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1. Objetivo

O objetivo desse documento € explicar como configurar a comunicagéo via CC-Link IE
Field Basic entre o PLC FX5 e um servo modelo MR-JE-C através do uso de um Function
Block e um programa de exemplo, desenvolvido pela MEB.

Para baixar os programas de exemplo, por favor, entre em contato com a MEB:
cat@mitsubishielectric.com.br ou (11) 4689-3000, opc¢ao 2.

2. Software

® GX Works 3
® MR-Configurator 2

3. Documentacédo para Referéncia

Manual Usuéario JE-C
Manual CC-Link |IE Filed Basic JE-C
Manual Profile Mode JE-C

4. Hardware

® CPU-FX5U
® Servo MR-JE-C

5. Configuragédo do Servo

Os servos Mitsubishi da série MR-JE-C possuem em sua porta Ethernet nativa o
protocolo CC-Link IE Field Basic, podendo ser conectado facilmente a uma rede Ethernet
via hub ou diretamente a outro dispositivo (ponto a ponto), usando um cabo CAT 5 ou
superior comum.

Para configurar o servo, abra o arquivo CCLink IEF Basic MR-JE Eixo_n.mrc2.

O “n” do Eixo_n corresponde ao nimero do eixo que o usuario esta editando. Nesse
programa, temos até 4 eixos criados como exemplo. Se houver necessidade, o usuario
poderd manualmente adicionar mais eixos.

Com o computador conectado ao amplificador e o arquivo aberto, clique na aba
‘Parameter” na janela de navegagdo e clique em “axis writing” para escrever os
parametros. Repita esse procedimento em todos o0s eixos.
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i Project Wiew File Parameter Setting(Z) Parameter Safety Positoning-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adjustment Tooks  Window Help
NBRALSe R s]ee] 2 S A an i [ | W o
— BX " raametersetting x|

= [ CCLink IEF Basic MR-JE || : [m] pio1 Iv] read [@)Set ToDefault B verify [ oa
. System Setting

= B, AvisT:MR-JE-C Stand |  E¥Open [Fjsave s
Parameter Network 1

=
13 Poimt Tale Newor2 | |

- Common 1P address(*IPAD1, *IPAD2, *IPAD3, *IPAD4)

opy @ Parameter Block

Communication tme{CERT, EIC, *KAA)

Basic 1P address setting Communication error detection time
Extension
192 163 3 50 | {0-255) 1000 -
Extension 2 : . . ms (0-1000)
Alarm setting Ethernet communication time-out selection
Tough drive Subnet mask(*SMMK L, *SNMK2, *SNMK3, *SMNMK4) 0] s @60
Drive recorder Subnet mask setting o
Component parts Keephlive time
255 255 255 0| (0-255)
Position control ' . '

3600 | s (1-7200)
Speed control

Torque control
Speed setting (Speed/torque ¢
= Servo adjustments

Default gateway(*DGW 1, *DGW2, *DGW3, *DGW4)
Default gateway setting

192 168 3 1| (0-255)
Basic = 2 =
Extension

Filter 1

Certifique-se de que as chaves do servo SW1 e SW2 estdo em “Zero” ou na posi¢cao em

HEXADECIMAL correspondente ao Ultimo octeto do endereco de IP atribuido ao
amplificador.

The following figure shows the identification number setting rotary switch.

3-digit, 7-segment LED — |

O

M

- Identification number setting rotary switch (lower) (SW2)

288

Identification number setting rotary switch (upper) (SW1) —

As posi¢cbes das chaves anulam as configuracbes de IP feitas via parametros em
“Network 1”.

AO TERMINAR A PARAMETRIZAGAO POR FAVOR, DESLIGUE E LIGUE O DRIVE NOVAMENTE.
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6. Configuracdo do CLP FX5U

O CLP FX5U possui uma porta Ethernet nativa, que serve para programar a CPU e para
estabelecer conexdo com redes e equipamentos externos. E por meio dela que nos
conectaremos a rede CC-Link IE Field Basic.

