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Tento kurz je uréen pro ty, ktefi hodlaji poprvé zavadét systém fizeni pohybu pomoci modulu CPU pohybu Ffady Q Fadiél
pohybu Mitsubishi a naucit se postupy, jako jsou instalace operacniho systému, nastaveni systému, programovani a ladéni
programu v jazyce SFC pohybu, pomoci inZenyrského prostiedi fizeni pohybu MELSOFT MT Works2.

Hlavni napln tohoto kurzu je ur€ena pro pracovnika, ktery je odpovédny za software.

MNapln pro pracovnika odpovédného za hardware, jako je navrh systému, instalace, zapojeni atd., je obsahem kurzu
ZAKLADY RADICE POHYBU SERVA (HARDWARE)".

Povinnymi pfedpoklady tohoto kurzu jsou znalosti PLC-fadice MELSEC fady Q, stfidavého serva a fizeni
polohovani.

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

LZAKLADY SERVA MELSERVO (MR-J3)",
,VASE PRVNI AUTOMATIZACE PODNIKU (RIZENI POLOHOVANI)".
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>m Struktura kurzu

Tento kurz obsahuje nasledujici kapitoly.
Doporucujeme, abyste zacali od 1. kapitoly.

5. kapitola - ZAKLADY RIZENi POHYBU

Dozvite se o zakladech systému Fizeni pohybu.

6. kapitola - VYBER A INSTALACE SOFTWARU OPERACNIHO SYSTEMU

Dozvite se, jak vybrat a nainstalovat software operaéniho systému modulu CPU pohybu.

7. kapitola - NASTAVENI PARAMETRU

Dozvite se, jak nastavit systém modulu CPU pohybu a kaZdy parametr.

8. kapitola - KONTROLA PROVOZU

Dozvite se, jak kontrolovat provoz servomotoru a provadét navrat do vychozi polohy.
9. kapitola - NAVRH PROGRAMU

Dozvite se, jak navrhnout program.

10. kapitola - PROGRAM SFC POHYBU

Naucite se zaklady programu SFC pohybu pro fizeni pohybu.

11. kapitola - PROGRAMOVANI

Dozvite se, jak programovat a ladit program SFC pohybu pomoci softwaru MT Developer2.

Zavérecny test

Znamka sloZeni testu: 60 % a vySsi.




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_CZE

)

Uvod Pouziti tohoto nastroje e-Skoleni

) ood

Pfejit na dalsi stranu Prejdete na dalsi stranu.

Zp&t na pfedchozi stranu Pfejdete zpét na pfedchozi stranu.

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

Pfejit na poZzadovanou stranu

Ukoncite Skoleni.

b Dojde k zavieni oken, jako jsou obrazovky ,Obsah” a Skoleni.
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Upozornéni pro pouziti
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Bezpecnostni opatieni

Kdyz se Skolite na skuteénych vyrobcich, dukladné si pfectéte bezpetnostni opatifeni v odpovidajicich pfiruckach.

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

Reference

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

Mazev reference Typ souboru Welikost
Vzorowy program Komprimovany soubor 166.5 kB
Zaznamovy papir Komprimovany soubor 55T kB
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@Y ZAKLADY RIiZENi POHYBU

Radi& pohybu ovlada vice os (servomotor(i) u montaZniho dopravniku, stroji na zpracovani atd. Zarovefi provadi fizeni

vysoce pfesného polohovani a regulaci rychlosti.
V tomto kurzu jsou pro pracovnika odpovédneho za software pfipraveny vytvareni systému a vyvoj programu zavedengho

systému fizeni pohybu.

) ood

V nasledujicim textu jsou uvedeny pfiklady aplikaci fizeni pohybu. Kliknutim na tlagitko zobrazite pfiklad poZadované
aplikace.

,| X-Y table l sealing | Spinner | Filling machine |

B> table

'] Motion SFC program
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Axid, 100000 wpm 1
Spsed 10000 memin o] "
* PITYCRE pmg— A/ aie] 2 siart anoept OFFF
[ @) FRZ001 ! WAZ002 | MO0 & W30
£ hxinl 2 atarl mocept OFF 7 !
UMEDOT s 20O

1 —
[ Ki] isll, 500000 ©m

ABG-2 L 363271.1 Em
Ml 100300 E i Spead 30000 mmy min

Axisd, 00 gm

bR gm
Speed 0000 mmmin
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t Speed 100000 m=min
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) Vyvoj a udrzba prostredi systému rizeni pohybu

) 000

Nasledujici seznam uvadi hlavni funkce kazdého softwaru.

« MELSOFT MT Works2
* MT Developer2

Vyvoj a udrzba prostredi systému Fizeni pohybu

« Rizeni projektu

» Nastaveni konfigurace systému

* Nastaveni dat serva

» Testovani provozu servomotoru
 Vytvofeni programu v jazyce SFC pohybu
» Odladéni a monitorovani programu

« Zapis €i nacteni programu a parametru

* Instalace softwaru operacniho systému

« MT Simulator2
Simulaéni prostfedi programu SFC pohybu

« MELSOFT MR Configurator2

Prostfedi pro nastaveni servozesilovace a
servomotoru
» Nastaveni parametru serva

* Provozni zkou$ka a sefizeni zisku servozesilovace

K vyvoji a udrzbé prostredi systému fizeni pohybu slouZi inZenyrské prostiedi MELSOFT MT Works2 pro fadi¢e pohybu a
softwarovy balik MELSOFT MR Configurator2 pro nastaveni serv.
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»m Postupy pro zavedeni systému fizeni pohybu

MNasledujici text uvadi postup pro zavedeni systému Fizeni pohybu.
V tomto kurzu se naucite proces navrhu softwaru véetné zavadécich postupu.

