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Tento kurz je uréen pro ty, ktefi poprvé zavadégji systém fizeni pohybu pomoci modulu CPU pohybu v kontroléru pohybu
MITSUBISHI.

Pro zavedeni systému se musite naucit synchronni fizeni ve virtualnim rezimu SV22 pouzitim softwaru MELSOFT MT
Works 2, coZ je konstrukéni prostiedi k Fizeni pohybu.

V tomto kurzu je hlavné naplii uréena pro pracovnika, ktery je odpovédny za software a ktery chape zaklady programovani
a navrhuje synchronni fizeni. Naplf pro pracovnika odpovédného za hardware, jako je navrh systému, instalace, zapojeni
atd., je obsahem kurzu ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE) “. Zakladni naplfi pro pracovnika
odpovédného za software, jako je programovani, je obsahem kurzu ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL
MODE: SFC) “.

Povinnymi pfedpoklady tohoto kurzu jsou znalosti PLC-kontroléru MELSEC fady Q, stifidavého serva a fizeni polohovani.
Tém, ktefi tento kurz absclvuji poprve, doporucujeme absolvovat tyto kurzy:

- ,MELSEC-Q SERIES BASICS®,

- ,MELSERVO BASICS (MR-J3)",

- . YOUR FIRST FACTORY AUTOMATION (POSITIONING CONTROL) *,

- . SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE) *,

- . SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC) “.
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Tento kurz obsahuje nasledujici kapitoly.
Doporucujeme, abyste zacali od 1. kapitoly.

12. kapitola - REALNY A VIRTUALNI REZIM

Dozvite se o rozdilech mezi realnym a virtualni rezimem.

13. kapitola - PROGRAM MECHANICKEHO SYSTEMU

14, kapitola - VYTVORENI DAT VACKY

Dozvite se, jak vytvofit data vacky pouZivana s mechanickym modulem ,Vacka®.
15. kapitola — CVICENI

Dozvite se o mechanickém systému a zpusobu vytvoreni dat vacky pomoci ukazkového systému.
16. kapitola — APLIKACE

Dozvite se o funkci vystupu koncového spinace, adresové spojece a digitalnim osciloskopu.

Zavérecny test

Znamka sloZeni testu: 60 % a vyssl.

Dozvite se o programu mechanického systému a mechanickém modulu, které slouZi k fizeni ve virtualnim reZimu.
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Uvod Pouziti tohoto néstroje e-Skoleni
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Pfejit na dalsi stranu

Zpét na pfedchozi stranu

Pfejit na poZadovanou stranu

Ukongéit Skoleni

Prejdete na dalsi stranu.

Prejdete zpét na pfedchozi stranu.

Zobrazi se ,Obsah”, jehoZ pomoci prejdete na poZadovanou stranu.

Ukonéite Skoleni.
Dojde k zavieni oken, jako jsou obrazovky ,Obsah” a Skoleni.
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Bezpecnostni opatieni

KdyZ se skolite na skutecnych vyrobcich, dukladné si prec¢téte bezpectnostni opatfeni v odpovidajicich priruckach.

Opatieni v tomto kurzu
- Zobrazené obrazovky s verzi softwaru, ktery pouZivate, se mohou lisit od obrazovek v tomto kurzu.

Tento kurz je uréen pro nasledujici verze softwaru:

-MT Developer2, verze 1.18U

Reference

Se Skolenim souviseji nasledujici reference. (Ucit se muZete i bez nich.)
Kliknutim na nazev reference ji stahnete.

Mazev reference

Sample program

Typ souboru

Komprimovany soubor

Velikost

53,651 bytes

Recording paper

Komprimovany soubor

43.5kB
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V této kapitole se naucite rozdily mezi realnym rezimem (SV13/SV22) a virtualnim reZimem (SV22).
Realny rezim slouzi pro pfimé fizeni systému pouZivajici servomotor(y) pomoci programu serva.
Podrobnosti realného rezimu viz kurz .SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)".




K Servo_Motion_Controller_Application(Virtual Mode)_CZE lil_lg

o
@EXI Virtuaini rezim ) 900

Klasicky se stroj fidil pomoci mechanického spojeni hiidell, pfevodu a spojek z kaZdého motoru. Tento mechanicky
provoz nahrazuje virtualni rezim synchronizaci motoru na stroji pomoci programu mechanického systému.
Zadavanim pfikazu virtualnimu servomotoru jsou motory na stroji fizeny podle nastaveni programu mechanického systému.

Oproti mechanickému vytvareni systému ma virtualni rezim tyto vyhody:

« Lze vyrabét mensi a levngjsi stroje.

« Neni tfeba brat v Gvahu opotiebeni a Zivotnost kazdého dilu (hlavni hiidel, prevod a spojka).
« Usnadni se dlohy, jako jsou zmény vyroby.

» Zlepsi se vykon systému, protoZe neexistuji chyby kvuli mechanické nepresnosti.

Softwarové fizeni
prostrednictvim
programu mechanického
systemu

Mechanicke fizeni
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Mezi realnym a virtualnim reZimem existuji na kontroléru pohybu tyto rozdily:

Rozdily mezi realnym a virtualnim reZzimem zobrazite klepnutim na [Realny rezim] a [Virtualni reZzim] vpravo.

Realny rezim

e e S

K0 ——f=erMo "‘

Mo DP.SFCS HIET K10
G

ohybu

Progra mbS FC p

pfencs

e e

100] , ,
[Eﬁzmaf / Bitivovano servo-Zap.:
_M2045// e

 Program serva

[K10: Realny]

-1
Hgfa 1, 10000 PLS

Rychlost 30000 PLS/sec

200
oo __

‘___________________._-—-—-—-—'_"' Parametry pro fize ni

e Nastaveni systemy_|
ok paramett__|
™ Data operace JOG__
|

PFimo fizeno programem serva

_ )
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Pro pouZiti funkénosti virtualniho rezimu je tfeba reZim pfepnout do virtualniho reZimu. Cheete-li zménit reZim, zapnéte a

vypnéte Zadost o pfepnuti realnéhofvirtualniho rezimu (M2043).Pfi pfepinani z realného do virtualniho rezimu posudte
moZnost prepnuti kontrolou téchto zaleZitosti:

« Program mechanického systému je registrovan.
« Pfikaz servo-zap. pro viechny osy je zapnut.

« VSechny osy jsou zastaveny.

« Na Zadné ose neexistuje chyba serva.

« Zadosti navratu do vychozi polohy pro viechny osy kromé osy valce jsou vypnuty.

Casovy diagram

Zadost o pfepnuti z realného do virtualniho rezimu Zadost o pfepnuti z virtualniho do realného rezimu
Zadost o prepnuti /
realného/virtualniho VYR =
rezimu (M2043) ZAP. v \k
Stav prepnuti . RN
realnéholvirtualniho : | : ¥
rezimu ' ! - '
(M2044) ' .

Realny reZim: Virtualni rezim
:
L]
L

Realny rezim
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Ukazkovy systém pouZity v tomto kurzu je balici stroj ukazkového systému v kurzu ,SERVO MOTION CONTROLLER
BASICS (HARDWARE)" a kurzu ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC) .

(Doba: D0:05)
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NiZe je uveden provozni rezim (tok Fizeni) v ukazkovém systému pro tento kurz.

(Doba: 00:19)
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Masledujici text uvadi konfiguraci zafizeni ukazkového systému pro tento kurz.

QOsUDH

mepgmg
, Q62P l r“11-"‘2'::/./’ Cidio
GSE_I:'H_! _ =] pr"I'tDml'IDSti
pocitac g
= — Hodnota
K Kabel USB horni meze
zdvihu
Instalace - -
— Tlagitko Svétlo Svétlo Tlagitko
XK nuceného  indikatoru  indikétoru Start — i —il
ST o zastaveni operace zastaveni Hodnota dolni
InZenyrské prostiedi meze zdvihu
kontroléru pohybu Servo amplifier MR-J3-10B
MELSOFT MT Works2
;_'-'-:- 6. osa
-t

Nastaveni serva
softwarovy baliCek
MR Configurator2

Software CIPE[IBE:I'II-hﬂ systamu

Operacni systém je
nainstalovan na Q172DCPU

1. osa 2. 0sa 3. osa 4. osa 5. osa
SSCNET I
kabel

Servomotor HF-KP0O53
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NiZe je uveden tok operaci programu SFC pohybu pouZitého pro ukazkovy systém.

Pozastaveni kurzoru mysi na toku zobrazi jeho podrobnosti.

Pfiklad programu pro realny rezim

Hlavni realny

Zap.-Semnvo

Mavrat do vychozi polohy

Zadost bez navratu do vychozi polohy

Pienos

VYP. prijeti spusténi

Konec

Pfiklad programu pro virtuaini rezim

Hlavni virtualni

Zap.-Semno

Mavrat do vychozi polohy

Zadost bez navratu do vychozi polohy

Piepnuti do virtualniho refimu

Cekani na pfepnuti do virfualniho reZimu

Spusténi virtualniho serva

VYP. pfijeti spusténi virtualniho serva

Konec
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\ této kapitole jste se naudili:
« Virtualni rezim

« Rozdily mezi realnym a virtualnim rezimem

Dalezité body

NiZe je uveden obsah, ktery jste se v této kapitole naudili.

Virtualni rezim ‘:;:;.léarl:d rezim synchronizuje motory, které byly klasicky fizeny mechanicky, pomoci programu mechanického

Postup pfepnuti do

e an s Pii pfepinani z realného do virtualniho rezimu ovérte, je-li pfepnuti moZné.
virtualniho reZimu

Realny rezim fidi jednotlivé osy pfimo.
Virtualni rezim dava piikazy virtualnimu servomotoru a Fidi osy prostrednictvim jejich synchronizace pomoci
programu mechanického systému.

Rozdily mezi realnym a
virtualnim rezimem
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\ této kapitole se dozvite o programu mechanického systému.

Program mechanického systému pouziva mechanické moduly, jako jsou virtualni servomotor, synchronni enkodér, pievod,
spojka, valec a vacka, pro fizeni synchronizace pomoci softwaru.
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Schema zapojeni mechanickych modulu je diagram virtualniho systému, kde jsou usporadany mechanické moduly.

