que lleven los siguientes cursos.

« Curso "Conceptos basicos de la serie MELSEC iQ-R"

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

* Curso "Conceptos basicos de la programacion (Texto estructurado)"
« Curso "Equipo de FA para principiantes (Posicionamiento)"

PLCopen® es la marca comercial registrada de PLCopen.
Windows® es una marca registrada de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y otros paises.



Objetivo del curso )

Este curso esta dirigido a quienes estableceran un sistema de control de movimiento utilizando el médulo de movimiento de la
serie MELSEC iQ-R por primera vez y proporciona informacién basica, desde el disefio del sistema hasta la instalacion, el
cableado, la configuracion y la programacion.

Aprendera sobre la configuracion de hardware
del sistema de muestra.

Conocimiento basico para tomar

Construccion de sistema de muestra
este curso

Programa de muestra y verificacion

i Creacion de proyecto
de operacion
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« Curso "Equipo de FA para principiantes (Posicionamiento)"

PLCopen® es la marca comercial registrada de PLCopen.
Windows® es una marca registrada de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y otros paises.



Objetivo del curso )

Este curso esta dirigido a quienes estableceran un sistema de control de movimiento utilizando el médulo de movimiento de la
serie MELSEC iQ-R por primera vez y proporciona informacién basica, desde el disefio del sistema hasta la instalacion, el
cableado, la configuracion y la programacion.

Aprendera sobre el software del sistema de
muestra.

Conocimiento basico para tomar

Construccion de sisterna de muestra
este curso

Programa de muestra y verificacion

., Creacion de proyecto
de operacion

Este curso requiere el conocimiento basico de PLC de la serie MELSEC iQ-R, los servos de CA y control de posicionamiento.
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« Curso "Conceptos basicos de la serie MELSEC iQ-R"

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

* Curso "Conceptos basicos de la programacion (Texto estructurado)"
« Curso "Equipo de FA para principiantes (Posicionamiento)"

PLCopen® es la marca comercial registrada de PLCopen.
Windows® es una marca registrada de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y otros paises.



Objetivo del curso )

Este curso esta dirigido a quienes estableceran un sistema de control de movimiento utilizando el médulo de movimiento de la
serie MELSEC iQ-R por primera vez y proporciona informacién basica, desde el disefio del sistema hasta la instalacion, el
cableado, la configuracion y la programacion.

Aprendera sobre el contenido del programa
y la operacion del sistema de muestra
utilizando el programa de muestra.

Conocimiento basico para tomar

Construccion de sisterna de muestra
este curso

Programa de muestra y verificacién

Creacion de proyecto

de operacion

Este curso requiere el conocimiento basico de PLC de la serie MELSEC iQ-R, los servos de CA y control de posicionamiento.

Se recomienda a los principiantes que lleven los siguientes cursos.

« Curso "Conceptos basicos de la serie MELSEC iQ-R"

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

* Curso "Conceptos basicos de la programacion (Texto estructurado)"
« Curso "Equipo de FA para principiantes (Posicionamiento)"

PLCopen® es la marca comercial registrada de PLCopen.
Windows® es una marca registrada de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y otros paises.



Estructura del curso )

Los contenidos de este curso son los siguientes.
Le recomendamos comenzar desde el Capitulo 1.

Capitulo 1 - Conocimiento basico para tomar este curso

En este capitulo se describe el conocimiento necesario para tomar este curso.
Capitulo 2 - Construccion de sistema de muestra

En este capitulo se describe la configuracién de hardware del sistema de muestra.
Capitulo 3 - Creacion de proyecto

En este capitulo se describe el software del sistema de muestra.
Capitulo 4 - Programa de muestra y verificacién de operacion

En este capitulo se describe el contenido del programa y la operacion del sistema de muestra utilizando el programa de
muestra.

Prueba final

5 secciones en total (7 preguntas) Nota aprobatoria: 60 % o mas



Como usar esta herramienta de aprendizaje en linea )

Ir a la pagina siguiente Ir a la pagina siguiente.

Regresar a la pagina anterior Regresar a la pagina anterior.

Ir a la pagina deseada Se visualizara el "indice”, lo que le permitira navegar a la pagina deseada.

Salir del aprendizaje Salir del aprendizaje. El aprendizaje y las ventanas como la pantalla de "Contenidos" se
cerraran.




Precauciones de uso )

HPrecauciones de seguridad

Cuando aprenda utilizando productos reales, lea detenidamente todas las precauciones de seguridad incluidas en los
manuales correspondientes.

HPrecauciones que debe tener en este curso

Es posible que las ventanas de la version del software que usted usa sean diferentes a las que se muestran en este curso.
Este curso es para las siguientes versiones de software.
Para la Ultima versién de cada software, revise la pagina web de Mitsubishi Electric FA.

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

La versiéon de firmware de CPU de PLC debe ser 44 o posterior (46 o posterior para RD78GH).
La versién de firmware del médulo de movimiento debe ser 14 o posterior.
Para saber como actualizar la version del firmware, consulte el manual de configuracion de médulo.

El iconoD indica el manual de referencia.
Los contenidos de los manuales que se describen en este curso son de las siguientes versiones.
Si las versiones varian, la seccién de la descripcion y los contenidos puede ser un poco diferentes.

Nombre del manual N.° del manual Versién
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Startup) IB-0300406 C
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application) IB-0300411 C
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Network) IB-0300426 C

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

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function

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

(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)

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




m Conocimiento basico para tomar este curso )

Tema de este curso )

En este curso, aprenderd a controlar el mecanismo de un tornillo de bola de un solo eje utilizando el médulo de movimiento
RD78G y el servo de CA de la serie MELSERVO-J5.

La siguiente operacion del PTP es el tema de este curso.




_ Flujo de este curso

A continuacién se muestra un flujo de este curso.

Capitulo 1 Conocimiento basico para tomar este curso

En este capitulo se describe el conocimiento necesario para tomar este curso.

2 2

Capitulo 2 Construccion de sistema de muestra

En este capitulo se describe la configuracion de hardware del sistema de
muestra. Este capitulo describe los ajustes de la configuracion del sistema y
los procedimientos para las operaciones de prueba del servomotor.

2

Capitulo 3 Creacion de proyecto

En este capitulo se describe el software del sistema de muestra.
Este capitulo describe los procedimientos para crear nuevos proyectos, la
configuracion de parametros, la configuracion de red y otros temas.

2

Capitulo 4 Programa de muestra y verificacion de operacion

En este capitulo se describe el contenido del programa y la operacion del
sistema de muestra utilizando el programa de muestra.




_ PLCopen® Motion Control FB )

PLCopen®es una organizacién independiente, cuyo objetivo es mejorar la eficiencia de desarrollo de las aplicaciones de PLC,
promover el estandar internacional IEC 61131-3 para la programacion de PLC y crear y certificar las especificaciones del bloque
de funciones (FB) estandar que son independientes del proveedor.

El uso del FB especificado por PLCopen®permite la programacién independiente de los fabricantes de PLC, ya que las
especificaciones de E/S y de operacién del FB estan estandarizadas.

Esto hace que el programa sea estructurado y mejora la capacidad de reutilizacién, teniendo como resultado la reduccién del
costo de ingenieria.

El control de movimiento se define como Motion Control FB.

El médulo de movimiento es compatible con este Motion Control FB (denominado en adelante MCFB) y utiliza este FB para la
programacioén. (Para obtener detalles, consulte el Capitulo 4)

Ejemplo) MC_MoveRelative (Control de posicionamiento de valor relativo)

MC_MoveRelative

DUT:Axis Axis:DUT
= B:EXecute Done:B =
== B:ContinuousUpdate Busy:B [—

L:Distance Active:B [
= L:Velocity CommandAborted:B ——
=t L:Acceleration Error:B |
s L:Deceleration ErrorlD:UW |——
=t L:Jerk
=t W:BufferMode
=t UD:Options




_ Programacion utilizando ST )

En esta seccion se describe cédmo crear programas de ST y se explica la estructura del ST.

(1) Manual de referencia
Para obtener detalles de la programacion utilizando el ST, consulte los siguientes manuales.
Tenga en cuenta que los comandos que se pueden utilizar varian entre el mddulo de CPU de PLC y el modulo de movimiento.

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

Comandos que se pueden utilizar en el ST
Ej MELSEC iQ-R Programming Manual (CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)
m MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)

Etiquetas y estructuras

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

Ejemplo de programa

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



_ Programacion utilizando ST

(2) Reglas basicas del ST (extracto)
A continuacidn se muestra una parte del programa de muestra.

Comentaric
Todas las instrucciones después de /o las

comentarics.

| i i * *
Busy=FALSE) & [‘:_h’nsi‘_i:\-niﬁzF!?GFFP.LSEGLQ_L PR S L e

Agregue un ;" [punito y coma) al final de
tocas Ias instrucciones.

mote [nwul an

note | Elformato de “<variables ;= <expresion=:"
£5 una instruccién de asignacion.
Almacene el resultado de la formula a la
derecha de Ia variable de la izquierda.

Ea 7 7----- Jog Oparal [gn=—===-==--ccmecem e em }
237 bJogEnabTe At sNO0T Wd . Reisotatus=4] & [G_bHone
i :
Pel oy oz I
b =T :z AxisO001.AxisRef |,
] JogForward := NZZGMEST_320_001_Re1 & (NZZGHZE1_320_00)_REZ=FALSE) & bJogEnahle J/R
A JogBackward := (NZ2ZGNZ31_320_001_RX1=FALSE) & WZZGHZ31_320_001_RXZ & blozEnable /R
Fo Yelocity 2= G_ledogVelocity,
B0l 2 hcceleration:= & ledoghce ,
3| flecelerationz= [.’l_|e._ug|.e|. N
B2 Jerk 2= G_ledogderk
B3 | Optiens := HO,//0:mcheclec
B4 //Dane =» 7BOOL?
E5 Busy =» G_hJogBusy f/,
BB /hetive =» TROOLY
B7 3| //Comnandbborted=> TROOLT
Bo /Error =» TROOLY
Bo JiErrarlD =» THORD?
LU
I:

Blogue de funciocnes
Inicie el blogue de funciones.
—— 1) Mombre del FB
2) Indicado por variables de entrada =:="
3) Indicado por variables de salida "=>",




_ Etiqueta, arreglo y estructura )

(1) Etiqueta, arreglo y estructura

En los programas de un médulo de movimiento, se utilizan etiquetas en lugar de dispositivos y nUmeros de buffer de

memoria.

Una etiqueta es una variable que consta de una cadena especifica que se utiliza en datos de E/S o procesamiento interno.

El uso de etiquetas en la programacion permite la creacion de programas sin tener en cuenta los dispositivos y los tamafios de

buffer de memoria.

Por esta razén, un programa que utiliza etiquetas se puede reutilizar facilmente incluso en un sistema que tiene una

configuracion de médulo diferente.
Arreglo es un tipo de datos que representa una coleccion de etiquetas con el mismo tipo de datos usando un nombre.
La estructura es un tipo de datos que representa una coleccién de etiquetas con diferentes formatos usando un nombre.

(2)Tipo de etiqueta

« Etiqueta local

» Etiqueta global

* Etiqueta de médulo

* Etiqueta de sistema

« Etiqueta esclava

Una etiqueta local es una etiqueta que solo se puede utilizar en cada POU. No se puede
utilizar etiquetas locales fuera de las POU.

La configuracién de una etiqueta local incluye un nombre de etiqueta, una clase y un tipo
de datos.

Una etiqueta global es una etiqueta que proporciona los mismos datos dentro de un solo
proyecto. Se puede utilizar en todos los programas del proyecto. (Sin embargo, cuando se
utilizan etiquetas globales del médulo de movimiento como las del CPU de PLC, se
requiere la configuracion de las etiquetas publicas. (NOTA))

Una etiqueta global se puede utilizar en bloques de programas y bloques de funciones.

La configuracidn de una etiqueta global incluye un nombre de etiqueta, una clase y un
tipo de datos.

En el médulo de CPU, los dispositivos se pueden asignar a etiquetas globales.

Una etiqueta de modulo es una etiqueta definida Unicamente por cada modulo. La
herramienta de ingenieria del médulo utilizado la genera automaticamente y se puede
utilizar como una etiqueta global.

Una etiqueta de sistema es una etiqueta que proporciona los mismos datos en todos los
proyectos compatibles con iQ Works.

Se pueden consultar desde los médulos de GOT y los modulos de CPU en otras
estaciones, y se puede utilizar para monitorear y acceder a datos.

(Esta etiqueta no se utiliza en este curso)

Para las etiquetas publicas, consulte el siguiente manual.

(Nota) Para las etiquetas publicas, consulte los Conceptos basicos del médulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R

(RD78G(H)/Control de posicionamiento), que es un curso de un sistema de capacitaciéon en linea, y el siguiente manual.

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



_ Etiqueta, arreglo y estructura )

(3) Tipo de datos de etiquetas
La siguiente tabla muestra los principales tipos de datos de etiquetas.

El programa de muestra utilizado en este curso indica el tipo de datos con el prefijo de la etiqueta.

Tipo de datos Rango Prefijo
Bit BOOL FALSE(O), TRUE(1) b
. . . WORD
Palabra (sin signo)/cadena de bits (16 bits) 0 a 65535 u
(UINT)
Palabra doble (sin signo)/cadena de bits (32 DWORD
42949672
bits) (UDINT) 024294967295 ud
Palabra (con signo) INT -32468 a 32767 w
Palabra doble (con signo) DINT -2147483648 a 2147483647 d
Ndmero real de precisiéon simple REAL 2128 5 126 g 126 4 0128 e
Namero real de precisién doble LREAL 21024 5 51022 o >-1022 5 51024 le
T#-24d20h31m23s648ms a
Hora TIME T#24d20h31m23s647ms tm
TIMER es la estructura.
, S (contacto): BOOL
Crondémetro TIMER C (bobina): BOOL td
N (valor actual): WORD

Ademas, para las etiquetas globales, se agrega "G_" al comienzo del nombre de la etiqueta.



_ Etiqueta, arreglo y estructura

(4) Método de registro de etiquetas

e Etiqueta local

[Local Label] se proporciona para cada programa bajo [Program] en el arbol del proyecto.

Haga doble clic aqui para abrir el editor de etiqueta local.

e Etiqueta global
Haga doble clic en [Label] — [Global Label] — [Global] en el &rbol del proyecto para abrir el editor de etiqueta global.

Navigation

Labe| Mams Diata Type Cilass hitisl Valee - Cions tant Ciom et
1 |MGC_Power 1 MC_Power VAR
2 bP cwerStates Bit WHR Sarvo OMAOFF status
3 bReadyStates Bit WHR Ready OM/OFF status
L] bP et Buesy Eiit VAR MC_Power Busy
& bP seser Error Eiit VAR MC_Poser Error
[ uPowser ErroelD Word [Unzigned]/Bit String [16-bit] |VAR M:_Power Errer [0
1 bJogEnable Bit VAR Jog Operation Enable
[ MG _Jog_1 MCv_Jog VAR
9
Ejzmplo de editor de etiqueta local

Label Hame Data Type Class Initial Value Constant Camment
1 G ledogVekcity FLOAT [Dondle Precizion] VAR GLOBAL JOG Vel
2 G leJogfec FLOAT [Double Frecision] WAR GLOBAL JOG Acceleration
3 G_leJoglec FLOAT [Dendole Precision] VAR GLOBAL JOG Deceleration
i G_leJogJerk FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL JOG Jerk
5 G buogBusy Eit VAR GLOBAL Wi _Jog Busy
[} G bPositionmgRag Bit VAR GLOBAL Positioning Request
7 G_lePomiliddress FLOAT [Double Frecision] VAR GLOBAL Home Position Address
] G_ePomt | bddress FLOAT [Dondble Precizion] WAR GLOBAL Positionng Addrezs
9 | GbHomeBusy Bit VARGLOBAL MC Home Busy

Ejiemplo de editor de etigueta global




_ Tipo de programa

)

Los programas del moédulo de CPU de PLC y del médulo de movimiento se clasifican en los siguientes tipos de programas.

Navigation

it A

% Project
E1 Module Configuration
E i Program
ﬁ:FI Initial
B §fl Scan
= -2 MAIN
| ﬂ ProgPou
Eg Local Label
& ProgramBody
ﬂ:FI Fixed Scan
fifl Event
it Standby
5l Mo Execution Type

[ Unregistered Program
& FB/FUN
f% Label
& [l Device

£ Parameter

<Arbol de proyecto de GX Works3>

& ™ Program
5 Initial
= fifk Normal

Bl ProgramBody
o [ Homing
& [il Positioning
o {8 ErorReset
ik} Fixed Scan

fify, Standby

fifi No Execution Type
& FB/FUN
o (i Label

<Arbol de proyecto de la
funcién de configuracion

de control de movimiento>

Programa tipo ejecucion inicial

Este tipo de programa se ejecuta solo una vez
cuando el médulo de CPU se ENCIENDE o
cambia del estado DETENER al estado
EJECUTAR.

Programa tipo de ejecucion de escaneo (CPU
de PLC)/programa tipo de ejecuciéon normal
(médulo de movimiento)

Este tipo de programa se ejecuta solo una vez

por escaneo desde el escaneo siguiente al
escaneo de cuando se ejecutd un programa tipo
de ejecucion inicial.

Programa tipo de ejecucion de escaneo fijo
Un programa de interrupcion que se ejecuta en
un intervalo de tiempo especifico.

A diferencia del programa de interrupcion
normal, este tipo de programa no requiere que
se escriba el puntero de interrupcion (I) ni la
instruccion IRET.

La ejecucion se realiza por archivo de programa.

Programa tipo de ejecucion de evento (CPU
de PLC)

Este tipo de programa inicia la ejecucion
cuando la desencadena un evento especifico.

El programa se ejecuta en el turno de ejecucién
especificado en la configuracion del programa
de los parametros de CPU, y si se cumplen las
condiciones de ejecucion del activador
especificado cuando llega el turno de ejecucién
del programa tipo ejecucion de evento, el
programa se ejecuta.

Programa tipo en espera
Este programa se ejecuta solo cuando hay una
solicitud de ejecucion.

Programa no registrado, tipo no ejecucion
Este tipo de programa no se ejecuta en el
modulo de CPU.

Los programas con tipo no ejecucion
especificado (si se selecciona) se escriben en el
CPU.

Los programas no registrados no se escriben.



1.7 Resumen de este Capitulo )

En este capitulo, usted ha aprendido:

PLCopen® Motion Control FB
e Programacion utilizando ST

e FEtiqueta, organizacién y estructura

Tipo de programa

Puntos importantes

PLCopen® Motion Control FB

PLCopen®, una organizacion independiente, desarrolla las especificaciones estandar del FB que son

independientes del proveedor.

e El control de movimiento se define como Motion Control FB.

Programacion utilizando ST e Todas las instrucciones terminan con *;" (punto y coma).
e Lainstruccion de asignacion es representada por <variable> := <expresion>;.

e Lavariable de entrada del FB esté indicada por ":="y "=>" indica la variable de salida.

Etiqueta, organizacion y estructura e Los tipos de etiquetas incluyen la etiqueta local, la etiqueta global, la etiqueta de mddulo, la etiqueta de

sistema y la etiqueta esclava.
e Laorganizacion es una coleccion de etiquetas con el mismo tipo de variable.

e Laestructura es una coleccion de etiquetas con diferentes tipos de variables.

Tipo de programa e Los tipos de ejecucion de programa incluyen el tipo de ejecucion inicial, tipo de ejecucién de escaneo/tipo
de ejecuciéon normal, tipo de ejecucion de escaneo fijo, tipo de ejecucion de evento, tipo de ejecucion en

espera y programa no registrado/tipo no ejecucion.




m Construccion de sistema de muestra

_ Configuracion de dispositivo

Utilice el mecanismo de un tornillo de bola de un solo eje. Las especificaciones de la maquina son las siguientes.

Motor HK-KT13W
Resolucion de encoder: 26 bits (67108864 pulso/rev)

Guia de tornillo de
bola 10 mm

Relacion de reduccién 1: 1
(conectada directamente al
eje del motor)

Limite de carrera de
rotacion de reversa
Dog de proximidad

Limite de carrera de
rotacion hacia adelante

10 Direccion de
-ibmm g mm 160 mm rotacion hacia
(posicion inicial) adelante (CCW)



_ Configuracion de sistema

La configuracion de sistema del sistema de muestra es la siguiente.

RO4CPU RD78G4
{192.168.3.253) R35B

RG1P

T Estacion No. 2
— {192,168.2.2)
MR-15-10G

Estacign No, 1 (192.168.3.1)
NZ2GMN251-32D

Sefial de limite de carrera de
hardware, sefial dog de proximidad,
sefial de parada forzada

HE-KT13W



_ Cableado )

Conexion de un servomotor y un servoamplificador )

Para el cable de alimentacion y el cable del encoder del servomotor, utilice la opcién de tipo de 1 cable MR-AEP1CBL2M-A2-L.

MR-AEPTCBLZM-A2-L

N

HK-KT13W



m Cableado de una fuente de alimentacion y cables de red )

(1) Cableado de la fuente de alimentacion de PLC
Conecte la fuente de alimentacién al modulo de fuente de alimentacion de la PLC.

A continuacion se describe el cableado del médulo de fuente de alimentacion.

e Antes del cableado, abra la tapa de terminales en la parte frontal del modulo de fuente de alimentacion.
e Conecte la fuente de alimentacién de CA a los terminales de entrada de la fuente de alimentacién (L y N).

e Conecte siempre a tierra los terminales FG y LG con una resistencia a tierra de 100 Q o menos.

200 a 240V CA

Dentro de la tapa de terminales
del médulo de fuente Madulo de fuente
de alimentacion de alimentacion

‘ Interruptor de circuito
en caja moldeada (MCCB)
| Protector de circuito e
P
I \;/ LG
Elemento Tamafio de cable aplicable Torque de ajuste
|
ali?:nfa‘iieén 18.a 14 AWG 1,02 2 1,38 N'm
Cable d
iierera ¢ 182 14 AWG 1,02a 1,38 N'm




m Cableado de una fuente de alimentacion y cables de red )

(2) Cableado de la fuente de alimentacion del servoamplificador
Conecte la fuente de alimentacion a la fuente de alimentacién del circuito principal (L1, L2 y L3) y a la fuente de alimentacién

del circuito de control (L11y L21) del servoamplificador.
A continuacién se muestra el diagrama esquematico. El cableado y los tamafios reales del cable correspondiente varian seguin

la capacidad. Consulte el Manual del usuario del servoamplificador para obtener detalles (Hardware).

e Use siempre un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) para los cables de entrada de las fuentes de
alimentacion.

e Conecte siempre un contactor magnético (MC) entre la fuente de alimentacién del circuito principal y los terminales L1,
L2 y L3 del servoamplificador.