Navrh hardwaru
@ NAVRH SYSTEMU KURZ ZAKLADY RADICE POHYBU SERVA (HARDWARE)

p

[ @INSTALACE A ZAPOJENI KURZ ZAKLADY RADICE POHYBU SERVA (HARDWARE) |

.

' @KONTROLA ZAPOJENI KURZ ZAKLADY RADICE POHYBU SERVA (HARDWARE) |

Navrh softwaru
@VYBER A INSTALACE S

o

FTWARU OPERACNIHO SYSTEMU 6. kapitola® |

«

BNASTAVENI SYSTEMU .1 . kapitola®

4

®KONTROLA PROVOZU 8. kapitola® |

Rozsah vyuky v tomto kurzu

(@NAVRH PROGRAMU 9. kapitola® |

@PROGRAMOVANI -11. kapitola® |

A 4
. 4
4

@PROVOZ
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55 TOK RIZENi ) -

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

Animaci v nasledujicim ukazkovém systému ovladejte pomoci mysi podle pokynu O Kik |

Rychlost = "
prehravani C——_ 'f
animace 4 —— ,

(=) Normilni RS

(Nivm na dlcnzatel .P1")I

() Pomals

() Po snimcich

Pro usporadani dal$iho zbozi na paletu
se vrati fizeni toku zpét na ukazatel (P1).
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) Konfigurace zarizeni ukazkového systému pro tento kurz ) ooo

Softwarovy baliek
pro nastaveni serv:
MR Configurator2

o

Software
operatniho systému |

Qo4
UDEH QY40P
Qs2P | o172c1 QX40  Q38DB
' 3 * Konfigurace zafizeni
— Servozesilovat e ahads A
. - 3 MR-J3-10B 2. a3 osy e stejna jako u 1. osy
sabni.pofia 1. 0sa 2 osa 3. 0sa
Kabel USB Kabel Sarvomokor
SSCNET Il - -
| HF-KPOSS [ Hom
= Instalace mez zdvihu
.'" T Vstupni zafizeni — - o 4
Dolni
_— Vystupni zafizeni mez zdvihu
InZenyrské prostfedi
pro fadiée pohybu: *
MELSOFT MT Works2 ™ v
- Tlaéitko Svétlo  Svétle  Prikaz  Pflkaz Tiagitko Cidlo pfitomnosti
- oeompeee nuceného indikatoru indikatoru otevfeni zavienl  spusténi >
- e zastavenl provozu zastavenl Gchopu Uchopu
- b
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> Konfigurace zarizeni ukazkového systému pro tento kurz

Podle vyhodnocene konfigurace systemu vyberte zarizeni, ktera maji byt pouzita v ukazkovem systemu.
Déle nasledujici tabulka uvadi konfiguraci vybranych zafizeni v ukazkovém systému.

Polozka

Komponenta konfigurace  Mnozstvi

Zakladni jednotka

Mazev modelu

Q380E

éékladni jednotka, ktera ma 8 slotd pro montaz kazdeho modulu a podponuje vice
PL.

Modul napajeciho zdroje

QB2pP

Privadi nap&jeni do kazdeho maodulu

Madul CPU fadiée PLC

Co4UDECPU

Modul CPU, ktery provadi fizeni sekvence.
“ W modulu CPU se nachazi batene (QEBAT)

Madul CPU pohybu

Q172DCPU

Modul CPU, ktery provadi fizeni pohybu.
*“ A modulu CPU se nachazeji batene (QBBAT) a drzak baterie ({Q170DBATC).

Medul vstupu

Qx40

Privadi signal ZAPAYP. z tlacitka Start. (16 bodd)

Modul vystupu

QY 40P

Generyje signal ZAPAY P pra svétlo indikétoru a zafizeni (dil dchapu)
{16 bod)

Externi napajeci zdroj

Piivadi napdjeni 24 = na zafizeni /O a vstup nuceného zastaveni

Zafizeni

Tlatitko Start

Tlaitkovy spinad pro spudténi ukazkové systému,

Tladitka nucengho
zastaveni

Tiagitkowy vypinad pro zastaveni servemotord vdech os v pfipadé nouze,

externiho /0

Kabel pro vstup
nuceneho zastaveni

Q1TOEMICEBLOM

SlouZi k pripojeni vstupu nuceného zastaveni k modulu CPLU pohybu

Dl Gchopu daneho
zarizeni

Dl Gchopu zafizeni pro zachytavani zbozi.

Svétle indikatoru

Svétla indikatoru informuji, je-li systém v provozu nebo zastaven.

Servozesilovad

MR-J3-10B

Servozesilovad pro 3 osy.

Servomotor

HF-KPO53

Servomotory pro 1. osu (osa X) a 2. osu (osa Y.

HF-KPOS3B

Servomotor s brzdow pro 3. osu (osa Z).

Mez zdvibu

Snimats pro detekcl homi a dalni meze v rozsahu pohybu zafizeni.

Cidlo pfitormnosti

Cidla pro detekei poédteéni polohy zpomaleni pii ndvratu do vychozi polohy.

