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1. Handbiicher

Diese Anleitung soll dazu dienen, die ersten Schritte mit dem ,, Simple Motion“ Modul
FX5-_0SSC-S zu erleichtern.

Die detaillierten Handbiicher stehen auf der Mitsubishi Electric Homepage im Bereich MyMitsubishi
zum Download bereit.

Manual name [manual number] Description Available
form
MELSEC iQ-F FX5 Simple Motion Module Specifications, procedures before operation, system configuration, wiring, and operation examples of the Print book
User's Manual Simple Motion module
e-Manual
(Startup) PDF
[IB-0300251] (This manual)
MELSEC iQ-F FX5 Simple Motion Module Functions, input/output signals, buffer memories, parameter settings, programming, and troubleshooting Print book
User's Manual ofthe Simple Motion module
- e-Manual
(Application) DR
[1B-0300253]
MELSEC iQ-F FX5 Simple Motion Module Functions and programming for the synchronous control of the Simple Motion module Print book
User's Manual o-Manual
(Advanced Synchronous Control) PDF
[1B-0300255]

Des Weiteren sind viele Handblicher im ,e-Manual Viewer” gesammelt verfligbar. Dieser
kann neue Handblicher oder Aktualisierungen bei bestehender Internetverbindung aus einer
Datenbank laden und verfiigt Gber eine handbuchiibergreifende Schlagwortsuche. Das ,e-
Manual Viewer” Installationsfile ist Teil der GXWorks3 Installation.

B = Manual Viewer - Fx5-40ssc @ ™ B = B =
Mot anual Q
PROGRAMMABLE CONTROLLERS i

MELSEC iQF

MELSEC iQ-F FX5 Simple Motion Module
User's Manual (Startup)

-FX5-40SSC-5
FX5-B0SSC-S

Content: -
=7 nple Jsel nL

[ 1B0300251ENG


https://de3a.mitsubishielectric.com/fa/de/
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2. Verfiigbare ,e-learning“ Kurse

Fiir alle Mitsubishi Electric Komponenten aus dem Bereich der industriellen Automatisierung, werden
so genannte ,e-learning” Kurse angeboten. Hierbei handelt es sich um Produktgrundlagen und
Funktionsbeschreibungen, erklart an Hand von Beispielen mit anschlieBendem Test, welche in Form
einer ausflihrbaren Datei zum interaktiven Selbststudium als Download bereitstehen. Die
Bearbeitungszeit eines ,e-learning” Kurses betragt ca. 2,5 Stunden. Alle verfiigbaren E-
learning” Kurse kann man tber den folgenden Link erreichen:

http://www.mitsubishielectric.com/fa/assist/e-learning/eng.html|

Folgende ,e-learning” Kurse sind fiir den Einsatz eines Simple Motion Moduls unter FX5U besonders
hilfreich:

- ,MELSERVO Basics (MR-J4)*

- ,MELSEC iQ-F Series Basics”
- “SIMPLE MOTION Module (iQ-F)”

3. Benotigte Softwareversionen

Produktname ab Version
GX Works3 1.030G
(Installation inklusive ,e-Manual viewer®)
MR Configurator2 1.52E
Servo Verstdrker Al

- GX Works3 wird von allen Windowssystemen von Windows 2000 bis Windows 10 unterstitzt.

- MR Configurator2 wird von allen Windowssystemen von Windows 2000 bis Windows 8
unterstutzt.


http://www.mitsubishielectric.com/fa/assist/e-learning/eng.html
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4. Anschluss der Komponenten

Als erstes muss das SSCNET Modul mit der Flachbandleitung an die Steuerung angeschlossen
werden.

Nun muss die Spannungsversorgung fir das SSCNET Modul an der Unterseite angeschlossen
werden:

Rot - +24V
Schwarz -> 0V
Grin - Erde

- FX5U-32MT/ES FX5-40SSC-S

Ethernet cable

ol Molded-case
§ circuit breaker
(MCCB)
cp

x
I3
-

-

X_- 24V +
*3 power "
4.1 g supply -
#..»- 4 Molded-case MELSOFT GX Works3
J circuit
2 breaker
ey M (MCCB)
. & Magnetic MR-J4-108
w| W contactor
] (MO
SSCNET Il cable
(MR-J3BUS_M)

CcpP

Servo motor power cable
£

- =

_, Encoder cable

(Note) The 24VDC service power supply for FX5U-32MT/ES can also be used.
(The 24VDC service power supply for FX5U-32MT/ES supplies power to
one Simple Motion module.)

-

HG-KR13

Es gibt neben der hier gezeigten 24V Variante auch eine 230VAC Variante der FX5U. Die
230V Variante verfligt Uber 24V Ausgange, die fir die Versorgung des FX5_0SSC-S genutzt
werden konnen, wenn keine weiteren Verbraucher dort angeschlossen werden. Sollten doch
weitere Verbraucher angeschlossen sein, muss mittels einer Leistungsbetrachtung
entschieden werden, ob eine zusatzliche Spannungsquelle benotigt wird.
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Das SSCNET Modul und die Antriebsverstarker tGber Lichtwellenleiter miteinander verbinden.
Beispiel:

Servo system controller
FX5-40SSC-S MR-J4-10B

—

MR-J4-10B

#7 SSCNETINH
ISR

Fiir den ersten Gebrauch ist es nicht notwendig, dass der Stecker auf der Vorderseite des
SSCNET Modul (externe Signale) angeschlossen wird. Jedoch miissen dann manche Signale
softwareseitig deaktiviert werden (siehe Kapitel 7.7 Konfiguration ,externe Signale®).

5. Einstellen der Adressen

Auf der Vorderseite der Antriebsverstarker muss jedem angeschlossenen Verstarker eine
einmalige Adresse mit dem Drehschalter (SW1) zugeordnet werden. Wie in Folgenden
beispielhaft flir das FX5-40SSC-S Modul dargestellt.

s ~
Auxis selection
rotary switch (SW1) FX5-4055C-S
7 < , Axis selection Control axis
-m rotary switch (SW1) number
0 Axis 1
1 Axis 2
Auxiliary axis number N
setting switch (SW2) MR-J4-108 2 Axis 3
3 Axis 4
Axis 1
\. J
HG-KR13

Die Dip Switches (SW2) missen alle auf ,,OFF“ sein, wie in der voranstehenden Abbildung
dargestellt.
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Um zu verhindern, dass bei der Eingabe von Werten fehlerhafte Berechnungen durchgefiihrt
werden, muss das Dezimaltrennzeichen in den Windowseinstellungen zu ,, ,“ und das Symbol

far Zifferngruppierung zu ,, .“ gewahlt werden.

@uv‘ S S_,:’.em‘.leuevﬁng )‘iéll Sp.'.s-ch'e u;\d Region

e

| Weitere Einstellungen...
Verbindung mit dem Intemet herstellen, um Informationen zum Andern von
Sprachen und regionslen Formaten zu erhalten

Uhren fir unterschiedliche Zeitzonen hinzufigen

Anzeigesprache dndern Ort dndem

r” Format anpassen w

Stactsete der Systemeienng -# Datum und Uhrzeit
System und Sicherhast Bild  Datum und Uhrzeit festiegen | Zeitzone andem
Minianwendung "Uhs" dem Desktop hinzufigen
Netzwerk und Internet .
Hardware und Sound q Region und Sprad“e i
~ % Anzeigesprachen installieren oder deinstallieren
Programme Datum, Uhrzeit oder Zahlenformat nder | Tastaturen und Eingabemethoden snderm
p
i S Region und Sprache S
Darstell
o Zeit pl | | Fomdte | Adenthatson | Tostaturen und Sprachen | Vematung
Erleichts Format:
Pl
| Deutsch (Deutschland) 'J
Sodtiermethode Sndern
Datums- und Uhrzeitformate
Datum (kurz): | MM 0
Datum (lang): (TTT7, 7. MMMM 111 -
Uhrzeit (kurz):  HH:mm M|
Uhrzeit (lang): [HHemmzss 't
Erster Wochentag: | Montag 8
Was bedeytet die Schreibweise?
Berspicle
Datum (kurz): 07.022017
Datum (lang): Dienstag, 7. Februar 2017
Uhrzeit (kurz): 17:15
Uhrzeit (lang): 17:1531