200 a 240V CA

Interruptor de
circuito en caja
l moldeada
-1 (MCCB)
_—
|

¢

Contactor
magnético
(MC)




m Cableado de una fuente de alimentacion y cables de red )

(3) Conexiodn de cables de red
Conecte los cables de red (cables Ethernet).
Conecte los cables Ethernet que cumplan con los siguientes estandares.

Velocidad de
comunicacion

Cable Ethernet Conector

Estandar

Cables que cumplen los siguientes

estandares
Cable recto categoria 5e o superior
1Gbps

(doble blindaje, STP) Conector RJM5 | o |EEE802.3(1000BASE-T)
e ANSI/TIA/EIA-568-B(Category 5e)

Dentro de la tapa de la pantalla
Configure el cuarto octeto de las

N . 8y 189
direcciones IP del médulo de entrada "-g "?;
remota y servoamplificador con los Pt S
interruptores rotatorios. SwWi sw2

* Apague todos los interruptores DIP.

LUIUZAAENIES) 1 2 3 4 56 7 8 9 10

Cable Ethernet

Cable Ethernet

Direccian IP : 192.168.3.1

Direccién IP 1 192.168.3.2



m Conexion de circuitos periféricos )

(1) Circuito de E/S del amplificador
Conecte el circuito de E/S del servoamplificador de la siguiente manera.

Conecte la sefial dog de proximidad, los interruptores de limite de carrera de rotacién hacia adelante/reversa y el interruptor
de parada forzada.

Ademas, configure el circuito en el que el contactor magnético (MC) se apaga por la salida ALM.

MR-J5-G
CN3
20] EM2 P~
2| Lsp —
12| LSN .
19| DOG
5 | DICOM [
D24y
3 [ pOCOM i |
15| ALM L@_‘

(Nota) En este curso, no se utiliza la funciéon STO. Por lo tanto, no desconecte el conector de cortocircuito suministrado con el
servoamplificador del CN8.



m Conexion de circuitos periféricos )

(2) Circuito externo del modulo de entrada remota
Conecte el circuito de entrada externo del médulo de entrada remota de la siguiente manera.

®1 X3 X1F COM
X0 Encendido de serva
Comandao JOG de
X1 rotacion hacia adelante
X2 Comandeo JOG de
rotacion de reversa
Comando de Homing
X3 (retarno a pasicidn inicial)
Inicio de
X4 posicionamiento -
Restablecimiento de
}” F arrar
COM | Terminal coman ll f

Utilice el interruptor de operacion alternativa solo para Encendido de servo (X0), y utilice el interruptor de operacion
momentanea para otras sefales.



_ Operacion de prueba )

Después de completar la conexidn, realice una operacién de prueba con un solo servoamplificador para verificar la direccion de
rotacion y otras cosas.
Siga los procedimientos a continuacién para realizar la operacion de prueba.

(1) Apague el servoamplificador y PLC.
(2) Encienda el interruptor DIP (SW3-1) del servoamplificador.

M= | Configure SW3-1
en el estado "ENCENDIDO".
(3) Conecte el servoamplificador y una computadora personal con un cable USB o cable Ethernet. (Nota)
(4) Encienda el servoamplificador. Aparecera lo siguiente "TST".
Servoamplificador

SRS SERVD-/]
ML MELSERVD:-/ _f'_':

(5) Inicie MR Configurator2 y realice la operacion de prueba (operacién JOG).
w5 | TestMode | Adjustment  Tools Wi

[ 0GMode.. |

Matorsess Operation...

DO Forced Qutput..,

Program Operation. ..

Test Mode Information...

MELCSOFT MR Configurator?2

When not use limit switch, please turn on “Limit switch automatic

—_— ! ON” check bo.
=

Once you start test mode, normal operation by external input
! signal will be invalid.

§ @ At il
Setling
Miotor speed PO02 rjmin
(1-6700)
ceel. fdecel. time constant 1000 /2% ms
(0-50000)
[ uimit switch automatic ON
[ %) Farviard COW | [ (B reverse CW ] 4 ]

[“]Ratation only while the CCW or CW buttan is being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop.




(6) Verifique la direccion de rotacién y la operacién de la maquina.
(7) Después de completar la operacion de prueba, apague el servoamplificador y apague el interruptor DIP (SW3-1).

(Nota) Cuando utilice un cable Ethernet, cambie el proyecto de MR Configurator2 a un proyecto de varios ejes.

Consejos
Cuando se utilizan varios servoamplificadores, la conexién con Ethernet puede eliminar la necesidad de reemplazar los cables.




_ Resumen de este Capitulo )

En este capitulo, usted ha aprendido:

e Configuracién de dispositivo

e Configuracién de sistema

e Cableado

e Operacion de prueba

Puntos importantes
Configuracion de dispositivo

Configuracion de sistema

Cableado

Operacion de prueba

Utilice un tornillo de bola de un solo eje en el sistema de muestra.

Conecte el médulo de entrada remota NZ2GN2S1-32D y el servoamplificador MR-J5-G al médulo de
movimiento RD78G4.

Utilice un cable de opcion de un hilo para el servomotor.

Configure el cuarto octeto de las direcciones IP del médulo de entrada remota y servoamplificador con los

interruptores rotatorios.

Conecte la sefial dog de proximidad, los interruptores de limite y el interruptor de parada forzada al

servoamplificador.

Conecte los interruptores de comando de operacion al médulo de entrada remota.

Cambie el interruptor DIP del servoamplificador y conéctelo a una computadora personal.

Verifique la direccion de rotacion del motor y la operacion de la maquina mediante la funcion de operacién

de prueba de MR Configurator2.




m Creacion de proyecto )

En este capitulo, aprendera como crear los proyectos necesarios para operar el médulo de movimiento utilizando el programa

de muestra.
Inicie GX Works3 y opere de acuerdo con la ventana.
O bien, descargue el siguiente programa de muestra y verifique la configuracion.

* Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB) Es necesaria la Ver.1.072A o posterior de GX Works3.



_ Creacion de un nuevo proyecto )

(1) Seleccione [Project] — [New] en GX Works3.
Seleccione el modelo de CPU de PLC que se utilizard y un lenguaje del programa que se utilizara en el CPU de PLC en la
siguiente ventana.
En el programa de muestra, el modelo se configura en RO4CPU y el lenguaje del programa se configura en Ladder.
Después de completar la seleccion, haga clic en el botén [OK].

Mew *
Series il RCPU ~
Type |n RO4 ~
Maode
Program Language |ﬁ Ladder v

Cancel

(2) Cuando aparezca la siguiente ventana, configure si desea utilizar la etiqueta del médulo y el comentario de muestra.
Para cambiar la configuracion, haga clic en el botén [Setting Change].
Haga clic en el boton [OK] para abrir el proyecto.

MELSOFT GX Works3
. Add a module.

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

Module Setting E Setting Change i

Module Label:MNot use
Sample Comment:Use

p—

[] Do Mot Show this Dialog Again | oK.




_ Creacion de un nuevo proyecto )

(3) Haga doble clic en [Module Configuration] en el arbol del proyecto.
Cuando aparezca la siguiente ventana, haga clic en el botdn [OK].
i Navigation X MELSOFT GX Works3

- | 5= | £ | A
L @& When you finish editng Module Configuration, fix the

T Module Configuration W' parameters to reflect to their respective functions.

(] Do not show this dialog again.

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

==

Cuando se abra la ventana Configuracion de modulo, arrastre y suelte el modulo que se utilizard (médulo base, médulo de

fuente de alimentacion y médulo de movimiento) desde la ventana [Element Selection] que se muestra a la derecha, y cree un
diagrama de configuracion del médulo como el que se muestra en la seccion 2.2.
. } [ Module Configuration * X Elernen! Selection o x

~ Find POH L
Lin] IEET Y B+ S o I
Display Target: Al ~
Flv] A
NC Dedicated Module
Sensor Control
Analog Input

Analog Output
Temperature Input
Temperature Control Module

I RO7aG4 Ases CC-Link [E TSH

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

Pulse I/0, Positioning

Después de crear el diagrama de configuracion de modulo, haga clic derecho en la ventana y seleccione [Parameter] — [Fix].
Cuando aparezcan las siguientes precauciones, haga clic en el boton [Yes].
MELSOFT GX Works2

For the contral CPU to use CC-Link IE TSN module of host PLC,
! setting 'Extended Mode (iQ-R Series Mode)' is required for Link

Direct Device Setting of CPU Parameter.

Do you want to change the setting?

| Yes Mo

Cuando aparezca la siguiente ventana, verifique que el comentario de muestra esté configurado en [Use].
Cuando esté configurado en [Not use], haga clic en el botén [Setting Change] y cambie la configuracién en la ventana
mostrada.



Haga clic en el boton [OK] para finalizar.

MELSOFT GX Works3

Add a module.

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

Module Setting

Setting Change

| Sample Comment:Use

[J Do Mot Show this Dialog Again




_ Configuracion de CPU de PLC )

Haga doble clic en [Parameter] — [RO4CPU] — [CPU Parameter] en el arbol del proyecto.

Haga clic en [Link Direct Device Setting] en la lista de elementos de configuracion.

Opere la lista desplegable y verifique que la configuracién del dispositivo de enlace directo esté establecida en [Extended Mode
(iQ-R Series Mode)].

Si esta configurado [Q Series Compatible Mode], cdmbielo a [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].

Después de completar la configuracion, haga clic en el botén [Apply] en la parte inferior derecha.

I .

ting [tem List Setting Item

- - Ttem Setting -
[rput the Setting Item to Sesrch | ﬂ 1= Total Capacity 1598 K Byle
= Data Logging Function
% B = Total Capacity 1260 K Byte
F o ]
- | Setting Mo.1 128 K Byt
3 gg;:*f&"glmd . Setting Mo 2 128 K Byte
i ration ng )
¥ Tterrupt Settings Sa!t-n( Mo3 128 K Byte
i ‘ Service Processing Setting Setting Nod 128 K Byte
o oy Setting Mo 128 K Byte
Memaory/Devics Setting Setting Mol 128 K Byvte
= I Lo Mooy frea Settng Setting Mo.7 128 K Byta
Ihdex Register Setting Setting Mo 128 K Byte
Reiresh Memory Setting Setting Nod 126 K Byte
Device Latch hierval Safting Satti
. . ing Mo 10 128 K Byt
FPamnter Setting ¢
N . e Memory Dump Function 256 K Byt
[ @ Link Direct Device Selting - Link Direct Device Setting . =
& [ — Lierk Direet Dovice Sctiing Extended Made (i0-F Series Mode) b
= u Program Setting " O Series Compatible Mo
& Program Seting s '“:“"'I : — = o | Exte wled Mode (i0-R S
FE/FUM File Setting Set 0 Series Compatible Mode' or 'Extended Mode (i0-F. Seria
-4 f] SFG Setting Set 'EaThsndsd Wode (i0-R Series Mode) when using ary one of the modules shown below as a network b fio
¥ Refrash Setting between Multiple CGPUs| | control.
5 [ Routie Setine =GG-Link IE TSN master/local module
= Ci=Link [E Controller Network=equipped module when seiting the Link points extended setting

€

Ttem List Find Result

Check Restore the Default Settings

B Navigation




_ Configuracion de médulo de movimiento )

Parametros del médulo (Movimiento) )

Haga doble clic en [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Extended Parameter] en el arbol del
proyecto.

En la configuracion de operacion de moédulo, el destino de almacenamiento de los parametros de expansion del médulo se
puede seleccionar desde una memoria integrada o una tarjeta SD (consulte las secciones 3.3.3 y 3.4).

En la configuracién de actualizacién, configure el tiempo para actualizar los dispositivos.

En este curso, mantenga la configuracién predeterminada para ambos.

- e

[Input the Scttng Hem to Search | n

HE s Hem Setting Value
|- Maduls Opers tior Ssttiog
Module Extended Parameler Storage Target Seiting  Motion Module (Built-in Memeey)

=+ Madule Operation Setting
|l Module Operation Setting
e+l Refresh Setting

"y Refrash by the Set Timing

fom Lot Find Result Check, Restore the Default Settings




m Parametros del modulo (Red) )

Haga doble clic en [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Parameter (Network)] en el arbol del
proyecto.
En esta seccion, configure los ajustes para que los dispositivos se conecten a la red y una actualizacion de enlace.

(1) Establecimiento de configuracién de red
Seleccione [Basic Settings] en la lista de elementos de configuracion y haga doble clic en <Detailed Setting> en Network
Configuration Settings.

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

tom Lot Find Fesult Chack Restore the Default Settings
m Les




m Parametros del médulo (Red) )

(2)Agregar un mddulo

B il B CC-Link IE TSN Configuiratsnn (Start 10 0000)
x i CC-Link [E TSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Settng
| ConnectedDeconnected Module Datection Dotaied Disply
Mode Setting: Oning * Assgnment Method:
Cydlc_Transl_!mnﬂ Time (Min. ): - ous Em'rr_umc,aunn Perod _[nt:m'al{l'\-hn.]_: - us !
- Ho. Model Narme STA e e | Motion Control | RX Setting | RY Setting | RWr Settng ||
ts
N 0 iost Stbo Haga clic en el boton Reproducir.
B General purpose Inverter
[ General-Purpose AC Servo C—
- , | & 1/0 Combined |18 ]
——
Host Station v
€ »
Ohutpul £
L Emor _ji, Warning i Ponkr

* Si NZ2GN2S1-32D o MR-J5-G no aparece en la lista de médulos en el lado derecho de la ventana, descargue los datos del
perfil (archivo CSP+) de aqui, y registrelos en GX Works3.



m Parametros del médulo (Red) )

(2)Agregar un mddulo

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

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

| Connected/Dsconnected Module Datection Dotaied Displry

Mode Settng: Onini * Assgnment Mathod:

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

| Motion Control _RX Setting | RY Setting  RWr Settng ||
AR Pots | Pomts | Ponts

CC-Link IE TSN Selection | Find Mo 1 ¥
-

STA® Skation Type Lok (
£ OC-Link TE TSH Modube (Mitsubis

[ MasterfLocal Moduke

E Motion Module

E GOTZ0M Serkes

B DC Input

E Transistor Output

B Analog Input

[ Arakog Oulpul

& Lo Tnverter
urpesi AC Servo
Agregue un modulo en la ventana CC-Link |E TSN Configuration.  jnea

Master Station

* Si NZ2GN2S1-32D o MR-J5-G no aparece en la lista de médulos en el lado derecho de la ventana, descargue los datos del
perfil (archivo CSP+) de aqui, y registrelos en GX Works3.



m Parametros del médulo (Red) )

(2)Agregar un modulo

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

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

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

o & Mo, Mol Nasrr

| =it " 1 RY S y © i T e e e
STA# Station Type | Motion Control _F® Setting | RY Setting  RWY Seltng | |m General OC-Link IE TSH Modisk:

S Pomts | Ponts | Ponts || | op-bink TE TSN Modiks (Mitsubis
[ Master/1ocal Module
£ Motion Module

[ GOT2000 Seres

E DC Input.

B Tra sistor Output

W | 0 Host Station ] Master Station

: Haga clic en [DC Input].
&

[ General- Purpose AC Servo
E 1O Combined

Ii

* Si NZ2GN2S1-32D o MR-J5-G no aparece en la lista de médulos en el lado derecho de la ventana, descargue los datos del
perfil (archivo CSP+) de aqui, y registrelos en GX Works3.



m Parametros del médulo (Red) )

(2)Agregar un modulo
B {Worksd [ O-Link IE TSN Configuratsnn (Start /0 0000) *
x i CC-Link [E TSN Configumtion  Edit  View  Chose with Ditcarding the Setting Clase with Reflecting the Setfing

B |

| CannectediDaconnected Moduk Dataction || Dutaied Dispisy focuin Ll
Mode Sotting: Onlne  Assignment Mathod: i - Link IE TSN Selection, | Find Mos 4 F-
Cyche Transmession Time (Min.): e s Comrmuriication Perod Intenval (Min. ): I— us ’ Ei“!“&l el et X
e M. Mode! Narra: STA® Station Type E“""m"ﬂ ..R"Pi.':'_l‘.'&“ﬂ | .“p.zfz‘“ m":::z"‘ﬂl [ General OC-Link TE TSH Modiske
1 e | Fonts PO PE oe-Link TF TSN Moduke (Mitsubis

[ Master/ Local Module

W | 0 Host Station | Master Station
(& Motion Module

J Arrastre y suelte
= [NZ2GN2s1-32D].

'

* Si NZ2GN2S1-32D o MR-J5-G no aparece en la lista de médulos en el lado derecho de la ventana, descargue los datos del
perfil (archivo CSP+) de aqui, y registrelos en GX Works3.



m Parametros del médulo (Red)

(2)Agregar un modulo

Workd [ CC-Link IE TSN Confiquratssn (Sadt 10 0000

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

Station Fonts

| 0 Host Station

| Ponts

| Connected/Dsconnectod Modulke Detncﬁutl. Datadied Dipiry
Mode Setting: Dnlne * Assgnment Method:
Cyelic Transmession Time (Min. ): - us Communication Period Intenval (Min.): r___' us
4 Mo, Model Harme STA# tiaton Type | Momon Control | R Setthg | RY Setthp | Rwh Setthg

Ponts

NZ2GNZ51
320

El madulo de entrada remota NZ2GN251-32D
se agrega a la estacion No. 1.

|
[ General OC-Link TE TSH Mok
£ CC-Link TE TSH Modubke: (Mitsubis
[ Master/ Local Moduke
[ Motion Module
E GOTZ00D Serkes
B DC Input
m NZ2GN2B1-320
== NZ2GN251-320
E Transistor Output
[ Arabog Input
[ Amakog Output
& General purpose Inverter
12 General Purpose AC Servo
[ 1/ 0 Combined

32 points
32 points

CLC-Link [E TSN Selection | Find Max @ ¥

[Outhine] A
D input madule (speing clamp
teerrminal block type)

[ Specilation]

CC-Link IE TSN Class 8

* Si NZ2GN2S1-32D o MR-J5-G no aparece en la lista de médulos en el lado derecho de la ventana, descargue los datos del

perfil (archivo CSP+) de aqui, y registrelos en GX Works3.

L
-




m Parametros del médulo (Red) )

(2)Agregar un modulo

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

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

| CannectudDisconnectod Madula Detoction | Dotaded Dsplay
Mode Setting: Onling © Assgnment Method: CC-Link IE TSN Sclection, | Find Max 1 F-
Cychc Transmssion Time (Min.3: [ - us Communication Period Interval (Mn): [ - us 3
A - He. . Model Narme .STAE- Station Type | Motion Control _RX Setting RY Settng | AW Settng || | @ Genseral 0G-Link IE TSH Modisk:
AR Ports | Ponts | Ponts

£ €C-Link TF TSN Moduke (Mitsubis
& Master/Local Module :
£ Motion Module
[ GOTZN) Serkes
E DC Input
. ME2GN2B1-320 32 poirts
e NZ2GN2S1-32D 32 points

B | 0 Host Station

0 Master Station

Haga clic en
[General-Purpose AC Servo].

=

[Outine] ~
NZ2GHZS1 D input modul: (speing clamp
320 terminal block type}
[ Spexcification]

» |OC-Link IE TSM Class B —

* Si NZ2GN2S1-32D o MR-J5-G no aparece en la lista de médulos en el lado derecho de la ventana, descargue los datos del
perfil (archivo CSP+) de aqui, y registrelos en GX Works3.



m Parametros del médulo (Red) )

(2)Agregar un modulo

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

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

| Cannected/Diconnected Module Detaction | Dotaded Displry i Module List
CC-Link IE TSN Sclection, | Find Max 1 F-

Mode Satting: Onlne * | Assgnment Mathod:
Cyclc Transmession Time (Min. ): - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us
la g T o sttion Type | Motion Cantrol | RX Setting | RY Suttng | RWr Settng| | General CC-Link TE TSN Modul |
: ) |l Ponts | Ponts | Ponts || | op-nink TE TSH Modisk (Mitsu

B 0 Host i Master/ Local Module
(& Motion Module
[ GOTZN) Serkes
E DC Input
. ME2GN2B1-320 32 pol
e NZ2GN2S1-32D 32 poi

Station 0 Master Station

|R

ME-15-G-R1 5Single

Arrastre y suelte [MR-J5-G]. L

L. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Axis
[Dutfne] -
NZ2GNZS1 SV Wmssnvn—:s
320 Series) Singht Auds
[ Specification] :
» |OC-Link IE TSM Class B P
5
i o

* Si NZ2GN2S1-32D o MR-J5-G no aparece en la lista de médulos en el lado derecho de la ventana, descargue los datos del
perfil (archivo CSP+) de aqui, y registrelos en GX Works3.



m Parametros del médulo (Red) )

(2)Agregar un modulo

Norkad B CC-Lnk IE TSN Configuratsin (Start 10: 0000} o x

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

| ®

| Connected/Diconnected Modik Datection Detaied Displry § Module List

Mode Sottng: Onlne  Assignment Mathod: CE-Link IE TSN Selection | Find Max 4 F-
Cychc Transmession Time (Min.): - Communication Penod Intenval {Mn.): 2w 2 | e .
a o Sodel Hame STAR satonType | Moton Contral ..“"pﬁ'?-“ﬂﬂ | RY Seltng  RWESeting | | m General €C-Link T TSN Modul ~
. | I el onts | Ponts Ponts | {E oE-Link TE TSH Modube (Mitsu
= B | 0 Host Station 0 Master Station & Master/ Local Module
= | 1 NZ2GN2S51-320 1 Remote O 12 33 4 & Motion Moduk

[ GOTZ000 Serkes
E DC Input
. NZ2GN2B1-320 32 poi
== NZ2GN2S1-320 |32 pol
E Transistor Output
[ Araboq Input
[ Anabog Output
: & General purpose Inverter | B
= General Purpose AL Servo
L MR-I5-G single
R MR-I5G-RJ Single |
L WR-1w2-G 2-poxiss |

L WR-IW2-G_B s 2-mmsl b
L. MRISWIG |

L. MR-19W3-G_BC_fx 3-Aots o

[ st | A
NZ2GN2S1 Ss-:: mﬂkﬁ-‘mm\m—}s
[Specilication]
3 JOC-Link IE TSN Class B
x

MR-J5-G se agrega a la estacion No. 2.

