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Quick Guide NC_71

Denne quick guide er ment som supplement til de respektive manualer for CJ1W-NC_71 modulet og
de monterede servodrev. Guiden beskriver den basale opsaetning og indeholder eksempler pa PLC
programmeringen.

1. Opstart & Opseetning 0 -

Nar PLC og servodrev er fortradet op, skal disse indstilles inden w2

den egentlige programering af motion Igsningen. [

Inden der teendes for systemet skal servodrevene have et i
aksenummer. Dette indstilles med en drejeswitch pa fronten. X10 I X1

1.1. Opsetning med CX-Motion-NCF

Farst skal NC_71 modulet opseettes. Dette ggres med softwaren CX-Motion-NCF, som er en del af
CX-One pakken.

Opseetning af modul & drev

Start programmet og opret et nyt projekt. Veelg din PLC og indstil hvordan der kommunikeres med
den. Hajreklik p& PLCen og tilfgj dit CJIW-NC_71 modul. Dobbeltklik pa det tilfgjede modul.

Nu skal servodrevene tilfgjes til projektet. Veelg din type servodrev og indstil Axis No. sa det passer
med aksenummeret p& servodrevet.

= NC Unit Axis Map (Axis type:16)
File Edit ©nline Help
| Bal|X| 4|t -{e5] ;
= Unit Mo.04 Mew NC1

E Auiz 07 Akze 1R3BD-GNOTH-MLZ)

Auis 02 Akse 2(RBE0-GMOZH-MLZ)
Az 03 Akse ARBI0-KMNO4H-MLZ]

Nar alle servodrev er tilfgjet, kan du ga online pa modulet og teste kommunikationen med
servodrevene. Herunder vist Unit Monitor og Axis Monitor (under online fanebladet).

Unit moniter - New NC1 [Monitoring (connection established)] Axis monitor - New NC1 [Monitoring (connection established)]
A Close A Clase Basic Moritor | Status | Present Value |
Present Value c 3
Sz 1 Presert pasiion | Selected Axis ’;"S Command Position D
0 x| |Wone_v||None v |Nore = 5 [Feedback Fasiion 0 EETmand
1 2 32 4 5 & 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 Auis
g L1 orr | ore Jore | ore fore Lore [orrore [ore Jorr L orr [orr | ore [orr [ ore | He
can list Selected axis |01 | None|None None! None
SIS N | orr | orr Jore | orr forr [orr | orr | ore | orr ] orr | orr Lorr | orr L orr | orr | Cormm Status o
Buis ermor Serva ON [orr | s ,7 ’7
Unit comman error Posilioning m None
Comoleted
Emor code 0000 No Drigin Flag Jon|
s
Error name Brake Output oLt Mone
Forward Limit Input | IEEE
Fleverse Limit Input |IEE Enor
i
Exvtemallnput1 | X one [
None
Extenal lnput 2| -
None
External lnput 3 |G [
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Memory Areas

Programmet i PLCen styrer NC_71 modulet. Specifikke
enhederne. Der er tre forskellige omrader:

hukommelsesomrader deles imellem

Common Operating Memory Area bestemmes ud fra unit nummeret pa NC_71 modulet og optager
25 ord: CIO1500 + Unit# x 25 — Eksempelvis: Unit# 4 giver omradet 1600 — 1624.
Omréadet bruges til den overordnede styring og opsaetning af kommunikation.

n = CIO 1500 + (unit# x 25)

Common Operating Memory Area
Word Sl
15 14 (13| 12 |11 |10|[09 |08 |07 |06 |05]|04 |03 |02 |01 00
Unit Error
X Reset
n+1 Rejoin Connect
n+2 Axis to Connect
Unit
n+15 Error
Flag
. Unit
Connection
n+16 Status Flag Els:f:g
n+21 Unit Error Code
n+22 Axis Communications Status

Dette er blot et udsnit af omradet, med de hyppigst brugte bit og ord. En fuld liste kan findes i CJ1W-

NC_71 manualen i afsnittet omkring Data Areas.