2ahien | Wahung | Ubvzeit | Datum | Sortenung
Beispiel
Positiv:  123,456,789.00 Negativ:  -123,456,789.00
Dezimaltrennzeichen: 09090
Anzahl der Dezimalstellen: 1:2—v ]
Symbel fir Zifferngruppierung: A v
Zifferngruppierung: 1:1}3,456}& T
Negatives Vorzeichen: - -
Format far negative Zahlen: h
Fohrende Nullen anzeigen: 107 ~|
Listentrennzeichen: s v
MaBsystem: [ Metrisch ~|
Standardziffer: {6]2‘34‘56789—%
Ziffemersatz [nie - "
fluken Sie aJuI :Zum(fuetxen', um die . o f
| und Datum arseereemi gl 3.(haet (Zunchsenen)
(o [arecrn | .
= )

Hinweis: Nach dem Andern der Lindereinstellungen kann es ggf. zu fehlerhaften
Darstellungen/ Berechnungen in Microsoft Excel kommen.
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7. Einstellungen in GXWorks3

7.1 GXWorks 3 als Administrator ausfiihre.

Um Fehler beim Verwalten von Projekten zu vermeiden, muss GXWorks 3 als Administrator
ausgefihrt werden. Dazu ist ein rechtsklick auf das Desktopsymbol und anschlieBendes
Setzen der entsprechenden Einstellung nétig.

T
it
L

'8 Y
50 Eigenschaften von GX Waorks3 [
Agemen Vednipfung | Kempatibdaa

Fals deges Programm Probleme venumacht, wahlen Sie den
Kompatiit stsmodus, der mt der friheren Windows- Version
barsnatimemt, unbar dar das Programm schlip funktioniste
Hilfe ke Auswihlen der Einstellungen
Fompatbdtatsmodus.
: Prey ¥ ot ausfuhren fur

Enstelungen
Mt 256 Farben susfihren
In Bidschimanficsung 640 x 480 susfihren
Visuele Designs deaktiviensn
[7] Desktopgestallung deakdiviensn
Skalierung bei hohem DPWert dealdivienen

Berechiigungsstule
[¥] Pragramm als Administratr ausfihren

| ¥ Enstedungen fur alle Benutzer andem

7.2 Neues Projekt anlegen und Verbindung herstellen.

Ein Projekt mit Auswahl der entsprechenden FX5CPU und der gewlinschten
Programmiersprache (im Beispiel ,,FBD/LD“) unter Project 2> New anlegen.

| MNew |i|
Series =l Fxsceu 7]
Type [@ FX5U - ]
|
Mode
Program Language [ﬁ FED/LD "]
[ Ok ] l Cancel ]
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Im Projektfenster unter:

Online = Current Connection Destination

ect) - [Module Parameter 485
EPrDject Edit Find/Replace Convert View | Online Debug Diagnostics Tool Window

(N EB§| (7) - Jaﬂ@. Current Connection Destination... =

§ Dok | e | | LT AT D T 2] M DA feaen DEC

Doppelklick auf ,,PLC Module” und , Ethernet Port Direct Connection”“ auswahlen danach
,OK“ auswahlen.

PC side I/F

PLC side I/F

PLC side I/F Detailed Setting of PLC Modul

PLC Mode |FXSCPU -]

(@ Ethernet Port Direct Cont ection (©) Connection via HUB

;l ’ Connection Channel List... ]

Mo Specification

CPU Module Direct Coupled Setting ‘

'@ Successfully connected with the FXSUCPU.

o ’ Connection Test ]
Time Qut

e

Sollte der Test fehlschlagen, muss der Adapter unter der Schaltflaiche “CPU Module Direct
Coupled Setting” ausgewahlt werden.

CPU Module Direct Coupled Setting

| Connection Channel List... ‘

Please select the drect connection method with CPU
e

— I CPU Module Direct Coupled Setting ‘
(CIRS-232C

© Ethernet Tt wil be applied to al the Ethernet port direct coupled setting. I Connection Test ‘

Adapter  (Intel(R) Ethemet Connection (3) 1218-LM ~JIF picType PXSU
Not Specified
IP Intel(R) Ethernet Connection (3) 1218-LM

Current setting content wil be lost when new items are selected. Are you sure you want to | System Image... ‘
continue?
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7.3 SPS initialisieren

Um den Speicher von etwaigen Standen vorheriger Projekte zu befreien — sofern es sich
nicht um eine werksneue SPS handelt - muss der SPS Status zundchst Uber den
»RUN/STOP/RESET” Schalter unter der Abdeckung auf der linken Seite der Steuerung in
,Stop” versetzt werden.

PLC operation status

—
waa:
H=

e
.

Dan unter ,,online“ - ,,CPU Memory Operation” auswahlen

RUN

STOP

RESET

[ MELSOFT GX Works3 G:\Projekte\Kampagne\PLCOpenProj Open.gx3 - [Module Configuration]
i Project Edit Find/Replace Convert View Online  Debug Diagnostics Tool Window He
OPA&S e IS "4zl Current Connection Destination...

i DD R B e & RedfromPLC..
; OO0 . L

i ¥ oFl .l Write to PLC...
aVW ~0OR:E Verify With PLC...

Remote Operation(S)...

Eﬁ' B Options...

s Safety PLC Operation... »
E1 Module Configuration Redundant PLC Operation(G) »
B = Program CPU Memory Operation... —_—
'
By st Delete PLC Data... -
o gl Scan s |
1 Fixed Scan AL L
£ Event Set Clock...
#1 Standby Monitor »
1§ No Execution Type Watch ¥ ‘
8 Unregistered Program | =]
User Authentication... »

& FB/FUN

o (& Label Read Module Configuration from PLC
o 48 o | 1]

Im Fenster ,,CPU Memory Operation” unter ,Memory Management” “CPU Built-in Memory”
auswahlen und dann “Initialization (F)” durchfihren.

CPU Memory Operation =

® mEmET

AnschlieBend muss die Steuerung Zuriickgesetzt werden; dazu wird der zuvor beschriebene
Schalter (,STOP/RUN/RESET") solange auf ,Reset” halten, bis die Error-LED der Steuerung
schnell blinkt.

10
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7.4 Modul Konfiguration

Im Projektbaum ,,Modul Configuration“ wird das entsprechende (4- oder 8-Achsen) Modul
,,FX5-_0SSC-S“ mit gedrlickter Maustaste an die Steuerung ziehen.

28] MELSOFT G Works3 (Untitled Project) - [Module Configuration °] - Lo | E |

i Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help _AX
HELE) L EEE L DL L EEP I EEE L L ]| I
e EENEEE I e

[ Module Con)

(Find POU) HEE g1
||waX]ar
1Y visply Target: [an -
FX5 Series B
Communication Adapter
‘Analog Adapter
Extension Power Supply Module

Tnput
Output
0
Simple Motion
[] Fi5-4035¢-5 fares |
[ Fx5-20s5C-S 8 axes
Network Module

|| FX5/7X Bus Conversion Module

|| General Module
I

EY Sorioe Ganorad Madola

n

7.5 Einstellungen Simple Motion Modul

Entweder im Fenster ,,Module Configuration” direkt auf die Abbildung des FX5-_0SSC-S oder
im Navigation Fenster auf ,Simple Motion Module Setting” einen Doppelklick durchfiihren.
Dadurch offnet sich das Fenster der ,Simple Motion Modul Setting Function”, dies kann
einige Sekunden (bis zu 30s) in Anspruch nehmen.