Schéma zapojeni mechanickych modulu je uvedeno nize.

Pranosowvy madul
Modul pohonu ﬁ'"_" - 3_ S—— u 1 _T_ 2= .tT — s
Diterencialni Pravbd

| Virtualni servomotor

Synchronni
i kodeér
Synchronni

enkodér Modul pohonu

* Je pfipojen jeden z t&chto moduld.

* Je pfipojen jeden z téchto
maduld,

Virtualni pomocny vstup

Prevod zmény

rychlosti

prevod Virtualni hlavni hridel

Virtualni
servomotor

Pfavo n =
7 3 Diferancialni prevod

+—— Osa pripojeni

Spojka

Piavod zmény

hlosti
B Pranosowy modul

Spojka L
Vacka

Modul vystupu
* Je pripojen jaden z téchto
mioduld.

F{uta:m

Modul pohonu Virtualni
Synchronni servomaotor
enkodéar Kulickovy
* Je pfipgjen jeden Osa v‘g.'rstupu Sroub .
z téchto moduld. P
b
1 blok

-

N\

1 systém
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> Ukazkové okno mechanického systému
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NiZe je uvedeno ukazkové okno programu mechanického systému pouZitého v ukazkovém systému tohoto kurzu.

Pozastaveni kurzoru mysi na ikone modulu zobrazl jeho vysvétleni.

1 MELSOFT Series MT I'.Tﬁ-ﬂ.-lnpzrz C¥MELSECY¥e~learnme¥ P ackme Equ'q:lncn{ = [Mechanical System page i

i Project Edit Emd/Replace  Yew Check/Corvert  Online  Depug  Jools Window Help
WL L LET
: e B LIRS RISy .2 3. T PR T

-

=] SR

_F'Wlﬁ_':t S y 724 Mechanical System page ...
=1 % Packing Equipment (5v22) |

+ (Ml System Sstting
+ i Serva Data Setting
i E Tiction SFC Program
+|[E]) Serva Program

+ g Mechanical System

+

+

2% Cam Data
:ﬂ Laksels
Sructuned Data Types
+ Eurvice Memory
l_} Danvice Comment

- F X

[ [l Parameter Block: | [llSystem Structre | S Motion SFC 18:Add data | S Motion SFC 15Vl ct 4 » 5

Editing Page 1/ 8 Q720 | 5WE2 Host Station Mo

ML

Osa Detail osy

\alec pro pasovy dopravnik pod roli chalové falie

Rotaéni stal pro valec cbalové folie

Rotaéni stil pro pasovy dopravnik pred fezacim zafizenim

Kulickowy Sroub pro sefizeni polohy fezani

\acka, ktera fidi provoz fezaciho zafizeni

SDlth|E|t|pd ]| =

Valec pro pasovy dopravnik za fezacim zafizenim
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> Modul pohonu

Moduly pohonu jsou Fidicim zdrojem energie virtualnich os (virtualni hlavni hfidele a virtualni osy pomocného vstupu).
Pro moduly pohonu existuji tyto dva typy.

) oo

Mechanicky modul

Funkce Wiz
Vzhled Nazev
Virtual servomotor Slouzi pri fizeni virtualni osy programu mechanického
systemu pomoci vstupniho impulzu z programu serva a
operace JOG. 13.3.1

Synchronous
encoder

SlouZi pfi fizeni virtualni osy pomoci vstupnich impulzd z
externiho synchronniho enkoderu.

13.3.2
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[ 13.3.1 Virtualni servomotor

Virtualni servomotor se pouZiva, kdyz je virtualni osa Fizena programem serva a
operaci JOG.

KdyzZ se virtualni servomotor spusti, pfenasi impulsy na virtualni osu podle pocatecni
podminky (rychlost pfikazu a hodnota drahy).

Kliknutim na kaZzdou poloZku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni.

* Pro ukazkovy systém se poiivaji

hodnoty parametri uvedené niZe.

Virtualni servomotor Polozka parametru Ukazkova hodnota
“ n Virtual axis 1
Command in-position range 100[PLS]

i Operation mode at error occurence Continue

PFEHDSD'-I‘_-,Q‘ Upper stroke limit value 0[FLS]
modul Lower stroke limitvalue 0[PLS]
) -~ Parameter block Ma. 2
Modul vystupu - S/ JOG speed limitvalue 15000[PLS/s]

=Detaily nastaveni=

Mastavte &islo osy uréené programem senva ve virtualnim rezimu.

=Rozsah nastaveni=
PTi pougiti Q1730CPU: 1 a2 32 Pri pougiti Q1720CPLU: 1 a2 8

=Pfiklad nastaveni=
Tuto poloZku parametru nastavte na 1%, protoZe ukazkowy systém pouZiva 1. virtualni osu.
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Synchronni kodér slouZi pffi Fizeni virtualni osy pomoci vstupnich impulzd z externiho

zdroje.
* Pro pouZiti synchronniho enkodéru je potfeba Q172DEX nebo Q173DPX.

Kliknutim na kaZzdou poloZku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni.

* Pro ukazkovy systém se poiivaji

hodnoty parametri uvedené niZe.

PoloZzka parametru

Ukazkova hodnota

Vstup z externino zdroje

]

Synchronous encoder number
t—— sing the existing encoder
M Pfenosovy
maodul

Modul vystupu

< Detaily nastaveni=
Mastavte &islo synchronnino enkodéru definované v okné nastaveni systému.

=Rozsah nastaveni=

=Pfiklad nastaveni=
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> Prenosovy modul

Prenosovy modul vysila impulzy z modulu pohonu do modulu vystupu.
Pro pfenosové moduly existuji tyto &tyri typy.

) oo

Mechanicky modul

Funkce Viz
Vzhled Nazev
Gear Slouzi ke zméné sméru & poméru otageni pro (impulzni)
vstup hodnoty drahy z modulu pohonu.
13.4.1
Clutch Slouzi pro prenos otadeni modulu pohonu do modulu vystupu
a jeho oddéleni od modulu vystupu.
13.4.2
Speed change gear | Slouzi pro zménu rychlosti modulu vystupu béhem provozu.
13.4.3

Differential gear

Slouzi k posunu faze modulu vystupu nebo k sefizeni polohy
spusténi operace.

13.4.4
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Prevody slouZi k pfenosu poétu impulzu, ktery se ziskal vynasobenim poctu impulzu
z osy vstupu a prevodového poméru, na osu vystupu.

Prevodovy pomer se vypocita jako ,pocet zubu na strané osy vstupu prevodového
poméru” déleno ,pocet zub( na strané osy vystupu pfevodového poméru®.

Podet impulzd osy vystupu = (Po&et impulz( osy vstupu) X (Pfevodovy pomer) [PLS.] |

Kliknutim na kazdou polozku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni. * Pro ukazkovy systém se pouZivaji
hodnoty parametru uvedeng niZe.

virtualni servomaotor Osa vstupu Polozka parametru Ukdzkova hodnota
‘_ ) Gear ratio input axis side tooth count 30
{;' Gear ratio output axis side tooth count 1
7 Rotation direction Forward
Prevod
(prevodovy
Osa vstupu: poOmer)

100 [PLS]

Osa vystupu

Osa vystupu: e _.-"'
3000[PLS] L4

=Detaily nastaveni=
Mastavte pocet zubd na strané osy vstupu pfevodu.

=Rozsah nastaveni=
1 a7 65535

=Pfiklad nastaveni=

Tento parametr nastavte na _30°, protoZe 4. osa ukazkového systému vynasobi pocet vstupnich impulzd z virtudlniho servomotoru
cislem 30.
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Spojka pfena&i impulzy pfikazu z osy vstupu na modul vystupu a ofezava je, a slouZi k fizeni operaci spusténi a zastaveni
servomotoru.

Existuji dva typy spojky: kluzna a prfima spojka. KaZda z nich se pouZiva v zavislosti na tom, je-li potfeba
zrychleni/zpomaleni.

Zrychlenifzpomaleni: potfeba

Virtualni
servomotor

I

ZAP. spojku VYP. spojku

provadén

=

Kluzna spojka

Proces prokluzu: ‘

<

Zrychlenifzpomaleni: neni potieba t

Proces prokluzu: neni
provadén

=

Pfima spojka

=
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YT spojka

Provozni regim

Spojka disponuje péti ruznymi rezimy, viz niZe.

OMIOFF mode Spojka se zapne, kdyZ se zafizeni prikazu ZAP NWYP. spojky prepne 2 VYP. na ZAP.
Spojka se vypne, kdyZ se zafizeni prikazu ZAP AVYP. spojky prepne ze ZAP. na VYP.

Address mode Spojka se zapne, kdyZ je zafizeni pfikazu ZAPNYP. spojky ZAP. a je dosaZena adresa ZAP. spojky.
Spojka se vypne, kdyZ je zafizeni pfikazu ZAP AYP. spojky VYP. a je dosaZena adresa VYP. spojky.

Address mode 2 KdyZ je zafizeni pfikazu ZAP AVYP. spojky ZAP., spojka se zapne & vypne podle adresy ZAP.AYP. spojky.
Spojka se vypne, kdyZ se zafizeni pfikazu ZAP AVYP. spojky prepne ze ZAP. na VYP.

One-shot mode KdyZ se zafizeni pfikazu ZAP WYP. spojky pfepne zVYP. na Z4P . spojka se zapne po pfesunu o uréenou hodnotu
drahy, a pak se vypne po pfesunu o uréenou hodnotu drahy.

External input Tento refim sloufi jen pro osu, pro kerou je plirdstkovi synchronni enkodér (ruéni generator impulzd) nastaven
mode jako modul pohonu Spojka se zapnefypne podle zafizeni plikazu ZAP NVYP. spajky a externiho vstupu (Signal
TREN: Signal spusténi synchronnino enkodéru).

Kliknutim na kaZdou poloZku parametru v tabulce

zobrazite jeji vysvétleni.

* Hodnoty parametru uvedene nize se
pouZivaji pro ukazkovy systém.

