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1. OBJETIVO

O objetivo deste documento é fornecer orientagdo basica de como conectar um servo

MR-E ao PLC FX para controle de posicionamento.
2. CONCEITO
O conceito de controle de posicionamento basico utilizando o PLC FX é ilustrado na

figura abaixo. CMX/CDV é o electronic gear ou um multiplicador dos pulsos de entrada para

comando do servo-motor.

FXPLC
Trem de mRRJgﬁ
pulsos (MR-J3-A)
mlE PP
Saida Répida S ) | | CMX (Pr.3)
mo_ CDV (Pr.&)[;
‘>
Sentido/
Diregéo
Saida Comum| |
Yn " NP @ 131072 pls/rev
(MR-E, dado do
fabricante)
Trem de pulsos com
131072 pulsos > 1 volta no motor
Freqiiéncia dos Rotacédo do motor
pulsos (pulsos por > (voltas por
segundo)

segundo)

Figura 1: Conceito de controle de posicionamento basico utilizando o PLC FX.
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3. HARDWARE

1 CLP FX3G ou FX3U com saidas a transistor NPN (Sink);

1 Servo-amp MR-E-A (Qualquer poténcia) + Servo-motor + respectivos cabos de
poténcia e encoder;

1 Cabo de I/O para MR-E (MR-ECN1CBL-3M) ou Conector de I/O MR-ECN1;

4. PREPARACAO

4.1. Itens a preparar

a) Preparar um PC com o GX Developer ou GX Works 2 para programacéo do CLP FX;

b) Preparar o esquema de ligacéo de 1/0 entre o PLC e 0 MR-E, utilizando-se 0 MR-ECN1
ou MR-ECN1CBL-3M , conforme esquematico da Figura 2.
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Figura 2: Esquema de ligacéo de 1/O entre 0 MR-E e 0 FX.
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4.2. Detalhes sobre os sinais de 1/0

a-) Emergéncia tem que estar ligada (sinal normalmente fechado, NF):

¢
F

(Note 3, 41 Emergency stop —lo—— Trme

Servo-on — o0 ~o——— ISON
Reset —0 O——RES

(Note 4) Forward rotation stroke end —Q__O————— LSP
Reverse rotation stroke end ¢—Q___ O——+—————{ LSN
SG

N |w| &)

-
w

b-) Servo ON tem que estar ligado (servo passa a ser energizado e, se nao houver alarme, o

sinal de saida do servo pronto (RD), liga indicando servo pronto):

CN1

(Note 3, 4) Emergency stop ()/T\(‘ EMG| 8
Servo-on ’_°_.\_°— soN| 4
Reset —O0 O———— ] RES| 3
(Note 4) Forward rotation stroke end —Q__O———LSP| 6
Reverse rotation stroke end ¢—Q___O——+———————{LSN| 7
SG| 13

¢-) Ao usar o FX para posicionamento, os fins de curso devem ser conectados ao CLP. Os fins de
curso do servo devem ser anulados (NF):

Ch1
Emergéncia Ao [eme| e
Servoon e—o—o— leon| 4
RES| 3
Fim de curso FWD 6
Fim de curso REV LSN| 7
sG| 13
/ e Exemplo da
%02 —"1—4 Limite fim-de-curso frontal PR :
| L X027 —4—0 Limite fim-de-curso traseiro Ilga(;ao dos fins
\ %% — —1 Comando de parada de curso no CLP
i ¢

A ligacéo dos fins de curso deve ser feita ao CLP, como no exemplo acima, para garantir
gue o CLP interrompa o envio de pulsos ao servo e, consequentemente, o servo pare. Quando 0s
fins de curso sao ligados diretamente ao servo, 0 movimento do servo é interrompido, porém o
envio de trem de pulsos do CLP néao é interrompido e a posic¢éo atual registrada no FX passa a
ser invalida.
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4.3. Parametros do servo

4.3.1.

Esta subsecdo tem por objetivo

Parametros essenciais do MR-E para posicionamento

posicionamento com o FX, usando as instrucgdes internas.

4.3.1.1. Procedimento para alterar parametros no MR-E

A figura abaixo ilustra o layout das teclas do MR-E:

HEHEH

MODE [© © © ©JSET

CN3

MELCO-TEC

listar os parametros essenciais para realizar

A tecla MODE tem por fungdo mudar o menu mostrado no display do MR-E. Abaixo, a

sequéncia de menus:
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Ir . A0 --] ||[[P_DOI P 2| PG
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———— T 1 1 1 |
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Abaixo, a sequéncia para alterar os parametros do MR-E:

- The parameter number is displayed.

®©_ ®
Press UP " DOWN to change the number.
O]

Press SET twice.

-------- The set value of the specified parameter number flickers.

(®)
W
Press UP once.

-------- During flickering, the set value can be changed.
@)

® j
Use 15O pawn -

(O00O0O2: Internal speed control mode)
O]

Press SET to enter.

@/ @

To shift to the next parameter, press the UP DOWN button.

a) Configuracéo dos sinais de trem de pulsos (Pr.21) em 0011 ou 0001:

g Parameter No.21
Pulse train form Forward rotation command | Reverse rotation command :
(Command pulse train)
Forward rotation pulse PP m
train
R : g | 0010
everse rotation pulse NP
train AR3RARS!
& RN R
g
-2 Pulse train + sign 0011
[ —]—
8 NP L H
PEFL F L 3 i
A-ph Ise trai
phase pulse train 0012
B-phase pulse train
N B S B S B 2 N
Forward rotation pulse pp FLFLEALSI
trai
rain 0000
Reverse rotation pulse akakakal
train NP
.0
2 pp FLFLFLAL FIFLFLFL
g Pulse train + sign 0001
2 NP —w ] L
o
PI L F
A-ph Ise trai
phase pulse ram —
B-phase pulse train NP
2 B D T I
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b) Parametros 3 e 4 do MR-E (Electronic Gear):

Fator de multiplicagdo dos pulsos de entrada. Pode ser interpretado também como um

fator que divide a quantidade de pulsos por volta do servo motor. Ex.:

SePr.3=2ePr.4=1, no MR-E Super:

Num. Pulsos Encoder 131072
Num. Pulsos Por Volta = Pr 3 = > = 65536,

Pr.4 1

ou seja, com o electronic gear 2/1, com 65536 pulsos aplicados em PP, o servo da uma

volta.

O valor do eletronic gear precisa ser ajustado (modificado de 1/1 para outro valor),

principalmente nos seguintes casos:

- Se a velocidade maxima necessaria para o motor nao pode ser alcancada e o valor da
freqiiéncia do trem de pulsos ja esta atingindo 100kHz, no caso de coletor aberto ou

200kHz, no caso de uso do FX3U-2HSY-ADP;

- A caixa de reducao tem relagdo que nao é do tipo 2" (pois 0 nimero de pulsos por volta
do encoder sempre do tipo 2™) ou relagéo inexata (por exemplo, 1:8,2). Relacfes desse
tipo fazem com que o namero de pulsos para deslocamento de medidas mecénicas

exatas, resultem em quantidade de pulsos com casas decimais (por exemplo, 32768,5);

- Compatibilizagdo do namero de pulsos com sistemas pré-existentes.