Conecte um cabo CAT 5 (ou equivalente) a porta Ethernet da CPU e conecte a outra
ponta do cabo a um HUB, switch ou roteador de sua escolha. Conecte também os
inversores ao mesmo equipamento de gerenciamento de rede.

Use o software GX Works 3 para efetuar as seguintes configuracdes.

Obs.: Carregando o programa de exemplo CCLink IEF Basic iQ-F_MR-
JE_Structured_DT+FB_4 Eixos.gx3 na CPU FX5U, as configuracbes seguintes serdo
automaticamente carregadas.

Primeiramente é necessario registrar o Profile do servo para que o FX5 consiga identificar
0S servos na rede, para baixar o arquivo necessario, entre em contato com a Mitsubishi
Electric Brasil.

Com o arquivo do Profile baixado, abra 0 GXWorks3 sem nenhum projeto criado va em
“Tool” > “Profile Management” > “Register”, e indique o local do arquivo.

Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Window Help
DBRAS e - 5|16 B (B we ol | B B g | = emory Card viglaa s limla
ATl e e e A A

Check Parameter...

EEv | e | Options... Confirm Memory Size (Offling)...
Logging Configuration Tool...

Realtime Monitor Function...

Module Tool List...

Drrive Tool List...

Predefined Protocol Suppert Function...

Circuit Trace...

Profile Management

\EgISLEr Jarmple LiDrary...

Shortcut Key...
Options...

Connection Destination

DE Mavigation

Uma vez indicado o Profile sera instalado e estara pronto para usar.
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Depois do projeto criado e Profile instalado, abra um novo projeto e va até o menu de
configuracao “Ethernet Port”, conforme a figura a seguir:

{fy Project
i1 Module Configuration
™ Program
¥ FB/FUN
B (& Label

al Label
CClinkIEFBasic
obal
IHMLabels
& Structured Data Types
ﬁ Device
B Er, Parameter
!':' System Parameter
B Ex ICPU
PU Parameter
B E-: Module Parameter
| LlEthenetPot |
$' 485 Serial Port
$' High Speed I/
!:' Input Response Time
#* Analog Input
#' Analog Output
#' Expansion Board
' Memaory Card Parameter
& Module Information
f:rl Remote Password

Na janela de configuracéo, habilite a fungdo CC-Link IEF Basic no menu “To use or not
to use CC-link IEF Basic Setting” selecionando a opg¢ao “enable”, conforme a figura a
sequir;
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Setting ltem List Setting [tem
@ Item Setting
| | = Own Node Settings
-2 IP Address
o IP Address 192.168. 3.250
Basic Settings Subnet Mask
- Own Node Settings ‘- Default Gateway o
- @ CC-Link IEF Basic Settings || | ©.. Communication Data Code Binary

: ] IE:demaISDevice Configuration ] CC-Link |EF Basic Seifing
L
{8 Appication Settngs || |7 To Use or Not to Use CC-Link |EF Basic Seting ~ Enable

© Rz Crdere e S <Detailed Sefting>
----- Refresh Setings <Detailed Sefting>

= External Device Configuration

. B Rr e <Detailed Setting>

Explanation

Set to determine how many bits of the IP address are used as the network address, which is used to identify o
the netwark.
Masked bit has been specified from top between the top bit and bit 2.
For example, set "255.255.255.0" to assign the upper 24 bits of IP address to the subnet mask.
[Setting range]
Emy

- Empty
-0.0.0.1 to 255.255.255.255 {in decimal)

tem List | Find Check ] l Restare the Default Settings l
em Result

Apoés isso, cligue no item seguinte, “Network Configuration Settings”, para configurar as
estagOes conectadas a CPU.

