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Uvod Ucel kurzu
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Tento kurz je uréen pro ty, ktefi maji poprvé zavadét systém fizeni pohybu pomoci modulu CPU pohybu a museji se naucit

navrh systému, instalaci, zapojeni a jeho kontrolu.

Hlavni napln tohoto kurzu je uréena pro navrhare hardwaru.

Napli pro navrhare softwaru, jako je programovani a nastaveni systému, je obsahem kurzu ,ZAKLADY RADICE POHYBU

SERVA (REALNY REZIM: SFC)".

Povinnymi predpoklady tohoto kurzu jsou znalosti PLC-fadi¢e MELSEC fady Q, stfidavého serva a fizeni
polohovani.

Tém, ktefi tento kurz absolvuji poprvé, doporucujeme absolvovat tyto kurzy:
ZAKLADY RADICE MELSEC RADY Q°,

ZAKLADY SERVA MELSERVO (MR-J4)*,

.VASE PRVNI AUTOMATIZACE PODNIKU (RIZENI POLOHOVANI)*.
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Uvod Struktura kurzu
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Tento kurz obsahuje nasledujici kapitoly.
Doporucujeme, abyste zacali od 1. kapitoly.

1. kapitola — ZAKLADY RIiZENi POHYBU

Dozvite se o zakladech systému Fizeni pohybu a modulu CPU pohyb.
2. kapitola — NAVRH SYSTEMU

Objasnite si podrobnosti fizeni zavadéného systému a naucite se, jak navrhovat systémy a vybirat komponenty.
3. kapitola - INSTALACE A ZAPOJENI

Dozvite se, jak instalovat a zapojovat systémy fFizeni pohybu.
4. kapitola - KONTROLA ZAPOJENI

Dozvite se, jak kontrolovat spravné zapojeni.

Zavérecny test

Znamka sloZeni testu: 60 % a vySsi.
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} Pouziti tohoto nastroje e-Skoleni ) 00

Pfejit na dalsi stranu Prejdete na dalsi stranu.

Zpé&t na pfedchozi stranu Prejdete zpét na pfedchozi stranu.

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

Pfejit na poZadovanou stranu

Ukoncite Skoleni.

Ukoncit Skoleni Dojde k zavieni oken, jako jsou obrazovky ,Obsah" a Skoleni.
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Upozornéni pro pouziti ) ooc

Bezpecnostni opatieni

Kdyz se Skolite na skuteénych vyrobcich, dikladné si prectéte bezpecnostni opatifeni 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
-MR Configurator2, verze 1.01B
- GX Works2, verze 1.55H

Referencni materialy

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

MNazev reference Format souboru Velikost souboru

Vzorovy program Komprimovany soubor 170,516 bytes

Zaznamovy papir Komprimovany soubor 4,85 kB
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Rizeni pohybu ovlada vice os (servomotory) u montaZniho dopravniku, strojii na zpracovani atd. Zarovefi provadi fizeni
vysoce pfesného polohovani a regulaci rychlosti.

Tento kurz poskytuje navrhafi hardwaru informace o tom, jak konfigurovat systéemy fizeni pohybu pomoci modulu CPU
pohybu (Q172DCPU).

V nasledujicim textu jsou uvedeny pfiklady aplikaci fizeni pohybu.
Kliknutim na tlacitko zobrazite pfiklad poZadované aplikace.
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Pro fizeni pohybu slouZi modul CPU pohybu v Fadiéi pohybu fady Q znacky Mitsubishi. Nasledujici text uvadi vlastnosti

moduld CPU pohybu.

Software operaéniho systému lze vybrat tak, aby vyhovoval véem aplikacim

Pro aplikace, jako je montaZni dopravnik nebo stroj na zpracovani, lze vybrat vhodny software operacniho systemu (fidici

software).
Pouitl u montiZnich dopravnikl Powditl u autom Periferni pouwditi u obribécich
Software Kompatibilni s SFC pohybu SV ] 3 Kompatibilni ¢ stroji S V‘4 3
operainiho systému
SWEDNC-3VOOQO Whrazeny jazyvk y
(Disk CD-ROM) Montise #in, soutdstek, Makladad archi, zpracovini a bakeni ¥ -_ - | Brougic siroj
—— vidadat, naklada, formif, dopravni potravin, navijecd stroj, spfadacl stroj, Postupovy stroj
zafizeni, nandden] naléry, montdd textini stroj, iskafsky siroj, kniharsky """- ’1 Dbrbéci stroj
ipi, fezatka platk, naklada® a shraj, Tormovad preurmalbik, papinensky -.t_c.., Obrabdol stroj na dievo

| wykladat, lepici tral, si XY ||| steol
Linedieni interpotace {1 a2 4 asy), knshovd interpolacs,
konst, rychiost, peviy posuy, fizend rychlost pomoc
zasl, pevnd palohy, spindni ryehlost, fizeni ryehlost,
spindni ryehlost a poloby

Synchronni fizeni, elekironicka hfidel,
elekironicks spojka, ln, vacka, fizeni
Lakeni

; ' Makladad a vykladac
Linedmi interpolace (1 a2 4 osy)
l_iruhmra inberpolace
Sroubovild inlerpolace
Palohowani kenstantni rychlost

Konfigurace vice CPU sniZuje zatéz zpracovani CPU

Modul CPU pohybu musi byt pouzivan spolecné s modulem PLC. Tomu se fika konfigurace vice CPU, ve které jsou fizeni
sekvence a fizeni pohybu zpracovavany ve vsech modulech CPU — to sniZuje zatéz zpracovani v kazdém modulu CPU a

zvysuje rychlost zpracovani. (Modul CPU pohybu nelze pouzZivat samostatnég.)

Procesor CPU Fadite PLC

Paiml zafizen

CPU pohybu

Parmel' zafizeni

Univerzalni

~ Maodel

Rizeni PLC
Procesar

Vice CPU
Vysekeryehlostni

Modul /0 fadite PLC
{DI/O)

Modul inteligentni funkee PLC
(A/D, DIA atd.)

Madul pohybu
(Cidl pFitarmnost, rusni
wElup gemeratory impulsd)
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K dispozici je snadno pouzitelné prostredi pro vyvoj a Gdrzbu
InZenyrské prostiedi fadi¢u pohybu MELSOFT MT Works2 poskytuje prostiedi pro vyvoj a udrzbu, ktery umozZiuje
nastaveni systému, simulaci nastaveni parametru ,programovani a ladéni“ a rezim ,provoz a udrzba“, a to integrovanym

zpusobem z pocitace.
To zjednodu3uje vyvoj, provoz a Gdrzbu systému fizeni pohybu.

\ [ Programovani ve formatu vyvojového diagramu usnadiiuje

Snadny navrh systému pohybu pomoci grafické obrazovky SER e c
vizualizaci a pochopeni
sNastaveni systému sNastaveni parametri sProgram SFC pohybu sServoprogram pro polohovani
- (SV13/SV22) (SV13/SV22)
= S o e : e - ' —
4 2 T Programovan
e I
- == g Navrh systému ‘ I ——
Provoz a Gdrzba Spusténi a sefizeni
Zjednodu$eni provozu a udrzby ' ! Velka paleta funkci sledovani a zkusebniho provozu
. , sR0zné sledovaci sRUzné provozni testujici
=Chyby CPU pohybu sDigitalni funkce funkce
— monitor davky osciloskopova funkce ' -
F V 3 » o : w .l i
':"-'Z — o »

e 00
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pohybu.

Instalace prostfednictvim poditate

Softwa rE. clpEmE".n ino
systemu

Osobni pogitad

InZenyrské prostiedi
radicl pohybu
- software
MELSOFT MT Works2

e
B ]

& -

Balicek softwaru
nastaveni serva
MR Configurator2

e
gt

@ E|

Instalace

Kabel USB

Pozastaveni kurzoru mysi na kaZdé zafizeni zobrazi jeho podrobnosti.

Zakladni jednotka

Kabel SSCNET (Il

[1. system]

Servozesilovac
MR-J3-0B

Q1720: max. B os
Q1730: max. 16 os

Vstup
nuceneho
zastaveni

Drak
batene

1053!

Axis B
{Axes 16)
Servomotor
kompatibilni
s MR-J3 )

[2. system] (podporuje jej pouze Q173D)

Servozesilovat
MR-J3-0B

max. 16 08

1053!

16. osa
Servomotor
kompatibilmi
s MR-J3 )

Masledujici text uvadi zakladni konfiguraci (véetné hardwarové a softwarové), jez je potfeba k zavedeni systému fizeni
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V' nasledujici tabulce jsou uvedeny nazvy a pouZiti viech ¢asti modulu CPU pohybu. (V tomto kurzu slouzi Q172DCPU

jako priklad.)

