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1. OBIJETIVO

O objetivo desse documento é explicar como controlar o Servo JE-C para via CC-Link ie Field Basic, com
o FX5

2. CONCEITO

O sevo MR-JE-C possui uma porta ethernet integrada que serve para receber comandos através de
diferentes redes baseadas em Ethernet, como CC-Link IE field Basic. No nosso exemplo iremos controlar o
servo por essa rede

3. DOCUMENTAGAO PARA REFERENCIA

1. Manual Usudrio JE-C
2. Manual CC-Link IE Filed Basic JE-C
3. Manual Profile Mode JE-C

4. HARDWARE/SOFTWARE

e 1PCcom SO Windows XP, 7 ou 10 com o software GxWorks-3 instalado;
e 1ServolJE-C
e 1FX5U

5. CONFIGURAR A COMUNICAGCAO NO SERVO

E necessario configurar o servo para trabalhar corretamente, nesse exemplo utilizaremos o servo com
IP 192.168.3.50, para mais detalhes de configuragdo do servo consultar o DAP-
SVO5(A)_PAR_JEC_ETHERNET

6. CONFIGURAR PLC FX5U

Para configurar o CLP, a primeira coisa, é configurar os parametros da rede CC-link Basic, basta

seguir os seguintes passos:
1. Configurar o IP do CLP e habilitar o CC-Link IE Field Basic
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2. Configure os escravos (servos) da sua comunicagdo
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Arraste o servo JE-C do menu, configure o seu endereco IP e em seguida clique em Close
with reflecting the setting para confirmar a configuracdo:
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3. Configure a area de memoria utilizada pela rede
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Aqui devemos lembrar que quatro tipos de dados sdo trocados na comunicagao RX, RY,

RWr, RWw.

e RX, sdo bits de leitura do CLP, onde ele pode ler status e confirmagdes.
e RY, sdo bits de escrita do CLP, onde ele pode enviar comandos.
e RWr, sdo words de leitura do CLP, onde pode ler monitores numéricos.
e RWw, sdo words de escrita do CLP, onde ele pode enviar comandos numéricos.
Os RX e RY, podem ser atribuidos a qualquer meméria de bits, como X, Y, B, M etc...
Os RWr e RWw, podem ser aribuidos a qualquer meméria de words como D, W, R etc...

Nesse exemplo foi configurado da seguinte forma:

Start End
00000, DDO3F
00000, DDO3F
00000, QDO1F
00000, QDO1F

512

Target
Specify Devii
Specify Devii
Specify Devii
Specify Devii

<

CPU Side

Device Name | Puoints

BEER

Start | End

00000
00040 0007F
00000| 0O01F
00040 | 0OO5F

Link Side
Device Name | Points
RX B4
RY B4
Riwir 32
Rinfw 32
Ou seja,

e RX-deB0aB3F

e RY-deB40aB7F

e RWr—-deWO0aW1F

e RWw—de W40 a W5F

Feito isso, toda nossa parte de configuracdo da Rede esta completa, agora basta um pouco de programacgao

para enviar comandos para o servo.

7. PROGRAMAGAO CLP

Depois que as areas de memoria foram configuradas basta seguir as tabelas de comandos encontradas nos

manuais para comandar o servo

As tabelas sdo:
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A seguir veremos alguns exemplos de como utilizar esses registradores:

Master station - Servo amplifier (RYn) Servo amplifier -+ Master station (RXn)
(Nolte) oo N ey {Nota) 528 Svmbo Pk
Device No Device Symbol | Remark Davice No Dewvice Symbol | Remark
RYn"_- to RY Not used RX n'?:l to RX Not usad
n+3)E (n+3)E
RYin+3)F CYRae sobundinibaian ready CSR RX (n+ 3)F |Cychc communscation ready SSR
command :
N e ¢ mmm
Masier statlon — Sero amgplfer (Fiam) Sendd ampifer — Master siation (Rwm)
{Moie) - [Miote) .
. Indiex Davice evios Mo, Indax Diglce
M Miodes of . Control mode Modes of
R¥am0D E0ED Conirol mode sparaton RYWmioD G06 mEpiay operston meplay
RV E040 | Conirol command | Controkword AWM — | T | T TTm—
R0z 2001 Coningl Inpus 1 Control D1 1 RY¥Wmid2 Gl T Control siabus Statusaard
RWamn03 2002 Control Input 2 Conbrol 01 2 R¥Wmid3 e Currarit position Posiion aciual
RWam0d 2003 | Contndl Inpuit 3 Conbrol 01 3 R¥Wmidd [command uril) walug
RWan05 Positon command RWmds Weloclty actual
BOTA Target posltion BOGC Cumeni speed
RWWnDE {PF) = pa AWmE & value
RiWWamO7 Spaed comimand RWmd7 Faollowing emor
EOFF . Targe: vek EOF4 CinooD pulses
RemOE pv) rges el RWME P actual value
RWan0o - Torgue aciual
D 5 1 i ot s T |
— A 2020 | Speed I value {iq)| Velocty imit vaiue | | Rma BT Caurment borgue .
Torgue command RWmidA 2011 Coontrol oulpus 1 Status DO 1
R¥Wean0B EOT1 . Target =
{0q) rget targ RWwmilB 2012 Conirol oupun 2 Status DO 2
RWeniOC Command spead RWmiac 23 Control output 3 Status DO 3
EOE1 Proflle veloch
RWwenOD PRl oy RWmdD 2442 Alam Mo. Current alarm 2
FWwnlE Apceleration ime Touch prode
i o i i . i
= oF E0E3 canstant pp, oY) raflle accaieration | | RAWmMIOE &DEQ funchion sEhs Tauch probe stalus
RV 10 0 i RWmMaF Touch proge 1 1
gogg | DRCEEMENONIME ol geceleration GDEA  |Fostion laichedat | 100Cn AP0 poS
RWen consiant PP, P RWm1D iz 15"‘9 ngE DOE Walue
BEWen 12 Ampunt of torgue AWMl Touch prode 1 .
E087 |commandchange | Torque siope B0BS | Postion lscheqat | 100" PERREOS
RWWan13 |per second) (bg) RWm12 the talling edgs &0
Targue Imit value Positive borgue RWmi2 . | Extemal Irgun
Rivamn 14 EOED torwarg) S —— Wi 2C12 Imput device status sigral dispiayd
Torgue imit valee | Megative toague RWm1E —~ | TTT—— | T
c i ~ — —
N T Imit value RWmE | e | e [
Ri¥vwn 16 — T | T || mwmi7 e e
- Touwch proba Towch props RWm1E e T | T
e e B function AWMz T e
Wam . Positoning Positioning option | | RWm1A e | T | T
R 1 =aFz operation setting code RWmiB el e e
RWam 15 3005 | Control Input 5 Control O 5 RWmiC e e I
RWeniA | e I | ETTT STV e e B
RWwniB — | | T || ®wmiE — | [
RWwn1C e e RWMIF e e
- —— —— — i
RwwniD [ ——— |
RWeam1E T ——— CTm—
RWwn 1F e I
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Habilitar comunicagao

Antes de fazer qualquer tipo de comando é necessario habilitar a comunicagdo ciclica do
CC-Link, para isso é necessario acionar o RYO3F.

No exemplo, o RY comeca no B40, RY0O = B40, entdo o RY3F = B40 + 3F (somar em hexa) =
B7F, logo tenho que deixar esse bit sempre ligado para que a comunicagdo aconteca:

b o II.':Id:I
" i .

Com isso feito posso verificar meu sinal de entrada RX, se essa habilitagdo foi feita com
sucesso, o bit que monitora isso é o RX3F, usando a mesma légica, meu RX comeca no B0O,
logo a minha memoria serd o B3F:

Eerssca Didaa Fram

&) __i :

Ligar o Servo ON

Antes de executar qualquer tipo de movimento, é necessario executar o Servo ON, que
habilita o servo e deixar o motor com torque, pronto executar movimentos. Para isso é
necessario ligar alguns Bits da Control Word que é a RWwO01, no nosso caso seria a W41.
Cada bit dessa word tem uma fungdo:

6040 0 | Control command (Controlword)

Set control commands to control the servo
amplifier.