Navigation
. | Sic | Options...
T

Module Configuration

ixed Scan
nt

ecution Type

Unregistered Program
3/FUN

|+ CPU
= &, Module Info
= g 1[U1):
& Module Parameter

imple Motion Module Setting

11
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Mit einem Doppelklick auf die erste Achse kann der Verstarkertyp ausgewahlt werden. Dies
muss fiir jede angeschlossene Achse gemacht werden. Zur einfacheren Handhabung kann
allerdings auch eine zuvor konfigurierte Achse mittels STRG+C kopiert und dann an anderer
Stelle im Netzwerk mit STRG+V eingefligt werden. Dies ist sinnvoll, wenn diverse
Einstellungen bei mehreren Achsen gleich, oder die kompletten Achsen gar identisch sind.
Die Adresse der Achse wird dabei automatisch angepasst und muss nicht gesondert
eingestellt werden.

‘é MELSOFT Simple Motion Module Setting Function (Untitled Project) - [01:FX5-4055C-5[]-System Configuration] | =5 P |

i Project Edit View Online Tools Window Help -ax
¥ mEeaw: - lwoQ ARmE,

Navigation Sl i 01:FX5-40SSC-S[]-System Con... X |28 =]
Servo Amplifier Information
Servo Amplifier Series [MR—J‘I(W)-E (-R1) v]
ing )
ﬁi System Confiquration | Amplifier Operation Mode [Smndard v]
" Mark Detection
[T Use as Virtual Servo Amplifier
o
I External Synchronous Encoder Input
Only MR-14-B-R] which is compatible with
Invalid b
scale measurement mode can be used.
Servo Parameter
MR Configurator2 parameter setting screen
':(i] Servo Parameter iz started and servo parameter can be set.
Setting
\;/') Setting Procedure of
Ery BN T Set up the servo parameter directly by the servo driver made by MIKKT
step 1@ Simple Mation Module DEMSO Co,, Lkd,
01:FX5-4055C-5
step 2: Set the system configuration B
! System Setting
step 3 : Set the parameter
Parameter
step 4 : Set the servo parameter [ ok J [ Cancel
. Servo Parameter -~
4 | T r

Sobald Achsen vorhanden sind, kénnen deren Parameter eingestellt werden, hilfreich hierbei
ist die Parameterbeschreibung am unteren Bildschirmrand der ,Simple Motion Modul
Setting Function®, in welcher der jeweils aktuell ausgewahlte Parameter beschrieben wird.

12
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7.6 Zum Erstbetrieb benotigte Parameter
Skalierungseinstellung
Zum Einstellen der Skalierung des entsprechenden Antriebsstrangs bietet die ,Simple

Motion Modul Setting Function” eine Eingabehilfe, die sich jeweils durch einen Klick der
linken Maustaste ,, Parameter” - ,Basic parameters 1“ - ,,Pr.1: Unit setting” = ,,...“ 6ffnet.

_.3 MELSOFT Simple Motion Module Setting Function (Untitled Project) - [01:FX5-40SSC-S[]-Parameter] & = - - . —
i Project Edit View Online Window Help
i 96 B [T My A 100% dizoQ  iREsN.
xX »
]

01:FX5-40SSC-S[]-System Config... [EESUBSCEIISIERS)REICTIE T

Display Filter [Display All '] Compute Basic Parameter
2§ 01:FX5-40SSC-S Item | Axis #1
~ - Pr.150:Input terminal logic Set the logic of external
= %ystem Setting * selection input signal {external com...
11, System Configuration Pr.151:Manual pulse
,' Mark Detection generatqr/lnc'emental Sync. ENC | 0:Negative Logic
|3 Parameter input logic selection . .
& SEriG Parareter - Basic parameters 1 Set according to the machi...
o Pr.1:Unit setting {3ipuise 7]
= :;5"'““"9 Data Pr.2:No. of pulses per rotation | 20000 pulse
Axis #1 Positioning Data .
2 e 20000 oulse

Nach korrektem setzen der Parameter werden durch ,,Compute Basic Parameters 1“ die
entsprechenden Werte fiir Pr.1 bis Pr.4 berechnet und durch bestatigen mit ,,0K” in das
Projekt ibernommen.

Compute Basic parameter s £

' Select the machine components, and enter the machine data to automatically set the basic parameters 1 !
|| (unit setting, No. of pulses per rotation, movement amount per rotation and unit magnification).

i

Machine Configuration : [Bd Screw, Horizontal '} 3
l Unit Setting 0:mm W
Lead of Ball Screw (PB) 2000.0 [um]
Reduction Ratio (NL/NM)
= 1]/

[¥] Calculate reduction ratio by teeth or diameters
Encoder Resolution 4194304 [pulse/rev]
Setting Range

) [ Comescruanees |

[ coomtonmesar S

Basic Parameters 1 | Unit Setting
No. of Pulses per Rotation

Movement Amount per Rotation
Unit Magnification

As a result of calculation, no error occurs in the movement amount.
Applying the calculation result above,
you want to perform is about 0.0 | [pm] the error for the movement amount 0.0 | [bm] Error. Calauiatior

13
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7.7 Konfiguration ,externe Signale“

Sollte der Stecker auf der Frontseite des SSCNET Moduls nicht verwendet werden, miissen
bestimmte Parameter gedndert werden, da es sonst zu Fehlermeldungen auf Grund
fehlender Signale kommen wiirde. Dazu im Navigation Fenster auf , Parameter” klicken und
folgende Parameter andern:

“Common parameter” = PR. 82 Force stop auf ,,1:Invalid“
»,Detailed parameters 1“ Pr. 22 “Lower”- und “upper limit” auf ,,1:Positive Logic”

Unter Umstanden ist das Andern folgender weiterer Parameter gewollt:

- ,Detailed parameters 1“ - Pr. 12 und Pr. 13 (Software stroke limits)

um den Verfahrbereich zu begrenzen. (natirlich entsprechen die Werte erst nach dem
Referenzieren der Achse dem Maschinenkoordinatensystem). Wird hier derselbe Wert (z.B.:
0) fir ,Upper”- und ,Lower limit“ eingestellt, wird die verfahrbare Strecke nicht
softwareseitig begrenzt.

»HPR basic parameters“ - Pr. 43 HPR method auf ,,6: Data Set Method“

falls die Achse in spater Referenz versetzt werden soll, ohne dass ein Homing Sensor
angeschlossen ist.

»HPR detailed parameters” - Pr. 55 auf ,,position control is executed”

um eine nicht referenzierte Achse z.B. mittels Jog Befehl verfahren zu kénnen

Wegen Crashgefahr wird unbedingt empfohlen, erste Tests an einer frei drehbaren Achse
durchzufiihren und bei vorhandenen Festanschlagen, die den Verfahrbereich begrenzen
den Motor zunachst von der restlichen Mechanik zu trennen.

14
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7.8 Konfiguration der Servo Parameter
Ist kein Force Stop (CN3) am Antriebsverstarker angeschlossen muss der Parameter AOP1

auf ,Disable” gesetzt werden. Dazu “Servo Parameter” = “Common” - “Basic“ = ,Force
stop (*AOP1)“ auf “Disabled” setzen.

g MELSOFT Simple Motion Module Setting Function (Untitled Project) - [01:FX5-40S5C-5[]-Servo parameter]

i Project Edit View Online Window Help

136 B3 [ ey A 100% Jditeeo @ iE & - .

Navigation t ¢ 01:FX5-4055C-5[]-System Config... ﬁ 01:FX5-4055C-5[]-Parameter u 01:FX5-4055C-5[1-Servo para... X .
E‘ Auxisl ~| +JRead Set To Default B Verify [ Parameter Copy

. — i F Open [[™Save As

ystem Setting =

- P . - Function display
stem Configuration - | - - Basi
: " Operstion mode ==

* Mark Detection : A
6—, F" N = Common Rotation direction(*POL) Encoder output puls:
arameter .

