Servo Sistemi Kontrolori

MELSEC iQ-R Serisi Motion

Modiilii Temel Bilgileri
(RD78G(H)/Baslatma)

Bu kurs, MELSEC iQ-R serisi motion modulinu ilk
kez kullanarak bir motion kontrol sistemi kuracak
kullanicilara yoneliktir.

Sonraki sayfaya ilerlemek icin ekranin sag Ust
kismindaki ileri butonuna tiklayiniz.



m Kursun Amaci )

Bu kurs, MELSEC iQ-R serisi motion moduliind ilk kez kullanarak bir motion kontrol sistemi kuracak kullanicilara yonelik olup
sistem tasarimi, kurulumu, baglantilari, ayarlari ve programlamasi hakkinda temel bilgi sunar.

Bu kursun alinmasi icin gereken bilgileri
dgreneceksiniz.

Ornek Sistemin Olusturulmas:

Bu Kursu Almak icin Temel Bilgiler

Proje Olusturma

Ornek Program ve Calisma Kontrolii

Bu kurs temel diizeyde MELSEC iQ-R serisi PLC, AC servo ve pozisyonlama kontrol bilgisi gerekir.

Yeni baslayanlarin asagidaki kurslari almasi onerilir.
"MELSEC iQ-R Serisi Temel Bilgileri" kursu

"Muhendislik Yazilimi MELSOFT GX Works3 (Ladder)" kursu
"Programlama Temelleri (Yapilandiriimis Metin)" kursu
"Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani (Konumlandirma)" kursu

PLCopen®, PLCopen firmasinin tescilli ticari markasidir.
Windows®, Amerika Birlesik Devletleri ve diger ulkelerde Microsoft Corporation firmasinin tescilli ticari markasidir.



m Kursun Amaci )

Bu kurs, MELSEC iQ-R serisi motion moduliind ilk kez kullanarak bir motion kontrol sistemi kuracak kullanicilara yonelik olup
sistem tasarimi, kurulumu, baglantilari, ayarlari ve programlamasi hakkinda temel bilgi sunar.

Ornek sistemin donanim konfigiirasyonu
hakkinda bilgi edineceksiniz.

Ornek Sistemin Olusturulmasi

Bu Kursu Almak icin Temel Bilgiler

Proje Olusturma

Ornek Program ve Calisma Kontrolii
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Windows®, Amerika Birlesik Devletleri ve diger ulkelerde Microsoft Corporation firmasinin tescilli ticari markasidir.



m Kursun Amaci )

Bu kurs, MELSEC iQ-R serisi motion moduliind ilk kez kullanarak bir motion kontrol sistemi kuracak kullanicilara yonelik olup
sistem tasarimi, kurulumu, baglantilari, ayarlari ve programlamasi hakkinda temel bilgi sunar.

Ornek sistemin yazihmi hakkinda bilgi
edineceksiniz.

Ornek Sistemin Olusturulmas:

Bu Kursu Almak icin Temel Bilgiler

Ornek Program ve Calisma Kontrolii Proje Olusturma

Bu kurs temel diizeyde MELSEC iQ-R serisi PLC, AC servo ve pozisyonlama kontrol bilgisi gerekir.
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"Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani (Konumlandirma)" kursu

PLCopen®, PLCopen firmasinin tescilli ticari markasidir.
Windows®, Amerika Birlesik Devletleri ve diger ulkelerde Microsoft Corporation firmasinin tescilli ticari markasidir.



m Kursun Amaci )

Bu kurs, MELSEC iQ-R serisi motion moduliind ilk kez kullanarak bir motion kontrol sistemi kuracak kullanicilara yonelik olup
sistem tasarimi, kurulumu, baglantilari, ayarlari ve programlamasi hakkinda temel bilgi sunar.

Ornek program kullanilarak drnek sistemin
calismasi ve iceridi hakkinda bilgi
edineceksiniz.

Ornek Sistemin Olusturulmas:

Bu Kursu Almak icin Temel Bilgiler

Proje Olusturma

Ornek Program ve Calisma Kontrolii

Bu kurs temel diizeyde MELSEC iQ-R serisi PLC, AC servo ve pozisyonlama kontroll bilgisi gerekir.

Yeni baslayanlarin asagidaki kurslari almasi onerilir.
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"Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani (Konumlandirma)" kursu

PLCopen®, PLCopen firmasinin tescilli ticari markasidir.
Windows®, Amerika Birlesik Devletleri ve diger ulkelerde Microsoft Corporation firmasinin tescilli ticari markasidir.



m Kursun Yapisi

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

Bolim 1 - Bu Kursu Almak icin Temel Bilgiler

Bu bélimde, bu kursun alinmasi icin gereken bilgiler aciklanmaktadir.

Bolim 2 - Ornek Sistemin Olusturulmasi

Bu bolimde, drnek sistemin donanim (hardware) konfigtirasyonu aciklanmaktadir.

Bolim 3 - Proje Olusturma

Bu bolimde, drnek sistemin yazilimi (software) agiklanmaktadir.

Boliim 4 Ornek Program ve Calisma Kontrolii

Bu bolimde, drnek program kullanilarak érnek sistemin calismasi ve icerigi aciklanmaktadir.
Son Test

Toplam 5 kisim (7 soru), Geger not: %60 veya Uzeri



m Bu e-Egitim Aracinin Kullanimi )

Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya git

Onceki sayfaya doén Onceki sayfaya don

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

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




m Kullanim Onlemleri )

HGiivenlik 6nlemleri

Gergek Uriinleri kullanarak 6grenirken, litfen ilgili kilavuzlardaki glivenlik dnlemlerini dikkatlice okuyunuz.

HBu kurstaki onlemler

Kullandiginiz yazilim strimiinde goriintilenen ekranlar bu kurstakilerden farkli olabilir.
Bu kurs su yazilim srtiimleri icindir.
Her bir yazilimin en son striimu icin, Mitsubishi Electric FA web sitesini kontrol ediniz.

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

PLC CPU firmware yazilimi stirimu 44 veya daha yeni olmalidir (RD78GH icin 46 veya daha yeni).
Motion modili firmware yazilimi sirimu 14 veya daha yeni olmalidir.
Firmware yazihmi stiriminin nasil glincellenecegi hakkinda bilgi igin, moduliin konfigiirasyon kilavuzuna basvurunuz.

D simgesi basvuru kilavuzunu gosterir.
Bu kursta aciklanan kilavuzlarin icerigi asagidaki stiriimlerin icerigini yansitir.
Suramler farkhihk gosterirse, icerik ve agiklama bolimleri biraz farkl olabilir.

Kilavuz adi Kilavuz No.
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

IB-030533 A
Blocks)
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 Bu Kursu Almak icin Temel Bilgiler

Bu Kursun Konusu

Bu kursta, MELSERVO-J5 serisine ait AC servo ve RD78G motion moduilini kullanarak tek eksenli bir bilyeli vidanin
mekanizmasini kontrol etmeyi 6greneceksiniz.

Asagidaki PTP isletimi, bu kursun konusudur.




_ Kursun ilerleyisi

Asagida bu kursun ilerleyisi gosterilmektedir.

Boliim 1 Bu Kursu Almak icin Temel Bilgiler

Bu bélimde, bu kursun alinmasi icin gereken bilgiler agiklanmaktadir.

. 4

Boliim 2 Ornek Sistemin Olusturulmasi

Bu béliimde, &rnek sistemin donanim konfiglirasyonu agiklanmaktadir.
Bu béliimde sistem konfiglirasyonunun ayarlar ve servo motorun test
isletimlerine y&nelik prosedirler agiklanmaktadir.

A 2

Boliim 3 Proje Olusturma

Bu béliimde, érnek sistemin yazilimi aciklanmaktadir.
Bu béliimde yeni projelerin olusturulma prosediirleri, parametre ayarlari,
ag ayarlan ve diger konular agiklanmaktadir.

A 2

Boliim 4 Ornek Program ve Calisma Kontrolii

Bu bdélimde, érnek program kullanilarak 6rnek sistemin calismasi ve
icerigi aciklanmaktadir.




_ PLCopen® Motion Control FB )

PLCopen®, PLC uygulamalarinin gelistirme verimliligini iyilestirmeyi, PLC programlamasi ici IEC 61131-3 uluslararasi standardini
desteklemeyi ve tedarikgiden bagimsiz olan standart function block (FB) spesifikasyonlarini olusturup onaylamayi amaclayan bir
Gclincd taraf kurulusudur.

PLCopen®taraflndan belirtilen FB kullanimi PLC Ureticilerinden bagimsiz programlamaya olanak saglar ¢iinki FB isletim
ozellikleri ve G/C standarttir.

Bu da programi yapilandiriimis hale getirip tekrar kullanilabilirligi arttirarak mihendislik maliyetinin azaltiimasini saglar.
Motion kontrolii Motion Control FB olarak tanimlanir.

Motion modili bu Motion Control FB ile uyumludur (bundan bdyle, MCFB olarak adlandirilacaktir) ve programlama icin bu FB'yi
kullanir. (Ayrintilar icin, Bolim 4'e bakiniz.)

Ornek) MC_MoveRelative (relative deger pozisyonlama kontrolii)

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




_ ST Kullanarak Programlama )

Bu kisimda, ST programlarinin nasil olusturuldugu agiklanmakta ve ST'nin yapisina iliskin agiklamalar yapiimaktadir.

(1) Basvuru kilavuzu
ST kullanarak programlamanin ayrintilari icin, asagidaki kilavuzlara basvurun.
Kullanilabilen komutlarin PLC CPU modiili ile motion moduli arasinda farklilik gosterdigine dikkat ediniz.
ST bigimi
Ej MELSEC iQ-R Structured Text (ST) Programming Guide Book

ST'de kullanilabilen komutlar
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)

Etiketler ve yapilar

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

Program ornegi

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



_ ST Kullanarak Programlama

(2) ST'nin temel kurallari (Cikarma-Extract)
Asagida ornek programin bir bolimu gosterilmektedir.

Yorum
Ef /- Jog Operalfon--—----------—---—--—--——---—--——- [ /f sonrasindald tim ifadeler veya /* ile %/
‘_35 |].]?zEﬁah|eE[_[.—'.‘.'isl]fn..ud..-'.‘.'isstatl.sbﬂ & (O_bHoneBusy=FALSE) & (G_bPositioningfeq=FALSE veya [*ile *) arasindaki ifadeler yorumlardir.
24l -
£ MGy _Joz_1( _ Tidm ifadelerin sonuna *;~ (noktall virgdl)
ot huls t= Awis0001.AxisRef . ekleyin.
B JogForward z= NZZGMEST_320_001_Rx1 & (NZZGHZE1_320_00)_REZ=FALSE) & bJogEnable J//Remole [nwui s
Fai JogBackward := (NI2ZGHNZ31_32D_001_RX1=FALSE) & WIZGHZS!_32D_001_RAZ & bJogEnable //Henote | <varable> := <expression=; bicimi bir
P9 Yelocity := G_ledogVelocity, atama ifadesidir,
B0 2) hceceleration:= G_ledoghce Sagdaki formilin sonucunu soldaki
3| feceleration:= [."|_|l=-1.uz|. BC dEéi?k.EI'IE kzydedin.
B2 Jerk = G_ledoglerk
B3 Options := HO,//0:mcheclec
B4l [ //Done => 7B00L7 Fonksiyon blogu
B5i Busy =¥ G_bJogBusy S, Fonksiyon blogunu baglatin
BB /lhetive =» TBOOLY 1) FB adi .
B7 3| //Commandkborted=> TROOL? , 2) =" girig degiskenleriyle géstesilir.
bal IError =3 PROOLY , 3) "==" denigkenleriyle gosterilir,
Bo HErrarlD =» THORD?
Mo ).
I:




_ Etiket, Dizilim ve Yapi )

(1) Etiket, dizilim ve yapi

Bir motion moduliinin programlarinda, cihazlar ve ara bellek numaralarinin yerine etiketler kullanilir.

Etiket, G/C verilerinde veya dahili isleme siirecinde kullanilan bir belirtilmis diziden olusan bir degiskendir.

Programlamada etiketlerin kullanilmasi, cihazlar ve ara bellek boyutlari bilinmeden programlarin olusturulabilmesini saglar.

Bu nedenle, farkli modiil konfiglirasyonuna sahip sistemlerde bile etiketler kullanan bir program kolaylikla yeniden kullanilabilir.
Dizilim, tek bir ad kullanarak ayni veri tiriine sahip bir grup etiketi temsil eden bir veri turidur.

Yapi ise tek bir ad kullanarak farkli bicimlere sahip bir grup etiketi temsil eden bir veri tiradur.

(2)Etiket tura

* Yerel etiket

» Genel etiket

» Modul etiketi

« Sistem etiketi

» Yardimc etiket

Yerel etiket, yalnizca her POU'da kullanilabilen bir etikettir.POU'larin disinda yerel etiketler
kullanilamaz.
Yerel etiketin ayarlari arasinda etiket adi, sinifi ve veri tirl yer alr.

Genel etiket, tek bir proje icinde ayni veriyi saglayan bir etikettir.Projedeki tim
programlarda kullanilabilir. (Ancak, motion moddiltiniin genel etiketlerini PLC CPU genel
etiketleri olarak kullanirken, acik etiketlerin ayarlari gereklidir. (NOT))

Genel etiket; program bloklarinda ve fonksiyon bloklarinda kullanilabilir.

Genel etiketin ayarlari arasinda etiket ad\, sinifi ve veri tlrG yer alir.

CPU modilinde, cihazlar genel etiketlere atanabilir.

Modul etiketi, her modiil tarafindan benzersiz sekilde tanimlanan bir etikettir.
Kullanilan moddilden mihendislik araci tarafindan otomatik olarak olusturulur ve genel
etiket olarak kullanilabilir.

Sistem etiketi, iQ Works ile uyumlu tim projelerde ayni verileri saglayan bir etikettir.
Diger istasyonlarda GOT ve CPU modiillerinden basvurulabilir ve veri erisimi ve izleme icin
kullanilir.

(Bu etiket bu kursta kullanilmamaktadir.)

Acik etiketler icin, asagidaki kilavuza basvurun.

(Not) Acik etiketler icin, cevrimici bir egitim sisteminin bir kursu olan MELSEC iQ-R Serisi Motion Modilu Temel Bilgileri
(RD78G(H)/Pozisyonlama Kontroll) kursuna ve asagidaki kilavuza basvurun.

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



@ i<, Dizilim ve Yap: )

(3) Etiket veri trt
Asagidaki tabloda, ana etiket veri tirleri gosterilmektedir.
Bu kursta kullanilan 6rnek program, veri tirtinl etiketin dnekiyle gosterir.

Veri tiirii Aralik On ek

Bit BOOL FALSE(O), TRUE(1) b

et e e . WORD .
Sozcik (imzasiz)/bit dizisi (16 bit) (UINT) 0ila 65535 u
Cift sozcik (imzasiz)/bit dizisi (32 bit) I(DL\JAI;(I)I\T'IS 0ila 4294967295 ud
Sozclk (imzalr) INT -32468 ila 32767 w
Cift sozclk (imzali) DINT -2147483648 ila 2147483647 d
Tek hassasiyetli reel sayi REAL 2128415 27126  2-126 5 128 e
Cift hassasiyetli reel sayi LREAL 21024 415 p-1022 g »-1022 55 »1024 le

T#-24d20h31m23s648ms ila

Z TIME

aman T#24d20h31m23s647ms tm

TIMER structure'dir.
. S (kontak): BOOL
Zamanlayici (Timer) TIMER C (bobin): BOOL td
N (mevcut deger): WORD

Ek olarak, genel etiketler icin, etiket adinin basina "G_" eklenir.



_ Etiket, Dizilim ve Yapi

(4) Etiket kayit yontemi

e Yerel etiket

[Local Label], proje aga¢ semasinda [Program] altindaki her program icin saglanir.

Yerel etiket dlzenleyiciyi agmak icin burayi cift tiklayin.

e Genel etiket

Genel etiket diizenleyiciyi agmak icin proje agag semasinda [Label] — [Global Label] — [Global] 6gelerini ift tiklayin.

Navigation

d Data Types

Label Name Diata Type Class Cionstant Comment
1 |MC_Pawer 1 MG Pover VAR
2 bP owserStatus Eii VAR Servo OMAOFF status
3 bReadyStatus Eit VAR Ready OMSOFF status
L] bP et Buesy Eiit VAR MC_Power Busy
| b ceser Exror Biit VAR MC_Power Error
[ uPoeser Erroe D Word [Unzigned]/Bit String [16-bit] |VAR M_Power Errer [D
1 bJogEnable Bit VAR Jog Operation Enable
i MG _Jog_1 MCwv_Jog VAR
9
Yerel etiket ddzenleyici drnegi

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

Genel etiket duzenleyici Gmegi



_ Program Tiirii )

Gerek PLC CPU gerek motion moduliniin programlari, asagidaki program turleriyle siniflandirilir.

ik yiiriitme tiirii program

Bu program tirt CPU modulinin glici ON
oldugunda veya STOP durumundan RUN
durumuna gectiginde sadece bir kere yiratuldr.

Tarama yiiriitme tiirii program (PLC CPU)/
normal yiiriitme tiirii program (Motion
Mavigation S modiilii)
Bu program, bir ilk yiritme tiirl programin
yurituldigi durumlarda, taramanin ardindan
tarama basina tek bir kez yuratalur.

EI Module Configuration
H i= Program ' . Sabit tarama yiiriitme tiirii program
f:l Initial , Belirtilen bir zaman araliginda yuratdlen bir
= :\Luan /O Dat: kesme programi.
= =L MAIN . .
B & progp alculation Profile Normal kesme programindan farkl olan bu
|| rogHe DN P I v . ..
rogred ke Network 1/0 program turi kesme isaretcisi (I) ve IRET
= Local Label & ™ Program . .
: talimatinin yazilmasini gerektirmez.
& ProgramBody ik Initial o
Yirutme, program dosyasi bazinda

fill Fixed Scan = il Mormal -
fifl Event gerceklestirilir.

il Standby : Olay yiiriitme tiirii program (PLC CPU)

81 No Execution Ty % Local Label Bu program turd, yiritmeyi belirtilen bir olay ile
Bl ProgramBody . Ly

11 78 Homing tetiklendiginde baslatir.

i [Tl Positioning Program, CPU parametrelerinin program

o T8 ErrorReset ayarinda belirtilen yiritme sirasi geldiginde

{8 Unregistered Program
& FB/FUN
(&5 Label
4] ﬁ Device

£ Parameter

#1 Fixed Scan yUrataldr. Event execution tlrl programin

fi:} Standby ylritme sirasi geldiginde, eger belirtilen
fifl No Execution Type
& FB/FUN
& Label

trigger'a ait ylrttme kosullari karsilaniyorsa,
program yuratular.

Standby tiirii program
<Motion kontrol ayan Bu program sadece bir yriitme istegi var

<GX Works3 proje adaci> - - .
fonksiyonunun proje agaci> oldugunda yuratalur.

Yiiriitme tiirii olmayan, kaydedilmemis
program

Bu program, CPU modull tzerinde yuritilmez.
Yirtutme turd belirtiimemis programlar (secilirse)
CPU'ya yazilir.

Kaydedilmemis programlar yazilmaz.



1.7 Bu Boliimiin Ozeti

Bu bolimde, sunlarn 6grendiniz:

PLCopen® Motion Control FB

ST Kullanarak Programlama

Etiket, Dizilim ve Yapi

e Program TurU

Onemli noktalar

PLCopen® Motion Control FB

ST Kullanarak Programlama

Etiket, Dizilim ve Yapi

Program Tiru

Uclincii taraf bir kurulus olan PLCopen®, tedarikciden bagimsiz standart FB spesifikasyonlari

gelistirmektedir.

Motion kontrolii Motion Control FB olarak tanimlanir.

Tum ifadeler ";" (noktal virgdil) ile biter.
Atama ifadesi <variable> := <expression>; ile temsil edilir.

FB'nin giris degiskeni ":=" ile gosterilir ve ¢ikis degiskeni "=>" ile gosterilir.

Bu etiket turleri, yerel etiket, genel etiket, moddil etiketi, sistem etiketi ve yardimci etikettir.
Arrangement, ayni degisken tirlne sahip label'lar grubudur.

Yapi, farkli degisken tirlerine sahip etiketler grubudur.

Program execution tirleri; initial execution tird, scan execution tirii/normal execution tird, fixed scan
execution tlird, event execution tird, standby execution tiirii ve execution tiirli olmayan (no-

execution)/kaydedilmemis programdir.




m Ornek Sistemin Olusturulmasi

Cihaz Konfigiirasyonu

Tek eksenli bilyeli vidanin mekanizmasini kullanin. Makine teknik 6zellikleri asagidaki gibidir.

Motor HK-KT13W
Enkoder ¢ozinlrlGga: 26 bit (67108864 darbe/dev)

Kigiltme orani 1: 1
(dogrudan motor
eksenine baglanir)

Bilyeli vida
iletken 10 mm

Geri donus strok
limiti

lleri déniis strok
limiti

Proximity dog

=10 mm 0mm
(baslangig pozisyonu)

ileri déniis yénii (CCW)

160 mm



_ Sistem Konfigiirasyonu

Ornek sistemin sistem konfigirasyonu asagidaki gibidir.

RO4CPU RD78G4
{192.168.3.253) R35B

T T Istasyon Mo. 2
ES | (192.168.3.2)
MR-15-10G

Istasyon Mo, 1 (182.168.3.1)
MNZ2GMN251-32D

Donanim strok limit sinyali,
proximity dog sinyali,
zorlamal durdurma sinyali

HK-KT13W




Kablo Tesisati

m Servo motor ve servo siiriiciiyii baglama

Servo motor gli¢ kablosu ve enkoder kablosu igin, 1-kablolu tip MR-AEP1CBL2M-A2-L secenegini kullanin.

CMN2
\ MR-AEPTCBLZM-AZ-L
—— TR

HK-KT13W



m Gii¢ kaynagi ve ag kablolarinin dosenmesi )

(1) PLC gii¢ kaynaginin kablo tesisati
Gug kaynagi, PLC'nin gli¢ kaynagi modiiliine baglayiniz.

Asagida, gu¢ kaynagr modulinin kablolamasi agiklanmaktadir.

e Kablo tesisati yapilmadan dnce, gii¢ kaynagr modulinin éntindeki terminal kapagini agin.
e Gu¢ kaynag: giris terminallerine (L ve N) girilecek AC gli¢ kaynagini baglayin.

e FG ve LG terminallerini her zaman 100 Q veya daha dusuk toprak direnciyle topraklayin.