Pozastavenim kurzoru mysi nad poloZkou v tabulce zvyraznite odpovidajici sekei modulu CPU pohybu a naopak.

QITIDCPY

pouZiti

Tsegmentovy displej LED

Indikuje provozni stay a chybioyg inforrmace moduiu CPU .

Otocny piepinad 1. wherl funkce (5W1)

SloLi k nastaveni refimu provozu (normn aini provoz, instalace atd).

Otoény piepinad 2. wheru funkce (SYW2)

SloUEi K nastaveni refimu provozu (normalni provoz, instalace atd ).

piepinat RUN/STOP

SlouzZi k fizeni modulu CPU (k spusténi i zastaveni programi).

kKonektor vstupu nuceneho Zastaveni

konektor pro piivod wstupu nuceneho zastaveni (24 v=).

Konektor CH1 rozhrani SSCHNET I

Konektar k propojeni se servozesilovadi (a2 16 0s)
Ffipojte kabel S5CHMET I
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Masledujici text uvadi postup pro zavedeni systému Fizeni pohybu.
V tomto kurzu se naucite proces navrhu hardwaru véetné zavadéciho postupu.

Navrh hardwaru

1) NAVEH SYSTEMU ===ssssssssassssasnnnnannnns 2. kapitola

I - y Rozsah skoleni
2) INSTALACE A ZAPOJEN(======= =xrerrenenannen 3. kapitola | '\ tomto kurzu
3) KONTROLA ZAPQUJEN] »rssrerrernmraruanannass 4. kapitola

Navrh softwaru ‘

4) VYBER A INSTALACE SOFTWARU OPERACNIHO SYSTEMU _
----- KURZ ,ZAKLADY RADICE POHYBU (REALNY REZIM: SFC)*

5) NASTAVENI SYSTEMU ===~ KURZ ,ZAKLADY RADICE POHYBU (REALNY REZIM: SFC)*

6) KONTROLA PROVOZU ==~~~ KURZ ,ZAKLADY RADICE POHYBU (REALNY REZIM: SFC)*

7) NAVRH PROGRAMU ~ ===-- KURZ ,ZAKLADY RADICE POHYBU (REALNY REZIM: SFC)*
8) PROGRAMOVANI ~ «---- KURZ ,ZAKLADY RADICE POHYBU (REALNY REZIM: SFC)*

«

9) PROVOZ
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Tento piehled uvadi to, co jste se v 1. kapitole naucili.
Masledujici body jsou velmi duleZité, proto si je znovu projdéte.

Rizeni pohybu ovlada vice os (servomotoril) u montazniho dopravniku, stroji na zpracovani atd. Zarovef
provadi fizeni vysoce piesneho polohovani a regulaci rychlosti.

Zaklady fizeni pohybu

+ Pro aplikace, jako je montazni dopravnik nebo stroj na zpracovani, |ze vybrat vhodny software operacniho
systemu (fidici software).

+ Modul CPU pohybu musi byt pouzivan spoleéné s modulem CPU fadice PLC. Tomu se fika konfigurace
vice CPU, ve které jsou fizeni sekvence a fizeni pohybu zpracovavany ve vSech modulech CPU - to
snizuje zatéz zpracovani v kazdém modulu CPU a zvy3uje rychlost zpracovani.

» InZenyrske prostredi radicd pohybu MELSOFT MT Waorks2 poskytuje prostiedi pro vyvoj a Gdribu, ktery
umoziuje nastaveni systému, simulaci nastaveni parametrl .programovani a ladéni”® a rezim ,provoz a
udrEba®, a to integrovanym zpisobem z pocitace se systémem Windows.

+ To zjednoduiuje vyvoj, provoz a udrzbu systemu fizeni pohybu.

Vlastnosti modulda CPU
pohybu
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Ve 2. kapitole se naucite, jak navrhnout systém a vybirat vyrobky.

NAVRH SYSTEMU 2. kapitola
INSTALACE A ZAPOJEN =====sssssssssns 3. kapitola ]
KONTROLA ZAPOJEN[ === sssssssanssnnss 4. kapitola ]

I: Postup vyuky 2. kapitoly \

2.1 Vysvétleni rezimu fizeni
2.1.1 Konfigurace zafizeni
vzorového systému pro tento kurz
2.2 \lyhodnoceni servosystému
2.3 Vyhodnoceni nutnych 1/O-specifikaci a bodu
2.4 V'yhodnoceni navrhu bezpeénosti
2.5 Vybér vyrobku

;&Scuhrn teto kapitoly _‘/
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Vysvétleni rezimu fizeni

Rychlost

prehravani
animace
(=) Normilni

() Pomald

() Po snimcich

—

Animaci v nasledujicim ukazkovém systému oviadejte pomoci mysi podle pokynu O

wpinaé Tiacitko Start (PX12)

’

Prohlédnéte si reZim fizeni (tok Fizeni) v ukazkovém systému pro tento kurz pomoci animace.

kik |

z

( ' .
( Navrat na wkazatel P1 )

Pro usporadani daldiho zboZi na paletu
se vrati fizeni toku zpét na ukazatel (P1).
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Nasledujici text uvadi konfiguraci zafizeni ukazkového systému pro tento kurz.

Qo4
UDEH QY40P
Q172D QX40

Q38DB

* Konfigurace zafizenl

Servo ampiifier 2. a 3. osy je stejna jako u 1. osy

Bz MR-J3-10B
sobnf-pofita 1 osa 2 osa 3. 0sa
Kabel USB SSCNET Il Soranis
f kabel I -
b HF-kP053 | Hom
== nsaace mez zdvihu
;-'—* Vstupni zafizenl 4 — 4
< Dolni
_— Vystupni zafizeni mez zdvihu
Radi¢ pohybu
inzenyrské prostied @
MELSOFT MT Works2 , —’
Tlacitko  Indikdlor Indikdtor Uchop  Uchop  Tiaditko Start Cidlo pfitomnosti
ammp— nucendho  operace zastaveni - pifkaz - pfikaz =
@ » zastaveni  -svéllo  —svétlo  otevieni  zavieni
e b
Nastaveni serva
softwarovy balicek
MR Configurator2
O
Software
operaéniho systému

-
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Dale vyhodnotte konfiguraci servosystému podle specifikaci stroje daného systému (pocet os, €. osy, smér otaceni atd.).
Pro ukazkovy systém je konfigurace servosystému niZe vybrana podle Udaju fizeni uvedenych v sekci 2.1.

: 3 fr 3
Servozesilovaé = OsaX ,
SSCNET Il 1. osa Osa €. 1 (osa X)
kabel Servomotor Posouva zarizeni vodorovné
ve sméru osy X. vy Cho
‘ , poloha
¥
SSCNET Il - D
kabel Servozesilovac v
2. 0sa Osa & 2 (osa Y)
CPU pohybu Servomotor Posouva zafizeni vodorovné ve ~ “TTHEg"
modul sméru osy Y. Vychozifl | Osa Y
poloha
" J
SSCNET Il Servozesilovat 4 e b
. 0sa .
kabel Osa €. 3 (osa Z)
Servomotor Snizuje nebo zveda Gichop Vy‘ihgz" R
zarizeni ve sméru osy Z. PR Osa Z
L Zbozi 3

Smeér otaceni servomotoru

Na zakladé specifikaci stroje vyhodnotte smér otaceni servomotoru pro presun zarizeni
v dopfedném smeéru otaceni.

Smér otaceni je proti sméru hodinovych rucicek (CCW) nebo ve sméru hodinovych
rucicek (CW) z pohledu zatéZové strany (strana, kde je motor nainstalovan do stroje).

V ukazkovém systému se osa otaci proti sméru hodinovych ruci¢ek pomoci pfikazu Proti sméru Ve sméru

otaceni vpred. hodinovych hodinovych
rucicek rucicek

Vyhodnoceni metody navratu do vychozi polohy (CCwW) (CW)

K odstranéni chyby poloh zastaveni provedte navrat do vychozi polohy pro vdechny osy.
Pro navrat vychozi polohy je pripraveno nékolik metod. Vyberte vhodnou metodu pro specifikace stroje daného systému.
U ukazkového systému provedte navrat do vychozi polohy typu €idla pfitomnosti pro kaZdou osu.
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Dale vyhodnotte 1/0O-specifikace a body radi€e pohybu a servozesilovace.
Vyberte |/O-specifikace a body podle tdaju fizeni uvedenych v sekci 2.1.

Pozastaveni kurzoru mySi na zafizeni pfipojené k rfadici pohybu nebo servozesilovaci zobrazi prislusné specifikace 1/O.

QO4UDEH
Qy4o0P

Kabel SSCNET Il

Servozesilova¢ 2 a 3. osy je stejna jako u 1. osy.