B = D

PaoloZka parametru Ukazkova hodnota
Clutch OMN/OFF command device M7 004
Clutch status device M7014

1/3

) oo
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Spojka disponuje péti ruznymi rezimy, viz niZe. 2/3

* Hodnoty parametru uvedené nize se
pouZivaji pro ukazkovy system.

Kliknutim na kaZdou poloZku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni.

PoloZka parametru Ukazkova hodnota
Clutch OMIOFF command device M7 004
- Clutch status device M7014
- Clutch type Smoothing clutch
] Smaoothing clutch method Time-constant system
Smoothing time constant 30[ms]
Pfima spojka
Cperation mode OMIOFF mode, address o
mode and one-shot
Maode setting device D7 040
OM address setting device D704z
OFF address setting device D7044
Address mode clutch control system Current value within 1
virtual axis revolution
=Detaily nastaveni=
Lam o = : =2 L o [l
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YT spojka

Spojka disponuje péti ruznymi rezimy, viz niZe.

Cperation mode

OMIOFF mode, address
mode and one-shot

Maode setting device D7 040
OM address setting device D704z
OFF address setting device D7044

Address mode clutch control system

Current value within 1
virtual axis revalution

=Detaily nastaveni=
Zyolte metodu prokluzu.

=Rozsah nastaveni=

Time-constant system & Slippage system

=Pfiklad nastaveni=

Pro ukazkowy systém nastavie tento parametr na _Time-constant system®.

3/3
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[ (KX B Prevod zmény rychlosti

Prevod zmény rychlosti slouZi ke zméné rychlosti otaéeni a hodnoty drahy pro modul
vystupu b&hem provozu.

Rychlost pfenesena na osu vystupu se vypocita vynasobenim rychlosti na ose vstupu a
pomérem zmény rychlosti nastavenym na zafizeni nastaveni poméru zmény rychlosti.

_ (Pomér zmény rychlosti) ™ N
Rychlost osy vystupu = (Rychlost osy vstupu) X [PLS/s] * 0 az 65535
1000

* Pro ukazkovy systém se pouzivajl

Kliknutim na kaZdou poloZku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni. hodnoty parametrii uvedené niZe.

PoloZka parametru Ukazkova hodnota
l Speed change ratio upper limit value 65535
. - Speed change ratio lower limitvalue 1
Prevod zmény P g
— rychlosti {pgmér Speed change ratio sefting device O7036
Osa zmeny rychlosti) Smoothing time constant 0[ms]
vystupu

Modul vystupu

=Detaily nastaveni=

Mastavte horni mez poméry zmény rychlosti.
KdyZ hodnota ze zafizeni nastaveni poméru zmény rychlosti prekrodi tuto mez, je pfevod zmény rychlosti fizen hodnotou meze.

=Rozsah nastaveni=
Tuto hodnotu nastavte wwnasobenim 0.00 a2 655.35 [%4] krat 100 (0 aZ 65535).
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[ (KX B Prevod zmény rychlosti

Prevod zmény rychlosti slouZi ke zméné rychlosti otaéeni a hodnoty drahy pro modul
vystupu b&hem provozu.

Rychlost pfenesena na osu vystupu se vypocita vynasobenim rychlosti na ose vstupu a
pomérem zmény rychlosti nastavenym na zafizeni nastaveni poméru zmény rychlosti.

_ (Pomér zmény rychlosti) ™ N
Rychlost osy vystupu = (Rychlost osy vstupu) X [PLS/s] * 0 az 65535
1000

* Pro ukazkovy systém se pouZivaji
hodnoty parametru uvedené niZe.

Mastavte horni mez poméry zmény rychlosti. -
KdyZ hodnota ze zafizenl nastaveni poméru zmény rychlosti prekrodi tuto mez, je pfevod zmény rychlosti fizen hodnotou meze.

Kliknutim na kazdou poloZzku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni.

=Rozsah nastaveni=
Tuto hodnotu nastavte vwnasobenim 0.00 aZ 655.35 [%] krat 100 (0 aZ 65535).

=Pfiklad nastaveni=
Pro ukazkovy systém nastavte tento parametr na _65535°.

Kl
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@EEYY B Diferencialni prevod ) ?gm

Diferencialni pfevod odecita hodnotu drahy osy pomocného vstupu od hodnoty drahy
osy vstupu a pak pfenasi vysledek na osu vystupu.

Pomocna osa diferencialniho pfevodu ma smér otaceni a ve vychozim nastaveni je
nastavena na opaény smér.

Hodnota drahy osy vystupu = (Hodnota drahy osy vstupu) — (Hodnota drahy osy pomocného vstupu) [PLS/s] |

(1) Pfi posunu faze modulu vystupu nebo sefizeni polohy spusténi operace

Virtualni hlavni hiidel
R /

Spojka Spojka
Osa Osa vstupu
pomocného
vstupu ¥ Diferencialni
prevod
Ly

Osa

vystupu
"i' A -i".' . m--_ ==
Modul pohonu Modul vystupu
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@EEYY B Diferencialni prevod ) 00c

Diferencialni pfevod odecita hodnotu drahy osy pomocného vstupu od hodnoty drahy
osy vstupu a pak pfenasi vysledek na osu vystupu.

Pomocna osa diferencialniho pfevodu ma smér otaceni a ve vychozim nastaveni je
nastavena na opaény smér.

Hodnota drahy osy vystupu = (Hodnota drahy osy vstupu) — (Hodnota drahy osy pomocného vstupu) [PLS/s] |

-

(2) Pfi pfipojeni k virtualni hlavni hiideli

Osa vstupu  Diferencialni pievod /Vinuélni hlavni hifidel U
% Osa ‘t

Wirtualni vystupu
servomotor

s Posouva fazi modulu
vystupu.

Synchronni enkodér Osa pomocného
pomocne osy vstupu, modul
vystupu

[+[
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> Modul vystupu

) oo

Modul vystupu Fidi stroj. Existuji Etyfi typy modulu vystupu, viz niZe.

Mechanicky modul

Funkce Viz
Vzhled Nazev

Roller Slouzi k fizeni rychlosti stroje pfipojengho k servomotoru.

13.5.1
Ball screw Slouzi k linearmimu pohybu stroje pfipojeneho k servomotoru.,

13.5.2
Rotary table Slouzi k rotaénimu pohybu stroje pripojengho k servomotoru.

13.5.3

Cam

Slouzi k pohybu stroje pripojengho k servomotoru podle
definovangho vzoru vacky.

13.5.4




il Servo_Motion_Controller_Application{Virtual Mode)_CZE

[ 1351 KO

Valec se pouZiva v téchto pfipadech:

+ K souvislému provozu stroje pfipojeného k servomotoru

« K pouziti systému, ktery nevyZaduje fizeni polohy

Valec je fizen rychlosti a hodnotou drahy, vypocet viz niZe.

Rychlost valce = (Rychlost modulu pohonu [PLS/s]) x (Prevodovy pomér) x (Pomér zmény rychlosti) [PLS/s]
Hodnota drahy valce = (Hodnota drahy pohonu [PL3]) x (Pfevodovy pomeér) x (Pomér zmény rychlosti) [PLS]

Kliknutim na kazdou poloZzku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni. * Pro ukazkovy system se pouZivaji
hodnoty parametri uvedené niZe.
- —t PoloZka parametru Ukazkova hodnota
Ve . Output axis Mo. 1
hd  Prevod . P
I Pfevodovy pomér Comment
Modul pohonu Roller diameter 95493 0[um]
. Spojka Mumber of pulses per revolution 262144[PLS]
) Permissible droop pulse value G553500[PLS] ~
Valec E
Speed limitvalue 1300000.00[mmJimin]
LInit of output mim
Torque lirmit 300%
Phase compensation Mot set
=Detaily nastaveni=
Uréete &islo osy definované na obrazovce nastaveni systému. F
=Rozsah nastaveni=
PFi poufiti Q1730DCPU: 1 aZ2 32 PHi poufiti Q1720DCPU: 1 a2 8 =
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[ 1351 KO

Valec se pouZiva v téchto pfipadech:

+ K souvislému provozu stroje pfipojeného k servomotoru

« K pouziti systému, ktery nevyZaduje fizeni polohy

Valec je fizen rychlosti a hodnotou drahy, vypocet viz niZe.

Rychlost valce = (Rychlost modulu pohonu [PLS/s]) x (Prevodovy pomér) x (Pomér zmény rychlosti) [PLS/s]
Hodnota drahy valce = (Hodnota drahy pohonu [PL3]) x (Pfevodovy pomeér) x (Pomér zmény rychlosti) [PLS]

Kliknutim na kaZdou poloZku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni. * Pro ukazkovy systém se pouZivaji
hodnoty parametri uvedené niZe.
Permissible droop pulse value G553500[PLS] B
Valer
Speed limitvalue 1300000, 00[mmimin]
LInit of output Mmim
Targue limit 300%
Phase compensation Mot set

=Detaily nastaveni=

Mastavte hodnotu odpovidajici priméru valce, kdyZ je stroj pfipojeny k servomotoru nahrazen valcem.

=Rozsah nastaveni=
0.1 az 214748364 .7

=Pfiklad nastaveni=

Dopravnik (osa 1) ukazkového systému se posune 300 [mm] za jednu otacku. Proto nastavte promér valce na 300000 [umlm =
95493.0 [um].

Kl




il Servo_Motion_Controller_Application{Virtual Mode)_CZE

@EEXXI Kulickovy Sroub

Kulickovy Sroub slouZi k linearnimu pohybu stroje pfipojeného k servomotoru.
Kulickovy Sroub je fizen pfi rychlosti vypodtené vynasobenim rychlosti a hodnoty
drahy z modulu pohonu a pfevodového poméru z pfenosového modulu, a na vystupu
je vysledna hodnota drahy.