Kabel napajecino zdroje
motoru

MR-PWS1CBL2ZM-
AL

Kabel pro pfivod napajeni ze servozesilovace do servomatoru,
{Délka: 2 m)

Kabel kodéru

MR-JIENCBLZM-
XN

K.abel pro pfipojeni servozesilovace ke kodému servomotoru.

(Delka: 2 m)

ood
) 1/2
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> Konfigurace zarizeni ukazkového systému pro tento kurz

) ood

2/2

Kabel kodéru

MR-JIENCBLZM-
Al-L

K.abel pro pfipojeni servozesilovace ke kodéru servomotonu.
(Délka: 2 m)

Kabel SSCHET Il

MRE-J3BUSoM

Komunikacni kabel mezi modulem CPU pohybu a servozesilovatem

Osobni poditad

Potitas PC k provozu softwary inZenyrskeho prostredi

Software inZenyrského
prostredi

MELSOFT
MT Works2

Software k nastaveni modulu CPU pohybu, programovani atd.

MELSOFT
GX Works2

Software k nastaveni modulu CPU fadice PLC, programovani atd.

MELSOFT
MR Configurator2

Software k nastaveni servozesilovate a servomotoru.

Software operaéniho
systému

SVWEDNC-
SWV130QD0

Software k instalaci na modul CPU pohybu

Kabel USE

MR-J3USBCELIM

Propojuje poditad, kde je nainstalovan MELSOFT MT Works2, a modul CFU.




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_CZE ==

o ) ©os

Tento pfehled uvadi to, co jste se v 5. kapitole naucili.
Masledujici body jsou velmi duleZité, proto si je znovu projdéte.

Radig pohybu ovlada vice os (servomotordl) u montazniho dopravniku, stroju na zpracovani atd. Zaroveni
provadi Fizeni vysoce pfesneého polohovani a regulaci rychlosti.

Prehled fizeni pohybu

Prostiedi vyvoje a
udrzby systému
fizeni pohybu

Jako prostiedi vyvoje a adrzby systemu fizeni pohybu slouzi inZenyrské prostiedi MELSOFT MT WorksZ2 pro
radie pohybu a softwarovy bali¢ek MELSOFT MR Configurator2 pro nastaveni serv.
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OIS VYBER A INSTALACE SOFTWARU OPERACNIHO SYSTEMU ) 900

V 6. kapitole se dozvite, jak vybrat a nainstalovat software operaéniho systému modulu CPU pohybu.

VYBER A INSTALACE SOFTWARU OPERACNIHO SYSTEMU
6. kapitola®

Postup vyuky 6. kapitoly

»( - kapitola® 6.1 Typ a vybér softwaru operaéniho
systému

6.2 Instalace softwaru operaéniho
systému

KONTROLA PROVOZU 8. kapitola®

NAVRH PROGRAMU
9. kapitola“(ZAKLADY SFC POHYBU: 10. kapitola)

PROGRAMOVANI .11. kapitola®

PROVOZ




ki Servo_Motion_Controller_Basics(Real Mode SFC)_CZE

dopravniku,

Polozka

Aplikace

> Typ a vybér softwaru operacniho systému

e 000

obrabéciho stroje atd.
V zavislosti na aplikaci existuji nasledujici 3 typy softwaru operaéniho systému.
V ukazkovém systému vyberte a nainstalujte SV13, ktery je pro sestavu dopravniku.

Pouziti u sestav dopravniki (SV13)

Pouziti u automatickych stroji (SV22)

Modul CPU pohybu vyberte a software operaéniho systému (fidici software) nainstalujte v zavislosti na aplikaci sestavy

Periferni pouziti u obrabécich stroji (SV43)

Priklad
zarizeni

Montazni zarizeni elektronickych
soucastek, dopravnikoveé zarizeni,
aplikator barvy, montaz Cipu,
rezacka waferu, nakladac a
vykladac, spojovaci stroj, stal X-Y

Stroj k baleni potravin, stroj ke
zpracovani potravin, navijeci stroj,
spradaci stroj, textilni stroj, tiskarsky
stroj, vazac knih, naklada¢ archu,
formir pneumatik

Brousici stroj, postupovy stroj,
univerzalni obrabéci stroj na drevo,
nakladac¢ a vykladac

Program
polohovani

Vyhrazeny jazyk podporujici SFC
pohybu

Jazyk mechanickych konstrukci
podporujici SFC pohybu

Jazyk EIA (kod G)

Vyhrazeny jazyk

Metoda fizeni programovacim
jazykem vhodna pro fizeni pohybu,
jako je fizeni polohovani apod.

Jazyk mechanické konstrukce

Metoda provadéni synchronniho fizeni
pouhym zapisem konfigurace
mechanického systému

Metoda pouziti normalizované
(kodované) Ciselné hodnoty (00 az
101), ktera urcuje funkci fizeni osy
v zarizeni NC (Cislicové fizené)

Upozornéni

* V dobé nakupu modulu CPU pohybu neni nainstalovan software opera¢niho systému.
Software nainstalujte postupem podle pokynu na dal3i obrazovce.
» Software operacniho systému se prodava samostatné. Software operacniho systému zakupte s modulem CPU pohybu.
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m Instalace softwaru operac¢niho systému

Software operacniho systému nainstalujte do modulu CPU pohybu. Postupujte podle pokynu nize.

