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1 Haftungsausschluss
Dieses Dokument soll die Inbetriebnahme eines Mitsubishi Electric Servo Verstéarkers, unter einer Rockwell
SPS erleichtern. Die in diesem "quick start guide” erstellten Programme haben keinerlei Sicherheitsfunktionen

und sind nicht fiir die Automatisierung geeignet. Treffen Sie immer Sicherheitsvorkehrungen, bevor Sie mit
einem Motor arbeiten.

1.1 Verwendete Gerate

Im diesem Guide wird die Rockwell SPS CompactLogix 5370L2 in Kombination mit einem MR-J4-TM-EIP
an einem Windows 7 PC in Betrieb genommen.

Zur Programmierung wird ein Ethernet oder USB 2.0 Kabel benétigt.

Fiir die Kommunikation zwischen dem Verstarker und der SPS , wird ein Ethernet Kabel benétigt. AuBerdem,
ein USB 2.0 Mini-B Kabel' mit beidseitigen Ferritkernen zum Auslesen des Verstarkers.

1.2 Verwendete Software und Dateien

Zur Programmierung wird die Rockwell Software RSLogix™ verwendet.

Fiir die Konfiguration des EthernetlP Moduls des Verstarkers, wird die Software IP Config verwendet.
Zur Registrierung des MR-J4-TM Verstérkers, werden EDS Dateien (Electronic Data Sheet) benétigt.

Um die Funktionsbausteine zum Ansteuern des Servos verwenden zu kénnen, missen die AOI’s(Add-On
Instructions) importiert werden.

Hier kann benétigte Software und Anleitungen heruntergeladen werden. 2

1USB Kabel: 160229 MR-J3USBCBL3M
’https://de3a.mitsubishielectric.com/opennetwork
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2 Aufbau einer Ethernet/IP Verbindung
2.1 Installation EDS Files

Bevor der Verstarker verwendet werden kann, missen die EDS Files Installiert werden. Hierzu benétigt werden:
EDS Files® in einem Ordner (Entpackt) und das EDS Hardware Installation Tool, welches im Standart-
paket der Studio 5000 Software enthalten ist. Nach 6ffnen der Software wird iiber Add ein neues EDS File
hinzugefiigt.

s
Rockwell Automation - Hardware Installation Tool 24.0.12.0

This tool allows you to change the hardware d
information currently installed on your comput:

add k Launch the EDS Wizard and add selected hardware description files
only.

Launch the EDS Wizard and remove selected hardware description
file:s anily.

Zum Registrieren einer neuen Datei, muss die Option Register a directory of EDS files ausgewahlt wer-
den. Mit einem Klick auf Browse, kann nun der Ordner mit den EDS Files ausgewahlt werden, in dem die
heruntergaeldadene Zip Datei Entpackt wurde. Mit weiter wird der Dialog fortgesetzt.

- .
Rockwell Automation’s EDS Wizard [

Registration
Electronic Data Sheet file(s) will be added to your system for use in Rockwell Automation applications.

" Register a single file

{+ Register a directory of EDS files ™ Look in subfolders

In folder:

| Browse... I:

* If there is an icon file {ico) with the same name as the file(s) you are registering
then this image will be associated with the device.

To perform an installation test on the files), click Next

Waiter > Abbrechen

3Siehe Kapitel 1.2
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2.2 IP-Adressen
2.2.1 Netzwerkverbindung mit RS Linx

Damit die Steuerung in RSLogix 5000 angezeigt wird, muss iiber RSLinx eine Verbindung aufgebaut werden.
Hierzu muss die Steuerung via Ethernet oder USB an einen PC angebunden werden. Nach dem Offnen der
RSLinx Software, die bei der Installation der RSLogix 5000 Software mitinstalliert wurde, wird mit einem Klick
auf Communications — Configure Drivers... ein neuer Driver konfiguriert.

. L™

Configure Client Applications...
Configure (P Options...

[ [ [0oa8n7 [0245PM 4

Dann muss ein "Drive Type" ausgewahlt werden. Mit dem MR-J4-TM haben wir einen Ethernet/IP Driver.
Mit Add New offnet sich ein Fenster, indem ein Name, fiir den neuen "Driver” vergeben werden muss.

[ 84 RSLinx Classic Lite =8 = [
File View Communications Ststion DDE/OPC Security Window Help
| S8

Available Driver Types
Close
AddNew.. | o

1784-U20HP for DH+ devices Help
R5-232 DF1 devices
Ethemmet devices

1784 PR TSDVPCH fo DHADH-A85 devices Status
T e [Ere. |
Dhich i poees Statup..
Vitual Backplane (SoftLogiS8, USB)
ST D e ]
oot Devis via L Gatnay Stop
Delets

For Help, press F1

[ ooy [ozasem
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Nach dem bestatigen des Namens mit OK, 6ffnet sich ein Fenster, indem die Schnittstelle zwischen PC und
Steuerung ausgewahlt werden muss.

IP-Adresse und Module kénne sich unterscheiden.

("8 Rtin Classic Lite = )
File View Communications Station DDE/OPC  Security Window Help |

= 218

For Help, press F1 — 092817 [0245PM 7

Nach der Bestatigung, sollte der Status des eben konfigurierten "Drives” auf ,Running” stehen.

(% RLinx Classic Lite =@ = ]
[Fils View Commumcstions Ststion DDE/OPC Securty Window Help |

Types:

[EtheshietP Diiver

- Carfigueed Diivess:
[ Mame and Desciiption
AR ETHIF-1 A8 Etheret BUNNING

[ [os/asny [uzspm
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Ob der Verstarker von der Steuerung erkannt wurde, kann nun iber einen Klick auf das lkon mit den 3 Gelben
Kastchen Gberpriift werden

Die IP-Adressen konnen sich unterscheiden. Wenn der Verstarker nicht erkannt wurde, wird der Eintrag
rot gefarbt. Hier kann die Aktuelle IP Adresse der Steuerung, im rechten Teil des Fensters, abgelesen
werden. Der "Servo Amplifire” wird erst spater angezeigt. Er muss zuvor dem Netzwerk hinzugefiigt werden.

&) RSLink Classic Lite - RsWho - 1 b ) (= s

File View Communications Station DDE/OPC Security Window Help

&| 818

W Autobrowse  Feiresh | glmm Browsing - node 192.168.3151 found
-2 Workstation, G120622
@ 85 Linx Gateways, Ethernet

SR AB_ETHIP-1, Ethernet 192.168.3.150

B~ 1921683150, 1769-L24ER-QB1E LOGIXS324ER, 1769-L24ER-QB1B/A LOGIXS324ER 1769-L24ER-QB1B...

ks

&3 AB_VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis

Tipp:
Sollte die Verbindung nicht aufgebaut werden kénnen, kann dies an der IP4-Adresse des PC's liegen. Passen
Sie die IP4-Adresse wenn nétig an.

2.2.2 IP-Adresse Verstarker

Wenn der Verstirker via Ethernet mit einem PC verbunden ist*, wird die IP-Adresse des Verstirkers mit dem

IPconfig tool eingestellt. Wenn kein Gerat angezeigt wird, kann es helfen die Software neu zu starten oder
mit Scan die Anzeige zu aktualisieren.

("I Peonfig e ® = ]

P A | Gw | pHCP | version | Type [ Mac
0.0.00 0000 0000 off 30 MAJAOTM 00-30-11-15-94-05

Settings Scan Exit

4Es ist auch moglich iiber die SPS auf den Verstirker zuzugreifen. Eine Verbindung per Ethernet Kabel vom Verstarker zur
SPS und von der SPS zu einem PC geniigt also.
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Mit einem Rechtsklick auf den Verstarker — Configuration kann die IP Konfiguration angepasst werden.

”
Il 1Pconfig E@g

IP /| s | G | DHCP | Version | Type | Mac | |

0.0.0.0 0.0.00 QIff 30 MRE-J4-10TH 00-30-11-18-94 Configuration
Open Web-Interface
Wink

Settings | Scan I Exit |
—

Hier kénnen nun die ersten 3 Gruppen der zuvor ausgelesenen Steuerungsadresse (ibernommen werden. Die 4.
Gruppe kann von 0 bis 255 gewahlt werden. Ausgenommen der schon vergebenden Stellen. Die "Subnet
mask” muss die selbe Bandbreite wie die anderen Teilnehmer des Netzwerks besitzen.

Die IP-Adresse kann auch anders gewahlt werden. Es ist zu empfehlen, wenn nicht vorhanden, sich die
Netzwerk Grundalgen zu erarbeiten, wenn Sie eigene IP-Adressen vergeben wollen. Ansonsten kénnen Sie sich
an den Beispieladressen orientieren. Mit Set wird die Eingabe gespeichert.