Rychlost kulickového Sroubu= (Rychlost modulu pohonu [PLS/s]) x (Pfevodovy pomér) x [PLS/s]
Hodnota drahy kulickového Sroubu = (Hodnoty drahy pohonu [PLS]) x (Pfevodovy pomér) [PLS]

Kliknutim na kaZzdou poloZzku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni. * Pro ukazkovy system se pouZivaji
hodnoty parametri uvedené niZe.
PoloZka parametru Ukazkova hodnota
.l Pfevod Dutput axis Ma. 4
Pfevodovy pomér | Comment
Maodul pDhDr'lu
== Spojka
N ] Permissible droop pulse value GR53500[PLS]
Kulickovy =
sroub n
Speed limitvalue G0000.00[mmimin]
LInit of output mm
Torque lirit 300%
Lpper stroke limit value 214748364, 7[um]
Lower stroke limit value -214748364 8[pm]
Phase compensation Mot set
=Detaily nastaveni= r
Uriete islo osy definované na obrazovoe nastaveni systému.
=Rozsah nastaveni= [*]
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@EEXXI Kulickovy Sroub

Kulickovy Sroub slouZi k linearnimu pohybu stroje pfipojeného k servomotoru.
Kulickovy Sroub je fizen pfi rychlosti vypodtené vynasobenim rychlosti a hodnoty
drahy z modulu pohonu a pfevodového poméru z pfenosového modulu, a na vystupu
je vysledna hodnota drahy.

Rychlost kulickového Sroubu= (Rychlost modulu pohonu [PLS/s]) x (Pfevodovy pomér) x [PLS/s]
Hodnota drahy kulickového Sroubu = (Hodnoty drahy pohonu [PLS]) x (Pfevodovy pomér) [PLS]

Kliknutim na kaZzdou poloZzku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni.

* Pro ukazkovy systém se pouZivaji
hodnoty parametri uvedené niZe.

Permissible droop pulse value

6553500[PLS]

KuliCkovy

sroub
Speed limitvalue G0000.00[mmimin]
LInit of output Mmim
Torgue limit 300%

Upper stroke limit value

214748364 7[um]

Lower stroke limit value

-214748364 8[um]

Phase compensation

Mot set

=Detaily nastaveni=
Uriete Cislo osy definované na obrazovoe nastaveni systému.

=Rozsah nastaveni=
Pfi pouziti Q1730CPU: 1 a2 32 Pri pouziti Q1720CPLU: 1 a2 8

=Pfiklad nastaveni=
Tento parametr nastavte na _4°, protoZe ukazkow systém pouZiva & 4.
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@EEEXM Rotacni stul

Rotaéni stul je Fizen rychlosti a hodnotou drahy, vypocéet viz nize.

Rychlost rotaéniho stolu = (Rychlost modulu pohonu [PLS/s]) x (Prevadovy pomér) x [PLS/s]
Hodnota drahy rotacniho stolu = (Hodnota drahy pohonu) x (Pfevodovy pomér) [PLS]

Kliknutim na kaZzdou poloZzku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni. * Pro ukazkovy systém se pouZivaji
hodnoty parametri uvedené niZe.
. PoloZka parametru Ukazkova hodnota
g ‘t — Output axis MNo. 2
= Prevod
I Prevodovy Comment
oMmer
Modul pohonu P
== Spojka =
POl Permissible droop pulse value G553500[PLS] -
Rotaini stdl Speed limitvalue 1080000.000
et
Torgue limit 300%
pper stroke limit value 0.00000[degree] ||
Lower stroke limit value 0.00000[degree]
Main shaft side D7020
Auxiliary input axis side
Phase compensation Mat set
=Detaily nastaveni=
Uréete &islo osy definované na obrazovee nastaveni systému.
Ml
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@EEEXM Rotacni stul

Rotaéni stul je Fizen rychlosti a hodnotou drahy, vypocéet viz nize.

Rychlost rotaéniho stolu = (Rychlost modulu pohonu [PLS/s]) x (Prevadovy pomér) x [PLS/s]
Hodnota drahy rotaéniho stolu = (Hodnota drahy pohonu) x (Pfevodovy pomér) [PLS]

Kliknutim na kaZzdou poloZzku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétleni. * Pro ukazkovy systém se pouZivaji
hodnoty parametri uvedené niZe.

| Tl e e L D e | R | [T L

=Dietaily nastaveni=
Uriete Sislo osy definované na obrazovee nastaveni systému.

=Rozsah nastaveni=
Pfi pouziti Q1730CPU: 1 a2 32 Pri pouziti Q1720CPLU: 1 a2 8

=Pfiklad nastaveni=

Tento parametr nastavte na _2°, protoZe ukazkowy systém pouZiva & 2.

[+[
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[ 1354 KOE

Vacka slouZi k pohybu stroje pfipojeného k servomotoru podle definovaného vzoru
vacky.
Vacka provede jednu otacku pomoci poctu impulzu za jednu otacku osy vacky.

Pro osu s vackou uréenou jako modul vystupu muZe byt k provadéni stejné operace,
kterou provadi vacka, pouZit také kuliCkovy Sroub, viz animace niZe.
Pro pouZiti vacky jsou potfeba tyto dva typy dat:

« Data vacky (Podrobnosti viz kapitola 14.)
« Parametry modulu vystupu

Kliknutim na kaZzdou polozku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétlen.

* Pro ukazkovy systém se pouZivaji
hodnoty parametri uvedené niZe.

PoloZka parametru Ukazkova hodnota

Cutput axis Mo. 5
Comment
Cam number setting device D7056
Mumber of pulses per revolution 26021440[PLS]
Permissible droop pulse value G553500[PLS]
Stroke amount setting device Dy0as
Lower stroke limit value storage device D060
Cam or ball screw switching device

Redukéni KuliCkovy Sroub | it of output mm

prevod Torgue limit 300%

Hodnota zdvihu
Servomotor

Main shaft side 07062
Auxiliary input axis side
Phase compensation Mot set

=Dietaily nastaveni=
Uréete &islo osy definované na obrazovee nastaveni systému.
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[ 1354 KOE

Vacka slouZi k pohybu stroje pfipojeného k servomotoru podle definovaného vzoru
vacky.
Vacka provede jednu otacku pomoci poctu impulzu za jednu otacku osy vacky.

Pro osu s vackou uréenou jako modul vystupu muZe byt k provadéni stejné operace,
kterou provadi vacka, pouZit také kuliCkovy Sroub, viz animace niZe.
Pro pouZiti vacky jsou potfeba tyto dva typy dat:

« Data vacky (Podrobnosti viz kapitola 14.)
« Parametry modulu vystupu

* Pro ukazkovy systém se pouZivaji
Kliknutim na kaZzdou polozku parametru v tabulce zobrazite jeji vysvétlen. hodnoty parametri uvedené niZe.

T R A W WL R T I 1 W A et T M 1 A T 1 e [ i E R

=Rozsah nastaveni=
PFi poufiti Q1730DCPU: 1 a2 32 PHi poufiti Q1720DCPU: 1 228

=Pfiklad nastaveni=

Tento parametr nastavte na 5%, protoZe ukazkovy systém pouziva & 5.
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Y Vaika ) “1/“2'@

Virtuaini servomotor £i
synchronni enkoder

Pfevod Poiet impulzd na jednu otacku
= 2621440 [PLS]

1 cycle

3

'Aktualni hodnota
v ramci 1 otadky

osy vatky
o

Aktualni hodnota
posunu vacky

Hodnota
zdvihu

Vatka _ #

Hodnota dolni meze Potet impulzd v ramci 1
zdvihu otatky osy vatky -1

Spojka

- Aktudlnf hodnota posunu .
Hodnota pri kal” {_10 = Hodnlpta zdvihu * Pomér zdviliu + Hodnota dolni meze zdvihu
servozesilovace

L &

—

Hodnota piikazu
do ]
servozesilovade

4
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13.5.4 Vacka
ot R

]
Aktuaini hodnota
v ramci 1 otacky
osy vatky
Spojka

Aktualni hodnota
posunu vacky

Hodnota
Zdvihu

Vatka #

- k4

Hodnota dolni meze *| Potéet impulzd v ramci 1
zdvihu otacky osy vacky -1

- Aktualni hodnota posunu _
Hodnota prikazu do | - Hgadnota zdvihu * Pomér zdvifiu |- Hodnota dolni meze zdvihu
servozesilovace

L 4 'Y

)

Hodnota piikazu
do )
servozesilovace

Hodnota piikazu do servozesilovade ) _
= Aktualni hodnota posunu ™ Podet impulzd na jednu otadku
/hodnota drahy na otacku

r ) oo

2/2

| ¥
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( 13.6 Souhrn

) oo

\ této kapitole jste se naudili:
« Schéma zapojeni mechanickych modul(
« Program mechanického systému
+ Mechanicky modul
« Modul pohonu
+ Prenosovy modul

« Modul vystupu

DaleZité body

NiZe je uveden obsah, ktery jste se v této kapitole naucili.

Schéma zapojeni

mechanickych moduli Schéma virtualniho systemu s fadné uspofadanymi mechanickymi moduly

Program mechanickeho

systému Program, ktery simuluje fizeni synchronizace softwarem bez hardwaru

Mechanicky modul Funkéni modul uvedeny ve schématu zapojeni mechanickych moduld

Modul pohonu Zdroj energie pohonu virtudlnich os (virtualni hlavni hiidele a virtualni osy pomocného vstupu)

Prenosovy modul vysila impulzy z modulu pohonu do modulu vystupu.

Modul vystupu

Hodnota drahy servomotoru je fizena impulzem pfikazu z modulu vystupu.
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€N VYTVORENI DAT VAGKY
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V této kapitole se dozvite, jak vytvofit data vacky.
Data vacky jsou pouZivana vackou, modulem vystupu mechanického modulu.
PoloZky k nastaveni pro vytvoieni dat vacky viz nize.

Polozky k nastaveni Uvodni hodnota Rozsah nastaveni
Cam No. - Viz dali sekce.
Resolution 256 256, 512,1024, 2048
Stroke amount switching position 0 0 az (rozliseni -1)
Operation mode Two-way cam mode * Two-way cam mode

+ Feed cam mode
Cam data table 0 0 ~ 32767
VVacka

Servomotor
Redukéni

pievod

Kulickovy Sroub

Hodnota zdvihu
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Cislo vaéky je &islo pfifazené k vytvofenym datim vacky.

Pro kazdy nazev stroje priradte ¢islo od 1 do 64.