* Konfigurace zarizeni

Vstupni zarizeni

Vystupni zarfizeni |

Svétlo  Svéllo  Pfikaz  Prikaz Tixika
indikatoru indikatoru otevieni  zavfeni
provozu Zastaveni (chopu tchopu

MR-J3-10B
1. 0s 2.0sa 3. 08
Servomotor e -
HF-KP053 Hormimez
zdvihu
—aF —dF
Dolni mez
zdvihu

_a !,Cidlo _
pfitomnosti

A
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obvod” zobrazite cely obvod.)

<Mapajeci zdroj serva=

Napajeci zdroj
{200 V~)

v

Jisti¢ bez pojistek (NFB)

Napéjeci zdroj fidiciho obvodu

Dale vyhodnotte navrh bezpecnosti u systému fizeni pohybu.

Vyhodnotte mechanizmus pro zajisténi zastaveni systému v pfipadé nouze, aby v pfipadé jeho chybné funkce
nedoslo k poskozeni a selhani zafizeni a jinym nehodam.

U ukazkoveho systému v tomto kurzu byla pfijata nasledujici tfi bezpeénostni opatreni.

Kliknutim na tlacitko poZzadovaného bezpeénostniho opatieni jej zobrazite. (Kliknutim na tlacitko . Zobrazit cely

Obvod nouzového Obvod nuceného Omezeny rozsah pohybu ; .

=MNapajeci zdroj fadice pohybu=

Qo4
Napajeci zdroj UDEH  QY40P Zakladni jednotka
(100 V-) | QE*EF\Q‘IIZD ?x:m QE—?DE /

Hlavni
napajeci Tladitko
zdroj Vstu nuceného
AUcen hﬂ ?_aStaUEI'II
Kabel SSCNET I

Zastaveni
L‘———_

stykal

_____ 1 Signal alarmu
1
m?
Magneticky 20 >

Dolni mez zdvihu Horni mez zdvihu
Obrobek

| S

A T ]

Signal alarmu

-

Napajeci zdroj hlavniho obvodu

! | - -
Signal alarmu ’ T !
* Vo i A 7 o i I IFEIFE
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Vyrobky k nakupu vyberte na zakladé vyhodnocené konfigurace systému.

Vyberte vyrobky pomoci nastroju pro vybér.

Pro fadic¢e pohybu: Systém vybéru modelu MELSEC
rady Q

Tento nastroj usnadnuje vybér vyrobku MELSEC fady Q
v&etné modulu CPU pohybu na nasich webovych strankach
s vyrobky pro prumyslovou automatizaci.

Tento nastroj Ize vyuZivat bez poplatku.

Q ... Model Selection System

* Tento nastroj funguje na dané webové strance. StaZzeni ani
instalace neni potfeba.

Pro serva: Nastroj vybéru kapacity stfidavého serva

Tento nastroj usnadnuje vybér vhodné kombinace
servozesilovacu a servomotoru podle specifikaci stroje
daného systému. Lze jej stahnout z nasich webovych stranek
s vyrobky pro prumyslovou automatizaci.
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Podle vyhodnocene konfigurace systemu vyberte zafizeni, ktera maji byt pouZita v ukazkovem systemu. d
Dale nasledujici tabulka uvadi konfiguraci vybranych zafizeni v ukazkovém systému.
Polozka Komponenta konfigurace  Mnozstvi MNazev modelu
Zakladni jednotka 1 Q3808 éépkl-lfldni jednotka, ktera ma B slotu pro montaz kazdeho modulu a podporuje vice
Modul napajecihoe zdroje 1 Qe2P Pfivadi napdjeni do kazdého modulu
) Modul CPU, ktery provadi fizeni sekvence.
Modul CPU Fadita PLC ! QO4UDECPU | vy modulu CPU se nachazi baterie (QBBAT)
. Modul CPU pohvbu Modul CPU, ktery provadi fizeni pohybu.
fadice _— 1 Q172DCPU * \ modulu CPU se nachazeji baterie (QBBAT) a dridk baterie (Q170DBATC).
pohybu
Madul vstupu 1 C1X40 Privadi signal ZAPNYP. z tlacitka Start. (16 bodd)
Modul vystupu 1 Qy4or Generu]:e signal ZAP Y P pro svétlo indikétoru & zafizeni (dil dehapu)
{16 bod(i)
Externi napajeci zdroj 1 - Pfivadi napdjeni 24 \/= na zafizeni /0 a vstup nuceného zastaveni
Tladitko Start 1 - Tiaéitkovy spinaé pro spudténi ukazkové systému,
Tlaégggtgﬂgpéhn 1 - Tlagitkowy vypinaé pro zastaveni servamotor(l véach os v pfipadé nouze,
gﬁgﬂ':ﬂ nu*::g;']g";’;:;ﬁm 1 QITOEMICBLOM | Slouzi k pfipojeni vstupu nuceného zastaveni k modulu CPU pohybu
Dil dechopu daneho _ oo T i -
Zatizer 1 Ol dehopu zafizeni pro zachytavani zbodi,
Svétlo indikatoru 2 - Svétla indikatord informuji. je-i systém v provozu nebo zastaven.
Servozesilovad 3 MR-J3-10B Servozesilovad pro 3 osy.
2 HF-K.PO53 Servomotory pro 1. osu (osa X) a 2. osu (058 ).
Servomotor
1 HF-KPOS3B Servomotor 5 brzdou pro 3. osu (osa 7).
Mez zdvibu 6 - Snimate pro detekei homi a dolni meze v rozsahu pohybu zafizeni.
Servosystém
Cidlo piitomnost] 3 - Cidla pro detekcl poddtetni polohy zpomaleni pii ndvratu do vychozi polohy.
; : MR-PWS1CBLZM- | Kabel pro pfivod napajeni ze servozesilovace do servomotoru,
Kabel napajeciho zdroje 3 oo
motoru AL {Délka: 2 m)
MR-J3ENCBLZM- | Kabel pro pfipojeni servozesilovace ke kodéru servomotonu.
Kabel kodéru 3 o (Dalka: 2 m)
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MR-JIENCBLZM-

K.abel pro pfipojeni servozesilovace ke kodéru servomotonu.

Kabel kodéru AL (Délka: 2 m)
Kabel SSCNET Il MR-J3BUSOM Komunikacni kabel mezi modulem CPU pohybu a servozesilovacem
Osobni poditad - Potitas PC k provozu softwaru inZenyrskeho prostfedi
MELSOFT . -
MT Works2 Software k nastaveni modulu CPU pohybu, programovani atd.
Sma;;:f;‘;}rﬁkéhﬂ GM}'IZE ‘Iu_l"?o?‘l';FETE Software k nastaveni modulu CPU radice PLC, programovani atd.
Vo
prostiedi MELSOFT ; I
MR Configurator2 Software k nastaveni servozesilovate a servomotoru.
Software operaéniho SWaDNC- ; laci "
systému SV130D Software k instalaci na modul CPU pohybu
Kabel USE MR-JAUSBCBLIM | Propojuje potitat, kde je nainstalovan MELSOFT MT Works2, & modul CRLU.
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Tento pfehled uvadi to, co jste se v 2. kapitole naucili.
Nasledujici body jsou velmi dulezité, proto si je znovu projdéte.

Vysvatleni reZzimu
fizeni
Vyhodnoceni
servosystemu

Vyhodnoceni 1/0-
specifikaci a boda

Vyhodnoceni
navrhu bezpeénosti

Vybér wyrobkl

Vysvétlete podrobnosti fizeni a specifikace stroje pfed navrhem systemua.

Vyhodnotte konfiguraci servosystemu podle specifikaci stroje daneho systemu (podet os, €. osy, smér otadeni atd.).

» Smér otadeni servomotoru

Ma zakladé specifikaci stroje vyhodnotte smér otageni servomotoru pro pfesun zafizeni v dopfedneém sméru otaeni.

Smeér otageni je proti sméru hodinovych rucigéek (CCW) nebo ve sméru hodinovych rucicek (CW) z pohledu nakladaci strany
{strana, kde je motor pfipojen ke stroji).

» Vyhodnoceni metody navratu do vychozi polohy

K odstranéni chyby poloh zastaveni provedte navrat do vychozi polohy pro vSechny osy.

Pro navrat vychozi polohy je pfipraveno nékolik metod. Vyberte vhodnou metodu pro specifikace stroje daneho systemu.

Vyhodnotte potfebne 1/O-specifikace a body podle podrobnosti fizeni a specifikaci stroje.

Aby nedoslo k poskozeni a selhani zafizeni a jinym nehodam pfi chybné funkci systemu, vyhodnotte

mechanizmus k zajisténi zastaveni systemu v pfipadé nouze.