I Vypnéte fadi¢ pohybu.
Pfepnéte pifepinaé RUN/STOP modulu CPU pohybu do polohy STOP. LU

Propojte osobni poéitat a modul CPU fadite PLC pomoci kabelu USB. t R i

‘ o ..uruM
(@ Pfepnéte otocny pfepinaé vybéru funkce modulu CPU pohybu do

polohy .Rezim instalace”
(Prepinac pro 1. vybér funkce: A", pfepinac pro 2. vybér funkce: ,0%)

\ 4

(@ Zapnéte fadi& pohybu.
Na displeji LED se zobrazi ,INS" (ReZim instalace).

$

@ Spustte MT Developer2 a provedte nastaveni pfenosu.
(Podle potieby nainstalujte ovlada¢ USB.)

¥

B VloZte disk CD-ROM softwaru operaéniho systému do osobniho

pocitate a spustte instalaci ze softwaru MT Developerz.
Po instalaci vypnéte fadi¢ pohybu.

\ 4

® Prepnéte otoény pfepinaé pro vybér funkce.
(Pfepinac pro 1. vybér funkce: 0%, pfepinac pro 2. vybér funkce: ,0%)

$

(@ Zapnéte fadi¢ pohybu.
Na displeji LED se zobrazi ,AL" (Chyba pohybu). Q1720CPU
* JAL" se zobrazi, protoZe jesté neni nastaven parametr, ale to neni
problém.
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Tento pfehled uvadi to, co jste se v 6. kapitole naucili.
Masledujici body jsou velmi duleZité, proto si je znovu projdéte.

*Modul CPU pohybu vyberte a software operaniho systému (fidici software) nainstalujte v zavislosti na aplikaci
sestavy dopravniku, cbrabéciho stroje atd.
Pouziti u sestav dopravniko (SV13)
Typ a vybér softwaru Pouziti u automatickych stroju (SV22)
operacniho systemu Periferni pouZiti u obrabé&cich stroji (SW43)
* V' dobé nakupu modulu CPU pohybu neni nainstalovan software operacniho systemu.
» Software operacniho systému se prodava samostatné.
Software operacniho systemu zakupte s modulem CPU pohybu.

*Pfed instalaci pfepnéte otoény prepinac vybéru funkce modulu CPU pohybu do polohy rezimu instalace.
(Prepinat pro 1. vybér funkce: A", pfepinat pro 2. vybér funkce: ,.0%)
Po instalaci otoéte prepinac 1. vybéru funkce zpét do polohy 0% a pfepinaé 2. vybéru funkce do polohy 0%
* Spustte instalaci pomoci instalaéni funkce softwaru MT Developer?2.

\ybér a instalace
softwaru operaéniho
systému
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@Y NASTAVENI SYSTEMU

V' 7. kapitole se dozvite, jak nastavit systém modulu CPU pohybu a kazdy parametr.

VYBER A INSTALACE SOFTWARU OPERACNIHO SYSTEMU
6. kapitola®

1. kapitola®

KONTROLA PROVOZU .0. kapitola® Postup vyuky 7. kapitoly \
7.1 Nastaveni pfenosu
7.2 \ytvoreni projektu
7.3 MNastaveni systému
7.3.1 Zakladni nastaveni systému
7.3.2 Nastaveni konfigurace systému
7.3.3 Nastaveni konfigurace SSCNET
7.4 Nastaveni dat serva
PROGRAMOVANI ,11. kapitola*“ 7.4.1 Nastaveni pevného parametru
7.4.2 Nastaveni dat navratu do vychozi
polohy
7.4.3 Nastaveni dat operace JOG
PROVOZ 7.5 Nastaveni parametrt serva
7.6 Nastaveni bloku parametru
7.7 UloZeni projektu
7.8 Zapis parametru do modulu CPU pohybu

J

NAVRH PROGRAMU
9. kapitola“(ZAKLADY SFC POHYBU: 10. kapitola)
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Aktivace komunikace mezi osobnim poc¢itacem a modulem CPU pohybu ) L=

Pred nastavenim parametru zaktivujte komunikaci mezi osobnim pocitatem, na ktery je nainstalovan software MT
Developer2, a modulem CPU pohybu, a aplikujte data nastaveni na modul CPU pohybu.

Postup nastaveni

* Propojte osobni pocitac a modul CPU fadi¢e PLC pomoci kabelu USB.
* Provedte nastaveni pfenosu pomoci softwaru MT Developer2.
Obrazovka nastaveni pfenosu a obsluha jsou stejné jako u softwaru GX Works2.

Osobni pocitac Modul CPU fadice PLC

Kabel USB

Modul CPU pohybu

Bod nastaveni pifenosu
ProtoZe modul CPU pohybu cile komunikace je vioZen do 2. slotu CPU jednotky zakladny, vyberte v nastaveni pfenosu
PLCE. 2.

Multiple CPU Setting

Target g g g Target PLC
Siysken :
1 2 3 4

PLC No.2

_ A

Vyberte PLC €. 2. ]
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Vytvoreni projektu ) oo
Po dokoncéeni nastaveni pfenosu vytvorte novy projekt.
Projekt je jednotka, ktera slouZi softwaru MT Developer2 k fizeni riznych parametrl a programi.
Projekt vytvorite nastavenim nasledujicich voleb.
Vyberte typ modulu CPU pohybu a typ softwaru operacniho systému.
New Project
1 N
_PU Type : Typ CPU
Vyberte modelovy nazev pouZitého modulu CPU pohybu.
W tomto kurzu vyberte ,Q172D",
.
05 Type !
Typ OS A
SWE-5V13QD EI Vyberte modelovy nazev softwaru operaéniho systemu
nainstalovaneho v modulu CPU pohybu.
W tomto kurzu vyberte ,SW8-5V13QD" (SV13). )
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> Nastaveni systému

) ood

Po vytvofeni projektu nejprve nastavte system.
Mastavte modul CPU pohybu a servo podle aktualni konfigurace systému.