Eksempel: Fejl pa NC_71 kortet med unit# 4:

s

Axis Output Area omradet bruges  “ggit Unit Parameters

Cl01615.12=>1

til at starte/stoppe servodrevene,
seette en hastighed og gnsket
position m.m. Omrédet defineres i
CX-Motion-NCF ved at dobbelt-
klikke pa dit NC_71 kort:

=| Unit Parameters

= Axiz Setting
Auxis 01

Hver servoakse optager 25 ord.
Derfor skal der veere et passende
antal ord til rAdighed i PLCen, som
ikke benyttes i forvejen og en
minimumsafstand mellem Output/
Input.

Eksempelvis ved maksimalt 4
servoakser, mindst 100 ord
mellem Output/Input. rised_|

M emary Area Sett
Communications £

Memony Area Setting
Axis Dperating Memaory Area Designation
Output Memory Area [PLC to MC Unit)

|OM > [300 =
Input Memany Area [MC Unit ta PLC]
| DM x| [400 =

CI0 area: CIOO0O00 to CIOET43 WH area: w000 ko Wh11
HF area: HOOO ta HE11 AR area: 4000 to 4359

DM area: DO00OOO to D327ET

EM area: E? 00000 ta E?_ 32767 [?=EM bank Mo.)

Each area occupies [the largest asiz Mo.® 25] words.

Initialize

Cancel

=]

Axis Output Area bruges som a (i eksemplet DM300).

Akse 1: D300-D324 Akse 2: D325-D349 Akse 3: D350-D374

Axis Input Area bruges som b (i eksemplet DM400).

Akse 1: D400-D424 Akse 2: D425-D449 Akse 3: D450-D474

AG/OEE-DK




Quick Guide

N

c_71

a = D300 + (akse# -1) x 25

Axis Output Area

Bit
Word
15 (14 (13| 12 |11 10 09|08| 07 06 |05 04 03 02 01 00
Error Jog Origin | Origin Relative Absolute
d Stop Reset Direction Jog Return | Search Movement | Movement
Servo Servo
a+l Unlock Lock
a+?2 .
Position Command (DWORD)
a+3
at+4
Speed Command (DWORD)
a+5

En fuld oversigt over alle output ord findes i CJIW-NC_71 manualen i afsnittet omkring Data Areas.

Eksempel: Saet Servo Lock pé akse 1

: D301.00=>1

Eksempel: Saet hastighed pé& akse 2: D327 => 10000 (DWORD — D327 + D328)

Eksempel: Stop akse 3:

D350.15=>1

Axis Input Area omradet bruges til at aflzese status fra servoaksen.

b = D400 + (akse# -1) x 25

AXxis Input Area

Word Bit

15(14| 13 | 12 11 (10| 09 |08 07 06 |05| 04 03 | 02 | 01 ] 00
b Busy | Error | Warning At Origin O'r\ilgin
b+1 Torque Positioning Power | Servo

Limit Completed On On

b+3 Origin | POT | NOT
b+4 Axis Error Code
b+6 Present Position (DWORD)
b+7
En fuld oversigt over alle input ord findes i CJ1W-NC_71 manualen i afsnittet omkring Data Areas.
Eksempel: Aflaes om der er moment pa akse 1 (Servo on): D401.03=1
Eksempel: Aflaes om der er fejl pa akse 2: D425.12=1
Eksempel: Aflaes aktuel position pa akse 3: D456 = 10000 (DWORD — D456 + D457)

Opseetning af Homing

Edit Unit Parameters

Opseetning af metoden til Origin
Search, seettes separat for alle
akser. For naermere beskrivelse
af de forskellige metoder, se
CJ1W-NC_71 manualen, Section
8 — Defining the Origin.