200 ila 240 W AC

Glg kaynad moddlinin
terminal kapaginin igi

Gl kaynadi moddlia

‘ Kompakt tip salter
(MCCB)
Sigorta
CcP
LY
I -

Gegerli kablo boyutu Sikma torku
Glc kaynagi . .
18 ila 14 AWG 1,02 ila 1,38 N'm
kablosu
Topraklama 18ila 14 AWG 1,02 ila 1,38 N-m
kablosu




m Gii¢ kaynagi ve ag kablolarinin dosenmesi )

(2) Servo sirlctinin gig kaynaginin kablo tesisatini yapma
Gug kaynaginin, ana devre gig kaynagina (L1, L2 ve L3) ve servo siriciinin kontrol devresi giic kaynagina (L11 ve L21) kablo

tesisatini yapin.
Asagida, sematik diyagram gosterilmektedir. Gercek kablo tesisati ve ilgili kablo boyutlari, kapasiteye bagli olarak farklilik

gosterir. Ayrintilar icin, Servo Sirlct Kullanim Kilavuzuna (Hardware) basvurun.

e Glg kaynaginin giris kablosu icin her zaman kaliplanmis devre kesici (MMCB) kullanin.
e Ana devre giic kaynagi ile servo striiciiniin L1, L2 ve L3 terminalleri arasina her zaman bir manyetik kontaktér (MC)

baglayin.

200 ila 240 V AC

Kompakt
l tip salter
| | (MCCB)
—_—_—
|

ki

Stag Manyetik
kontaktor
" (MC)
See

2
|
l




m Gii¢ kaynagi ve ag kablolarinin dosenmesi )

(3) Ag kablolarinin tesisati
Ag kablolarini (Ethernet kablolar) déseyin.
Asagidaki standartlar karsilayan Ethernet kablolarini déseyin.

Haberlesme

h Ethernet kablosu Konektor Standart
VA

Asagidaki standartlari karsilayan kablolar

Kategori S'e veya lizeri, diz kablo RJ45 o |EEE802.3(1000BASE-T)

1Gb
bs (double shielded, STP) konektérii

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

Ekran kapaginin igi

Uzak giris modill ve servo striicinin

P o 189 18g
IP adresinin dordlnct oktetini doner :3“'.1; 2"1;
diigmeler ile ayarlayin. e PP
SW1 swz2

* Tim DIP diigmelerini kapatin,

RUIEAEMIIERY 1 2 3 4 56 7 8 9 10

Ethernet kablosu

Ethernet kablosu

IP adresi : 192.168.3.1

IP adresi : 192.168.3.2



m Cevresel devrelerin kablo tesisati )

(1) Strdcinun G/C devresi
Servo sirlcinin G/C devresinin kablo tesisatini asagidaki sekilde yapin.
Proximity dog sinyali, ileri/geri donUs strok limit digmeleri ve zorlamali durdurma diigmesi icin kablo tesisatini yapin.
Ek olarak, manyetik kontaktoriin (MC) ALM cikisi tarafindan kapatildigi devreyi yapilandirin.

CN3
20 EM2 -
2| Lsp —
12| SN —
19| DOG
5 | DICOM [
DC24y
3 [ pOCOM I |
15| ALM L@J

(Not) Bu kursta, STO fonksiyonu kullanilmaz. Dolayisiyla, CN8'den servo suricu ile temin edilen kisa devre konektoriiniin
baglantisini kesmeyin.



m Cevresel devrelerin kablo tesisati )

(2) Uzak giris modulinin harici devresi
Uzak giris modulinin harici devresinin kablo tesisatini asagidaki sekilde yapin.

X0 X2 X4 COM
900000 0COOCOOOOOODOS
o000 OPOOOPOPOPOOODOOOO
X% X1F COM
X0 Servo-agik

ileri dénis 10G
X1

komutu

Geri donis JOG
X2 komutu
%3 Baslangica Donls

Komutu -~

Pozisyonlama
X4 baslatma
X1F | Hata sifirlama -
COM | Ortak terminal J|:

Alternatif isletim diigmesini yalnizca Servo-on (X0) igin kullanin ve diger sinyaller icin anlik isletim diigmesini kullanin.



Ol )

Baglanti tamamlandiktan sonra, donis yonini ve digerlerini kontrol etmek igin tek servo slrlict ile bir test islemi yapin.
Test islemini yapmak icin asagidaki prosedurleri uygulayiniz.

(1) Servo surtcu ve PLC'yi kapatin.
(2) Servo suricintn DIP digmesini (SW3-1) acin.

RER o
i 4 ¥

1 SW3-1" "ON" durumuna ayarlayin.

(3) Servo stirlictiyt ve bir kisisel bilgisayari USB kablosuyla veya Ethernet kablosuyla baglayin. (Not)
(4) Servo siriiclinin giclind agin. Ekranda "TST" goriinttlenir.
Servo surici

mELSERVD- 5

(5) MR Configurator2'yi baslatin ve test islemini (JOG islemi) gerceklestiriniz.
w5 | TestMode | Adjustment  Tools Wi

| JoGMode.. |

Motor4ess Operation. ..

DO Forced OQuiput...

Program Operation...

Test Mode Information...

:ME[.S.. MR Configurator? % MELSOFT MR Gonfigurator?

Once you start test mode, normal operation by external input When not use limit switch, please turn on “Limit switch automatic
! signal will be invalid q ! ON"™ check bo.

H @ At :l
Setling
Mitor speed 002 rmin
(1-6700)
Bcel, fdecel, time constant 1000 727 ms
(0-50000)
[CJuamit switch automatic oM
[ 5| Farvard COW | [ [ reverse cw l ] ]

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

The SHIFT key can be used for forced stop.

(6) D6nls yoninid ve makinenin ¢alismasini kontrol edin.
(7) Test islemini tamamlandiktan sonra, servo suriiclyl kapatin ve DIP diigmesini (SW3-1) kapatin.



(Not) Ethernet kablosu kullanirken, MR Configurator2 projesini cok eksenli proje olarak degistirin.

ipuclar
Birden fazla servo sirlct kullanilirken, Ethernet ile baglanti, kablolari degistirme gereksinimini ortadan kaldirabilir.




s D

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

e Cihaz Konfiglirasyonu
e Sistem Konfigirasyonu
e Kablo Tesisati

o Test islemi

Onemli noktalar
Cihaz Konfiglirasyonu
Sistem Konfiglirasyonu

Kablo Tesisati

Test Islemi

Ornek sistemde tek eksenli bir bilyeli vida kullanin.

Uzak giris moduilii NZ2GN2S1-32D ve servo stirlici MR-J5-G'yi motion modiilii RD78G4'e baglayin.

Servo motor igin 1-kablolu tip kabloyu kullanin.
Uzak giris modiilii ve servo siirliciinin IP adresinin dordiinci oktetini doner digmeler ile ayarlayin.
Proximity dog sinyali, limit diigmeleri ve zorlamali durdurma diigmesini servo siirlicliye baglayin.

isletim komut anahtarlarini uzak giris modiiliine baglayin.

Servo surtictinin DIP digmesini degistirin ve bir kisisel bilgisayara baglayin.

MR Configurator2'nin test isletimini kullanarak motorun dénis yénini ve makinenin calismasini kontrol

edin.




m Proje Olusturma )

Bu bolimde, 6rnek program kullanarak motion modilinin calistiriimasi icin gereken projeleri olusturmayi 6greneceksiniz.

GX Works3'l baslatin ve ekrana gore calistirin.
Veya asagidaki 6rnek programi indirin ve ayarlari kontrol edin.

* Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB) GX Works3 Ver.1.072A veya Uzeri gereklidir.



_ Yeni bir Proje Olusturma

(1) GX Works3'te [Project] — [New] seceneklerini segin.
Asagidaki pencerede kullanilacak PLC CPU'yu ve PLC CPU'da kullanilacak program dilini segin.
Ornek programda, model RO4CPU olarak ve program dili Ladder olarak ayarlanmistir.
Secim tamamlandiginda, [OK] butonunu tiklayin.

Mew *
Series il RCPU ~
Type [II RO4 w
Mode
Program Language Iﬁ Ladder v

| cancel

(2) Asagidaki pencere acildiginda, modiil etiketi ve 6rnek yorumun kullanilip kullanilmayacagini ayarlayin.
Ayari degistirmek icin, [Setting Change] butonunu tiklayin.
Projeyi agmak icin [OK] butonunu tiklayin.

MELSOFT GX Works3
@l  Addamodule.

g 8 4 [Module Mame] RO4CPU
[Start IjO Mo.] 3E00

Module Setting l Setting Change I

Module Label:MNot use
Sample Comment:Use

—

[] Do Mot Show this Dialog Again | oK.




_ Yeni bir Proje Olusturma )

(3) Proje agacinda [Module Configuration] secenegini cift tiklayin.
Asagidaki pencere agildiginda, [OK] butonunu tiklayin.
i Navigation X MELSOFT GX Works3

4% When you finish editing Module Configuration, fix the

. 81 Module Configuration W parameters to reflect to their respective functions.

B = Program
0 Initial

[ Do not show this dizlog again.

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

()

Module Configuration ekrani agildiginda, sagda gosterilen [Element Selection] penceresinden kullanilacak bir moduli (base
modyuill, glc kaynagr moduili ve motion modulu) surtkleyip birakin ve Kisim 2.2'de gésterilene benzer bir moddl
konfiglirasyon semasi olusturunuz.

[l Module Configuration ® X Elernen! Selection o x
A Find PO L
- s vr o X | e
Display Target: Al ~
o A
MC Dedicated Module
Sensor Control
Analog Input
Analog Output
Temperature Input
Temperature Control Module
I RO7aG4 Ases CC-Link [E TSH
Axes CC-Link [ETSH
B! roveGis 16 Axes CC-Link IE TS
I. ROTaG32 32 Awes CC-Link IE TS
B rO7eGes 64 Axes CC-Link IE TS
B! RO7aGHY 128 Axes CC-Link IET
B! ROTaGHW 256 Axes CC-Link [ET
Simple Motion

Pulse /0, Positioning

Modiil konfigiirasyon semasini olusturduktan sonra ekrana sag tiklayin ve [Parameter] — [Fix] segin.
Asagidaki dnlem mesaji goriintilendiginde, [Yes] butonunu tiklayin.
MELSOFT GX Warks3

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

Direct Device Setting of CPU Parameter.

Do you want to change the setting?

| Yes No

Asagidaki pencere agildiginda, 6rnek yorumun [Use] olarak ayarlanmis oldugunu kontrol edin.
[Not use] ayarlandiginda, [Setting Change] butonunu tiklayin ve gériintlilenen pencerede ayari degistirin.



Tamamlamak icin [OK] butonunu tiklayin.

MELSOFT GX Works3

Add a module.

[Module Name] RD73G4
[Start IfO No.] 0000

Module Setting Setting Change

| Sample Comment:Use




E r.c cru Ayarlan ),

Proje agacinda [Parameter] — [RO4CPU] — [CPU Parameter] seceneklerini cift tiklayin.

Ayar 6gesi listesinde [Link Direct Device Setting] segenegini tiklayin.

Asagi acilir listeyi kullanin ve cihazi dogrudan baglama ayarinin [Extended Mode (iQ-R Series Mode)] olarak ayarlandigini kontrol
edin.

[Q Series Compatible Mode] ayarlanmigsa, ayari [Extended Mode (iQ-R Series Mode)] olarak degistirin.

Ayar tamamlandiktan sonra, sag alttaki [Apply] butonunu tiklayin.

I .

ting [tem List Setting Item

- = [tem Setting -
[rput the Setting [em to Search | ﬂ 1= Total Capacity ThidE K Byle
= Data Logging Function
% B = Total Capacity 1280 K Byte
== : | Setting Mo | 128 K Byte
3 gg;:*f&"glmd . Setting Mo 2 128 K Byte
i ration ng )
& Tnterrupt Selings Sa!t-n( No3 128 K Byte
¥ B 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 Setting Ho.10 190 K Byte
int ti =
Pointer Scttng Msmory Durg Function 266 K Byt
[ @ Link Direct Device Selting i 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

B Navigation [ ety

Check. Restore the Default Settings




Motion Modiilii Ayar )

“ Modiil parametresi (Motion) )

Proje agacinda [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Parameter (Motion)] seceneklerini ¢ift tiklayin.
Modiil ¢alisma ayarinda, modul genisletme parametrelerinin depolama hedefi yerlesik bellek veya SD karttan secilebilir (bkz.
3.33ve 34).

Yenileme (refresh) ayarinda, device'larin yenilenecedi zamani ayarlayin.

Bu kursta, her ikisi icin varsayilan ayarlari koruyun.

T R

List |Setting Hem

|D\:'.l1 the Settng Hem to Search | n
,;E ﬁ"'._n Ttem Settng Valus
|| Madule Opers tior Settior
=il Module Oparation Setting . . —
%'L!l tockle Operation Setting Module Extended Parameter Storage Target Setting  Motion Module (Built-in Memory)
-y Fefresh Setting

B Refrash by the Set Timing

Check, Restore the Default Settings

Item List Find Result




m Modiil parametresi (Ag) )

Proje agacinda [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Parameter (Network)] seceneklerini ¢ift
tiklayin.
Bu kisimda, aga baglanacak cihazlara ve bir baglanti yenilemeye iliskin ayarlar yapilandirihir.

(1) Network konfiglirasyon ayari
Ayar 6gesi listesinde [Basic Settings] secin ve Network Configuration Settings bolimiinde <Detailed Setting> secenegini ¢ift

tiklayin.
L
Setting Bem List Seting [em
= — Ttem Setting -
put the Setting lem to Search | H = Netmork Gonfiguration Setis
Netwark Configustion Setings fiDetsied Settine’ _E]l
b5 B3 = Refresh Setting=
Refresh Settings {Detailed Setti
@ Basic Setings = Hetwork Topobgy
& Hetwork Configurstion Settings TN TECEET T
= Go scation Perod Setting
Metwork Topalogy =) Basic Period Setting
Communication Period Setting Setting in Units of Tus Mot Set
Cornnection Device nformation Communication Period Interval Setting (Do not Set it in Units of Tus) 100000 us
%law_c S‘;"Dn Seftng Communication Period Interval Setting (Set it in Units of fus) 100000 us
- Ppplication Setlings System Reservation Time 2000 us
Cyelic Transmission Time S00.00 ws
Trarsient Transmission Time 48000 w2
meter [V il = Multiple Period Setting
| ] &} Module Parameter [Network) Mormal-Speed ol =
ded Farameter
Set the number of device points and assignments of slave station to the master station.

Hem List  Find Result

Check Restore the Default Settings




m Modiil parametresi (Ag)

(2) Modiil ekleme

S ) CC-Link IE TSN Configuratsnn (Start 10 0000)

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

| ConnectedDeconnected Module Datection Dotaied Disply
Mode Sattng: aning * Assignment Mathod: -
Cyche Transmession Time (Min. ): - us Communication Penod Intenval (Min.): - us
i o T | Motion Control | P Setting | RY Setting | BWr Setting ||

Moded Narr SThA

B | 0 Host Station

Oynat butonunu tiklayin.

|| ce-vink TE TSH Modube (Mitsubis

CE-Link IE TSN Sclection. | Find Max 1 F-

E]i FHE r-:-z .

5 General £C-Link IE TSN Moduke

[ Master/Local Module

[ Motion Moduke

E GOT2000 Series

E DC Input

= Transistor Output

[ Analog nput

[ Anabog Oulpul

[ General purpose nverter
& General Purpose AC Servo
[ T/ 0 Combsined

* Ekranin sag tarafindaki modul listesinde NZ2GN2S1-32D veya MR-J5-G gorlntilenmiyorsa, profil verilerini (CSP+ dosya)

buradan indirin ve GX Works3'e kaydedin.



m Modiil parametresi (Ag) )

(2) Modiil ekleme
M okl M OC-Link IE TSN Configuratsnn (Slart /0 0000)
I CC-Link [E TSN Configurtion  Edit  View Close with Discarding the Sefting Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Daconnected Module Datection Dataied Displry
Mode Setting: Dnine * | Agsignment Method:
CYdIc_Traﬂmn Tme (Min. ] - ous L‘nmr_umc.aunn Perod _lr1ten'al[H=n.]_: 3t )
| Motion Control | FX Setting | RY Seiting | EWr Setting ||
e TERAES SERNH Ponts | Ponts | Ponts || | opopink TE TSN Moduks (Mitsubis
Master Station [ Master/Local Module
E Motion Module
E GOT2000 Series
B DC Input
& Transistor Output
[ Ao nput
[ Analog Oulpul
I il purpose Enverter
CC-Link IE TSN Configuration ekraninda bir modul ekleyin. b combinea I i

* Ekranin sag tarafindaki modul listesinde NZ2GN2S1-32D veya MR-J5-G gorlntilenmiyorsa, profil verilerini (CSP+ dosya)
buradan indirin ve GX Works3'e kaydedin.



m Modiil parametresi (Ag) )

(2) Modiil ekleme

& Noresd [ G- Link IE TSN Configuratsan {Stact 170k 0000] o ®
| i €C-Link [ETSN Confiquration  Edit  View Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setfing
| Connected/Diconnected Module Detection Dutaied Disdiy | j Module List 4
Mode Sottng: Dnkne B Assorment Method: i CE-Link IE TSN Sclection | Find Max 1 #-
Cychc Transmission Time {Min. ): - us Communication Penod Intendal (Min.): - us O = e
; 4 s R L —
& Wo. Model Hame STA# Station Type | Motion Control | RX SEttng | RY Setting RW! Settnd | (g General OC-Link IE TSH Module
MR Pomts | Ponts | Ponts || | op-bink TE TSN Modiks (Mitsubis

& Master/Local Module
i Motion Module
[ GOT2000 Seres
E DC Input |
T A T T —
: [DC Input] secenegini

=6 tiklayin.
&

W | 0 Host Station ] Master Station

& 1/ Combined i |

* Ekranin sag tarafindaki modul listesinde NZ2GN2S1-32D veya MR-J5-G gorlntilenmiyorsa, profil verilerini (CSP+ dosya)
buradan indirin ve GX Works3'e kaydedin.



m Modiil parametresi (Ag) )

(2) Modiil ekleme

{Worksd [ CC-Link IE TSN Configuratsnn (Start /0 0000)

i CC-Link IE TSN Canfiquration  Edit  View Ciose with Discarding the Sefting Clase with Reflecting the Setting

Equnumd!kanumnommtmi_ Dotaied Disply

Mode Settng: Onlne * Assignment Mathod: -

Cychc Transmession Time (Min.): - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us
| l== I I | Rx Setting | RY Settmg | Rwr Settna || g
A Ho. Model N STAF Station T | Motion Control | B3 SEAN) | DT oW | TR -CORE
! ’ s Y | smwn " ports | Ports | Pomts |

£ - Link TE TSN Module (Mitsubis
i Master/Local Module
E Motion Module

E GOT2000 Series
F.DC Input

Y MZIGHZE1-320

W | 0 Host Station | Master Station

[NZ2GN251-32D] secenegini
| suriikleyip birakin.

* Ekranin sag tarafindaki modul listesinde NZ2GN2S1-32D veya MR-J5-G gorlntilenmiyorsa, profil verilerini (CSP+ dosya)
buradan indirin ve GX Works3'e kaydedin.



m Modiil parametresi (Ag) )

(2) Modiil ekleme

BB 1EL508T GX Worksl B CC-Link IE TSN Confiquration (Stadt VO 0000} m} x

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

| Connected/Disconnected Moduk Datection | Dutand Degley i Module List
Mode Settng: Onlkne B Assonmant Method: CLC-Link [E TSN Selection | Find Max @ ¥

Cychc Transmesion Tame (Min.): [ - us Communication Perod Interval (M) | - us EI;H e b
=] | [ Motion Control |_RX Settng | RY Setting | Rwr Settng || | Genaral C6-Link IE TSH Moduks
| S@ten | Ponts | Ponts | Ponts £ CC-Link TE TSH Module (Mitsubis
| 0 Host Staton | [ Master/ Local Moduke
1 |nz2 1 ar | 4 & Motion Modle
E GOTZN Seres
£ 0C Input
m. NZ2GN2B1-32D 32 points
- NZIGNZS1-32D | 32 points
[ Transistor Output
[ Anabog Input
[ Anakeg Output
& General purpose Tnverter | I
12 General Purpose AC Servo
& 1/ Combined

A Mo, Model Nasme STA® Station Type

[ skl | -
NZZENZST D input madule (speing clamp

s terminal block type)

[ Specilation] v
5 | oC-Link TE TSH Class & o

Uzak giris modiilit NZ2GN251-32D istasyon
No. 1'e eklenir. -

* Ekranin sag tarafindaki modul listesinde NZ2GN2S1-32D veya MR-J5-G gorlntilenmiyorsa, profil verilerini (CSP+ dosya)
buradan indirin ve GX Works3'e kaydedin.



m Modiil parametresi (Ag) )

(2) Modiil ekleme
B MELSOFT GX Worked 81 - Link IE TSN Configuration (Stadt L0 0000)
I CC-Link IE TSN Configuration  Edit  View  Closewith Discarding the Setting 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

[ Genoral purpose Inverter [0

& General Purpose AC Servo |

[ 1/ 0 ~mbined
[General-Purpose AC
Servo] secenegini tiklayin.

e
[Outine] "y
HZ2GNZS1 DC input madule (spring clamp
320 terminal hlock type)
[ Specilication]
» |OC-Link IE TSH Class B iy L
®
[ Aoy

* Ekranin sag tarafindaki modul listesinde NZ2GN2S1-32D veya MR-J5-G gorlntilenmiyorsa, profil verilerini (CSP+ dosya)
buradan indirin ve GX Works3'e kaydedin.




m Modiil parametresi (Ag) )

(2) Modiil ekleme
B MELSOFT GX Worked 81 - Link IE TSN Configuration (Stadt L0 0000)
I CC-Link IE TSN Configuration  Edit  View  Closewith Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

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

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

ME-15-G-R1 5Single

[MR-J5-G] secenegini ¥
strtikleyip birakin.
[Outline] -

NZ2GN2S1 ssr:.;\:n:;u:ui:?smv&}s
32D =5} S u
[Specification]
s |oC-Link T TSH Class & o
S
[ feoy

* Ekranin sag tarafindaki modul listesinde NZ2GN2S1-32D veya MR-J5-G gorlntilenmiyorsa, profil verilerini (CSP+ dosya)
buradan indirin ve GX Works3'e kaydedin.



m Modiil parametresi (Ag)

(2) Modiil ekleme

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

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

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

et

| ®

1 CC-Link TE TSN Modub: (Mitsa
[ Master Local Module
[ Motion Moduke

“I B GOT200 Serkes

CC-Link IE TSN Selection | Find Mo 1 F

[ General CC-Link TE TSH Modisl ~

E DC Input
e NZ2GN2B1-320 32 poi
m= NZ2GN2S1-320 |32 poil

E Transistor Output

[ Araboq Input

[ Anabog Output

: & General purpose Inverter

= General Purpose AL Servo
L MR-I5-G single
R MR-I5G-RJ Single
L WR-1w2-G 2-poxiss |
L. MR-IW2-G_B_Axis 2-Ais
L. MR-15W3-G 3ot
L. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axis o

[ st | A
Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods

[Specilication]

» |OC-Link IE TSH Class B

MR-J5-G istasyon No. 2'ye eklenir.