7.3.1

Zakladni nastaveni systému

Mejprve provedte Basic Setting. (Po vytvofeni projektu se zobrazi dialogové okno.)
K zakladnimu nastaveni systemu patfi jednotka zakladny, vice CPU atd.
\ tomto kurzu nastavte parametry na karté Base Setling. (Pro ostatni nastaveni pouZijte vychozi hodnoty.)

Basic Setting

Base Setting | Multiple CPU Setting | System Basic Setting | CPU Name Setting | Bilt-in Ethernet 4 |

k3
|

Stage 1
Stage 2
Stage 3
Stage 4
Stage 5
Stage &6

Stage 7

Extension Base

|Nothing B
|Nothing Bd
| Nothing B
|Nothing -
|Nathing v
|Nothing v
|Nothing -

Hlavni zakladna
Vyberte podet slotd pouZité hlavni zakladny.

W tomto kurzu vyberte 8 Slots®, protoZe jako jednotka zakladny

je vybrana Q38DE.

J

Rozsirujici zakladna

Vyberte, zda cheete pouZit jednotku rozsifujici zakladny a
pfipadné poéet slotd jednotky rozsifujici zakladny.

WV tomto kurzu vyberte Nothing® pro vsechny etapy rozsifujici
zakladny.

N

J
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} Nastaveni konfigurace systému

Dale nastavte konfiguraci modulu pouZitou pro jednotku hlavni zakladny a jednotku rozsifujici zakladny.
Priradte modul pohybu, modul I/O a dalsi moduly, které jsou fizeny modulem CPU pohybu, k prazdnym
slotum jednotky zakladny.

V' ukazkovém systému pfifadte modul vstupu a modul vystupu k jednotce hlavni zakladny.

; I"u'1{=r€1£rlnvy : Pocet C. prvniho e ; MNastaveni doby
C. slotu nazewv Typ VO : | vysokorychlostniho ——
bodd Vo A odezvy /O
modulu cteni
1. slot QY40P Vystup 16 0000 = =
2. slot Qx40 Wstup 16 0010 MepouZito 10ms

QO4UDEH QY40P
Q38DB

L
L}
i
L1
[
i
o+
i
e

|

Ma dalsi obrazovce nastavite konfiguraci systému.
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} Nastaveni konfigurace systému

' MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [System Structure]

! Project Edit  EindfReplace  Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help
LI LET
R NERERS TR o ot =AY H Th B R Y )

: Project 1 x il system Structure = l

Unset Project (SY13)
Swskem Setting
Basic Setking
Swskemn Skruckure
A SSCMET Structure
L4, High-speed Reading Data
Pk Optional Data Monitor
™ PLC Module List
A Automatic Refresh Setting Lisk
W Servo Data Setking
:L'l_ Makion SFC Program
Servo Program

Structured Data Twpes
Devvice Memoary

Device Comment

Main Base : 8 Slots

Mastaveni konfigurace systému je dokonéeno.

Kliknéte na n a piejdéte na dalsi obrazovku.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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> Nastaveni struktu ry SSCNET

Dale nastavte konfiguraci servozesilovace pouZivaného pro systém.
Ke kazdému ¢islu osy Fizeni pfifadte servozesilovac pfipojeny k modulu CPU pohybu pomoci kabelu SSCNET III.

) ood

V' ukazkovém systému pfifadte tfi servozesilovace ke tfem &islum osy fizeni (d01 az d03).

Typ vstupu externiho Pfipustna draha pfi

Cislo osy fizeni na . Typ
vypnuti napajeni

straneé servozesilovace zesilovace Eiign'é_lu
d0 1 Platny vstup
zesilovate .
doz 2 ME-J3(W)-B (Nastaveni filtru 10 otacek
di3 3 vstupu: 3,5 ms)
QMUDEH QY40P
Q26P Q172D x40 Q38D
Servozesilovat
MR-J3-10B
| e e 1. osa (d01) 2. osa (d02) 3. osa (d03)
[+] 1 &)
Servomotor * Konfigurace zafizeni
HF-KFP053 2. a 3. osy je stejna jako u 1. osy.
Upozornéni

C. osy nastavené ve struktufe SSCNET Il se li&i od &isla osy fizeni nastaveného pomoci oto&ného pfepinadée na

servozesilovaci.
Zde nastavené ¢. osy slouZi k uréeni osy fizeni z programu.

Ma dalii cbrazovce nastavime strukturu SSCNET III.
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> Nastaveni struktu ry SSCNET

' MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [SSCNET Structure]

! Project Edit  EindfReplace  Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help
LI LET
R NERERS TR o ot =AY H Th B R Y )

: Project ? x Hl SSCNET Structure |

Unset Project (SY13)
Swskem Setting
Basic Setking
Swskern Skructure
0 SSCHET Structure
L4, High-speed Reading Data
Pk Optional Data Monitor
™ PLC Module List
A Automatic Refresh Setting Lisk
W Servo Data Setking
:L'l_ Makion SFC Program
Servo Program

Structured Data Twpes
+ Devvice Memoary

Device Comment

Nastaveni konfigurace SSCNET je dokoniéeno.