Bit 0: switch on

Bit 1: enable voltage

Bit 2: quick stop

Bit 3: enable operation

Bit 4 to Bit 6: operation mode specific
Bit 7: fault reset

Bit &: halt

Bit 9: operation mode specific

Bit 10 to Bit 14: reserved

Bit 15: operation mode specific

Para Habilitar o servo ON é necessario ligar os 4 primeiros bits:
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Outra coisa MUITO importante para ser fazer nesse momento, é colocar limites de torque
no servo, pois as memorias vem zeradas, logo o servo fica sem torque, mesmo habilitado.
As memodrias de limite de torque sao RWw14 e RWw15, logo W54 e W55:

Se acomumcém~ esta pronta, habilita servo ON e escreve limite de torque

- : Wa1.0
Ena le_Vo ta
@—
@
Enz rat
@
I MOV 8000 Terg
l_
[ wmov B
_ 8000
Referenciamento
Normalmente antes de fazer posicionamento com o servo, é definido o seu ponto zero,
também conhecido como home.
O tipo de home que o servo vai fazer pode ser escolhido pelos parametros, no DAP-
SVO5(A)_PAR_JEC_ETHERNET, ensina como escolher o tipo de home.
Para executar essa tarefa vamos necessitar do RWwO0, RWw1, que sdo os W40 e W41
respectivamente
RWwO:
6060 0 Control mode (Modes of operation)
Set the control mode.
0: No mode assigned
1: Profile position mode (pp)
3. Profile velocity mode (pv)
4: Profile torque mode (iq)
6. Homing mode (hm)
-20: Position control mode
-21: Speed control mode
-22: Torque control mode
Portanto, precisamos enviar o valor 6 para o W40, e acionar Start na ControlWord, que
seriaW41.4
Referenciamento |
Referenciar .
{180 &
) I MOV
—
_ Mo :eE:C) p [ SET 5 1 31 r'(i
1

No Exemplo acima foi utilizado a WO em uma comparagéo, para verificar se o Mode of
Operation realmente foi alterado para 6 (que é o valor para executar o home)
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4. Posicionamento

Para executar o posicionamento devemos configurar uma serie de parametros:
e Tipo de Posicionamento (incremental ou absoluto)( W41.6)
e Posicdo de destino (W45)

e Velocidade (W4C)
e Mode Operation (W40)
e Start (W41.4)

As unidades de deslocamento estdao em unidades de posi¢ao configuradas na engrenagem eletrénica do
servo, consulte o DAP-SV05(A)_PAR_JEC_ETHERNET para mais detalhes, caso nada tenha sido configurado,
a unidade estara em pulsos do encoder do servo comandado. Ja a velocidade, a unidade é 0.01 rpm.

Posicionamento
SM400
Wel_Desez Comanded_Spee
(228) - DMV e
3600 3600
Pos_Deseja Target_Pos
& DMOV 45
30000 30000
Pes_Inc_Sta
260
(280) ey
Pos_Abs_Sta
(266)
N
Fos_lnc_Start
(272) [ MOW
Pos_Abs_Sta
Te.pe T =
| = o SET 41.4
i
I ——— e
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L habeiNaems t = Data Typs i Gl | Aswign (Davicat abol) Comemsnt
1 CcsA B VAR_GLOBAL - |ar
2 SsR B _ |VAR_GLOBAL - |EaF
|3 Mode Opseaton [Wond [Unsigned]Br Sting 1587 _ |vaR_cLoeal B
4 Conkol Word Viord [Unsigred|BaSting [1664 | _IVAR_GLOBAL B2
5 |Target Poation Double Word [Signad| VAR_GLOBAL = | w45
6 |Acc |Double Word [Signed VAR_GLOBAL - [WaE
|7 iDeee Doubls Ward [Signad] __|VAR_GLOBAL ~|wso
sl Double Word [Signad] _ [VAR_GLOBAL =|w4c
8 [T FWD Word VAR_GLOBAL ~|ws4
w ZMFEV Word [Sigred| WVAR_GLOBAL - |WS5
11 Reset Alam Im VAR_GLOBAL - |war?
| 12 sten Bt _|VAR_GLOBAL S
11 SwihON Bit _ |VAR_GLOBAL B
18 Enable_Vol Bt VAR_GLOBAL « w41
15 |CuickStop Bit VAR_GLOBAL «|wii2
| 16 EnablaCp Ba _ |VAR_GLOBAL ~[Wais
17 Cument Posison Double Word [Signed] _ |VAR_GLoBAL = 5]
Aﬁﬂ_,wmﬂm —|VAR_GLOBAL Ll
19 SwwsWod " [Word [Unsigned)Ba Sng |10 |_[VAR_GLOBAL =|w2

11