-
I} Configure: 00-30-11-18-94-06 et S|
I 1Pconfig
| | Ethemet configuration
IP IP address: | 192 . 168 . 3 . 151 DHER
152.168.3.1 ™ On
Subnet magk; I 28R 0255 0 2/E 0 0
& 0f
Defaultgateway:l oo .0 .0
Primany DNS: | o. 0.0 .0
Secondary DMS: | a .0 .0 .0
Hoztname: I
Pazzward: I [~ Change pazsward
Mew paszword: I
Cancel
l—q g

Jetzt sollte der Verstarker mit den eingegebenen Daten angezeigt werden. Wenn nicht, kann noch einmal mit
Scan die Anzeige aktualisiert werden. Das Fenster wird mit Exit geschlossen.
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2.2.3 Erstellung eines Projektes und IP-Adresse der CompactLogix

Nach dem Start der Studio 5000 Software muss als erstes ein neues Projekt erstellt werden. Das Display des
Verstarkers sollte vor der hergestellten verbindung "Ab" anzeigen.

Mit New Projekt lasst sich ein neues Projekt erstellen.

Rockwell Software’

Studio 5000

Ne Project Existing Project

From Import Sample Project

From Sample Project From Upload

Recent Projects

@ WRI4TM_IN_WORK & MrieTM

Mit der Auswahl der Verwendeten SPS und der Benennung des Projektes, wird iber Next — Finish, das
Projekt erstellt.

6 New Project m

Project Types Search

I Compact GuardLogix® 5370 Safety Cantroller

4 Compactlogix™ 5370 Controller
1769-L16ER-BB1B CompactLogix™ 5370 Controller
1769-L18ER-BB1B CompactLogix™ 3370 Controller
1769-L18ERM-BE1B CompactLogix™ 3370 Controller

1769-L19ER-BB1B CompactLogix™ 5370 Controller
1769-L24ER-QB1B CompactLogix™ 5370 Controller
1769-L24ER-QBFC1IBE  Compactlogix™ 5370 Controller
1769-L27ERM-QBFC1E Compactlogix™ 5370 Controller
1769-L30ER CompactLogix™ 5370 Controller
1769-L30ERM CompactLogix™ 5370 Controller

Mame: | MPRJATM_ETF|

Location:  CA\Users\Messeuser\Documents\Studio S000VF
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Nach der Erstellung eines Projektes kann, wenn die Steuerung an den PC (iiber USB oder Ethernet) angeschlossen
ist, iber Communications — Who active die Steuerung als Ziel ausgewahlt und mit Download ein leeres

Programm aufgespielt werden.

& Who Active (RSLinx Classi_d‘

Y

A_EIP1 [1769-124ER-QB1E 30.11]

Legic | Communications | Toels  Window [7] Autobrowse Refresh
e eaae = B orsaon o
EEE Linx Gateways, Ethernet
UN e ey B ETHIP- |- &5 AB_ETHIP-1, Ethernet
.K Go Online = - [l 192.168.3.150, 1769-L24ER-QB1B LOGIX5324ER, 1769-L24ER-QB1B/A LOGIXS324ER
st m .
%ergy y Upload... -6 AB_VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis
Download
Program Mode
fxes Run Mode
Hans Test Mode
1 Lock Controller
R Clear Fault Path: AB_ETHIP-11192.168.3.150
ined TS Path in Project: <none>
Go To Faults
ined

i

te Firmware. ..

i
E|f

Set Project Path
Clear Project Path

H

Die Steuerung hat vom Werk aus eine IP-Adresse. Diese kann in der Studio 5000 Software veradndert werden.

Es kann auch mit der Standard Adresse weiter gearbeitet werden.

Wenn die IP-Adresse der Steuerung angepasst werden soll, kann mit Rechtsklick auf die Steuerung — Prop-
erties — Internet Protocol die IP-Adresse gedndert werden. Wenn die IP Adresse der Steuerung verandert

wird, miissen alle vorherigen Schritte wiederholt werden.

Es ist zu empfehlen, eine Liste iiber die Anderungen der IP-Adresse zu fiihren.

-
& Logix Designer - MRIATM_EIP1 [1769-L24ER-QB1E 20.11]

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

BEHE & & e o o soral - &a G B ¥ @.Q|

A2 I Program Mode Path: | AB_ETHIP-11152.168.3.150° v\
»_| T Cortrolier OK
| I Energy Storage OK

No Edits

% Ungrouped Axes -
E dd-On Instructions
8 £5Data Types
o ., User-Defined B New Module..
L Strings Discover Modules...
[, Add-On-Defined
(G, Predefined & Cut Ctrl+X
Ly Module-Defined Copy Ctrl+C
rends 2 Paste Ctrl+V
M, Logical Model Delete Del
& 310 Configuration
& B 1769 Bus Cross Reference  Ctrl+E
ﬁ [0]1769-124ER-QB1B MRI4TM_EI
5 Embedded O Export Module...
& [1] Embedded Discrete 10 e ——
Bpumion0 =
-85 Ethemet Print »
il 3
TE= Controller Drgamzer&,_ Logical Organizer

Edit properties for selected c

E=EI=)
|[Hile v oo |l E
A% 4K A seecmpunge... -8

RSLinx Edition: Classic 24

10
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(& Logix Designer - MRIATM_EIP1 [1769-L24ER-QBLB 30.11) E‘EE
Fie Edit View Search Logic Communications Tools Window Help
BEE & & B | o o soraL CEag [EN FHE KA | [ Hie e e |[H g

Rem Prog 2 I Program Mode
»_| M Controller OK

= 7 Energy Storage OK
I 1/0 0K

Path; I.‘\B_ETHIF‘—T\TW 168.3.150°

\ 2% 4K & p— -8

Controller Organizer ~ X
T [1 Ungrouped Axes -
(3 Add-On Instructions | MajorFauts | MinorFauts | Date/Time Advanced |

Project
(-3 Data Types Nenvolatile Memory | Capacity | Intemet Pratocol | Port Cy ion | Network | Secuity | Aam Log
Ly User-Defined

Ly Strings

Ly Add-On-Defined
&1 R Predefined ® Manually configure IP settings

51 O Module-Defined © Obtain IP settings automatically using DHCP
Trends
Logical Model
1/ Configuration (0 18 7 T80 | St Mk
=-£11769 Bus
{110 1769-L24ER- QB1B MRIATM_EIPL Gateway Address

[Bedvers

5 Embedded /O
- [1] Embedded Discrete 10 Domain Name:  Prmary DNS Ssrver
H Addresa:
L. (3 Expansion /O
Secondary DNS
-2 Ethernet Host Name:

; Server Address:
. (T 1769-L24ER-QB1B MRMTM_EIPL

= Controller Orgamzev& Logical Organizer|

Ready RSLinx Edition: Classic 2}

Die Anderung wird mit Ubernehmen — OK gespeichert.

11
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2.3 Komponenten in RS Logix 5000 hinzufiigen

Unter dem Reiter /O Configuration wird die Steuerung angezeigt. Hier wurde die Steuerung iiber Ethernet
angeschlossen. Die Verbindung liber ein USB Kabel ist auch mdglich. Um eine Verbindung mit dem Verstarker
herzustellen, muss der Verstarker mit Rechtsklick auf Ethernet—New Module hinzugefiigt werden. Der
Verstarker muss hierfiir per Ethernet Kabel mit der Steuerung verbunden sein.

[ § Lagix Designer - MAISTM_EIP [1769-L24ER-QB1E 30.11]* ===
Fle Edit View Seach logic Communications Tools Window Help
A & 2R < o o v!%'ﬂ@fh ¥ W& ®E | seecrbnmage.. -B|
Offline. A. W AUN Fath: | cvone: (]
N Forces ». ok “ l = |

MainProgiam
[ Unscheduled

17 Metion Greups
[ Ungrauped Axes
-2 Add-On Instructions
3 Data Types

[ Uses-Disfined

- Strings
[ acd-On-Defined
{1 L Predefined
| -l Module-Defined
-5 Tremds
Tr, Logical Model
=5 10 Configurstion

- 1789 Bus
=3
¢ gor7  EgwMestien, TN
tmiport Module. .
TE= Controller Org Discover Modules... 3
Create 3 module B rate CrivV RSLirut Edition: Classic

Properties Alt-Enter
Prirt 3

Das gewiinschte Modul kann mit Create erstellt werden.

