OMmRoON

CJ1W-NC271/471/F71 - NC MECHATROLINK-II

Pozisyon kontrol unitesi
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MECHATROLINK-II Hareket Veri Yolu ile coklu
eksen noktadan noktaya pozisyon kontrolorii
* 2,4 veya 16 eksenli pozisyon kontrol Uniteleri.

* Yuksek hizli veri yolu MECHATROLINK-II 6zel olarak

hareket kontroll igin tasarlanmistir.

» Pozisyon, hiz ve tork kontrollinu destekler.

» Programlama dilleri: ladder, fonksiyon bloklari.

PLC Open Fonksiyon Bloklarini destekler.

* OMRON HMI terminalleri igin akilli aktif parcalar
muhendislik suresini azaltir.

* TUm sisteme bir noktadan erisim. Ag kurulumu, servo
sUrlict yapilandirma ve izleme ve PLC programlama.

Kisisel bilgisayar
yazilimi: CX-One

CJ serisi
Pozisyon kontrol tnitesi 2..16 eksen maks.
NC MECHATROLINK-II — — e — — ———

Accurax G5 serisi G-Serisi

Servo siricl Servo slirlicl

MECHATROLINK-II

il

Hizli kayit girisleri,
hazir ana konum ve
limit switchleri...

liCCD0 Sonlandirici

Accurax G5 serisi
Servo motorlar

G-Serisi
Servo motorlar
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OMmRON

Ozellikler

Pozisyon kontrol linitesi

Model CJ1W-NC271 [CJ1W-NC4T71 [CJT1W-NCFT1
Siniflandirma CJ-serisi CPU veri yolu unitesi
Uygulanabilir PLC'ler CJ serisi

Fonksiyon bloklarini kullanmak igin CJ-serisi V. 3.0 veya Ulzeri (CJ1G-CPU45 veya CJ1H-CPUL] 6nerilir)

Olasi Unite sayi ayarlari

0-F

Kontrol metodu

MECHATROLINK-II (pozisyon, hiz ve tork kontroli)

Kontrol edilen cihazlar

Dahili MECHATROLINK-II ile Accurax G5 ve G Serisi servo sriculeri

Kontrolli eksenler

Maksimum 2 [Maksimum 4 [Maksimum 16

1/0 atamalari

Ortak isletim bellek alani

CPU veri yolu linitesi alanina tahsis edilen wordler: 25 word (15 ¢ikis word, 10 giris word)

Eksen isletim bellek alani

Asagidaki alanlardan birine atanmistir (kullanici tanimli): CIO, is, yardimci, tutma, DM veya EM alani.
Atanan edilen word sayisi: 50 word (25 ¢ikis word, 25 giris word x en yiksek eksen Kullanilan sayisi

Kontrol uniteleri

Pozisyon komut Unitesi

Komut Unitesi: servo parametrelerdeki elektronik disli ayarina baglidir.
Varsayilan ayar: pulslar

Pozisyon kontroll icin hiz komut Unitesi

Komut Unitesi

Pozisyon kontroll igin
hizlanmal/yavaslama hizlari

10.000 komut birimiZ

Hiz kontroli igin hiz komut birimi

Motorun maksimum hizinin % 0,001'i

Tork kontrolu igin tork komut birimi

Motorun maksimum torkunun % 0,001'i

Kontrol komut

Pozisyon komut araligi

-2.147.483.648 - 2.147.483.647 (komut Uniteleri)

araligi Pozisyon kontroll igin hiz komut araligi 0 - 2.147.483.647 (komut Uniteleri)
Pozisyon kontroll igin 1 - 65.535 (10.000 komut tiniteleri?)
hizlanmal/yavaslama hizlari
Hiz kontroli igin hiz komut aralig % 199,999 - % 199,999
Ust sinir servo motorun maksimum hizi ile kisitlanir.
Tork kontroli igin tork komut araligi % 199,999 - % 199,999
Ust sinir servo motorun maksimum torku ile kisitlanir.
Kontrol Servo kilit/kilit agma Servo sirclyu kilitler ve kilidini agar.

fonksiyonlari

Pozisyon kontroll

Belirtilen hedef pozisyona ve ladder programindan belirtilen hedef hiza gére mutlak bir pozisyona
veya bagil bir pozisyona pozisyonlandirir.

Orijin belirleme

« Orijin arama: belirtilen arama yontemini kullanarak orijini olusturur.

» Mevcut pozisyon 6nayari: orijini olusturmak igin mevcut pozisyonu belirtilen bir pozisyona degistirir.
« Orijin donlsl: ekseni herhangi bir pozisyondan olusturulan orijine déndrdr.

» Mutlak enkoder orijini: bir orijin aramasini kullanmaksizin, mutlak bir enkodere sahip bir servo motoru
kullanarak orijini olugturur.

Jogging

Saat yonunde veya Saat yonunin tersi ydnde sabit bir hiz ¢ikisi yapar.

Beslemeyi kes

Eksen hareket ederken harici bir kesinti girisi alindigi zaman ekseni sabit bir miktarda hareket ettirerek
pozisyonlandirma gergeklestirir.

Hiz kontrolt

Servo sirliclsi hiz gevrimine bir komut gdndererek hiz kontrolii gergeklestirir.