* Si NZ2GN2S1-32D o MR-J5-G no aparece en la lista de médulos en el lado derecho de la ventana, descargue los datos del
perfil (archivo CSP+) de aqui, y registrelos en GX Works3.



m Parametros del médulo (Red) )

(2)Agregar un mddulo
E " ¥ s cdad

i

i COC-link [E TSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

| CannectediDiconnected Madule Datoction Dutaiied Displey § Module List =3

Mode Settrg: onlne B Assonment Method: CC-Link [E TSN Selection | Find Mos 1 ¥
Cyche Transmession Time (Min. ) - us Communication Perod Interval (M) [ - s = E- J i
A Ho. Model Harme STAR stonType | oty s RX setting | RY Settng  RW Settng || |m General OC-Link TE TS Modul ~
LR | | Ports | Ponts | Ponts || |5 op-iink TE TSH Moduks (Mitsu
= B | 0 Host Staton 0 Master Station & Master/ Local Module
| 1 NZ2GNZ51-320 1  Remote O ) 12 32 4 B e T
|8 R 1 ] — B GOT2000 Serkes
E DC Input
m MZIGN2B1-320 32 poi |
m MZ2GN251-320 32 pol
= Transistor Output ‘
1 Ak Tnput
[ Anaborg Output -
. | E General purpase Inverter I I
= General Purpose AL Servo
B MR-I5-G single
L MR-I5-G-RI Single f
L WR-1W2-G 2- Axiss | o
K. MR-ISW2-G_B_fxis 2-Axs
L. MR-5W3-G 3ot
I MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axis o
[Outhine] Y
nzacnzst | MRISG Servo Amplifier (MELSERVO-15
320 Series) Singl Axis
i Los modulos ya han sido agregados.

Haga clicen * |para pasar a la siguiente pagina.

* Si NZ2GN2S1-32D o MR-J5-G no aparece en la lista de médulos en el lado derecho de la ventana, descargue los datos del
perfil (archivo CSP+) de aqui, y registrelos en GX Works3.



m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota

S veson G il ) O Link IE TSN Configuration (Stact 0k D000)
I CC-Link [ETSH Configumtion  Edit  View Chose with Discarding the Setfing Clase with Reflecting the Setting

Sikioan, T

| Connected/Dsconnected Moduls Detection | Dataied Despry
Moda Settng: Onlna Assignment Mathod: ]
Cyche Transmession Time: (Min, ): - us Communication Perod Intenal (Mn.): - us

[ Motion Control | RXSetting | RY Setting | RWr Settng |

& Mo, Model Hare

B | [ Host Station
| 1 INE2GHZ51-32D

CC-Link E TSN Sclection. | Find Max 1 F
[N EGEEP S S—
7 General OC-Link TE TSH Module
£ CC-Link TE TSH Module (Mitsubis
i Master [ Local Module

[ Motion Module
[ GOTZ000 Serkes
B DC Input
= Transistor Output
[ Analog Input
= Amnakog Oulput
E General purpose Inverter
£ General-Purpose AC Servo
B MaR-15G Singhe Ax
B MR-I5-G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Uin
L. MR-IWI-G_BE_Ax 3-Aoas Ul
E 1} 0 Combinesd
[ Ol | ~
Servo Arnplifie{MELSERVO-15
Series) Singhe Ads
[Specilication]
» |OC-Uink T TSM Class B i




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota
:ﬁ i ol B OC-Lenk IE TSH Configuration (Start V0: 0000) m} x

M : CC-Link IE TSN Configumation  Edit View Chose with Discarding the Setting  Close with Reflecting the Setting

| ConnectedDeconnected Module Detection Duetaied Displry
Mode Setting: Db Assignment Mathod:
Cyche Transmission Time (Min. ): - us Communication Period Intenval (M. ): - 2 | 2
A Ho. Moge! Haere STAR Statien Type Mok ool | Rxpsmmg | RYSettng RWISetting | | General CC-Link IE TSH Module
| I el onts | Ponts Ponts | |E oe-Link IF TSH Moduke (Mitsubis
| 0 Host Staton 0 Master Station & Master/ Local Module
1 NZ2GHI51-32D 1 Remote O 12 a2 4 S

I Y| | . 012000 Series
& DC Input

@ Transistor Output
[ Ao put

[ Anakeg Oulput

Configure los parametros del modulo de entrada remota y el servoamplificador. s 2

|Singhe Ax
| RS 2-Aodis Un
I MR-I5W2-6_B_Axs 2-Axis U
. L WR-TWA-G 3- Aoxiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axs Ur|
= 1j 0 Combined
B [Outfine] A
MR-)5-G Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[ Spescification]

3 JOC-Link IE TSN Class B e




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota
iy ﬂ CC-Lenk IE TSN Configurabon (Sladt B0: 0000)
CC-Link [E TSN Configuration  Edit  View  {lose with Discarding the Setfing Close with Reflecting the Setting
| ConnectedDisconnected Maduls Detaction || Dotaed Displey |
Mode Settng: Oning & Bt
Cychc Transmssion Time (Min.]): - us L s -
P=ne= 7 Haga clic en [Detailed Display]. |,
| STAR Stat mhe
B B o-Link TE TSN Modubke (Mitsubis
0 Master Station 1z Master | Local Module Al w
Ll : 32 & Motion Module 1
I T | . co12000 series
B DC Input
F Transistor Output
E Anakog Input
[ Anakog Gulput
[ General purpose Inverter
£ General Purpose AC Servo
B MRS Single Ax
. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-wEG 2-Auds Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aodis Un
L. MR-IW3-G_BE_Ax 3-Aus Ul
& 1} 0 Combsinesd
[ Ot | -
Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Axis
[ Specilaation]
CC-Link T TSN Class B o
*




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota

Tt ﬂ CC-Lenk IE TSN Conmfigurabion (Stat Ki0: 0000)

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

| Connected/Dsconnected Moduls Dﬁlw.tbql Simple Dt
Mode Satting: Onlne
Cyche Transmession Time (M. ): - us
A Mo, Model Nasme STA# Station Type
85| m | 0 rost Staton 0 Master Station
= | 1 NZZGH251-32D 1 Remote Station
B | 2 MRI5G Remote Station

o Assignment Mathod: PONL/SIHE
Communication Period Intendal {Mn. ) r—_ us
| motion control __ R Sattng |¥ Satth)
| Staton Ponts | Stat | End | Ponts
O 12 32
- [ GOTZN Serbes
B DC Input
= Transistor Output
[ Analog nput
= Anakg Oulput
E General purpose nverter
£ General-Purposs AC Servo
Los elementos mostrados aumentan. L MRSG  SingleAx
e B MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L WR-15%WA-G 3- Aoxiss Lin
L. MR-TWI-G_BEC_Ax 3-Auas Ul
@ 1j 0 Combined
[ Ot | ~
Servo Arnplifien{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[ aition]
» |CC-Link IE TSH Class B oy
kY




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota
o K Works] M CC-Link IE TSN Comfiguratsnn (Start /0 0000) | ®

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

| Connected/Dsconnected Module Detection Sirmple Dt i Module List X
Mode Satting: Onlng ©Assignment Mathod: Pont/Stat CC-Link IE TSK Sefection | Find Maox K
Cyclc Transmession Time (Min.): - us Communication Perod Intenval (Mn.): r-_—'— us Rl

Motion Contrel __ RKSettng et
Statin | Pomts | Stat | End | Foinis

A Mo, Model Nasme STAR Station Type

1. B | [ Host Station 0 Master Station - & Master/Local Module A =
o 1 NZRGNZ51-32D Remote Station 32 2 E Motion Module -
2 MR-15-G Remots Station =

Seleccione "Motion Control Station”

Dutput
del modulo de entrada remota. it
put
[ General purpose Inverter
& General Purpose AC Servo
’ B MRISG Singhe Ax
. MR-I5G-R] single Ax
B MR-JSW2-G 2-Aodis Un
R MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Axis Lin
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Auas Ul
& 1j 0 Combined
[ Ot | A
MR-15G Serve Amplifier{MELSERVD-15
Series) Singhe fods
[ Speciliation]
» [JOC-Link IE TSN Class B 0




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota

B v K Worke] MY OC-Lenk IE TSH Configuration (Start V0: 0000) | ®
i CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
| Connectud Disconnectod Modul Detoction Simple Depley alicduielst H
Mode Satting: Onlng © Assignment Mathod: Pont/Stat CC-Link IE TSK Sefection | Find Maox K
Cyche Transmession Time (M. ): - us Communication Period Intenal {Min. ): - us '\';13 TR
A Mo, Model Harme STA# Sttion Type | Motin Control S G et Y 50| @ General OC-Link TE TSH Moduke
| Ports | Stat | End | Pomts | |5 or-pink TE TSH Moduke (Mitsubis |
8 5| (M| 0 Host Station 0 Master Station _ & Mastorf{ocal Modile 3 =
| 1 NZ2GMZ51-32D Remote Station 12 32 | o ssotion Modvie L
2 MRISG Remote Station & GOTH000 Serk
0 BT Zaimmaan
Seleccione "Motion Control Station” :’"’"‘
del servoamplificador, pt
rpose Inverter
B General- Purpose AC Servo
i G B MR-5-G Singhe Ax
. MR-I5-G-R] Singhe Ax
# e B MR-ISWEG 2-poas Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
e L MR-1WA-G 3- Aoxiss Lin
. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
& 1J 0 Combined
y & [ Ot v | "
NZZGNZS ] Serve AmplifierMELSERVD-15
30 ) Series) Singhe Axis
[Speciliation]
pE 3 |OC-Uink IE TS Class B G
| Otput 4
L3 Error W.lnhng




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota

o K Worke] MY 0. Lenk IE TSH Configuration (Start V0: 0000) [m} Y
i CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
| Connectod/Disconnected Maduk Ditaction Samphe Dty falicgulelin 5
Mode Satting: Onlng Assignment Mathod: Pont/Start = CC-Link IE TSK Sefection | Find Maox K
Cyclic Transmession Time (Min. ): - us Communication Penod Intenval (Mn.): - us gl
| RWw Setting LB Setting LW Settng Automs
& He. e FWw Setting __\BSeltng | LW Setting :
[ i Stat | End | Pomts | Stat | End | Pomts | Stat | End
S e £ Master/Local Module
o 1  NZ2GNZ51-32D R TR T

2 MR-15-G

Si los valores estan configurados en
"LB Setting” y "LW Setting”, eliminelos.

= Anabkog Gulput

[ Gemeral purpose Inverter
£ General Purpose AC Servo
5 B MR-5-G Single Ax
L. MR-I5-G-R] Singhe Ax
B MR-JSW2-G 2-pdis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Uin
. MR-1SW3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
= 1J 0 Combined
[ Ot | A
Servo AmplifienMELSERVO-15
Series) Single Ads
[Specification]

3 JOC-Link IE TSN Class B




m Parametros del médulo (Red)

cion de estacion remota

(3)Configura

et [ CC-Lonk IE TSN Configurabin (Stact 1/0: 0000]

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

| Connectud/Disconnected Module Detaction | Simple Deplay
Mode Settng: ke Assignment Method: Font/Stat | CC-Link IE TSN Selection | Find Mot 4 ¥
Cychc Transmssion Time (Min.): [ - us Communication Perod Interval (Mn): [ - us h
a | e Moseteme | FWwSetng | iBseng | iwsemng  |Automs | General OG-Link IE TSH Module |
- | Stat | End | Poits | Start | End | Ponts | Stat | End 1 OC-Link TE TSH Module {Mitsubis L |
> . i* ::G::g‘;m [ Master/Local Module i v
[ Motion Module
£ MR E GOT2000 Series
B DC Input
[ Transistor Output
[ Analkog Input
[ Amalkog Oulput
[ General purpose Inverter
B Gemeral-Purposs AC Servo
B MR-5G Singhe Ax
B MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-Aos Un
B MR-ISW2-6_B_Axis 2-Axs Un
L MR-15WA-G 3-Aoxiss in
L. MR-T3-G_BEC_Ax 3-Aus Ul
@ 1/ O Combyined
[Outfine| A
Sorvo Amplifier(MELSERVO-15
Sories) Singhe Axds

Continte a la siguiente pagina.

Haga clicen * |para pasar a la siguiente pagina.




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

iy ﬂ CC-Lonk IE TSN Configurabon {Sladt B0: 0000)

| : CC-Link IETSN Configuration  Edit  View  Close with Discarding the Seiting Clase with Refiecting the Setting

| Cannected/Deconnected Modul Detection |

Sarple Deplry

'Au‘tun.:.

Mode Settng: nke ~ Assgnment Mathod: Font/stat v |
Cyche _Trarlsr_rmnrl Time (Min. J: - us Lm'rrumc.atnn Parod h:ltwad{ﬂn.]_:__ - us
N = SR RWw Settng LB Sotting LW Settng
. e 5
| = 0 v aton Haga clic en el boton Reproducir.
o 1  NZGNZES1-32D
B | 2 Me5G

m} x
i Module b
CE- Link E TSN Selection, | Find Max 1 #-
51 Gieneral OC- Lk TE TSH Modiske
£ OC-Link TF TSH Modubke (Mitsubis !
[ Master Local Module M -
[ Motion Module i
E GOTZ000 Serkes
B DC Input
E Transistor Output
F Ao Input
[ Anabkog Output
[ General purpose Inverter
2 General-Purpose AC Serva
L MRISG . Single Ax
L. MR-I5G-R] singhe Ax
. MR- 2-Auds Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-15WA-G 3-Aodis Un
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Aus Ul
= 10 Combined
[ st | 5
Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[Specification]
OC-Link T TSN Class B v
®




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

:ﬂ it A Works] [B CC-Lonk IE TSH Configuration (Start ¥0: 0000
dl : CC-Link |[ETSN Confiquration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Srtting
| Cannected/Deconnected Module Detection | Symphe Depliy
Mote Setting: Dnikv Assignmment Mathod; Pont/Stat
/ CY-:llc_Tranmn Time (Mn. ] - s l'.‘nerrrur!l_caunr! Perod h'_lteﬂ'al{l'\-hn.]_: - us
| 3 Rw Settng LB Setting LW Sattng Automs| N Gan
n | e | e Stat | End Foits | Start | End | Ponts | St | End | 1 OC-Link TE TSH Module {Mitsubis | -
|y /M 0 Host Station [ MasterfLocal Kodule A1 w
= | 1 NZZGH2S1-32D N & Motlon Module L
L2 Wiso = £ GOT2000 Series
E DC Input
& Transistor Output
= Analog Input
[ Anabog Ot ot
i L purpose Everter
- . Purpasi AC Serva
; Para que el mapeo de PDO se configure aqui, consulte 3.3.2 (4). |& Single Ax
G-R Single Ax
L. MR-J9W2-G 2-podis Un
. MR-15W2-G_B_xis 2-Auxis Ul
L MR-1WA-G 3-Ais Un
L. MR-IWA-G_BC_Ax 3-Aws Ul
& 1) 0 Combinesd
[Duthne] A
156 Sarvo Amplifier{MELSERVD-15
Series) Singhe Axis
[Specification]
3 |OC-Link IE TSH Class B i
kS




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

iy ﬂ CC-Lenk IE TSN Configurabon (Sladt B0: 0000)
4 CC-Link IE TSN Canfiqumtion | Edit View  Chose with Discarding the Setting Clase with Refiecting the Setting
I N 1
% Haga clic en [CC-Link IE TSN Configuration]. oS ]
Oy 9 g M) - us
A g RWWoEtng | TESHOR __Wwsettng  |Autams)
! fos ke Stat | End | Pots | Start | End | Ponts | Stat | End | || B Cr-Link TE TSN Modubs (Mitsubis
v W 0 HostStaton [ Master/Local Module A1 -
== | 1 NZIGHZ51-32D & Mation Module -
i E GOT2000 Series
B DC Input
[ Transistor Output
B Analog Input
[ Analog Oulput
[ General purpose nverter
£ Gemeral- Purpose AC Servo
B MR-BG Singhe Ax
. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-wEG 2-Auds Un
L. MR-TSW2-6_B_Axis 2-Axs Un
L MR-1WA-G 3-Aodis Un
L. MR-IW3-G_BEC_Ax 3-Aws Ul
E 1j 0 Combrinesd
[ Oustimae | X
Servo Armplifier{MELSERVO-15
Seriea) Singhe Axis
[ Speciluation]
OC-Link T TSM Class B v
EY




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

s {Worksd B OC-Lonk IE TSH Configuration (Star V0: 0000)
CC-Link |E TSN w Edit  View Close with Discanding the Setfing  Clase with Reflecting the Setting
Chanige M ¥
i Htion Sample Display
Ch-lf'";l Transmuszion Path Melhlnd ¥ mantethod: Srart =
oo ] us Communication Penod Intendal (Mn.): - U§ =
Device Mo, Reassigrment RWw Settng | IBSetting |  LWSettng Automs | General OC-Uink
Batch Setting of POO Mapping Stat | End | Pomts | Stat | End | Ponts | Stat | End | & Or-tink TE TSN Modus (Mitsubis
Open Canficsimatinn A [ Master Local Module
Thed . . 5 E Motion Module I
=] Seleccione [Batch Setting of PDO Mapping]. & GOT2000 Series
Ol
B DC Input
Close with Descarding the Sething = Transistor Output
Close with Reflecting the Setiang = Anabog Input
[ Amalog Oulpul
B General purpose Inverter
£ General-Purpase AC Servo
i B MR- Single Ax
L. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-Aodis Un
L MR-I5W2-6_B_Axis 2-Axis Url
L MR-1WA-G 3- Aiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
& 1/ 0 Combined
[Dutline] y
Servo Amplificr{MELSERVO-15
Series) Singhe fds
i -
5 10C-Link IE TSN Class B G
kS




Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)
B MELSOFT GX Works] M8 CC-Link IE TSN Configuration (Start 1/0: 0000 o x |- O

i Project Edit ﬁmi_fi' CC-Link [E TSM Configuration  Edit  View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

i Medule List X

Connected/Disconnected Module Detection | Simple Display
i'u'lude Sett\n.g-: Online : ;ﬂssﬂnmer.ﬂ: Method: Pont/Start | CC-Link [E TSN Selection | Find Moc 4 A
Cyciic Transmission Time (Min.): [ - us Communication Period Interval (Min.): 1—- us al \EL{E | i e |
la [ ] . | Rww setting | LB Setting [ LW Setting 1 CC-Link IE TSH Module | E o}
; fi bis | L X | = )
v | Aparecen las precauciones sobre la configuracion por bloques del mapeo de PDO. [ Ta =

T T T ="

GOT2000 Series

MELSOFT GX Works3 E DC Input
& Transistor Output
Batch set default pattern of PDO mapping. & Analog Input

- Cannot set PDO mapping in the slave station when the points of RUr R Setting is less than the g Analog Output

used points of default pattern, Please check that it has been set correctly, E General purpose Inverter
- Please set itin PDO Mapping Setting screen when you want to setit other than default pattern. 7
- Please uncheck "Batch set default pattern only for slave station for which PDO mapping is not set.” B General-Purpose AC Servo

when setting the PDO mapping setting which has already been set to default pattern. MR-15-G Single Ax

- Clear PDO mapping which has already been set when setting RWr/RWw Setting to blank, unchecking M" - 9
the "Batch set default pattern only when PDO mapping is unset slave station.” and executing Batch . MR-15-G-RJ Single Ax

c Setting of PDO Mapping”. . - - A
= *The module in which RWr/RWw Setting cannot be set to blank is not the target. M‘” MEIW2G 2 Axfs Uy
T - The operation may need some time. ﬂb MR-15W2-G_B_Axis 2-Axis UnI
. = = epm—
a Do you want to execute? M" MR-J5W3-G 3-fuds U":
[l MR-J5W3-G_BC_Ax 3-Axis Un

[ : Combi
g [ Batch set default pattern only for slave station for which PDO mapping is not set. B 1/0 =

[Outline] ~

Servo Amplifier{ MELSERVO-15

MR-15-G A .
Series) Single Axis
[Specification]
3 |CC-Link IE TSN Class B 5
! Output X
E W, =
I £ Error i, Waming ist... | Mod... | Libr..



m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)
| X Workel B

I CC-link IETSH Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

Cannectod/Disconnectod Modul Dataction Sirphe Deplay jiMedule iz A
Mode Setting: Oning Assgnment Mathod: PoNt/StHt | ff Linis [ETSN Selection | Find Mex 1 ¥
Cyclic Transmssion Time (Min. ): I— us Commuinication Period Intenvad (Min.): r_
== [ Rww settng LB Setting | LW Settng
Stat | End | Pomts | Stat | End | Ponts | Stat |

& Mo, Mol Narr

ﬁ | 0 Host Station
= | 1 NZEGH251-320
| 2 MeisG

MELSOFT GX Works3

tatrh set defadt pattern of PDO mapning.

Cannot set PDO mappeng i the slayve staton when the ponts of RWnEWw Setiing i less than the
wsed points of default patienn. Mease ched that it has been set correctly,

Please set it in PDO Mappang Setiing screen when you want to set it ather han default patbem,
Pease uncheck Batoh set deflt pattern onky for dave staton for which PDO mapping & not act,”

wawmmmmm&rﬂrbtmw'mwtmw B MRI5G Single Ax
muwugmchha;uradfmﬁc--m:wumamscwmhﬂ nhiedang

the "B-'udr'uim diefait pattem only whien PDO maopeng & wnsct v station. ™ and exeouting Batch B MR-I5G-R) Single Ax

Settng of PDO Mapping”.

* The macduie in whech RWs RWw Settng canral be set in blank 5 not the trget. R, MR-EW2-G b
- The epseration may reed some fme. B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
R R T L. MR-TWA-G 3-Aoxiss Lin

. MR-T9W3A-G_BC_fAx 3-Ams Un
7] Bustchy st et pastiern only for dave stabon for which PDO mapgng i not set 1/ 0 Combinied

L= | [C= 1
7T .
Irrplifier{ MELSERVO-15
i inghe: fods
Haga clic en [Yes]. il
IE TS Class B

T



m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)
Ewm 5, £ cc-Link e on (5

/ : CC-Link [ETSM Configuration  Edit  Wiew Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

| Connected/Disconnected Module Detection H simple Display | w Ll - i
Mode Setting: Onine B ciinent Methiod: !powsm_vi CC-Link IE TSN Selection | Find Mog 4 >‘
Cyciic Transmission Time (Min.): [ - us Communication Period Interval (Min.): | - us g S 7
q RWw Setting | L8 Setting | LW Setting [autom] BT et et T iaaae j
i Ne: Stat | end | Points | Stat | End | Points | Stat | End | | & Cc-vink I TSn Module (Mitsubis || 4 1 X | -
BB | 0 Host Station Master/Local Module [ =
B | 1 NZ2GN2S1-320 e
B. | 2 mrJ5G GOT2000 Series
DC Input
Transistor Output
Analog Tnput
H Analog Output
MELSOFT GX Works3 General purpose Inverter
B General-Purpose AC Servo
. MR-15-G Single Ax
B. MR-J5-G-RJ Single Ax
B MR-I5W2-G 2-#xis Un
. MR-J5W2-G_B_Axis 2-Axis Unl

m B. MR-J5W3-G 3-Axis Un

b ]

b

Model Name

o Batch setting of PDO mapping was completed.