Kliknéte na n a piejdéte na dalsi obrazovku.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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(=] -t

)

7.4

Dale nastavte data serva. Nastavie potfebna data k fizeni polohovani pro vdechny osy, které jsou nastaveny v konfiguraci
SSCNET. Data serva jsou klasifikovana do téchto tii kategoril.

Klasifikace Popis

Fixed Parameater

Nastaveni dat serva

) ood

Viz sekca 7.4.1.

Home Position
Return Data

modulu CPU pohybu.

Mastavi data potrebna k provedeni navratu do vychozi polohy.
Mavrat do vychozi polohy je funkce, ktera pfesune stroj do vwchozi polohy a zajisti shodu adresy vychozi polohy stroje a polohy

JOG Operation Data

Mastavi data potrebna k provedeni operace JOG.
Operace JOG je funkce, ktera provozuje servomotor ruéné v dopfedném &i zpétném sméru otadeni s konstantni rychlosti. Slouzi
pro Skolici nebo zkusabni provoz, kdyZ je systém nainstalovan.

Nastaveni pevného parametru

Mastavte charakteristickou hodnotu, ktera je potfeba pro provoz stroje v systému. Nastavte data a rozsah pohybu stroje
pro pievedeni piikazové hodnoty ,adresa (hodnota drahy) a rychlost”, ktera se nazyva elektronicky prfevod, do jednotky

impulzu.

)

V' ukazkovém systému nastavte nasledujici pevné parametry pro osy 1 az 3.

PoloZka parametru

Fixed
Parameter

MNastavena
hodnotaos 1 az 3

Poznamky

Unit Setting O:mm V ukazkovem systemu se pouZiva jednotka .mm”.

MNurnber of Pulses per Revolution | 262144[PLS] Obvykle nastavte hodnotu rozliSeni servomotoru, ktery se ma
pouzit.

Travel Value per Revolution 10000.0[pm] Kulickové Srouby (stoupani: 10 mm) jsou pouZity pro stroj.

Upper Stroke Limit 2000000.00um)

Lower Stroke Limit

-10000.0[um]

Mastavte rozsah pohybu stroje, aby se nedoslo k prebéhu.

Ma dalsi obrazovce nastavime pevnée parametry.
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> Nastaveni pevného parametru

MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [Servo Data]

! Project Edit  EindfReplace  Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help
LI LET
pEEXeaananman lalizens o)

: Project 1 x #, GervoData * ]
Unset Project (SY13)
g Swskem Setting Ikerm Axisl A Az

Servo Data Setking - Fined Parameter The fixed parameters are set for each axis and their data is fi...
". Servo Daka Init Sekting 0 3PLS 3PLS

Servo Parameter Mumber of Pulses per
|7 Parameter Block Revofition

3 Limit Output Data izt el U2 e 10000,0[pm] 20000[FL5] Z0000[PLS]

=21 Motion SFC Program Revolution _
Servo Program Backlash Compensation 0,0[pm] 0[PL=] 0[PL=]

20000[PLS] 20000[PLS]

A2 Labels Upper Stroke Limit  ALILLEEN] 2147483647[PLT] 2147483647[PLT]

Lower Skrake Limit -10000, afpm] a[PLS] a[PLS]
fommand fn-poesition :10.0[pm] f100[PLE] 100[PLS]
Speed Control 10x%

Multiplier Setting For

Dedgree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction 0:Reverse Direckion 0:Reverse Direckion 0:Reverse Direckion
HPR. Method 0iProximity Dog Type 1 0iProximity Dog Type 1 OiProximity Dog Type 1
Home Position Address 0,0[pm] 0[PL=] 0[PL=]

HPR. Speed 0,01 [romy'min] 1[PLSs] 1[PLSs]

Structured Data Twpes
Devvice Memoary
Dewvice Comment

Set the data to execute the home position return.

Nastaveni pevnych parametr 1. osy je dokonéeno.

Kliknéte na u a piejdéte na dalsi obrazovku.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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[ 7.4.2 Nastaveni dat navratu do vychozi polohy ) 00

Mastavte data potfebna k provedeni navratu do vychozi polohy. Navrat do vychozi polohy je funkce, ktera pfesune stroj do
vychozi polohy a zajisti shodu adresy vychozi polohy stroje a polohy modulu CPU pohybu.

V ukazkovém systému nastavte nasledujici data navratu do vychozi polohy pro osy 1 az 3.

Mastavena hodnota os 1

23 3 Poznamky

Polozka parametru

HPR Direction 0: Reverse Direction —

HPR Method 0:Proximity Dog Type 1 | V ukazkovém systému pouZijte Proximity Dog Type 1%

Home Position Address 0.0[m]
HPR Speed 20000_00[mm/min)

Creep Speed 100.00[mm/min]

Travel Value after Proximity Dog ON —

Home
Position
Return Data | HPR Retry Function 0:Invalid

Dwell Time at the HPR. Retry

Parameter Block Setting 1 Podrobnosti viz Nastaveni bloku parametni.