[= @ =

1

& Logix Designer - MRJTM | Select Module Type &0 ‘_

File Edit View Search |
. Cetelaz | Modua Discaveny | Favartes
Bl & & B

Ol 0. W AU
Ho Forces . Fox

= [ Eng
LY - S

Controller Organizer
I i MainProg
| o[ Unscheduled
$| 55 Motion Groups
¢ ~-[E Ungrouped
£ Add-On Instructi
=1 -E3 Data Types
| User-Defined

e

- Strings

- Add-On-|
| Ly Predefined
| B0 Module-Defi

- Trends
-, Logical Madel
=4 V0 Canfiguration

40

T_E Controller Organizer

1 &l 468 Module Types Found

[ Close on Crests [a-u[jk[am][m]

12
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Nun muss ein Name und eine IP Adresse angeben werden. Hier miissen wieder die ersten 3 Gruppen der
IPAdresse Gibernommen werden. Die 4. Gruppe kann zwischen 0 und 255 variieren. Ausgenommen der Stellen
die schon vergeben wurden.

& Logix Designer - MAI4TM_| Select Moduls Type [= 3
File Edit View Search L—
S L Catalag | Moduls Discavery | Favarkes |
BEd & & @ .h |

onee 0w | wa [ e voae - . =

Mo Forces y. ::UK D | p—

Ho Edie a'_;' Cetelog Hum| | Gerem™ | Comaction | Maduka Info | Intemet Protecol | Pas Configuration |

WRHTR | e MF-J&-TM Ethechlet/IF Serva Sevplfier
[ | Centrller Organizer Vendor Mitsishi Blactric Comerti

1 [ & MainProgr Parert: Locd

-1 Unscheduled )
=175 Metion Groups Hame: MR_J4 T Fthamet Addmzs
| - Ungrauped Ax ! ©) Pt Motwork: 192.168.1 ]
- £ Add-0n Instructil Cecens B
=13 Data Types @ 1P Adckese: 12 . 188 . 3 151
| Vser-Defined B
H --I:‘Q,Strings ) Host Name: |
[ Add-On-Defin) -
| g Predefined )
| - Modue-Defin Madule Dafirition
i+ B Trens Fevisen: 4001
-, Logical Madel Bectronic Keving:  Compatibia Module
2 FH VO Configuration)

B 1769 Bus Cannections- Exclusive Dwner

- Ethemet

L {5 1769 L24ER |
1 |
TE: Contraller Orgenizer Y [ ﬂ‘zg:&
Read, 1 of 465 Modd |
Wclmqu SLIF [ ok ] [ Comcel | [ e

An dieser Stelle sollte das Keying deaktiviert werden. Die Oberflache lasst sich iiber Change 6ffnen. Die
Anderung muss mit OK — OK bestatigt werden.

& Logix Designer - MAJETA | Sclect Module Type [= %
File Edit Wiew Search
— 1| [[oraee | Macus Docavery | Favanes| =
B & i = P
Oifline: 0. W AU MR 17 Hew Moduls - - - - | &
N Forces b, ::0'( T
No Edie QI_E'“!' Catslog Hum| | 5=rem™ | Cormadlion | Modula Infie | Intemiet Protocal | Past Confi n
MF-J4-TH T o - w=iLogical
Fype: MIF-14-TH Bl =
'ﬂ Controller Organizer Vardar: Misubishi B . dikingeimiel
n_’f & MainProgr] Parert: ] PR —— o 3
B 7] Unseheduled _—
& || 55 Motion Groups Hame: MR TMI | B King.
Sl Ungrouped Ad . - Ewact Match 168.1, :
{_E8 Add-On Instructiq T Connestora: Companbls Modula |
55 Data Types MMrome 52 . 68 . 3 151
! User-Defined
g Sirings Exclusive Cwmer :M : ST |
| R Add-On-Defin| e
i g Predefined )
| & Mogule-Defin Madua Defrition
ES Trends Fevision: 4.001
t-Trs, Logical Madel Blectronic Keying:
= FH 10 Canfiguration| ) |J
= -E1769 Bus Conneior: Ex
- ¥ Ethernet
L g 179 L4
o [ ok ][ coce | [ #ee |
[ Controller Organizer By e —
Read 1 of 463 Modul :
r—— e
[ Clse.on ofy| 3318 Ceatng [ ok | [ Coeat | [ bep
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Jetzt wird der Verstéarker angezeigt. Mit einem anschlieBenden Verbindungstest kann nun iberprift werden,

ob mit dem hinzugefiigten Verstarker kommuniziert werden kann.

(" Lagix Designer - MAJATM EIF [1765-L24ER-QH18 30.41]" b .Y S
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help
L ERL LR - A5G B VEE QR | s -9
Ol 0. FrRun Pdh:lmnnv v|
No Forces L= ok n |
No Ecis 2 :w;nStc e L o S A T
@ 4 v |\ Favorites fRaaTn {Talely JZlarms K BA_j TmenCountsr . mpulOuiet R Coapes g Uass £ WowslLogical

1 -G Add-On-Defined
5 Predefined
- Module-Defined
3 Trends
i iy Logical Madel
4-E3 10 Configuration
& (A 1768 Bus
- g Fthernet (M)
. 1760 L22ER-QB1E MRMTM_EIP
TR 0 Th MR _k T Te

m

TE= Controller Chgamzuh_h Logical Crganizer
|Ready

RSLirw Edition: Classic

14



2.3.1 Verbindungstest
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Um zu lberpriifen, ob die Steuerung mit dem Verstarker kommuniziert, muss mit der Software, wie in 2.2.3

beschrieben, ,online” gegangen werden.

Nachdem online gegangen wurde, sollte /O OK griin leuchten (wenn blinkt, ist die Steuerung nicht mit
dem Verstarker verbunden). Uber das Steuerungsikon bei RemProg kann die Steuerung in den Run Mode
versetzt werden. Der Hardware Schalter an der SPS muss hierfiir auf REM umgeschaltet werden. REM be-

deutet "remote” und erlaubt die Bedinung iiber die Steuerung.

Im Run Mode wird auf dem Verstarker Display b(Achsnummer) angezeigt.

File Edit View Search Logic Communications Teols Window Help

& Logix Designer - MRIATM_EIP [1769-L24ER-QB1E 30.11)* \ ‘ ‘
-2

BEH & tBE oo e - ARG e YD QO s

| Rem Run A9 ™ Run Mode “ Path: [AB_ETHIP-11192.168.3.150° -]

[ I Controller OK
e Secae O I I R TR e T b

No Forces
No Edits

i g Predefined
L[ Module-Defined
rends

Th, Logical Model

/0 Configuration

{11769 Bus
)&% Ethernet

{0 1769-L24ER-QB1B MRI4TM_EIP
)

abed el

< i

T& Controller Organizer|y, Logical Organizer

W /00K
n rms. imer/Counter ubOutpul ompare ompute/hat ovelLogical 3 i 0.
Add-0i Saft Alar TimeriCounts it/0 it Ci Ci ite/hlath MoveiLogical File/lis File/Shift Si

RSLinx Edition: Classic =

Ready

& Logix Designer - MRI4TM_EIP [1769-L24R-QB18 30.11]" \ ‘ ‘

- X
Brogram Mode

Test Mode

abed weig

Clear Faults
Gg To Faults

Controller Properties ﬁ

b
o | MR-J4-TM MR_J4_TML

|1'g= Controller Organizer |, Logical Organizer

Change controller mode to Remote Run

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help
BFH & LBE oo o - BAG [Eh VTGS s -9
Rem Prog 1Y T Progam Mode I | path: | AB_ETHIP-1\192.168.3.1507 -\
Ne Forces Go Offline
No Edits Upload... LI == I N S R R (B2
Download <+ |\ Favorites A AG3-On_£_Safely_J_Aarms f_BR_X_TmerCounter_ A nAulOUG_£_Compare_,_Compute/iat £ Wevelogical A FIeiie. { FIeish_ £ _5eal

RSLinx Edition: Classic =

15




3 Programmierung

Gehen Sie immer offline, bevor Sie das Programm verandern.
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Fir die Programmierung des Servo-

Verstarkers kdnnen AOI's verwendet werden. Bei allem, was nicht direkt den Verstarker anspricht, wie Kopier-
anweisungen oder Jump Anweisungen, kénnen die vorhanden Bausteine Verwendet werden.

3.1 AOl’s importieren

Bevor es an die Programmierung geht, missen spezielle AOIl's importiert werden.

Routine zu importieren, die a

lle AOl's enthalt.