STA®2

Host Station

STA#0 Master -

Después de completar el bloque de
B, configuracion , haga clic en [OK].
otal STA#:2

Line/Star wst | wrass Servo Amplifier{ MELSERVO-15
Series) Single Axis
[Specification]
3 |CC-Link IE TSN Class B 5

i EEEE &




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

e {Worksd B OC-Lonk IE TSH Configuration (Start 0: 0000)

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

Hode Setting:

& Mo, Model Harrr

B | Host Station
= | 1 NZ2GN251-320
B | 2 Me5G

| Connected/Dsconnected Module Datection

Onine

Gy Transmission Time (Min. ): - us

[ Settm]
End_|

Sarple Dspley

Agsignment Method:
Communication Penod Intensal (Min.): - us

Pararmeter Automatic Setting

<Detall Settng>

Pont/Stwt |

P
D0 Mapping Setting Nddress

£1 0 Link TF TSN Moduks (Mitsubis

1883 | @ Master/Local Module Al =
e el
<Detad Settng> 168, & GOT2000

Haga doble clic en <Detail Setting> en
PDO Mapping Setting para el MR-J5-G.

B General- Purpose AC Servo
B MRISG " Single Ax
D} . MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-J9W2 G 2-podis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1%A-G 3- Aeiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
E 1j 0 Combinesd
[ Ot | A
Servo Amplificr{MELSERVO-15
Series) Singhe fods
[Specilication]

+ |0C-Link IE TSH Class & &




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

a1 oo For marufachrer’s use
.18 L] For marufachres’s use

[C &

Project  Edit ﬁﬁj CC-Link IE TSN Configuration  Edit  View Ciose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

T o > i

i UER Connected/Dsconnected Moduls Datection Sample Depley jubdcule it -3

Mode Setting: Srine Assgamant Method: Pont/Stat - CC-Lind IE TSH Selection | Find Mos 1 #
FDO Mapping Setting m} x
Link Dievice Fonis. pe X ar
PO Mapyerg Parame ber Al =
e [h-:mﬂ: f::ﬁi] Entry Name Cormenent DomTipe o

- 102 ] ‘Watghdog counter LL 1 LEESIGED S
- : G061 o Modes of operation daplay INTEGERR
- 5064 ] Paaiton actal ol INTEGER 32
- 5064 oo Pasiton actual value: INTEGER 32
2 1 s06c o) Velooty sctual value INTEGER3Z
- INTEGER32
e . - . INTEGER12
. Aparecera la ventana PDO Mapping Setting. b
- LINSECEDY LG
- 0000 ] GAP hyte GAP. =
- &I77 4] Torgue acial value INTEGER 16
. F= TR oo Stabs DO 1 UNSHRED IR
= 22 ] Stats Do 2 UNSIGHED 16
|- i3 o StabsDO 3 UNSIGNED
< § 214 ] Stabs DO 4 UNSIGMED 16
- 15 (] Stabs DO 5 UNSIGNEDI 16
5 2ad1 (] Current alarm LMEIGHEDIZ
- a4l o Curent sarm LinSHENED T2




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

i Project  Edit l’-ﬁJ : CC-Link IE TSN Configurmtion  Bdit  View  Close with Discarding the Setting  Close with Reflecting the Setting
s = - ;
3 H x
| UER Connected/Diconnected Module Datection Simple Dipley jghodule List
Mode Sattng: Onine Assgnment Mathod: PORL/SGt €C-Link IE TSH Selection | Find Moc @
e

FDO Mapping Setting m} x

Lk D Foants:

PO Mapyereg Parame ber




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

] )

i Project  Edit Fmdﬁi CC-Link IE TSN Configumation  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Settmg

=

Moda Settng:

Connected/Deconnected Module Datection Sirple Depley

Dnlg Agsgnment Mathod:

Poant/ Start

\4

i Module List

x

==

=

[cr Link IE TSN Selection | Find Mo 1 ¥

PO Mapping Setting

Limk Dievice Frants 2

PO Muspyaneg Parame ter

Index Sub-Index
[Hesadecmal] | [Hexadeomal]
1402

: 6061
! 5064

Link Device

ol
i

(]
]
o0
o
L]
L]

oo
i}
oo
(]
0o
oo
oo
oo
o0
L]
oo

TR B

7 TW I T TR TR R I

Cormment

Data Type

LREIGMEDN 1
INTECERE




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

=@ i B

fDBH&m

i Project  Edit ﬁﬂﬁ CCLink IE TSN Confiquration  Edit  View  Chose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
Connected/Deconnected Module Datoction Simple Diplay godule List x
Mode Settng: Dnloe Assignment Mothod: Pont/Stat [ff Link |E TSN Selection | Find Mox 1 ¥
POO Mapping Setting m} [
L |
Link Device Foints B i | alr
PO Mapyerg Parameter i Al -
Link Disaoe ["""’m* q l,;‘:”ndﬁl] Entry Name Cormment Dt Type
|= 605c e Velooity actual vae INTEGERZ2
- 604 o] Follawing evror actual vakue INTEGER 2
|= saf o Following error achual vk INTEGER 32
= 6041 )] Stahammord - UNSIGNEDI 16
= § onoo o0 (7] ‘Payte GAP o
= | 077 o Totiue actusl vale - INTEGER 16
- 11 o0 Stabs DO 1 (FEIGED L6
|- A2 oo Stabes 00 2 UNSIGNED I
|= | 213 oo Stabs D03 UNSIENED 1
| | M4 (] State 00 4 LINSIGMNEDI LG
§ 215 oo Stabas D0 5 UNGIHED S
|I ] Current slarm UNSIGNEDIS2
. . [ Carrent alarm UnSIREDTE
Ingrese [60fd] en el indice. | pampripmn S o
(1] Fot marufacise’s we UNSIGNEDZ2
- ad ] For marufachser’s use INTEGER 16




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

i .
i Project  Edit ﬁﬂﬁ CCLink IE TSN Configuration  Edit  View Chose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
. UERa ) Connected/Deconnected Module Datoction Simple Diplay godule List x
fnases Mode Setting: Onloe Asocmant Mebhod: PoSTE < [cr Link [E TSN Sefection | Find Mox 1 ¥
POO Mapping Setting m} x
Lirk; Dervace Froants ?,4
PO Maspysrg Parameter i Al s
Lnk D M‘I.l\‘k! ) r;'l.: Trdex Entry Mame o i Data Type -
|= 605c e Vedoaty actual value NILEREE
- G0F4 o] Fallowang error actual value TNTEGER 2
= Baf4 (] Folowing error actual vake INTEGER 32
= 6041 )] Stahammord - UNSIGNEDI 16
= § onoo o0 (7] ‘Payte GAP o
= 6077 0o Torgue actusl e - INTEGER 16
|« 11 oo Stalus DO 1 UNSIGNED 16
|- X1z oo Stabs 0O 2 UNSIGNED I
|- | a1z (] Stats DO 3 UNSINEDLE
I § s oo Stats 00 4 LnNsSIGED LG
E | 215 00 Stus00 5 UNSIGHED 6
| Current slarm UNSIGMNED32
o g o -
Ingrese [00] en el submdme.J i m_
A f_u-njﬂm'nl UNSIGNEDR2
= | a2 00 . marufacture's uss INTEGER 16
B — |
E L
PO Manping Pattrm Seacton
o] [ s
;;. | Mod_. | Libe.



m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

[C] &
i Project  Edit ﬁﬂﬁ CCLink IE TSN Confiquration  Edit  View Chose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
. UERa Connected/Deconnected Module Detection Snple Deply caliietit i
i Mode Sattng: Onlne Assignment Mathod: Pont/stat  ~ [cr Link IE TSN Sefection | Find hax 1 ¥
POO Mapping Setting m} x [
L |
Link Device Foints B oL | al
PO Mspparg P ameter i Al 2
Lk MM! ; r;'l: Index Entry Name Comment Data Type L
|= 06c ‘ol Velooty actusl vaiue INTEGERZ2
|= &aF4 o0 Folowang error actual wakue INTEGEREZ
= Baf4 ] Following error achual vk INTEGER 32
|= &041 o0 Stahamord — UNSIGNED 1S
= § onoo o0 (27 ‘Payte GAP o
- | 6077 o Torgue actusl vakee - INTEGER 16
[ Hii o] Stabus DO 1 LNSIGNED 16
|- A2 1] Stabs 0O 2 LNSIGNED LG
B f 223 o Stats DO 3 UNSIENED 1
I P 03 oo Stahes 00 4 LS 16
I~ s 0o Status 00 § UNSIREDIE
S o
P UNSIGHED32
[Digital Inputs] aparece en el nombre de la entrada. - et
15 s UNSIGHED2
- 22 (] = INTEGER 16
|2 &k o UMEIGHED I |
B | ok oo » Ogtal s UNSIGNEDE I
:_- : W
PEXT Mangang Pattem Selection
o] [ s I'i
fist.. [ Mod_ | Libe.




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)
o] X . —— ;

H Project FEdit Wl © CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
5 13 ol 1277 4
i ERaiv ’ Connected/Deconnected Module Detection Simple Deplay jaliodule Lzt ’-‘
] = el TR T e st R €C-Link IE TSN Selection | Find Mox 1 P
FDO Mapping Setting (m}
Lk Deve Foants ﬁ‘
OO Maprarg Parame ber
Link Diewice M‘f’“"* i “"f“"‘u Entry Name Comment Data Type
|- 06 o Velonty actusl vaus INTEGERS2
|= | safa 0o Fallowang error actual value NTEGEREZ
|= | B0F (] Folowing error actual vk INTEGER 32
5 { 5041 w Sta s d : UNSICHED 16
[« § o000 o GAP Hute GAP =
= | 5077 oo Tongue ot ial valee INTEGER 16
|- i1 o Stabm DO 1 UNSIGNED 16
|= Xz ] Stabs DO 2 UNSEGNED IR
= | 213 oo StabusDO 3 LIMSEGNEDY L
& § s 0o Stahe e 4 UNSIGNEDLE
15 ] Stabus DO 5 UNSIRED S
| 24 0 Current slarm UNSEGHED32
& el Current ke UNSIGNEDZ
For marnfacher's use UNSIGNED32

= § X3 oo




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)
B fWorkd [ OC-Link IE TSN Confiquratsnn (Stas 10 0000}

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

| connected/Disconnectod Madule Datoction | Simplo Deplay
Mode Setting: Gk Assionmant Method: Pont/Stet  w € Link IETSH Selecton | Find Mox 1 ¥
Cyclic Transmession Time (Min. ): - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us d
a o ey : W Settn Pararmeter Autoeratic Setting PO Mapping Setting lmél:eg @ General OC-Link TF TSH Moduke
= | B End L B e ink TE TSN Modube (Mitsubis
S (M| 0 Hoststaten 883 | G Master/Local Module 2 -
1 NZ2GH251-320 & Motion Module =
2 MR-15G <Detad Settng> L6, & GOT2000 Serk
E DC Input
[ Transistor Output
[ Anabog nput
= Analkog Gulput
F General purpose Inverter
E General-Purpos: AC Servo
B MR-5G Single Ax
R MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-J9W2-G 2-pdis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-TWI-G 3-Aoeis Uin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Aas Ur|
@ 1/ O Combyined
[Duthne] Py
Serve Amplificr{MELSERVO-15

El mapeo de PDO se ha configurado.

Haga clicen > |para pasar a la siguiente pagina. [




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)
B ELson GX W] BB CC-Link IE TSM Contiguration (Stast K0: 0000)

i CC-Link JE TSN Confiquration  Edit  View Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Sefting

| Connected/Deconnected Modul Datection || Semple Depilyy
Mode Settrig: [onlne * Assignment Mathad: Pont/Sart |
Cyche Transmession Time (Min.3: [ - us Communication Period Interval (M) [ - s
il I i [ P v [ .S_J.‘ﬁf Settng Paameter Automatc Settng | =
| v St Haga clic en el boton Reproducir.
| 1 NZ2GNZ51-320
| 2z mrisG
B DC Input
@ Transistor Output
[ Analog nput
& Ak Oulput
[ General purpose nverter
£ General- Purpose AC Servo
. 51 B MR-I5-G Single Ax
L. MR-I5G-R) single Ax
. MR-wi-G 2-Aoas Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aoriss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
@ 1j 0 Combined
[ Ot v | a
Servo Armnplifie{MELSERVO-15
Sories) Singhe Ads
[Specilication]
» |OC-Link TE TSN Class B




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

e {Worksd B OC-Lonk IE TSH Configuration (Start 0: 0000)

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

| Connected/Dsconnected Module Datection Senple Depley
Mode Settng: Onini * Assgnment Method: Pont/Strt
Cycle Transmession Time (Min.]: - us Communication Perod Intenal (Min.): - us
& | Default
Mo, Model Narme PDO Mapping Setting | I Address Subnet Mask i
W | 0 Host Station 192.166.3.253

| 1 NZ2GNZ51-320 192.168.3.1
| 2 Mei5G 192.168.3.2

Antes de configurar los parametros del
servo, ingrese las direcciones IP y las
mascaras de subred.

e L MRISG Single Ax
[} L. MR-I5G-RD singhe Ax
. MR-ISW2-G 2-Aodis Un
L. MR-T5W2-6_B_Axis 2-Axs Un
L WR-1A-G 3- Aiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
& 1/ 0 Combyined
[Dutfine] y
nzzGHest | MRIsG b L e
a0 Serien) SWI_I?E A
[ Specilation]
3 |OC-Link IE TSN Class B




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

Tt ﬂ CC-Lenk IE TSN Conmfigurabion (Stat Ki0: 0000)

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

| Connectud/Diconnected Module Detection | Simple Dy
Mode Setting: Onlng * Assgnment Method: PonyStrt v
Cyche Transmession Time (M. ]: - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us
| - | Defalt
Mo, Model Narme PDO Mapping Setting . P Address Subnet Mask préhemcl
M | 0 Host Station 192.168.3.253

1  NZ2GHZ51-320
2 MR-15-G

<Ditad Setting>

192.168.3.1
192.168,3.2

255.255.255.0
255.255.255.0

Configure los elementos de acuerdo
con la configuracion del sistema.

E GOT20M) Series

£ General- Purpose AC Servo
5 B ma-sG Single Ax
. MR-I5-G-R] singhe Ax
. MR-ISW2-G 2-Aoxis Un
. MR-TSW2-6_B_pxis 2-Axas Un
L WR-1wA-G 3-Aoxis Lin
. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
= 1J 0 Combined
[ Ot | ™
Servo Arnplifien{MELSERVO-15
Series) Singhe fods
[Specilication]

» |OC-Link IE TSN Class B




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

B A Works] B OC-Lonk IE TS Configuration (Star 10: 0000) o E
i Project  Edit ﬂ CC-Link IE TSN Configuration  Edit  View  Ciosewith Drscarding the Setting Clase with Reflecting the Settng -5 X
Sl i -
: L) EH &l Connected/Dsconnected Modul Datection Sumghe Diplay joliogulr i : z
it S Bl :- Mode Sattng: Onlre Assnmant Mathod: Pont/Start Sl M Selecton | Find Mo« 1 |
N Cyche Transmession Time (Min. ): - ous Communication Perod Intenval (M. ): - @ﬂj[ §ia | it O 3
= 2
& Mo, Model N PRI ALCOREE SIS POO Mapoing Settng 1P Address [ Geeneeral CC-Link TE TSH Madike - |n
| £ €C-Link TE TSH Moduke (Mitsubis | 1 % |
= B | 0 Host Station 192,168.3.253 & Master Local Module A o
| me | 1 NZ2GHZS132D 192.168.3.1 & Ncton Mo 4
L2 wosc <ocaiseces ocisenng 19215602 | & Goranon seres

Seleccione [Parameter Automatic Setting].
Si se selecciona el elemento, los parametros se envian al
servoamplificador durante la comunicacion inicial.

AL Servo

B MA-5B-G Single Ax
»
¥ Singhe
MR-15 G-R] single Ax
B MR-SW2-G 2-Aodis U

B MR-T5W2-6 B Axis 2-Axas Un
| =

| Consejos
Se proporcionan dos métodos de configuracion para los parametros del servoamplificador MR-J5-G.
1) Los parametros se transfieren desde el controlador durante la comunicacion inicial.
Luego, se guardan con archivos de proyecto de la PLC.
2) Los parametros se configuran, guardan y escriben en los ejes uno por uno por separado desde los
archivos de proyecto de la PLC en MR Configurator2.
H Si selecciona [Parameter Automatic Setting], se utiliza el método de configuracion de 1), si no lo selecciona,

se utiliza el método de configuracion de 2). ‘




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

B v K Worke] MY OC-Lenk IE TSH Configuration (Start V0: 0000)

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

Simple Displey
Assignment Method: Pont/Stwt. ~
Communication Penod Intenal {Min.): - us

| Connectud/Diconnected Module Detection

Mode Settng: Onlng
Cyclic Transmession Time (Min.): - U
Parameter Automatic Setting

A Mo, Moded N PO Mapping Settng 1P Address
85| m | 0 rost Staton ' 192,168.3.253
o 1 NZRGNZ51-32D 152:168.3.1

B | 2 MRI5G = <Detad Setung> <Detad Settng> 192.168.3.2

Haga clic en <Detail Setting>.

i Module List x

CC-Link IE TSN Sclection, | Find Max 1 F-

[ Motion Module

[ GOTZ000 Serkes

B DC Input

= Transistor Output

[ Analog nput

= Anakog Oulput

E General purpose nverter

El Gentral-Purpose AC Servo
B MR-15-G Singhe Ax
L. MR-I5-G-R] singhe Ax
B MR-I9W2-G 2-Aodis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Lin
L. MR-IWI-G_BC_Ax 3-Aoas Url

E 1} 0 Combinesd

[ Ot | ~

Servo Arnplifien{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods

[Specilication]

CC-Link IE TSN Class B "




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

i e 0y
i CC-Link IE TSN Confiqurtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
| Connected/Disconnectod Modul Detoction Simple Depley j Medulc List i
: Mode Satting: Onling Agsignment Mathod: Pont/Stat. ~ r,_c Link [E Tt.'u Selection. | Find Max 4 i
Rrgmon = Cyche Transmession Time (Min.): - us Communication Penod Interval (Mn.): - s @ﬂﬂ Bl e i Bt
EE_- REAE - 20N al = T S l Pararmeles Automatic Setting SR e P [ Geeneral CC-Link TE TSN Modihe
" = | _ _ i - TF TSN Modulbe (Mitsubis |0 % | 0
y ™ 0 semsmion | Aparece un mensaje de confirmacién de la configuracién [1ocal Module
= | 1 NZ2GH251-33 oy 2 Module
L2 wriss | del modo especifico de la estacion. |
ol Input
B Transistor Output
[ Analog Input
MELSOFT GX Works3 = Analog Output
[ General purpose nverter
oy Flease confinm that the configuration of the target siave stabon wa“m
l and that of the actusl target modules match, L MR-15-G Single Ax
< | Stabon-spectic mode setting: Mobon Mode » l.. e Eméle Al
Do Yol want 10 continue the process” l- MR- 926G 2-Axis Un
; L. MR-15W2-G_8_Axis 2-Asis Url
P - L MR-1WA-G 3- Aoxiss Lin
Host Stat B es :
’ - i . MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ul
i B 1/0 Combined
ok [ Ot | ~
4251 | MRISG Serve Amplifier{MELSERVD-15
o Series) Singhe Axds
[ Liom |
: 3 |OC-Link IE TSN Class B G
| Output ®
£ Eroca ﬁw'“""ﬂ:a = [ Mod_ |£Ihr_ |




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

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

Edit  Fin

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

Connected/Dsconnected Module Detection |

Mote Setting: Oning

Oyl Transmission Time (Min. ): - us

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

-
=-|
B

1  NZ2GMZ251-320

2 MR-15G 192.168.3.2

<Deta Settng>

MELSOFT GX Works3

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

[ o wamt 10 condince the process?

| v
I,

Haga clic en [Yes].

MR-15-G

i Module List x
CE-Link IE TSN Sclection, | Find Max 1 F-
Brlsp Bl gerax
1 General OC-Link TE TSH Modiske
£ €C-Link TE TSH Module (Mitsubis | 0 7%
[ Master/Local Module
[ Motion Module
[ GOTZ000 Serkes
B DC Input
@ Transistor Output
[ Analog Input
[ Ak Oulpul
E General purpose Inverter
& General Purpose AC Servo
B MR-ISG . Single Ax
L. MR-15-G-R] Singhe Ax
. MR-19W2-G 2-Aodis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
B MR-ISWIG 3-Aads Un
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Aoas Ul
E 1} 0 Combinesd
[ Otz | a |

Serve Amplifier{MELSERVD-15
Series) Singhe Aods
[Specilication]

» |CC-Link T TSH Class & 3

o]




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

Aparecen las precauciones sobre la configuracion
de los parametros de seguridad y otros.

MELSOFT MR Confleurator?

This screen sets up seroo paramebers and nefwork parameters,
Safety pararmeters and other fundtons can be set up with MR Configurator

[} n the future, do not show me the dialog box m




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configura

cion de estacion remota (continuacion)

[P Parsmeter
E Network Parame

MELSOFT MR Confleurator?

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

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

Haga clic en [OK].




Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)
i)

{0 MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting]

1§ Project 4 x
3 B ooon
B, Ststion=MR-I5-G{-F

(W] atior2 | ne] o] s 1) Set To et Boverity. T 2

I Project View  Fle  Parameter Settng(Z)  Pwrameter  Took  Window  Help

Parameter Setting x|

5
|8 Parmeter |

B Y
Wetwork Parame) |

Postticining
o
Servo amplifier dia

M hene dhaghiadn
Lirear controf

Fully chersesd lnop aperaton mode selechon

Gaeny/'Tilber
Extension

Vo

Extension 2
Extersion 3
DOption

Speciad

Mator extenmon
Multi encoder
Positioning confro
Metwark
Positioning extens

PAL4 | "POL | Trarved dhrection selection

PCR3  [* Tergue FOL reflecion selection

Zemo speed

L DA R

Farced stop .