Tork kontrolu

Servo slrliclist akim gevrimine bir komut gdndererek hiz tork kontroli gergeklestirir.

Durdurma fonksiyonlari

« Yavaslayarak durdurma: hareket eden ekseni durmak igin yavaglatir.
« Acil durdurma: sapma sayacinda kalan puls sayisi icin hareket eden eksen pozisyonlandirir ve sonra
ekseni durdurur.

Lineer interpolasyon

i_ki interpolasyon kullanilarak 8 eksene kadar interpolasyonlu olabilir (interpolatér basina 4 eksen)
Unite srimd 1.1 veya lzerinde mevcuttur

Yardimci

Hizlanmalyavaslama egrileri

Yamuk (lineer) bir egri, Ussel bir egri veya bir S egrisi (hareket eden ortalama) belirler.

fonksiyonlar

Tork limiti

Pozisyon kontroll sirasinda tork Ust limitini kisitlar.

Gegersiz kilma

Belirtilen bir oranda eksen komut hizini gogaltir. Gegersiz kilma: % 0,01 - 327,67

Servo parametre transferi

Servo slriicti parametrelerini CPU unitesindeki ladder programindan okur ve yazar.

Izleme fonksiyonu

Servo siricinin komut koordinat pozisyonlarinin, geribildirim pozisyonunun, akim hizinin, torkun,
vs. kontrol durumunu izler.

Yazilhim limitleri

Pozisyonlandirmanin kontroli igin yazilim igletimini sinirlandirir.

Geri tepme kompanzasyonu

Belirlenen bir dedere gére mekanik sistemdeki galistirma miktarini dengeler.

Sapma sayaci sifirlama

Servo siricliniin sapma sayacindaki pozisyon sapmasi 0'a sifirlanabilir (linite strimd 1.3 veya Uzeri).

Harici I/0

Pozisyon kontrol Unitesi

Bir MECHATROLINK-II arabirim portu

Servo siriicl /0

CW/CCW limit girigleri, orijin sensor girigleri, harici kesinti girigleri 1 - 3
(harici orijin girigleri olarak kullanilabilir)

Programlama

Standart ladder

Dogrudan NCF Unitesi hafiza alani tizerinden

yontemleri

Fonksiyon bloklari

Standart PLC Open fonksiyon bloklarini kullanir

Akilli aktif pargalar

OMRON HMI akilli aktif pargalarin kullanimi CPU kullanimini optimize eder ve miihendislik suresini azaltir

Dahili akim taketimi

360 mA veya 5 VDC'de daha az

Agirlik

95¢g
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Cihazin Tanitilmasi

CJ1W-NC271/471/F71 - pozisyon kontrol linitesi

- LED gostergeler
MLK - MECHATROLINK-II ag durumu
RUN - CALISMA pozisyonunda kontrol6r
ERC - Pozisyon kontrol linitesi hatasi
ERH - PLC CPU (nite hatasi
ERM - MECHATROLINK-II slave Unite hatasi
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UNITE no. ayar switchi

MECHATROLINK-II haberlesme konnektorleri:
—————————— MECHATROLINK-II dugiimlerine baglar

Boyutlar

CJ1W-NC271/471/F71 - pozisyon kontrol linitesi
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Siparisg bilgisi

Pozisyon kontrolorii tinite

isim Model

MECHATROLINK-II pozisyon kontrol Unitesi - 16 eksen CJ1W-NCF71
MECHATROLINK-II pozisyon kontrol Unitesi - 4 eksen CJ1W-NC471
MECHATROLINK-II pozisyon kontrol (initesi - 2 eksen CJ1W-NC271

MECHATROLINK Il iligkili stirticiiler

Servo sistemi

isim Model
Accurax G5 servo surlct dahili ML-II R88D-KNLICI]-ML2
G-Serisi servo siriicl dahili ML-II R88D-GNLI[H-ML2

Not: Ayrintili 6zellikler ve siparis bilgisi icin servo sistemler kismina bakin
MECHATROLINK-II kablolan

isim Aciklamalar Model

MECHATROLINK-II Sonlandirici direng JEPMC-W6022

sonlandirici

MECHATROLINK-II kablolari|0,5 metre JEPMC-W6003-A5
1 metre JEPMC-W6003-01
3 metre JEPMC-W6003-03
5 metre JEPMC-W6003-05
10 metre JEPMC-W6003-10
20 metre JEPMC-W6003-20
30 metre JEPMC-W6003-30

Bilgisayar yazilimi

Ozellikler Model
CX-One slrim 2.0 (CX-Motion NCF 1.70 veya daha yiiksek) CX-One
CX-One sirim 3.0 (CX-Motion NCF 1.90 veya daha yliksek)
CX-One slrim 4.0 veya daha yiiksek

BURADA GOSTERILEN TUM BOYUTLAR MILIMETRE CINSINDENDIR.

Milimetreyi inc’e cevirmek icin 0,03937 ile carpin. Grami ons’a cevirmek icin 0,03527 ile carpin.

Kat. No. I09E-TR-02B Uriinlerin siirekli olarak gelistirimesi sebebiyle, bu kitapgikta belirtilen 6zellikler haber verilmeksizin degistirilebilir.
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