Cislo dat vatky je stanoveno podle pofadi, v jakém jsou registrovany nazvy stroji b&hem prevodu programem
mechanického systému, a pouZiva se s hodnotou offsetu, viz nize.

Pri nastavovani ¢isla vacky u dat vacky pouzitych pro zafizeni nastaveni €isla vacky v programu SFC pohybu pouZijte
Cislo s touto hodnotou offsetu.

Cam Data Settine ’Y|
Enter the machine name for Cam Data Setting Pofadi nazvi strojd Nastaveni &. vacky
_ 1 1~26
| 2 101 ~ 164
w
3 201 ~ 264
| -
/ 4 301 ~ 364
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i
@EI rorien
Rozlideni je pocet segmentd, na které je kfivka vacky pro jeden cyklus rozdélena pro fizeni.
Vy5si rozliseni ziskava vice dat vzorkovani pro zajisténi fizenl, které je blize ke kiivee vacky.

\

1 cyklus
1 cyklus o° 1807 360°
Rozlisgeni 0 128 256
X Idealni kfivka
1 cyklus
1 Gj.l'kllJS 0° 180 as0° ——
Rozliseni 0 1024 2048 Skuteéné misto

Pro zajisténi vystupu viech dat bodu rozliseni musi byt spinény tyto podminky.

« Pocet impulzi na otacku vacky (Nc) == Rozliseni
« Doba potfebna na otacku vacky == Cyklus operace x Rozliseni
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Provozni rezimy ) 000

Pro fizeni dat vacky existuje reZim dvoucestné vacky a rezim posunu vacky.

@ Rezim dvoucestne vacky

V rozsahu hodnoty zdvihu se opakuje dvoucestny provoz.

I \zor vacky

Hodnota zdvihu

32767 \
0 / .
0 .
Rozligeni -1
) 1 cyklus X
(1 otaéka hfidele vaéky)

® Reizim posunu vacky

Hodnota dolni
meze zdvihu

. Ukazkovy provoz

t

Posouva o uréenou hodnotu zdvihu v jednom cyklu v jednom sméru pro polohovani poéinajici od

hodnoty dolni meze zdvihu.

. \zor vacky

Hodnota zdvihu
v U

1 cyklus

0 Rozlieni -1

(Jedna otacka osy vacky)

Hodnota |
vystupu(adresa)
Hodnota zdvihuI / : \\ / \ /’ \
Hodnota d':'lmz'&"fiﬁﬁ 11 cyklus |1 cyklus | 1 cyklus
'U L e i *
VAN N\ VAN
NS NS NS
I Ukazkovy provoz
Hodnota | py———
vystupu(adresa) / !
)T T T T T T =T | ]
] ]
Hodnota zdvihu [- - :-—.—/ : :
1 ] ]
¥ / 1 [ L > ’.
Hodnota dolni meze
zdvihu 1 cyklus | 1 cyklus | 1 cyklus
N A TR
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@I Tabuika dat vacky
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Tabulka dat vacky definuje pomér zdvihu pro kaZdy bod definovaného rozliseni.
Pomér zdvihu je hodnota reprezentovana pomoci max. hodnoty kiivky vacky jako 100 %.

Software MT Developer2 automaticky vygeneruje tabulku dat vacky, kdyZ je vytvofena kiivka vacky.

L

Hodnota 4
vystupu(adresa)

100%

F 3

Hodnota zdvihu

Hodnota dolni g

KFivka vacky
s

meze zdvihu
(dolni dvrat)

1 cyklus

ik

Pomér zdvihu

Ma zakladé aktualni hodnoty v ramci jedné otacky osy vacka dojde k vystupu hodnoty vypoctené pomoci poméru zdvihu

v tabulce dat vacky.

Aktualni hodnota posunu = Hodnota dolni meze zdvihu + Hodnota zdvihu x Pomér zdvihu
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>m Poloha prepinani hodnoty zdvihu ) 000

Toto nastaveni slouZi k pfepinani ¢isla vacky a hodnoty zdvihu b&hem provozu.

Jsou-li spravné cCislo vacky a hodnota zdvihu, pak pfi pruchodu uréenou polohou pfepinani [0 aZ (rozliseni -1)] program
pfepne na urcené Cislo vacky a hodnotu zdvihu.

(Priklad)  Je-li poloha prepinani hodnoty zdvihu nastavena na 0, dojde k prepnuti vacky €. 1a¢. 2 a
hodnoty zdvihu S1 a 52, viz obrazek nize.

T
Aktualni hodnota v ramci
jedné otacky osy vacky (PLS)
0
(Nc: Poiet impulzd na N
otacku hfidele vagky) 1 cyklus | Poloha pfepinani
+ > hodnoty zdvihu
| | -
Hodnota zafizeni nastaveni 1 o) l :
gisla vacky : |
|
zdvihu — | .
Pouzité &. vacky : | 5 :
I I
| l
Provést hodnotu zdvihu S : | Se
| :
£l | 1
i |
i I
S I I
| Y
|
: ! Se
L ! : ¥

Vatka ¢ 1 Vacka &. 2
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»m Souhrn

\ této kapitole jste se naudili:

) oo

Data vacky

C. vaéky

Rozliseni

Poloha pfepinani hodnoty zdvihu
Provozni reZim

Tabulka dat vacky

Dalezité body

NiZe je uveden obsah, ktery jste se v této kapitole naugili.

Data vacky Mastaveni pouZivana pro vacku mechanického modulu.

C. vatky Cislo pfifazena k datim vagky.

Rozliseni Pocet segmentu, na které je kfivka vacky pro jeden cyklus rozdélena pro fizeni.

Poloha pfepinani
hodnoty zdvihu

Mastaveni slouZi k pfepinani Cisla vatky a hodnoty zdvihu b&hem provozu.

Provozni rezim Pro fizeni dat vacky existuje reZim dvoucestne vacky a rezim posunu vacky.

Tabulka dat vacky Mastaveni poméru zdvihu pro kaZdy bod definovaného rozligeni.
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\ této kapitole se dozvite o vytvareni programu mechanického systému a dat vacky, a také o monitorovani provozu
programu.

Ukazkovy systém obsluhuje balici stroj systému v kurzu ,.SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" a
kurzu ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)".
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> Program mechanického systému

Maucite se, jak vytvorit program mechanického systému pomoci systému pro dané cviceni.
Ma dalsi obrazovce nastavite konfiguraci systému.

P MELSOFT Series MT Developer? G YMELSECYe-learnime¥Packing Equipment - [Mechanical System page 01]

74 Mechanical System page

Editrg Page 1/8

Q1720 5V22 Host Station Ho2

Propct Edt Frd/Replace Yew Check/Corwert Onime Debug Tookk Window Help
0/36 0 X EERACEER gl es R =SSR L LMW

31
W

B |00 JsjsmE e |EIURYIsy | J
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\ Program mechanického systému ) oo

W MELSOFT Series MT Developer? CG:XMELSEC¥e-—learning¥Packing Equipment — [Mechanical System paege 01]

: Project Edit Find/Replace  View Check/Corwert  Online  Debug  Tools  Window  Help

- 8 X
: : @
AR = I T |-
3 [Dey] e R ! ! F, e B g 1l | L
: Ly | | BB KT iRt mE g ¥ =SS T L L K | |BH
:'.:i Mechanical System paege . l 4 I » : Mechanical Parameter Setting o x
ﬁ_. | Roller
¥ Parameter Ikem Setting Yalue
%. Cukput &xis Mo, &
a9 Comment
Roller Diameter 5493, 0[]
Murber af Pulses per
Rewvolution 262144[PL3]
Permissible Droop Pulse AS53S00[PLS]

Speed Limit Yalue

Output LUnik I
+| Targue Lirnit 300%:
+ Phase Compensation Mak Sek
speed Limit ¥Yalue .

Ve stejném postupu nastavte ostatni parametry.

Kliknéte na m a prejdéte na dalii obrazovku.

| TN L O oy, Ty
Editing

Page 1/ 8 CNY2D EWE2 Host Station MoZ
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»m Vytvoreni dat vacky ) 000

MNyni se dozvite, jak vytvofit data vagky pomoci vacky programu mechanického systému vytvofeného v sekei 15.1.2.

Ma dalsi strané vytvofite data vacky pomoci skuteéného okna.

'ﬂ' MELSOFT Seree MT Develaper? C:NMELSECYe-learnmeYPackme | ji iy im [Cam [ Cutter-cam | nall]
{ Browet Ednt  End/Replace Vew Check/Comvert Onlne Debug  Tooks  Window Help -8 x
1 IETHL YT |

EVE A Y ALY ol d LN e]

; Project - B /mﬂldmliirmmmmytm-lhmn-]mm * A b

= B Padiong Equpment (3v22)
= Syitem Salting
L Servo Data Setting [ 100,00
+ B Mobon SFC Program
* [F] Servo Program
+ £ Macharecal System
= g Cam Dty Rrcka

0.0 0.0 180.0 7.0

0.0
[dagree]
ComMeds | Two-way Resshition | 256  CurveType [ Cam Curve Stroks Swibtthing Pesition [ 0

Q1720 SV22  Host Staten Mal
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} Vytvoreni dat vacky

' MELSOFT Series MT Developer? G:¥*MELSEGY¥e—learning¥Packing Equipment — [Cam [ Gutter-cam ] no01]

: Project Edit Find/Replace  View Check/Corwert  Online  Debug  Tools  Window  Help
P LET B
P LI L LY Pl a TS =]

: Project a = El Mechanizal Swstem page El/l/v.fGam [ Cutter—cam ] noO1

Packing Equipment (SY22)
Swskem Setting

o Servo Daka Setting
=1 Mokion SFZ Program
Servo Program
#24 Mechanical System
l{,:d Zam Data

== Cutter-cam

|_] nioll
(5 Labels

Structured Data Twpes
Devvice Memoary

l_} Device Comment | 0.00

0.0 0.0 180.0 270.0 360.0
[degree]

Cam Mode | Two-way Resolubion | 255 Curve Type Cam Curve Stroke Switching Position n

Data vaCky byla vytvoiena.

Kiiknéte na ({fJ a pfejdéte na dal3i
obrazovku.