»

L;? S ) ot Basic Rotation direction selection Encoder output puls:
=+ Servo Parameter .
< o Extension [CCW dir. during fwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input v] Advance A-phase ¢
P—— Extension 2
Alarm setFing Forced stop(<AOP 1) Number of encoder ¢
Tough drive £ Servo forced stop selection

i.. Drive recorder [Disabled (The force stop input EM1 and EM2 are not used) v]

- Component parts

- Position control JzsP)

Zero speed(ZSF’

Parameter Setting (0. - Torque control —
= Servo adjustments Zero speed

m

step 1: Select axis No.

— ¢ Basic A

Soll die Achse vor dem Homing nicht von Hand bewegt werden missen, muss ,Servo
Parameter” = , Component parts“ = ,Home pos. Set condition sel.“ auf ,,Z-Phase must not
be passed” gesetzt werden.

<-I Read Set To Default g-g‘u"erify f|:| Parameter Copy

£ [m] Avis) v

i F Open [F™Save As

unction display m
Qperation mode g =S

Commen

»

Mark Detection
& Parameter
rvo Parameter

Regenerative option(**REG)
- Extension Regenerative option setting 5

. Extension 2 Regen. option is not used -] j
- Alarm setting
- Tough drive
i... Drive recorder E
- Component parts l-

- Position control

ioning Data

- Torque control
[=)- Servo adjustrents

Battery(®ABS, =*COP4)

m

Absolute pos. detection system sel.

- Basic - =
. Extension [Dlsabled (Used in incremental system) v]
- Filter1 Home pos. set condition sel.

- Filter 2 [Z—phase must not be passed v]
- Filter 3

- Setting Procedure of
Simple Motion Module

step 1 : Simple Motion Module
N1:FY¥5-ANS5C-5

m
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8. Verschiedene Ansteuerungsmethoden

Das Simple Motion Modul kann auf zwei unterschiedliche Arten angesteuert werden:

Uber Mitsubishi-eigene Bausteine und Label
,PLCopen” Bausteine

8.1 Ansteuerung iiber Mitsubishi Electric FBs und Label
Hierzu stehen Mitsubishi Electric eigene Bausteine zur Verfiigung (Kennzeichnung durch ,M +

FX5SSC...“). Die Erklarung zu den Bausteinen o6ffnet sich durch Anklicken des jeweiligen
Bausteins

(Find POU) BB E| L e X

= Module Label
. FX5UCPU
, 1[U1]:FX5-4055C-5

= Module FB
= . FX5-4055C-5

f M+ FX555C_SetPositioningData (1A Pasitioning data setting FB
& M+ FH555C_StartPositioning_01A Positioning start FB
f M+FX555C_JOG 01A J0G/inching operation FB
& M+ FHE5SC_MPG_01A Manual pulse generator OP FB
f M+ Fx555C_ChangeSpeed_01A Speed change FB
& M+Fi555C_ChangefccDecTime 014 Acc./dec. time 5V change FB
z M+ Fx555C_ChangePosition_014 Target position change FB

M+FX555C_JOG_01A

[Japanese]

JOGER 1 > F IBRETVET.

[English]

Carries out JOG and inching operation,

POU List | Favorites | History Module | Library |

und anschlieRendem betatigen von ,,F1“.

Fast alle Parameter des FX5-_0SSC-S kdnnen Uber die jeweilige Adresse im Modulinternen
Speicher erreicht werden. Zur Vereinfachung gibt es automatisch angelegte ,system
label” die einen beschreibenden Namen haben und mit den entsprechenden Adressen
verkniipft sind.

Mitsubishi Electric eigene Bausteine und ,system label” werden dem Projekt automatisch fir
das, der Modulkonfiguration hinzugefligten Simple Motion Modul, bereitgestellt, wenn die
Einstellung: , Tool” = ,Options...” = ,Use Module Label” mit ,Yes” eingeschaltet wurde
(Ggfs. ist es notwendig einen Doppelklick auf das Modul im Fenster ,Module
Configuration” durchzufiihren).

] MELSOFT GX Works3 Gi\Projekte\Ksmpagne\PLCOpenProjekt\PLCOpenLgxd - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FED/LD] 7765tep]

i Project Edt Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool  Window Help

NPA& v =i o CREE = Memory Card Y
T Il Yl TR Al Ceckropen-

Ch AR AR YR YE A G T S S e DD D@

Check Parameter...
Confiem Memory Size (Offfine)...

Module Tool List.

Orive Tool List..

Profile Management »
Shortcut Key.

Predefined Protocol Support Function...

Options.

B

Use Module Label
B Message
Show the confirmation meszage in adding module  Yes -l 1 6

ves |
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AnschlieBend stehen die entsprechenden Bausteine/Label im Fenster ,Element Selection” unter
,Module” zur Verfligung:

Element Selection
Find POU S

-} Module Label
v FX5UCPU
1[U11:FX5-40SSC-S
@ . FXS5SSC1
- Module FB
8 1. FX5-40SSC-S
FX5uUcPU

Module FB

"POU List| Favorites | History Module |Library |

8.2 ,PLCopen“ Bausteine

Mitsubishi Electric bietet auch ,PLCopen” Bausteine (Kennzeichnung durch ,MC_...“) und weitere
,PLCopen“-konforme Bausteine (Kennzeichnung durch ,MCv_..“), die der vereinfachten
Handhabung einiger Funktionalitdten des Simple Motion Moduls dienen. Um ,,PLCopen” — Bausteine
zu verwenden, muss die ,,PLCopen” library einmalig im GXWorks3 installiert werden.

Dazu im Fenster ,Element Selection” = ,Library”, ,Register Library“auswéhlen und dann den
entsprechenden Pfad angeben. Die ,PLCopen” Library (,FX55SC_PLCOpen_ LD _GW3_VXXX.msIm“)
inklusive Hilfe (,FX5SSC_PLCOpen_ LD GW3_ VXXX.CHM“) — File und einem Beispielprojekt
(,FX55SC_PLCOpen_LD_GW3_VXXX.gx3“) stehen auf der Mitsubishi Electric Homepage zur
Verfligung. Nach einloggen, kann ,,plcopen” als Suchbegriff oder dieser Link verwendet werden.

AulRerdem liegen das komplette Paket und weitere hilfreiche Informationen auf der ,iQ-F -
Kampagne Seite” zum Herunterladen bereit.

Element Selection 7

i X I Al Register User Library...
R i i e
User Library egister Library.
User Library
POU List | Favorites | History | Module Library |
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9. Achsansteuerung mit ,PLCopen“- Bausteinen

Da in dieses Dokument als moglichst knappe Anleitung zur Achsinbetriebnahme dienen soll,
wird hier nicht auf alle Methoden im Einzelnen eingegangen, sondern nur die
Ansteuerungsmethode mittels ,,PLCopen” Bausteinen in der Programmiersprache FBD naher
erlautert und grundlegende Kommandos erklart. Fir die Nutzung anderer Methoden, ist das
entsprechende Handbuch zu Rate zu ziehen.

Nachdem die entsprechende Library installiert wurde (erklart in Kapitel 8 Verschiedene
Ansteuerungsmethoden). Konnen die darin angelegten labels, Funktionsbausteine und
Strukturen per ,drag and drop“ ins Projekt gezogen werden. Eine neue Instanz des
entsprechenden Funktionsbausteins wird so automatisch angelegt. In der Mitgelieferten
Hilfe ,,FX55SC_PLCOpen_LD_GW3_VXXX.CHM“ werden Funktionalitat, sowie bendtigte Ein-
und Ausgange ausfiihrlich beschrieben. Wobei die Belegung der Ausgange optional ist.

9.1 Die Struktur ,AXIS REF FX5SSC“

Als Ein- und Ausgangsvariable bendtigen , PLCopen” Bausteine unter Anderem eine Achse
die angesprochen werden soll im Format der Struktur ,AXIS_REF_FX5SSC“. Um diese
Struktur im Projekt bekannt zu machen, muss diese aus ,Element Selection“ - “library” -
,Structured Data Type” in den Projektbaum zu ,Label” - ,Structured Data Types“ gezogen
werden.