* Ekranin sag tarafindaki modul listesinde NZ2GN2S1-32D veya MR-J5-G gorlntilenmiyorsa, profil verilerini (CSP+ dosya)

buradan indirin ve GX Works3'e kaydedin.




m Modiil parametresi (Ag)

(2) Modiil ekleme

I QC-Link IE TSN Confiqurtion  Edit  View  Ciose with Disc

arding the Setting  Close with Reflecting the Setting

| Connected/Deconnected Module Detection Dtaled Displyy i Module List =3
Mode Settng: Onlne ~ Assgnment Mathod: CC-Link [E TSN Selection | Find Mos 1 ¥
Cychc Transmssion Time (Min.): [ - us Communication Perod Interval (M) [ - s ; | ol
A Ho. Model Narme: STA# Station Type ' BB Lot RX Setting | RY Seltng AW Seting || |m General €C-Link TE TS Modul -~
i LR | : Ponts Ponts Ponts 1 O Link TE TSH Module (Mitsu
= B | 0 Host Staton 0 Master Station i Mt Local ol
| 1 NZ2GN251-320 1 Remote Station & Motion Moduk
E GOT200M Serkes
E DC Input |
m MZIGN2B1-320 32 poi
- NZ2GN251-320 32 pol
[ Transistor Dutput ‘
[ Anabog Input
[ Anaborg Output
& General purpose Tverter |
= General Purpose AL Servo
B MR-I5-G single
B MR-I5-G-R) Single r
L WR-1W2-G 2-pois {0 | f
K. MR-3SW2-G_B_fxis 2-Aoas | |1
L. MR-5W3-G 3ot
L. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Axit »
[Outline| Y
NZ2GN2S1 Serve Amplificr{MELSERVO-15
320 Series) Single Axis

Modoiller artik eklenmistir.

* Ekranin sag tarafindaki modul listesinde NZ2GN2S1-32D veya MR-J5-G gorlntilenmiyorsa, profil verilerini (CSP+ dosya)

buradan indirin ve GX Works3'e kaydedin.

Sonraki sayfaya gecmek icin > | butonunu tiklayin.




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari

S veson G il ) O Link IE TSN Configuration (Stact 0k D000)

i COC-Link IETSN Confiquation Edit  View  Chose with Discarding the Setting. Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnected Moduls Detection | Dataied Despry
Moda Settng: Onlna * Assgnment Mthod: ]
Cyche Transmession Time: (Min, ): - us Communication Perod Intenal (Mn.): - us
A Bio. Model Harme Cindion T | Motion Control | R Setting | RY Setting | RWr Settng |

| 0 Host Station
| 1 INE2GHZ51-32D

Oynat butonunu tiklayin.

£ OC-Link T TSH Modubke (Mitsubis
B Master Local Mogdule
[ Motion Module
[ GOTZ000 Serkes
B DC input
= Transistor Output
[ Analog Input
= Amnakog Oulput
E General purpose Inverter
£ General-Purpose AC Servo
B MaR-15G Singhe Ax
B MR-I5-G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Uin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Aas Ur|
E 1} 0 Combinesd
[ Ot fimw | s
Servo Armplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe fods
[Specilication]
» [1OC-Link IE TSN Class B i




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari
- ;

Works] [ CC-Link IE TSN Configuraben (Stact /0: 0000) o x

dfl : CC-Link IE TSN Configuration Edit  View  Close with Discarding the Setfing Clase with Reflecting the Setting

| Connected (Deconnected Module Datection Dortaded Displry i Module List

Moda Settng: Gnlne Assignment Method: CC-Link IE TSN Selection | Find Max 1 F-

Cyclc Transmission Time (Min.): - us Communication Penod Intenval (Mn.): r__ us h g

Motion Control | FX Setting | RY Setting | RWr Setting |
Station Porits |  Ponts Ponts

A Mo, Moded Nasm STAR Station Type

0 Master Station
1 Remote Stabon

RemoteSaton | W | | B GOT2000 Series
B D Input

[ Transistor Output
[ Aol nput

—'jﬁwmmw
Servo slirtcl ve uzak giris modulinin ayarlann yapilandinn.  1se Single: A

B | 0 Host Station
== | 1 NZRGHZES1-320

1-15-G-RJ single Ax
. MR-sw2 -G 2-Aois Un
I MR-TSW2-6_B_pxis 2-Auas Un
L MR-TWA-G 3-Aodis Un
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Aas Ur|
[ 10 Combinesd
[ st | S
Seevo Arnplifien{MELSERVO-15
Series) Single Aods
[Specification]
3 JOC-Link IE TSN Class B W




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari
:ﬂ MELSDET G Worksd 88 (0 Link IE TSN Confiquration (Stast 1/0: 0000
i €C-Link [ETSN Configuration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
| Cannected/Disconnected Module Detaction | Dutaied Desay |
Mode Settng: Oning B R
' [Detailed Display] kismini tiklayin. |
STAR Stat 1
| Bl CC-Link TF TSH Moduls (Mitsubis
0 Master Station E Master/1ocal Module Al Z
= | 1 NZIGHZ51-320 W] E Motion Module -
- E GOT2000 Series
B DC Input
[ Transistor Output
B Analog Input
[ Analog Oulput
[ General purpose Inverter
B Gemeral- Purpose AC Servo
B MR-BG Singhe Ax
. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-wEG 2-Auds Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aodis Un
L. MR-IW3-G_BE_Ax 3-Aus Ul
E 1} 0 Combsinesd
[ Ot | X
Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Seriea) Singhe Axis
[ Speciluation]
CC-Link [ TSN Class B v
*




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari
MELSOFT GX Works] [0 €0 Link IE TSN Configuratsnn (Star 0: 0000)
i CC-Link [ETSN Configurtion  Edit  View Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnected Module Detection Simple Dt
Mode Setting: Onine | Assgnment Mathod: Pont/stat. «
Cychc Transmssion Time (Min.3: [ - us Communication Perod Interval (M) [ - us
{ | Mot I RX Satting ¥ Sattn
A | o | Model Narmie STA® Station Type Ko Lncool pores | St | 6 | pouss
= B | [ Host Station 4 Master Station
m | 1 NZ2GN251-320 1 Remote Station O 12 32
L | 2 mrisG Remota Statian |
E General purpose nverter
e e £ General-Purpose AC Servo
Goruntulenen ogeler artar. B MRIG  Singlesx
| h L. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-15WA-G 3- Aoxiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ul
F 1j 0 Combined
[Duthine] ~
G Servo Arnplifien{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[ Speciliation]
3 |OC-Uink IE TSN Class B G
kY




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari

K Wore] MY OC-Lonk IE TSN Configuration (Start V0: 0000) (m] *

Ml i CC-Link IETSN Configumtion  Edit  View  Ciose with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

| Connected/Dsconnectod Moduls Detection Simple Dt H Modhle List ®
Mode Setting: [ Glia o+ Assignment Mothod: Pont/Stat ~ CC-Link IE TSN Selection | Find Mo 1 K

: Flia)
[ General OC-Link TE TSH Moduke
£ OC-Link TF TSH Modubke (Mitsubis

Cyche Transmission Time: (Min. - us Communication Penod Intenval (Mn.): - us
|Moton Control | RXSettng ¥ Settn
Station | Pomts | Stat | End | Points

A Mo, Model Name STAR Station Type

¥ |® [ 0 rost station 0 Master Station & Master! Local Module —
== | 1 NZ26HZS132D Remote Station 12 32 | wimeton s -
2 MRISG Remota Statian o P
Uzak giris moduli igin "Motion Control Station” segin.
[ Analog Output
[ General purpose nverter
£ General- Purpose AC Servo
L MR-15G Singhe Ax
’ . MR-15-G-R] Singhe Ax
B MR-ISW2-G 2-podis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Axiss Lin
L. MR-IWI-G_BE_Ax 3-Aoas Ul
F 1/ Combined
[Duthine] ™
MRI56G Servo Amplificr{(MELSERVO-15
Series) Singhe Axis
[Specifiation]
3 |OC-Link IE TSN Class B G
kY




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari

i ﬂ CC-Lenk IE TSN Contigurabin (Stad 10: 0000)

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

s

2 MR-15-G Refmote Station

| Connectud/Diconnectod Module Detection | Simple Dty
Mode Settng: Onlne * Assgnment Method: PonyStrt v
Cyche Transmession Time (Min. ): - us Commuinication Penod Intenval (Min.): - us
# | Motion Control | R Seftng B
| Mo, | Model Narme STAR Station Type | saten s Stat | End | Ponts
= W | [ Host Station 4 Master Station & Master/ Local Module
== | 1 NZ2GN251-32D 1 Remeote Station 32 32 & Motion Module

E GOT200 Serkes

FrPr

Servo sirlcu icin "Motion Control Station” secin.

HZ2GN251
320

[ General purpose Inverter
£ General-Purpose AC Servo
. B MR-15-G Single Ax
L. MR-I5-G-R] Singhe Ax
B MR-J5W2-G 2-podis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
= 1J 0 Combined
[ Ot | 5
Servo Armplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[Specilication]
» [JOC-Link IE TSN Class B ot




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari

ok 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

i Module List

» JOC-Link IE TSH Class B

| Connected DEconnected Module Detection Simple Displey
Mode Sattng: tnine © Assignment Mathad: Fonystat | CC-Link [E TN Sefection | FindMes 4 ¥
Cvcl-c_Transl_!mnn Time (Mm. }: _us Communication Penod Intenval (Mn. ): - us gl
| HWwW Settng LB Sefting LW Seltng Automs
[l s Stat | End | Pomts | Stat | End | Pomts | Stat | End
O e tation & Master/Local Module
= | 1 HZ2GH251-32D s =
< Ml . W - I e - B
LB Setting ve "LW Setting” bolumlerinde
degerler ayarlanmissa, bunlari silin. Dutput
ut
[ Avalog Outpat
B Gemeral purpose Inverter
£ Geniral-Purpose AC Servo
5 L MR-15-G Single Ax
. MR-I5-G-R] Singhe Ax
B MR-ISW2-G 2-podis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-TWA-G 3-Aoxis Ui
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Amas Ul
B 1/ 0 Combined
[Dutfine] A
Serve Amplificr{MELSERVD-15
Series) Singhe Aods
[ Speciliation]




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari

i) el BB CC-Lenk IE TSN Configurabion (Stat 0: 0000)
i CC-Link IE TSN Configuration  Edit  View Ciosewith Diszarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
| Connected (Deconnected Module Detection | Simple Displry
Mode Setting: Onlne * | Assignment Method: PONL/StHE  ~
Cychc Transmession Time (Min. ) - s Communication Perod Intenval (Mn.): - us
| Rww Settng LB Sptting LW Settng Automs
A Ho. Hodel Name ittt 5 I | leseng. |
= [ i Stat | End | FPoints | Stat | End | Poits | Stat | End
¥ 0 Host Station
j 1 NZ2GW251-32D
L 2 MG = B GOT2000 Series
B DC Input
= Transistor Output
= Anabog Input
[ Al Oultput
[ General purpose Enverter
E General-Purpose AC Serv
B maR-15-G Singhe Ax
L. MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
R MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-15W3-G 3- Aoxiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|
F 1j 0 Combined
[Outhine) 2
4251 | MRISG Servo Amplifier{MELSERVO-15
o] Saries) Singhe Ads

Sonraki sayfaya devam edin.

EhEnor i, Warning Sonraki sayfaya gecmek igin > | butonunu tiklayin.




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam)
TELSOFT G Worksd B (C- Lank IE TSN Configuration (Start 10: 0000)

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

Simple Deply

| Assignment Mathod: PoNt/Stat |
Communication Penod Intenval (Mn. ): - us
LB Setting LW Setting

Autom:

. :
: OeAsl ) | connected/Deconnected Moduk Datection |
:ﬁQQIS]: Mode Satting: Oning
v Cychic Transmission Time: (Min. ); =i,

= _ Lycle Trensn :
=l | Ho. Mode! Name Sl Sering

| @ Host Station
= | 1 NZZGN2S1-32D

Oynat butonunu tiklayin.

2 MR-15-G

CE-Link IE TSN Selection | Find Max 4 *
W
B DC Input
@ Transistor Output
7 Anakog Input
[ Analkog Outpult
[ General purpose Inverter
& General Purpose AC Servo
B MR-5-G Single Ax
B MR-15-G-R] single Ax
L. MR-15W2-G 2-Aodis Un
R MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-15WI-G 3-Aodiss Uin
. MR-ISW3-G_BC_Ax. 3-Auxis Ur|
E 1) 0 Combined
[ Ot fiwe | A
Servo Amplifier{MELSERVO-15
Series) Single Axds
» E)C-l_mk IE TSN Class B 4




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

R K Worksl fB) CC-Link IE TSN Confiquratson (Stast 1/0: 0000) o X
CC-Link [E TSN Configuration  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
| Connected/Dsconnected Module Datection Sarphe Display julodule List x
Mode Setting: ke ~ Asignment Mathod: Pont/Stat ~ CC-Link |E T“-N Selectioe | Find Mox 0 K
Cyche Transmession Time (Min. ): - s Communication Period Interval [Min.): - s | i
A Ho. S RewSettng IBSetting | IWSettng | AWOM g General OC-Link IE TSN Modilke
f | S| Stat | End Foints | Start | End | Ponts | Stat | End 1 CC-Link TE TSH Module {Mitsubis
LS o 7 o & Master/Local Module
| == | 1 nNZ26M251320 B
B | 2 MRI5G ]
& GOTZ000 Serkes
B DG Input
= Transistor Output
= Anabog Input
[ Amalog Oulpul
i L purpose werter
; PDO eslestirmesinin burada ayarlanmasi igin, 3.3.2 (4)'e basvurun. |e Single: Ax
G-R single Ax
2 . MR-ISW2 G 2-podis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
- L MR-1WA-G 3-Aodiss Lin
. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Axs Ul
= 1J O Combined
[Ousthine] Y
4251 | MRISG Serve Amplificr{MELSERVO-15
o Series) Singhe Ads
[ Speciliation]
< 3 |OC-Link TE TSN Class B G
*




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

iy ﬂ CC-Lenk IE TSN Configurabon (Sladt B0: 0000)
4 CC-Link IE TSN Canfiqurmtion | Edit View  Chose with Discarding the Setting Clase with Refiecting the Setting
i g
we [CC-Link IE TSN Configuration] |t uenod: Pontstt < |
9™ secenegini tiklayin. rication Period Intenvel (Mi.): - B -
| jSetting | Lwsetting (Pstarts | 5 Genaeal €C-Link TE TSH Modike
) Stat | End | Poits | Start | End | Ponts | Stat | End | 1 OC-Link TE TSH Module {Mitsubis :
5 (M| 0 HostStaton E Master/Local Module 2 =
= | 1 NZ2GH251-32D e L
L2 M6 E GOT2000 Series
B DC Input
@ Transistor Output
B Analog Input
[ Analog Oulput
[ General purpose nverter
£ General-Purpose AC Serv
B MR5G Single Ax
. MR-I5-G-R] singhe Ax
. MR-I9W2-G 2-podis Un
L. MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axs Un
L MR-1WA-G 3- Apxis Lin
L. MR-I9WI-G_BC_Ax 3-Ams Url
B 1/0 Combined
[ Ot | ~
Servo Arnplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Axis
[Specification]
" 3 |OC-Link TE TSN Class B G
®




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

B v {Worke fB) CC-Lenk IE TSN Configuratson (Stact 0k 0000)

Link [E TSN Cop: Edit View (Ciosewith Discarding the Setting Clase with Reflecting the Settng
Change M ¥

tion Sirple Depley

Change Transmission Path Method

Assignment Mathod: PontfStart
o L S e | - us Comrmunication Period Intenval (Min.): =i
Dimvnce Mo. Reassignment. ﬂ;\_.'..'.w Settng | __\BSettng ) - I‘n\f Seftng :Autom
Batch Setting of PDO Mapping Start | End | Pomts | Start | End | Ponts | Stat | End

Crinfineratio i

2_"5 [Batch Setting of PDO Mapping] secin.

Close with Dvcarding the Setting

Close with Reflecting the Setiang

B DC Input
@ Transistor Output
[ Analog Input
[ Anakog Oulpul
[ General purpose nverter
£ Gemeral Purpose AC Servo
B MR-5G Single Ax
L. MR-I5-G-R] Single Ax
. MR-ISW2-G 2-podis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3-Aosiss Ui
L. MR-I9W3-G_BE_Ax 3-Aoas Url
& 1j 0 Combined
[ Ot | S
Servo Amplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Aods
[Specification]
OC-Link I TSN Class B 7
kS




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

i CC:Link IE TSN Confiqurtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting

2  MR-15%r

Cannectud/Deconnected Module Datectisn Simple Dispiliy i Modle List %
Mode Settng: Onilng Asgnment Mathod: Pont/Stat  ~ 5-Link IETSH Salecrion | Find Mas 4 ¥
Cychic Transmssion Time (Min. ): s Comrmunication Penod Intenval {Min. ): - E:{[iﬂ, II Bl e pi Wt

i | RWW Settng LB Setting LW Settng Autorms| |
a 2 el
y ® 0 =8 pDO eslestirmesinin toplu ayarina iliskin énlemler gérintilenir tl
| 1 NZ2G

MELSOFT GX Waorks3

Batch st default pattern of PDO mapping.

Cannot set PDO mappeng in the slayve stabon when the ponts of RWnEWw Seting i less than the
used points of default pattern, Piease check that it has been set correctly,
Pease set it in POD Mapping Setiing screen when you want to set it ather than defadt pattemn.

-wrnscrrm‘:-l‘m mappeng seting which has aready been set to defidt pattemn,
wihich has alrcady bren set when aettng RN Rite Setting to biank,

Settrsg of PDD Mapping”
* The meschuse i which FWY RWw Settng canmat be set to blank & not the trget.
- The: cperation may reed some bme.

Haost Station Do o wiart 1o exedute?

7] Bustchy st et pasttern only for slave stabon for which PDO mapgng is not set

Pease uncheok Batch set defmlt pattern only for dave staton for which PDO mapping & not set.™

PO manpng uncheckng
the "B-'n-'d'\-m defait pattemn only when PDO mappeng & cnset slave station.® and exeostng Batch

= =

i_ EEEs M

HAI5.G

€ »

Serve Amplifier{MELSERVD-15
ﬁml[‘-:.} Sln!','ur Ao
[Specilication]

CC-Link IE TSH Class B

DC Input
5 Transistor Output
Anaboy Input
Anabon Outpul
General purpose Inverter
General Purpose AC Servo
B MR-15G Single Ax
R MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR- 2-Aodis Un
I MR-TSW2-6_B_pxis 2-Axas Un
L MR-1%A-G 3- Aiss Lin
| L. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Aous Un
1/ 0 Combrined
st | |

S



m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)
s ¥ Worke) By

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

Te :
ot Connected/Dsconnected Module Datoction Sample Depley i Module List X

CE-Link E TSN Selectian | FindMas 4 P

Mode Settng: Onine Assignment Mathod: Pomt/StHt v
Cyche Transmssion Time (Min.): - us Communication Perod Intenval (Min.): -

[ [ mwwSettng | 1BSelting LW Setting

Start End Ponts Start End Points Start

Mo, Model Narme

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

MELSOFT GX Works3

Batch st default pattern of PDO mapping.

Cannot set PO mapping 0 the slave staton when the ponts of RWr FWw Seting i less than the
used points of default patienn, Piease chedk that it has been set correctly,
Pease set it in PDD Mapping Setiing soreen when you want to set it other than defalt pattemn,
Pease unchedk Batch set de St pattern ondy for dave staton for which PDO mapping & not act.™
M’rmwmmwmmmmakrﬂrbmwlm'lefm.lt;m'u'm
Cear PO mapong which has already been set when setbng R R Settng to biank, undedang
clc‘ﬂ-mhmdﬂanmrmodf#wmﬂwsumtm:w and exenstng “Batch
mwnrr'::onw-;

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

. MR-15G-R] Singhe Ax
. MR-SW2G 2-podis Un
B MR-TSW2-6_B_Axis 2-Axas Un
B MR-ISWI-G 3-Axis Un
L. MR-TWI-G_BEC_Ax 3-Amas Ul

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

|

[Yes] butonunu tiklayin.

S



m Modiil parametresi (Ag)

3)u
H it

zak istasyon ayari (devam)
¥ Wkt ﬂ T ]

CC-Link [ETSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Refiecting the Setfing

MELSDOFT GX Works3

| Connected/Dsconnected Moduls Datection Semple Depley
Mode Settng: Oning * Assgnment Mathod: Pont/stat «
Cyclic Transmssion Time (Min.): - us Communication Perod Intenval (Min.): - us
{ BWw Settng LB Sotting LW Setting Autors
A Ho. Model Narms Wi oeling | Aol R I i
I e — Stat | End | Pomts | Stat | End | Pomts | Stat | End
y ™ 0 HostStaton
= | 1 NZRGNZ51-320
B | 2 MelsG ]

0 Babch vetting of POO mapping was completed *

i Module List x

i_ (EEEE @

CC-Link IE TSN Selection | Find Mo« 4 ¥

[ General CC-Link IE TSH Moduke | &)
£ €C-Link TF TSI Modube (Mitsubis | & % | -
[ MasterfLocal Module

Al -

[ Motion Module

& GOTZO0D Serkes

B DC Input

E Transistor Output

7 Analog nput

[ Anakog Ol pul

B Gemeral purpose Inverter

& General-Purpose AC Servo
B MRBG Singhe Ax
. MR-I5-G-R] Singhe Ax
B MR-I9W2-G 2-pocis Un
. ME-TSW2-6_B_Axis 2-Axas Un
L MR-1W3-G 3- Aeiss Lin
n L L E Bea

Toplu ayar tamamlandiktan senra,
[OK] butonunu tiklayin,

MR-I5-G i A
Series) Singhe Ads
[Speciliation]
» loc-unk TSN Class B o,
Ea
G} Enoea i, Warri
ALK Nl - [Wod_| tc. |




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)
s okl M OC-Link IE TSN Configuratsnn (Slart /0 0000)

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

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

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

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

MR-J5-G igcin PDO Mapping Setting
bolimunde <Detail Setting>
segenegini ¢ift tiklaymn.