Hierzu geniigt es eine

Eine Routine kann mit Rechtsklick auf das MainProgram — Add — Import Routine importiert werden.

r
& Logix Designer - Beispiel_Programm [1769-124ER-QB18 30.11]

(oo sl

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

=651 Controller Beispiel_Programm
Controller Tags

[ Controller Fault Handler

[ Power-Up Handler

laﬁsd ues

£ Trends
T, Logical Model
=-E591/0 Configuration

S Tasks
£ MainTask
=%
-3 Unscheduled Add Mew Routine...
& ﬁ""m“““” Groups ¥ cut CtrlexX MewLocal Tag... CtrleW
-~ Ungrouped Axes @x CrleC MNew Parameter...
[ Add-On Instructions = P =
5.3 Data Types B Peste Gk [ importRoutine.. ||
[ User-Defined Delete Del
[ Strings.
(3, Add-On-Defined ey
5 Predefined Cross Reference Ctrl+E
£ Module-Defined Browse Logic... CtrlsL

Find in Logical Organizer

Computeiiatn.__WovelLooical J, FleMise. A FIe/onit

BEE & Mm@ oo m e [ VR QA | s - 8
Offline 0. FSEN Lq}? Path: | <nons> vl
.
No Edts 2 Fs"omsw'age C H kel AR A L 0 A
| TrmerCounter

Es ist die Library__A.L5X> Datei zu importieren.

Online Edits »
Ll m
Print »
[&= Controller Organizer|Th, Search Results|] Watch|
lImport a routine O RSLinx Edition: Classic
Properties Alt+Enter

5 Data Types
[, User-Defined
L, Strings
[, Add-On-Defined
L Predefined
L Module-Defined
(23 Trends
T, Logical Model
-3 /0 Configuration
<

i ]

& Logix Designer - Beispiel_Programm [1769-L24ER-QB18 30.11] =@ % ]
File Edit View Sesrch Logic Communications Tools Window Help
L
BEH & LB oo - — - 5
E] P q! = - ‘ \ 53
Offline 0. T RUN
o oK My ) Libraries » Documents » Addln » MR-M-TM-EP ACI » VerlDDD » [ 43 |[ Search Vertooo »
I Energy Storage — — — —
No Edits. = o i Organize ¥ Mew folder =~ [ @
[

Controller Organizer 3 Libraies \??ﬁ]‘;ments library Arrange by Folder
£ || =-£3 Controller Beispiel_Programm ) Pictures S
E Controller Tags R Name - B
& £ Controller Fault Handler oeuments 1
o .2 Power-Up Handler (] My Documents L. Archive ADIs 3

-3 Tasks . Addln IN_INSTANCE_MTM.LSX

558 MainTask . JATM EtherNetlP AOT | B) Library_AL5X
L3 MsinProgram i M EtherNetlP AOL [#) MITSUBISHL_SERVO.LSX
-3 Unscheduled
b V09 & MMAFRLSX
(=5 Motion Groups
(23 Ungrouped Axes & MR-4-TM-EIP AOI & MMAG.LSX
(23 Add-On Instructions )i Verl000 & MMAH.L5X

| 1) JATM EtherNetlP AOI <[ n

b

File name: Library_A.L5X

~ | Logix Designer XML Files (L5X ~

fi Controller Orgamzar&,_ Lagical Organizer|

|| Erors [ Search Resulslig Wetch]

Ready

RSLinx Edition: Classic

5Diese Datei ist im AOI Ordner zu finden. Siehe Kapitel 1.2.
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An der "Import Konfiguration” muss nicht zwingend etwas angepasst werden.

MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

Mit Ok wird der Importprozess

fortgesetzt.
hAllrl | % AW & | | colacs v?l
|| Import Configuration - Library_ALSX s |
25 - &a
Find Within: Final Name
Import Content:
B Programs Confi ine Properti
a MlnProgram Import Mame: Library_A
Library_A
2 References Operation: Create b4
£5 Refe [B]
i Tags i) References will be imported as
_.?j Add-On Instruction: configured in the References folders
i
i3 Data Types X ’ p
-[&) Errors/Warnings e Library_A v
Description: -
Type: Ladder Diagram
InProgram: C%MainProgram -
MNumber of Runas: 5
< I ] »
Preserve existing tag values in offine project OK ] [ Cancel ] [ Help
C:
cof | Ready

Wenn der Prozess abgeschlossen ist, werden eventuelle Fehler im Error Monitor angezeigt. Die durch das

importieren der Routine erstellten Routinen kdnne nach dem Importieren wieder geldscht werden.

3.2 Main Routine

In der Main Routine werden alle Werte vom Verstarker importiert und am Ende wieder an den Verstarker
exportiert. Zwischen diesen beiden Anweisungen werden die AOl's verwendet. Um die Ubersicht zu behalten,
bietet sich an mit Subroutinen zu arbeiten.

[ Unscheduled
-4 Motion Groups

[ Ungrouped Axes
-3 Add-On Instructions
& MMAFR

B MMAG

& MMaH

2 MMA

& mMMam

& MMAPT

= MMAPTEdit
<« I r

Add Rung

T ConrolrOrgr [l oges Orgunie | «_» | aiovte” (1 [

& Logix Designer - MRI4TM_EIP [1769-L24ER-QB18 30.11]* - [CallProg - MainRautine*] [=/=] = ]
B File Edit View Search Logic Communications Teels Window Help [- =] =]
ErEREY T - BB G Ek VEE AR s -8
Offline 0. F RUN E Path IAEfEI’HIPVW\WZWGSJWBD‘ v“
No Forces b, I':OK q}
o Eats 8, ey Sorse COH A A L
« + i Favorites 4 Add-On A Alarms X BR_A_TmeriCounter A InpulOUipUt £ Compare A Compute/Math_A_MovelLogical A FIe/isc. Flelshift_£_Sequencer_A_Progral
Controller Organizer ~ 2 x|l T & o)
E FRE T
3 -5 Controller MRI4TIM_EIP - I -~
i Controller Tags =
& [ Controller Fault Handler LI M
o [ Power-Up Handler
A Tasks 3
-8 MainTask (End)
258 CallProg
Parameters and Local L
[fh MainRoutine 3

RSLinx Edition: Classic
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Changes for the Better

Mit einem Rechtsklick auf den Jeweiligen Strang, kann ein neues Ladder Element hinzugefiigt werden. Fiir
die Importanweisung wird ein COP(Copy) Baustein benétigt.

Controller Organizer
& Controller MRIATM_EIP

Xl &

- 5
@ Logix Designer - MRI4TM EIP [1760-124ER-QB18 30.11]* - [CallPrag - MainRoutine*] ==
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help HER
EH S % ®E o umuwsicten -G [ FEE QR s -8
. —
Offline A. FRUN M i1, [AB_ETHIP-1192.168 3 160" -
No Forces » F oK 4}
No Edts Ak R I N A A R R
< v ]\ Favorites {AGG-0n £ ABrme £ BT A TmerCountsr { TpUMOWRE A Compars A CompuieMath A Wovellogcal £ FIEMEE. A FIeranit £ Sequencer A Pro
Controller Organizer SR vy s 3w ar
4 || =-£3 Controller MRIATM_EIP - [}
&4 Controller Tags a
g [ Controller Fault Handler M
(& CutRi Cirl+X
.23 Power-Up Handler & CutRung i
25 Tasks E Copy Rung Ctrl+C
€8 MainTask (End} 2 Paste Cirl+V
=-£& CallProg ‘
¢ [ Parameters and Local Delete Rung Del i
. BMsinfoutine Add Rung Ctrl+R £
[ Unscheduled Edit Rung Enter
-4 Metion Groups Edit Rung Comment Ctri+D
£ Ungrouped Ases -
£ Add-On Instructions
Export Rungs...
& MMAFR .l 9
& Mmac Start Pending Rung Edits  Ctrl+Shift+S
& mman Accept Pending Rung Edits
g mmfm Cancel Pending Rung Edits
& mmapT Assemble Rung Edit
fh MMAPTEGit 2
] e .
= Controller Orga.. [y, Legical Organizer ||| ¢ Verify Rung v
|Add a Ladder Element using the Ladder Element Browser Dialog GoTo.. Ctrl+G RSLinx Edition: Classic Rung 0 of 1 APP_VER
Add Lodder Element.. | Alt+Ins
& Logix Designer - MRI4TM_EIP [1769-L24ER-QB18 30.11]* - [CallProg - MainRoutine’] [=/E] = ]
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [-]=]=
EE S & 2 w3 ©x  Misubishilotion - BB G ® 2 u Select language... -9
Offline 0. FRUN M | paih: | AB_ETHIP-T\132 168.3.150°
No Forces ; g:( . 4}
engy Storage
No Ed: 1 H b= =
s =10 - § 7 Add Ladder Element =)
<+ 7\ Favorites (Ad T ST — [ A Computeniialh_£_Move/Logical £ Fie/isc. Sequencer £ Prood

Ladder Elemert: | COP

Instruction Help >>

Controller Tags

3 Controller Fault Handler LI
[ Power-Up Handler
-5 Tasks
-8 MainTask

[sBed1ms

(End)

78 CallProg
Parameters and Local
...... B MainRoutine
[ Unscheduled
42 Metion Groups
[ Ungrouped Axes
-3 Add-On Instructions
& MMAFR
& MMAG
-~z MMAH
& Mma
- MMAM
& MmMaprT

.. f5k MMAPTEdit S
e r

.