Home Position Shift Amount 0.0[pm]
Speed Set at Home Position Shift 0:HPR Speed

Torgue Limit Value at Creep Spead —

Operation for HPR Incompletion 1: Mot Execute Servo
Program

Ma dalsi obrazovece nastavime data navratu do vychozi polohy.
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> Nastaveni dat navratu do vychozi polohy

MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [Servo Data]
! Project Edit  Eind/Replace  Wiew  Check/Conwert  Onlne  Debug  Tools  Window  Help
DPpASLkneem)
AR TIE LR TN Y P=EN =Y

: Project 1 x #, GervoData * ]
Unset Project (SY13)
g Swskem Setting Ikerm Axisl A Az

Servo Data Setking Creep Speed 100,00 mrm/mirn] 1[PLS/s] 1[PLS/s]
". Servo Data Trawvel Yalue after
i Servo Parameter Proximity Dog O
| 7] Parameter Block Parameter Block Setting
: Limit Cukput Data HPR. Retry Function 0:Irvealid 0:Irvealid 0:Irvealid
S} Mation SFC Program Cuwell Time at the HPR, ) ) )
Serva Program R . )
@ Labels Home Position Shift 0.0m] a[PLS] O[PLS]

Struckured Data T Ameunt
ructured Data Types
) Speed Set at Home ) ) )
Device Memary Position Shift 0:HPR. Speed 0:HPR. Speed 0:HPR. Speed

¥ Device Comment Targue Limit Yalue at
Creep Speed
peration for HPR {1:Mot Execute | | 1iMok Execute Servo 1Mot Execute Servo
fncompletion :Servo Program Prograrn Prograrn

Pulse Conversion Module

Home Pasition Return

Request Setking

Standby Time after Pulse

Conversion Module Clear

Nastaveni dat pro navrat do vychozi polohy 1. osy je dokonéeno.

Kliknéte na m a piejdéte na dalsi obrazovku.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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(=] -t

> Nastaveni dat operace JOG

) ood

Mastavte data potfebna k provedeni operace JOG.

Mastavena hodnota

Polozka parametru - .
os1azd

JOG Operation JOG Speed Limit Value 15000.00[mmémin]

Operace JOG je funkce, ktera provozuje servomotor rucéné v doprednéem &i zpétném smeéru otaceni pfi konstantni rychlosti.

SlouZi pro skolici nebo zkusebni provoz, kdyz je systém konstruovan.
V' ukazkovém systému nastavte nasledujici data operace JOG pro osy 1 aZ 3.

Poznamky

Data Parameter Block Setting 2

Podrobnosti viz Nastaveni bloku parametri.

Ma dal3i obrazovce nastavime data navratu do vychozi poloh

Y.
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MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [Servo Data]
! Project  Edit Check{Convert
DPpASLkneem)
AR TIE LR TN Y P=EN =Y

Project o x

Find/Replace  Wiew Online  Debug  Tools  Window  Help

Unset Project (SY13)
Swskem Setting
Servo Data Setting
‘. Servo Daka

Servo Parameter
|7 Parameter Block
23 Limit Gutput Data

:L'l_ Makion SFC Program
Servo Program

@ Labels
Structured Data Twpes
Devvice Memoary
Dewvice Comment

‘_-, Seryo Data * l

Ikem
- Fixed Parameter
Init Sekting

Mumber of Pulses per
Reevalution

Trawvel value per
Feevolution

Backlash Compensation
Ipper Stroke Limik
Lower Stroke Lirnik
Command In-position

Speed Control 10x%
Multiplier Setting For
Dedgree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction

HPF. Method

Home Position Address
HPR. Speed

Axisl

The fixed parameter

O:ram

262144[PLS]

10000.0[pm]

0.00km]
2000000, 0fpm]
-10000, 0fpm]
10.004m]

Set the data to execute the home position return.

D'Reverse Direckion

D-D[um]
20000, 00 mm/min]

Mastaveni dat operace JOG pro 1. osu
a nastaveni dat serva 1. az 3. osy je dokonieno.

Kliknéte na m a prejdéte na dalsSi obrazovku.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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w
Nastaveni parametru serva ) 00c

Dale nastavte specifické parametry serva pro kazdou osu.
Pro nastaveni parametru serva je potfeba samostatny software pro nastaveni serv MELSOFT MR Configurator2.
Pred nastavovanim parametru si stahnéte a nainstalujte software MR Configurator2.

V' ukazkovém systému nastavte nasledujici parametry serva pro osy 1 aZ 3.

PoloZka parametru Mastavena hodnota
Rotation direction selection CCW dir. during fwd. pls input, CW dir. during rev pls. input
Servo forced stop selection Invalid (Mot use forced stop input (EM1) )
Absolute position detection system Used in incremental system
Home position set condition selection Z-phase must not be passed.
In-position range 100 [PLS]

* Pro parametry, které nejsou v tomto kurzu uvedeny, pouzijte vychozi hodnoty.

* Na dal3i obrazovece nastavime parametry serva.
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} Nastaveni parametru serva ) 00

' MELSOFT Series MT Developer2 {Unset Project) M=

: Project

Edit

Find/Replace  Miew  CheckfConwert  ©nline  Debug  Tools  Window  Help

i Project
[=-F= Unset Project {S413)
-- Sywskem Setting

- Servo Data Setking
[ Servo Daka

; |z] Parameter Black
-3 Limit Output Data
[+ 22 Mation SFC Program
E§|-- Servo Program

EEI--{E Labels
Structured Data Twpes
[+ Devvice Memoary

Device Comment

! Dutput

Software MR Configurator2 se ukonci.
Mastaveni parametru serva je dokonceno.