- B MR-I5G Single Ax
E_; . MR-15G-R] singhe Ax
. MR-ISW2-G 2-podis Un
L. MR-ISW2-6_B_Axis 2-Axs Un
B MR-ISWI-G 3-Axis Un
. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Axas Ul
& 1j 0 Combined
STA#:2 [Dutline] Py
J @51 ] Mrase Servo AmplifierMELSERVO-15
o Series) Single Ads
[Specification]
3 JOC-Link IE TSN Class B




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)
s okl M OC-Link IE TSN Configuratsnn (Slart /0 0000)

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

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

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

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

MR-J5-G igcin PDO Mapping Setting
bolimunde <Detail Setting>
segenegini ¢ift tiklaymn.

- B MR-I5G Single Ax
E_; . MR-15G-R] singhe Ax
. MR-ISW2-G 2-podis Un
L. MR-ISW2-6_B_Axis 2-Axs Un
B MR-ISWI-G 3-Axis Un
. MR-ISW3-G_BC_Ax 3-Axas Ul
& 1j 0 Combined
STA#:2 [Dutline] Py
J @51 ] Mrase Servo AmplifierMELSERVO-15
o Series) Single Ads
[Specification]
3 JOC-Link IE TSN Class B




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

[C &
Project  Edit ﬁﬁj i CC-link IE TSN Configurtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
s i = ;
UeR .@ I"I Connected/Deconnected Module Datection Sample Display jubdcule it -3
i M =D Mode Seting: tning Assgrnment Mathod: Pont/Start CC-Link [E TS Selection | Find Mox 4 ¥

FOO Mapping Sething m] i
Link Device Foinks e x|
POND Muspyarg Pt ame ey Al -
e p«-:mﬂ: f.i:vlknfm.xu] Entry Mame Comment DomTipe
- 102 ] ‘Watghdog counter LL 1 LEESIGED S
= ;5061 oo Modes of operation daplay INTEGERE
= 5064 1] Pogltion st volae INTEGER TR
= 5054 o Paston actual value: INTEGER 32
|- | 506¢ ) Velooty situsl viskes INTEGERT2
x INTEGERZ2
i * - INTEGER X2
g PDO Mapping Setting ekrani agilir. e
T UNSEGNEDLE
= 0000 ] GAP Zhyte GAP s
- e ] Torgue actal vakue INTEGER 16
= b oo StabsDo 1 UNSECMED 16
] Stahe 00 2 UNSIGNED 16
o StabusDO 3 UNSIGNED 16
o Stalus DO 4 UNSIGNED 16
-]




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

i i &
Project  Edit l’-ﬁJ :CC-Link IE TSN Configumtion  Edit  View  Chose with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Setting
D 2R a o) Connected/Deconnected Module Datection Semple Desplay . Jodulc Lzt -3
HAE 1= =] IR e e e e T €C-Link IE TSN Sclection | Find Mox 7 P
FDO Mapping Setting m} x

Lk D Foants:

PO Mapyarg Parame ber




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam)
i

&
i CC-Link IE TSN Configumtion  Edit  View  Close with Discarding the Setting  Clase with Reflecting the Settmg
Connected Deconnected Module Datection Simple Depley goModule List x
Mode Settng: Onloe Asmgnment Mathod: PORL/StHE [If__f_" -"“FLT“:'“ Selection | Find Mo 4 ¥
PDO Mapping Sething o %
Lk, Devion Fanks 2
POA0) Mapyeng Parameter
Unk Dievice D_‘_:l“d'* q ;"‘::r_'d: il Entry hame Cormment Data Type =
| L0 o1 Watchdoq counter LL 1 UNSIGMED 1S
|= ! B061 i Mindes of operation INTECERE
= | 6064 oo Pamiton st vale INTEGERT?
|= o Pasiton actual vl INTEGER3Z
= o Velooty actual vl INTEGER 32
| o Veloaity actual valoe INTEGER32
|= (] Folowing error achual valie INTEGER 12
= o Folowing error actual value INTEGER X2
= £ Stabswerd UMSIGNEDLE
[ oo e hyte GAP :
- oo Torque actual valee INTEGER 16
= o0 Stahus D0 1 UNSERED 16
|- 0o Sahabo 2 UNSIGNEDN 6
2 ] Stabus D0 3 UNSIED 16
|- oo Stahes DO 4
2 v StatusDO 5 -
: w Chekale Ekrani asag kaydinn. ||
22 o Current alarm {
|= ] For marufachres’s use LLITREENED l
3 ] For marafachrer's use UNSIGMNEDSE ™




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam

i B i
i Project  Edit ﬁﬂﬁ CCLink IE TSN Confiquration  Edit  View Chose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
. UERa D Connected/Deconnected Module Detection Snple Deply caliietit i
i Mode Seting: Grilna Assgrment Mathod: Pont/Stat  ~ [ff Link IE TSN Sefection | Find hax 1 ¥
POO Mapping Setting m} x [
x 'x | -
Limk; D P B ?,4 S| |
PO Mappsrg Parameter i Al s
Lk MM! ; r;'l: Index Entry Name Comment Data Type A
|= 06c ‘ol Velooty actusl vaiue INTEGERZ2
|= &aF4 o0 Folowang error actual wakue INTEGEREZ
= Baf4 ] Folowing error actual vake INTEGER 32
|= &041 o0 Stahamord — UNSIGNED 1S
= § onoo o0 (7] ‘Payte GAP o
- | 6077 o Torgue actusl vakee - INTEGER 16
= Hi1 o Stabe DO L UNSIGNED 16
|- 2 o Stabe 00 2 LNSIGNED LG
B f 223 o Stats DO 3 UNSIENED 1
I T oo Stahes 00 4 LS 16
= § 2d1s oo Stabs DO 5 UNSIRED IS
] Current aarm UNSIED2
Indekse [60fd] yazin. r R sIGEDS
[
oo :




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam

i B i
i Project  Edit ﬁﬂﬁ CCLink IE TSN Confiquration  Edit  View Chose with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
. UERa D Connected/Deconnected Module Detection Snple Deply caliietit i
i Mode Sattng: Onlne Assignment Mathod: Pont/stat  ~ [cr Link IE TSN Sefection | Find hax 1 ¥
POO Mapping Setting m} x [
L |
Link Dievice Fonts B S % |tk
PO Mspparg P ameter i Al 2
Lk MM! ; r":;'l.:|1nel|-:c Entry Mame Cormment Dt Tiype: A
|= 06c ‘ol Velooty actusl vaiue INTEGERZ2
|= &aF4 o0 Folowang error actual wakue INTEGEREZ
= Baf4 ] Folowing error actual vake INTEGER 32
|= &041 o0 Stahamord — UNSIGNED 1S
= § onoo o0 (7] ‘Payte GAP o
- | 6077 o Torgue actusl vakee - INTEGER 16
= Hi1 o Stabe DO L UNSIGNED 16
E 12 o Stabe 00 2 UNSIGNEDI LS
B f 223 o Stats DO 3 UNSIENED 1
= § i oo Stahes 0 4 LS 16
= § s oo Stabs 00 § UNSTENED 16
Current slarm UNSIGHEDIA2
Alt indekse [00] yazin. | ZHEa i
Fof marufacise's ue UNSIGNEDZ2
= M w N marufachae’s use INTEGER 16
= oo r'
. W
PO Manpeng Pattem Selecton
o] [ s I'i
Wit [ Mod_ | Libe.




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam

& T :
H Project FEdit Wl © CC-Link IE TSN Confiquration  Edit  View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
E 13 ol 1277 4
s BRa I L Connected/Deconnected Module Detection Simple Deplay jallodule Lzt ’-‘
el [= = Hode Setting: e e e T P CC-Link I TSN Selection | Find Mox 4 ¥
FDO Mapping Setting o x
Lk Deve Foants ﬁ‘
PO Mapparg P ameter | Al >
Link Diewice ll‘-:-m” i “"f“"‘u Entry Name Comment vamType |
= 06 o Velonty actusl vaus INTEGERS2
|= § 5afa ] Ealowang eror actual vale NTECEREZ
| | BOf [ ] Folowing error actual vk INTEGER2
5 { 5041 w Sta s d : UNSICHED 16
[« § o000 o GAP Hute GAP =
= | 5077 oo Tongue ot ial valee INTEGER 16
|- i1 o Stabm DO 1 UNSIGNED 16
|= Xz ] Stabs DO 2 UNSEGNED IR
= | 213 oo StabusDO 3 LIMSEGNEDY L
& § a4 0o Stahem e 4 LUNSIGNEDILE
5 15 0o Stabs 00 5 UNSEGHEDI 16
= -y =
Giris adinda [Digital Inputs] goruntilenir. et
UNSIGNEDI2
B P51 00 INTEGER 16 |
8 B0fd B UNSHHEDSY
2 | afd ] UNSIGHEDT2 |
'_- : "
T [ T



m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam

| (worsd )
H Project FEdit Wl CC Link IE TSN Canfiquration View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting
Y ol | 5] E
i ERaiv ’ Connected/Deconnected Module Detection Simple Deplay jaliodule Lzt ’-‘
] = el TR T e el R €C-Link IE TSN Selection | Find Mox 1 P
FDO Mapping Setting o x
Lk Deve Foints ﬁ‘
PO Mapparg P ameter | Al >
Link Device: l“":-rd” f: ;"‘:' """fi"" ) Entry Mame Cormment Data Type 2
= 06 o Velonty actusl vaus INTEGERS2
|= | safa 0o Fallowang error actual value NTEGEREZ
| | BOf [ ] Folowing error actual vk INTEGER2
5 { 5041 w Sta s d : UNSICHED 16
= § oooo ] AP Royte GAP 2
= | 5077 oo Tongue ot ial valee INTEGER 16
|- i1 o Stabm DO 1 UNSIGNED 16
|= Xz ] Stabs DO 2 UNSEGNED IR
= | 213 oo Stabs DO 3 LIMSEGNEDY L
& Fi 0o Stahe i 4 UNSIGNEDILE
= 15 oo Stabus D0 5 UNSIRED 1S
- a1 ] Current slarm UNSEGNEDIAZ
= E L H (] Current alarm UNSIGEDI2
|« | 221 ] For marnifactrer's ose UNSIGNED2
1= M [} For maruifactire’s use UNSIGNED 3T
|- Pl kel oo For marufachrer's use INTEGER 16 [
[# GOFd 0 UNSIGHED32
|= _m oo E.'? Duptad rypurts: | UNSIGNEDT |
| !
_I [OK] butonunu tiklayin. b2
Cancs
%.. - | Mod_. | Ube.




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)
B fWorkd [ OC-Link IE TSN Confiquratsnn (Stas 10 0000}

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

| connected/Disconnectod Madule Datoction | Simplo Deplay
Mode Setting: Gk Assionmant Method: Pont/Stet  w € Link IE TS Selecton | Find Mos 1 ¥
Cyclic Transmession Time (Min. ): - us Communication Period Intenval (Mn.): - us d
a o ey : W Settn Pararmeter Autoeratic Setting PO Mapping Setting lmél:eg @ General OC-Link TF TSH Moduke
- | i End | | E OC-Link TE TSH Module (Mitsubis
S (M| 0 Hoststaten 883 | G Master/Local Module 2 -
1 NZ2GH251-320 i Motion Module: 2
2 MR-15G <Detad Settng> 168, & GOT2000 Serk
E DC Input
[ Transistor Output
= Anabog nput
[ Anabkog Gulput
B 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
[Durthne] Py
Serve Amplificr{MELSERVO-15
Sorieg) Singhe Axis

PDO eslestirmesi artik ayarlanmustir.

Sonraki sayfaya gecmek igin > | butonunu tiklayin.




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

B ELs0n GX W BB CC-Link IE TSM Contiguration (Stast K0: 0000)
I CC-Link [ETSH Configumtion  Edit  View Chose with Discarding the Setfing Clase with Reflecting the Setting

CErETET YTy

| ConnectedDEconnected Module Datection Simple Deply
Mode Settng: ke * Assgnment Method: Pont/Sart |
" E\'dc_mnmn Time (Min. }: _-ous L‘m'rrum!:atnﬂ Pariod htm’aﬂ{ﬁn.]: - us
& W, PR .S_J.W SiEtting Parameter Autormatic Settng 2 Pta
| v St Oynat butonunu tiklayin.
= | 1 NZ2GH251-32D
B | 2 MRI5G

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




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)
B MELSOFT GX Worked 81 - Link IE TSN Configuration (Stadt L0 0000)

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

s oV | | Connected/Disconnected Moduk Detoction | Simple Display
= Mode Setting: Onlng * Assgnment Method: PonyStrt v
Cyche Transmession Time (M. : - us Communication Perod Intenal (Mn.): - us
Y 4 | Defalt
Mo, Moded N PDO Mapping Setting P Address Subnet Mask Gat
| " M | 0 Host Station 192.166.3.253
| 1 NZ2GW25132D 192.168.3.1
2 MRISG <Deta Settng> 192.168,3.2

Servo parametrelerini ayarlamadan 6nce,
IP Adreslerini ve alt ag maskelerini girin.

[ General Purpose AC Servo
< B MR-ISG  Single A
[} . MR-I5-G-R] Singhe Ax
. MR-wEG 2-Aoas Un
I MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-1WA-G 3- Aoxiss Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Axas Ur|

@ 1j 0 Combined
ek [Outine] -
' NZ2GNIST | MRI5G Servo Amplifier{MEL SERVO-15
-320 Series) Singhe Axds
[ Speciliation]

» |OC-Link IE TSN Class B




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)
B MELSOFT GX Worked 81 - Link IE TSN Configuration (Stadt L0 0000)

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

| Connected/Dsconnected Module Detection | Simple Disply
Mode Settng: Onlng * Assgnment Method: PonyStart ~|
Cyche Transmession Time (Min.): - us Communication Perod Interval (Min.): - us
' - | Defautt
Mo, Model Narme PDO Mapping Setting P Address Subnet Mask préhemcl

192.168.3.253
192.168.3.1 2552552550
19216822 |255.255.255.0

B | 0 Host Station
m | 1 NZ2GN251-320
B | 2 MRI5G

<Ditad Setting>

Ogeleri sistem konfiglirasyonuna gére ayarlayin.

= o -
[ General purpose nverter
£ General- Purpose AC Servo
- - L MR-I5G . Single Ax
L. MR-I5-G-R] Singhe Ax
B MR-wG 2-Aoas Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-TWA-G 3-Aiss Lin
L. MR-IWI-G_BC_Ax 3-Amas Url
= 1J 0 Combined
[ Ot | S
Servo Amplifier{MELSERVO-15
Series) Singhe Axds
[Specilication]

» JOC-Link IE TSH Class B




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

o] A Worksd [ OC-Lonk IE TSH Configuration (Stas L0: 0000) m} x
I CC-Link [E TSN Configuration  Edit  View Close with Discarding the Setting Clase with Reflecting the Sefting -5 X
Connected/Diconnectod Modul Dataction Sl Doplay jhodule Lt "‘ =
Mode Settng: Onlne Assignment Mathod: Pont/saet ©| - Link |E TS Selecton | Find e 2 ¥
Cyehic 1raﬂ51_'-'mon Time {Mn.]: _-ous Communication Penod Intenva (Mn.): - us = L pee
M. Mode! Narre: ERMBNLAC M DO S0 POC Maping Setting P Address | | Beneral OC-Link TE TSH Modisk: __i
| £ €C-Link TE TSH Module (Mitsubis | 1 2 | 0~
BB | 0 Host Station 192.168.3.253 (& Master/ Local Module v =
B | 1 NERGN2S1-320 192.168.3.1 E Motion Module -
L 2 MR-15G <Detad Settng> <Detal Settng s 3.2 B GOTZ000 Serk
i e E DC Input
[Parameter Automatic Setting] secin. g""‘*‘"m
Oge secilirse, ilk haberlesme 5|rasmd§| Bm“ .,u'w
parametreler servo striictye génderilir. B General purpose Inverter
& General Purpose AC Servo
B MR5G Single Ax
R MR-I5G-R] Singhe Ax
. MR- 2-pdis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
] s LU
Ipuglar s Un
MR-J5-G servo suructnin parametreleri icin iki ayarlama yontemi sunulur.
1) Parametreler ilk haberlesme sirasinda kontrolorden aktanlir. o~
Ardindan, PLC'nin proje dosyalar olarak kaydedilir.
2) Parametreler MR Configurator2'de ayarlanir, kaydedilir ve PLC'nin proje dosyalarina | |
ayn sekilde birer birer yazilir.
[Parameter Automatic Setting] secerseniz, 1) ayarlama yéntemi kullanilir; segmezseniz,

2) ayarlama yontemi kullanilir.




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

% Workd 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

Simple Dy
Assgnment Mathod:

| Connectud/Diconnected Module Detection

Mode Setting: Onine Pont/Start

w

Cyche Transmession Time (M. ]: - us Communication Penod Intenval (Min.): - us
| P L A Sett |
A Mo, Moded N BDRLAL MO o T PO Mapping Settng 1P Address
Y M| 0 rost Staten ' 192,168.3.253
o 1 NZRGNZ51-32D 152:168.3.1
'. 2 MR-15-G <Detad Setting > <Detad Settng> 192.168.3.2

<Detail Setting> secenegini tiklayin

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

Anaboy Input
Anabong Cutpul

[ General purpose Inverter
£ General Purpose AC Servo

: B MR-5G Single Ax
L. MR-I5-G-R] Singhe Ax

B MR-mWEG 2-Aoas Un

B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un

L MR-1WA-G 3- Axiss Uin

L. MR-IWA-G_BE_Ax 3-Aoas Ul

& 1J 0 Combined
[ Ot | ~

Servo Arnplifien{MELSERVO-15
Series) Singhe fods
[Spedilication]

3 |OC-Link IE TSN Class B G




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam
X Wikl ﬂ ¢ % 1E TS -

Edit |

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

| Connected/DEconnected Module Detection

Mode Settng: Onlne
Cyclic Transmession Time (Min.): - U

L AL, |

Pararmiled Automabc Settng

Simple Dty
Agagnment Mathod: Pont/Stwt. ~
Communication Penod Intenal {Min.): - us

NOO Lk I S dlonee

MELSOFT GX Works3

l- and that of the actus! target moduies match,

Istasyona 6zgii olmayan mod ayan icin bir onay mesaji gortintiilenir.

Pleese confinm that the configuration of the target siave stabon
stabion-specfic mode setting Mobion Mode

Do yous wamt 10 continoe the process?

Yes

MR-15G

E Transkstor Output

[ Analkoy Input
= Anabog Gulpal
£ General- Purpose AC Servo
B MRS Single Ax
. MR-15-G-R] singhe Ax
B MR-ISW2-G 2-podis Un
B MR-TSW2-G_B_Axis 2-Axis Un
L MR-TWA-G 3- Aoxiss Lin
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Aoas Ul
& 1/ 0 Combined
[ Otz | A |
Servo Arnplifier{MELSERVO-15 .
Series) Singhe fods
[Specilication]
3 |OC-Link [E TSM Class B G

T o]




m Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam
"'-Eﬂ —

Edit  Fin

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

1  NZ2GMZ251-320
2 MR-15G

l and that of the actual target modies match

<Deta Settng>

MELSOFT GX Works3

Please condinm that the configuration of the target siave stabon
Stabion-spechc mode fetting Mobon Mode

[ o wamt 10 condince the process?

Connected/Dsconnectod Module Detoction | Simple Display
Mote Setting: Oning Agsignment Mathod: Pont/Stat
Cyclic Transmession Time (Min. ) - us Communication Perod Intenval (Mn.): - us
& M. Model Harme ESSRRRLAC M NEC SN POC Maging Setting P Address
5 0 Host Station | | 192.168.3.253
162.168.3.1

-
=-|
B

192.168.3.2

| v
I,

MR-15-G

[Yes] butonunu tiklayin.

i Module List x
CE-Link IE TSN Sclection, | Find Max 1 F-
BaliplbEle s
@ General OC-Link TE TSH Modiske —
£ €C-Link TE TSH Module (Mitsubis | - 2 |
[ Masterf Local Modulke Al .
[ Motion Module
[ GOTZ000 Serkes
B DC Input
[ Transistor Output
= Anabog Input
[ Ak Oulpul
E General purpose Inverter
£ General-Purpase AC Servo
B MR-I5-G Single Ax
L. MR-15-G-R] Singhe Ax
. MR-19W2-G 2-Aodis Un
B MR-ISW2-G_B_Axis 2-Axis Un
B MR-ISWIG 3-Aads Un
L. MR-IWI-G_BEC_Ax 3-Aoas Ul
0 Combrined
e | - |
seren Amplifier{MELSERVO-15 .
Series) Singhe Axds
[Speclication]
» [JOC-Link IE TSN Class 8 o
kS
5 : 'l" .._'l'




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)
" X Worked ﬂ";.‘.-.-i-_-.'. ks

[ Parsmeter
E Network Parame

MELSOFT MR Confleurator?

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

T

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




m Modiil parametresi (Ag) )

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

[P Parameter
[® tetwork Parame

MELSOFT MR Confleurator?

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

[ in the future, do not show me ths dialog bex

[OK] butonunu tiklayn.




Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam)

i] MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting]

P et

3 I ooon
1 g, Station=MR-I5-G{-F

Tocls Window Fep

mle Logy e Paacete Bod

vesily. T Facs

™
|8 Paramater

|ﬁcpm P save A

[& Metwork Parame| [ o BB Function display (L

Poitioin sped bo
Servo adjusiments
Positioning

W

Servo amplifier dia
Mag hene dhagnosd

Linear cantrol

ODEr 30N mode Sl hion
Fully chorsesd lnop onerason mode selechon

.| Servo parametre ayarlama ekrani goruntdlenir.