» Obvod nouzoveho zastaveni
Zkonfigurujte obvod tak, aby se magneticky stykaé vypnul a tim odpojil napajeci zdroj hlavniho obvodu od servozesilovace, kde
doZlo k vyskytu alarmu (selhani), a byla zapojena elektromagneticka brzda servomotoru pro aktivaci nouzové zastaveni.

» Vyhodnoceni metody navratu do vychozi polohy
K odstranéni chyby poloh zastaveni provedte navrat do wychozi polohy pro vSechny osy.

Pro navrat vychozi polohy je pfipraveno nékolik metod. Vyberte vhodnou metodu pro specifikace stroje dangho systemu.
» Omezeny rozsah pohybu obrobku

Mainstalujte meze zdvihu na oba konce kaZdé osy.

Zkonfigurujte obvod tak, aby se servomotor velmi rychle zastavil. kdyZ se obrobek prekratujici rozsah pohybu dotkne meze
zdvihu.

Vyrobky k nakupu vyberte na zakladé vyhodnocené konfigurace systému.
Spoleénost Mitsubishi Electric poskytuje nastroje, které usnadfuji vybér wyrobkl, bez poplatku.
* Pro fadice pohybu
Systém vybéru modelu MELSEC Fady Q
* Pro serva
Mastroj vybéru kapacity stiidavého serva
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Ve 3. kapitole se dozvite, jak instalovat a zapojovat systémy fizeni pohybu.

[ NAVRH SYSTEMU

2. kapitola 1

INSTALACE A ZAPOJEN] =====ssssssaanns

3. kapitola

L 2

KONTROLA ZAPOJEN] »ressssssasannnnns

4. kapitola ]

Postup vyuky 3. kapitoly
3.1 Instalace

3.2 MontaZ moduld
3.2.1 Nastaveni baterie k modulu CPU pohybu
3.3 Uzemnéni
3.4 Zapojeni napajeciho zdroje a zafizeni I/O
3.4.1 Zapojeni modulu napajeciho zdroje
3.4.2 Zapojeni zafizeni /O
3.4.3 Pfipojeni napajeciho zdroje k servozesilovacim
3.4.4 Pripojeni zafizeni externiho I/O k servozesilovaci
3.4.5 Pfipojeni kabelu napajeciho zdroje motoru
3.4.6 Pfipojeni kabelu kodéru
3.4.7 Pfipojeni servozesilovacid
3.4.8 Nastaveni baterie pro systém detekce absolutni
polohy
3.5 Nastaveni €isel os fizeni servozesilovaél
3.6 Inicializace modulu CPU fadice PLC
3.6.1 Pfipojeni modulu CPU fadiée PLC a osobniho
pocitace

3.6.2 Nastaveni propojeni mezi GX Works2 a fadicem
PLC
3.6.3 Formatovani paméti
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Nainstalujte radi€ pohybu a servozesilovace.
Pro zajisténi dobré ventilace k odvodu tepla a pro snadnou vyménu modull nechte jisté odstupy mezi hornimi a dolnimi

sekcemi modulu a komponentami nebo dily.
V zavislosti na konfiguraci daného systému jsou potifeba Sirsi odstupy.

Instalace Fadi¢e pohybu
Strop panelu nebo poloha sekce kabelazniho kanalu. Zakladni jednotka

7/ Lot et oottt

i

mn

_////z :[40 mm a vice

. _% Panel —* *“— Dvere
E // 100 mm a vice
| )

o I T

Modul CPU pohybu

/

128 mm

b—
-

/// AT e

o= o
5 mm a vice 5 mm a vice
Opatfeni

» Upevnéte zakladni jednotku na rovny povrch panelu pomoci Sroubu (M4 x 14).
* Neinstalujte fadi¢ pohybu v blizkosti stfidavého zdroje, jako je velky magneticky stykac nebo jisti€. Misto toho prfidejte dalsi

panel nebo je oddélte.
* Pro sniZeni U¢inku zafivého Sumu a tepla zajistéte mezi modulem CPU pohybu a zafizenimi (stykace, relé atd.) niZze

uvedené odstupy.

* Pfedni sekce modulu CPU pohybu: 100 mm a vice
* Prava a leva strana modulu CPU pohybu: 50 mm a vice
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3.1 Instalace 3
Instalace servozesilovace Instalace 2 a vice zesilovacu blizko sebe
Panel » Panel Panel
40 mm a vice Nastaveni o Homi 1100 mm a vice
Servozesilova¢ e
10 n . & A7 19 AL [ 30 mm 30 mm
Dolni 40 mm a vice
,,,,,,,,,,,,,,,, cast $
Opatieni Opatieni

(1)Nainstalujte servozesilovac na svislou sténé spravnou
stranou nahoru.

(2)UdrZujte okolni teplotu v rozsahu 0 az 55 °C.

(3)Nainstalujte chladici ventilator pro odvod tepla.

(4)Davejte pozor na cizorodé latky, jeZ jsou generovany
v sestavé nebo uvolfiovany z chladiciho ventilatoru.

(5)Pri instalaci servozesilovace v misté s toxickymi plyny
¢i prachem zajistéte Cisténi vzduchu.

(1)Instalace blizko sebe je dostupna pro servozesilovace
tFidy 200 V, 3,5 kW a nizsi nebo pro servozesilovace
tfidy 100 V, 400 W a niZsi.

(2)Pri instalaci dvou €i vice servozesilovacu blizko sebe
zajistéte Tmm odstupy mezi nimi a vezméte v potaz
toleranci instalace.

(3)U instalace blizko sebe udrZujte okolni teplotu
v rozsahu 0 aZ 45°C.
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K zakladni jednotce namontujte modul napajeciho zdroje, modul CPU fadi¢e PLC, modul CPU pohybu a modul 1/O.
Pred montazi modulu CPU fadic¢e PLC k zakladni jednotce nastavte baterii k modulu CPU Fadi¢e PLC.

(1)Nastaveni baterie k modulu CPU fadi¢e PLC

(1) Oteviete kryt v dolni &asti modulu CPU

\ 4

(@ Zapojte konektor na strané baterie do
konektoru na strané modulu CPU a
oveérte spravnou orientaci

. 4

@ Zavfete kryt v dolni &asti modulu CPU

\ 4

Dokonéeno

(Duration: 00:26)
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Montaz modulu

(2)MontaZ kazdého modulu k zakladni jednotce

fixaéni prohlubné modulu zakladni

jednotky

? @ S fixaéni prohlubni modulu jako oporou
zatlacte modul do aretované polohy

\ 4

[ @ Ovéfte, Ze je modul Fadné upevnén
k zakladni jednotce

’ g (Duration: 00:18)

|- @ Pfidroubujte modul k zakladni jednotce |

‘ Poznamka k akci

|' Dokonéeno montaze moduld

. Radnou montaZ modulil

k zakladni jednotce zajistéte
jejich pfisroubovanim.

‘: @ VloZte fixa&ni vystupek modulu do

-,

,
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Nastavte baterii k modulu CPU pohybu. Baterie je externiho typu.
Pomoci jednotky drZzaku baterie nainstalujte baterii k panelu apod. spravnym smérem.

Zakladni jednotka

( @ Nainstalujte jednotku drzaku ] Modul CPU pohybu

baterie k panelu spravnym smérem.

¥

P \

@ Zapojte konektor baterie l

®

bateriového kabelu do konektoru

Konektor
baterie (BAT)

Konektor
CPU (CPU)

CPU jednotky drzaku baterie.

¥

{ @ Zapojte konektor bateriového |
.

kabelu na strané CPU do konektoru
baterie jednotky drzaku baterie.

\ 4

[ Dokor;éeno l

Konektor
pro stranu
baterie

Konektor CPU
(CPU)

Konektor CPU (CPU)

Jednotka drzaku baterie
(Q170DBATC)
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Pred zapojenim napajeciho zdroje uzemnéte fadi¢ pohybu a servozesilovac.

Zajistéte provedeni uzemnéni podle obrazku niZe, aby nedoslo k Urazu elektrickym proudem ¢&i chybné funkei kvali Sumu.
Pro fadice pohybu

Panel Pro serva Panel
Servozesilovad Sarvomotor
MNFB MC CNZ
— i —————1
Shdavy =
mﬁf —o |0—| € T
—a O u"—"_: ——0 |
w
Jednotka B
draku baterie T
= (Q170DBATC) +
=1 Sumanwy filtr Kabel SSCNET Il -
{FR-BLF) —
NFE Vné}lé[
FARTE ZEm | il
| =
riapdjeci
Zdroj

Opatieni

= Zajistéte pripojeni konektoru ochranné zemé servozesilovace k ochranné zemi panelu, aby nedoslo k drazu elektrickym
proudem.