Tt= Controller Orga
Ready

s Logical Organizer || < + ]!

Name Description
4co Court Down ~
4 RES Reset
-] Input/Output
&-(] Compare B
-] Compute/Math
-] Move/Logical
=~ Flle/Misc.
A FAL Fie Arith/Logical
4 FsC File Search/Compare
A -
how Language Elements By Groups m
Cancel

New Add-On Instruction.. Help

m

RSLinx Edition: Classic Rung 0 of 1

APP | VER
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Der COP Baustein kopiert einen definierten Bereich der Source (Quell-Datei) in eine Destination (Ziel-Datei).
Fir eine ausfiihrliche Beschreibung kann mit F1 die Instruction Help gedffnet werden. Als Source Datei
muss hier (Vergebener Verstarkername):l.Data[0] verwendet werden. Als Destination muss eine Mit-
subishi Servoachse erstellt werden. Das Format der Variable in Destination muss dem Format beliebiger
Achsname.Status folgen. Beispielsweise SRV1.Status. Die Lange des zu kopierenden Teils ist 1.

- ‘
& Logix Designer - MRIATM_EIP [1769-124ER-QB18 30.11]" - [CallProg - MainRoutine”] =N

B File Edit View Search Logic Communications Teels Window Help EEE
BEE & § B2 w2 o« MisubishiMotion - B8 EL PEE Q]
Offline f. T RUN Lq}ﬁ Pam-lna,ErHlP-umzweaaww vl

No Forces > ;OK
No Edts 8| brerer S M AR O

< + '\ Favorites {"Add-On £ Alarms £ Bi £ TmeriCounter A InputOutpul £ Compare A Compule/Mamh £ MovelLogical £ FieMisc. A Fieisnit £ Seauencer A Proord

Select languiage... - @

Controller Organizer > B X M Gh GRS E m ab =
E EEES
2 || =23 Controller MRMTM_EIP B —
= [ Controller Tags - 3
H [1 Controller Fault Handler °@ oy e e s s | 11 ||
R ource atal
[T Power-Up Handler L Dest | SAV1.Status -
(=65 Tasks 3 Length I :
(-5 MainTask

258 CallProg
[ Parameters and Local
L. MainRoutine
-3 Unscheduled
(-5 Motion Groups
-3 Ungrouped Axes

m

(End)

Mit Rechtsklick auf Achsname.Status — New ,,SRV1“ bzw. den vergebenden Achsnamen, kann die Achse
angelegt werden. Als Datentype muss MITSUBISHI_SERVO ausgewihlt werden. Wenn die Farbe des
Strangs von Rot zu Blau wechselt, ist der Strang fehlerfrei.

@ Login Designer - MRIATMLEP [1769-L24ER-QB18 30111 - Calrog - MainRoutine’] (o] fati P
i » i m T in o=
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [=T=]x] Jrems L s aa Ty
BEH & $BE © o ubsion CERG ([E FE D QA e B 7 s
- - N | Nare: T
Offline 0. 7 RUN St [AB_ETHIP-1\192.168 350" ~E — |
No Forces ».|Eox 1}
No Edts a ;?;"”5‘“‘* COH e AE O 0 O 4
[B)] « » 1\ Fovortes (RGO Aurms K B K TierCaumar X Fouiowm K Corpars K Compueian K v og K FIeiaE i T e e 4 o]
Controller Organizer Sy BB e (5w | d I
# |I'5-& Controller MRTM_EP B a ]
3 ) ControlerTags = A = — =
5 =13 L) Copy e i Usage: <cortroler B
= Source MR_J4_Th1:LData[0]
55 Power-Up Handler AR T iDatD)
. Dest ] [Conne
o ETosts - g T N Twe: E
& MainTask
vl Pe— e HasFor g
Parameters and Local By Copy Instruction cuiec
B | e - ot OO =\
5 Unscheduled - =
165 Motion Groups Delete Instruction Dol e -
{23 Ungrouped Axes Add Ladder Element... Alt+Ins
= &9 Add-On nsructions Edit Msin Operand Description Ctl=D Scope: TIMRITH_EP -
& MMARR —_—
T Svennction Dt e
& MMAH Clear Instruction Defaults
& Mma - Sle
@ MMM Remove Force J—
@ MMAPT
iy GoTo. CtieG Sequencing
i T Instruction telp fn
inRoutine" (Open Corfiguration
T ConvaterOrge i o O 1 e | < [ ; 2 -
CresteNew RSk Ediion Clasic RungQof 1 APP VER ] X =

@ Logix Designer - MRIATM_EIP [1769-L24ER-QB18 30.11]* - [CallProg - MainRoutine*] (=@ = ]
e Et View Search Logc ool Window _Help *
B File Edit Vi Search Le Tools  Wind Helj w _Help
BEH & %BE © o sushion o NewTag . = PR T | J 8 T e
Offne: 0. FRUN W (. [5_ETHP-1\g | Neme: savi | Name: SRVI Create |w
e Fon = o ¢ 3 il
Energy Storage Descrpton: B
o = < H ool [ pren o]
(@]« + A raortes {'comammerone ) ey s sy ey v E
[5] | Controller Organizer - ax e 4 : 3
= It 55 6% E2 @ (@ Data Types o
Controller MRATM_EP B TG0 15+ seRvo— oK £ =
B comote e =l 3 3
£ Controller Fault Handler o @ LIGHT_CURTAIN <] [ Cancal Copy Fie o Usage. ceontroler> -
ot Source MR_i4 Tt 0sta0] e L
{23 Power-Up Handler 3 Dest SRV1 Status
o Taks E MAIN_VALVE_CONTROL = s H Tipe: T
& WainTask MANUAL VALVE CONTROL L
g MAXIMUM_CAPTURE o i
DAY o Nessace g
) Parometers nd Local MINMUM_CAPTURE .
£ IR o 1 Eelee g MITSUBSHLSERO &
7 Unscheduled T w— = - 3
Parameter
£ Motion Groups Aray Dimersions et
53 Ungrouped Axes Din2 Dim1 om0
5 Add-On Instructions. 0 H [0 o + Seope: I MRIATM_EIP -
& MmarR
ow Daa Tpes by Geuos e
& MmaG 7 Show Data Types by Grow: tems
& mman —
o Stle:
g MMAM Sequencing B Constart
MMAPT e
5 MMAPTEE L Open Configuration Sequencing
[ ——] ' Open Parameter Connections d
- | Open Configuration
e Controller Orga.. [y Logical Organizer || ¢ * | 22 7 v <
Open Parameter Conections

Ready RSLinx Edition: Classic Rung0 ofL APP_VER
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Mit Rechtsklick — Add Rung, kann ein neuer Strang angelegt werden. Hier muss nun die Importan-
weisung angelegt werden. Es muss wieder ein COP Baustein verwendete werden. Als Source, wird diesmal
Achsname.Control verwendet. Als Destination wird (Vergebener Verstirkername):O verwendet. Die
Lange des zu kopierenden Teils ist 1.

Copy Run CtrieC
py Rung
s ¥ ; N
& Logix Designer - MRIATM_EIP [1769-L24ER-QB18 30, B Paste GEkT = | B S
B File Edit View Search Logic Communicati Delete Rung Del [-]=] %]
= | AddRu CtrleRl
BEH & s © o = s b & & @& | vt - @
— RT3 Enter
Offline A. ;HUN _L - Edit Rung Comment Ctrl+D
No Forces b = ‘;KW o q} Import Rungs...
No Edts =10 Export Rungs...
TmerCounter {_INpUUOUIpUl £_Compare £ Compuieiiat A MovelLogical £ TUe/sc. A Fie/shii A Sequencer £ Progr
Start Pending Rung Edits  Ctrl+Shift+S
Controller Organizer >3 x| 7] N oruna
2 [ =& Controller MRI4TM_EIP P Accept Pending Rung Edits
E [B Controller Tags B e g g e Firmware Version z
€ | g(ontml\ar Fault Handler Assemble Rung Edit .
Power-Up Handler =1l o Cancel Rung Edit Copy Fie —
S Tasks Source WR_J4_THW1:LData[0]
-8 MainTask Verify Rung Dest SRVI Status
-£8 CallProg Length 1 L
Parameters and Local GoTo.. Ctrl+G
B MainRoutine
5 Unscheduled Add Ladder Element. Alt+Ins
‘=1 Motion Groups L
[ Ungrouped Axes 3
=15 Add-On Instructions
&k MMAFR
& MmaG
& MmaH
T MMal
A Mmam
& MmapT
5 MMAPTEdit 2
Pl e T— v il
B coorteone [ Gt ||« | :
|Add Rung RSLinx Edition: Classic Rung1 of 2 APP VER
, N
& Logix Designer - MRIATM EIP [1769-L 24ER-QB18 30.11* - [CallProg - MainRoutine*] ==
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help RER
BEE & 4B R © o e - B85 [Eh FEFE RQ| s -8