MFilter
Extersion

(4]

Extension 2
Exterision 3
Dption

Specid

Mator extensan
Multi encoder
Positioning confro
MHetwark
Positioning extens

PAl4 OL Trarvel deec tion sedection

PCHA3  [* Torgue FOL refiecion selection

Zemn qﬂd

PCO? = Zivo speed

PACH. D . Servo forced stop ssechon

Farced stop deceleration furction =
FAD4,3 5 Forced stop deceleration funchion sehecbon

PC2M (RSB | Decrlerabion bme constant af foroed stop

Vertical axs freefal prevention

PCo2 MER Bectromagrietic brake sequence oulput

PCIL RSLPL Verbical ax.freefal prevention compersation amount
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Special PTO9 | DCT Travel distanoe after proxmity dog | | D-2UATERIGAT 1000
Mokor extension | T200_1® | Deevice input pelarity | | | 011 & Doy dertenctin with o » | F
Ml PTiD I Stopmer Byne homng - Stapping Bme | | 5-1000 100
hulrentoce PT11 i Stopoer tyoe homg - Torgues lmit value 0.1-100.0 ; 15.0
Positioning confro

Network

Positioning extens

Heady Lt cormechion ML
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(3) Uzak istasyon ayari (devam)

i ] MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting] = o
I Project View e Parameter Settng(Z)  Pwrameter  Took  Window  Help
é/’ilﬂ ﬂvﬁ ggh
|| .3 Parameter Settimng % |
= [ o [ 180 staton2 | e (@) 5o To Dot Boverity, T Pornater Cony 31 Paracete Hlod
B, Station=MR-J5-G{-F | < -
B Parameter |_ﬁgm Pl s, [nceey, [Tirmie Wi MiFs
[ Network Parame [ 5 5 < tion display (L
-
Lo TeTOn -
| Position spead/bo Mo, | Abbr Pumme Uit Setting range: Station2 ~|
Servo adjusiments |DEVCE Setting Sethng
Positioning FOO3.0-1 |* Desvice sebection DI 00-7F oA
Vo PDO4.0-1 |* | Device selectian DL2 00-7F ]
Servo amplifier dia POOS.0-1 | * Deace selechon 013 00-7 .
bt | T O Dewnce selection 1132 00-7F 62
- S POEO-1 .‘ _[:f\w selertion (04 00- ¥ x
"f""’" e FO®,0- " | Desvice selechon OIS 00-7F o
DO Motar cantral | pogz,g-y | Device selection DO 007 o5
Fully closed loop < | PpR.0-1 |* Devaice selection DO2 00-7F o4
;B0 List ey POOR.O-1 | * Device selection D03 00-7F o3
Device agsgrment 5 Setting
Gaen/ Tilber POOLD-7 | "DiAl Inpuit sgnad satoematic ON selecton | .)ammn Q00000 Q3000000
Extension nput fider
W POLLD " Irput sgnal fiter selecton 38| 7 = 3. 500ms -
Extension 2 LM output
Extersion 3 P41 . ‘Warning ecorrence - Duiput desioe seiecion 019 = WING signal Bam [
Dption
Special Arislng monitor . - i
Motor evtenuon | PCDALG-1 Ansiog monitor 1 utput selechon 001 |00 : Servo modtor spe -
Mt enc oder PCLL MOL Anson monted 1 affsel 599-939 o
P « - . . - s thrust -
w PD41.2 Limit switch enabled status selection segimini [1: Only =
"l enabled in home position return mode] olarak degistirin.
PCIBO | " TAL. 090 Suoke it warreng)] selecton 1[0 BN, | = K
| POALZ | ® Lmet mwatich enaied o srkecnon 01 -
| . ; v
‘I €] 3] [Fe4La Senwor nput method selection 01 13 Crky crsdde by
ady Uit conmection L™ ™ ]




Modiil parametresi (Ag)

(3) Uzak istasyon ayari (devam)
)

i] MELSOFT GX Works3 - [Parameter Setting]

Paramele Settnglf)  Paramete

3 I ooon | Sxationa .U

Tocls Window Fep

Parameter Setting x|

-E:-.-_-_»_ ﬂ Set To Defait h\ml‘y Q Pas

[Fanie WPUnda. Mg

Copy |

B StationZ=MR-15-G{-F
[P Parameter | i Open Bm’é
[ Hetwoik Parameff| = T8 Function display (L
Commaon

Position, speed) o
Servo adjus

ik
Positioning

Vo

Servo amplifier dia
Mach

e chidg o

Linear control

DO Mator cantrol

Fully closed loop e
| 0 List ety

Basic

Gainy/Filber

Extension

(4]

Extension 2

Exterision 3

Dptson

Specid

Mator extensan

il encoder

Paositioning coniro

MHetwark

Positioning extens

POSLO-L |
FOmO-1 |*
FO@O- |
POO7.0-1 |*
PDCR.O-1 |
PO09.0-1 |*
Devace assgrment
PDOLO-7 | "mIAL
rput filter
POLD s
PO |*

FR.0-1
PC11
PCi0.0-1

MOl

Sy ke et fumction
PCi90  |*
P42 :'
PALI |*

| Device sedection DI2

:Dﬂ.wrbmmlln

‘Warring ooorrence - Dulput devioe seiecton

Aradoq monitor 1 oufput selechon

Arasog monitep-—t -

Lirst:

¥
g
i

Drevice sedection DI 1

Device selection OE3
Dewice selection DE3-2

Device selecton DOZ
Device selection DOG

gssigaisisies
E I IR

Inpuit syl aeitrematic O selection 1 [ HO000-G000FFD

Irput sl fiter selection 48| 7 = 3. 500ms

naog monitod 1 offset 999959

) ,:I WG sgnal hamn [

003 .II: Servo motor 5pe »

w01 - Tremue ow sl

Sonraki sayfaya devam edin.

Sonraki sayfaya ge¢mek icin > | butonunu tiklayin.

A
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(3) Uzak istasyon ayari (devam)

i Project Gt
foenalv
EE ==

L] MELSOFT G Works3 - [Parameter Setting] -

| mrogect | View e Patamele SettrglZ)  Parameter Tools  Wndow  Help

ide n EL L

; Project 4 x Parameter Setting x|

3 B oo | W] Stationz  [ae] aliResd 7 5t 7o Detait B virity . O P pTe——

U, StatianaMR:I5-60F | & R A
[ Network Parame | an

Common Oynat butonunu tiklayin.
Position, t Settng range Station2

Servo adjusiments

Positioning

| Vo
Servo amplifier dia
Mac hene dhagnods

| Lirear contrnol
DO Motor cantral
| Fully clased loop ¢

14 chigay

Basic

Gaen, Tilber
Extersion

(8]

Extension 2
Extersion 3
Dptinn

Speci

Mator exterman
Multi encoder
Positioning confro
Netwark
Positioning extens

g
PDO3.0-1 |

Device selection Ol 1

| Device sedection DI2

Device selection DL
Device selection DF3-2

:r.ﬂw selection D4

Deare sedection NS
Dewice selertion DO
Drevace slecton DOZ
Device selechon D03

Input sgnal autormatc 0N selection 1

Input sgnal iter selection

Anastoq monitor 1 oufput selechon
hrislog moniter 1 offset

Arulog monitor I output selection

Anadog monitor 2 offset

AL 095 Sanokes bmit waarreng| selecton

Limet switch enabled stabis selecton
Seresor input me thad solechon

Warning ooorrence - Oulput device seiection

00-7F

00-7 a2
00~ L4
00-F X
00-7F ]
00-7F a5
00-7F L
00-7F

00000000000
8|7 3.500ms

[ -;.:I WG sgra hamn ©

999999
00-5F |01 = Torgue or thrust
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(3) Uzak istasyon ayari (devam)

4| I MELSOFT GX Works3 - [Parsmeter Setting] — o

[ roject | wew  Fie  Pwameter Settng(z) Pwameter  Tooks  Wndow  Hep
i LY N

[Project] tzerine tiklayin.

SetToDefadt Boveify T o

o
T
[ Parameter [Emm Pseee ss Tricopy e WU ARecs
[ Network I-‘.sl._mq-i = B Function display (L
o | | =
Position/speec/ton | Mo, | Abbr. | Mame | Ut | Settng range i
Serva adjusiments |DEvce settig |
Fostioning PDO3.0-1 [* Device selection DIL [ [ 0O0-7F
Vo POO4.0-1 | * | Device selection D12 | | 00-7F |
Servo amplifier dia Ltk B Denace selechaon DL | | 00 n
Mt hine chagnosis |PRSEL [ = | Device selecbon DE3-2 | | 00~ &2
Y PO3EO-1 |® Desace selechon (04 OG- x
Linear control o1 | * | Devioe selection 0f5 | | 00-7F o
DO Mator cantral fppoz.0-1 [ Device selection DOL | | 00-7F a5
Fully clased loop < |pPooa.o-1 |* Device selection DO2 | | 0o wmll |
3 [ List chisplay POCALO-1 | * Device selection D03 00-7F a3
Basic Device assgrment
Gaen/ Filier POOLOD-7 |*DIAL | inpout signa sutomatic ON selecion 1 HOO000-00000FED |
Extension Trput fiiter
Vo POILD  |* gt signal fiter selection 08| 7 = 3, 500ms -
Extension 2 .llHu.n:ul : i i
Extension 3 PO, 1 . Warring coourrence - Dutput device selection 0119 = WING sgnal han 0w
Dptinn
Speci _ | [
Motor exterman Anaiog montor 1 output selection 00-37 |00 1 Servo motor e -
Multi encoder PC11 |MO1L Irlog monitor 1 offset | | BBy a
Pasitioning contro | pei6-1 nalog monitoe 2 output seection 00-2F |01 = Torque o fhrust »
Hutueurk PC1Z MOZ | Analog monitor 7 offset | |
Postioning extens [Eie il g0 Co
Sirake kit funciion
PCi50 = [AL. 09D Sanoke bmit warring] selecton
PO4L.2 :' :lm'.mlrhrmﬂedsmhﬁwt':m
| Sereser input methad selection
| |l *

Ready Ut conmection
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(3) Uzak istasyon ayari (devam)

o] X 4| 5 MELSOFT G Works3 - [Parameter Setting] — o

DAyt | vew  Fle  Paaete Setteg(z)  Pwameter  Tooks  Wndow  Hep
o et

Frint Prevew

Pt

Parameter Setting x|
-!-'--._-. E, Set To Deladt kﬁ'ﬂﬂr :: aneler Loy o Parace e Bock
o Pairoce

| [Exit MR Configurator2] secin. —— - J,:‘.l =

et lad g e ot o3 — Unit | Setting range
Servo adjusiments |DVce Settig

'[ 30t MR Comfigurator 2
Ik MR- 15 (-5 ] &=

('3

| Seation2

Positioning POO3.0-1 | * Drevice sebection DL | | 00-7F
Vo POOM.0-1 | * | Deevices selection DI | | 00-7F L]
Servo ampiifier ci | PROS0-1 [* | Deacee slechon DL [ [ 00-7F | 2
Mschine dhagnos | 2201 . Dewice selection OF3-2 [ | 00~ &2
PO3R.O-1 |® Denire selerton DE4 00 x

Linear control o@EO1 | * | Devine selection D[S 00-7F o
DO Motor contral a7y = Deevice selection DO/ | | 00-7F a3
Fully clased loop © | PDGRD-1 |* Device selection DO2 00-F o4

3 [ List chisplay POOS.0-1 |* Device selection DO3 00-7F
Basic Devce asogrment |
G, Tiler POOLO-7 | "DiAL '|m1m.7|.1i.1...nm.m O selecton 1 JOCO000-00000FD
Extension Trput fiter
Vo FOLLO | Input sgnal Riter selection 05| 7 = 3. 500ms -
Extension 2 auln_nn;l |
Extension 3 D4, 1 . ‘Warring ecourrence - Dutput desice selecton 019 = WING sgnal i [ |

Option Arsiog oufput
Special Arsiog monitor - . . o
Motor extenmon | PODELO-1 Mnaog monitor 1 sufput selection o0~ 00 = Servo motor spe

Mult encoder PC11 |MOL rog monitor 1 offset | -5 (]
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Positioning extens [Elt aUe Co)
Siroke lemit function ]
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P42 :‘ :lm'.mldnrmﬂrdsmnﬁﬁtbm -1/ 1 z Ondy enabbed i -
POAL3 |* Senser input methad poecion 0.: Irput from servo « [l

Mod_ | Libe..
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(3) Uzak istasyon ayari (devam)

| i o
I progect Miew  Fle  Pawrameler Settngl(Z]  Parameter  Took  Window  Help
4.0 NEOL
i, Project LE Parameter Selting % |
3 B9 oo | il . & E 5 . h _
- | Stamon2 M| edRead ] Set To Defadt goWerily. J] Faasieis Cooy e Pase
[, Statienz MRS Gl | & —1 3_ E k) il
[T Parametga— L BWooen PlSye s [Thoooy [T pae MALoda fis
[ Network] . L . J .
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Stahion?
Servo adjuviments |2 ] | et
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s ira Device selection DF2 | | 0o-F
Servo amplif . Device selection 013 O0-7F
e o 00
ararme M hene i
Linear control .
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Fu lick "Close with Reflecting the Setiing™ on the CC-Link £ TSN 00-7F
iﬂ:l 154 crsplay Configuration Jreen. 00T
Basic Setting
Gaen/filker r . J000000-00000FFD 00000000
Extension  —— | o | | e
Vo T T S O T ST 48| 7 = 3. 500ms
Extension 2 AL Ut o i ; ]
Extension 3 PDI4L  |* ‘Warring ecourrence - Dutput device selecton 010 ¢ WG sgnad fm ¢
Option Anaiog oulput
Special Arioq monto : : . ]
Motor evterman | PODRLO-1 Analog monitor 1 oufput selechion 001 |00 1 Servo molor spe
Multi encoder PC11 |MOL Mruog monitor 1 offset | R
Positioning contro | PC10.0-1 Ao monioe 2 outiud selethon 00-1F {01 = Torgue o thrust
Metwaork P12 |MO2 Aralog monitor 3 offset SFF] S
Positioning exctens [ELe o e )
Siroke bt function |
PCigg  |* [AL. 099 Siroke bmit warring] selecion -1/0 = Enabled
P42 |* Lamst swatch enabled stats selecton
| POAL3 |* Sersor Input methad peieciion
| > el >
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(3) Uzak istasyon ayari (devam)
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e Deevice sedection DI 1
1= | Dewice selection DI2
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Positioning extens

&l

Stroke bmit fiar

Stroke bt function
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Extenision 2 AL et
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Dption

Speciad & ~ .

Motor extenmaon | PODELO-1 Anaslog monitor 1 sufput selection 00~ |00 : Servo motor spe
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Positioning confro | PC10.0-1 | Araog monitor 2 outut selechon 00-1F {01 = Torgue ar thrust
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(3) Uzak istasyon ayari (devam)
B fWorkd [ OC-Link IE TSN Confiquratsnn (Stas 10 0000}

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

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

Pararnater Autormatic Settn | | e Gl OC-Link 1
& o & PDO Mapping Setting 1P Address

& Mo, Model Hasre

) . | € Link TE TSH Moduke (Mitsubis
B | 0 Host Station 192.168.3.253 & Master/ Local Module v =
(B | 1 HEGNZ251-32D 192.166.3.1 E Motion Module E
| 2 MRisG SR <Demisettng> | <Detad Settng> 193.168.3.2 i GTIOND Sark

E DC Input

E Transistor Output

F Anakog Input

= Amalog Gutput

purpose nverter
Ekran CC-Link IE TSN Configuration ekranina déndiiglinde, el Pumpose AC Servo

. MR-15-G Single Ax
uzak istasyon ayar tamamlanir. T o
. MR-TWE-G 2-Aoas Un
L. MR-TSW2-6_B_Axis 2-Axs Un
L. MR-I5WA-G 3-Pods Un
L. MR-TWE-G_BC_Ax 3-Auas Url
= 1) 0 Combrined
[ Ot | ~
Seqvo Amplifier{MELSERVD-15
Series) Singhe Axis
[ Speciliation]
3 |OC-Link IE TSH Class B 5
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(3) Uzak istasyon ayari (devam)

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

CC-Link [E TSN Configuration  Edit  View ﬂwemhuuﬁlqﬂwwinq’ﬂnnwﬂhmﬂrml =L

HMode Settng:
o (4 Mo,

1

B | 0 Host Staton

| Connected/Diconnected Moduke Detoction |

Gk

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

™, P leckda Lict x L3

Simpla Deplry

m":ﬂmm:':d [Close with Reflecting the Setting] secenegini tiklayin.

T Addres | | Gneral OG- Lk T TSH Motk B |

Model N PO Mapping Setting g -
| | ootk TE TS Module (Mitsubis | 0 # | e
121683255 | Master/Local Module M =
NZRGN251-320 192.168.3.1 & Motion Module g
2 MR-I5G <Detad Settng> 192.168.3.2 [ GOT2000 Serk
= DL Input
@ Transkstor Output
Ao Input
[ Anakg Oulpul
[ General purpose. Inverter
& General Purpose AC Servo
B MrR-15G Singhe Ax
L. 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-Ais Lin
. MR-I5W3-G_BC_Ax 3-Aoas Ul
@ 1/ 0 Combined
[ Ot | Y
4251 | MRISG Seevo Amplifier(MELSERVO-15
D ivl:lrf:r-]l Slngfc Tﬁ-
3 |CC-Link E TSH Class B
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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
iDPAgl XDhwaEREss|*am8m28RNR S0 E0ALER iR 0TS E v =l -
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 ol -
Explanation
Sei the number of device ponis and assienmants of slave station fo the master station

Uzak istasyon artik ayarlanmistir.

Sonraki sayfaya gegmek icin > | butonunu tiklayin.

e = fagation |

B Output B Progress
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(4) PDO eslestirme
PDO, CANopen nesnelerinin haberlesme profillerinden biri olan Process Data Object (Veri Nesnesi isleme) ibaresinin
kisaltmasidir.
PDO haberlesmesi mevcut CC-Link dénglsel haberlesmesine esdegerdir.
OD'nin (Nesne S6zltgu) dogrudan isletimine olanak saglar.

PDO eslestirme, donglsel haberlesmede (PDO haberlesmesi) yardimci Unite ile kontrol6r arasinda alinip verilecek verilerin
onceden eslestiriimesi (iliskilendirilmesi) anlamina gelir.

Yardimci istasyonlar eklerken veya IP adresini degistirirken, PDO eslestirmesini tekrar yapin.

PDO eslestirmesine Dijital Girisler eklenmistir. Bu, dongusel haberlesmeyle motion modhdilline iletilerek servo suriict giris sinyali

durumunu ayarlar.



m Modiil parametresi (Ag)

(5) Yenileme ayari (Refresh setting)

[Refresh Settings] — <Detailed Setting> segeneklerini ¢ift tiklayin.

Tam ayar alanlari bos olmalidir.

9 x § B 0conRDTEGS Module Parsmeter X

B
+1 ) Required Settings
{5 Basic Sattirgs
5 Metwork Confipuration Settngs
& Petresh Setting
Metwork. Topoloey
Comeuncabion Perod Seitng
Comngction Davics Ilormation
Shvs Saton Setting
iy Aepleaten Settrgs

L1 Module Parameter (Metwork)

Paes Ligt  Fnd Result

Ketracek, Topodkopy
- Communicalion Period Settine
= Basie: Period Setting
Sattirg i Unitz of lus
Communication Period b
Communication Period I
Sywtam Raservaion Time
Cyclie Transmizsion Teme
Traraierd To T
Multipls Period Sating Link Side CPU Side -
Beormal-Soeed s fonts . d Device Mame | Pointe | Start
Lowr-Spaed [ |

7 rumervanr e s i, e b

Sat the number of device points ar

Cheech, FRaztors the Detayt Settings

(Not) Modiil etiketi [Not use] olarak ayarlandiginda, yenileme hedefinin ayar alani bastan itibaren bostur.



m Modiil parametresi (Ag) )

(6) Modiil parametrelerini onaylama
Ekran GX Works3'liin ana ekranina geri dénduglnde, ayarlanmis olan parametreleri onaylayin.
Ekranin sag altindaki [Apply] butonunu tikladiginizdan emin olun.

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
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Proje agacinda [Parameter] — [Module Information] — [0000:RD78G4] — [Module Extended Parameter] seceneklerini gift
tiklayin.

The Motion Control Setting Function ekrani acilir.

Motion moduliini bu ekranda programlayin.

Gercek programlar icin, Bolim 4'e basvurun.

INavigation R x [ [E] Motion Control Setting Function § ARGy Parsybe My ilmegnt - o »
i project [ [indffeplce Comvernt View Qnline Depug ool Mindow Help
H= 11" iMTes FEG I mERAR T S @
Bl =il e - S

o x

Mangation

Module Configuration
= Program

& FB/FUN

LHpIeE Tl

B & Program
& FB/FUN
o (s Label

Module Parameter (Network]

Module Extended Parameter

Motion Kontrol Ayari baslatiimadiginda ve asagidaki mesaj gorintilendiginde, Motion Kontrol Ayari kullanilan kisisel bilgisayara
ylklenmez(*).

MELSOFT GX Works3 X

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

Latfen Motion Control Setting Function'i yiikleyiniz.

(*) isletim sistemi Windows ®olan bir kisisel bilgisayari belirtir.



_ Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu

Bu kisimda motion kontrol ayar fonksiyonu icin gereken ayar 6geleri agiklanmaktadir.

Mavigation L x

" |7 | %

Bu kursta, baslangic degerleri gezinti bélmesinde
sistem ayarlamada ve temel ayarlamada kullanihr.

ﬁi'." Axes Group

fli= 1/0 Data

5 FB/FUN
i {5 Label




m Eksen kaydi

(1) Yeni bir eksen olusturma
Gezinti bélmesinde [Axis] secenegini sag tiklayin ve [Add New Data] segin.
New Data penceresi acildiktan sonra, 6geleri asagida gosterildigi gibi ayarlayin.

Project Edit Find/Replace Convert View Mew Data 5
= 1" ';[53‘6@!\' Basic Setting
2B WmE . Pata Type o ns -]
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
B (5 Label

ok || cancl
Station Address Setting »

192.1683.2  |MRI5-G

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




m Eksen kaydi

(2) Surlcd Unitesi donlstirme ayari
Axis Parameter Setting sekmesi acilir.
Genel olarak burada komutlari, elektronik disliyi ve limit degerlerini ayarlayiniz.

Bu kursta, asagidaki sekilde kirmizi cerceve icinde g0sterilen 6geleri degistiriniz.