I CC-Link IEF Basic Configuration
CC-Link IEF Basic Configuration Edit View Close with Discarding the Setting Close with Reflecting the Setting

‘ Detect Mow | ‘ Link Scan Setting |

Connected Count 4

|E| No. Model Name STA#‘ Station Type I Pm:::RY SEﬁngsmrt | = IPm"’?::rtSTtg:i } Group No. RSVD STA ‘ IP Address ‘ Subnet Mask ‘ MAC Address | Comment
EI il Host Station 0 Master Station 192.168.3.250

1 MRIEC 1  Slave Station 34 (1 Occupied Station) 0000 003F 32 0000 OO1F 1 Mo Setting 192.168.3.50  255.255.255.0

2 MRJEC 2 Slave Station 54 (1 Occupied Station) 0040 007F 32 0020 O003F 1 Mo Setting 192.168.3.51  255.255.255.0

3 MR-JE-C 3 Slave Station 54 (1 Occupied Station) 0080 0OBF 32 0040 O0O05F 1 No Setting 192.168.3.52  255.255.255.0

4  MR-JE-C 4  Slave Station 54 (1 Occupied Station) 00CO  0OFF 0060 O007F 1 No Setting 192.168.3.33 255.255.253.0

Clique no botao “Detect Now” para encontrar as estacdes que estao conectadas a rede. Depois
de detectado clique em “Close with Reflecting Setting” para salvar a configuracéo.

Na tela anterior clique em “Refresh Setting” para configurar os registradores do CLP que vdo
comandar o CLP.
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Em “Device Name”, temos RX, RY, RWr, RWw, que sdo os registradores que irdo comandar o
servo e receber informacdes dele, ja descritos nesse tutorial.

Setting ltem

Link Side CPU Side
Device Name | Points | Start End Target Device Mame | Points | Start End
R 256 000DD OOOFF “ Specify Devii| |/ o 16 00000D| DODOF
RY 256 00000 OOOFF “ Specify Devil~ | W W 16 0D010| DOOMF
Rifr 128 00000 ODO7F “ Specify Devii| |/ o 128 00020, DOOSE
R 128 00000 OODO7F “ Specify Devil~ | W W 128 000&G| OO011F

Lembre-se de clicar em “Apply” apos concluir essas configuragdes.

Dessa forma, teremos a seguinte configuragdo pronta em nosso programa de exemplo;

Bits de Leitura (RX)
Servo 1 Servo 2 Servo 3 Servo 4
De Até De Até De Até De Até
WO0.0 W3.F W4.0 W7.F W8.0 WB.F WC.0 WF.F

Bits de Escrita (RY)
Servo 1 Servo 2 Servo 3 Servo 4
De Até De Até De Até De Até
W10.0 |WI13.F |wi14.0 |W17.F |W18.0 |Wi1B.F |WI1C.0 |WI1F.F

Palavras de Leitura (RWr)
Servo 1 Servo 2 Servo 3 Servo 4
De Até De Até De Até De Até
W20 W3F W40 W5F W60 W7F W80 WOF

Palavras de Escrita (RWw)
Servo 1 Servo 2 Servo 3 Servo 4
De Até De Até De Até De Até
WAO WBF WCO0 WDF WEOQ WFF W100 W11F
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As mesmas configuragdes descritas na tabela acima devem ser feitas nos Labels “Eixo_n",
em cada tabela de Label de cada eixo. Na figura abaixo, podemos ver que, para o Label
Eixo_1, as variaveis RX Bits comecam a partir do WO0.0, conforme a tabela acima nos mostrou.