CNY2D EWE2 Host Station MoZ
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> Monitorovani

) oo

Provoz vytvoreného programu mechanického systému Ize monitorovat.

Ma dalsi strané monitorujte program pomoci nastroje MT Simulator2.

pfipojeni ke skuteénému systému, spusténim simulace ze softwaru MT Developer2.

P MELSOFT Series MT Developer? G:WMELSEC¥e-learning¥Packing Equipment - [Mechanical System page 01]
Propct Edt Frd/Feplace Vew Chech/Corwert Onime  Debug  Tools Window Help
: A H d I3 !q. q = . ¥

B0 ™ 53
S 2 R OB 1=

|

7l Mechanical Syztem page .

MT Simulator2: Tento nastroj umoZziiuje ruzné monitorovaci Ulohy, jako je monitorovani programu SFC pohybu bez

Virtual Mode Monitorrg  FPage 1/ 8 T2D  SVZZ Simulation No2
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m Monitorovani ) 000

r-ﬁ MELSOFT Series MT Developer? CG:XMELSEC¥e-—learning¥Packing Equipment — [Mechanical System paege 011

: Project Edit Find/Replace  View Check/Corwert  Online  Debug  Tools  Window  Help - 8 X
: : @
NPRA S, ER el
: [Dey | 3 e
$Bh | | Eu E o g e o o | | | | | [1o0s -
':.:i Mechanical System paee . l 4 I » : Mechanical Detailed Monitor T X
Maonibor |
ry
Patrarmeter Mame Value LInik
Oukbput Axis Mo, oo A,
Feed Current Yalue 00 pm
Real Current Value 0 pum
Deviation Cuﬂg:ﬁ; 200 PLS
Torque Limit Yalue 1 o
Execute Cam Mo, oo
Lower Skroke Limit 200000 pm
Execute Stroke 129060 pm
Cam Axis 1
Few. CurrYal, 267210 PLS
Minor Errar ]
Majar Errar ]

Spusti se monitorovani provozu programu

mechanického systému.
" STOP * RUN

Kliknéte na m a prejdéte na dalsi obrazovku.

iridg MDdE Ml:lnitl:lring PEIEE 1.!"" B Q‘I ?ED "= = AT T T aNs
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»m Souhrn

) oo

\ této kapitole jste se naudili:

« Vytvofeni programu mechanického systému
« Vytvofeni dat vacky

+ Monitorovani

DuleZite body

NiZe je uveden obsah, ktery jste se v této kapitole naugili.

Vytvofeni programu
mechanického systému

Pfidani a konfigurace mechanickych moduld ke konfiguraci systemu.

Vytvofeni dat vacky Vytvofeni potfebné kiivky vacky podle podrobnosti fizeni.

Monitorovani Pomoci simulace lze ovéfit provoz virtualniho reZimu.
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6. TGl APLIKACE ) [« ) v Jroc

\ této kapitole se dozvite nasledujici aplikace virtualniho reZimu v kontroléru pohybu.
* Funkei vystupu koncového spinace a digitalni osciloskop muZete kromé virtualniho rezimu pouzivat také v realném rezimu.

+ Funkce vystupu koncoveho spinace
« Provozni reZim spojky (Rezim adresy)
+ Digitalni osciloskop
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>m Funkce vystupu koncového spinace

) oo

Funkce vystupu koncového spinace pouZiva data fizeni pohybu &i data libovolného registru jako data sledovani, a zapne
zarizeni vystupu, zatimco jsou data sledovani v rozsahu adres pro zapnuti vystupu. definovangho hodnotami ZAP. a VYP.

Nastaveni Ize provést vybérem [Servo Data Setting] -> [Limit Output Data] v okné projektu.

Vyhody pouziti funkce vystupu koncového spinace

+ Lze sniZit naklady, protoZe neni potfeba cidlo a souvisejici hardware.

« Neni potfeba kabelaZz Eidla.

« Data polohy lze pfesné monitorovat.

Aplikace

« SlouZi pro monitorovani adresy rotaéni fezacky
+ SlouzZi pro znackovani spinace

o MELDAUE I Hevms M Bewr lopers G PHELGEGY e - beone¥Fackne Bupacn] - [Lisit Vulpl Dala)
Breed B ErviRanbes  Wew Rk st Doles Nty Ik Weke Bl

Dyrmaily Uy o e Ly LA,

118kt e Typ Pk

Dbt rioger e data m | b-bet ibegee wabua data. Weoed Seveumen | pont

AT R 1T LS
T it ypee e o EbeR nbege winhus e, Wiod o et el pOnk, (Rpecified
Ereimn Feo) ard [Spodfiad berioo Has + G-

d:4 b Moo Pore Tvoa Dl

SI=N: L L T 1
iilo6 Mo DSOS ESERSEIRE DN ] 30
 Pramct LB b Miecharical System caps 71 oy Limil Duapest Db 1b -
E,non-gl:wmw -
* (il Srstern Serten Add HewDusta | Lkt Pattern Dipia |
o gt S T ng
Strr Dt [T ]
Servo Fa— - LIS WAL 188 B UV UL ETaie B0 RAL ST i) o
Otk Devce 0
- T (A e U BT 10 D TR [V B ST SR T,
® iatch biaba Saitrg O Mot Ciited Dk
# ] SrvoRgran i Azl
i ) Macharcal Sy Tatm B Fed| vl eadoe:
+ g Com D Cvic -
= Lok Data [ipe [=
NE VARLSME - I wchicn srtting tert thae ot rowrege wehic B i Eurmeed 083 TN E Tor B prosct wakcn dale,
Sractured Gals Trpe [ LT (o[ "0 00000 s |
v Mery OFF Yk [ 000K g
U Devce Darvinent Wit [nasble, Deskle B i, Kl ook, e AT b . et i s, s b L
Cubput Entiflepskes Bt O vl
Lo il -
e
- Woered Disbpast I Sebting St the oroed pastpsk bt weles o mant Eo losoe Hhe B it oslpet £ be provided during spersion.
Ported Sotsad b B Prealel
Faroed Jufpul I Dvice =
Data T-pe ]

AUTD VD Hed Tiien Gl




il Servo_Motion_Controller_Application{Virtual Mode)_CZE

)

@ETEEB Provoz funkce vystupu koncového spinace

) oo

Pripraveno (M2000).

(M2000) ze zapnuti.

KdyZ (Hodnota ZAP.) < (Hodnota VYP.)

Rizeni wystupu koncového spinaée je aktivovano b&hem piiznaku PCPU Pfipraveno (SM500: ZAP.) zapnutim pfiznaku PLC
VEechny body jsou deaktivovany, kdyz je pfiznak PCPU Pfipraveno (SM500) vypnut vypnutim pfiznaku PLC Pfipraveno

Vystup koncového spinace lze aktivovat i deaktivovat jednotlivé pro kaZzdy bod nastavenim Aktivovat/deaktivovat bit vystupu.
Vystup koncového spinace |ze zapnout pro kaZdy bod nastavenim nuceného bitu vystupu.

100000.0 [pm] = Aktualni hodnota posunu

200000.0 [pm]

Y0 se zapne, kdyZ je aktudlni hodnota posunu 100 [mm] & vét3ia mendinez 200 [mm].

1/5

1

ZAP.
Fy
Wistupni zafizeni Y0 VP 1WF’.
Hodnota VYP. 200000.0[um]
Mastaveni bloku ZAP.
Hodnota ZAP. 1000
Hodnota dat Aktualni hodnota
sledovani posunu - >
{HodnotaZAP}Z  (Hodnota dat sledovani) = ({Hodnota VYP.}
PoloZka parametru | Ukazkova hodnota
Limit cutput data
Output device | Y0000
Watch data
Watch data specification 0: Motion cantrol data
Axis Axis 1
Mame 0: Current feed value
M block setting
ORI Vel
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[ 16.1.1 Provoz funkce vystupu koncového spinace ) ngm

Rizeni wystupu koncového spinaée je aktivovano b&hem piiznaku PCPU Pfipraveno (SM500: ZAP.) zapnutim pfiznaku PLC
Pripraveno (M2000).
VEechny body jsou deaktivovany, kdyz je pfiznak PCPU Pfipraveno (SM500) vypnut vypnutim pfiznaku PLC Pfipraveno

(M2000) ze zapnuti.
Vystup koncového spinace lze aktivovat i deaktivovat jednotlivé pro kaZzdy bod nastavenim Aktivovat/deaktivovat bit vystupu.

Vystup koncového spinace |ze zapnout pro kaZdy bod nastavenim nuceného bitu vystupu.

..............
| Lpstig -

Enablei/disable output bit setting

Enablel/disable output bit | 0: Invalid
Forced output bit setting
Forced output bit | 0: Invalid

Kdyz (Hodnota ZAP.) > (Hodnota VYP.)

Aktualni hodnota posuno £ 100000.0[um],
200000.0[pm] = Aktudlni hodnota posunu

.

Y0 se zapne, kdyZ je aktualni hodnota posunu 100 [mm] & mensi nebo vétsi nez 200 [mm].

Vistupni zafizeni vo Z2E. lz"*F'-
WYP.
Hodnota ZAP. 200000.0[pm] L
Mastaveni bloku ZAP. 8
Hodnota VYP. 1000
H;lgr;gﬁig?t Aktualni hodnota
posunu
(Hodnota dat sledovani) < {Hodnota VYP. {Hodnota ZaP» 2 (Hodnota dat sledovani)
PoloZka parametru | Ukazkova hodnota
Limit output data
Output device | voooo [+]
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[ 16.1.1 Provoz funkce vystupu koncového spinace ) ggﬂ

Rizeni wystupu koncového spinaée je aktivovano b&hem piiznaku PCPU Pfipraveno (SM500: ZAP.) zapnutim pfiznaku PLC
Pripraveno (M2000).

VEechny body jsou deaktivovany, kdyz je pfiznak PCPU Pfipraveno (SM500) vypnut vypnutim pfiznaku PLC Pfipraveno
(M2000) ze zapnuti.

Vystup koncového spinace lze aktivovat i deaktivovat jednotlivé pro kaZzdy bod nastavenim Aktivovat/deaktivovat bit vystupu.