Jeder Achse dieser Struktur muss eine eindeutige Achsnummer und Kopfadresse zugewiesen
werden. Es ist naheliegend dies wahrend der Initialisierung beim Anlaufen der SPS zu tun.
Dazu im Projektbaum mit rechtsklick auf ,Program® = ,Initial” klicken und unter ,Add New
Data” einen neuen Programmblock Beispielsweise mit Programmiersprache ,,ST“ hinzufligen.

%) Program Block [~
ProgPo

as 5
Tnitial =]
MAINL I~

18
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Zunachst wird die Achse in einer beliebigen globalen Variablenliste angelegt und der
entsprechende Typ deklariert.

] MELSOPE GX Works _ne\ProgekTwesnen 335K PRKUpen_LU, WS V20 - IMAIN PHOGKAMMA lobal Label Settng)
Project £t Find/Replace Convert View Oniine Debug Diagnostics Tool Window Help
iDRPAS v 85|
AT OO0 AR

Duts (==
1 AXIS_REF FXSSSC /AR_GLOBAL v [Ostaled Sett
2 005 _REF FXSSSC VAR GLOBAL < [etmiod sen
3 A5 REF XSS5 VAR GLOBAL ~ [Gesied se
4 Aot [AXS_REF_FXSSSC VAR GLOBAL - [Oetaied Seu.
5 = —
Data Type Selection ==
o pes o =
Targett) Data Type
<Propect: MFXSSSC
MFXSSSC_Autom L
MAFXSSEC_AICH]
MoFXSSSC_AICH
MoPXSSSC Ay
MoPXSSSC AT
VFXESSC_CamCabcdaton
MAFXSSSC CamGota
M4FXSSSC_CamOperation
Type Categary M+FXSSEC_ CmdGendaCH!
MoFXSSSC CmdGenniny
SimpleTypes yresind
® SrecuwredDataType | MeFXSSSC_Col
Bata.
Funcion Blod L)
)P " Acray Bement
i P - « ’ ARRAY Bement 1
7 At
_ () (o
M Svstem bibel & reserved to be reastered. ul

Danach kann die Zuweisung erfolgen.

Ab jetzt ist die jeweilige Variable Axis-n eindeutig einer Achse zugewiesen und kann in
Verbindung mit den ,,PLCopen” Bausteinen verwendet werden. Die Nachfolgenden Beispiele

srrogrou 1PRa1 1571+ < [
13
13

fuisl . hxisNo
fxisl.Headdddress

fuis?. hxisNo
fxis?.Headbddress

2;
13

LM e Q0 D —

beziehen sich auf einen ,Programm Block” der unter Verwendung der Programmiersprache
,FBD/LD” im Projektbaum unter ,Programm® = ,Scan“ angelegt wurde.
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Mit MC_Power_LD_FX5SSC wird eine Achse in Regelung versetzt. Dazu den Funktions-
baustein aus der Library in das ein beliebiges (,Scan”-) Programm ziehen. Da
MC_Power_LD_FX5SSC auch im Hintergrund fir die zyklische Abfrage des Achsstatus
zustandig ist, muss dieser Baustein zyklisch ausgefiihrt werden.

( - MC_CombineAxes_LD_FXSSSC
) MC_Gearin_LD_FX5SSC
4 MC_GearOut_LD_FXSSSC
&) MC_Halt_LD_FXSSSC
4 MC_Home_LD_FXS5SC
) MC_MoveAbsolute_LD_FXSSSC
2 MC_MoveAdditive_LD_FXSSSC
2 MC_MoveRelative_LD_FXSSSC
2 MC_MoveVelocity_LD_FXSSSC
| MC_Power_LD_FXSSSC

- MC_ReadActualPosition_LD_FX5SSC

9 MC_ReadActualTorque_LD_FXSSSC
# MC_ReadActualVelocity_LD_FXSSSC
) MC_ReadAxisError_LD_FXSSSC
01 MC_ReadAsisinfo_LD_FXSSSC

MC_Power_LD_FX55SC
[Version]

[Last Change]
2015/10/2811:36:13
[Comment]

POU List | Favorites | History | Module Library

Input the Configuration Detailed Information B x

Ein Deklarierungsfenster erscheint. Darin kann festgelegt werden, wie die Bezeichnung des
Bausteins ist und in welcher variablenliste dieser angelegt wird. Wird hier nichts verandert,
entspricht die Bezeichnung automatisch der des Abbildes ergdnzt um ,_n“, wobei n die
Anzahl der im Programm verwendeten Bausteine dieses Typs beginnend mit 1 entspricht.
StandardmaRig wird der Baustein in der , Local Label” — Liste des Programms angelegt. Durch
Bestatigen mit ,OK" ist die Deklaration abgeschlossen.

f\ 00 = W

|| d MC_Power_LD_FX5SSC

Undefined Label Registration SRR
Not defined asglobal label orlocal label. ErEror{m' |

Please set newlabel information to beregistered.
Label Name MC_Power_LD_FX5SSC_1
Label Setting Information -
Registered
Destington |LocalLabelProgPout) )
Class [VAR vJ

Data Type  MC_Power_LD_FX5SSC
Constant
Comment

— Openthe label editor and
- setthe label details after registering |labelinformation.

—
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AnschlieBend durch Anklicken der jeweiligen Ein-/ Ausgdnge die entsprechenden Variablen
eintragen. Ist der Ein-/Ausgang markiert, kann direkt ein Variablenname eingetragen werden.
Ahnlich wie beim Anlegen des Bausteins, erscheint nach der Eingabe der entsprechenden
Variablenbezeichnung ein Deklarationsfenster, in dem der Typ der Variable schon korrekt
gewadhlt ist. Eine Verwendung von ,,-“ ist im Variablennamen nicht zulassig.

7be‘islM(E_PowéfEnable f v_ po.,&_L“:!-:XSSSE ;
gls1MC Fowerznanie i Enable Status
- | Error
| - Axis
> L

Wechselt bei laufender SPS die Variable, die am ,,Enable” Eingang des Bausteins steht von
,FALSE” auf ,TRUE“, wird die Achse, die sich am ,Axis” Eingang befindet eingeschaltet. Der
entsprechende Servoverstarker zeigt dann ,d“ gefolgt von der Adresse auf dem Display an
z.B.,d01”“.

10.3 weitere Bausteine fiir grundlegende Kommandos
Einige weitere wichtige Bausteine fiir grundlegende Kommandos sind u.A:

Referenzieren einer Achse: MC_Home_ LD FX5SSC

Jog Betrieb einer Achse: MCv_Jog_LD_FX5SSC

Relatives Positionieren: MC_MoveRelative_LD FX5SSC
Absolutes Positionieren: MC_MoveAbsolute LD FX5SSC
Achsfehler Zuriicksetzen: MC_Reset_LD_FX5SSC

Die kompletten Bausteine kdnnen der Bibliothek entnommen werden, alle Bausteine der
Bibliothek werden ausfiihrlich in der entsprechenden Hilfe erklart.
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10. Projekt in die Steuerung laden

Ist sichergestellt, dass das Programm kein ungewolltes Anfahren von Achsen auslost, kann
das Projekt in die Steuerung geladen werden. Dazu zuerst in GX Works 3 einen ,Rebuild
All“ ausflihren um das Projekt zu kompilieren.

ﬁ MELSOFT GX Works3 C\_GXWorks3_Projelte\Q5G_FX555CNET.gx3 - [Module Configuratior

| ! Project Edit Find/Replace | Convert  View Online Debug Diagnostics Toal

DBB@'“ = Convert(B) F4 Ed—‘ﬁ.’
e | | E| = | i 5 B Online Program Change Shift+F4 | | " %l
Navigation ki Al Shift-Alt-Fd ProgPou [H

Check Syntax =

1 Project Program File Setting...

ET Module Configuration Worksheet Execution Order Setting...
= = Program Setting...
il Tniti Ll

Etwaige Fehler die beim Kompilieren entdeckt wurden, werden im Fenster
,Output” ausgegeben. Die Warnungen dirfen ignoriert werden und kdnnen mit klicken auf
»Warnings“ ausgeblendet werden.