AG/OEE-DK

= Unit Parameters
Memony Area Sett
Communications £
= Axiz Setting
Az 01
Az 02
Az 03

Airiz Setting Awiz 01
Encoder Type

(" Absclute Encoder Incremental Encoder

| Origin Search O peration

| Reversal Mode 1 ﬂ
| Origin Detection Method

]With Qrigin Prosinity Reversal ﬂ
| Qrigin Search Direction {* Faonward " Reverse
Preset When Origin Search &+ Mat set " Set
Interrupt Input Signal Selection

I Phaze 2 j
| Origir Input Signal Selection

| Phaze 2 LJ
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Opseetning af Endestop & Sikkerhed

Hvis der ikke benyttes endestop/sikker- I Edit Servo Parameters - Axis 01 Akse 1(R88D-GNO1H-ML2) =15
hedsstop pa servodrevene, skal dette
. ° |F'nEIEI4.EI Drrive Praohibit Input Selection
opseettes. Ved at dobbeltklikke pa
akserne i oversigten, abnes et vindue S°P- o gafmel - Zzt;;ivalue Unit it
o +] n efault Display -
med alle parametrene pa servodrevene. 901 003 Torque Limi Selection 000TH )
=[] Proxad Drive Prohibit Inpur Selection QO0TH -
For R88D-GN__ H-ML2 typen: L] Proo... Drive Prahibit Input Selection 1POT/NOT inp... x|z
Pn004 =1 (POT/NOT) LI Pnoo... Reserved 0:POT/NOT inputs both enabled
—_ [ Pro0... Reserved 1:POTSMOT inputs both disabled
Pn041 - 0 (E_STOP) [ PrO0... Reserved 2:Either POT or MOT input is openialar
#[] PhOO5S  Comraunications Control QO00H -
For R88D-KN__H-ML2 typen: C1Fn00&  Fawer OM Address Display Dur... 30 *100ms
Pn400=0 (E-STOP) +[ Pro07  Speed Monitar(sP) Selection 0003H -
Pn504 - 1 (POT/NOT) #[] PrO08  Torque Monitor (IM) Selection QO00H - d
° . . < >
Nar aendringerne er lavet, downloades til = —
Servodrevene. |
Initalize ok ] cencel |
Nar alle servodrev er konfigureret og memory omrader er opsat, skal opsaetningen downloades til
NC_71 modulet. | fanebladet Online, veelg Download to NC unit.
Test Run
Selected Axis Status
Der kan nu |aves Test Run’ med de Axiz - Cornm J6M|Busy IEE Present Value 1165 Command Linit
forSke”Ige akser' Establish/Release Connection JOG Settings
. . Speed Designation
Fﬂr_st,aktweres Connection. (5000 Commandurits/s
Aktiver Servo Lock. @Z@ N
Indtast den gnskede hastighed og tryk Wzl
Write. E stablished ™ Enable [100 =%
Du kan nu bruge JOG knapperne til at kere Servo Lock/Urlock _ wite|
frem og tilbage. 106 Button
Servo Unlock
In Servo Lack 4 h‘
Gearing
| servodrevet findes ogsa en intern SERVOPACK
elektronisk gearing. Standard star disse til
: il si i . Input references
1:1, det vil sige, en omgang svarer til 10.000 [Rlz‘kh_'rmw i Elechonic [RLIRIENE /\
pulser (G-motor) eller 1.048.576 pulser (G5- diodolui AL »| gearrato p— M )
motor). B .
Dette kan indstilles efter brugerens behov: A

R88D-GN__H-ML2: Pn205 (B) + Pn206 (A)
R88D-KN__H-ML2: Pn009 (B) + Pn010 (A)

Eksempel: En G-motor benyttes og der gnskes grader som enhed, med en decimal.
Pn205 = 10.000 og Pn206 = 3600.

En bevaegelse pa 3600 vil derefter resultere i en omgang pa& servomotoren.
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2. PLC Programmering

Selve styringen af servoakserne laves i PLC programmet. Der er lavet feerdige funktionsblokke til
styring af servoakser med NC_71 kortet. Alternativt, kan man benytte de tidligere omtalte
dataomrader. Da funktionsblokkene bruger disse dataomrader, anbefales det ikke at benytte begge
dele.