Lq}? Path |AB,UH\P-1\1521633150‘ vl

L S e TR G S DA b8
« + \ Favorites § Ada-On £ Alarms £ BT X Tmer/Counter £ InputOutput £ Compare £_Computeath £ Movelogical £ FielMisc. A Fieishii {_Sequencer £ Progra

Controller Organizer XN vy e R o o v

=3 Controller MRITM_EIP
1 Controller Tags Firmware Version a
[ Controller Fault Handler B0
- o
[ Power-Up Handler ) Copy Fie
S Tasks Source WR_J4_TM1:1Datal0]
-8 MainTask Dest SRV Status
-8 CallProg Length 1
arameters and Local
B MainRoutine
[ Unscheduled @
5 Motion Groups
[ Ungrouped Axes
£ Add-On Instructions ) oy oo
& MMAFR Source SRV1.Control
H MMAG Dest  MR_J4_TM1.0
& MMAH Length 1
A MmAal

] »

[2Bed e

m

m

& Mmam

& MMAPT

A5 MMAPTEt e
) e — f
&= Controller Orga... &L Logical Organizer §
Ready RSLinx Edition: Classic Rung (End)of3  APP VER

|k

Die Subroutinen kdnnen nun auf dem Strang zwischen den beiden COP Bausteinen aufgerufen werden.
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3.3 JOG Routine

Es ist zu empfehlen aus der Mainroutine in Unterroutinen zu springen. Hier werden Jog und Move in zwei
verschieden Unterroutinen der Mainroutine realisiert.

Um die Subroutine aufzurufen wird der Baustein JSR verwendet. Beim Springen in die Routine oder beim
Zuriickkehren aus der Routine, kdnnen Input und Return Parameter (ibergeben werden.

@ Logix Designer - MRI4TM_EIP [1769-L24ER-QB18 30.11]* - [CallProg - MainRoutine*] (=] = |
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help [-]l&]x]
BEEH & e © o e - ERG EY Ve AR | e -8
i | o
Offline A. I RUN S— | path |AE,HH|P-1\1921633150‘ v‘
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I_E"OE'WS‘WQE CoH bl e AR W O 1
< v [\ Favorites {"A030n £ Alarms A_BR_{_TmerCounter_J_TnpulOupi 7, Compare £, ComputeMath_f_Wovellogeal J_Flelse. f_FIeiShi . Sequencer J_Proora

Controller Organizer + 1 X
(=51 Controller MRI4TIVE »

e e e

& Controller Tags Firmware Version ~
[ Controller Fault H
- o
-3 Power-Up Handle o Copy File |
565 Tasks Source MR_J4_TI1:LData[0]
58 MainTask Dest SRV1.Status i |
=-£3 CallProg Length !
[ Parameter:
% MainRouti

Sub Routinen

m

-3 Unscheduled
(-5 Motion Groups
-3 Ungrouped Axes
(=-E5 Add-On Instructions

Jump To Subroutine  ——{
Routine Name  JOG
Input Par ?

Input Par ?
- MMAFR Return Far Ik?
& MMaG
-k MMAH
& Mma
& MMAM ——
g MMAPT Copy File ]
MMAPTEG Source SRVM.Control
- it Dest MR_J4_TM1.0
L F—— Lenath 1 .
= Contml\er.‘.llr_ Logical Or... Sh
Enter input parameter or Enter to finish RSLinx Edition: Classic

Wenn diese nicht bendtigt werden, miissen sie mit Rechtsklick auf die Parameter — Remove Instruction
Parameter entfernt werden.

”
8} Logix Designer - MRI4TM_EIP [1769-L24ER-QB18 30.11]" - [CallProg - MainRoutine’] E‘Eﬂ]
ile it iew earc| ogic ommunications ools indow el
B File Edit Vi Search Logic C Tools  Wind: Help ==
New Tag...
BEH & #8E oo - R [E B RR | s -8
&  Cutlnstruction Ctrl+X
Offline: 0. FSEN W ;i1 [AB_ETHIF-1\152 168.3.150° v\ Copy Instruction -
b, \
) 2 Paste Ctrl+V
D e COH B AR Ly
(0] « v\ Favorites {AGEOn £ Amims £ BT X TmenCountr  mouOup § Compare X Compuiiial f Wovelogeal { TiEWEE. £ fis|  Deletelnstruction Del
Add Ladder Element... Alt+lns

=2 Controller MRMTM_E ~ Edit Main Operand Description  Ctrl+D

- Controller Tags | | Fimerare | 68 - Add Input Parameter
(%3 Controller Fault H 80 o

@ Controller Organizer ~ § X e E%ES e B 5w E‘ >
£l
o
&
lo

% Add Return Parameter

-3 Power-Up Handle| ——

= [3 Copy File Remove Instruction Parameter
5 Tasks Source MR_J =
@g;mﬁsk E::;m Save Instruction Defaults
£ZCallp
B p’°9 " Clear Instruction Defaults
-2 Parameter:
i [y MainRouti Remove Force
Sub Rout temov
{77 Unscheduled uo e
£ Motion Groups @ J— GoTo. Ctrl+G
(23 Ungrouped Axes Routine Instruction Help F
€5 Add-On Instructions nput Par
o e Retum Par ?
& MMAG
& MMAH
& Mmay - cop
@ mmam : gnw FHESRW Control
ource ontrol
. g MMAPT Dest  MR_J4_TH1:0
MMAPTEdit 2 Length 1
Pl g et
Remove parameter from instruction RSLinx Edition: Classic Rung1of 3 APP VER
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Eine neue Routine kann mit Rechtsklick auf den Uberordner CallProg — Add —New Routin... erstellt wer-

den.

-
& Logix Designer - MRIATM_EIP [1769-L24ER-QB18 20.11]* - [CallProg - MainRoutine’]

E File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

BESE & $BE oo
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|
7 0K @
I Energy Storage
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No Edts =y

L I TR T A T S S
« v 1\ Favorites T

Controller Organizer § X
5650 Controller MRIMTIM_E ~

) BB S e ]

Controller Tags
(3 Controller Fault H

=
5
<
]
=
..... (23 Power-Up Handle|

A Tasks
-£8 MainTask

New Routine... H—‘

(3 Unsched  cut
..... nsche:

By C
2 Motion Gro oRy
..... 5 Unarong B2 Paste
£ Add-On Inst Delete

Ctri+ X New Local Tag... Ctrl+W
Ctrl+C New Parameter...
CtrieV

Import Routine...
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& MMAFR
& MMAG e
MMAH Cross Reference

Ctrl+E

MMAJ
----- MMAM
& MmAPT

Browse Logic...

Find in Logical Organizer

Ctrl+L

. r%’” Online Edits

&= Controller ... Ty, Print

Create a routine Export Program...

Properties

Alt+Enter

Name:

Descrption

Type: Ladder Diagram

In Frogram:  C8iMainProgram

Assignment:  <none>

[ Open Routine

Nachdem die Unterroutine erstellt wurde, gibt es neben der Main-Routine "MainRoutine” eine Unterroutine
JOG, welche aus der Main-Routine aufgerufen wird.

Bevor der Motor bewegt wird, muss er eingeschaltet, bzw.

in Regelung gebracht werden. Hierzu kann

iiber ein Bit der AOIl Baustein MMSO aktiviert werden. (Anleitung zu allen AOI's®). Der Baustein zum

Schalten des Bit's wird aus der Schnellauswahl an die gewiinschte Position gezogen.

,
& Logix Designer - MRI4TM_EIP [1769-L24ER-QB18 30.11]* - [CallProg - JOG]
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Per Rechtsklick — NewTag kann das Bit Beschriftet werden. Der Datentyp ist BOOL. Servo_On wird
Sicherlich &fters gebraucht. Somit bietet es sich an dieses Bit als globale Variable zu definieren. Wo die

Variable bekannt ist, kann unter Scope eingestellt werden. die Standarteinstellung ist Global.