« Pokud moZno realizujte nezavislé uzemnéni, aby se zabranilo moZnému vlivu Sumu z ostatnich zafizeni.
Neni-li nezavislé uzemnéni moZné, uskuteénéte spolecné uzemnéni, kde vsechny zemnici vodice museji mit stejnou délku

Radi¢ Servo Radi¢
pohybu

polfibu Servo

o U

(1) Nezavislé uzemnéni: Nejlepsi

(2) Spoleéné uzemnéni: Dobré (3) Spojené uzemnéni: Zakazano
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Zapojte fadi¢ PLC, servozesilovace a servomotory.
Masledujici obrazek ukazuje zarizeni, ktera maji byt zapojena do ukazkového systému.

Kliknutim na tlacitko poZadovaného zapojeni jej zobrazite. (Kliknutim na tlacitko ,Zobrazit cely obvod® zobrazite cely obvod.)

Zapojeni modulu ; Fripajeni Propajeni madulu
napajeciho Prapajenl secvo- servozesilovace CPU pohybu se Zobrazit cely obvod
zdroje a moduld /O zesilovade s moduly 'O k servomaotoru servozesilovaci

Qo4
UDEH QY40P
Q2P  |QN72D| QX40 Q380DB
Servozesilovac <Konfigurace zafizeni 2. osy
MR-J3-10B a 3. osy je stejna jako u 1. osy.
1. osa 2.08a 3. osa
Napajeci Kabel SSCNET llI Servomotor —il —ii
zdrol HF-KP053 | Horni mez zdvihu
Vstupni zafizeni —a —a -
Dolni mez zdvihu
Wystupni zafizeni
é 6 o - Cidlo ) ‘
Svétlo  Swétlo Pfikaz  Plikaz  Tlagitko pritomnosti P

indikatoru indikatord otevieni  zavfeni Start
provozu  zastaveni dchopu  uchopu
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Uspofadejte napajeci kabel a zemnici vodi¢ podle nasledujiciho postupu.
Uzemneéni je zapojeni pro prevenci Grazu elektrickym proudem a chybné funkce.
Modul napajeciho zdroje |
3 ) (Q62P)
' (D Pipojte napajeci zdroj 100 V~ ke N
l konektoru vstupu napajeni pfes jistié a ‘ S—
izolaéni transformator , (& g 5:" ERR
: (@ == %
-v o =S @ FG
100 V 3 5 LG
s @ VSTUP

' @ Uzemnéte konektory LG a FG \ :Ug"E}a ......

Uzemnéni

% V ukazkového systému se pouziva napajeci zdroj 100 V~.
Modul napajeciho zdroje Q62P je kompatibilni se vstupnim napé&tim 100 az 240 V~.

[
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Provedte zapojeni pro modul vstupu (QX40) a modul vystupu (QY40P), jak je uvedeno nize.
Zapojte tlacitko Start (X12), prikaz otevieni ichopu (Y0), pfikaz zavreni achopu (Y1), svétio indikatoru provozu (Y2)
a svétlo indikatoru zastaveni (Y3), jak je uvedeno niZe.

‘:"(';

‘.-!(-"

‘.,“‘(-'.

R &

Tlagitko Start d P
Signal: X12 , 4 ('.
(PX12) |EAPEp
O

| CAPP

S

T

m Prikaz otevieni ichopu
Signal: YO (PY0)

Prikaz zavreni

L
ﬂ uchopu

- Signal: Y1 (PY1)

ais,

Indikator provozu
@ — svétlo
Signal: Y (PY2)

3
LY

Indikator zastaveni
- svétlo
Signdl: Y3 (PY3)

o A A A A AN

Y Yy Y Y el
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Pripojte napajeci zdroj ke dvéma dilim: napajecimu zdroji hlavniho obvodu a napajecimu zdroji Fidiciho obvodu

servozesilovace.

Pro vodice vstupu napéjeciho zdroje vZzdy pouzivejte jisti€ v lisovaném pouzdru (MCCB).

Zaroven vzdy zapojte magneticky styka¢ (MC) mezi napajeci zdroj hlavnim obvodu a konektory L1, L2 a L3 servozesilovace
tak, aby vypnuti stykace vypnulo napajeci zdroj hlavniho obvodu v pfipadé, kdyzZ je signal alarmu &i signal vstupu nuceného

zastaveni v nevodivém stavu.
Nasledujici obrazek ukazuje schéma zapojeni pro MR-J3-10B az MR-J3-350B s 3fazovym napajecim zdrojem 200 az 230 V~.

Alarm Nucené
zastaveni gef

o5 e

Servozesilovac Servomotor
3fazovy - (L
200 -230V~ L

Nucené zastaveni

Problém
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Pomoci animace niZe se dozvite, jak zapojit napajeci zdroj hlavniho obvodu a napajeci zdroj fidiciho obvodu.
V ukazkovém systému pfipojte 3fazovy napajeci zdroj 200 V~ k modulu MR-J3-10B.
Informace o vybéru kabelu napajeciho zdroje a jejich pfipojeni ke konektoram viz prirucky.

1. Pripojte konektor pro CNP1, ktery je pfislusenstvim servozesilovace,
ke kabelu napajeciho zdroje hlavniho obvodu.
Zajistéte spravnost zapojeni pro L1, L2 a L3.

2. Pripojte konektor pro CNP2, ktery je prislusenstvim servozesilovace,
ke kabelu napajeciho zdroje fidiciho obvodu.
Zajistéte spravnost zapojeni pro L11 a L12.

3. Prfipojte kabel napajeciho zdroje hlavniho obvodu ke konektoru CNP1 servozesilovacde.

4. Pfipojte kabel napajeciho zdroje fidiciho obvodu ke konektoru CNP2 servozesilovace.
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Fripojeno
k CN3

Konfigurace kolikl
konektoru signala 1/O

’__-_‘_-—_"‘—--—_
1 M &
2 S E
oIt {012 3
4 il 4 wiBFR
NOT [ N2 |
' 1D CosaY L ALK
N e LA T
L T LU
12 ek g
L Ll v a [
orcon BN
~a:",l/’:’,:7

Schema vyse je pohledem
ze sekce zapojeni konektoru.

. koliku

Symbol

Pripojte zafizeni externich /O ke konektoru signalu I/O (nazev modelu: MR-CCN1).
Pripojte zapojeny konektor signald /O ke konektoru CN3 servozesilovace.

Nasledujici obrazek ukazuje schéma zapojeni signalu konektoru signalu 1/O.
Tabulka niZe uvadi zafizeni externich I/O pouzZivana v ukazkovém systému.
Pripojeni dalSich zafizeni viz pfirucky.

Funkce a pouZiti

2 D Pfipojte hormi mez zdvihu.
12 DNz Pfipojte dolni mez zdvihu.
18 D13 Pfipojte Cidlo pritomnosti.
Pfipojte blokovani elektromagneticke brzdy.
Pfi pouZiti tohoto signalu nastavte dobu zpoZdéni provozu
13 MER. . .
elektromagnetického brzdy.
Stav servo vyp. nebo alarm vypne MEBER.
Generuje signaly alarmu.
15 ALM Piipojeno k externi sekvenci, ktera zapne & vypne
magnetické stykade (MC) pomoci signald alarmu.
5 Vstup 24 V= pro rozhrani 10 (24 V= £10 %, 150 mA).
Kapacita napajeciho zdroje se li5i v zavislosti na bodech
DICOM e .
10 pouzitého rozhrani 110,
Zapoijte (+) externiho napajeciho zdroje 24 Y=,
3 DOCOM | Spoleény konektor pro vstupni signaly, jako je signal EM1.
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Pripojeni kabelu napajeciho zdroje motoru ) ooc

Pomoci animace niZe se dozvite, jak zapojit kabel napajeciho zdroje motoru.

Kabel napajeciho zdroje motoru je tfeba k pfenosu elektrické energie ze servozesilovace do servomotoru.

V tomto kurzu se pouziva kabel napajeciho zdroje pro motory fady HF-KP ,MR-PWS1CBL2M-A1-L (délka: 2 m)".
Informace o vybéru kabell napajeciho zdroje motoru viz pFiruéky.

1. Pfipojte zemnici vodi¢ ze servomotoru ke konektoru ochranné zemé (PE) servozesilovace.
Podrobnosti o uzemnéni viz sekce 3.3.

2. Pfipojte konektor pro CNP3, ktery je pfislusenstvim servozesilovace, ke kabelu napajeciho zdroje.
Zajistéte spravnost zapojeni pro U, W a W.