= D 1} S0rGch Gnitesi donGstirme pay), sUriicl dnitesi

i Information TS .- - - - = -

ety . dontstirme paydas veya pozisyon komut Unitesine gzelliklerini girin.
Axis Parametor Corestary Ex ait ayar alanlanndan birindeki [---] butonunu

+] Lower Limit Signal

Station Address Seffing 12 16 tiklayarak Electronic Gear Setting ekranini agin.

#ais Type Setting &Real
LUpper Limit Signal

Control Gycle Satting  B0perate in the First Ope
Bbzohite Pozition Refer 3Machine Feed Vale
Abpabite Pozition Conb - LAutomatic Setting { Acgy
Ring Counter Ensbiled £ 0

[iirg Couriter Lipper Lin 10
Slave Emulstion Ensbls
Torqus Limid Maximum 1
Hegative Direction Torc
Positive Direction Tor

Fast Operation Mode 5 000
- Axiz Parameter Expands nitisl vales st a
Aeceleration Limit Vaks 21T4EEET 0 umds™2
Cpseation Sakection at { = LEmor (Nat Started)

Driver Unit Corversion 10000 um

Homire Fegquired or Mo 1:Homing Required
Juosk, Limit Valus FIATAEEEAT D umds™d
Ciperation Satting ol Ov 1Immediste Stop
Start Permizzion at Hoi &Disabled
Decaleration at Stop 00 we's ™)

Step Salection 81 Decel 1:Pacrests Decebration Cur
Shop Selection &1 Stop ' 2Alterrative Accaberation/D)
Shep Selection &t HOW : 1Immediate Stop

Process Salection &1 52 Qlirere

Stop Selection &1 S0 ! 1mmediate Siop

Driver Command Discar 1:Debecinn Ensblsd

Shop Signal

Software: Stroke Limit L - 100000000000 um
Software Stroke Limit T-1Fwalid

Sottware Stroke Limit L 100000000000 um

wor Cammarnd Unit e

Welocity Command Unit L'z
Hegation Direction Wak 2 DODDDD um's
Cpsteation Setting 31 Ve Slerore

Pogittve Direction Veloo 35000000000 um's

2) Electronic Gear Setting ekranina makin teknik

Bu kursta, ayarlan asagidaki gibi konfiglre edin.
Machine Components: Ball Screw, Horizontal
Position Command Unit: um

e Electronic Gear Setting Aais0001 Lead of Ball Scraw (pB}: 10000.0 [Um]
Select the machine components, and enter the machine data te automatically set i
; " d SR natar).
Machinge Cormponents : Bal Screw, Horgontal w
Position Command Uit um -
Lead of Ball Sorew (PB) 10000.0/ [um] L—J
Reduction Ratio (NLNM) = 1

B4 Cakculate reduction ratio by teeth or diameters Beduction Batio Setting

Encoder Resolution 67108864 | [pulse/rav]
Sefiing Range

=
=
=
4
=
-
=

— + Lalculate Axis Parameters

dorks Parameters | Fosition Command Unit T
Dwirver Linit Correension Mumerator
Crivesr Linak Corvemrion Deromnator
= The electronéc gear on driver side ks caloulated as 1:1.

#5 3 result of caloulation, no emor accurs in the movement amount.
Applying the calculation result above,
e errnr for gvery 00 fus] (RO Y EMERD BFSLAL) y B D EF OIS i3 Shaut

3) [Calculate Axis Parameters]
butonunu tiklayarak pozisyon komut
initesi, strdcl nitesi ddndstirme
pay! ve suricd Unitesi déndstirme
paydasinin dederlerini hesaplayin.

[wm]

4) Hesaplama sonuclanni uygulamak
igin [OK] butonunu tiklayin.




m Network G/C )

Remote G/C modula kullanilirken, slave label'lar network G/C'dan olusturulmalidir.

1) Gezinti bélmesinde [Network /0] secenegini cift tiklayiniz.
2) Network I/O sekmesi acildiktan sonra, remote giris moduli ve MR-J5-G'nin hatlarinin sol tarafindaki "+" isaretlerini tiklayiniz.
3) Etiketleme verilerini secin. Bu kursta asagidaki 6geleri seciniz.
+ NZ2GN2S1-32D'ye ait RX1F ve RXO0 ila RX4
+ MR-J5-G'ye ait RWr15
4) Secilen verilerin yardimci etiketlerin, olusturmak icin [Create Label] secenegini tiklayin.

o

No. IP Address Model Name | Device Label Data Type Labeling Target | Data ™
7 [TOETEEETTTT T NZkaNS 1-32D MEIGMNIS1_ 320001 |Entire Device | ] - |
2 19216832 MR-J5-G MR_J5 G001 Entire Device (] -

¥

R ¢
M F hidress Muorded Mase: Devee Lebel s Troe Lateire Taneet Dt Trpe Labet | MarneDes et o Harre i Srewcnaed [ats Troes Cotm ey -
(REEITET] [Ce-TEAR RIXINE 30 0 . -
= errd rpt senal
=] sterra rgant panal X1
=) Exieerad mpud anal 53
=l Evtarnal gt Sural X
(=] Exterraal mgant axgnal ¥4
(] WEXNTE N 330 i R Exeeral ot sanal X3
o WTAINIS ) 130 08 R Exterral wgan axgral 57
i m] WEAOREE I _§30 0D Fod Extarrad mgant sqnal 3
4 — ]
T R B RS T TR Trtemal et swnal 0
BRI [ e N 130 881 1D Extmenal ingaat dagnal KI5
WS 90| FoedF TCrswinal rput senal N0 '
o
(=] 751,220,08) AV wl
] — 0 an WEAEHISI_ 320,001 R )
= e I [§] Woed (el AT
LT [ = NI rtre Drvee. I} - I |
il O Word [Lrgmedl B~ 5 15, (3 07 mitchooglounterd 1 [}
P [m] W d [Gapsd ] M6 001 MadewmOpes st et
m —Hinde i Foprgl] WFJE D 1 Tare Pustotiors Foder
- T =
L1t [m] Ikile Werd [lne— | 19515 1 1 SyrcCycieCounter ot 12

=l i [l =% G 011 Do falrets il

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

Echibe] comtanks: m tha: winclos s it saved o the promct and sre onky kgt whils Ha graiect = open
Ffuer the praect m re—npereedl e label regeraiion daia i e ghbal Libel Bal (NW=(ioball will be refincied b the doploed data




Voaz [T )

Olusturulan yardimci etiketler, Gezinti bolmesinde [Label] — [Global Label] = [NW+Global1] kismina kaydedilir.

IO =

NZ2GNZ51,32D 001 FXIF
MR_J5 G001 Dignaliguts |




m Limit sinyali ayan )

Etiketler olusturulduktan sonra, Axis Parameter Setting sekmesini yeniden goérintilemek igin Gezinti bolmesinde "Axis0001"
secenegini cift tiklayin.

Asagidaki sekilde gosterildigi gibi alt limiti ve Ust limiti ayarlayiniz.

Hedef alanda, giris yardimci penceresini goriintileme simgesi goriintulenir.

. - Target Setting
lNaviga!.im a4 = [tem Axisl00] i
Axiz Information Ttem Seting
Auis Mo 1 Saurce Type  |GlobalLabel ]
= Axiz Parameter Constant Sowrce Data Type
Station Address Setting 192.16832 Source MR_J5 G_001_Digitalinputs. |
Auis Type Setting Real Drive Axis
=/ Upper Limit Signal 0K Cancel
- Signal
- ARIMR_J5 3 001_Dignalirputs. | - . )
Signal Datection Mathod | 1Detection af FALSE Ust Limit Sinyali
Compensation Time 0= Hedef:
AL = [VARIMR_J5_G_001_Digitallnputs.1

= Lowar Limit Signal

Signal Detection Method: 1: Detection at FALSE

= Signal
Target [VARIMR_JS_G_001_Digitallrputs I
0 (& Label Sieral Detection Method | 1.0etection at FALSE e— Alt Limit Sinyali
Compensation Time 0oz HedE'f
Filter Time (1] : L.
Cantral Cyele Setting ﬂO:erme in the First Operation Cycls [VARIMR_J5_G_001_Digitalinputs.0
Absolute Pasition Reference §Feed Machine Position Signal Detection Method: 1: Detection at FALSE

fbsolute Position Managemer - |-Automatic Setting (Acquire from Col
Ring Counter Enabled Selecti i Dicable
Ring Counter Lower Limit Wal = 100000000000
Ring Counter Upper Limit al 100000000000
Slave Emulation Enabled ftDigable
Torque Limit Maximum Walie 10000 %
Megative Direction Targue Lir 30010 %
Pozitive Directson Torgue Lim 2000 %
High-zpesd Mode Seting 0000
= Pxiz Parameter
Accaleration Limit Value 21474036470 umss™2

M atin Calastian ot SHaed § 6D llad T8 abadt




s )

Bu bolimde, sunlarn 6grendiniz:

e Yeni bir Proje Olusturma
e PLC CPU Ayarlar
e Motion Modli Ayari

e Motion kontrol ayar fonksiyonu

Onemli noktalar

Yeni bir Proje Olusturma e GX Works3 projesini olusturun ve moddl konfigtirasyon semasi olusturunuz.

PLC CPU Ayarlarn e Link direct device ayarini extended mode olarak degistiriniz (iQ-R serisi modu).

Motion Modiilt Ayari e Module Parameter (Network) ekraninda, remote istasyonun parametrelerini ve network konfigtirasyonunu

ayarlayiniz.

e Network konfigiirasyon ayarinda, bir remote istasyon ekleyiniz, IP adresini ayarlayin ve PDO eslestirmeyi

gerceklestiriniz.

e Tum link yenileme ayarlarini siliniz.

Motion kontrol ayar fonksiyonu e Motion Control Setting Function ekraninda, eksenleri kaydediniz.

e Yardimci etiketler network G/C'den olusturulur.




Ornek Program ve Calisma Kontrolii )

Bu bolimde 6rnek program ve Motion Control FB'nin nasil kullanildigi agiklanmaktadir.
Bolim 3'te indirilen 6rnek program dosyasini aginiz.

_ PLC CPU Programi )

Programi agmak icin proje agacinda [Program] — [Scan] — [MAIN] — [ProgPou] — [ProgramBody] seceneklerini ¢ift tiklayin.
RD78G motion modulini kullanmadan 6nce, PLC CPU programinda her zaman [YO: PLC READY] sinyalini agin.
Ornek programda Ladder kullanilir.

Wrike 1 | 2 3 | 4 5 [ | 7 B 9 10 11 | 12
SO0 A1 i | 1 I 0
i | o—
1 (O apays ON  Syrchroniza FLG
tior Flag RE&ADY
{END 1
2 [kc)]




_ Motion Modiilii Programi )

[Motion Control Setting Function] ekranini gériintiilemek icin modul genisletilmis parametresini ¢ift tiklayin.
Programi agmak icin Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninda proje agacinda [Program] — [Normal] — [MAIN] —
[ProgramBody] seceneklerini cift tiklayin.

m Motion Control FB nasil kullanilir )

\-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

Oynat butonunu tiklayin.

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



_ Motion Modiilii Programi

[Motion Control Setting Function] ekranini gériintiilemek icin modul genisletilmis parametresini ¢ift tiklayin.
Programi agmak icin Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninda proje agacinda [Program] — [Normal] = [MAIN] —
[ProgramBody] seceneklerini cift tiklayin.

m Motion Control FB nasil kullanilir

,
‘,:TJ Mation Control Setting Function EVRDTEGSsmple RDTaGBazic.qgud - [0000RDTEGA[]-MAIN [PRG] [5T] *]

i Project Edit  Find/Replace  Corent

= N o ey

= o

Woew  Onbkne  Detwig

e FEG AIARAR D QA

Tool  Window Help

SO : 1| LAAIN [PRG] [ST] *

. lg " o,-\:,,_._

Element Selection penceresinden kullanmak igin Motion
Control FB secenegini strikleyip birakarak programa yazin.

"-b:—;i'q.;_.:"'::nl*
Deply Target: Al -
ISI'.UULNCEINSTHLE.'IDNS -

Output instructions
BASIC INSTRUCTIONS
Agithmetic Operation instructions

Dhasta tranisfed i

%

Logical Dperation imstructions

Dlata Conversion instructions
APPLICATION INSTRUCTIONS

Progrm execution control insnsctions

HOL VNG mstructions

String processing instnoctions

Progsam controd instructons
.R::.i.numbﬂl |.r.'.\lru.;h.'..\-|;:
Stancard Fenctiony Function Block
Bit Type Boolean
Type Conversion
Arithmetic Opesation
et o - o

Maotion Control Fun-ctg !F_n:ll_mllnn Block

wwrm:ﬁl llhfnry!

g o=

| irzer |car oM g



_ Motion Modiilii Programi )

[Motion Control Setting Function] ekranini gériintiilemek icin modul genisletilmis parametresini ¢ift tiklayin.
Programi agmak icin Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninda proje agacinda [Program] — [Normal] = [MAIN] —
[ProgramBody] seceneklerini cift tiklayin.

m Motion Control FB nasil kullanilir )

(] Motion Cantral Setting Function EVRDTSGSample RDTAGHasic qu - [0000ROTAGA[]-MAIN [PRG] [ST] *] ¥
i Project Edit  Find/Reptace Corwert View Onkne Debug Tool  Window Help -8 x

gl LD Tea G asEAART S QQ o ._;:';-;-,. 4 Moo ]
R Er s T R e

Deply Target: Al
Standard FunclonFunction Block

—If ni2 X

Bit Type Boolkean
Type Conversion
Agithmetic Oy

_ Single Numeric Vi

o
wiable

Seleciion

Edge Detection

Motion Control FB, Motion Control
Function/Function Block'a kaydedilir.

Ohperator

|Mc»'.wm Contral FenetwanFunction Block

J

Marageesent

Uperation - Indrvidual

Standard FE

Motion Controd Fumetion/Function Block

POLU List | Favontes | History | Library

Ao | Hest Line 1 | ingert |

§ =

il



_ Motion Modiilii Programi )

[Motion Control Setting Function] ekranini gériintiilemek icin modul genisletilmis parametresini ¢ift tiklayin.
Programi agmak icin Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninda proje agacinda [Program] — [Normal] = [MAIN] —
[ProgramBody] seceneklerini cift tiklayin.

m Motion Control FB nasil kullanilir )

:TJ Moton Contral Setting Functon EYRDTBGESemple RDTaGHac. qul - [0000ROTRGA[]-MAIN [PRG] [5T) *] O >
: Proyect Edit  Find/Replace Convert Wiew Onbne Detug Tool Window Heip -8x
G v DD ERG ISAARART S QA o - iR a@ve s -J.
e O dh D vBEAEE . o : :
= nzz Hn
68| s | X
Deply Target: Al -
Standard Funciion/Function Block -~
Bit Type Boolean
Type Comversion

Agithmetic Operation
" Single Humec Varabe
Selection

Edge Detection

Tirmer

Control Syntax
Cantrol 5ymiax

DOperator

| Gp-.ﬂl.ﬂnr

Mation Control Fenction/Function Back
l Manageenent ]
| Opesation - Indiy*'pal

Servo-acik icin FB "MC Power” 5
[Management] kisminda yer alir. r

POU List | Favontes | History lihfary!
pox

(] Host |[Line 1 | irepert | oM g




_ Motion Modiilii Programi )

[Motion Control Setting Function] ekranini gériintiilemek icin modul genisletilmis parametresini ¢ift tiklayin.
Programi agmak icin Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninda proje agacinda [Program] — [Normal] = [MAIN] —
[ProgramBody] seceneklerini cift tiklayin.

m Motion Control FB nasil kullanilir )

:‘TJ Maotion Control Setting Functon EVRDTBGSample EDTaGHasic.ogud - [000RDTEGA[]-MAIN [PRG] [5T] *] | >
: Project  Edit  Find/Replace Convert Wiew Onbne Detug Tool Window Heip -8x

el fEGISEAART Qg o oI 0 Mo | -|
ra "|. ﬂt: l"i . - - . . —_ S
s - T i
=) nz:z »hn

B | =%
L R+ Sl ST

H'= I w1 e |

Disply Target: Al ~
Edge Detection i
Timser
Bistabie

Comnitral Syrtax

Control Syntax

Operator
Opesalon

Mation Control Funcion/Function Block

Managerment

“Axes Geoup Enabled
s sl Ases Group Disables

| & MC_Power Operation ﬁw.lll.shl.-l
-'} '.‘y}p'ch-‘

tTo

MC_Power secenegini soldaki program ‘f

v Current Position Che

i Tom
Ohver
e Pasarmeter Resd

Limit Value
 Value Settie

dizenleyicisine surtikleyip birakin.

| =

teFarame Parameter Wiite
" O ey s

MC_GroupEnable

il st i i

Output



Motion Modiilii Programi

[Motion Control Setting Function] ekranini gériintilemek icin modul genisletilmis parametresini ¢ift tiklayin.
Programi agmak icin Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninda proje agacinda [Program] — [Normal] = [MAIN] —

[ProgramBody] seceneklerini cift tiklayin.

Motion Control FB nasil kullanilir

)

i Project. Edit Find/Replace Comvert View Onbne Detug Tool Window  Help

e SIS
T el v -

HESG A IARART S QQ

s oo L S ]
=] I 5w

. ;:i_la B M

Output

Undefined Label Registration

Nat defined a5 global lsbel or ol b
Fleaseset newlabel informationte beregistened

Label Marne M Pewer

Labed St [nformaton

T
DataType | Mt Power
Constant

label editarand setthe label detai

e registering label information

i

MC_Power érnek adini kaydedin.

e i 4
i R R+ Sl T

Deply Target: Al -
Edge Detection ~
Timer
Bistabie

Comntrol Syritax
Control Syntax

Operator
Operator

Mation Contral FunclionFunction Block
Managerment
I MCC Hxes Group Enabled

T MG b Axces Group Disables
& MC_Power
I MC_SetPos

I MOy Sef

Orperatron Svailable

Current Pogitic

= Limit Value

Bu durumda, varsayilan etiket adi olan

"MC Power 1" ayarlanir.

I M SetOvernde » Value Settie
=
I MC
L sl 1
POU List | Fawontes | History llhmryl
Qo=
| ingert [ [T Y



_ Motion Modiilii Programi )

[Motion Control Setting Function] ekranini gériintilemek icin modul genisletilmis parametresini ¢ift tiklayin.
Programi agmak icin Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninda proje agacinda [Program] — [Normal] = [MAIN] —

[ProgramBody] seceneklerini cift tiklayin.

m Motion Control FB nasil kullanilir )

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

i Project. Edit Find/Replace Corvert View Onfne Deétwg  Tool  Window  Help -8x

@l [EDEwalFNG SSRRARM TG - R0 22

inlm oD R TREA - : _
: - = — - = =] |5 X

REET .Enable:= 2EOOLT ,ServoON:= 2B00LT ,Gtatuscr DEOOLL Readiital
RO 7 ror=? TROCOLT Erreril=> THORDT ):: -1
BOOLY. . 0L ! I AE e [ X |

tAR

) 1 Deply Target: Al b
MC Power 1 programa kaydedilmistir. Edge Delection "
Cumlenin scnundaki noktali virgdller *;" cakisir. o

Comtrol Syrtax

Bunlardan birini silin.

J Control Synta
Operaton
Opesator
Mation Control Funclion/Function Block
Managament
F ML ¢ Axes Group Erabled

B MC_Grouplhsab s Axes Geoup Disables
& MC Power Orperation Availat
I MC_SetPosito
B MOy SetTo

I rac

Current Pogitic
TR
Owvermde Value Setiir

t Walue

¥ MC Pararneter Resd
} MC WriteParame Pasameter Wiite
S s o b Do b
MC_Power
€ » POU List | Favontes | History llhmry!
L

R Host | Line 1 | nzert | B |



_ Motion Modiilii Programi )

[Motion Control Setting Function] ekranini gériintiilemek icin modul genisletilmis parametresini ¢ift tiklayin.

Programi agmak icin Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninda proje agacinda [Program] — [Normal] = [MAIN] —
[ProgramBody] seceneklerini cift tiklayin.

m Motion Control FB nasil kullanilir )

5] Moton Contral Setting Function EYRDTBGSemple RDTaGHasc.qul - [000RDTRGA[]-MAIN [PRG

PRG] [ST] *] O *
i Project. Edit Find/Replace Comvert View Onfine Deétwg  Tool  Window  Help -8x
i@ BTG LT R e e T
el DD MG 2 Irees 000 - - - - -
L] 1 = TANLE_REFT . = 2RO0LT {i= TROMLY L Btat HOOLY .Re tad— Wl NZ2 X
2> TBOOLY JErrorzd ZBOOLT LEvrorl0=) ZR0RDZ )il B L G |5 X ] i
o~ —

Satir atlamalari ve girintileri FB'ye serbestce girilebilir.

Ornek programda, aciklama olarak her giris etiketine
ve cikis etiketine bir satir atlama girilir.

Operator
Operator

Matian Control FunclionFunction Block
Managerment
3§ MC_Grou “Axes Group Enabled
B M Grou s s Group Disables
T MC Pawer Orperation Syvailable
B MC SetPosion  Current Posit
I MOy ST
B MC SetOver
B MC_Readt e
B ML WriteParame Parameter Wiite
W s o R -y 2

MC_Power

» Mhm_msl Histary lihfary!

g =

| insert [ L



_ Motion Modiilii Programi )

[Motion Control Setting Function] ekranini gériintiilemek icin modul genisletilmis parametresini ¢ift tiklayin.
Programi agmak icin Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninda proje agacinda [Program] — [Normal] = [MAIN] —
[ProgramBody] seceneklerini cift tiklayin.

m Motion Control FB nasil kullanilir )

5] Mation Contral Setting Function EVRDVEGSsmple RDVaGHasic.qul - [0000ROTAGA[]-MAIN [PRG] [5T] *] O x
i Project Edit Find/Replace Convert View Oabine Debug Tool  Window Help -8 X

H I

i

Bi® Slag o §.RlLgv.. e

s - L S k]
=) nz:z Hw

:= TAKIS_REF? . I .
ses BRNALT KB s o [5R X |al

B0 1 Displry Target: Al -
Edge Detection -~
Timser
Bistabie

Comntrol Syrtax

Control Syntax

Operator
En sonra, giris etiketi ve cikis etiketi icin Opematur
- 3 R Mation Control Fenchon/Function Block
uygun etiketleri girin. Management
Bu sekilde ayarlar tamamlanir. 3 MC GroupEnable Axes Group Enabled
= rac s Ases Geoup Disables
'I MC_Power Operation Avalat

Current Positic
B MOy SetTo . t Valis
ale Settiv

B MC_Readlarme Pasameter Read

B M WnteParame Parameter Wiite

Y ey Bt P Dot
MC_Power

w




_ Motion Modiilii Programi )

[Motion Control Setting Function] ekranini gériintiilemek icin modul genisletilmis parametresini ¢ift tiklayin.