& Logix Designer - MRIATM_EIP [1769-L24ER-QB18 30.11]* - [CallPrag - JOG] (=[E] % ]
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Das Bit Servo_ON soll den Baustein MMSO (Mitsubishi Servo On) aktivieren. Im Baustein missen
Variablen belegt werden. Es ist zu empfehlen, ein Format bei der Benennung der Variablen beizubehalten.
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Ein neuer Baustein muss immer mit einer Variablen verkniipft werden.
Baustein — New “VERGEBENER NAME* kann die Variable erstellt werden. Als Datentyp muss der
Name des Bausteins verwendet werden.
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Mit Rechtsklick auf den neue
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Die Variable im Parameter MITSUBSIHI_AXIS muss hier SRV1 (oder wie die selbst erstellte Achse) genannt
werden. Diese Variable wurde auch schon bei den beiden COP Bausteinen der Mainroutine verwendet.

Good to know:

Was ist bei der Erstellung der Servo Achse SRV1 nun passiert?

Status und Control sind unter Register von SRV1.

sprochen. Hier sucht sich der Funktionsbaustein selbststandig die richtigen Register.

24

Bei der Erstellung der Achse SRV1, mit dem Da-
tentype MITSUBISHI_SERVO, wurden festgelegt, welche Unterregister die Variable SRV1 enthalt.
»Name.Unterregister” konnen diese angesprochen werden.

Mit

Mit ,Name"” werden alle unter Register ange-
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Es wird auch eine Anweisung zum Ausschalten des Servo Motors benétigt. Dafiir wird der Baustein MMSF

verwendet.
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Der Baustein MMAJ regelt den Motor auf eine Konstante Geschwindigkeit und halt diese Geschwindigkeit,
bis der Jogprozess unterbrochen wird. Beispielsweise durch MMAS ,,Axis Stop*.
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Fiir eine Ausfiihrliche Beschreibung kann mit F1 die Hilfe zu der Bausteine geoffnet werden.

Um das erstellte Programm zu testen, muss das Projekt, wie beim Verbindungstest, in die Steuerung geladen
werden. Im ,,Run Mode" kann, mit Rechtsklick — Toggle Bit oder Ctrl4+T, ein Bit geschaltet werden.
Der Servo muss vor dem Joggen mit MMSO (Mitsubishi Motion Servo On) in Regelung gebracht werden.

Bitte Treffen Sie die Noétigen Sicherheitsvorkehrungen ‘
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3.4 Move Routine
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Die MOVE Routine baut auf der JOG Routine und dem erstellen einer Unterroutine auf. Es ist zu
empfehlen sich vor dem Bearbeiten dieses Kapitels, mit dem Kapitel Jog zu beschéftigen.

Es ist zu empfehlen aus der Mainroutine in Unterroutinen zu springen. Hier werden Jog und Move in zwei
verschieden Unterroutinen der Mainroutine realisiert.
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Es besteht die Méglichkeit, Strange zu kopieren und wieder einzufiigen. Da die Variablen, die bisher erstellt
wurden, als globale Variablen angelegt wurden, bietet es sich hier an, einfach dieselben Variablen zu verwenden.

Die Variablen erfiillen hier dieselbe Aufgabe, wie in der JOG-Unterroutine.
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Fiir eine Bewegung zu einem gezielten Punkt, bendtigt das System eine Referenzposition. Fiir die Referen-

zierung gibt es den MMAH (Mitsubishi Axis Home) Baustein.

Dieser Baustein kann auf verschieden

Referenzeiermethoden parametriert werden. Die verschiedene Methoden sind im MR-J4-_TM_Handbuch
(EtherNet/IP)” beschrieben. Weite Erklarungen zu diesem Baustein sind in der Hilfe und im AOI Handbuch
zu finden. Hier wird der Home-Typ 35 verwendet, welcher die aktuelle Position als Referenzpunkt speichert.
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Mit dem MMAM (Mitsubishi Motion Axis Move) Baustein kann mit einer 0 in Move_Type absolut und
mit einer 1 in Move_ Type inkrementell verfahren werden. Weitere Informationen sind in der Hilfe(F1), oder
im AOI Handbuch zu finden.
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7Siehe Kapitel 1.2
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Zum Stoppen der Achse kann die Stoppanweisung aus der JOG Unterroutine kopiert werden.
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4 Troubleshooting

Um Fehler im Programm zu beheben, ist es notwendig die jeweilige Fehlermeldung zu interpretieren.

4.1 Fehlerbehebung im Programm

Wie im Bild zu sehen, ist beim Ausfiihren des MMAJ Bausteins ein Fehler Aufgetreten. Wenn der Ausgang

ER markiert ist, liegt eine Fehlermeldung an.
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Bausteine mit einem ER Output besitzen ein eigenes EXERR Register, indem die Fehlermeldung ablesbar
ist. Das EXERR Register ist bei Globalen Variablen unter Controller Tags zu finden.
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- m:‘M " natMAlA] EXERR. o Demal 8001
= ®
i ey instMAJAK] EXERR... 0 Decmal BOOL
U@ wmapTed st AlAc1 DR 0 Decimal BOOL i
i MMaR i inatMAL1 EXERR... 0 Demal BOOL Witsashi Mater
. o .  matMAlAx] EXERR... 0 Decmal BOOL Wirsioahi Maton
—instMAJAx 1 EXERR.... 0 Decmal BOOL Misubishi Motion 8
Tt Controller Orga... PA Logical Organizer || |3y '\ Monitor Tags / Edit Tags / [« i v
Enter a tag value RSLinx Edition: Classic =
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Ein Error des Verstarkers kann tiber den Baustein MMRE (Mitsubishi Motion Read Error) gelesen werden.
Allerdings lasst sich die Fehlernummer kaum interpretieren.

@ Logix Designer - MRIATM_EIP [1769-124ER-QB18 30.11]" - [CallProg - JOG] @ Logix Designer - MRIATM_EIP [1769-L24ER-QB18 30.11]" - [Controller Tags - MRIATM

B File Edt View Search Logic Communications Tools Window Help [=]=]x Edit View Search Logic Commur ol

BEE & tBE oo AR @ Y QR | s -2 R -

[ e 1= |B=H S s BB mFm I eh)

Rem Run [0 M Run Mode WG| o [A5_ETHIP1\192 1653 150" -\ Rem Run [0 M Run Mode RN o [A6_ETHP-1152 1683150

ety B ot == B oo o RN
a :%&;S{QEQSDK 4 M il ks CPT ADD SUB MU DIV MOD SR MEG MBS e a :‘E/nuev;y(SmmgeBK PR T T ——

()« » N Famom A A A R T o A G,
e E— —
s EEETEYCH oo 4o Wy vk v »

WovelLogeal < A3E0n

Controller Organizer _~ § X I Sooge: EEMRATHER
] Controller MRITMLE ~
H

~ Show: Al Tags

) E Tome =2]a [vae <
ControllerTags o105 A E Controller Tags ! Sl =
ControterFouttH| ([ 2 E £ =1
£ Power-Up Handle| HHAS instiiASAxt (] [CEND— - £ Power-Up Handle| oFsadSanoErcoda Vel °
P WTSSSLAG ST o i EEa Zewies
568 MainTask P— 68 MainTask SEXH L
S 23 Calirog Fere— 23 Catirog “BeERR1 o
Parameter! Parameter: _EEEmE )
Mainfout sinout BERR3 o
o Read Eror 106 W= ¢
5 ) MOVE CEERRS o
e | O - N royeesrioersvegu B o Ui e :
&Moo Groups WIRE nsiREAxt () fCEm | Source nstIREAXLEXERR ctom Grooms
e 3 MTSUBISHLAXS  SRVI  [CON9— 20a7152 o 3 Moton Group: W[ 35T °
ngrouped Ares [ | e 3 Ungrouped Aes “exeRRe o
&5 Add-On Insructons Feecr= 2e7153¢] | &5 Add-On Instrucions S :
el B MMARR ST @
H xma & MMAG EXERR.TT o
2 e @ Mman eeRRI2 o
& Mmay
TEERR S o
@ Mvam a @ Mmam a i 3
Ry v > R v TEXERRLIS 0
106 (HainRoutne = ——
Y e R e L s LRI ; i ot e T || N e e

Enter BOOL operond. Classc Rung4of5 __ APP VER &

Bei einem anliegenden Verstarker Errors, sollte der MR Configurator 2 verwendet werden. Uber den Axis
Monitor, kann die Fehlernummer abgelesen und eine Interpretation des Fehlers angezeigt werden. Hierzu
muss sich iiber USB mit dem Verstarker verbunden werden.

4.2 Fehlerbehebung am Verstarker

Um den Angezeigten Fehlercode bei einem Verstarker Error zu interpretieren, sollte der MR Configurator 2
verwendet werden.