3. Pfipojte konektor pro CNP3 kabelu napajeciho zdroje ke konektoru CNP3 servozesilovade.

4. Pfipojte kabel napajeciho zdroje ze servozesilovale ke konektoru napajeciho zdroje servomotoru.

« Zajistéte spravnost zapojeni pro U, V a W kabelu napajeciho zdroje motoru.
Je-li zapojeni chybné, dojde k alarmu a servomotor nefunguije.
+ Pro pfipojeni servozesilovacl a servomotoru pouZijte vyhrazené kabely.
Mezi nimi neinstalujte vykonovy kondenzator, pohlcovac razu, filtr ani magneticky stykac (MC).
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Pomoci animace niZe se dozvite, jak zapojit kabel enkodéru.
Kabel enkodéru je potfeba k zajisténi zpétné vazby s Gdaji o poloze, které zjistily enkodéry v servomotorech, do

servozesilovacu.
V tomto kurzu se pouziva kabel enkodéru pro motory fady HF-KP MR-J3ENCBL2M-A1-L (délka: 2 m)".

Informace o vybéru kabelu enkodéru viz prirucky.

1. Pripojte konektor kabelu koderu ke konektoru CM2 servozesilovace.

2. Pipojte konektor kabelu koderu ke konektoru kodéru motoru.
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} Pfipojeni servozesilovacu ) i o]

Dozvite se, jak se propojit modul CPU pohybu a servozesilovace.

Servozesilovate MR-J3-0B vyuZivaji rozhrani SSCNET I

Rozhrani SSCNET Il vyuziva opticky komunikaéni systém, je odolné proti rugeni a vhodné pro vysokorychlostni
interaktivni komunikaci.

Pro pfipojeni pouzijte vyhrazené kabely. Kabely s konektorem lze snadno pfipojit a odebrat.

Modul CPU pohybu Servozesilovad 1. osy Servozesilovad 2. osy Servozesilovat koncové osy (16. osa)

Kabel SSCNET Il S8 Kabel SSCNET IlI

CN1

Pfi manipulaci s kabely SSCNET Il dbejte na nasledujici body.

= Vnitini ast kabelu Ize zkroutit &i po3kodit pfilisnou silou,
jako je velky raz &i boéni tlak, vysoké napnuti nebo torze,
ktera zpusobi nedostupnost optického pfenosu.

* ProtoZe jsou opticka vlakna vyrobena ze syntetické
pryskyfice, ohen nebo vysoké teploty poskodi viakna a
zpusobi nedostupnost optického pfenosu.

+ Kontaminace na koncové plosce optického kabelu brani
optickému prenosu a muze zpusobit chybnou funkci.

+ Nedivejte se pfimo na vystup svétla z koncu konektoru €i
kabell.

« Pro bezpetnost a ochranu nasadte na vyhrazeny konektor
(CN1B) servozesilovace koncove osy krytku prislusenstvi.
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Je-li pouzZivan systém absolutni polohy, musi byt systém nastaven na ukladani dat absolutni polohy s vyuzitim baterie.
Pri nastaveni baterie k servozesilovaci (nebo pfi vyméné baterie) ovéfte nasledujici, aby nedoslo k drazu elektrickym
proudem ¢i ztraté dat absolutni polohy.

« Aby nedoslo k drazu elektrickym proudem, vypnéte napajeci zdroj hlavniho obvod a vyckejte nejméné 15 minut.

Po ovéfeni zhasnuti indikatoru nabijeni zkontrolujte napéti mezi P (+) a N (-) pomoci zkousecky apod. a pak pfipojte
baterii.

« Vymérite baterii pouze tehdy, kdyZ je napajeci zdroj Fidiciho obvodu zapnuty.
Je-li baterie vyménéna, kdyZ je napajeci zdroj fidiciho obvod vypnuty, dojde ke ztraté dat absolutni polohy.

+ U nékterych servomotoru muze zpusobit ztratu dat absolutni polohy odebrani kabelu enkodéru.
Po odebrani kabelu enkodéru zajistéte provedeni navratu do vychozi polohy.

Jak nastavit baterii na MR-J3-10B

Zasunte konektor do CN4.

Driak baterie

Indikator
nabijeni
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3.5 Nastaveni ¢isel os Fizeni servozesilovacu
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Mastavte ¢isla os fizeni servozesilovadu.

Cisla os fizeni jsou &isla pfifazena ke kazdému servozesilovaéi pro identifikaci os fizeni, kterych Ize nastavit maximalné 16.
Je-li &islo osy fizeni duplikovano, systém nefunguje normalné.

Cislo osy Fizeni nastavte pomoci otoéného pfepinaée nastaveni osy (SW1) uvnitf pfedniho krytu servozesilovade.

OtoCny prepinac
nastaveni osy C. osy fizeni
(SW1)

Zobrazeni

Otoiny prepinaé nastaveni osy (SW1)

OtoCny plrepinal
nastaveni osy
(SW1)

C. osy fizeni

Zobrazeni

V] 1. osa d01 8 9. osa dog
1 2. 0sa doz2 8 10. osa d10
2 3. osa d03 A 11. osa d11
3 4. osa d04 B 12. osa di2
4 5. osa d0s c 13. osa d13
7] 6. osa d06 D 14. osa di14
5] 7. osa do7 E 15. psa dis
7 8. osa d0g F 16. osa dig
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Programy a parametry sekvence se zapisuji do paméti v modulu CPU Fadiée PLC.

MNicméné pamét neni pfi nakupu nastavena k pouZiti.
K inicializaci paméti a jejimu zpristupnéni k pouZiti je proto nutna operace, které se fika .Format”.

Formatovani se provadi inZenyrskym softwarem fadi¢e PLC — GX Works2.
Zaroven je potfeba propojit modul CPU s pocitaéem PC pomoci kabelu USE.
Pred formatovanim si pfipravte pocitaé PC, kde je nainstalovan GX Works2, a kabel USB.

Zformatujte pamét podle nasledujiciho postupu.

|f® Pfipojeni modulu CPU fadite PLC a osobniho pocitace ]

¥

|-® Nastaveni propojeni mezi GX Works2 a fadicem PLC J

¥

|® Forméatovani paméti |
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Pripojte porty USB modulu CPU fadi¢e PLC k pocitac¢i PC pomoci kabelu USB.

Osobni pocitac \

| Modul CPU fadite PLC |

| Modul CPU pohybu |
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Po propojeni pocitate PC a modulu CPU fadice PLC propojte GX Works2 a fadic PLC.
Samotnym pripojenim kabelu USB nedojde ke vzajemné komunikaci mezi nimi.

Pripojeni nastavte na obrazovce Transfer Setup.
Ma dalsi obrazovee |ze provést nastaveni pfenosu.

Ma nasledujicim obrazku je priklad obrazovky nastaveni pfenosu.

Trongfer Setup Connectionl

Materlocs  Corwgreaion
Module Modds  HesdModde |*|

PLE Mode [OCPU () mode)

5 @ 8 ——

Wit geige el —

Tiems Ot (Sesc. ) |10 Retry Temes [0

H B B BN S —

CCIECot CCIEFmd  Ethemet  CC-rk 24
RET/LO(H) _ Syt Image. . |
L |
el I | o
CCIECot CCIEFmd  Ehemet  CC-ek c
RET/1004) _ Cancel ‘
Ascpging et Staten -l
Mulktiple CPL Settirg

i, ——
ot Specifed -

I 2 3 4
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Nastaveni propojeni mezi GX Works2 a radicem PL
[BE MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) — [[PRG] MAIN] =3
! Project Edit Find/Replace GCompile  Yiew Online  Debug  Disenostice  Tool  Window  Help - X
Oz isbHE o GRERER SN OB EF RS = FE e b {0 ILLE
ex]| o | ) B 2| "2 o | @ dh it S U T i#!lﬁ”*eﬁrsﬁsaml ats afs e P ss | 00 A5 S o
: Navigation 2 X «] [PRG] MAIN | v~
Connection Destination ~
a [EnD =
[ Ga = G 2] =
Current Connection
Q Connectiond
All Connections
Q Connection
r 3 Project
I. User Library .. L. L.
Nyni doSlo k dokonéeni nastaveni pfenosu.
G ti Destinati — o ae —
'[! e Kiiknéte na (@) a piejdéte na dalii obrazovku.
k-3
- v
Enelizh IUnlabeled Q02U Hoszt Station 1z




k& MOTION CONTROLLER Basics (Hardware)_CZE

Lo

} Formatovani paméti

) 000

Po dokonéeni nastaveni pfenosu dojde k sestaveni komunikace mezi paméti a modulem CPU fadice PLC.

Pak ji zformatujte prikazem Format PLC Memory systému GX Works2. Tim pamét PLC modulu CPU nastavite do
puvodniho stavu.

Ma dalsi obrazovce lze zformatovat pamét fadice PLC.

MNasledujici pfiklad ukazuje obrazovku Format PLC Memory.