Convert All | g3 Error:l | . Warmning:38 | g Information

No. Result  Data Name Category Content
39 Eror ProgPou Program Conversion Please connect to element.

Durch Doppelklick auf den angezeigten Fehler springt GXWorks3 automatisch in die
betroffene Zeile. Programmteile die auf Grund von Fehlern nicht kompiliert werden konnten,
werden im Projektbaum rot markiert. Vor dem Aufspielen des Programms ist es unbedingt
erforderlich, fehlerfrei zu kompilieren.

Dann unter ,Online” >, Write to PLC...“ auswahlen.

ﬁ MELSOFT GX Works3 C\_GXWorks3_Projekte\JSG_FX555CNET.gx3 - [Module Configuration]

! Project Edit Find/Replace Convert View | Online | Debug Diagnostics Tool Window Help

OAA @l (%) .|l 3 B Current Connection Destination... E m Hﬂ £
e i 2| O | o R R | Resrom L. oM.
fEation W Write to PLC...
Verify With PLC... SEEEEEEEES
ity Project Remote Operation(S)...
1 Module Configuration Safety PLC Operation... 3
B ii# Program Badiimdant DI £ Anaratinnf1 .
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Im Fenster welches daraufhin erscheint ,Select all“ driicken und die Auswahl ,,Simple Motion
Module Setting:...“ aktivieren.

-
Online Data Operation ==
Display  Setting  Related Functions
2 )= B~ 8 | =B k]~
o h —
[ Parameter + Program{F) ] [ Select All ] Legend
[ Open/Close All(T) ] [ Deselect All(N) ] % CPUBuilt-inMemory B SD Memory Card m Intelligent Function Module
Module Mame/Data Name * . \h Detail Title Last Change Size (Byte) il
=M QSG_FPXSSSCNET
P System Parameter/CPU Parameter 10.01.2017 15:11:51 | Not Calculated
-8} Module Parameter 11.01.2017 13:3%30  Not Calculated 1
i Simple Motion Module Settng:01:FX5. .. Detail 11.01.2017 13:3%:30 | Not Calculated 1
a Memory Card Parameter 10.01.2017 15:11:13 | Not Calculated
:'ﬂ Remote Password 10.01.2017 15:11:13 | Not Calculated
= Global Label
{4 Global Label Setting 10.01.2017 15:11:14 | Nat Calculated I
Cog ma 10.01.2017 15:11:15 | Nt Calculated
[ o5 Doviea Memone v =2
l Displey Memary Capaciy @]
Memory Capacity
Program Memon Fres
—
| | 0i0Step
Legend Data Memory Free
. = Program: Restoration Info: Parameten Device Comment:
[ ] I ] ] I ]
W o= 5D Memary Card Free
[l Decreased | | QKB
I H ssories Program Restoration Inft Parameren Davicz Comment: I
[ ] I ] ] I ]
i
L= ] (o=
L J

Danach den Button ,,Execute” driicken.

Nachdem das Projekt in die Steuerung geladen ist muss die Steuerung in ,Run” versetzt
werden. Dazu den Schalter auf der Steuerung zuerst in Stellung , Reset” halten bis die LED
,Error” schnell blinkt. Danach den Schalter auf ,Stop” und anschliefRend auf ,,Run“ stellen.
Nun sollte die LED ,,Run” auf der Steuerung griin aufleuchten.
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11. Programm testen

Wegen Crashgefahr wird unbedingt empfohlen, erste Tests an einer frei drehbaren Achse
durchzufiihren und bei vorhandenen Festanschlagen, die den Verfahrbereich begrenzen
den Motor zunachst von der restlichen Mechanik zu trennen.

Zum Testen des Programms kdnnen der Monitor Modus und die ,Watchlist“ verwendet
werden. Voraussetzung ist, dass die Steuerung, das , FX5-_0SSC-S“ und die Servoverstarker
fehlerfrei laufen und die LED ,,P.RUN* auf der Steuerung leuchtet.

Sollte das Fenster ,Watchlist_“ nicht vorhanden sein, kann dieses durch klicken auf
,View” 2, Docking Window” = ,,Watch_“ hinzugefligt werden.

Eﬁ MELSOFT GX Works3 G:\Projekte\Kampagne\PLCOpenProjekt\PLCOpenl.gx3 - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FBD/LD] 7765tep]
i Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help
DEAS|e B Hfoohar 'RRIRR A8 2 0 EIR @ s
walsODaRRB

—— . - 4 A

Color and Font...

Pl AE A HE Y A S R R
Navigation Docking Window » %z Navigation I
Zoom » |5 Connection Destination r
Iy Project Switch Display Language... {F Element Selection
Module Configuration Multiple Comments Display Setting... ) Output
- ’rogram ™ Progress
o g1 Initial mA 3
= ¢l Scon | c trl #h  Find/Replace
= - T MAIN W Find Results(A)
= 3 ProgPou Display Execution Order v Cross Referencel

85 Local Label

Open Label Setting of Selected Element(H)

Cross Reference 2
th °9'°'"B°d'¥ Open Program Body of Selected Element ‘1!,?: fjwi(e L;s(
#41 Event Open Label Setting &
#1 Standby Open Zoom Source Block +AlteR | I3 Inputthe Config
1§11 No Execution Type Switch Between Worksheets Xo R : S
& Unregistered Program 7
K § FB/FUN /3 odule 5ts
o (& Label Watch1(1)
o @ Device Watch 2
£’ Parameter Watch 3
Watch 4
Intelligent Function Module Monitor »

Variablen die angezeigt werden sollen, kénnen entweder ins Fenster ,Watch” in die Spalte

,Name“eingetragen,

oder

durch Rechtsklick auf die Variable

im Programm und

anschliefender Auswahl von ,Register to Watch Window” mit darauf folgender Zuweisung
welche Liste verwendet werden soll, hinzugefiigt werden.

—
LSl mens

Select Network

Online

Debug

Cross Reference
Device List

Register to Watch Window »

Register to Device Batch Replace

Watch 1
Watch 2
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Zum aktivieren des Monitor Modus, den Button ,,Start Monitoring (All Windows)“ betatigen.

i MELSOFT GX Works3 G:\Projekte\Kampagne\PLCOpenProjekt\PLCOpen1.gx3 - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FBD/LD] 7765tep]
§Pr?jed£ditﬁrWReplxeComutVnew0nﬁneDebugDiagnosﬁcs Help

DRAS e M Te s QR SaARRME BT A8 55
2R O0HRIBRBREIS 2|6 D k- Start Monitoring (All Windows)
AR YE YR RSSO B0 E O iR YT

Dass die Uberwachung aktiv ist und die angezeigten Werte in der ,Watchlist“ aktuell sind,
wird durch ,[Watching]“ im jeweiligen Fenster angezeigt.

| Mame

Die Zustande der Variablen kénnen nun durch Doppelklick in die Spalte ,,Current Value” der
entsprechenden Zeile durch Eingabe und bestatigen mit Enter erzwungen werden.

Watch 2[Watching]

Mame Current Yalue Dizplay Format Data Type
,E ProgPoud @1 MC_Jog.. 0000000 == FLOAT (Single Precision)
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12. Troubleshooting

Melden SPS, FX5-_0SSC-S oder einer der Servoverstarker einen Fehler, wird dies durch/auf
deren ,Error-LED” bzw. Display angezeigt.

12.1 Fehler auf dem Servoverstarker

Detektiert der Servoverstarker einen Fehler, so wird die Fehlernummer auf dem Display des
Verstarkers angezeigt. Aullerdem leuchtet die Error LED auf dem Simple Motion Modul und
die LED der entsprechenden Achse blinkt.

Anzeige des Achszustandes:
,Simple Motion Mudule Setting function” unter “Simple Motion Monitor” = “Axis Monitor”

Navigation

nfiguration
ark Detection
? Parameter

Parameter

ntrol Parameter
m Data

nple Motion Monitor
odule Monitor
Axis Monitor

Fehlerbeschreibung 6ffnet sich durch klicken auf die in “Servo alarm” bei der
entsprechenden Achse angezeigte Fehlernummer.