B Servo_1 [PRG) [LD] 22185tep (i Servo_1 [PRG] [Local Label Setti...  [Linf T TR I IR e Il ) MR_JE_C [FB] [LD] (380)Step 1" Module Parameter Ethernet Port
<Fitter | Easy Display (% Display Setting Check
Labe! Name Data Type Class Assign (Device/Labsl) nitial Valus Constart Comment{Display Target) ~
11 |Veloo PV_1 Doubls Word [Signed] VAR GLOBAL > \elocidade em moda de velocidads
12 [Posic_PP_1 Double Word [Signed) VAR_GLOBAL = Posigio em mode de posicionamento
13 Torque PT1 Word [Saned) ~[VAR_GLOBAL = Percentual de torgue em modo torqus
14 |mPosAtual_1 Double Word [Signed] VAR_GLOBAL - MONITORA POSICAD ATUAL
15 mVelAtual_1 Double Word [Signed] VAR_GLOBAL hd MONITORA VELOCIDADE ATUAL
16 mFalha_1 Bit . |VAR GLOBAL - DRIVE EM FALHA
17 mEmorNO_1 Word [Signed] VAR_GLOBAL h MONITORA NUMERO DO ERRO
18 mCommOK_1 Bit .. |VAR GLOBAL - Comunicacio Fthemet OK
19 |Exo_1 DUT_JEC VAR_GLOBAL ~ |Detailed Setting
20 mPosCmpl 1 Bt VAR GLOBAL = Posicionamento completo
21 |ServoOFF_1 Bit .. |VAR_GLOBAL - Comanda de servo OFF
22 [Beell Dauble Word [Signed) VAR_GLOBAL = Tempa de aceleragia
23 | Decel 1 Double Word [Signed] VAR GLOBAL = Tempo de desaceleragio
24 [ Il
v
< >
s T Er Sl e
i~ Exo_1( DUT_JEC )
Label Name: Data Type Device -~
Reserved 1 Bt Wo.0
Reserved 2 Bit wo.1
Reserved_3 Bit W02
Reserved 4 Bit W03
Reserved 5 Bit Wo.4
Reserved 6 Bt W05
Reserved_7 Bit W06
Reserved 8 Bit W07
Reserved 9 Bit wo.8
Reserved_10 Bit W09
Reserved 11 Bit WOA
Reserved_12 Bit W0.B
Resarved 13 Rit wic S 9
[ Auto Filing [] Use Bit Specification

Essa tabela irh mudar de acordo com a necessidade de o usuario incrementar eixos. Se for
necessario reduzir o nimero de eixos, use 0s exemplos prontos para menos eixos.
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7. Utilizando o programa de exemplo
(CCLink IEF Basic iQ-F_MR-JE_Structured_DT+FB_4 Eix0s.gx3)

O programa de exemplo jA vem com rotinas criadas para 4 eixos de servos. As rotinas sédo
basicamente iguais, mudando apenas o nimero do eixo _1, 2, 3e _4.

=T &y = = o
et R ‘ YA T E RS SRR = 2

H —_ —)g XK
P FS SF5 P SF6 F7 P8 | F3 k9 cF8 crio

Navigation
S | B | 8 | A Write - 1 2 3 4 5 5 7 3 g 10 1 | 12| 13 [ 18| 5] 1| w7 18
A o MR_JE_C_1 {MR_JE C)
2 [ Exe_1 JouT:DUT puT -puTHEixe-
5 [ 10000 J{vwr Torqueli. CommOK B
4 [ 10000 Jjwi:Torqueli. CurrentP. :pj{mFo.]
. Servgiph1 B:ServoOn  ActualSp.. Df[mve.]
ServoOFF_1
. I:I | ServalFf. B:ServoOF . ErrorlNo wjferr ]
0 Event Sten_1 nFalha_i
) Ever B A B: Stopiads Fault 8 e
fifl Standby
e A B:ResetFault Enabled.. Bl
: — B:Halt_Axis  HomeOK B
Home_1 nPosGmpl_t
o 1= B:HomePo..  PosCompl B e
" [veloc PP b:Posit_Sp.
2 [Posic_PP_] D.CommPo.
fi& Structured Data Types
: MovefABS_1 .
il Device 13 — B: ABS_Pos..
= Parameter
o —— MavelNC_1 B INC_Posi..

Parameter

dule Parameter 15 DRV Speed
16 B: SpeedMo...
7 [Terque_PJwr TorqueC..