Format PLC Memory

X

Connection Channed List

Connection Interface M5B <--» PLC Module

Target PLC | Station No, Host PLC Type |QOGUDH
Target Memory |Program Memory -]

Format Type

* Donot create a user setting system area (the required system area only)

i Create a user setting syskem area

Close
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Formatovani pameti
[BF MELSOFT Series GX Works2 {(Unset Project) — [[PRG] MAIN] o
! Project Edit Find/Replace GCompile  Yiew Online  Debug  Disenostice  Tool  Window  Help - X
A=) AR I Y L NN Rt F Iy
e] 3 | B | B O for @ i HHEE Y S aES TR R LG REOSEER
: Navigation 2 X «] [PRG] MAIN | 1v~
A
a [EMD —
[F Ga = G 2] ] A =
+ Parameter
Intelligent Function Module
Global Device Comment
+ Program Setting
-5 poU
= @ Program
HE] MATHN
@ Local Device Comment
+-(& Device Memory
Device Thitial Walue
< 3
% Project
I. User Library
- Vestavéna pamét v radici PLC byla zformatovana.
Connection Destination i} L. .
Kiiknéte na (@) a piejdéte na dalsi obrazovku.
» v
Enelizh IUnlabeled Q02U Hoszt Station 1z
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Tento piehled uvadi to, co jste se v 3. kapitole naucili.
Nasledujici body jsou velmi duleZité, proto si je znovu projdéte.

e El=R el =R LTIV + Pro zajisténi dobré ventilace k odvodu tepla a pro snadnou vyménu modulld nechte jisté odstupy mezi
homimi a dolnimi sekcemi modulu a komponentami nebo dily.

= Upevnéte zakladni jednotku na rovny povrch panelu pomoci Sroubl (M4 % 14).

= Neinstalujte Fadi pohybu v blizkosti stfidavého zdroje, jako je velky magneticky stykac nebo jistic. Misto toho
piidejte dalsi panel nebo je oddélte.

* Pro sniZeni G€inka zafivého 3umu a tepla zajistéte mezi modulem CPU pohybu a zafizenimi (stykace, rele
atd.) fadne odstupy.

GWEEEEEERECE BTN « Mainstalujte servozesilovad na svislou sténu spravné.

* UdrZujte okolni teplotu v rozsahu 0 a2 55 °C. (U instalace blizko sebe: 0 aZ 45 °C)

* Nainstalujte chladici ventilator pro odvod tepla.

« Davejte pozor na cizorodé latky, jeZ jsou generovany v sestavé nebo uvolfiovany z chladiciho ventilatoru.

« Pfi instalaci servozesilovade v misté s toxickymi plyny &i prachem zajistéte ¢isténi vzduchu.

* Instalace blizko sebe je dostupna pro servozesilovace tridy 200 V, 3,5 kW a niz3i nebo pro servozesilovade
tridy 100V, 400 W a nizsi.
Pfi instalaci dvou &i vice servozesilova&i blizko sebe zajistéte 1mm odstupy mezi nimi a vezméte v potaz
toleranci instalace.

MontaZz moduld * Pied montaZi modulu CPU fadice PLC k zakladni jednotce nastavie baterii k modulu CPU Fadice PLC.
+ Radnou monta# moduld k zakladni jednotce zajistéte jejich pfisroubovanim.
* Pomoci jednotky driaku baterie nainstalujte baterii k panelu apod. spravnym sméram.

Uzemnéni * Pfed zapojenim napajeciho zdroje uzemnéte radic pohybu a servo.
Zajistéte provedeni uzemnéni, aby nedoslo k Grazu elektrickym proudem & chybné funkei kvali Sumu.

« Zajistéte pripojeni konektoru ochranné zemé servozesilovate k ochranné zemi panelu, aby nedoslo k drazu
elektrickym proudem.

+ Pokud mozno realizujte nezavislé uzemnéni, aby se zabranilo moznému vlivu Sumu z ostatnich zafizeni.
Meni-li nezavislé uzemnéni mozné, uskuteénéte spoleéné uzemnéni, kde vEechny zemnici vodife museji mit
stejnou délku.

S EOHIEERGECEIGIERTN « Modul CPU pohybu a servozesilovade jsou propojeny pomoci kabeld SSCNET 11
« Rozhrani SSCNET Il wyuZiva opticky komunikaéni systém, je odolné proti rufeni a vhodné pro
vysokorychlostni interaktivni komunikaci.

GCisla os fizeni + Cisla jsou piitazena ke kaZzdemu servozesilovaci pro identifikaci os fizeni, kterych lze nastavit maximalné 16.
servozesilovaca * Poznamka: Je-li nastaveno duplicitni €islo osy fizeni, servosystém nefunguje normalné.
+ Cislo osy fizeni nastavte pomoci otoéneho prepinace (SW1) uvniti predniho krytu servozesilovace.
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Ve 4. kapitole se dozvite, jak kontrolovat spravnost zapojeni.

NAVRH SYSTEMU

2. kapitola ]

INSTALACE A ZAPOJEN] ======sssseenens

3. kapitola ]

A 2

KONTROLA ZAPOJEN| sssssessesnnnnnnns

4. kapitola

Postup vyuky 4. kapitoly

4.1 Vizualni kontrola

4.2 Kontrola spravného vstupu napajeni
4.3 Kontrola signalu I1/O
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Pred zapnutim napajeciho zdroje vizualné ovéfte zapojeni fadite pohybu a serva, zda neobsahuje chyby.
Zkuste najit chybné zapojeni & odpojeni, uvolnény nebo poskozeny kabel &i konektor.
Zaroven kontrolujte vedeni kabell a okolni prostiedi, jako jsou oditipnuté vodice, kovove piliny atd.

Je-li zapojeni nespravné
« Opravte chybné &i vynechané zapojeni.
« Znovu zapojte odpojeny & povoleny konektor.

« Vymérnite zkorodovany ¢i poskozeny kabel za novy.
+ U zkratovaného zapojeni opravie izolaci a kabelaz.

Zkontrolujte vizualné

Servozesilovac

Servomotor
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Po vizualni kontrole zapojeni zapnéte napajeci zdroj podle nasledujiciho postupu.
Ovéfte, nejsou-li na displejich LED modulu CPU radi¢e PLC, modulu CPU pohybu a servozesilovacu chyby.
Modul CPU pohybu

(@ Pfed zapnutim napajeciho zdroje zkontrolujte:
- zapojeni napajeciho zdroje,
- napéti napajeciho zdroje.

{

@ Ovéfte, zda jsou pFepinate modulu CPU Fadice
PLC a modulu CPU pohybu v poloze STOP

:

@ Zapnéte modul napajeciho zdroje

:

@ Ovéfte, Ze jde o spravny napéjeci zdroj
(1) Indikator LED ,POWER" modulu napajeciho
zdroje sviti zelené
(2) Indikator LED ,ERR.” modulu CPU blika cervené
(Ackoli se zobrazuje stav chyby, protoZe jesté
nejsou zapsany parametry, v této fazi to
neznamena zadny problém.)

-

® Zkontrolujte 7segmentové displeje LED modulu
CPU pohybu a servozesilovacu viech os
= Pro modul CPU pohybu:
AL (chyba pohybu)
- Pro servozesilovac:

Modul CPU radice PLC

RESET RUN

RESET/STOP/RUN

(1)

Modul napajeciho zdroje

Modul CPU pohybu

Q1720CPU

Zapnéte napajeci zdroj

(2)

Modul CPU radic¢e PLC

Servozesilovad
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Po zapnuti napajeciho zdroje zkontrolujte signaly 1/O pomoci GX Works2 a MR Configurator2.
Signaly /O ovéfte pro kontrolu spravného zapojeni na zakladé signald.

Kontrola Fadiée pohybu

Zkontrolujte signaly I/O ze zafizeni externich 1/O, ktera jsou pfipojena k modulu 1/O.