Axis Monitor Monitor Type: | xis{Output Axis) v| Fontse (s | ¢
AXE 1 [ AXE 72 [ AXE 73

Md.20:Feed current value | 27304.1 pm -669.3 ym 0.0 pm

Md.21:Machine feed valie | 27304.1 pm -669.3 pm 0.0 pm

Md.23:Axis error No. - 1c80 -

Md.24:Ax5 waming No. - oceo -

Md.26:Axis operation status | Waiting Error Watting

Md.28:Axs feed speed 0.00 mmfmin 0.00 mm/min 0.00 mm/min

Md 44:Positioning data No. |
being executed
Md.47:Posttioning data being
executed : Operation Positioning Complete ~ Positioning Complete  Positioning Complete
pattem
Md.47:Positioning data being | _
executed : Control method
Md.47:Postioning data being

executed : Acceleration time | 0:1000 0:1000 0:1000
No.

Md.47:Posttioning data being

executed : Deceleration time | 0:1000 0:1000 0:1000
No.

Md.47:Positioning data being

executed : Axis to be -
interpolated
Md.47:Posttioning data being | _
executed : M-code
Md.102:Devation counter |1 pulse 6 pulse 0 puke

Md.103:Motor rotation speed | 0.00 r/min 1.03 i/min 0.00 r/min
Md.104:Motor current value |0.6 % 0.0 % 0.0%
Md.108:5ervo status 1 :

G OFF OoN OFF
Md.108:Servo status 1 :

Servo warning OFF OFF OFF
Md.114:5ervo alarm - 51.2

Md.500:Servo status 7 :
Driver operation alarm
Md.502:Driver operation
alarm No.

OFF OFF OFF
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Nachdem mittels der Beschreibung in der Hilfe die Ursache des Fehler behoben wurde, kann
der Fehlerzustand unter Verwendung von ,MC_Reset_LD_ FX5SSC“ behoben werden. Bei
manchen Fehlern bedarf es allerdings den Servoverstarker Aus- und wieder Einzuschalten.

12.2 Fehler auf dem FX5-_0SSC-S

Ein Fehler auf dem Simple Motion Modul stellt sich dhnlich dar, wie ein Fehler auf dem
Verstarker, allerdings mit dem Unterschied, dass der Servoverstarker keinen Fehler am
Display anzeigt. Auch hier liefert ,,Simple Motion Monitor” = , Axis Monitor” in der ,Simple
Motion Module Setting Function” Aufschluss Gber die Ursache. Allerdings ist in diesem Fall
»AXxis Error No.” Ausschlaggebend. Durch einen Klick auf die entsprechende Fehlernummer,
offnet sich ein Fenster mit der Fehlerbeschreibung.

Axis Monitor Moritor Type: [Ams(DutputAx\s) v] Font Size: [gpt v] B
Axis #1 Axis #2 Axis #3

Md.20:Feed current value -2.6 um 1.2 pym 0.0 pm

Md.21:Machine feed value -2.6 um 1.2 pm 0.0 pm

Md.23:Axis error No. |M - -

Md.24:Axis warning No. 0981 - -

Md.26:Axis operation status | Error Waiting ‘Waiting

Md.28:Axis feed speed 0.00 mm/min 0.00 mm/min 0.00 mm/min

Md.44:Positioning data No.
being executed
Md.47:Positioning data being
executed : Operation
pattern

Md.47:Positioning data being | _
executed : Control method
Md.47:Positioning data being
executed : Accelerstion time | 0:100
No.

Md.47:Positioning data being
executed ; Deceleration time | 0:100
No.

Positioning Complete  Positioning Complete  Positioning Complete

0:1000 0:1000

0:1000 0:1000
Md.47:Positioning data being

executed : Axis to be =

interpolated

Md.47:Positioning data being | _
executed : M-code

Md.102:Deviation counter -3 pulse
Md.103:Motor rotation speed|1.03 rfmin
Md.104:Motor current value |0.4 %
Md.108:Servo status 1 :
Servo alarm
Md.108:Servo status 1 :
Servo warning
Md.114:Servo alarm
Md.500:Servo status 7 :
Driver operation alarm

Md.502:Driver operation
alarm No.

OFF

OFF

OFF

-1 pulse
-1.03 r/min
0.5%

OFF

oFF

OFF

0 pulse
0.00 r/min
0.0 %

OFF

OFF

OFF

Auch diese Fehler lassen sich nach Behebne der Ursache durch Ausfiihren von
»MC_Reset_ LD FX5SSC* quittieren.
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12.3 Fehler auf der SPS

N

Changes for the Betier

Sollte die Error LED der SPS aufleuchten, liegt ein Fehler auf der SPS vor. In diesem Fall kann
die entsprechende Fehlerbeschreibung Uber ,Diagnostics“ = ,Module Diagnostic (CPU

Diagnostics)...“ aufgerufen werden.

a MELSOFT GX Works3 Gi\Projekte)Kampagne\PLCOpenProjekt\PLCOpen1 gx3 - [Program@ody : ProgPou [PRG] (FBD/LD) 8135tep)

i - g e
kais!nalﬁmlﬁﬁﬁwﬁbl%l

AR S RSSO E R

ww mmougmmu[_'lod Window Help

Systemn Mondor.

Module Diagnostics (CPU Diagnostics)

CC-Link IE Control Diagnostics (Optical Cable)...
CC-Link IE Control Diagnostics (Twisted Pair Cable)..
CC-Link IE Field Diagnostics...

CC-Link IEF Basic Diagnostics...

MELSECNET Diagnostics.,,

CC-Link Diagnostics.

Sollte der Fehler zyklisch ausgefiihrt werden, ist es unter Umstanden notwendig die SPS lber
den Schalter in ,,STOP“ zu versetzen bevor das Fenster getéffnet werden kann.

Module Diagnostics(CPU)

Model Name Product No F/W Version
- FXSU-IMT/ESS | 1110x4t [1.004
Booter F/W Version H/W Version
A [a
Error Information | Module Inf son List |
No. Occurrence Date Sttus ST Overview

1980.02.12 22:41:09.917 A 3400 Operation error

Deail [
Legand ) Msjor A vosemm N wior
Detsied Information B
Cause -A value of 0 was input as a divisor in an applied instruction.
‘Corrective Action -Review the data specified as the divisor in the applied instruction.

Im Fenster ,,Module Diagnostics (CPU)“

wird der aktuelle Fehler angezeigt. Details, namlich

Urachse (Cause) und Gegenmalinahme (Corrective Action) kdonnen durch den button

Ill

,Detai

ein- bzw. ausgeblendet werden. Nach aufspielen des vom Fehler bereinigten

Programs, anschliefendem ,Reset” und erneutem versetzen in ,RUN“ soll die Error LED

nicht mehr aktiv sein.
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13. Anhang

13.1 Testbetrieb deaktivieren

Wurde die Achse zuvor mit dem MR Configurator2 in den Testbetrieb versetzt muss dieser
fiir den Betrieb mit dem SSCNET Modul wieder deaktiviert werden.

Sollte auf dem Display des Antriebsverstarkers ein Punkt unten rechts aufleuchten, ist die
Achse im Testbetrieb.