Programi agmak icin Motion Kontrol Ayar Fonksiyonu ekraninda proje agacinda [Program] — [Normal] = [MAIN] —
[ProgramBody] seceneklerini cift tiklayin.

m Motion Control FB nasil kullanilir )

F Maoton Contral Setting Function EVRDTBGSsmple EDTAGHEawc.qul - [0000ROTRGA[]-MAIN [PRG] [5T] %]
L

*®
i Project. Edit Find/Replace Corvert View Onfine Deétwg  Tool  Window  Help -8x
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m Baslangi¢ degeri ayari, servo-acik )

Ornek programda program adi: ServoON_JOG

Bu programda genel etiketin servo-acik ayari ve baslangic degerini ayarlayin.
Servo-acik icin Motion Control FB bélimiinde MC_Power kullanin.
Uzak giris moduliine ait X0'in FB'de ServoON girisine baglanmasi, X0'i agarak servonun acildigi programi tamamlar.

1 A Initial Yalue Setting--—------------—--——--—-—-—-—o--
20 G_ledogWelocity := 20000.0;//20000um/s = 1200mm/ min JOG isletimi sirasinda hiz, hizlanma/yavaslama
e o s - v ||
5 G ledoelerk _ EEDDD.Dz//EEDDD 53 baslangig konumu adresi ve genel etikete atanan
B —ledneder N e Hmss = pozisyonlama adresini ayarlayin.
) - . Onceden yorumlarla girig degerlerinin anlamlannin
P G_lePointDhddress := 0.0; //0.0um agiklanmasi, programin kolayca gozden
B G_lePointldddress = 150000.0;/7150.0000mmn gegirilebilmesini saglar.
g
1 fi----- fis0001 Servo ON---—-----"""cmo oo~ -
11 MG _Power 1 ¢
12 hxis 5= AxisDOOD.AxisRef , [« McrB
1 — f Ll Servo-acik istedi igin uzak giris moddlindn
14 ServolH = NZZGHZ51 320 001 R#0 ,//Remote Input %0 }&r— X0t belirtin
15 BT =7 hFowerstaius, ’
16 Readvitatus => bReadvStatus
17 Busy => hPowerBusy ,
18 Error =» hPowerError ,
14 ErrorlD => uPowerErrarlD
2003

<MC_Power 6zellikleri (gikarma) >

G/C degisken adi Degisken adi Veri tlri Agiklama
Etkinlestir Enable BOOL Enable girisi TRUE iken, eksen kontroll etkinlesir.
Giris
Servo-agik istegi | ServoON BOOL Servo-on isteginin sinyalini belirtir.
Hazir (ready) Status BOOL Galismaya hazir durumunu gosterir.
Hazir-agik
(Ready-on) ReadyStatus | BOOL Hazir-agik/kapali durumunu gosterir.
durumu
Cikig P T
Yirataluyor Busy BOOL FB yurutalurken TRUE olur.
Hata Error BOOL FB'de hata olustugunda TRUE olur.
Hata kodu ErrorlD (Wuﬁ\?r? FB'de olusan hata kodunu bildirir.

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

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

ipuclar
Motion moduliinin her kilavuzu, e-kilavuz Gorintuleyicide indirilmisse, metin imleci FB adini isaret ederken F1 digmesine
basilmasi, FB spesifikasyonlarinin aciklandigi kilavuzdaki sayfalari ¢cagirabilir.




m JOG operasyonu )

Ornek programda program adi: ServoON_JOG

Motion Control FB kisminda MCv_Jog kullanin.
Baslangi¢ konumuna dénts (HPR) ve pozisyonlama isletimi sirasinda MCv_Jog isletilmesini &nlemek icin bJogEnable biti
interlock olarak kullanilabilir.

22 S Jog Operation---------==--—m-cmmmm oo - i
23 bJozEnable := (G_bHoweBusy=FALSE) & (G_bPositionineReq=FALSE) ;e Ara kilit kogullan yerine
24| getirildiginde blogEnable agilr.
25 [WCv_Jog 1(
2B hxis = Axis0O00 . AxisRef -
27 JosForward := NI2GNZS! 320 001 RX1 & (NZ2GH2S! 320 001 Rye=paLse)) [ Motion Control FB
28! & blogknable ,//Remote Input X1 e .
28 | JogBackward := (NZZGN2S1_32D_001_RX1=FALSE) & NIZGNZS1_32D_001 _Rxzff* ler dondsJOG komutu ve geri donds
30 & blogEnahle ,//Remote Input X2 JOG komu_tu_ R u_zak girig modulinan
bl Velocity = G ledogVelocity, X1 ve X2'sini belirtin,
32 bcceleration:= G_leJoghce , Bu, ara kilit kosullarimin kargilanmamasi
33 Deceleration:= G_ledozlec , sartiyla ayni zamanda ACMA ve
34 Jerk = G_ledozderk , baglatmay énler.
35] Options = HO,//0:nchecDec

£ =3 1 T, R L.
gg 'B'jgfne =3 éeggtéamrﬁr'\_ FB'nin sonunda bir virgdl
38) KeTTve =STROOLT L] disanda birakilir.
39 SfCommandAborted=> TROOLY
4I]§ !,f_E_rror f> TEOOLY? . ig FB'nin programda kullanmilmayan gikig
:; . £/ErrorlD =2 THORDT sinyalleri diganda birakilabilir veya

) silinebilir.

<MCv_Jog ozellikleri (¢ikarma)>

G/C degisken adi Degisken adi Veri tarl Aciklama

ileri déniis JOG g P
er dontiz JogForward BOOL TRUE ayarlandiginda, ileri donis JOG yuratulur.
komutu
Geri dniis JOG JogBackWard BOOL TRUE ayarlandiginda, geri doniis JOG yarutular.
komutu
Hedef hizi Velocity LREAL Komut hizini ayarlar.
Giris Hizlanma Acceleration LREAL Hizlanmayi ayarlar.
Yavaslama Deceleration LREAL Yavaslamay: ayarlar.
Sarsim (Jerk) Jerk LREAL Sarsimi (Jerk) ayarlar.
Secenek Options DWORD(HEX) | Bit spesifikasyonuyla fonksiyon segenegini ayarlar.
(Note) (—Sonraki sayfaya basvurun.)
Yaritmenin JOG komutu kapatildiginda ve islem yavaslatilarak
Done BOOL . . -
tamamlanmasi durduruldugunda tek bir tarama icin TRUE olur.
Yirutaliyor Busy BOOL FB yuratilurken TRUE olur.
Kontrol etme Active BOOL FB ekseni kontrol ederken TRUE olur.
Cikis
Yirtutmenin iptali | CommandAborted | BOOL Ylrutme iptal edildiginde TRUE olur.
Hata Error BOOL FB'de hata olustugunda TRUE olur.
WORD
Hata kodu ErrorlD (UTID\IT) FB'de olusan hata kodunu bildirir.

(Not) Bir onaltilik deger "Ho" veya "16#0" biciminde yazilir.

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

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

3.2 Operation FBs
MCv_Jog



m JOG operasyonu )

Asagida, MCv_Jog secenekleri icin ayar degerleri ve agiklamalar gosterilmektedir.

Ayar degeri Hizlanma/yavaslama method ayari

oh mcAccDec - - - Hizlanma/yavaslama spesifikasyonu yontemi
(Sarsim hizlanma/yavaslama ydntemi)

1h mcFixedTime - - - Hizlanma/yavaslama zaman sabiti yontemi
(hizlanma/yavaslama zaman sabiti spesifikasyon yontemi)

Oh: mcAccDec belirtildiginde, hizlanma/yavaslama yontemi sarsim hizlanma/yavaslama yontemine ayarlanir.

Bu sirada, Hizlanma ve Yavaglamayi [U/sz] birimiyle ve Sarsimi (Jerk) [U/sg] birimiyle ayarlayin.
Sarsim(Jerk) hizlanma/yavaslama ayrintilari icin (U: Eksen komut Unitesi), sonraki sayfaya basvurun.

Th: mcFixedTime belirtildiginde, hizlanma/yavaslama yontemi hizlanma/yavaslama zaman sabiti spesifikasyon ydntemine
ayarlanir.

Bu sirada, Hizlanmayi [s] birimiyle ayarlayin.

Yavaslama ve Sarsim (Jerk) kullaniimaz.

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

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



m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma stiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buyulkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglk olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [pm/sz] Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [um/s?] = 1200 [mm/dk/s] === Turuncu cizgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 20000 [pm/s?] Sarsint uygulama orani: %100
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100
25000 25000
------- 20000 20000
15000 15000
10000 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o o
0 05 1 15 2 25

i

oo | o
I F bk bttt T et
I

Sarsint uygulama sdresi

Hizlanma siresi

J =0 [um/s3)] ayarlandiginda,
hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.
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m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 25000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %88.8
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
o 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o 0

0 0.5 1 15 2 25

l i i i
o 1 ] . | o
Ry rm-"‘ b ey B
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Sarsint uygulama sdresi
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Hizlanma siresi

J =0 [um/s3] ayarlandiginda,
hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 30000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %80
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
- 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o 0
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Hizlanma siresi

J =0 [um/s3] ayarlandiginda,
hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 35000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %72.7
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
- 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o e L e L ]
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J =0 [um/s3] ayarlandiginda,
hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 40000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %66.6
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
o 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o 0
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J =0 [um/s3] ayarlandiginda,
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hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 45000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %61.5
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
o 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o 0
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hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 50000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %57.1
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
- 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o 20000000000000000 00800 [
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hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 55000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %53.3
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
- 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o 2080000 0080000000 00800 0
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J =0 [um/s3] ayarlandiginda,
hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 60000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %50
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
- 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o 0
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J =0 [um/s3] ayarlandiginda,
hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 65000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %47
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
- 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o 0
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J =0 [um/s3] ayarlandiginda,
hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 70000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %44.4
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
- 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o €800 0000600800000 00 00800 0
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J =0 [um/s3] ayarlandiginda,
hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] === Mavi cizgi: Hizlanma [um/s?]  Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 75000 [um/s?] Sarsinti uygulama orani: %42.1
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100

25000 25000
o LY 20000
- 15000 15000
wamn 10000 [ loooo

5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o 0
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J =0 [um/s3] ayarlandiginda,
hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.




m JOG operasyonu )

Asagidaki sekillerde, Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasindaki hiz dalga formlari gdsterilmektedir.

Hedef hizlanmaya ulasma siresi ve hizlanmanin sonunda hedef hizlanmadan 0'a ulasma siiresinin toplamina Sarsim (Jerk)
uygulama suresi adi verilir. Sarsim (Jerk) uygulama stresinin hizlanma (yavaslama) siiresindeki orani ise Sarsim (Jerk) uygulama
orani olarak adlandirilir.

Asagidaki sekillerde, komut hizi ve komut hizlanmasi sabit, Sarsim (Jerk) ise degistirilmis oldugunda hizlanma sirasinda hiz dalga
formlari ve hizlanma dalga formlari gosterilmektedir.

Sarsim (Jerk) degeri ne kadar buylkse, Sarsim (Jerk) uygulama orani da o kadar kiiglik olur ve hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.

Ek olarak, hizlanma siiresi ve yavaslama siresi daha kisa olur.

Komut hizi: 20000 [um/s] = 1200 [mm/dk] m===Mavi ¢izgi: Hizlanma [um/sz] Soldaki dikey eksen
Komut hizi: 20000 [“m/sz] = 1200 [mm/dk/s] me= Turuncu ¢izgi: Hiz [um/s] Sagdaki dikey eksen
J = 20000 [um/s3] J = 80000 [um/s?] Sarsint uygulama orani: %40
Sarsim (Jerk) uygulama orani: %100
25000 25000
------ 20000 20000
15000 15000
10000 b 10000
5000 5000
J = 60000 [um/s3]
Jerk uygulama orani: %50 o L L = 2 I
0 0.5 1 15 2 25

Sarsint uygulama sdresi

Hizlanma siresi

J =0 [um/s3] ayarlandiginda,
hiz diizeni trapezoidal
hizlanma/yavaslama olarak degisir.
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m Baslangica doniis )

Ornek programda program adi: Baslangica doniis

Motion Control FB kisminda MC_Home kullanin.

Servonun baslatilamadigi durumlarda (6rnegin servo kapali oldugunda, hata olustugunda ya da JOG ve pozisyonlama islemleri
sirasinda) MC_Home isletilmesini 6nlemek icin bHomeEnable biti interlock olarak kullanilabilir.

Baslangica donis yontemini, MR-J5-G servo siriicinin [Pr.PT45] parametresiyle ayarlayin.

Eksen durumunun 4 (Durma)

oldugunu gosterir.
1| #f====-=Homing Oporation======f======esccccmcecncmenn=
20 fMoming Method is set to the¥Servo Parameter [Pr.PT45]). - .
3 bHoneEnable 1= (Axis0001.Md.AxisStatus=4) & (G_bJozBusy=FALSE) Ara_iglllt_fgosullan yerine
I & (G _bPositioningRea=FALSE); = getirildiginde bHomeEnable agilin
IL":
G //Homing Trigger Baslangica Donids Komutu igin uzak girig
70 BET(NZZGNZET 320 001 _RX3 & bHomeEnable,bHonefeali//Renote Incut 43 *—— madilinin X3 tnd belirtin. bHomeReq
g; { MHoming adh bir bit, X3'0n ACIK durumunu tutar ve
IEI HC_Home _T( MCFB'nin tetik noktasi olarak kullamir.
11} hxis 1= Awis0007 . AxisRef
12 Execute := bHomeRea , Motion Control FB
13 Fosition = G_lePointOhddress .
4 {fhbsSwiteh = TUG_INFUT REF? , < Servo siriiciiye girilecek proximity dog
:E J'Drl e - Hi ’I‘J:DE’[IEJ:D” kullanilirken, proximity dog spesifikasyonu
17 Busy =5 G_bHoneBusy //, atlanabilir.
18] flhctive =>» 7BOOLY
19 SiConmandAborted=> TROOL? ,
201 f{Error =>» TBOOLY ,
21 ffErrarlD =» TWORD?
220 )
23

odl 4/ .
;; ’RéﬁiﬁiIIIS;FETEHEM;M):_ Baslangica dénis tamamlandiktan

26! sonra, bHomeReq'i sifirlayin.

<MC_Home o6zellikleri (gikarma) >

G/C degisken adi Degisken adi Veri tlri Aciklama

Viriitme komutu | Execute BOOL T‘F.{L_J.E“ayarlandlglnda baslangi¢ konumuna dondsu
yaratar.
Target konum Position LREAL Baslangi¢ konumu adresini belirtir.
Girig
Baslangic s . | AbsSwitch MC_INPUT_REF | Proximity dog sinyalini belirtir.
konumu digmesi
Secenek Options DWORD(HEX) |0 ayarlayin.
YUrdtmenin Done BOOL Baslangi¢ konumuna donus islemi tamamlandiktan sonra
tamamlanmasi TRUE olur.
Yaratiluyor Busy BOOL FB yuratilturken TRUE olur.
Kontrol etme Active BOOL FB ekseni kontrol ederken TRUE olur.
Cikis
Yirtutmenin iptali | CommandAborted | BOOL Yirutme iptal edildiginde TRUE olur.
Hata Error BOOL FB'de hata olustugunda TRUE olur.
WORD
Hata kodu ErrorlD (UINT) FB'de olusan hata kodunu bildirir.

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

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



m Pozisyonlama kontrolii )

Ornek programda program adi: Pozisyonlama

Motion Control FB kisminda MC_MoveRelative ve MC_MoveAbsolute kullanin.
Servonun baslatilamadigi durumlarda (6rnegin servo kapali oldugunda, hata olustugunda ya da JOG ve HPR islemleri sirasinda)
MC_Move isletiimesini 6nlemek icin bMoveEnable biti interlock olarak kullanilabilir.

ff===== Imitial Yalue Seiting=========sssscscccsccccnncanns

& (G_bJogBusy=FALSE) & (G_bHomeBusy=FALSE); +

2 lePosVelocity == 20000.0 ;//20000uw/s = 1200mm/win 1 Pozisyonlama igletimi sirasinda hiz,

3 lePoshce 1= 20000.0 ;//20000un/s2 = 1200nn/uin/s - hizlanma/yavaslama ve sarsinti degerini
4 lePosDec = 20000.0 ;//20000un/s2 = 1200mm/win/s ayarlayin.

5 lePosderk = £5000.0 ;//25000um/s3

B

1| J7-—---Posilloning Operaliopn---------=-----ccmmccemmccmm-

B bMoveEnszble := (Axis0001.Md-AxisStatus=4) & (Axis0001.Nd.Homing_Reauest=FALSE) Sadece ara kilit kosullan yerine

9

1]

getirildiginde bMoveEnable acilir.

T //5tart Trigeer
12| SET(MIZGN2S51_320_001 _RE4 & bMoveEnable,G bPasitioningReq): //Remole lnput K4 sl Pozisyonlama bashtma komutu I';Iﬁ

:‘3‘ F/PTR1 (Have Relalive) uzak giri moddldndn X4'Und belirtin.
(TS| [NC_WoveRaTat rve_T1 G_bPositioningReq adl bir bit, X4'Gn
12 duis = AxisDODI.kxisRef , ACIK durumunu tutar ve Motion
! Execute i= GbPositloninalles . Control FB'nin tetik noktasi olarak
18 it inuouslpdate:= FALSE .
19 12 G_lePointlhddress , kullanr.
M = lePasVelocity o
21 dcceleration = lePashee o
22 Decelerat ion 1= |ePoshec .
23 Jork = lePosderk MCEB
24 BuffarMods 1= 0 ,//D:nchborting
25 Optians = HO L/ /0:nchccDec
26 Dane =2 bllovellone .
Lt Busy => bllovelBusy J/,
Gitme Fitetive =» TBOOLY
- FSiConmanddborted=> TROOLY ,
an SiError =» PROCOLY ,
31 FiErrorlD =» YWORDY
a2z
33
34 SiDwell
35| TON_TT
36 IN:= bWovelDone ,
a7 PT:= THE00Oms Jibwell Tine:500us - -
; h ; Bekleme igin standart FB
38 ) =» bHovelDwell J/f, L
EE] FIET=3 TTIHET {Acilis geciktirme zamanlayicisi)
s |);
-

42| J/PTPZ{(Wove Absolule)
T [ _WovenGeaTute 11

44 Axis 1= heis0001.AxisRef
45 Execute := blMavelDwell ,
46 Gont Inuouslpdate:= FALSE ,
47 Pasition = G_lePointDiddress
48 Velocity = |ePos¥alocity
49 dcceleration := lePashee
a0 Decelerat lon iz lePosDec ,
g1 Jerk = |lePosderk
52 Direction 1= 3 ,//3:mcShortestVay
53 Buffaerlode == 0 /0 :nckborting -+
g4 Opt lons == HO LSS0 :mchcchec MCFB
55 Done => blovellone ,
=e Busy => bMoveZBusy //.

Geri Fihctive =» PROOLY ,

= A Connandbborted=> PBOOLY ,

LTI Error > 7B00LT

B0 FrErrarlD =» TRORDY
BI1);
B2
63
4
B5 = bMovaZlone ,
BE PT:= TH500ws .  J/Dwell Time:500us o
67 G => bMoveZDwall /7, Bekleme igin standart FB
gg ) J/ET=> TTINET {Agilis geciktirme zamanlayicisi)
~m
11 S/Resel Trigger i . L
12 [RST(blavellve 1,6 bPos 1 Ton naRea); le lleri-geri hareket igletimi
13 i~ tamamlandiginda, G_bPositioningReq'i

sifirlayin.



m Pozisyonlama kontrolii

Asagida, MC_MoveRelative icin G/C degiskenleri agiklanmaktadir.

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

<MC_MoveRelative 6zellikleri (gikarma)>

G/C degisken adi Degisken adi Veri tird Aciklama
Yaritme Execute BOOL T.F'{l{Ef:lyarIandlglnda pozisyonlama kontrolin
komutu yuratar.
Surekli . TRUE ayarliyken hareket mesafesi, hiz, hizlanma
. ContinuousUpdate | BOOL T,
glncelleme ve yavaslama surekli degistirilebilir.
Hareket Eksen Unitesine gore baslangictaki mevcut
. Distance LREAL pozisyondan son noktaya kadar relative
mesafesi .
pozisyonu ayarlar.
Giri .
"3 Hiz Velocity LREAL Eksene gore hizi ayarlar.
Hizlanma Acceleration LREAL Eksene gore hizlanmayi ayarlar.
Yavaslama Deceleration LREAL Eksene gore yavaslamayi ayarlar.
Sarsinti Jerk LREAL Eksen Unitesine gore Sarsimi (Jerk) ayarlar.
Buffer modu | BufferMode MC_BUFFER_MODE Buffer modunu secer. —4.2.5-4 sayfa
Secenek Options DWORD(HEX) Fonksiyon secenegini ayarlar. —4.2.5-6 sayfa
Yirttmenin Done BOOL Pozisyonlama kontroli tamamlandiktan sonra
tamamlanmasi TRUE olur.
Yaratuluyor Busy BOOL FB ydratilirken TRUE olur.
Kontrol etme | Active BOOL FB ekseni kontrol ederken TRUE olur.
Ylirtlj.tmemn CommandAborted | BOOL Yaritme iptal edildiginde TRUE olur.
iptali
Hata Error BOOL FB'de hata olustugunda TRUE olur.
WORD e
Hata kodu ErrorlD (UINT) FB'de olusan hata kodunu bildirir.

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



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

Asagida, MC_MoveAbsolute icin G/C degiskenleri agiklanmaktadir.