P& myomron.com, under downloads => 9. local material => danish => program eksempler => NC_71,
kan du finde et programeksempel med funktionsblokke. Dette er kun et eksempel pa, hvordan det kan
implementeres og ikke et faerdigt program.

2.1. Funktionsblokke

Funktionsblokkene ligger under dine programmer: OMRON\CX-One\Lib\FBL\omronlib\Position-
Controlle\NCF og tilfgjes til projektet ved at hgjreklikke pa Function Block => Insert Function Block =>
From File. Der er lavet funktionsblokke til alle ngdvendige funktioner der letter programmeringen og
ger projektet mere overskueligt. Der findes flere versioner af hver funktionsblok. Forskellen imellem
dem er blandt andet, om du gnsker at bruge datatypen REAL eller DINT. Desuden findes
funktionsblokken i en "A” type. Denne version har en ekstra udgang "Busy”, der forteeller nar
funktionen udfgres.

Vaer opmaerksom pa at funktionsblokkene optager mere plads end brugen af dataomraderne. Det kan
derfor veere ngdvendigt at bruge en lidt starre CPU eller en CJ2M CPU. Til hver enkelt funktionsblok,
findes en beskrivelse af funktionaliteten og de forskellige ind- og udgange (hgjreklik pa
funktionsblokken og veelg FB Library Reference).

Nedenstaende er eksempler pa funktionsblokke:

MCF_FB_Connect_FB MCF_FB_Power_FB
_MCFO01 _Connection _MCFOVO_Povwver
P_On (Bl (BO0L) P_On [BOCL) (B0l
—] ——EM EMCL — —EM EMC L
CF113 CF113
(T3 (BoCL) (T (Bl
a4 HUnitMa Status |- a4 HUnitho Status |-
RCF_FB_Con... |(BOOL) (BO0L) (T (B0l
WD 10 JCannection Ok a1 JAxis Ok
(BOOL) MCF_FB_Po...  |(BOOL) (B0l
Error - Wy 0 {Enahle Error -
ORDY AORD)
ErrarlD ErroriD

Connection blokken etablerer kommunikationen mellem NC_71 masteren og servodrevene.
Det er samme funktion som n + 1, bit 00 (Common Operating Memory Area).

Power blokken seetter Servo Lock pa den gnskede akse.
Samme funktion som a + 1, bit 00 for de forskellige akser (Axis Output Area)
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2.2. Eksempel pa sekvens
Nedenstaende er et eksempel pa en opstartssekvens til systemet.

Start Mechatrolink Il kommunikation

ﬂ\; Kommunikation OK (n + 22, bit xx=1 - status=1)

Seet Servo Lock pa aksen

ﬂi; Servo Lock OK (b +1,bit03=1 - status=1)

Start Homing

% Homing OK (b, bit 07 =1 - done = 1)

Kersel (JOG/Relative/Absolute)

\ 4
Kersel (JOG/Relative/Absolute)

Ud over kerslen, kan man veelge at overvage de forskellige akser og NC_71 kortet. Eksempelvis, hvis
der kommer fejl p& en akse eller NC_71 kortet.

3. Betingelser

Alle software eksempler, programforslag samt principdiagrammer kan og bar ikke opfattes som
direkte implementérbare i endelige applikationer.

Hvis der sendres i standard menuer, samt praedefinerede opsaetninger, indestar Omron Electronics
A/S ikke for ansvar.

Der ggres opmaerksom pa, at Omron Electronics A/S ikke kan holdes ansvarlig for eventuelle trykfejl
eller tab af data.

Visse programeksempler er udviklet til at bruge bestemte hukommelsesomrader. Dette medfarer, at
der skal tages backup af de hukommelsesomrader, som ikke ma g tabt.

Ved brug af Omron Electronics A/S programeksempler i egne sourcekoder indestar Omron
Electronics A/S ikke for deres rigtighed.
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