[E Axis]l vl 0-: Read Set To Default grg\ferify fD Parameter Copy
F? Open [F™Save As

Em sEthing _ Operation mode elected Items Write ] [ Axis Writing
nf.lguratlun Mo, Abbr, Mame Unit Setting range Axis1
, Mark Detection PCO1 ERZ Error excessive alarm level rev 0-1000 0
? Parameter . PCO2 MER. Electromagnetic brake sequence output ms 0-1000 0
PCO3 *EMRS Encoder output pulse selection 0000-0141 aooo
: PCO4 **COP1  |Function selection C-1 0000-1240 0000
Alarm setting |pogs™ =%0P2  Function selection C-2 0000-1101 0000
PCO& *COP3 Function selection C-3 0000-3021 0000
Drive recorder |PCO7 5P Zero speed rfmin 0-10000 50
. . .. Component parts |PCO8 0sL Overspeed alarm detection level rfmin 0-20000 1]
Simwylfe wi e Posi  |pcos [MoD1  [Analog monitor 1 output 0000-141F 0000
mplifier Operation osition cantro PC10 MOD2 Anal =
. : - Torque contral alog monitor 2 output 0000-141F ooo1
5. Serve adjustments PC11 MOo1 Analog monitor 1 offset my -999-999 a
i PCi2 MOz Analog monitor 2 offset my -599-995 1]
Basic ) PC13  |MOSOL | Analog monitor - F/B pos. output standard data -L | pulse -9999-9999 0
Extension PC14 MOSDH Analog monitor - F/B pos. output standard data -H | 10000pulse -9999-9999 0
Filter 1 PC15 SNO For manufacturer setting 0-2 o
P Filter 2 PC16 *COP3A  |For manufacturer setting 0000-0000 Qoo
= Filter 2 PC17 **COP4  |Function selection C-4 0000-0012 ooo
Vibration cont |[PC18 *COPS Function selection C-5 0000-1110 0000
‘.. One-touch tur |PE12 *COP6 For manufacturer setting 0000-1110 0000
- Setting Procedure of . PC20 *COP7 Function selection C-7 0000-1102 0ooo
Simple Motion Module -~ Gain changing o0 +gps Alarm histary dlear 00000001 0000
step 1 : Simple Motion Module -2 List .dlsplay PC22 CsP1 For manufacturer setting 0-32767 1]
0L:FX5-4055C-5 Basic PC23 **COP7A  |Function selection C-7A 0000-0011 0000
- Gain/filter PC24  |RSBR Forced stop deceleration time constant ms 0-20000 100
step 2:: Set the system configuration i PC25  |RSES For manufacturer setting 0-1000 0
! System Setting PC26 **COP8  |Function selection C-8 0000-1242 0000

Um den Testbetrieb zu deaktivieren muss Parameter PCO5 auf ,0000“ gesetzt werden. Im
Navigation Fenster auf ,Servo Parameter” > , Extension” > ,PC05“
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13.2 Tuning Moéglichkeiten

13.2.1 ,One touch tuning“

Es ist moglich den Verstarker zu tunen um bessere Ergebnisse zu erlangen. Dazu kann die
One-touch Tuning Funktion genutz werden, welche unter ,Adjustment” = ,One-touch
Tuning” erreicht wird. Im Gegensatz zum , Auto tuning”, welches spater beschrieben wir, ist
das One touch tuning eine abgeschlossene Prozedur, ermittelte Parameter werden im
Anschluss ,eingefrohren”.

E‘ Axis1 lv] WMReturn to value before adjustment Return to initial value

Setting
(%) User command method
Start to operate before pressing "Start” button,
Servo motor cannot start in stop status.

Set the permissible travel distance and execute the one-touch tuning in auto operation.

Permissble travel distance & pulse (1-2147483647)
(Encoder pulse unit)
Servo motor rotation amount = 4.0 | rev

Please do not start when servo motor is rotating.
Test operation cannot be executed when adjustment starts in amplifier command method.

& Motor rotates when press the “Start” button.,

Response mode
(O High mode  (Execute the response mode for machines with high rigidity)

(%) Basic mode (Execute the response mode for standard machines)

(O Lowmode (Execute the response mode for machines with low rigidity )

Error code

Status ooz
Agustaontoonult

Settling time 0| ms

et o/ e
To further improve performance

Fine-adjust the model loop gain
Detailed Setting

Set the detailed parameter relating to One-touch tuning

Mit einem Klick auf ,Start” wird das Tuning aktiviert. Der bei der Anwendung gewdhnliche
Verfahr Zyklus muss anschlieBend so lange ausgefiihrt werden, bis der Fortschrittsbalken
100% erreicht und das Tuning beendet ist. Das Tuning kann einige Minuten in Anspruch
nehmen. Erhohte Gerauschentwicklung durch Schwingungen ist hierbei normal. Mit einem
Klick auf ,,Update Project” bzw. auf das erschienene Fenster werden die Tuningparameter
Ubertragen.

Tritt wahrend des Tuning Vorgangs ein Fehler auf, ist dieser im ,,Error Code” Fenster zu sehen
(C002 bedeutet hier, der ,Servo On“ Befehl wird bendtigt, bevor das Tuning ausgefiihrt
werden kann). Die entsprechende Fehlerbeschreibung ist unter ,,Error Code List“ aufgefiihrt.
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13.2.2 Weitere Tuning Methoden

Weitere Moglichkeiten befinden sich unter ,, Adjustment” = ,Tuning” .
Die wichtigsten Modi sind:

o Auto tuning mode 1 (Massentragheitsverhaltnis wird automatisch ermittelt,
Parameter werden wahrend der Laufzeit stidndig Uberprift und ggf. angepasst)

o Auto tuning mode 2 (Massentragheitsverhadltnis wird manuell eingetragen,
Parameter werden wahrend der Laufzeit standig Uberprift und ggf. angepasst)

o Manual mode (Alle Tuning Parameter werden von Hand eingetragen und andern sich
wahrend der Laufzeit nicht)

Um die Tuningoptionen zu (ibernehmen kann mit , Continuous Write“ permanent jede
Anderung sofort auf den Verstirker gespielt werden oder mit ,Write“ einmalig die
Veranderungen lGbernommen werden. Die ,Continuous Write” Einstellung ist hierbei zu
empfehlen, da somit etwaige Verbesserungen/ Verschlechterungen des Verhaltens direkt
bewertet werden kdnnen.

Mit ,,STEP3 Response level setting” kann die ,Harte” des Motors eingestellt werden.

1 ist sehr weich (Welle lasst sich von Hand bewegen, bevor eine Gegenreaktion kommt)
40 ist extrem hart (Gegenreaktion kommt sofort)

Hier moglichst in 1er Schritten verfahren und das Testergebnis beobachten.

Tuning X

W) Auist || ellRead Goverif: T continuous Wiite B3, 'arameter Monitor Y Fiter f-Vib. Supp. Chl. /i Codl. Filter

STEP1 Gain adjustment mode selechor{PAS ATU)

() Auto tuning mode 1 Auto. est. of Id. inertia mement ratio -> STEP3 Response level setting
(O Auto tuning mode 2 STEP2 Load inertia moment ratio setting -> STEP3 Response level setting
() 2-gain adj. mode 1 (Interpolation) Auto. est. of ld. inertia moment ratio -> STEP3 Response level setting/Model control gain setting
() 2-gain adj. mode 2 STEP2 Load inertia moment ratio setting -> STEP3 Response level setting/Model control gain setting
(O Manual mode STEP2 Load inertia moment ratio setting -> STEP3 Gain parameter setting

<

STEP2 Load inertia moment ratio setting

Load iner tia moment ratio  (PB06 GD2) times (0.00-300.00)
STEP3 Response level setting STEP3 Gain parameter setting
Model control gain (PBO7 PG1) rad/s (1.0-2000.0)
L Position control gsin~ (PBOB PG2) rad]s (1.0-2000.0)
1 “0 Speed control gain (PBOS VGZ) rad/s (20-65535)
E @ Speed integral comp. (P10 VIC) ms (0.1-1000.0)

CIDUTL IS GE 16 | (1-40) Overshoot amount

(PADS RSP)
| |Filter auto. setting Filter OFF Overshoot amt. comp.  (PE12 OVA) 0 | % (0-100)
Adjustment result
Adjustment result will be updated after executing positioning mode (Test mode). You can check detailed waveform with graph function (Monitar).
Item Unit Axis1
Adjustment result
Settling time ms 0
Overshoot amt. (Enc. pulse unit) pulse 0
Machine characteristics
Load inertia moment ratio times 8.00

Dokumentenversion V1.0
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