Ke kontrole pouZijte nasledujici funkee GX Warks2.
= Vstupni signal: Funkce monitoru vyrovnavaci paméti/zarizeni

» Vystupni signal: Funkce nucené nastaveni /O

Funkce monitoru davek vyrovnavaci paméti/zafizeni

¥ Device/Buffer Memory Batch Monitor=1

Dvage

—

 Devce Name E = | TIC Sek Vahes Reference Progeam

Modfy Vase... | Display Format... | Open Display Format... | Save Display

i

D

210

3388388388

Eoras]

oaocooococooeososasm
oo oo oo o0 oo oo oo
coococooooo oo oo oo
oo oo oo oo ooooaon
== -0 00 - T - -0 003002000301
== A== === 20=R = == == -1
=== D= === A= = A== =3
-0 0E- D0 D020 B0 D000 BE-30-1L
oo oo oo o000 oo o o™
coocococooo oo oo oo™
oooo oo oo ooooaon
== 0-0E-00- - -0 R 20200020 - 05
C=J0 =00 =0 = = 0 = = =0 = 0 = = =0 = = L

g

oo o0 oo oo oD oo oo

R === = = = == === =]

Funkce nucené nastaveni /O

1]¥12 ON 17
2|¥Y0 Ol 18
3|¥1 OFF 19
4|¥2 ON 20
5|Y3 OFF 21
[ 2] 22
7 23
B 24
9 ]
10 %
11 27
12 =
13 29
14 30
15 31
16 2
Update Status Batch Cancel Registr ation Close
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Kontrola servozesilovace

Funkce zobrazeni monitoru /O

YO Manitar

Zkontrolujte signaly /O ze zafizeni externich 1/O, ktera jsou pfipojena k servozesilovadi.
Ke kontrole pouZijte nasledujici funkce MR Configrator2.

« Vstupni signal: Funkce zobrazeni monitoru /O

v [Jeorr
MR-13-B
Inputt signal Cutpud signal
— | 2 9 =
[ 12 13 R
mnn 20
. BAE | LALAR
TAT | LBLBR
818 | LILIR
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Tento prehled uvadi to, co jste se v 4. kapitole naucili.
Nasledujici body jsou velmi duleZité, proto si je znovu projdéte.

\UFATE IR GLU G ERZL LRI Pred zapnutim napajeciho zdroje vizualné ovérte zapojeni radiCe pohybu a serva, zda neobsahuje chyby.
Zkuste najit chybné zapojeni ¢i odpojeni, uvolnény nebo poskozeny kabel ¢i konektor.
Zaroven kontrolujte vedeni kabelu a okolni prostredi, jako jsou odstipnuté vodice, kovové piliny atd.

LG ERTES T ITIGERETEG I Zapnéte napajeci zdroj a ovérte, nejsou-li na displejich LED modulu CPU fadice PLC, modulu CPU pohybu
a servozesilovacu chyby.

Kontrola signali /O Zkontrolujte signaly I/O pomoci GX Works2 a MR Configurator2.
Signaly I/O ovérte pro kontrolu spravného zapojeni na zakladé signalu.
*Kontrola radic¢e pohybu
Zkontrolujte signaly I/O ze zafizeni externich I/O, ktera jsou pfipojena k modulu I/O.
Ke kontrole pouzijte nasledujici funkce GX Works2.
- Vstupni signal: Funkce monitoru davek vyrovnavaci paméti/zarizeni
- Vystupni signal: Funkce nuceného nastaveni I/O
*Kontrola servozesilovace
Zkontrolujte signaly I/O ze zafizeni externich I/O, ktera jsou pfipojena k servozesilovaci.
Ke kontrole pouzijte nasledujici funkce MR Configrator2.
- Vstupni signal: Funkce zobrazeni monitoru /O
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Nyni, kdyZ jste dokonéili vEechny lekce kurzu Zaklady RADICE POHYBU (hardwaru), jste pfipraveni absolvovat
zaverecny test.

V pfipadé nejasnosti u jakychkoli témat vyuZijte této pfileZitosti k jejich zopakovani.

Tento zavéreény test obsahuje celkem 5 otazek (23 polozek).

Zavérecny test mizZete absolvovat tireba nékolikrat.

Vypocet skore testu
Po vybéru odpovédi nezapomente stisknout tlacitko Odpovéd. Budete-li pokragovat bez stisknuti tlagitka
Odpovéd, dojde ke ztraté odpovédi. (Povazuje se za nezodpovézenou otazku.)

Vysledky skore
MNa strané skore se zobrazi pocet spravnych odpovédi, poéet otazek, procento spravnych odpovédi a
uspésny/neuspesny vysledek.

Pocet spravnych odpovédi 5

Pro Uspésné sloZeni testu je
Celkovy potet otazek 5 potfeba 60 % spravnych
odpovédi.
Hodnota v procentech 100%
Pokracovat | | Revidovat ]

« Stisknutim tlagitka Pokracovat test ukonéite.
« Stisknutim tlagitka Revidovat test zrevidujete. (Kontrola spravnych odpovédi)
+  Stisknutim tlagitka Opakovat test zopakujete.




k& MOTION CONTROLLER Basics (Hardware)_CZE

} Zavérecny test, 1

) 000

Vyberte fadu servozesilovaci, ktera je propojena s modulem CPU pohybu pomoci kabelid SSCNETIIL

)

MR-J3-0OA
MR-J3-0OB

1]

]

MR-J3-0OT

Odpovéd ] [ Zpét ]
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} Zavéreény test, 2 ) 00

Vyberte spravny popis bezpefnostnich opatreni, ktera jsou potreba pro systémy fizeni pohybu. (Vyberte tii polozky.)

—  Obvod musi byt zkonfigurovan tak, aby se vypnul jen napajeci zdroj fidiciho obvodu servozesilovace, kdyz
dojde k vypnuti signalu alarmu servozesilovace.

—  Obvod musi byt zkonfigurovan tak, aby se vypnul jen napajeci zdroj hlavniho obvodu servozesilovace, kdyz
dojde k vypnuti signalu alarmu servozesilovace.

= Obvod musi byt zkonfigurovan tak, aby na konektor vstupu nuceného zastaveni modulu CPU pohybu byl
piiveden napajeci zdroj 24 V-, a doslo k nucenému zastaveni vsech os, kdyZ je vstup napajeciho zdroje
vypnut spinatem nuceného zastaveni apod.

— Na konektor vstupu nuceného zastaveni modulu CPU pohybu musi byt priveden napajeci zdroj 100 V~.
Obvod musi byt zkonfigurovan tak, aby mohly byt vSechny osy nucené zastaveny.

— Na obou koncich kaZzdé osy museji byt nainstalovany meze zdvihu pro rychlé zastaveni stroje, u néhoz hrozi
piekro€eni rozsahu pohybu, aby nedoslo k selhani a nehodé kvli prejeti.

— Homi a dolni meze zdvihu jsou piivedeny z moduld I/O.

Odpovéd ] [ Zpét ]
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} Zavérecny test, 3

) 000

Vyberte minimalni pocet zarizeni, ktery je potieba ke konfiguraci systému radiCe pohybu. (Vyberte Ctyfi polozky.)

— Hiavni zakladni jednotka
Rozsifujici zakladni jednotka
Modul CPU radite PLC
Modul CPU pohybu
Polohovaci modul
Modul fadice pohybu
Modul I/O

Jednotka drzaku baterne

Odpovéd ] [ Zpét ]
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} Zavérecny test, 4

) 000

Vyberte spravné vlastnosti moduli CPU pohybu, které podporuji konfiguraci vice CPU. (Vyberte dvé poloZky.)

—  Systémy lze sestavit s jednim modulem CPU pohybu, nebo s modulem CPU pohybu a modulem
CPU radice PLC.

~ Rizeni sekvence a fizeni pohybu zpracovavany ve viech modulech CPU — to sniZuje zatéz
zpracovani v kazdéem modulu CPU a zvysuje rychlost zpracovani.

— V provozu Ize pokracovat, 1 kdyZ dojde k selhani CPU radice PLC nebo CPU pohybu.

Pouziti pamét vysokorychlostniho prenosu vice CPU umoznuje vysokorychlostni prenos dat mezi
CPU radice PLC a CPU pohybu.

Odpovéd ] [ Zpét ]
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} Zavérecny test, 5

) 000

Vyberte spravné popisy radicd pohybu. (Vyberte tfi poloZky.)

— S montazi modulu CPU pohybu k rozsifujici zakladné neni Zadny problem.
K propojeni Q172DCPU a servozesilovacl museji byt pouzity kabely SSCNETIIL.
K propojeni Q172DCPU a servozesilovacl museji byt pouZity kabely SSCNET.
Modul CPU pohybu musi byt vZdy vybaven baterii.

Modul CPU pohybu musi byt pfisroubovan k zakladni jednotce.

Modul CPU pohybu nemusi byt prisroubovan k zakladni jednotce.

Odpovéd ] [ Zpét ]

Parametry a programy nejsou ztraceny, ani kdyZ neni modul CPU pohybu vybaven baterii.
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} Skore testu

) 000

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

[* ]

Potet spravnych odpovédi:

7]

Celkovy pocet otazek:

Hodnota v procentech: 100%

Pokracovat | ‘ Revidovat ‘

Gratulujeme. Vas test byl uspésny.
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»

Pravé jste dokongili kurz Zaklady RADICE POHYBU (hardwaru).

Dékujeme za absolvovani tohoto kurzu.

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

Zaverecny test muzZete revidovat treba nékolikrat.

Revidovat | | Zavfit