B: TorqueM

10




‘ MITSUBISHI
AV N ELECTRIC

Changes for the Better

Direto ao Ponto

O usuario devera criar a légica de sua maquina adicionando uma ou mais novas rotinas,
com o0s nomes desejados e manter no programa as rotinas criadas pela MEB para cada
servo. Dessa forma, o usuario podera usar em seu programa as variaveis de entrada e saida
dos Function Blocks de cada eixo em sua légica para executar o controle dos servos.

As variaveis disponiveis para uso do usuario sdo as seguintes:

Label Descricdo Formato

ServoON_n Sinal de servo ON Bit

Stop n Sinal de STOP Bit

MoveABS n Movimenta em ABS Bit

MovelNC n Movimenta em INC Bit

Pausa n Pausa movimento Bit

Reset n Reset de Erros Bit

Home n Home do eixo Bit

MoveSpd n Move em Speed Mode Bit

MoveTorg _n Move em torgue mode Bit

Veloc PP n Velocidade em modo de posicionamento Double Word [Signed]
Veloc PV n Velocidade em modo de velocidade Double Word [Signed]
Posic PP _n Posicdo em modo de posicionamento Double Word [Signed]
Torque PT n Percentual de torque em modo torque Word [Signed]
mPosAtual n MONITORA POSICAO ATUAL Double Word [Signed]
mVelAtual_n MONITORA VELOCIDADE ATUAL Double Word [Signed]
mFalha n DRIVE EM FALHA Bit

mErrorNO_n MONITORA NUMERO DO ERRO Word [Signed]
mCommOK n Comunicacdo Ethernet OK Bit

mPosCmpl_n Posicionamento completo Bit

ServoOFF _n Comando de servo OFF Bit

Acel n Tempo de aceleracéo Double Word [Signed]
Decel_n Tempo de desaceleracéo Double Word [Signed]

OBS.: Substitua “_n” pelo numero do eixo “ 17, “ 2", etc.

Para executar servo ON

- Mantenha ligado o bit ServoON_n.

Para executar um HPR (Home Position Return)

- Ligue o bit Home_n

Obs.: O servo esta configurado para o método de HPR “data set”. Quando o bit Home_n for

ligado, o servo interpretara que a posicado atual sera o ZERO.

Para executar um movimento incremental

- Mova o valor desejado de posicéo para a variavel Posic_PP_n (Double Word);

- Mova o valor desejado de velocidade em r/min para a variavel Veloc_PP_n (Double INT)

- Ligue o bit MovelNC_n

11
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Para executar um movimento absoluto

- Mova o valor desejado de posi¢éo para a variavel Posic_PP_n (Double Word);

- Mova o valor desejado de velocidade em r/min para a variavel Veloc_PP_n (Double INT)
- Ligue o bit MoveABS n

Para rodar em modo velocidade

- Mova o valor desejado de velocidade em r/min para a variavel Veloc_PV_n (Double INT)
(note que ndo é a mesma dos movimentos de posicionamento)

- Ligue o bit MoveSPD_n

Para rodar em modo torque

- Mova o valor desejado de torque em percentual para a variavel Torque_PT_n (INT)
(note que ndo é a mesma dos movimentos de posicionamento)

- Ligue o bit MoveTorg _n

Para alterar rampas de aceleragao e desaceleracéo

- Utilize as variaveis Acel_1 e Decel_1 (Double INT) em “ms”.

As variaveis que comegam com “m” minusculo sao apenas para monitoramento

mPosAtual n MONITORA POSICAO ATUAL Double Word [Signed]
mVelAtual n MONITORA VELOCIDADE ATUAL Double Word [Signed]
mFalha _n DRIVE EM FALHA Bit

mErrorNO _n MONITORA NUMERO DO ERRO Word [Signed]
mCommOK n Comunicacdo Ethernet OK Bit

mPosCmpl_n Posicionamento completo Bit

12