PADH. 2 v Serva forced stop selechon

Farced stop deceksabon function

PFAD43 " Fored stag deceleration funchbon selecbon

PC2  |RSER Tecrieraban tme constant af forced stop
verbcal axs freelfl prevention

PCO2 MER Bech omagretic brake sequence oulput
e LYRTCR SRR P e i1 Eoly SRS S
At s tting

] |o&L | Overspesd alarm detection kevel

PCILO - Alarm hestory dear selecton

anchrm.wnhpfmm

p-1) 1 = Disabled

s

0110 ¢ Enabled fLse fore »

0-XE00

0-1000

0-20000
-1 /0 = Disabled




Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)
i)

{0 MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting]
I Project  View  Fle  Parameter Settng(Z)
ide e b
£ PE__ 2 ox

3 B ooon
= [, Station=MR-J5-G{-F

P s bt

i [W] Sramona El -2-'-.-_ d

Tocls Window Fep

Parameter Setting x|

] Set To Defauit h\fsll‘r I Pt i

[ Parsmeter ‘ggm | B

[ Network Pararme | & 18 Function display (L

Servo amplifier dia

M hene diagnoa

Linear control

DO Motor cantrol

Fully closed loop ¢
7| i?'r!:lm chisplary

Extension
W
Extension 2

Extersion 3
Dption

Speciad

Mator extenmon
Multi encoder
Positioning confro
Metwork
Positioning extens

Position,' spesd/to

Mo

Abby
Operation mode

Mame Lirut

Setting range

Stabon

A

(Cperation made
PADL - Oy ation made ackecbion p-g|0 : Standard contral
Fully chersesd loop operason mods selechon
Cuq:wml_.nlh - ) : Setting
FADRO-1 |** Regeneratve apbon sclection o0+ |00 : firgen, opboni «
P02 (MB | Hlectromagnetic brake sequence oulput 5-1000
PCO43 | Encoder cable communcaton method sslachon g-1{0 ¢ 2w
otaten drecton
PAL4 | PoL | Traved deection seection -1/0 £ OOW o positive ¢
== I Tarque FOL refiecton selection -3 £ Desabled
Ie=n o
La5:T T |ZEa seed | 0-10000,
Farced stop 3 =
pap4z? |* servn forced sanp: selechon p-10  Enabled {Use fore. »
Farced stop deceleration function ] [
PAD4S  |* Forced ston deciberalion funchion selection -2/ 2 - Forced stop dece ~ |
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Vo POO4.0-1 |* | Device selectian DI2 007
Servo amplifier dia POOS.O-1 I - Deare sedection 0L 00- ¥ n
Mact = POSLO-1 |* Desce selechon L2 00- a2
hine dhdgnoti | " -
e Ceanmt | roemn [ | Device selection DI4 00-F €

"f""’" caniil OEO1 | * | Device selection 015 [ [ 007 o
DO Motor contred | ppgzaey = Drevice selection DO/ | I 0o oz
Fully closed loop « | Ppoao-1 | * Dervioe sebechon DOZ 00-7F o4

80 List chipiay PDOR.O-1 |* Device sedechon D03 00-7F a3
Basic Device assgrment
GaenTilter POOLO-7 | *DiAY Input 3sgne autoemats 0N selection | 000000 J0000FFD
Extersion gt fier
Vo FOLLD  |* Input signa fiter sslection 08| 7 ¢ 3. 500me -
Extension 2 LM oot 3 |
Extenson 3 PDIA. | - Warning ecorrence - Dulput desdoe seecton 0 = WING sigral (e
Dption Ansiog output
Special ~
Motor extermon : Analog monitor 1 oufput selechon
Multi encoder PCLL MOL Ansion momtee 1 affsel 599-939
Positioning con' . . : . "
Nebwork Cambie PD41.2 Limit switch enabled status selection a

el
restennaete [1: Only enabled in home position return mode].
PCi8.0 - AL 095 Sinoke bmit wasrreng| sedecton
| POML2 - LTt Featch enehier STnS arkecTon
‘I » | & > POA4L3 = Sensar input method selection
ady Lire cormection




Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

i X 1| 0 MELSOFT GX Works3 - [Parsmeter Setting] - o

I Project View  Fle  Parameter Settng(Z) Pwrameter  Tool  Window  Help

Lo uEon

¢PEE'I 4 % Parameter Setting x|

5 I oo (W] atiorz |ne] o] st 1) Set To Defit Boyerty T [ Pt Blok
= B, Staton=MR-J5-G(-F | © =
[ Paraemueter __ﬁgm Psrve s Frcepy [7Fmie Mo MFe %
[ Network Paramel [ o B8 Function display [L %
Comenon Al “
Posmiticin, spesesd o |
Serva adjusiments |DECE Setting
Positioning FOO3.0-1 | Device selection DI 1 | | 00-7F
Vo POO4.0-1 |* | Device selectn D12 | | 00-7F o
Servo amplifier dia PDOS.0-1 | * Desace selection 013 i | 00-7| n
Mt hine diagnosi PDSLO-1 | Device selection DL3-2 | | 00-3F 6
POEELO-1 | * e selecton DI4 00-# x

Linear control @1 | * | Devioe selection 0[5 | | 00-7F o
DO Motor cantral {ppog.o-p [ | Dewce selecton DD | | 00-7F 05
Fully clased loop  |pooa.o-1 | * Device sekection DOZ I | 007 4

3 [ List dlisplay POCO.O-1 | * Device selection D03 00-7F a3
Basic Device agsgrment
Gaen/ Filies PDOLO-7 | *DIAL It g Stiemats DN selecton | D000000-00000FFD
Extension rput fider |
Vo FolLD (" Irgut signal fiber sedection 08| 7 : 3. 500me -
buerions  [NGIRTIIIY — ]
Extension 3 PO 1 . Warning coouerence - Dutput device selection 0-1{9 = WG sgral han [ »
Dption
Specil . |
Motor extermon Ansiog monitor 1 oufput selechon 00-¥F
Multi encoder PC11 :MCJ Anog montor 1 offset | 999999
Positioning confro | PCI00-1 | _.ﬂndoqrrmn:' 2| P Sy— oo el : Tormee ov fheust
Mebwork

Positioning extens

Continue a la siguiente pagina.

Haga clicen * |para pasar a la siguiente pagina.

.|y % 2| 3 — .
| Ready Lt connerchon T 4




Parametros del médulo (Red) )

(3)ConflguraC|on de estacion remota (continuacion)

| €I MELSOFT G Worksd - [Parameter Setting] - m]

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

:M Parameter Setting x|

”i;:' - {“. | stotion? ve| e ) setTo Defaut overify. T vecss 3 P asete Hod

sa.wunz I5-

e \w-fm s .

!_ Network Parame 2 ) . ]
Commenon Haga clic en el boton Reproducir.
Paositioin, t | Settingrange | Statan?
Servo adjusiments ] | I
Fositioning PDO3.0-1 [ Detvice sdection DI 1 | [ 00-7
| Vo POO4.0-1 | * | Device selection D12 | | 00-7F "

Servo amplifier dia PDOS.O-1 | * Deace selection DL | | o0 21
Mt hene of POSLO-1 |* Device selection (1£3-2 | | 00~ &2

| Hhene e lromn |* Dewice selechon D4 00-F x
Lirear cortrol OOl | * | Device selection DE5 I | o0-7F m

DO Motor contral | pagzo |= Deevice selection DO 00-7F ]
| Fully closed loop © |Ppa.o-1 |* Device sebecton DO 007 04
8 List dhsplay POOS.O-1 |* Device selection DO3 00-7F

Basic

Gaen, Tilber Inpat sn st O selection | IOO000-D000FFD

Extersion $

Vo Trput signal fiter selection 58| 7 : 3.500ms =
Extension 2 amu_n;m

[ -;.:I WG sgra i ©

Extension 3 Warning coourrence - Dutput device selecton

Dptinn

Speci L . . ) [
Motor exterman | FCOELO-1 Analog monitor 1 oufput selection 00~y 00 = Servo motor spe

Multi encoder PC11 Mot Mrsog monitor 1 offsst BB (]
Pasitioning contro | PCi0.0-1 | Arulog monitoe 2 outout selection 00-7F |01 = Torgue o thrust

Netwark | Mmh:r 2 offset | |

Positioning extens

PCi90 - AL 095 Sanokes bmit waarreng| selecton
PO4LZ  |* Limet switch enabled stabis selecton

Seresor input me thad solechon




Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)
; 1| I MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting] - o

[ roject | wew  Fie  Pwameter Settng(z) Pwameter  Tools  Widow Hep

(9aEs] s
: . - x
“ Haga clic en [Project]. |
Bt ] 51 To Defadt h\mh [ Fisc unetes Zopy [
s . -
[P Parameeter l_;ggpmﬂm% Copy  jPaie ifunda AN
[® Network Parame | = B Fuenction display (L
(e | Er—
Fosition/speeditos | _No. | Abbr. | Pame | Ut Setting range |
Serva adjustments |DEvce settig |
Positioning POO3.0-1 |* Drevice selection 01 00-7F 0
) POOLO-1 | ® Device selection DI2 00-7F ]
Servo amplifier dia PDOS.O-1 | * | Deice selection DLY 0= | n
Mact = PD&LO-1 |* Dewice selechion DE3-2 00~ L
e lne Caghes I rom.o-1 1 | Dewice selection DEA o0 x
qu.mr contnol P01 |* Device selection DI5 o =
DO Maotor cantral {ppoz.0-1 [ Devce selection DO 007 a5
Fully chased loop ¢ | PDCRLD-1 | * Device selection DOZ 00-7F o4 |
ist chsplay POO9.0-1 |* | Device: selection DO3 00-7F 03
Basic Device agsgrment |
Gaen,/ Filber PDOLE-7 | *DiAL Inpuit SneE autormatc O selection 1 | JO00000-D0000FFD
Extersion gt fifer
Vo FOiLO  |* Irput signal fiter sslection 08| 7 ¢ 3. 500me -
Extension 2 AL ouitput i " 4 i
| Extension 3 D14, ) * Wiarning ecourrence - Dulput desice seiecton -1 |9 = WG sgnal han [
Dptinn
| Spedi . . ) i
Motor extenman Analog monstor 1 oufput selection 0037 |00 1 Servo mofor Spe - |
Multi encoder PC11 |MOL Arislog moniter 1 offset | BBy ]
Pasitioning contro | PC10.0-1 Anslog monitoe 2 outsut seection 00-2F | 91 = Torque o fhrust »
Metwark Araog moniter 2 offset
Positioning extens
AL 095 Sanokes bmit warring| selecton
PO41Z  |* | Limyt gwitch enabled stah s selecton
| Sereser input methad selection
& > sl ¥
{!
Ready uret cormechion




Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

o] X 4| 5 MELSOFT G Works3 - [Parameter Setting] — o
o .| ||
Y Hwett | View Fle  Parameter Settngll) Parameter  Tooks  Window  Hep -8 X}
. W LW
i Print Preview
Prink...

Setting x| 1o~

E6UMR. Cartfigurator2 ;
i (8] stanonz w] o5eed ) SetToDefait Boventy 31
[ MRS GL-# | | )

! Seleccione [Exit MR Configurator2)]. —— — J,:‘ _

FEETIST R T —7 Unt | Setting range
Servo adjpusiment |DEVee Settig

Positioning PDO3.0-1 |* Device selection DIL [ | 00| I
Vo PDO4.0-1 |* | Device selection DI2 [ | 00-7F L]

Servo amplifier dia PDO5.O-1 | * | D sedection D13 o0-A 2

Mac hene dibgnosi: FOSLEA | | Device selectian OF3-2 S =
= PO3O-1 |® Denare selecton Di4 00- ¥ X
Linear control @01 |* | Devire selechon OIS [ | og- o
DO Motor contral | prozo-1 |* Device selection D01 [ | 00-7F a5
Fully clased loop < |Pooa.o-1 |* Device sekection DO2 : bo-¥F B
J 0 List clisgplay PDOB.O-1 |* Device selection DO3 ROsE |

Basic Device assgrment |
Gasn/Filer POOLO-7 |*DIAT | Input sgna sutomatic ON selecion 1 [3000000-00000FFD

Extersion gt fiter

(48} POiLO  (* Irput signal fiter selection o8| 7 = 3. 500ms -
Extension 2 al.llml:-u! X i = ]

Extersion 3 PFDI4. | - Warring scourrence - Dufput desioe seiecton 0119 = WING sgnal hani [

Option Ansiog oufput
Special o mont : : i |
Motor extenmon | FODELO-1 Aralog monitoe 1 oufput selechon o0~ 00 = Servo motor spe

Mult) e oder PC11 MO Aruog monitor 1 offset | 9999 a
Positioning conftro | PCA0.0-1 Aralog monitor 2 gutout selertion 00-1F |01 = Torgue or thrust
Nutururk PCIZ  MOZ | Analeg moniter 2 offset [ |
Positioning extens [Fltd U0 )
Siroke kit function ]
FCI90  |* [AL: 099 Saroke bmit warning] seleron 0-10 - Enalied
PO4L2 :‘ :Im'. cralrh enabied stah s seecton [ | |

Mod_ | Libe.

POAL3  |* Sevser nput method seiecton —




Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)
i HWord| )
H |1 Project Vew Pl Paramels Seling(Z)  Pwamete  Tock  Wndow  Hep

Al 7 .0

+uPreyect 4 x Parameter Setting x|
S n;:" zMR-]s-{i[-il '.l: Sration? El -3 s ES&‘:TDMHJ{_EVHIH _.1:'.: pinels Cooy | Passels Hodh.
[ Papuasatoa L1 PN 0Ogen PliSae As [Thieey [T oae WLGds Meisc

pon2

Servo adjusiment: .
Fositioning | 4 00-¥

To uuiate the tlave parametert with the edted conbent, piease | 0g-F a5
wlick "Close with Reflecting the Setting™ on the CC-Link £ TSN 00-7F o4
CONFUrAtion sreen. 07 o3

n/Hil r - JO00000-J0000FFD
Extension  —— - | | LATEE:
W T T T T T 048] 7 ¢ 3. 500ms -
Extension 2 LM ot

Extension 3 ‘Wiarning ecorrence - Ouiput desice selechon 310 = WING sgra B (e

Dption

Special . : .

Motor extenman | FCDELG-1 Anasiog monitor 1 output selection 003 |00 : Servo motor spe o
Multi encader RCLL (MOL fnlog monter 1 offsst 59995 0
Positioning confro | PCi0.0-1 Ao monitor 3 outout selecion | 00-3F |01 2 Torgue o thrust o
Metwark | -mwnh:r 2 offset | |

Positioning extens

PClgg  (* [AL. DU9 Stroke hmit warring] sekecton -1/0 = Enabled
POA12  |* Lamet swatch enabied stakis selechon | | 0-1

~ | Mod_. | Libe..
POALI |® Semser g methad seiechon P fis [ Mo ] L. |

- I >l » )|
Ready Uint cormection ML




(3)Configuracion de estacion remota (continuacion)

i

aramme:

Parametros del médulo (Red)

e

= [ oo

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

View Pl Parameter Settingiz)

P e bt

Tocls Window Hep

Parameter Setting x|

[P Parameter

¥ Function display (L

[ Network Parame |

Cormenon
Positioin,speed) tos
Servo adjusiments
Fosttioning

Vo

Servo amplifi

Linear contno
DO Motor cor
Fully clased Ig
 List eisglary
Basic
Gaen/ filber

Extersion

(IR LMELSOFT MR Confleurator?

Dhevice sedection DI 1
| Dewice sedection DI2
Deace selection 013

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

W
Extension 2
Extersion 3
Dption
Speciad
Mator extenman
Multi encoder
Positioning confro
Metwark

Positioning extens

FOR.0-1
PC11
PC10.8-1

PC12

FC19.0
PD41.2
POAL3

|MOL

| MO
Stroke lmit function
Siroke kit function

I 'E l Mo Lance

Haga clic en [Yes].

Anslog monitor 1 oufput selechon
ingog monitod 1 offset

Anaslog monitor T oufid selection
-mmh:r 2offeet

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

g 7 = 3. 500ms
(1] 1.:I WG sgna hurn ©
'.‘Hl‘:] 00 ; Servo mofor spe
-999-999

00-3F |01 = Torgue or thrust
A

.1/0  Enabled

GHMERESR

o4
a3

Uit cormection




m Parametros del médulo (Red)

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

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

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

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

Pararnater Autormatic Settng

B 2 MrisG SR <Demisettng> | <Detad Settng> 193.168.3.2

A Mo, Mode! Narme PDO Mapping Setting 1P Address
= B | 0 Host Station 192.168.3.253
B | 1 NERGN2S1-320 192:168.3.1

Cuando la ventana vuelva a la CC-Link IE TSN Configuration,
la configuracion de estacion remota habra finalizado.

[ Motion Module
E GOTZ000 Serbes
E DC Input

[ Analog nput
= Analog Output

E Transistor Output

1 CC-Link TE TSH Modub: (Mitsubis
[ Master | Local Module:

purpose nverter
Purpose AC Servo
56 Singhe Ax
IR-15-G-R) Single Ax
. MR-SW2-G 2-Aois Un
I MR-TSW2-G_B_pxas 2-Auds Un
L MR-1WAG 3-Ais Lin
L. MR-IW3-G_BC_Ax 3-Auis Ul
= 1J 0 Combined
[ Ot | X
Servo Amplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Axis
[ Speciliation]

5 | OC-Link TE TSM Class B




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

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

CC-Link [E TSN Confiquration  Edit  View  Ciose with Discardiing the Setting | Clase with Reflecting the Setting |

HMode Settng:
o (4 Mo,

1

B | 0 Host Staton

| Connected/Diconnected Moduke Detoction |

Gk

Cyclic Transmission Time (Min. }: - us
Pararmated Autermatic Seitng

™, P leckila lict =

Simpla Deplry

assmment Method| Haga clic en [Close with Reflecting the Setting].
L‘m‘rrumc,at_nﬂ Pa

P Address | | GneeTal OG- Link T TSH Mok

Moded Nasme PDO Mapning Settng T il
| | CE-ink TE TSN Modubs (Mitsubis | - % | e
1921683255 | Master/Local Module
NZRGN251-320 192.168.3.1 & otion Module E
2 MR-I5G <Detad Settng> 192.168.3.2 [ GOT2000 Serk
= DL Input:
& Transkstor Output
[ Analog nput
[ Anabog Oulpul
B General purpose Inverter
& General Purpose AC Servo
B MRISG  Single Ax
R MR-I5-G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-Aodis Un
I MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Axiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Aoas Ur|
@ 1j 0 Combined
[ Ot | A
4251 ] MRISG Sefvo Amplifier(MELSERVO-15
D ivl:lrf:r-]l Slngfc Tﬁ-
» |OC-Link E TSH Class B

Al -




m Parametros del médulo (Red) )

(3)Configuracion de estacién remota (continuacion)

m MELSOFT GX Worksd EXREDTE0sample ROTBGH 0 gu3 - [D0OERDTECA Module Parameter| - O kS

I Project Edit  Find/Replace Corwert  View Ontne Debug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help -8 X
DPAg D XhheaGRG s ssamasPRR LSS EALER i 000 E v 1l -]
ImAE O AN 6 SRR bl B f

? odule G tion x X A 5B 0000 RO7AG4 Module Parameter X x
Seltng Bem List thirg Hem T80 | N
[ EE ~ 1B S W e % | A

e . h Hetwork Confipraton Setires =
Dispay Target: Al u
Wt mork Comfiguration Sottines Dt e Satteng =]
_'F B Refresh Setoes
P frasly Satlrds Datailed Setting

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

odl efting

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

airy Thores @i
Muliiple Peric

Mo mak-Gpeed =l w
Explanation
Sei the number of device ponis and assienmants of slave station fo the master station

La estacion remota se ha configurado.

Cihech Festore

| Hagaclicen = Jpara pasar a la siguiente pagina.

e = fagation |

B Output B Progress



m Parametros del médulo (Red) )

(4) Mapeo de PDO
PDO es la abreviatura de Objeto de datos de proceso, que es uno de los perfiles de comunicacién de los objetos CANopen.

La comunicacion de PDO es equivalente a la comunicacion ciclica CC-Link existente.
Permite operar directamente el OD (Diccionario de objetos).

El mapeo de PDO se refiere a mapear (relacionar) los datos que se intercambiaran entre el controlador y el esclavo en la
comunicacion ciclica (comunicacién de PDO) por adelantado.

Al agregar estaciones sleeve o cambiar la direccion IP, vuelva a realizar el mapeo de PDO.

Se agregaron entradas digitales al mapeo de PDO. Esto configura la transmision del estado de sefal de entrada del
servoamplificador al mddulo de movimiento mediante la comunicacion ciclica.



m Parametros del médulo (Red) )

(5) Configuracién de actualizacién
Haga doble clic en [Refresh Settings] — <Detailed Setting>.
Todos los campos de configuracion deben estar en blanco.

9 x § B 0conRDTEGS Module Parsmeter X

oy B Raofrozh Sottres
Retiesh Settrge
v Required Settings ! |
g Baix Sattras 1 ke
8 Network. Confguration Settngs Natwiosh, Topolory
& Petrech Setting - Communicalion Period Settine
Metwork Topalogy = Basie: Periond Setting
Communication Period Setting Sattirg i Uitz of lus
Comeaction Devics Inftemation Commenication Period
Sieee Statan Settng Communication Pericd b
£y Peplcation Seftings Syitem Pagsrvatun Ting
Cyele Transmizsion Teme
Traraierd To o T
& ke eter (Motior Multipls Period Sating Lird. Sude CPU Sade -
[ 8 Meduie Paameter etwark Maraak-Gpos ST YT AL Device Fame | Poits | St
L L e

Sat the number of device points ar

Check, FRestore the Detagt Sett
Jem Lt Find Pesuh -

i ™ ¢ Navgaticn

(Nota) Cuando la etiqueta del mddulo se configura en [Not use], el campo de configuracién del objetivo de actualizacién
esta en blanco desde el principio.



m Parametros del médulo (Red) )

(6) Confirmacion de los parametros del modulo
Cuando la ventana regrese a la ventana principal de GX Works3, confirme los parametros que se han configurado.
Asegurese de hacer clic en el botdn [Apply] en la parte inferior derecha de la ventana.

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

Check Restore the Default Settings

Ttem List Fnd Result




m Parametro extendido del médulo )

Haga doble clic en [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Extended Parameter] en el arbol del
proyecto.

Aparecera la ventana The Motion Control Setting Function.

Programe el modulo de movimiento en esta ventana.

Para los programas reales, consulte el Capitulo 4.

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

Mangation

Lo e U

Cuando la configuracion de control de movimiento no se inicia y aparece el siguiente mensaje, la configuracion de control de
movimiento no estéa instalada en la computadora personal utilizada(*).

MELSOFT GX Works3 >

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

Instale Motion Control Setting Function.

(*) Indica que es una computadora personal con un sistema operativo Windows®.



_ Funcion de configuracion de control de movimiento )

En esta seccion se describen los elementos de configuracion necesarios para la funcién de configuracion de control de
movimiento.

Navigation o x

En este curso, los valores iniciales se utilizan en la
configuracion basica y la configuracion del sistema en
el arbol de navegacion.

FB/FUN
= Label




m Registro de ejes

(1) Creacion de un nuevo eje
Haga clic derecho en [Axis] en el &rbol de Navegacién y seleccione [Add New Data].
Después de que aparezca la ventana New Data, configure los elementos como se muestra a continuacién.