420 J/PTRPZ (Move dbsolute)
430 MC_Movedhsolute 1(

44 figig =
45 Execute =
45 Gont inuousllpdate:=
47 Positiaon =
43 Yelocity =
44 ficceleration =
50 Deceleratiaon =
51 derk =
b7 Direction =
53 Bufferlode =
b4 Options =
55 Done =
oh Busy =
57 Jibctive =
58 JfCommandiborted=>
54 fErrar =»
B0 JfErrorlD =
B1: J;

B is0007 . 4w sRef ,
bMovelDwel | ,

FELSE
G_lePointDhddress .
lePosYelocity
lePoshce

lePasDec ,
leFasderk

3,/ meShortest Way
0 ,//D:inchbarting
HO o/ /0 :mchceDec
bMoveZDane ,
bMoveZBusy //,
YROOLY

YROOLY

YROOLY

PHORDY

<MC_MoveAbsolute 6zellikleri (cikarma)>

G/C degisken adi

Veri tard

Degisken adi

Aciklama

Yirutme Execute BOOL T.F.{U“E“ayarlandlglnda pozisyonlama kontroliind
komutu yuratdr.
Surekli . TRUE ayarliyken hareket mesafesi, hiz, hizlanma
- ContinuousUpdate | BOOL e
glincelleme ve yavaslama surekli degistirilebilir.
o Eksen Unitesi Ore absolut tlak
Hedef konum | Position LREAL se.zn unitesine gore a. solute (mutlak)
pozisyonun hedef pozisyonunu ayarlar.
Hiz Velocity LREAL Eksen Unitesine gore hizi ayarlar.

Giris | Hizlanma Acceleration LREAL Eksen Unitesine gore hizlanmayi ayarlar.
Yavaglama Deceleration LREAL Eksen Unitesine gore yavaslamayi ayarlar.
Sarsinti Jerk LREAL Eksen Unitesine gore sarsintiyr ayarlar.

Yon secimi Direction MC_DIRECTION Hareket yonuni secer. —4.2.5-5 sayfa
::dtzellek BufferMode MC_BUFFER_MODE Ara bellek modunu secer. —=4.2.5-4 sayfa
Secenek Options DWORD(HEX) Fonksiyon secenegini ayarlar. —4.2.5-6 sayfa
Yaritmenin Done BOOL Pozisyonlama kontroll tamamlandiktan sonra
tamamlanmasi TRUE olur.
Yaratultyor Busy BOOL FB ydratilirken TRUE olur.
Kontrol etme | Active BOOL FB ekseni kontrol ederken TRUE olur.
C|k|§ R .
::)ut::itmemn CommandAborted | BOOL Yaritme iptal edildiginde TRUE olur.
Hata Error BOOL FB'de hata olustugunda TRUE olur.
WORD
Hata kodu ErrorlD (Uﬁ\lT) FB'de olusan hata kodunu bildirir.

m Motion Module User's Manual (Application)




6.1 Single Axis Positioning Control
Absolute Positioning Control

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



m Pozisyonlama kontrolii )

Asagida, MC_MoveAbsolute ve MC_MoveRelative buffer modu igin ayar degerleri ve aciklamalar gosterilmektedir.

Ayar degeri Buffer modu tipi Aciklama

Yirutlilmekte olan FB'yi yarida keser (iptal eder) ve ardindan hemen

0:mcAborti Aborti
mcAborting orting siradaki FB'yi yurutar.

Ylrittlmekte olan FB lUzerinde siradaki FB'yi buffer'a alir. Yurtttlmekte
olan FB zaten buffer'a alinmissa, siradaki FB dnceki FB izerinde buffer'a
1:mcBuffered Buffered alinir. (2'ye kadar.)

Yirutlilmekte olan FB tamamlandidinda, FB buffer'a alma islemi sirayla

yuratalar.

Yirutilmekte olan FB ile buffer'a alinan FB arasindaki disik hedef hiz

2:mcBlendingL BlendingL
mcBlendinglLow endinglow anahtarlama hizidir.

3:mcBlendingPrevious | BlendingPrevious Yaritilmekte olan FB'nin hedef hizi anahtarlama hizidir.

4:mcBlendingNext BlendingNext Buffer'a alinan FB'nin hedef hizi anahtarlama hizidir.

Yiritulmekte olan FB ile buffer'a alinan FB arasindaki yiksek hedef hiz

5:mcBlendingHigh BlendingHigh anahtarlama hizidir.

Buffer modu, birden fazla motion kontrol FB'sini ayni anda baslatan ve pozisyonlamayi sirekli gerceklestiren bir fonksiyondur.
Ayrintilar igin, gevrimici bir egitim sisteminin bir kursu olan MELSEC iQ-R Serisi Motion Modli Temel Bilgileri
(RD78G(H)/Pozisyonlama Kontroll) kursuna ve asagidaki kilavuza basvurunuz.

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



m Pozisyonlama kontrolii

Asagida, MC_MoveAbsolute yoniinln secimi icin ayar degerleri ve agiklamalar gosterilmektedir.

Software strok limiti gecerliyken bu ayari goz ardi ediniz. Pozisyonlama kontroliind, software strok limiti araligi disindaki alanin

Gzerinden gecilmeyen bir ydonde gerceklestiriniz. Ancak, her iki yon de yazilim strok limiti araligi disindaki alanin tzerinden

ge¢mediginde, pozisyonlama kontrolil, mevcut pozisyona gore hedef pozisyona daha yakin olan (mutlak hareket mesafesi daha
kiclk olan) yonde gerceklestirilir. Pozitif yon ile negatif yon arasindaki mesafe ayniysa, operasyon mevcut yonde gerceklestirilir.
Software strok limiti gecersizken, mevcut yonden hedef pozisyona hareket yonu, pozitif yon, negatif yon ve en kisa yol arasindan

secilebilir.

Ayar degeri

Yon secimi

Aciklama

Pozisyonlama, mevcut pozisyondan hedef pozisyona pozitif ydnde

T:mcPositiveDirecti Pozitif yo©
merositivebirection oztityon (adres artirilarak) gerceklestirilir.
2:mcNegativeDirection Negatif yon Pozisyonlama, mevcut pozisyo.rlmdan hedef pozisyona negatif yonde
(adres azaltilarak) gerceklestirilir.
Pozisyonlama kontrolii, mevcut pozisyona gore hedef pozisyona
3:mcShortestWay En kisa yol daha yakin olan (mutlak hareket mesafesi daha kiiglk olan) yonde

gerceklestirilir.

Ayrintilar igin asagidaki kilavuza basvurunuz.

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

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

3.2 Operation FBs
MC_MoveAbsolute




m Pozisyonlama kontrolii

Asagida, MC_MoveAbsolute ve MC_MoveRelative secenekleri icin ayar degerleri ve aciklamalar gosterilmektedir.

Bit Aciklama

Hizlanma/yavaslama yéntem spesifikasyonu (icerikler MCv_Jog ile aynidir.)
Oila2 Oh:mcAccDec
Th:mcFixedTime

Sadece MC_MoveRelative icin

Buffer modu sirasinda pozisyonu secimi
3 0: Komut mevcut pozisyonu

1: Gegerli mevcut deger
MC_MoveAbsolute icin "0" yapiniz.

4 Bos ("0" yapiniz.)

Geri donis izin se¢imi
5 0: izin ver

1: izin verme
6ila15 Bos ("0" yapiniz.)

Sadece MC_MoveAbsolute icin

Halka sayacini asan hedef pozisyon spesifikasyonu
16 0: izin verme

1: izin ver

MC_MoveRelative icin, "0" yapiniz.

17 ila 31 Bos ("0" yapiniz.)

Bit 3, bit 5 ve bit 16'daki ayarlarin ayrintilari icin, asagidaki kilavuza basvurunuz.

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

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



Ornek programda program adi: ErrorReset

Motion Control FB icin MC_Reset kullaniniz.

1: ff----- Error Reset---------------—-----~\-~-~—~—~-~-~-——-

721 WC_Reset 10 [+—— MCFE

3 s = BisO000 . hxisRef o anl K . K qiri
4 [Execule = NZZGHZS1 370 0T _RRIF ,7/Renole Tnput RIF Jat— Hote SHUTAMS (GMUL G0 uzak iy
5 AT rmoddlindn X1Fini belirtin.

i AiDane =» TROOLT

7 /fBusy =» TROOLY

g JfConmandbborted=> TROOLY

q fiError =» TRHOOL?Y
110 JiErrarlD =» tWORD?
11 s

<MC_Reset ozellikleri (cikarma)>

G/C degisken adi Degisken adi Veri tari Aciklama

TRUE ayarlandiginda hata resetlemeyi

Yaritme komutu Execute BOOL o
Girig yuratar.
Secenek Options DWORD(HEX) "0" yapiniz.
Yurdtmenin Done BOOL Sifirlamanin tamamlandigini g&sterir.

tamamlanmasi

Yaratallyor Busy BOOL FB yuritilurken TRUE olur.

Zaman asimi nedeniyle komutun iptal

Cikis Yuritmenin iptali CommandAborted |BOOL edildigini guost.enr. e
Execute degeri FALSE olarak degistirilirse

TRUE olur.
Hata Error BOOL FB'de hata olustugunda TRUE olur.
Hata kodu ErrorlD z/l\jﬁ\ll?l'? FB'de olusan hata kodunu bildirir.

m 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



_ Yazma Programlari )

(1) PLC CPU programi
1) Tim PLC CPU programlarini dénustiriniz.
2) PLC CPU ayarini "STOP" durumuna getiriniz.
3) [Online] — [Write to PLC] segin ve Online Data Operation ekraninda Write sekmesinde [Select All] butonunu tiklayiniz.
4) Verileri yazmak icin [Execute] butonunu tiklayiniz.

 Online iDebug  Diagnostics Tool  Windo Onine Duta Opesation - il

Qe getrg  Related Pynctions

2w B8 ~ R - e

Furameber + Frogram{E)

rrent Connection Destination...

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

Open/Cose ST
S Pk s it Pt * B B oew Tite Last Churge: Sae EtE) -
. B ) Semple RD7GEsS =l
Remate Cperation(s)... r.-..«. = E]
Safety PLC Operation... » & rtam Prnate O Paraneter B DB ITIA Mot Cakubared
B vode Pacamater # MBI A Mot Calubaoed

Redundant PLC Operation(G) » B vemory Cont Parametsr NXWHOINT INTFAT | Mot Calnlared

e Roewote Pasgwerd (%] HMNONE TRIPAY | Mot Calnlated
CPU Memory Operation... N CC-Link K TSN Confimmation | B
) Save Device Temng = Detsl Pt Cakciated
Delete PLC Data... < a8y Global Label =
W Gickal Lael Setang = HIOINI ITIAT | Mot Caleulated
User Data 3 © Proman = T
Set Clock... B = WG AT T Mot ekt -
Monitor 3 Duciy Moy Camety [
) Bamary Capacky
FB Property Management (Onling)... B oy .
e
Watch » — J— -
S B o= -
User Authentication... 3 ~ S -
B teomened L | v
W ree s RSy G -

-




_ Yazma Programlari )

(2) Motion modulu programi
1) Motion Control Setting Function ekraninda motion modulinin tim programlarini dénustiriniz.

2) PLC CPU'nun "STOP" durumuna ayarlandigini kontrol ediniz.
3) [Online] — [Write to Module] segin ve Online Data Operation ekraninda Write sekmesinde [Select All] butonunu tiklayiniz.

4) Verileri yazmak icin [Execute] butonunu tiklayin.

* ModulgBult-in Memory B 50 Memory Cand

-+ B estchange S (Byte)
b
= | 02000303 17:46:42 | Mot Calcudated
& 020/03/06 13:13:49 | Mot Calculated
= &5 Global Label Initial Valee = 202000306 13:13:45 | Mot Calouiated
@ system Parameter L&
A sois Parameter | &
A e Group Parameter o
I 't 1)0 Daita Parameter | )
P Calruaton Profie Pacameter ]
T 4B User Defined Label =
= 4m Program | =] |
B Eroheset =) | 0200303 17:47:09 ot Calniated

Spe Calouanen




Pencerenin sol alt kismindaki oynat butonunu tiklayin.




-~
=

Ornek program calismasini kontrol edin.
PLC CPU ve motion modul programlarinin yazildigi durum ile baslayin.




_ Calisma Kontrolii )

RESET RUN
STOP
" — -
OGRAM RUA —
%‘N\‘m‘mﬂ\\'\\\m\%\‘%‘:
| = [ |

PLC CPU'nun RUN/STOP/RESET digmesini, RUN durumuna getirin.
PLC CPU'nun READY ve PROGRAM RUN dugmesi agik hale gelir.
Motion modulinin RUN digmesi acilir.




_ Calisma Kontrolii )

( 3

MELSERL-"O--?'E

RESET  RUN

SFTY
STOP CCLINKIE TSN

RD78G4

ERR

PROGRAM RUN ==
D LINK
SD/RD
CARD READY
CARD ACCESS

%‘R\‘ﬁ\\‘.\\%\\?\\\\ \‘W\\N\\‘R\R\‘.\\‘:

Motion moduilinin PROGRAM RUN dugmesi acilana kadar bekleyin.
Servo suricu Uzerinde "r.02" gérintilenir. (Nokta yanip soner.)




MELszm—"a--f:'

™ RUN

@

SFTY
CC-LinkIE TSN

Servo-acik

L.

\k\\\\\\}lhﬁ\“{\m\\\‘ﬂ\\‘\\\\\\\%\\\\\\\\\‘ﬁ .
= = =

Servo ACIK diigmesini agin (uzak girig modullinin X0').
Servo surucu uzerinde "r.02" géruntulenir. (Nokta agilir.)
Servo motor, servo-acgik durumuna girer.




_ Calisma Kontrolii )

-~

lleri dénis | Geri dénis |
J JoG

0G
L

T
= = =
e ——

lleri déniis JOG diigmesinin acilmasi, isletimi artan yonde hareket ettirir ve
kapatiimasi isletimi durdurur.
Geri donis JOG digmesinin acilmasi, isletimi azalan yonde hareket ettirir (sol
taraf) ve kapatilmasi isletimi durdurur.




_ Calisma Kontrolii )

Baslangica |
dénus

-
= = =
e —————

Baslangica donls diigmesinin acilmasi baslangica dénus isletimini
baslatir. Proximity dog yonteminin baslangica donisinu ydritin
(Pr.PT45: -33). Isletim, Unitenin biraz gecildigi yerde durur ve pozisyon
baslangi¢ konumu olarak ayarlanir.




_ Calisma Kontrolii )

Pozisyonlama

(T
M\m‘m\\\.&w\m\m%\mm\\lm -
= = L

i ™

Pozisyonlama baslatma digmesinin agilmasi ileri-geri hareket isletimini
baslatir.
Isletim 150 mm ileri hareket eder ve 0,5 saniye durur.
Ardindan, 150 mm geri hareket eder ve 0,5 saniye durur.




-
M\m\l:m\‘\%\m\m\mm\\lm -
= = =
i

Isletim kontroli tamamlanmustir.
Sonraki sayfaya gidin.




CE: i oo )

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

e PLC CPU Programi
e Motion Moddli Programi
e Yazma Programlari

e Calisma Kontrolu

Onemli noktalar

PLC CPU Programi e PLC CPU uzerinde her zaman motion modulinin YO: PLC READY komutunu aginiz.

Motion Modiili Programi e Kullanmak icin Element Selection penceresinden Motion Control FB segenegini suriikleyip birakiniz.

e Servo-agik icin MC_Power, JOG isletimi icin MCv_Jog, baslangi¢ konumuna donus icin MC_Home, rolatif
degerle pozisyonlama icin MC_MoveRelative, mutlak degerle pozisyonlama icin MC_MoveAbsolute ve hata

sifirlama icin MC_Reset kullanin.

e Baslangi¢c konumuna doénus yontemini, servo slrictiniin parametreleri ile ayarlayin.

Yazma Programlari e Programlari PLC CPU ve motion moddllne yaziniz.

Calisma Kontroli o Ornek sistem isletimi videoda kontrol edilir.




Artik MELSEC iQ-R Serisi Motion Modiilii Temel Bilgileri (RD78G(H)/Baslatma) Kursundaki tim dersleri tamamladiginizdan,
son teste girmeye hazirsiniz. Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, litfen bu konulari gézden gecirmek igin
bu firsati degerlendiriniz.

Bu Son Testte toplam 5 soru (7 madde) yer almaktadir.
Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.
Puan sonuglari

Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplarin ylzdesi ve basarili/basarisiz sonucu puan sayfasinda goriintulenir.

1 2 ) 4 5 & 7 L ) 10 11
Venkden Dene| Test 1 FAE < | o Toplam sone 28
Teat 3 W | Dogne craplr; 22
Tmt3 W
Tait4 v | vizde 79 %
s FaRG
Yeniden Dene| Teurd v | .
Ter? FArAraRs Testi gegmek icin, dodru
Tertd :: FA A AR cevaplanin %60 olmasi gerekir.
Tty
Neniden Dene Tews 12 . ] 1 | I |




Asagidaki dogru agiklamayi/agiklamalari secin. (Birden fazla secim yapilabilir)

Q1

Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasinda hiz dalga formlan diizgiince degisir.

Sarsim (Jerk) degeri artirilirsa, hizlanma/yavaslama siiresi uzar.

Motion modiiliinde, programlar Mitsubishi Electric tarafindan olusturulan FB'ler ile olusturulur.

ST'de ifadeler bir “: (iki nokta uist tiste)” ile bitmelidir.

Yerel etiketler yalnizca her POU'da kullanilabilir.




Asagidaki cimleler () icin dogru sézctgi seciniz.

e Servo suriicl ve uzak giris moduliiniin déner digmeleriyle (Q3) ayarlayin.

e Test operasyonunu gerceklestirmek icin, glicii agmadan énce servo siriciniin (Q1) degerini degistiriniz.

e (Q2) test operasyon fonksiyonuyla motorun donis yonini ve makinenin calismalarini kontrol ediniz.

Q1

Q2

Q3

-- Select --

-- Select --

-- Select --

Q1: » DIP switch
« Doner digme
« Komut anahtari

Q2: + GX Works3
* MR Configurator2
» Motion kontrol ayar fonksiyonu

Q3:

« |P adresi
« Istasyon numarasi




Asagidaki dogru aciklamayi/aciklamalari segin. (Birden fazla secim yapilabilir)

Q1

PDO eslestirmesi yapildiktan sonra, network konfigiirasyonu degistirilse dahi sorun yoktur.

Servo siiriiciiniin parametreleri, ilk haberlesme sirasinda kontroloérden aktarilabilir veya MR
Configurator2 kullanilarak her eksene yazilabilir.

CPU parametrelerinin cihazi dogrudan baglama ayari Extended Mode (iQ-R Series Mode) olarak
ayarlanmalidir.




Motion moduld kullanilirken program hakkinda dogru aciklamayi/aciklamalari seciniz. (Birden fazla segim yapilabilir)

Q1

PLC CPU programinda her zaman motion modiiliiniin Y0'in1 a¢iniz.

Motion modiiliiniin Y1'i acildiginda, servo acilir.

Motion Control FB, siiriiklenir birakilarak program diizenleyiciye yazilabilir.

Motion Control FB'nin tiim G/( sinyalleri ayarlanmalidir.




Baslangica donis yonteminin ayarlari hakkinda dogru aciklamayi secin.

Q1

Baslangica doniis yontemi "MC_Home" FB'de "Secenekler” giris degiskeniyle ayarlanir.

Baslangica doniis yontemi Motion Control Setting Function ekranindaki eksen parametreleriyle
ayarlanir.

Baslangica doniis yontemi MR-J5-G servo siiriiciiniin parametreleriyle ayarlanir.




Asagidaki dogru agiklamayi/agiklamalari secin. (Birden fazla secim yapilabilir)

Q1

Sarsim (Jerk) hizlanma/yavaslama sirasinda hiz dalga formlan diizgiince degisir.

Sarsim (Jerk) degeri artirilirsa, hizlanma/yavaslama siiresi uzar.

Motion modiiliinde, programlar Mitsubishi Electric tarafindan olusturulan FB'ler ile olusturulur.

ST'de ifadeler bir “: (iki nokta uist Giste)” ile bitmelidir.

Yerel etiketler yalnizca her POU'da kullanilabilir.




Asagidaki cimleler () icin dogru sézctgi seciniz.
e Test operasyonunu gerceklestirmek icin, glicii agmadan dnce servo siriciniin (Q1) degerini degistiriniz.
e (Q2) test operasyon fonksiyonuyla motorun dénis yonini ve makinenin ¢alismalarini kontrol ediniz.
e Servo sirtci ve uzak giris modulinin doner digmeleriyle (Q3) ayarlayin.
Q1 1: DIP switch
Q2 2: MR Configurator2
Q3 1: IP adresi
Q1: « DIP switch Q2: + GX Works3 Q3: « IP adresi
« D6ner digme * MR Configurator2 * Istasyon numarasi

« Komut anahtari » Motion kontrol ayar fonksiyonu



Asagidaki dogru aciklamayi/aciklamalari segin. (Birden fazla secim yapilabilir)

Q1

PDO eslestirmesi yapildiktan sonra, network konfigiirasyonu degistirilse dahi sorun yoktur.

Servo siiriiciiniin parametreleri, ilk haberlesme sirasinda kontroloérden aktarilabilir veya MR
Configurator2 kullanilarak her eksene yazilabilir.

CPU parametrelerinin cihazi dogrudan baglama ayari Extended Mode (iQ-R Series Mode) olarak
ayarlanmalidir.




Motion moduld kullanilirken program hakkinda dogru aciklamayi/aciklamalari seciniz. (Birden fazla segim yapilabilir)

Q1

PLC CPU programinda her zaman motion modiiliiniin Y0'in1 a¢iniz.

Motion modiiliiniin Y1'i acildiginda, servo acilir.

Motion Control FB, siiriiklenir birakilarak program diizenleyiciye yazilabilir.

Motion Control FB'nin tiim G/( sinyalleri ayarlanmalidir.




Baslangica donis yonteminin ayarlari hakkinda dogru aciklamayi secin.

Q1

Baslangica doniis yontemi "MC_Home" FB'de "Secenekler” giris degiskeniyle ayarlanir.

Baslangica doniis yontemi Motion Control Setting Function ekranindaki eksen parametreleriyle
ayarlanir.

O Baslangica doniis yontemi MR-J5-G servo siiriiciiniin parametreleriyle ayarlanir.




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

1 2 3 4 10
Son Test 1 v
Son Test 2 v v v
Son Test 3 v
Son Test 4 v
Son Test 5 v

Toplam soru: 7

Dogru cevaplar: 7
Yizde: 100 %

Temizle




MELSEC iQ-R Serisi Motion Modiilii Temel Bilgileri
(RD78G(H)/Baslatma)
Kursunu tamamladiniz.

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

Kursu istediginiz kadar cok gézden gecirebilirsiniz.

incele

Kapat
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