Der Verstarker muss mit einem USB 2.0 Mini-B Kabel (beidseitigen Ferritkernen) an einen PC angeschlossen
werden. Nach dem Start des MR Configurators, kénnen die Einstellungen des angeschlossenen Verstarkers
importiert wenden. Mit Ja wird ein neues Projekt erstellt, indem der angeschlossene Verstarker implementiert
ist.

5 r
<] MELSOFT MR Configurator2 New project ‘Ml 7] MELSOFT MR Configurator2 New proj

i Project View Parameter Safety Posifoningdata Monitor Diagnosis TestMode  Adjustment Tools

Window  Help

i Project View Parameter Safety f

i Proj

=-[ New project
3 System Setting
=) [lg Axis LMR-14-TM Stang

Parameter

New project
% system Setting
1 (g Axis :MR-34-TM Stanc
Parameter

<

< m

i Servo Assistant

Assistant List
QSer\m Startup Procedure

i Servo Assistant

MELSOFT MR Configurator?

R
Troubleshooting

Do you want create a project by reading the parameters from the servo
amplifier?

Trol Q
If trouble ocaurs, you can find
possible causes and solutions.

Use the *Alarm Dispiay” to
check the causes and
solutions for various alams.

(T AemDitay 1),

Tip:

Step 1: Amplifier Setting
Step 2: TestRun

Step 3: Servo Adjustments

Click "Alarm Onset Data™
butten at alarm occurrence,
Yau can check the contents of

Maintenance of the
x Servo Amplifier Parts

If a Problem Occurs

Ready

alarm occurrence,

Drive Recorder
ou can check the status of
before and after the alarm
nith waveform display.

- Danun [

[ovR [cap [vum [scRe Y
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Zum einsehen des Alarmdisplay, kann im Servo Assistent Menii der Punkt Troubleshooting — Alarm Display
ausgewahlt werden. Das Alarm Display kann auch iiber Diagnosis — Alarm Display gestartet werden.

’
7] MELSOFT MR Configurator2 New project =lE

f Project View Parameter Safety Positoning-dats Monitor Diagnosis TestMode Adjustment Tools  Window Help

= [ New project
% system Settng

i Servo Assistant 7 x
R ——

Assistant List
Cgsﬂun Startup Procedure

Step 1: Amplifier Setting

Step 2: TestRun

Step 3: Servo Adjustments.

Maintenance of the
Servo Amplfier Parts.

1f a Problem Occurs
Mstznm 00] MR-14-TM Standard Servo amplifier connection: USB

[owr_[cap Y

Im Alarm Display werden aktuell anliegende Fehler angezeigt, sowie eine Alarm history. Hier ist nun abzulesen,
was die Fehlernummer bedeutet und was zu machen ist, um den Fehler zu beheben.

p
MELSOFT MR Configurator2 New project [E=REE
9 proj

i Project View Parameter Safety Positoning-dats Monitor Disgnosis TestMode Adjustment Tools Window Help

: Proje

= [ New project
i System Setting
=) [l Acxis L:MR-14-TM Stane
" B Parameter

Est. occurrence time Est. elapsed time () Detailed information
[20.1 | | Encoder normal communication error 1 | [2109.2017 1438:12 | [0

Display | Detailed name Cause Check method Check result Action o
& 201 |Encoder 1) |An encoder cable Check if the encoder |It has a failure.  [Repair or replace the =
Servo Acsistant 1 x ’communication malfunctioned. cable is cable.
_— - Receive data disconnected or
o 1 ioted

Check if the wiring of
linear encoder is
incorrect, when It has no failure. |Check 2).
using ABZ-phase
differential output
linear encoder.

If trouble occurs, you can find
possible causes and solutions,

2y

E the "Alarm Display” to 2) |The extemal conductor (Check if it is It is not Connect correctly. N
check the causes and nf nmendnr rabln is netlaannnctad rannantad N
solutions for various alarms. Additional information: (Alarm reset disable) by

Ti
Click "Alarm Onset Data”

Aarm history [ Display Causes again | Cecured dm Aeset

o e check e coraan of Norber_| Rane [ Tme@ | Octaiediformaion )
alarm occurrence. New 20.1 I Encoder normal communication error 1 20 01
T 1 20.1 Encoder normal communication error 1 20 01 L
You can check the status of 2 0.1 Encoder normal communication error 1 20 01
before and after the alarm 3 201 Encoder normal communication error 1 20 01 -
with waveform display. .
4 20.1 Encoder normal communication error 1 20
U Recoider 5 20.1 Encoder normal communication error 1 20
T oparen 1 T mwrs 1 —= 1
Read | [Station 00] MR-14-TM Standard Servo amplifier connection: USB
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5 Tuning Moglichkeiten

5.1 One touch tuning

Es ist moglich den Verstarker zu tunen um bessere Ergebnisse zu erlangen. Dazu kann die One-touch Tuning
Funktion genutzt 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.

@ Axizl lVJ WMReturn to value before adjustment Return to initial value

Setting
(*) Uzer 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.

Permissible fravel distance = pulse (1-2147483647)
(Encoder pulse unit)

Servo motor rotation amount = 4.0 | rev

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

& Muotor rotates when press the “Start”™ button.

Response mode
{_JHigh mode (Execute the response mode for machines with high rigidity)

(%) Basic mode (Execute the response mode for standard machines)
()Low mode (Execute the response mode for machines with low rigidity) |- Start

Error code

Status cooz i@ Error Code List‘
Adjustment result

Settling time 0| ms

(Encocer pudse rit 0 g | Update Project |
To further improve performance

Fine-adjust the model loop gain [ Tuning ]
Detailed Setting

Set the detailed parameter relating to One-touch tuning ’ Parameter Setting ]

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. Erhéhte Gerduschentwicklung durch Schwingungen
ist hierbei normal. Mit einem Klick auf Update Project bzw. auf das erschienene Fenster werden die
Tuningparameter libertragen.

Tritt wahrend des Tuning Vorgangs ein Fehler auf, ist dieser im Error Code Fenster zu sehen.

(C002 bedeutet hier, der ,Servo On* Befehl wird benétigt, bevor das Tuning ausgefiihrt werden kann). Die
entsprechende Fehlerbeschreibung ist unter Error Code List aufgefiihrt.
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5.2 Andere tuning Moglichkeiten

Eine weitere Moglichkeit ist, unter Adjustment — Tuning manuell in den Tuning Prozess einzugreifen. Die
wichtigsten Modi sind:

Auto tuning mode 1
Massentragheitsverhaltnis wird automatisch ermittelt

Auto tuning mode 2
Massentragheitsverhaltnis wird manuell eingetragen

Manual mode
Alle Tuning Parameter werden von Hand eingetragen

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

1 ist sehr weich (Welle l3sst sich von Hand bewegen, bevor eine Gegenreaktion kommt) 40 ist extrem hart
(Gegenreaktion kommt sofort)

Bitte hier moglichst in ler Schritten verfahren und das Testergebnis beobachten.

Um die Tuningoptionen zu iibernehmen kann mit Continuous Write permanent jede Anderung sofort auf
den Verstarker gespielt werden oder mit Write einmalig die Veranderungen ibernommen werden.

m

@ Axis1 [VI 4-] Read grgh'eriﬁa E]Conﬁnuous Write %Parameter Monitor =¥" Filter Aff-Vib. Supp. Ctrl. .o

S
STEP1 Gain adjustment mode selection(PADE ATU)

(=) Auto tuning mode 1 Auto, est. of Id, inertia moment ratio ->» STEP3 Response level setting
() 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/Madel control gain setting
() 2-gain adj, mode 2 STEP2 Load inertia moment ratio setting -> STEP3 Response level setting/Model control gain setting
() Manual mode STEP2 Load inertia moment ratio setting -» STEP3 Gain parameter setting

<

STEPZ Load inertia moment ratio setting

Load inertia moment ratio  (PBOG GDZ) times (0.00-300.00)
STEP3 Response level setting STEP3 Gain parameter setting
Model control gain (PBOT PG1) radjs (1.0-2000.0)
Position control gain (PBOG PG2) radys (1.0-2000.0)
1 e Speed control gain (PBOS VG2) radjs (20-65535)
@ @ Speed integral comp. (PB10 VIC) ms {0, 1-1000.0)
Auto tuning response 15 | (1-40)
(PAOS RSP) Overshoot amount
[IFilter auto. setting Filter OFF Overshoot amt. comp.  (PB12 OVA) 0| =g (0-100)
Adjustment result
Adjustment result will be updated after executing positioning mode (Test mode). You can chedk detailed waveform with graph function (Monitor).
Item Unit Axis1
Adjustment result
Settling time ms i}
Overshoot amt. (Enc. pulse unit) pulse i}
Machine characteristics
Load inertia moment ratio times 8.00
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