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

192.1683.2  |MRI5-G

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




n Registro de ejes

(2) Configuracién de la unidad de conversion del controlador
Se abre la pestafia Axis Parameter Setting.
Configure principalmente la unidad de comando, el sistema electrénico y los valores limites aqui.
En este curso, cambie los elementos en rojo en la figura a continuacion.

_ hem configuracién para que el numerador de conversién
- h:h:“'" 1 del transductor, el denominador de conversidn del
3

- Axis Parameher Corstlan Expans

Hocis Type Setting EReal

+ Upper Limit Signal
+ Lowesr Limat Sagrial Elec trewnic Gesr Setting Auisd0n
Control Cycls Setting

E0perate i the First Opedyd

Abzolte Position Feter 3Maching Fesd Valun
Absolse Position Contr - T Automatic Setting (Acafle
Ring Counter Enabiled £ 0 Disabled
Ring Counter Lower Lin = 10000000000 0
Ring Counter Uipper Lin 10000000000.0
Slave Emulation Erwble 2 Disatled
Toeque Limit Mavimum 10000 %
Hegative Direclion Torg 5000 %
Positere Dwection Torg 3000 %
Fat Operation Mode S 0000

Axis Pasameter Expards nitial valses o ale
Accaleration Limit Vishs 2147083647 0 umss ™2
Operation Sslection at § - 1 Lror (Mot Started)
Comaand lrrpositon W 1000 um

D ri |

Drrwor Ut Comearson § 1103864 pulse
Driver Unit Comversion 10000 um

Homing Requred or Mo 1 Homirg Required
ek Limit Viahos TATHANET D umfs
Cpaeation Setting 3t Ov 1lmmadiate Stop
Start Permizzion at Hot 0 Disalled
Decoleration ak Skop 000 um/s"™2

Stop Seleciion at Decel | Recreate Decelerstion Cur
Stop Selection at Stop ¥ T Alematve Acceleration/D
Stop Selection at W Llmsadate Stop
Process Salaction st 5¢ 0lgnons

Stop Selection at S/W ! 1 lmemeduate Step
Dy iver Command Ditca 1 Detection Ensbled
Stop Sanal

Softeans Strcke Limit L - 100000000000 um
Softwane Strcke Limit T =1 beeglid

Solteane Stroke Limit L 100000000000 um
o um

F

1) Haga clic en el botdn [-] en uno de los campos de

transductor o la unidad de comando de posicién
Suation Adess Sem 12164 ADT@ |2 ventana Electronic Gear Setting.

Salect the maching companants, and enter the maching data to automatically se
P 4 F

Machine Compondnts :
Position Comemand Uinit

Lead of Ball Screw (PE)

Bal Screw, Horcontal -
uen -

10000.0] [um]

Reduction Rats (NL/NH) = 1 f

B Caloudate reduction ratio by bieth of diameters Beduction Ratic Setting

Encoder Resolubion
S4ttng Range

— V[

67008864 | [pulze/rev]

2) Ingrese las especificaciones de la méqguina en la
ventana Electronic Gear Setting.
En este curso, configure los parametros de la
siguiente manera.
Machine Components: Ball Screw, Horizontal
Position Command Unit: um
Lead of Ball Screw (PB): 10000.0 [um]

inator).

Coleulation Resalt

3) Haga clic en el botdn [Calculate Axis

s Parametens

Pagition Command Lra !

Diver Unét Conreers ion Humerator

Dxivee Uit Convears ion [erdes nator

Parameters] para calcular los valores
de la unidad de comando de posicidn,
el numerador de conversién del

= The eltctronic gear on driver side ks calculated as 1:1.

s 3 result of caloulation, no emor o<ours in the mowement amaunt.
apphying the caloulation result above,
that error For every () (mervement amouet ) yes perform is sbowt 00 [wm)

transductor y el denominador de
conversién del transductor.

Vielocity Command Unit /s
Hegative Direction Vele 25000000000 um’s
Dperation Setiing o1 Ve Rignore

Positrre Dwection Vel J500000000.0 um/s

/o~

4) Haga clic en el botén [OK] para
aplicar los resultados del célculo.




m E/S de red )

Cuando se utiliza el médulo de E/S remota, las etiquetas esclavas deben crearse desde la E/S de red.

1) Haga doble clic en [Network I/O] en el arbol de Navegacion.

2) Después de que se abra la pestafia Network 1/0, haga clic en el signo "+" en el lado izquierdo de las lineas del médulo de
entrada remota y MR-J5-G.

3) Seleccione los datos para el etiquetado. Seleccione los siguientes elementos en este curso.
+ RX0 a RX4 y RX1F de NZ2GN2S1-32D
+ RWr15 de MR-J5-G

4) Haga clic en [Create Label] para crear etiquetas esclavas de los datos seleccionados.

o

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

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

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

W% 05 D11 D falrnts

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

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

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

S



u E/S de red )

Las etiquetas esclavas creadas se registran en [Label] — [Global Label] = [NW+Global1] en el &rbol de Navegacion.

. =

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

MR_J5 G001 Dignaliguts |




m Configuracion de seinal de limite

)

Después de crear las etiquetas esclavas, haga doble clic en "Axis0001" en el arbol de Navegacion para volver a mostrar la
pestafa Axis Parameter Setting.
Configure el limite inferior y el limite superior como se muestra en la figura a continuacién.
En el campo de destino, aparece el icono para mostrar la ventana auxiliar de entrada.

iNavigaliDn o x

B (s Label

[tmm | Axighinl

(= Pacis Information

Aoz No. 1

-| Axis Parameter Constant

Station Address Setting
Fxis Type Seiting
Upper Limit Signal

= Signal

15216882
(-Fisal Drive Axis

| Target Setting X
Hem Setting
Source Type | Global Label [
Source Data Type
Source MR_J5 G_001_Dugitalinputs. 1

oK

Tarpet WR_J5 G_001 Digitalinguts. |
Signal Detection Mathod | I-Detection a1 FALSE

Compengation Times 0ds

Filter Time 00s
| Lowrer Limit Signal
= Sigral
Tarent [VARIMR_JS G5 061 Engrtallnputs &

Sigral Detection Mathad | |- Dutection ot FALSE
Compensation Time 00s

Filter Time 00s
Cantrol Cyels Setting Hparate in the First Operation Cyole
Absolute Position Reference 3Feed Machine Position
Absalute Position Managemes - 1:Automatic Setting (Acquite from Cod
Ring Counter Ensbled Salecti 0 Dizabbe
Ring Counter Loweer Limat Val = 10000000000.0
Ring Counter Upper Limit Val 10000000008 @
Slave Emulation Ensbled [ Digable
Torque Limit Maximem Wake 10000 %
Hegatree Drection Torgue Lis 3000 X
Positive Direction Torgue Lir 2000 &
Highspead Mode Seiting 0000

= Axiz Parameter

Accaleration Limit Value 21074836470 ums"2

M ntbon Calastlon ob Thart § 8 Covns (ko Tancdadl

+— Sefial de Iimite superior

Objetivo:
[VARJMR_J5_G_001_Digitalinputs.1

Signal Detection Method: 1: Detection at FALSE

+— Sefial de limite inferior

Target:
[VARIMR_J5_G_001_Digitalinputs.0

Signal Detection Method: 1: Detection at FALSE




_ Resumen de este Capitulo )

En este capitulo, usted ha aprendido:

e Creacion de un nuevo proyecto

e Configuracién de CPU de PLC

e Configuracién de médulo de movimiento

e Funcion de configuracién de control de movimiento

Puntos importantes

Creacién de un nuevo proyecto

Cree un proyecto de GX Works3 y cree un diagrama de configuracion del médulo.

Configuracion de CPU de PLC

Cambie la configuracién del dispositivo de enlace directo al modo extendido (modo de la serie iQ-R).

Configuracién de médulo de
movimiento

En la ventana Module Parameter (Network), establezca la configuracion de red y los parametros de la

estacion remota.

En el establecimiento de la configuracion de red, agregue una estacién remota, configure la direccion IP y

realice el mapeo de PDO.

Elimine todas las configuraciones de actualizacion de enlaces.

Funcién de configuracion de control
de movimiento

En la ventana Motion Control Setting Function, registre los ejes.

Las etiquetas esclavas se crean desde la E/S de red.




(T T1TLY B Programa de muestra y verificacion de operacion )

En este capitulo se describe el programa de muestra y cémo utilizar Motion Control FB.
Abra el archivo del programa de muestra descargado en el Capitulo 3.

_ Programa de CPU de PLC )

Haga doble clic en [Program] — [Scan] — [MAIN] — [ProgPou] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto para abrir el
programa.

Antes de utilizar el médulo de movimiento RD78G, encienda siempre [YO: PLC READY] en el programa de CPU de PLC
El programa de muestra utiliza Ladder.

(=)

Write ol | 2 10 11 | 12
ShAd0) A1 K1)
i | o—
1 (Ol sbuays OM  Symehvoriza PLG
tior Flag RE&ADY




_ Programa de médulo de movimiento )

Haga doble clic en el parametro extendido del médulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].
Haga doble clic en [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto en la ventana Funcion de
configuracion de control de movimiento para abrir el programa.

m Coémo utilizar Motion Control FB )

\-4,:7] Motion Control Setting Function EVROTBGSamale ROTAGHasic.qu - [0000RD7RGA]-MAIN [PRG] [5T) ¥ O *®
: Proyect Edit  Find/Replace Conwert Wiew Onbne Detug  Tool Window Help -8
g v i DmEesTEG IEAART Jaa o 5] 4@ Mo gl -

inlslDDIWEEIE %6 Es s - . .
= nzz »ae

L= NS Y B Sl 0T

Haga clic en el boton Reproducir.

Dplyy Target: Al ~

SEQUENCE INSTRUCTIONS ~
Uu!pu_l instructions

BASIC INSTRUCTIONS

Agithmetic Operation instructions

b\llﬂlwnlﬂ_ﬂl

Logical Dperation instructions

Data Conversion instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS

Progrm executkon control insnsctions

Data processing nstructions

Stringy processing instractions

Program controd instructons
Real number instructions

Stancherd Fenctong Function Block
Bit l[wrﬁt‘mk_ﬂﬂ

Typee Convession
Arithmetic Opesation
Lokl [T phe
Maotion Control Fumetion/Function Block
POU List | Favortes | History lihfnry!
Qo=

(] Host |[Line 1 | irepert |car|um g



_ Programa de médulo de movimiento )

Haga doble clic en el parametro extendido del médulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].
Haga doble clic en [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto en la ventana Funcion de
configuracion de control de movimiento para abrir el programa.

m Coémo utilizar Motion Control FB )

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

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

Gl DR G SSEAASS 5 QQ o 5B 4Qv

g £ = o - » . _

oo - R L S |
= %] X

L= RS AR S T
Deply Target: Al b
SEQUENCE INSTRLCTIONS A

Output instr ——
BASIC INSTRUCTIONS
Asithmetic Operation instructions

Drata transfer in

]

Logical Dperation imstructions

Data Conversion instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS

Program executhon control insnsctions
 Data processing istrucions

Siringy peocessing insructions

Progsam controd instructons
R:.i‘ nur;1b-ef |.r.|.sln..,;.l.m.m1. -
Stanchard Fenctsony Function Block
Bit .fjrsu' Raoloan
Typee Conversion
Arithmetic Opesation
lelsiorsse tol iy — ey

Motion Control Fun-rtg !Funcllnn Block
g

Arrastre y suelte Motion Control FB desde la ventana
Element Selection para escribirlo en el programa.
" - w.wuw lihfnryl

p =

R | Host Line 1 | irepert |car oM g




_ Programa de médulo de movimiento )

Haga doble clic en el parametro extendido del médulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].
Haga doble clic en [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto en la ventana Funcion de
configuracion de control de movimiento para abrir el programa.

m Coémo utilizar Motion Control FB )

B Motion Cantral Setting Function E-VRDTBG¥Sample RD7AGEzc, g - [000TROTEGA]]-MAIN [PRG] [5T) 7] »®
i Project. Edit Find/Replace Corvert View Onfne Deétwg Tool  Window  Help -8x
S v S iEmTeafmaiaaERANE @0 e §_[IFR] 40 M | -
BEE=r LLLEE - » _ .
o (OCICSIOEE 0 i - (e 4 x
—I nzz LR

8 e o [ X

Deplry Target: Al ~
Stamclard Funcion/function Block -
Bit Type Boolean
Type Comversion

Asithmetic Operatian

" Single Numeric Wariable
Seleciion
Edge Detection

Motion Control FB esta registrado en
Motion Control Function/Function Block.

Oiperator

lMe\!.an Contrnl Fenctuey Function Bock I

Managessent
Dpevation - Individual
Standaid FE

Maoton Control Fumetion Function Block

POU List | Fevontes | History l|hn|r5|!
p o=

R Host | Line 1 | inzert | B |




_ Programa de médulo de movimiento )

Haga doble clic en el parametro extendido del médulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].

Haga doble clic en [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto en la ventana Funcion de
configuracion de control de movimiento para abrir el programa.

m Coémo utilizar Motion Control FB )

(] Motion Contral Setting Function E:NRD)

G¥Sample ROTaGHaic o - [000GROTEGA[]-MAIN (PRG] [5T] ¥
i Project Edit Find/Replace Convert View Onlne Debug Tool Window Help
i v i m T TR M aE s B DTG o m_-o -1
i) [OUUCCIORE - e
=] ¥ Ho

| C g
OB | X | Al

-8X

L

Deply Target: Al b
Stanakard Funcon Function Block ~
B Type Boolean

Type Conversion
Asithmetic Operation

Singhe Nummerie Variable
Selection

Edge Detection

Control Syntax

Cantral 5ymiax

DOperator
Dp-.ﬁl.rlnr
Mation Control Fenction/Function Bock
l Manageement I
| Operation - Inciy pal

| |
El FB para encendido de servo "MC Power" 5

esta ubicado en [Management]. ’:F”“‘"“"B‘““

POU List | Favontes | History llhmryl

Output




_ Programa de médulo de movimiento )

Haga doble clic en el parametro extendido del médulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].
Haga doble clic en [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto en la ventana Funcion de
configuracion de control de movimiento para abrir el programa.

m Coémo utilizar Motion Control FB )

‘:TJ Motion Control Setting Function EVRDTBGFSample ROTaGBasic.gu - [0000 RDTBGA[]-MAIN (PRG] [5T] *] [ =

i Project Edit Find/Replace Corvert View Onbne Detug  Tool  Window  Help -8x
e TR S SEAME T S QE o 5[4 @ e |-

=] ¥ N
L] PSR L+ S R T
DEply Target: Al »
Edge Detection Py
Tirmer
Bistabie

Comntrol Syrmtax
 Control Synta
Dperator
Operator
Mation Control Funclion/Function Block
Management

s Geoup Enabled

% Group Disabiles

Oiperation Availaile I

Current Positicn Ch

t Walue

e Value Settir

Arrastre y suelte "MC_Power" en el o
editor de programas a la izquierda. J’

" [ -y

W Histrirg llhmry!



)

_ Programa de médulo de movimiento

Haga doble clic en el parametro extendido del médulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].
Haga doble clic en [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto en la ventana Funcion de

configuracion de control de movimiento para abrir el programa.

Coémo utilizar Motion Control FB

)

ol
: Progect Edit  Find/Replace Comwert Wiew Onbne Detug  Tool Window  Heip
Qe LihheaFEA SSASART 5 QQ
inlElCDWGEIEIE PR e/ -
al Label & _-|.:|:

ﬁf«ﬁA?&'.fé\%.;"!qr_-;m“ B ; 2 x
=z B

. ;:i_la B

Undefined Label Registration

Nat defired a5 global

Label Marne M Pewer

Labed St [nformaton

T
DataType | Mt Power
Constant

Ot

tput

NZ2
o8 s v X | a
5 Daply Target: Al >
S Edge Detection ~
shed ovr el baberd. L
Bistabie

Fleaseset newlabel informationte beregistened

label editarand setthe label detai

e registering label information

Comntral Syritax

" Control Syntax

Operator
ety

Mation Control Function/Function Block

Managerment
E TG
T MC_G
& MC_Power
I MC_SetPos

I MOy Sef

Axes Geoup Enabled

sirls Axes Geroup Desables

Orperatron Svailable

Current Pogitic

= Limit Value

I M SetOvernde » Value Settie
Cancel ! rarveeter Resd
- E—— i i i wameter Wiite
Registre el nombre de instancia de "MC_Power",
En este caso, el nombre de etiqueta
predeterminado "MC Power 1" esta configurado.
pox
| inzert | o |Hum g



_ Programa de médulo de movimiento )

Haga doble clic en el parametro extendido del médulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].

Haga doble clic en [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto en la ventana Funcion de
configuracion de control de movimiento para abrir el programa.

m Coémo utilizar Motion Control FB )

5] Moton Contral Setting Function EVRDTBGSemale RDTaGHc. qul - [0000ROTRGA[]-MAIN [PRG] [5T) *]

PRG] 0 e
i Project. Edit Find/Replace Corvert View Onfine Deétwg  Tool  Window  Help -8x
CIC [¥OoeaEG saARARE S0 o fmlign
inlmlCODIMGEE S Ras: s

L RSV + Sl T2
'.'—-Pf‘!'hfl e — =1
E Diplay Target: Al -
MC Power 1 se ha registrado en el programa. Ldge Detection P
Wi = 3 Tirser
Los puntos y comas ";" al final de la oracién se superponen. e

Comtrol Syrtax

 Control Syntax

Operator
Opesator

Mation Control FunclionFunction Block
Managament

Axes Geoup Enabied

e Moces Group Disabiles

Orperatron Ava

Current Poditc
s Ty
e Owernde Value Settir
i rarteter Hesd
F MC WrteParame Parameter Wiite
e AT e bei
MC_Power

» POU List | Favortes | History llhmry!

g o=

| irzer |car oM g

Ros Host | Lin= 1



_ Programa de médulo de movimiento )

Haga doble clic en el parametro extendido del médulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].
Haga doble clic en [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto en la ventana Funcion de
configuracion de control de movimiento para abrir el programa.

m Coémo utilizar Motion Control FB )

:‘TJ Maotion Control Setting Functon EVRDTEGSemple EDTaGHasic.gud - [000RDTEGA[]-MAIN [PRG] [5T] *] C -

i Project. Edit Find/Replace Comvert View Onfine Detug Tool Window  Help -8x
i@lw gD e FRG S SAAART 5 QQ o - B aQye s

AnE=Tr e 00000 _ _ _

] ;= JAR1E_REFT . sz R[] 2 t= TR tatus: BooLT . tat— ) NIz 5w

=» JBOOLE (Error=y IBOOLT oErrorlD=> ZROROZ ):: B i X

P . p— = =

Los saltos de linea y las sangrias se pueden introducir 5

libremente en el FB.
En el programa de muestra, se ingresa un salto de

linea para cada etiqueta de entrada y etiqueta de |
salida para una explicacion. f—

T T enrrerceen Block

Managerment
3§ MC_GroupEnatie Axes Geoup Enabled
¥ MAC_GroupTheasts Axes Geoup Disable:
& MC Power Operation Svailable
I MC_SetPos Current Positscn Che
B MOy 5o oo Limit Value
. M Oneermidie Value Settie
¥ MO ResdParsme Pasameter Resd
B M WrteParame Parameter Wiite
S s o ot Eoo Do b
MC_ Power
Dutput Qo=
(] I ne: 2 | Irupart [ [T




_ Programa de médulo de movimiento

)

Haga doble clic en el parametro extendido del médulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].
Haga doble clic en [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto en la ventana Funcion de

configuracion de control de movimiento para abrir el programa.

Coémo utilizar Motion Control FB

)

5] Moton Contral Setting Function EVRDTBGSemale RDTaGHac. qul - [0000ROTRGA[]-MAIN [PRG] [5T) *]

i Project. Edit Find/Replace Corvert View Onfine Deétwg  Tool  Window  Help
i@l  [¥DTeaFRG ISARARS S0 - RS-
inlmliCODIMGEE YR &R '

o] MAIN

- 8%

Por dltimo, ingrese las etiquetas apropiadas para
la etiqueta de entrada y la etiqueta de salida.
Asi se completa la configuracion.

=) nz:z Hw

B o 52 X | ar

Daplry Target: Al
Edge Detection -~
Timser

Bistabie

Comntrol Syrtax
" Control Syntax
Operator
Operator
Mation Control Funclion/Function Block
Managerment
E UG
& MC_G
& MC Pawer
3 MIC_SetPosibon
I MOy SetTon

I M SetOvernde

oup Enabled
sbls Ases Group Disables

Orperation Byvails

Current Positic

Walue Settir

= P arseret Pasarmeeter Resd
B M WnteParame Parameter Wiite
E LT T Rat B e bek
MC_Power
PO List | Favontes | History l|hn|r5|!
Qo=

| insert | MM



_ Programa de médulo de movimiento )

Haga doble clic en el parametro extendido del médulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].

Haga doble clic en [Program] — [Normal] — [MAIN] — [ProgramBody] en el arbol del proyecto en la ventana Funcion de
configuracion de control de movimiento para abrir el programa.

m Coémo utilizar Motion Control FB )

Cantral Setting Functon EVRDSGTSsmple ROTAGHasic.qul - [000ROTAGA[]-MAIN [PRG] [5T] *]

PRG] 1 e
i Project. Edit Find/Replace Corvert View Onfne Deétwg  Tool  Window  Help -8x
g v DD KA SSERAMNT DQQ o k] 4@ M = |-
inlzsicOARRE . %6Har - . ____ )
I NZ2 Mo
= TRUE W8 s T Kl
=N N Depby Target: Al ~
_i.ﬂ-geﬂrwclu:m L
Tirser
Bistabie

Comntrol Syrtax

Control Syntax

Operaton
Operator

Mation Control Funclion/Function Block
Managament
E M Axes Geoup Enabled

& MG sl Axes Group Desabiler

3 MO

Operation Ava

3 MC SetPosibon  Current Posibic

I MOy SetTon Torgue Limit

BT MC SetOvernde  Override Value Settiv
¥ i argee’ Patarmeter Resd

T MC WrteParame Parameter Wite

Y e Py O Jen- s 3

MC_Power

| Hagaclicen = Jpara pasar a la siguiente pagina.

p =

| imzer | g



m Configuracion de valor inicial, encendido de servo )

Nombre del programa en el programa de muestra: ServoON_JOG

Configure el valor inicial y encendido de servo de la etiqueta global en este programa.

Utilice MC_Power en Motion Control FB para el encendido de servo.

Conectar X0 del mddulo de entrada remota a la entrada de ServoON en el FB completa el programa en el que el servo se
enciende al encender X0.