Vystup koncového spinace |ze zapnout pro kaZdy bod nastavenim nuceného bitu vystupu.

(Hodnota dat sledovani) < ¢Hodnota VYP.) {Hodnota ZAP>»= (Hodnota dat sledovani) il
PoloZka parametru | Ukazkova hodnota
Limit output data
Output device | Y0000
Watch data
Watch data specification 0: Motion cantrol data
Axis Axis 1
Mame 0: Current feed value
M block setting
OM Value KZ200000.0Lpm]
OFF Value K100000.0LIpm] =
Enablei/disable output bit setting
Enablel/disable output bit | 0: Invalid J
Forced output bit setting
Forced output bit | 0: Invalid
KdyZ (Hodnota ZAP ) = (Hodnota VYP.)
Aktualni hodnota posunu = 100000.0[pm]
Y0 je neustale vypnuto bez ohledu na aktualni hodnotu posunu.
Wistupni zafizeni

-
L Lo o o A L L i oo L PV _’_—/ I_I
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@ETEEB Provoz funkce vystupu koncového spinace

)

Pripraveno (M2000).

(M2000) ze zapnuti.

Rizeni wystupu koncového spinaée je aktivovano b&hem piiznaku PCPU Pfipraveno (SM500: ZAP.) zapnutim pfiznaku PLC
VEechny body jsou deaktivovany, kdyz je pfiznak PCPU Pfipraveno (SM500) vypnut vypnutim pfiznaku PLC Pfipraveno

Vystup koncového spinace lze aktivovat i deaktivovat jednotlivé pro kaZzdy bod nastavenim Aktivovat/deaktivovat bit vystupu.
Vystup koncového spinace |ze zapnout pro kaZdy bod nastavenim nuceného bitu vystupu.

PoloZka parametru | Ukazkova hodnota
Limit output data
Output device | o000
VWatch data
Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1
Mame 0: Current feed value
OM block setting
ON Value KA00000.0L[pm]
OFF Value KA0O0000.0L[pm]
Enableidisable output bit setting
Enable/disable output bit | 0: Invalid
Forced output bit setting
Forced output bit | 0: Invalid

Logicky soucet vysledkd vystupu

logického soudtu wisledkl vistupu téchto nastaven.

KdyZ jsou data vice sledovani, oblast ZAP., aktivovat/deaktivovat bit vistupu a nuceny bitvistupu nastaveny na stejné zafizeni wstupu, dojde kwistupu

‘r AP

1% Aoy nactavani nucanahnowaictionn §abtivosgatidoabdivoseat hit aiebionn

L
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Rizeni wystupu koncového spinaée je aktivovano b&hem piiznaku PCPU Pfipraveno (SM500: ZAP.) zapnutim pfiznaku PLC
Pripraveno (M2000).

VEechny body jsou deaktivovany, kdyz je pfiznak PCPU Pfipraveno (SM500) vypnut vypnutim pfiznaku PLC Pfipraveno
(M2000) ze zapnuti.

Vystup koncového spinace lze aktivovat i deaktivovat jednotlivé pro kaZzdy bod nastavenim Aktivovat/deaktivovat bit vystupu.
Vystup koncového spinace |ze zapnout pro kaZdy bod nastavenim nuceného bitu vystupu.

| FOrced outpuT oI | U invaia | -

Logicky soucet vysledkd vystupu

KdyZ jsou data vice slednyéni, oblast ZAP., aktivovat'deaktivovat bit wistupu a nuceny bitwistupu nastaveny na stejné zafizeni vistupu, dojde k wstupu
logického soudtu wisledkl vistupu téchto nastaven.

T ZAP.
SM 500 — T—

1) Bez nastaveni nuceného vystupu / aktivovat'deaktivovat bit vistupu
F F F Y F Y l F
L A v L A v Y

Hodnota YYP. ‘

Wistupni zafizeni

N

Mastaveni bloku ZAP.
Hodnota FAP.

Hodnota dat
sledovani

215 nastavenim nuceného vistupu / aktivovat/deaktivovat bit wistupu

A
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»m Data nastaveni koncového vystupu

NiZe jsou uvedeny poloZky dat nastaveni koncového vystupu k nastaveni pro funkci spinace koncového vystupu.

) oo

Vytvorit |ze a2 32 dat nastaveni koncového vystupu.

Polozka

Rozsah nastaveni

Popis

Output device

Bitové zafizeni (X, Y, M, B, Un \ G)

Toto zafizeni provadi vystup signald
ZAP WYP. pro nastavena data
sledovani.

Watch data Data fizeni pohybu, registr (D, W, #. Ur- E;'::jugif spg;:f.;;k“' vystupu
\ G) (16bitove celé Eislo, 32bitove celé
Cislo, B4bitové Cislo s plovouci ¢arkou)
OM block ON Value Registr (D, W, #, Uo \ G), konstanta (K, Zarizeni vystupu je zapnuto v ramci
H) tohoto bloku pro data sledovani.
OFF Value

Enable/disable output bit

Bitové zafizeni (X, Y, M, B, F, SM, U \
G), Zadné: Neplatné (default)

Vystup koncoveho spinace je vypnuty
bez ohledu na hodnotu dat sledovani,
zatimco je vypnuto zafizeni.

Forced output bit

Bitové zafizeni (X, Y, M, B, F, SM, Un \
G), Zadné: Neplatné (default)

Vystup koncoveho spinace je zapnuty
bez ohledu na hodnotu dat sledovani,

zatimco je zapnuto zafizeni nastaveni.
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»m Spojka rezimu adresy ) eoc

Spojka reZimu adresy poskytuje reZimy k zapnuti/vypnuti spojky v zavislosti na aktualni hodnoté adresy virtualni osy (osy vstupu).
\ zavislosti na provozni metodé spojky jsou k dispozici dva rezimy.
(Spojka viz sekce 13.4.2.)

Vyhoda reZimu adresy

« Vhodny pro spojku zafizeni vyZadujici vysokou pfesnost

« Vhodny pro zafizeni opakované zapinajici/vypinajici spojku

Aplikace

« Spojka pouzita s osou pro béZici fezacku ukazkového systému
(osa opakované zapinajici/vypinajici spojku)

Provozni rezim Provoz spojky

Spojka se zapne, kdyz je zafizeni pfikazu ZAP./VYP. spojky ZAP. a je dosaZena
adresa ZAP. spojky.
Spojka se vypne, kdyz je zafizeni pfikazu ZAP.VYP. spojky VYP. a je dosaZena
adresa VYP. spojky.

Address mode

Kdy? je zafizeni pfikazu ZAP NVYP. spojky ZAP., spojka se zapne &i vypne podle
adresy ZAP./VYP. spojky.

Spojka se vypne, kdyz se zafizeni pfikazu ZAP./VYP. spojky pfepne ze ZAP. na
VYP.

Address mode 2

Hodnota zafizeni nastaveni adresy ZAP.VYP. spojky je v zavislosti na modulu vystupu aktualni hodnota virtualni osy nebo
aktualni hodnota v ramci jedné otacky virtualni osy.

Kulickovy Sroub &i valec Diferencialni pfevod
« Aktualni hodnota virtualni osy = Aktualni hodnota v ramci jedné otacky virtualni osy
Kdyz je diferencialni pfevod pfipojen k hlavni hiideli, (Hodnota drahy modulu pohonu x Prevodovy pomér
jako aktualni hodnota se pouZije hodnota, ktera je % NC)
aplikovana za diferencialni pfevod %: Operator nasobeni a déleni, NC: Pocet impulzd
na jednu otacku osy vacky
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»m Rezim adresy ) 000

Priklad operace reZimu adresy je uveden niZe. 6

Tento pfiklad pouZiva vacku jako modul vystupu.

Zarizeni pfikazu ZAP./VYP.
spojky

Adresa VYP.

Aktualni hodnota v ramci jedné
otacky virtualni osy

Adresa ZAP.

Stav spojky

Diferencialni pfevod

Prevod

—

Virtualni servomotor nebo

synchronni enkodér Hodnota drahy modulu

' < pohaonu x Pfevodovy pomér

Spojka

Modul pohonu

Vacka
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m 2. rezim adresy
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Priklad operace 2. reZimu adresy je uveden niZe.
Tento pfiklad pouZiva vacku jako modul vystupu.

VYP. 1 VYP.
Zarizeni prikazu ZAPVYP.
spojky
Adresa VYP.

Aktualni hodnota v ramci jedné
otacky virtualni osy
Adresa ZAP.

Stav spojky

Diferencialni pfevod

Prevod

Virtualni servomotor nebo

aynchronni enkodér Hodnota drahy modulu

< pohonu x Pievodovy pomér

Spojka

Modul pohonu

Vacka
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[ WA Porovnani rezimu adresy a 2. rezimu adresy ) Wl W

Porovnani reZimu adresy a 2. reZimu adresy je na obrazku niZe.

RezZim adresy Virtualni servomotor nebo synchronni
enkodar

Zafizeni pitkazu ZAPNVYP, P2E T VP
spojky

Diferencialni prevod

Adresa VYP.

Aktualni hodnota v ramci
Jedné otacky virtualni osy

Adresa ZAP.
ZAP. -
i | 1 :
Stav spojky __vaﬂm
2. reZim adresy Virtugini servomotor nebo synchranni
AP enkodar
Zafizeni piikazu ZAP/VYP, PYE T LVYE.

Diferencialni prevod

spojky

Adresa VYP.
Aktualni hodnota v ramci
Jedné otacky virtualni osy

Adresa ZAFR. Madul pohanu Spojka

VYP. = VYP——5 VYP. - -

Stav spojky
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> Digitalni osciloskop ) eoc

Digitalni osciloskop emuluje funkénost osciloskopu pomoci softwaru a slouZi k sefizeni a analyze stavu systému kontroléru
pohybu.

Tato funkce umoziuje pouziti funkénosti osciloskopu bez pripravy fyzického osciloskopu.

ProtoZe zobrazuje stav fizeni systému pohybu pomoci kiivek, je idealni pro analyzu pfi spusténi systému nebo béhem
vyskytu zavady.