1 fi----- Initial Yalue Setting---------=-=-----"="---"----—\-o--

2 G_ledoghelocity := 20000.0;//20000um/s = 1200mm/nin Configure la velocidad durante la operacion JOG,
3 G ledoghce = 20000.0;//20000un/s? = 1200mm min/s |a aceleracidn/desaceleracion, el valor de jerk

41 G_ledozDec = 20000.0://20000un/s2 = 1200nm/minss (tirdn), la direccion de posician inicial durante la
5 G_ledozderk = 25000.05//25000un/s3 . operacion de posicionamiento y la direccidn de
i posicionamiento asignada a la etiqueta global.

7 G_lePaint0hddress := 0.0; A0 Dmm Describir los significados de los valores de entrada
B G_lePointléddress = 150000.0:/7150.0000mmn con comentarios previos permite que los

q programas se revisen facilmente.

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

11 IMC_Fower_1¢ l—— MCFB

12 fxis = fwis0007 . AxisRef |

13 Enable := TRUE . Especifigue X0 del médulo de entrada
14 {SEI’VDUN i NZ2GHZET 32D 001 Re0 ,//Remote Input %0 }Q-r— remota para la solicitud de encendido de
15 B ETATE =7 hPowerstaius., servo.

18 Readvitatus =» bReadvStatus

17 Busy =» hPowerBusy ,

18 Erraor => bPowerErrar ,

14 ErrorlD => uPowerErrarlD

20|

<Especificacion de MC_Power (extracto)>

N Ti
Nombre de variable de E/S ombre de Ipo de

Descripcion

variable datos
Habilitar Enable BOOL Mle.n.tras la entrada Habilitar es TRUE, el control del eje esta
habilitado.
Entrada | solicitud de
encendido del ServoON BOOL Especifica la sefial de la solicitud de encendido del servo.
servo
Estado d . o
°tado ) € . Status BOOL Indica el estado de operacion lista.
encendido listo
Estado d . . .
5tado ) ¢ . ReadyStatus |BOOL Indica el estado de encendido/apagado listo.
encendido listo
Salida . - i i
En ejecucion Busy BOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.
Error Error BOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error en el FB.
s WORD s
Cdédigo de error | ErrorlD (UINT) Devuelve el codigo de error que se produce en el FB.

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

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

Consejos

Si cada manual del mdédulo de movimiento se ha descargado en el Visor de manuales electronicos, al presionar el botén F1 con
el cursor de texto apuntando al nombre del FB se pueden llamar las paginas del manual donde se describen las
especificaciones del FB.




m Operacion JOG )

Nombre del programa en el programa de muestra: ServoON_JOG

Utilice MCv_Jog en Motion Control FB.
Para evitar que se ejecute MCv_Jog durante la operacion de posicionamiento y retorno a la posicion inicial, se proporciona un
bit llamado bJogEnable para enclavar.

22 //--=-- Jog Operation--------------oco-oooooooooooo blogEnable se enciende solo
gi blogEnable := (G_bHomeBusy=FALSE) & (G_bPositioningRea=FALSE) ;4——— _ -ndo se cumplen las
25 iCv Joz 11 condiciones de enclavamiento.
76, Thuis = heis001 . hxisRef , . )
27 JogForward = NZZGHZST_320_001_RX1 & (NZZGH2ST_320_001_RXZ=FALSE Motion Control FB
28 & blogEnable ,//Remote Input A1 .
29 JogBackvard := (NIZGN2S1_320_001_R¥1=FALSE) & NZZGN2S1_32D_01_Ryoff* Especifique X1y X2 del modulo de
30 & blogEnahle ,//Remote Input X7 entrada remota para el comando JOG de
31 Yelocity = G ledogVelocity, rotacion hacia adelante y el comando
3 fcceleration:= G_ledoghce , JOG de rotacion de reversa, Esto evita el
13 Deceleration:= G_ledogec , encendido y el arrangque simultdneos
34 Jerk 1= G_ledozlerk bajo la condicién de que no se cumplan
35 Options := HO,//0:nchecD - -
2! m]i?? B ?BﬁEE’HCB EE las condiciones de enclavamiento.

_ ) TBOOLT . e,
g; B‘j:;t s ;; I,‘;é[]]gtl_ia usy {7 e Se comenta una coma al final del FB.

v -5 2B00LT |
ig }}Ef?g?nd%o rtedzi .?gggtq L Las sefiales de salida del FB que no
I LiErrorlD =3 %'HDRD% , se utilizan en el programa se pueden
47 s comentar o borrar.

<Especificacion de MCv_Jog (extracto)>

Nombre de

Nombre de variable de E/S . Tipo de datos Descripcion
variable

Comando JOG de
rotacion hacia JogForward BOOL
adelante

Cuando se configura TRUE, se ejecuta JOG de rotacion
hacia adelante.

Comando JOG de Cuando se configura TRUE, se ejecuta JOG de rotacion

rotacion de JogBackWard BOOL
de reversa.
reversa
Veloci
e.oc.ldad Velocity LREAL Configura la velocidad del comando.
Entrada |objetivo
Aceleracion Acceleration LREAL Configura la aceleracion.
Desaceleracion Deceleration LREAL Configura la desaceleracion.
Jerk (Tirdén) Jerk LREAL Configura el Jerk (tirén).
oo otone DWORD(HEX) Ei(znflgura la opcién de funcion con especificacion de
P P (Note) )

(—Consulte la siguiente pagina)




Salida

Finalizacion de

Se vuelve TRUE solo para un escaneo cuando el

. - Done BOOL comando JOG esta desactivado y la operacién se

ejecucion
desacelera hasta detenerse.

En ejecucién Busy BOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.
Control Active BOOL Se vuelve TRUE cuando el FB esta controlando el gje.
Aborto de

. . CommandAborted | BOOLO Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecucion.
ejecucion
Error Error BOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error en el FB.

L WORD Ly
Cédigo de error | ErrorlD (UINT) Devuelve el cédigo de error que se produce en el FB.

(Nota) Un hexadecimal se escribe en el formato de "Ho" o "16#0".

D MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)

6.3 Single Axis Manual Control

D MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs
MCv_Jog
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A continuacién se muestran los valores de configuracion y las descripciones de las opciones para MCv_Jog.

Valor de . ” . . oA
Configuracion del método de aceleracion/desaceleracion

configuracion

mcAccDec - - - Método de especificacion de aceleracién/desaceleracion

h
0 (Método de aceleracidén/desaceleracion de jerk (tiron))

mcFixedTime - - - Método de constante de tiempo de
Th aceleracién/desaceleracion (método de especificacion de constante de
tiempo de aceleracion/desaceleracion)

Cuando se especifica Oh: mcAccDec, el método de aceleracion/desaceleracién se configura en el método de
aceleracién/desaceleracion de jerk (tirén).

Entonces debe configurar la aceleracién y desaceleracion en una unidad de [U/s?], y el Jerk (tiron) en una unidad de [U/s3].
Para obtener detalles de la aceleracion/desaceleracion de jerk (tiron) (U: Unidad de comando del eje), consulte la siguiente
pagina.

Cuando se especifica Th: mcFixedTime, el método de aceleracion/desaceleraciéon se configura en el método de especificacion de
constante de tiempo de aceleracion/desaceleracion.

Entonces debe configurar la aceleracién en una unidad de [s].

No se utilizan la desaceleracién ni el Jerk (tiron).

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

D MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs
MCv_Jog
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Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tirén).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tiron) en el tiempo
de aceleracién (desaceleracion) se denomina relacion de aplicacion de Jerk (tiron).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tirobn) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tiron), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirdn) y el patron de velocidad cambiaré
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleraciéon

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — .y 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
.7 . 2 — L, . : V | . ) )
AceIeraFlon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 inea naranja: Velocidad Eje vertical a la derecha
[mm/min/s] [um/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 20000 [um/s®] Relacién de aplicacion de jerk (tiron): 100%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 %
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacion de aplicacion de Jerk (tiron): 50 % 0 0
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Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
i 2 . 24 , . .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 o Lin€a naranja: Velocidad Eje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 25000 [um/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 88.8%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacion de aplicacion de Jerk (tiron): 50 % o 0
0 0.5 1 15 2 25

:f“""'""""""""ﬂ
L

| 20000
p'. “T.

| 3%

/ \ e e
\ |

L1 |

o

v

W

l\ |

il

L

\
! 15
|

- :'|
I
I
i
|

>

i
1
1
1
1
i
1
1
]
1
1
]
!
1
1
]

Tiempo de aplicacion de jerk (tiron)

Tiempo de aceleracion

Cuando se configura) =0 [pm/s3],
el patron de velocidad cambia a la

aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

o T T T )
a 5 1 e % 25



m Operacion JOG )

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
i 2 . 24 , . .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 o Lin€a naranja: Velocidad Eje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 30000 [um/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 80%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacion de aplicacion de Jerk (tiron): 50 % o 0
0 0.5 1 15 2 25
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Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
.z . 2 _ s .. .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 Linea naranja: Velocidad Fje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 35000 [um/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 72.7%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 50 % L S£6088000000000000 0
0 05 1 15 2 25
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Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
i 2 . 24 , . .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 o Lin€a naranja: Velocidad Eje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 40000 [um/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 66.6%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacion de aplicacion de Jerk (tiron): 50 % o 0
0 0.5 1 15 2 25
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Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
i 2 . 24 , . .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 o Lin€a naranja: Velocidad Eje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 45000 [um/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 61.5%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacion de aplicacion de Jerk (tiron): 50 % o 0
0 0.5 1 15 2 25
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Tiempo de aceleracion

Cuando se configura) =0 [pm/s3],
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Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
.z . 2 _ s .. .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 Linea naranja: Velocidad Fje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 50000 [um/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 57.1%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 50 % L 0000088 000008800000000 [
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Cuando se configura) =0 [pm/s3],
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Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
.z . 2 _ s .. .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 Linea naranja: Velocidad Fje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 55000 [um/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 53.3%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 50 % L 688588008 800008000000 0
0 05 1 15 2 25
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Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
i 2 . 24 , . .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 o Lin€a naranja: Velocidad Eje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 60000 [pm/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 50%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacion de aplicacion de Jerk (tiron): 50 % o 0
0 0.5 1 15 2 25
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m Operacion JOG )

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
i 2 . 24 , . .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 o Lin€a naranja: Velocidad Eje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 65000 [um/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 47%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacion de aplicacion de Jerk (tiron): 50 % o 0
0 0.5 1 15 2 25
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m Operacion JOG )

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
.7 . 2 _ s .. .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 Linea naranja: Velocidad Fje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 70000 [um/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 44.4%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 50 % L S48 88008000808800000000 [
0 0.5 i 15 2 15
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m Operacion JOG )

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleracién/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
i 2 . 24 , . .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 o Lin€a naranja: Velocidad Eje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 75000 [um/s?] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 42.1%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacion de aplicacion de Jerk (tiron): 50 % o 0
0 0.5 1 15 2 25
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m Operacion JOG )

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracion del Jerk (tiron).

La suma del tiempo para alcanzar la aceleracién objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleracion objetivo al final de la
aceleracién se denomina tiempo de aplicacién de jerk (tirdn). La relacion del tiempo de aplicacién de Jerk (tirdn) en el tiempo
de aceleracion (desaceleracién) se denomina relacion de aplicacién de Jerk (tirén).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleracién en un momento de aceleracién cuando la
velocidad de comando y la aceleracién de comando son constantes y el Jerk (tiron) cambia.

Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirdbn), menor sera la relacion de aplicacion de Jerk (tirén) y el patron de velocidad cambiara
a aceleraciéon/desaceleracion trapezoidal.

Ademas, el tiempo de aceleracion y el tiempo de desaceleracién serdn mas cortos.

Linea azul: Aceleracion

Velocidad de comando: 20000 [um/s] = 1200 [mm/min] — oy 2] Eje vertical a la izquierda
um/s
.z . 2 _ s .. .
Acelera.aon de comando: 20000 [um/s<] = 1200 Linea naranja: Velocidad fje vertical a la derecha
[mm/min/s] [Mm/s]
J = 20000 [pm/s3] J = 80000 [um/s*] Relacién de aplicacion de jerk (tirén): 40%
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 100 % y
25000 25000
o 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Relacién de aplicacién de Jerk (tiron): 50 % 0 S0S 000050000000 000 0000000 [
0 0.5 1 15 2 15
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m Homing (Retorno a posicion inicial) )

Nombre del programa en el programa de muestra: Homing

Utilice MC_Home en Motion Control FB.

Para evitar que se ejecute MC_Home cuando no se puede iniciar el servo, como cuando el servo estd apagado o cuando se ha
producido un error, o durante la operacion JOG y de posicionamiento, se proporciona un bit denominado bHomeEnable para
enclavar.

Configure el método de Homing con el pardmetro [Pr.PT45] del servoamplificador MR-J5-G.

Indica que el estado del eje es 4 (Espera).
1 ff-=-=---Homing Operation------ l """"""""""""
2| //Homing Method is set to the®Servo Parameter [Pr.PT45]. A
3 bHoneEnable := (AxisDD01.Md.AxisStatus=4) & (G_bJozBusy=FALSE) bHomeEnable s._e_en-:nende solo ::L_Jando se
4 L (G bPositioningRea=FALSE); & cumple la condicién de enclavamiento.
5
Bl //Homing Trizger Especifique X3 del médulo de entrada remota para el
-T SET(MZ2GNZS1_320_001_R%3 & bHomeEnable,bHomeReq);//Renote Input %3 S— comando de Homing (retornoaposicién inicianl El
g //Homing bit denominado bHomeReq mantiene el estado
m WC Home 11 EMCENDIDO de X3 y lo usa como activador de MCFEB.
11 e ls t= A is0007.AxisRef
12 Execute := bHomeReq , Motion Control FB
135 30__:i1inr = G_lePointDhddress ,
14 /fhbsSuiteh = ?“C_l{’ﬁEUI_FEF? - Cuando se utiliza el dog de proximidad
:E J'Drl Hens = H?) ’I']:DE%IEJ':;" como entrada al servoamplificador, se
171 Busy =3 bH ',“;|:,h:'_. i puede omitir la especificacion del dog de
18] fihet ive =» 7BOOLY , proximidad.
19 SfConmandéborted=> TBOOL? ,
20| fiError =>» TBOOLY ,
21 ffErrorlD =» TWORD?
2z s
3

24 /f/Reset Trigger a -
25 RST(bHonsDone ,bHoneRea) ; @ Después de completar el Homing (retorno

261 a posicion inicial) , restablezca bHomeReq.

<Especificacién de MC_Home (extracto)>

\
Nombre de variable de E/S om'bre e Tipo de datos Descripcion
variable

C'omar.u,jo de Execute BOOL E_jECl.Jta un retorno a la posicion inicial cuando se

ejecucion configura TRUE.

Posicion de . e o, L

) Position LREAL Especifica la direccion de la posicién inicial.

Entrada | destino

Int tor d . - o .

" e.rr.u,p (.)r. .e AbsSwitch MC_INPUT_REF | Especifica la sefial dog de proximidad.

posicion inicial

Opcién Options DWORD(HEX) | Configura "0".

Fl.nallz‘ja,aon de Done BOOL Se vuell\{? TRUE después de que se completa el retorno a

ejecucion la posicién inicial.

En ejecucién Busy BOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.

Control Active BOOL Se vuelve TRUE cuando el FB esta controlando el gje.
Salida Aborto d

. or O,, € CommandAborted | BOOL Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecucion.
ejecucion
Error Error BOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error en el FB.
L WORD L
Cédigo de error | ErrorlD (UINT) Devuelve el cédigo de error que se produce en el FB.

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

Ej MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs
MC_Home



m Control de posicionamiento )

Nombre del programa en el programa de muestra: Posicionamiento

Utilice MC_MoveRelative y MC_MoveAbsolute en Motion Control FB.

Para evitar que se ejecute MC_Move cuando no se puede iniciar el servo, como cuando el servo estd apagado o cuando se ha
producido un error, cuando no se ha completado el retorno a la posicion inicial o durante la operacion JOG y la operacion de
retorno a la posicién inicial, se proporciona un bit denominado bMoveEnable para enclavar.

1| ff=ee== Initial Yalue Seifing--======sccccccccccacmnecnnaas F
2 lePosVelocity == Z0000.0 ://20000um/s = 1200mm/win 1 Cor:ﬁguqﬂj la;E|OCIEIjad‘ Ia I valor d
3 lePoshce := 70000.0 ;//20000un/s? = 1200nm/win/s - aceleracion/desaceleracion y el valor de
4| lePosDec 1= 20000.0 3//20000un/s2 = 1200nn/win/s Jerk (tirén) durante la operacion de
5 lePosderk = £5000.0 ;//25000um/s3 posicionamiento.
B
1| J7-—---Posilloning Operalion---------=-----ccmmccemmccmm .
B bNoveEnable := (Axic000].Nd-AxisStatus=4) & (Axis0001.¥d.Honins_Reausst=FALSE) bMowveEnable se enciende solo
q & (G_bdogBusy=FALSE) & (G_bHomeBusy=FALSE); & cuando se cumplen las condiciones
m de enclavamiento.
11 :'J"Sttsrt Trigger
2 TZGNZE1 _32D | _R¥4 UoveEnable ,G_bPasi ningReql; J/I 4 == e
}3 SETIM s1_3z0_00 & blMoveEnab i_bPositioningReq); //Remote Inpul Kd el Especmque ¥4 del médulo de entrada
14 //PTP1({Hove Helative) remota para el comando de inicio de
'TE B S posicionamiento.
17 Execute = G bFositioningReq » El bit denominado G_bPasitioningReq
18 Cont Inuousllpdate:z FALSE , mantiene el estado ENCENDIDO de X4
;g e = ';-[L"’} o ' '_"-l'd' B55 y lo usa como activador de Motion
4 Yelocily = grosyelociLy
21 fcceleration = |ePoshece , Control FE.
22 Decelerat ion = |ePosDec .
23 Jark = lePosderk . .
24 Buffarbode =0,/ 0:ackborting Motion Control FB
25 Optians = HD L //0:mnchcelec
26 Dane =» blovelDane .
ot Busy =» blovelBusy //,
Ida Fitetive =» TBOOLY .
. SiConmandAborted=> FROOLY ,
an FiError = TROOLY
31 J/ErrorlD =» TRORDY
2000
33
34 SiDwell
35| TONTT
36 IN:= bWovalDone ,
1 Pl:= I ine: . 3
a8 0l gﬂf"E';“ | 'If:,,[_‘“e” Tine:500ss . FB estindar para permanencia
a9 FFET=> 7TIME? (temporizador de retardo encendido)
40 :
-
420 J/PTPZ (Wove Absolule)
70| [T WV eRBE o TulE 11
44 Axis t= AxisDOODT.AxisRef .
45 Execute := blavelDwell ,
46 Cont InuousUpdate:= FALSE .
47 Pasitior = G_lePointDiddress
48 Velocily = lePasVelocit
44 foceleration := lePashce ,
a0 Decelerat ion = |ePosDec .
51 = lePosderk
2 1= 3 ,//3:mchortestVay
53 = 0 ,//D:nchborting o i
g4 == HO LSS0 :mchcchec Motion Control FB
55 =¥ bMoveZlone ,
£e ¥ =» bMoveZBusy J/,
Retormmo fikctive =» PROOLY ,
SiConmandbbort ed=> PROOLY
54 JiErrar =» fROOLY
60 FfErrarlD =» TRORDY
61 f);
62
63 _J/Dwell
B4 [ TON_2(
B5 IN:= bMovellone ,
BE PT:= TH500ms »  J/Dwell Time:500us )
67 0 =» bMoveZDwsll f/, FB estandar para permanencia
gg ) /FET=> TTINE? {temporizador de retardo encendidao)
o _
11| f/Resel Triggar Después de completar la operacion de

12 IHSTf'aHo‘.:aE[".?l yG_bPositioningRen);

¥

reciprocidad, restablezca
G_bPaositioningReq.




m Control de posicionamiento )

A continuacién se describen las variables de E/S de MC_MoveRelative.

140 J/PTP1 (Hove Relative)

15 MC_MoveRelative 10

16 hxis 1= hxis00071.AxisRef .
17 Execute := G_hPositioningReq ,
18 Cont inuouslpdate:= FALSE ,

19 Distance = G_lePointlhddress .
20 Yelocity = lefosWelocity ,

21 fcoceleration := lePoshce

7 Deceleratiaon := lePoslec ,

23 Jerk := lePosderk .

24 BufferMode = 0, O mchhart ing
25 Options := HO L //D:ncheelec

Zh Dane => bMavellaone .

27 Busy =» hMawelBusy /7,

28 Jibct ive =» YEOOLY ,

29 J/Canmandfborted=> TBROOLT

a0 fError =» TROOLT

3l AfErrorlD =» WORD?

LV H

33

<Especificacion de MC_MoveRelative (extracto)>

Nombre de variable de

E/S Nombre de variable Tipo de datos Descripcion
Cpmat]fio de Execute BOOL EJecuta.eI control de posicionamiento cuando
ejecucion se configura TRUE.
La distancia de movimiento, la velocidad, la
Actu.alizacién ContinuousUpdate | BOOL aceler.acic')n y.Ia desacelera.cién se put{aden
continua cambiar continuamente mientras esté
configurado TRUE.
) ) Configura la posicién relativa segun la unidad
Distancia de . . _—
o Distance LREAL del eje desde la posicion actual en el punto
movimiento S .
inicial hasta el punto final.
Entrada | Velocidad Velocity LREAL Configura la velocidad segun la unidad del eje.
fi I leracié in | i |
Aceleracion Acceleration LREAL Ej(;n igura la aceleraciéon segun la unidad de
Desaceleracion | Deceleration LREAL Ej(;nflgura la desaceleracion segun la unidad del
Tirdn Jerk LREAL Configura el Jerk (tirén) segun la unidad del eje.
Modo buffer |BufferMode MC_BUFFER_MODE Selecciona el modo buffer. — pagina 4.2.5-4
Opcion Options DWORD(HEX) Zelecciona la opcion de funcion. —pagina 4.2.5-




Finalizacion de

Se vuelve TRUE después de que se completa el

. . Done BOOL . .
ejecucion control de posicionamiento.
En ejecucion | Busy BOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.
Control Active BOOL Se \{uelve TRUE cuando el FB esta controlando
el eje.
Salida | Aporto de
. . CommandAborted | BOOL Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecucion.
ejecucion
Error Error BOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error en
el FB.
Cédigo de WORD Devuelve el codigo de error que se produce en
ErrorlD
error (UINT) el FB.

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

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

3.2 Operation FBs
MC_MoveRelative




m Control de posicionamiento

A continuacion se describen las variables de E/S de MC_MoveAbsolute.