T Detal Oncdloncepe -~ MT Developard

R e >y - e
Select the work item.
Commra aste with the controller snd wample the data. Anabyze the sampled data.
Oc
- ﬂ ﬂ -::I".
c ! o Print the sampled data.
le b L F ko
ﬂ: E! ¥ m-rrmu-.r-b_
-RED 9
ﬂ; Check the previousdy saved sanpling data,
& Cemglay o Rwtp ;
o e | ' ' R
o Slefen 5TOF ﬁma . — — — == — | o}
 Comtiawal Mods  Trigper Gownts Finish Time
Samilpten Mol MOOE | Degrtad 55 {
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[ 1631 T pouzivat digitalni osciloskop

) oo

Digitalni osciloskop je funkei softwaru MT Developer?2.
MNyni si ovéfime, jak se digitalni osciloskop pouZiva.

Prejdete na dalsi stranu.

Digitalni osciloskop zkonfigurujete pomoci softwaru MT Developer2.
(Software muzZete simulovat.)

T Detal Oncdloncepe -~ MT Developard

RQUeRE >»<a50 ~m|

Select the work item.

Commra aste with the controller snd wample the data. Anabyze the sampled data.
Oc
- ﬂ ﬂ -::I".

!: g e Print thie Lamgled data.
_ll: E} : Refer to the help.
s |4 o=
ﬂ: Check the previousdy saved sanpling data,

& Cwpley & atup E
o gante| | : . ] ==
Sgmam . sTOP ﬁa ' — — — - - 1+
¥ Cowtromal Meds Irigger Gounts Fininh lime
Samilpten Mol MOOE | Degrtad 55 {
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[ 1631 [T pouzivat digitalni osciloskop

"M Meital Oscilloscope — MT Developer?

Eile  Edit View fAction Online Toalz  Help

R 2R |50 s e

A, 5-Speed cammand A, S-Serva error detection (1] 2425.7| [F )| el 2-1 | 24275 B ) s120| NN RTITEIl 27 | EE |
x| Linit B B A-B 1 z 2-1
1=l [l |ax. 5-Speed command PLS/s 4000000 -4000000 5000000 0 0 0

fix. 5-Cam Axis 1 Re. .. PLS 2100000 900000 1200000 1085100 2205920 1120820

B 2. 5-Motor speed x0, 1 fmin 0 0 0 0 0 0

B 2. 5-Motor current %0, 1% 0 0 ] ] ] 0

T, 5-Servo error de, . 1] 1] 1]

E A, S-Error detection 1] 1] 1]

320 K -
o -:E-

-~

- 10000000 e

s
hd __]

3 Seafe |AUTO

Pomoci zaskrtavacich poliéek v okné CURSOR

| oo

¥ Status TRIGGER 5TOP

miZete filtrovat a zobrazit poZadované kiivky.

Kliknéte na u a prejdéte na dalsi obrazovku.

& Controual Mode Trigerer Gounts
MO DE

Simulation Mo.2 Digital 055

Finish Time
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€ soun ) ©os

\ této kapitole jste se naudili:

« Funkci vystupu koncového spinace
« Provozni reZim spojky (ReZim adresy)

+ Digitalni osciloskop

DuleZite body

NiZe je uveden obsah, ktery jste se v této kapitole naugili.

Funkce vystupu
koncoveho spinace

Tato funkce zapne zafizeni vystupu, zatimco hodnota dat sledovani je rozsahu adres pro zapnuti vystupu.

Provozni rezim spojky Tento rezim zapnefvypne spojku v zavislosti na aktualni hodnoté virtualni osy & aktualni hodnoté v ramci
(Rezim adresy) jedne otacky virtualni osy.

Digitalni osciloskop Tento software emuluje fyzicky osciloskop.
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Test Zavérecny test ) W

Nyni, kdyZ jste dokonéili viechny lekce kurzu Aplikace KONTROLERU POHYBU (virtuaini reZim), jste pfipraveni
absolvovat zavérecny test.

\ pfipadé nejasnosti u jakychkoli témat vyuZijte této prileZitosti k jejich zopakovani.

Tento zavérecny test obsahuje celkem 10 otazek (32 polozek).

Zavérecny test mizZete absolvovat treba nékolikrat.

Vypocet skére testu
Po vybéru odpovédi nezapomente stisknout tlacitko Odpovéd. Budete-li pokracovat bez stisknuti tlacitka
Odpovéd, dojde ke ztraté odpovédi. (PovaZuje se za nezodpoveézenou otazku.)

Vysledky skoére
Na strané skare se zobrazi pocet spravnych odpovédi, pocet otazek, procento spravnych odpovédi a
uspésny/nelspesny vysledek.

Pocet spravnych odpovédi - ¢

) ) Pro Uspésné slozeni testu je
EIINY [ Ch— 6 potfeba 60 % spravnych
odpovedi.
Hodnota v procentech 100%
Pokratovat | | Revidovat |

« Stisknutim tlacitka Pokracovat test ukoncite.
+ Stisknutim tlagitka Revidovat test zrevidujete. (Kontrola spravnych odpovédi)
«  Stisknutim tlacitka Opakovat test zopakujete.
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> Zavéreény test, 1 ) 000

Vyberte software operacniho systému pohybu, ktery podporuje virtualni rezim.

)

PouzZiti u automatickych stroji (SV13)

1]

Pouziti u automatickych stroji (SV22)

L)

Periferni pouziti u obrabécich stroji (SV43)

Odpovéd ] [ Zpét ]
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> Zaveérecny test, 2

Vyberte funkce komponent konfigurace (jako je krok, prechod) pouzivanych v programu SFC pohybu.

Mechanicky modul

Vzhled

Mazev

Popis funkce

SlouZi k fizeni virtualni osy programu
mechanického systému pomoci
programu serva ¢i rezimu JOG.

SlouZi k sefizeni sméru ¢i poméru
otaceni pro (impulzni) vstup hodnoty
drahy z modulu pohonu.

SlouZi pro zménu rychlosti modulu
vystupu béhem provozu.

Odpovéd ] [

Zpét ]

SlouZi k provadéni fizeni lineamiho
polohovani stroje piipojeného k
servomotoru.

Nazev

Virtual servomotor
Synchronous encoder
Gear

Clutch

Speed change gear
Roller

Ball screw

Cam

NSO AR LN =

) oo




i Servo_Motion_Controller_Application{Virtual Mode)_CZE

—

i )

> Zavéreény test, 3 ) 00

NiZze uvedené grafy ukazuji vztah mezi vstupem a vystupem spojky. Vyberte vhodnou spojku pro tento typ fizeni.

Vstup spojky

W

Wystup

ZAP. apojku VYP. spojku

v

bt

Kluzna spojka Prima spojka

Odpovéd ] [ Zpét ]
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> Zavéreény test, 4 ) 00

Vyberte 3 procesy, které je treba spustit pred fizenim polohovani pii navrhovani programu SFC pohybu.

A B

a1 a1

@ Ve vy3e uvedenych grafech jsou indikovany vzory vacek. Vyberte spravny termin k vyplnéni Q1 a Q2 v grafu.

a1} —-Select- v | ) | —-Select-- v

® 7 vyse uvedenych grafu A a B vyberte spravny vzor vacky nastaveny v reZimu posunu vacky.

[ Odpovéd ] [ Zpét ]
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> Zavéreény test, 5 ) 00

Odpovézte na niZze uvedené otazky.

@ Vyberte spravny termin k vyplnéni Q1 az Q4 v nasledujicich popisech z moZnosti 1. az 7, viz niZe.

Aktualni hodnota posunu = Hodnota dolni meze zdvihu 4+ [Q1] * Pomér zdvihu AS
Potet impulzl potiebny k otofeni vacky v ramci jednoho cyklu je [Q2] L 1Y)
[Q3] je nastaveni, kieré urcuje pocet déleni indexu v jednom cyklu. L [¥
[Q4] a hodnota zdvihu jsou nastaveny, a zapnou priznak Zadosti o pfepnuti realného/virtualniho L ¥
rezimu (M2043).

Terminy

1. Hodnota zdvihu 5. Cam No.

2. Potet impulzi na otacku hridele vacky 6. Operation mode

3. Rozliseni vacky 7. Feed cam mode

4_ Pomér zdvihu

Odpovéd ] [ Zpét ]
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> Zavéreény test, 6 ) 00

KdyZ je na spojce reZimu adresu nastaven 2. reZzim adresy, vyberte spravny stav spojky pomoci nasledujiciho zarizeni
prikazu ZAP.NYP. spojky, aktualni hodnoty virtualni osy a adresy ZAP./NYP. spojky.

ZAF.
Zarizeni prikazu VYP. [VYP.
ZAP.VYP. spojky

Aktualni hadnota

virtualni osy
*Prerusovansg Cary
predstavu)i adresy
FAP ANYP. spojlky.

1
1
|
1
1
1
1
1
1
VYP. l
1
1
1
1
1
1

|
|
l
| |
| | |
] | | |
1 | | |
ZAP. ' | | |
I | | |
- Stav A spojky : ! | AL |
A |
- Stav B spojky ML : : : !WP' ;
] | | | | | |
2 ) A R A
- Stav C spojky VYe. : : : : e : :
\zap | \ap. | l l l l
| | | |
VYP VYP. WYP
- Stav D spojky : : : :

Odpovéd ] [ Zpét ]
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> Skore testu

) oo

Pravé jste dokoncili zavérecny test. Vase vysledky jsou nasledujici.
Pro ukonceni zavéretného testu piejdéte na dalsi stranu.

Pocet spravnych cdpovédi - g

Celkovy pofet otazek : 6
Hodnota v procentech : 100%
Pokracovat ‘ ‘ Revidovat ‘

Gratulujeme. Vas test byl uspésny.
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Pravé jste dokonéili kurz Aplikace KONTROLERU POHYBU (Virtulni reZim).

Deékujeme za absolvovani tohoto kurzu.

Doufame, Ze se vam lekce libily a Ze informace ziskané v tomto kurzu
v budoucnu zuZitkujete.

Zaverecny test muZete revidovat tfeba nékolikrat.

Revidovat |  Zavfit |