420 J/PTPZ (Move dhsolute)
430 WG Movebbhsolute 11

44 figis =
45 Execute =
4h Continuouslpdate:=
47 Positiaon =
43 Yelocity =
44 ficceleration =
a0 Deceleration =
51 derk =
b7 Directiaon =
53 Bufferlode =
b4 Options =
55 Done =
] Busy =>
57 Jibctive =
58 JfCommandiborted=>
54 fErrar =»
] JfErrarlD =3
CRE-

<Especificacion de MC_MoveAbsolute (extracto)>

Nombre de variable de

B i s0007 . 8% isRef
biovelDwell ,
FELSE

G lePointDhddress

lePasYelocity
lePoshce
lePoslec ,
leFasderk

3 ./ 3 methortestWay

0 ,//0:mchborting

HO ,//D:mchcclec
bMoveZDane ,
bMoveZBusy /7,
TROOLY

TROOLY

TROOLY

YWORDY

Nombre de variable

Tipo de datos

Descripcion

E/S

Comando de

Ejecuta el control de posicionamiento cuando

) ) E t BOOL .

ejecucion xecute se configura TRUE.
La distancia de movimiento, la velocidad, la

Actu'alizacién ContinuousUpdate | BOOL aceler.acic')n y.Ia desacelera.cién se puteden

continua cambiar continuamente mientras esté
configurado TRUE.

Posicion de . Configura la posicién de destino de la posicion

. Position LREAL . . .

destino absoluta segun la unidad del eje.

Velocidad Velocity LREAL Configura la velocidad segun la unidad del eje.
Configura la aceleracién segun la unidad del

Entrada | Aceleracion Acceleration LREAL e g g

Desaceleracion | Deceleration LREAL g.znﬁgura la desaceleracion segun la unidad del
je.

Tirdn Jerk LREAL Configura el tirén segun la unidad del eje.

Seleccion de . . Selecciona la direccion de movimiento.

. ., Direction MC_DIRECTION .
direccion —pagina 4.2.5-5
Modo buffer BufferMode MC_BUFFER_MODE Selecciona el modo buffer. — pagina 4.2.5-4
. . lecci I ic funcién. —péagina 4.2.5-
Opcion Options DWORD(HEX) Selecciona la opcion de funcion. —pagina 4.2.5

6




Finalizacion de

Se vuelve TRUE después de que se completa el

. ., Done BOOL . .
ejecucion control de posicionamiento.
En ejecucion | Busy BOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.
Control Active BOOL Se \{uelve TRUE cuando el FB esta controlando
el eje.
Salida | Aborto de o
. - CommandAborted | BOOL Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecucion.
ejecucion
Error Error BOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error en
el FB.
Cédigo de WORD Devuelve el codigo de error que se produce en
ErrorlD
error (UINT) el FB.

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

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

3.2 Operation FBs
MC_MoveAbsolute




m Control de posicionamiento )

A continuacion se muestran los valores de configuracién y las descripciones del modo buffer de MC_MoveAbsolute y
MC_MoveRelative.

Valor de Tipo de modo .
Descripcion

configuracién buffer

Interrumpe (cancela) el FB en ejecucidn y ejecuta inmediatamente el

0:mcAborting Aborting siguiente FB

Almacena en buffer el siguiente FB en el FB en ejecucién. Si el FB en
ejecucién ya se ha almacenado en buffer, el siguiente FB se almacena en
1:mcBuffered Buffered el FB anterior. (Hasta 2).

Cuando se completa el FB en ejecucion, el FB almacenéndose en buffer
se ejecuta secuencialmente.

. . La velocidad objetivo mas baja entre el FB en ejecucién y el FB
2:mcBlendingLow BlendingLow ) . B
almacenandose en buffer es la velocidad de conmutacion.

La velocidad objetivo del FB en ejecucion es la velocidad de

3:mcBlendingPrevious | BlendingPrevious .
conmutacion.

La velocidad objetivo del FB de almacenamiento en buffer es la

4:mcBlendingN BlendingN . .,
mcBlendingNext endingNext velocidad de conmutacion.

5-meBlendingHiah BlendinaHiah La velocidad objetivo mas alta entre el FB en ejecucion y el FB
:mcBlendin endin . .
'ngmg 'NgHIg almacenandose en buffer es la velocidad de conmutacion.

El modo de buffer es una funcién que inicia varios FB de control de movimiento simultdneamente y ejecuta el posicionamiento
de forma continua.

Para obtener detalles, consulte los Conceptos basicos del mddulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Control
de posicionamiento), que es un curso de un sistema de capacitacion en linea, y el siguiente manual.

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



m Control de posicionamiento

A continuacion se muestran los valores de configuracién y las descripciones para la seleccién de la direccion de

MC_MoveAbsolute.

Ignore esta configuracion cuando el limite de carrera del software sea valido. Realice el control de posicionamiento en una
direccion en la que no se cruce el area fuera del rango de limite de carrera del software. Sin embargo, cuando ambas
direcciones no cruzan el area fuera del rango de limite de carrera del software, el control de posicionamiento se realiza en la
direcciébn maés cercana a la posicion de destino (la que tiene la distancia de movimiento absoluta mas pequeia) en funcion de la
posicién actual. Si la distancia es la misma entre la direccion positiva y la direccién negativa, la operacién se realiza en la

direccion actual.

Cuando el limite de carrera del software no es valido, la direccion de movimiento desde la posicién actual hasta la posicion de
destino se puede seleccionar entre la direccion positiva, la direccién negativa y la ruta mas corta.

Valor de configuracion

Seleccién de
direccion

Descripcion

T:mcPositiveDirection

Direccién positiva

El posicionamiento se realiza en la direccién positivo (aumento de
direccion) desde la posicién actual hasta la posicién de destino.

2:mcNegativeDirection

Direccidon negativa

El posicionamiento se realiza en la direccién negativa (disminucién
de direccion) desde la posicion actual hasta la posicion de destino.

3:mcShortestWay

Ruta mas corta

El control de posicionamiento se realiza en la direccidn mas
cercana a la posicién de destino (la que tiene la distancia de
movimiento absoluta méas pequefa) en funcién de la posicién
actual.

Para obtener los detalles, consulte el siguiente manual.

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

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

3.2 Operation FBs
MC_MoveAbsolute



m Control de posicionamiento )

A continuacion se muestran los valores de configuracion y las descripciones de las opciones de MC_MoveAbsolute y
MC_MoveRelative.

Bit Descripcion

Método de especificacion de aceleracién/desaceleracion (Los contenidos
son los mismos que MCv_Jog).

Oh:mcAccDec

Th:mcFixedTime

Oa?2

Unicamente para MC_MoveRelative

Seleccion de posicion durante el modo buffer
3 0: Posicién actual de comando

1: Valor actual real

Para MC_MoveAbsolute, especifique "0".

4 Vacio (Especificar "0".)

Seleccion de permiso de rotacion de reversa
5 0: Permiso
1: Sin permiso

6ail5 Vacio (Especificar "0".)

Unicamente para MC_MoveAbsolute

Especificacién de posicién de destino que excede el contador de anillo
16 0: Sin permiso

1: Permiso

Para MC_MoveRelative, especifique "0".

17 a 31 Vacio (Especificar "0".)

Para obtener detalles sobre la configuracion de los bits 3, 5y 16, consulte el siguiente manual.

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

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

3.2 Operation FBs
MC_MoveRelative or MC_MoveAbsolute



m Restablecimiento de error )

Nombre del programa en el programa de muestra: RestablecimientoDeError

Utilice MC_Reset de Motion Control FB.

18 S Error Reset-------------------~--~-~-~-~-~-~——~—-

2 MC_Reset 11 [¢&—— MCFB

3 By s = byxisg0001 . hxisRef , ) .

4 [Execute := NIZGNZ5T_320_001_RRIT ,//Renate Tnpul NIF Je— CRECHAUeXIFdelmodulode
£ Tt Tare = RT 77 entrada remota para el comando de
B /one :} 2B00L7 restablecimiento de error.

7 ffBusy =» TBOOLY

8 JfCommandiborted=> TBOOLY

g ffErrar =» PROOLY ,

0 HErrarlD =» TWORDY

1

i

<Especificacion de MC_Reset (extracto)>

Nombre de variable de E/S  Nombre de variable  Tipo de datos Descripcion
Comando de Ejecuta el restablecimiento de error cuando
. L Execute BOOL .
Entrada |€jecucion se configura TRUE.
Opcién Options DWORD(HEX) Especificar "0".
Finalizacién de . o -
. p Done BOOL Indica que ha finalizado el restablecimiento.
ejecucion
En ejecucion Busy BOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.
Indica que el comando se ha anulado debido
. A.bort(? ’de CommandAborted | BOOL a un tiempo de espe.ra.
Salida ejecucion Se vuelve TRUE configurando Execute en
FALSE.
Error Error BOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error
en el FB.
L WORD Devuelve el codigo de error que se produce
ErrorID
Cdédigo de error rror (UINT) en el EB.

Ej MELSEC iQ-R Programming Manual (Application)
22.3 Error and Warning Reset

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



_ Programas de escritura )

(1) Programa de CPU de PLC
1) Convierta todos los programas de CPU de PLC.
2) Configure el CPU de PLC en el estado "DETENER".
3) Seleccione [Online] — [Write to PLC], y haga clic en [Select All] en la pestafia Write en la ventana Online Data Operation.
4) Haga clic en [Execute] para escribir datos.

W| Debug Diagnostics  Tool  Windo Onine Data Ciperation - ®
Deplay ety Related Fynstons
B - 8 ~ SR - e
Farpmeber = Program{E) =
Open/Cose 4(T)

rrent Connection Destination...

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

T Pachbe s Dt Fiaeme +* B R e Tise Last Change: Sae Fyie) A
B B Yy Semple RDVGHasI =
Remote Operation(5)... B Parameter =
Safety P OFEI O B System Parameter P Farameter & NN 1T WA | Mot Calcubaed
e aton g B vode Pacamater # MENVII 54| Mot Calcubaond
Mndmt PLC Dwmlm{m ’ . Moy Cand Po amie? W00 INITAT Mot Caloukaied
| Revone Passwand =] MMOIAT IHTFAT Mol Caknlated
CPU Memory Operation... N CC-Link K TSN Confimmation | B
) Save Device Temng = Detsl Pt Cakciated
Delete PLC Data... S &y Global Labsl =
W Gickal Lael Setang = HIOINI ITIAT | Mot Caleulated
User Data 3 © Proman = T
Set Clock... B e DI T FIT | Mot Calcubasnd -
Monitor 3 Duciy Moy Camety [
) Marmcry Cagacky
FB Property Management (Online)... B My .
e
Watch 3 — p— o
= . ] e
User Authentication... 3 ~ R —— .
- ] -
B e T ey ol Fue

-




_ Programas de escritura )

(2) Programa de mddulo de movimiento
1) Convierta todos los programas del médulo de movimiento en la ventana Motion Control Setting Function.
2) Verifique que el CPU de PLC esté configurado en el estado "DETENER".
3) Seleccione [Online] — [Write to Module] y haga clic en [Select All] en la pestafia Write en la ventana Online Data Operation.

4) Haga clic en [Execute] para escribir datos.

CRY BT BT T

+ Modulg Sultn Memory B 50 Memory Cand

- B LastChange Size (Brte)

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

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

AR R R RERE R R E

| 20200300 174709 | Mot Caloutated

Sgu Caloation




_ Verificacion de operacion

Haga clic en el boton reproducir en la parte inferior
izquierda de la ventana.




_ Verificacion de operacion )

e
mm\lmmw\'mm\\%\m‘m -
= = =
e ———

Verifique la operacion del programa de muestra.
Inicie con el estado donde se escriben los programas de CPU de PLC
y el médulo de movimiento.




_ Verificacion de operacion

i

RESET  RUN
STOP
-
ﬁ@ﬁﬁﬁﬁlraﬁnﬁavﬁ$§||F§¥ﬁ$ﬁxﬁ$ﬁsn$ﬁxlr
= = =

RO4CPU

REA
ERRO
PROGRAM R
USER
BATTERY
CARD READY
CARD ACCESS

FUNCTION

.

RD78G4
RHN ERR

PROGRAM RUN

D LINK
SD/RD

CARD READY

CARD ACCESS

Coloque el interruptor EJECUTAR/DETENER/RESTABLECER del CPU de

PLC en EJECUTAR.

LISTO y EJECUC!ON DE PROGRAMA del CPU de PLC se encienden.
EJECUCION del modulo de movimiento se enciende.

A




_ Verificacion de operacion

RESET RUN
STOP \
SRR
- ARD AcCE
mm\‘m\‘m\;l:\\\\\%m%\‘:
[ ] ] [ |

MEI.SEF!I.-"O--?‘S

RUMN

SFTY

CC-LinklE TSN

de movimiento.

Espere hasta que se encienda EJECUCION DE PROGRAMA del médulo

r.02 aparece en el servoamplificador. (El punto parpadea)




_ Verificacion de operacion )

MELSERL-"O--?:'J'

' ™y RUN

SFTY
CC-LiInkIETSN

Encendi.do
de servo

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

Encienda el interruptor de encendido del servo
(X0 del moédulo de entrada remota).
r.02 aparece en el servoamplificador. (El punto se enciende)
El servomotor entra en el estado de servo encendido.




_ Verificaciéon de operacion )

JOG de rotacién JOG de rotacian
hacia adelante de reversa

‘m\m\‘mm\m\&mm\‘m\mw‘m = :
[ L L

[ Al colocar el interruptor en encendido para la rotacién hacia adelante, JOG mueve
la operacion en la direccion de aumento de direccion y al colocarlo en apagado se
detiene la operacion. Al colocar el interruptor en encendido para la rotacion de
reversa, JOG mueve la operacion en la direccidon de disminucion de direccion
(lado izquierdo) y al colocarlo en apagado se detiene la operacion.

A




_ Verificaciéon de operacion )

Haming (Retorna)
a posicidn inicial)

m\.wm\‘\mw%mm\‘m B :
L Ll [

[ Al colocar el interruptor en encendido para el Homing (retorno a posicion inicial),
se inicia la operacion de Homing (retorno a posicion inicial).
Ejecute el Homing con el método dog de proximidad (Pr.PT45: -33).
La operacion se detiene en una posicidon en la que se pasa un poco el dogy la
posicion se establece como la posicion inicial.

A




_ Verificacion de operacion )

Posicionamiento

-
m\\sm\l%\w\m\m\mmm\‘m -
= = =

Al colocar el interruptor en encendido para el posicionamiento, se
inicia la operacion de reciprocidad.
La operacion avanza 150 mm y se detiene durante 0,5 segundos.
Luego, retrocede 150 mm y se detiene durante 0,5 segundos.




_ Verificacion de operacion )

-
SN ‘\\Nm\\m\mm\‘m -
= = =

La verificacion de operacion se ha completado.
Pase a la siguiente pagina.




_ Resumen de este Capitulo )

En este capitulo, usted ha aprendido:

e Programa de CPU de PLC
e Programa de médulo de movimiento
e Programas de escritura

e Verificacion de operacion

Puntos importantes

Programa de CPU de PLC e Encienda siempre YO: PLC READY del mddulo de movimiento en el CPU de PLC.

Programa de médulo de movimiento e Arrastre y suelte Motion Control FB desde la ventana Element Selection a utilizar.

e Utilice MC_Power para encendido de servo, MCv_Jog para operacién JOG, MC_Home para retorno a la
posicion inicial, MC_MoveRelative para posicionamiento de valor relativo, MC_MoveAbsolute para

posicionamiento de valor absoluto y MC_Reset para restablecimiento de error.

e Configure el método de retorno a la posicion inicial con los parametros del servoamplificador.

Programas de escritura e Escriba los programas en el CPU de PLC y el médulo de movimiento.

Verificacion de operacion e La operacion del sistema de muestra se verifica en el video.




Prueba final )

Ahora que ha completado todas las lecciones del curso Conceptos basicos del médulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R
(RD78G(H)/Arranque), esta listo para tomar la prueba final. Si no tiene claro alguno de los temas cubiertos, aproveche esta
oportunidad para revisar esos temas.

Hay un total de 5 preguntas (7 elementos) en esta Prueba final.
Puede tomar la prueba final tantas veces como quiera.
Resultados de la calificacion

El nimero de respuestas correctas, el nUmero de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas y el resultado
aprobatorio/reprobatorio apareceran en la pagina de calificacion.

2 [ 3 ] & [ s 167 e ® |

Vebrer a Frueba L R R Totul de pregurtas 28
menta
= P I e e Rirsgmaestas comectas: 23
Borcernage B2 %
Prueha 3 o
Frueha d |
= Para pasar la prueba, se requiere
et el 60% de respuestas correctas.
WadvET & Proeta b o
mArnlan
Frueba 7 |
Froska d v |7 v
Frusha ¥ o
Walver a Proeha 10
istentan




Prueba final 1 )

Seleccione la(s) descripcion/descripciones correcta(s) a continuacion. (Se pueden seleccionar varias respuestas)

P1

Las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracién de jerk (tiron) cambian sin
problemas.

Si se aumenta el valor del jerk (tiron), el tiempo de aceleracién/desaceleracion se alarga.

En el médulo de movimiento, los programas se crean con los FB creados por Mitsubishi Electric.

Las instrucciones deben terminar con ": (dos puntos)” en el ST.

Las etiquetas locales se pueden utilizar inicamente en cada POU.




Prueba final 2

Seleccione la palabra correcta para () en las siguientes oraciones.

e Para realizar la operacion de prueba, cambie el (P1) del servoamplificador antes del encendido.

e Configure (P3) con los interruptores rotatorios del médulo de entrada remota y el servoamplificador.

e Verifique la direccion de rotacion del motor y la operacion de la maquina mediante la funcién de operacion de prueba de (P2).

P1

P2

P3

-- Select --

-- Select --

-- Select --

Q1: « Interruptor DIP
* Interruptor
rotatorio
* Interruptor de

comando

Q2: « GX Works3
* MR Configurator2
* Funcién de configuracion de
control de movimiento

Q3:

 Direccion IP
« NUmero de
estacion




Prueba final 3 )

Seleccione la(s) descripcion/descripciones correcta(s) a continuacion. (Se pueden seleccionar varias respuestas)

P1

Una vez que se realiza el mapeo de PDO, no hay problema incluso si se cambia la configuracion
de red.

Los parametros del servoamplificador se pueden transferir desde el controlador en el momento
de la comunicacion inicial o se pueden escribir en cada eje utilizando MR Configurator2.

La configuracion del dispositivo de enlace directo de los parametros de CPU debe establecerse
en Extended Mode (iQ-R Series Mode).




Procba final )

Seleccione la(s) descripcion/descripciones correcta(s) sobre el programa al utilizar el médulo de movimiento. (Se pueden seleccionar
varias respuestas)

P1

Encienda siempre YO del médulo de movimiento en el programa del CPU de PLC.

Al encender Y1 del médulo de movimiento, el servo se enciende.

Motion Control FB se puede escribir en el editor de programas mediante la accion de arrastrar y
soltar.

Todas las seiiales de E/S de Motion Control FB se deben configurar.




Procba final D

Seleccione una descripcion correcta sobre la configuracion del método de Homing.

P1

Configure el método de Homing con la variable de entrada “"Opciones” en FB "MC_Home".

Configure el método de Homing con los parametros del eje en la ventana Motion Control Setting
Function.

Configure el método de Homing con los parametros del servoamplificador MR-J5-G.




Prueba final 1 )

Seleccione la(s) descripcion/descripciones correcta(s) a continuacion. (Se pueden seleccionar varias respuestas)

P1

Las ondas de velocidad durante la aceleracién/desaceleracién de jerk (tiron) cambian sin
problemas.

Si se aumenta el valor del jerk (tiron), el tiempo de aceleracién/desaceleracion se alarga.
En el médulo de movimiento, los programas se crean con los FB creados por Mitsubishi Electric.
Las instrucciones deben terminar con ": (dos puntos)” en el ST.

Las etiquetas locales se pueden utilizar inicamente en cada POU.




Prueba final 2

Seleccione la palabra correcta para () en las siguientes oraciones.

e Para realizar la operacion de prueba, cambie el (P1) del servoamplificador antes del encendido.

e Verifique la direccion de rotacién del motor y la operacion de la maquina mediante la funcion de operacion de prueba de (P2).

e Configure (P3) con los interruptores rotatorios del médulo de entrada remota y el servoamplificador.

P1

P2

P3

1: Interruptor DIP

2: MR Configurator2

1: Direccion IP

Q1: « Interruptor DIP
* Interruptor
rotatorio
* Interruptor de

comando

Q2: « GX Works3
* MR Configurator2
* Funcién de configuracion de
control de movimiento

Q3: « Direccion IP
* NUmero de
estacion




Procba final 3 )

Seleccione la(s) descripcion/descripciones correcta(s) a continuacion. (Se pueden seleccionar varias respuestas)

P1

Una vez que se realiza el mapeo de PDO, no hay problema incluso si se cambia la configuracion
de red.

v Los parametros del servoamplificador se pueden transferir desde el controlador en el momento
de la comunicacion inicial o se pueden escribir en cada eje utilizando MR Configurator2.

v La configuracion del dispositivo de enlace directo de los parametros de CPU debe establecerse
en Extended Mode (iQ-R Series Mode).




Procba final )

Seleccione la(s) descripcion/descripciones correcta(s) sobre el programa al utilizar el médulo de movimiento. (Se pueden seleccionar
varias respuestas)

P1

Encienda siempre YO del médulo de movimiento en el programa del CPU de PLC.
Al encender Y1 del médulo de movimiento, el servo se enciende.

7 Motion Control FB se puede escribir en el editor de programas mediante la accion de arrastrar y
soltar.

Todas las seiiales de E/S de Motion Control FB se deben configurar.




Procba final D

Seleccione una descripcion correcta sobre la configuracion del método de Homing.

P1

Configure el método de Homing con la variable de entrada “"Opciones” en FB "MC_Home".

Configure el método de Homing con los parametros del eje en la ventana Motion Control Setting
Function.

O Configure el método de Homing con los parametros del servoamplificador MR-J5-G.




Calificacion de la prueba

Ha completado la prueba final. Sus resultados del &rea son los siguientes.
Para finalizar la prueba final, continte con la proxima pagina.

Prueba final 1

Prueba final 2

Prueba final 3

Prueba final 4

AN AN AN R N IR

Prueba final 5

Total de preguntas: 7
Respuestas correctas: 7

Porcentaje: 100 %

Borrar




Usted ha completado el curso "Conceptos basicos del moédulo de
movimiento de la serie MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Arranque)".

Gracias por tomar este curso.

Esperamos que haya disfrutado las lecciones y que la informacién recibida en este curso le sea Util en el
futuro.

Puede revisar el curso las veces que desee.

Revisar

Cerrar
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