Kiknéte na () a prejdéte na dali obrazovku.

| | | | | | Q1FZ0 | 3W13 | Hosk Station Mo.2 | | | 0506
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> Nastaveni bloku parametru

Mastavte parametry zrychleni/ zpomaleni pro kazdy vzor fizeni.
Vytvofit |ze aZ 64 vzord zrychleni/ zpomaleni.
Pro kazdy vzor fizeni nastavte v fizeni polohovani libovaolng €. bloku parametru.

V' ukazkovém systému nastavte nasledujici parametry do bloku €. 1 a €. 2.

Polozka parametru

Control pattern

Block No. 1

Pro fizeni polohovani a
navrat do vychozi polohy

Block No. 2

Pro operaci JOG

Interpolation Control Unit 0:mm 0:mm

Speed Limit Value 60000.00[mm/min] 15000.00[mm/min]
Acceleration Time 500[ms] 300[ms)
Deceleration Time 500[ms] 300[ms)

Rapid Stop Deceleration Time 100[ms] 100[ms]

S-curve Ratio 100[%%] 100[%]

Torque Limit Value 300[%:] 300[%]

Deceleration Process on STOP

0:Deceleration Stop

0:Deceleration Stop

Allowable Error Range for Circular Interpolation

10.0Jum]

10.0[pm])

Acceleration/ Deceleration System

0:Trapezoid/ S-curve

0: Trapezoid/ S-curve

Ma dalsi obrazovee provedeme nastaveni bloku parametru.
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> Nastaveni bloku parametru

& MELSOFT Series MT Developer? {(Unset Project) - [Parameter Block]
! Project  Edit Eind/Replace Check Convert Wilindioy

NBPAS M=l
G | 36 ey SEE SRR S iR o )3 B

: Project o x
nset Project (SY13)
8l Svstem Setting
#J Servo Data Setting
.0.,- Serva Data
u Servo Parameter
| 7] Parameter Block
232 Limit Qutput Data
2} Mation SFC Pragram
Serva Program

Wiew Cnline  Debug  Toolz Help

| 7| Parameter Block l

Block Mo, 1 Block Mo,2 Block Mo, 3 Block Mo, #
5et the data such as the acceleration/deceleration function control used for each p...
0 Qi JPLS 3iPLS
60000, 00[mmrmin] 15000,00[mmmin] 200000[PLS)s] 200000[PLS/s]
Acceleration Time S00[ms] 300[ms] 1000[ms] 1000[ms]
Deceleration Time S00[ms] 300[ms] 1000[ms] 1000[ms]
Rapid Stop Deceleration Time | 100[ms] 100[ms] 1000[ms] 1000[ms]
S-curve Ratio 100[%:] 100[%:] 0[] O[]

Ikem
-] Parameter Block
Interpolation Control Unit
Speed Limit Yalue

[ Labels
Structured Data Twpes
=Y Devvice Memory

i} Device Comment

Forgue £imit Vafue
Deceleration Process an
STOP

Allowable Error Range For
Circular Interpolation

300[%]

0:Ceceleration Stop

10.00pm]

‘300[ %] 0[] 300[%]

0:Ceceleration Stop 0:Ceceleration Stop 0:Ceceleration St

10, 0[] 100[PLS] 100[PLS]

Bias Speed at Skart 0, 0Ly rir] 0, 00 rrnymir]
Acceleration/Deceleration

Swyskem

Advanced S-curve
Acceleration/Decelerati
on

Acceleration 1 Ratio - o .

0[PLS/s] O[PLS/s]

0: Trapezoid/S-curve 0: Trapezoid/S-curve 0: Trapezoid/S-curve 0: Trapezaid/S-cu

%et the data of advanced 5-curve acceleration/deceleration, which performs the
acceleration/deceleration process by converting the speed smoothly.

Nastaveni bloku parametrii . 1 a 2 je dokonéeno.

Kliknéte na m a piejdéte na dalsi obrazovku.

CNY2D 5W13  Host Station MoZ
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> Ulozeni projektu ) oo

Po nastaveni parametru ulozte projekt véetné parametra.

Ukoncite-li software MT Developer2 bez uloZeni projektu, budou nastavené parametry zahozeny.

Ukladate-li novy projekt, zadejte nasledujici informace o projektu.

Doporucujeme zadat nazev, podle kterého lze snadno rozpoznat obsah projektu (obsah fizeni, nazev systému atd.).

Sarve Folder Path : Save Folder Path * Povinne

[CMELSECIeLearning e Zadeijte slozku pro wytvoreni pracovniho prostoru. )

‘Workspace/Project List: ™\
Workspace | Workspace/Project List

Existuje-li jeden &i vice prac. prostord ve stejné cesté ke sloZce
uloZeni, zobrazi se jejich seznam.
Dvojkliknuti na nazev prac. prostoru zobrazi seznam projekti.

N
Workspace Name * Povinne
Zadejte nazev pracovniho prostoru. (a2 128 znakd)
F
Workspace Name: e-leaming 1 "
_ _ Project Name * Povinne
Ll Packing Device_Spse { Zadejte nazev projektu. (aZ 128 znakd)
Title: | Pasttioning_Control | /
N
Title
Zadejte nadpis. (aZ 128 znakd)
save | Concol | Toto pole slouZi k zadani nazvu, které pfesahuje 128 znakd.

(Zadani nazvu neni nutne.)
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> Zapis parametri do modulu CPU pohybu

) ood

Po uloZeni projektu zapiste parametry do modulu CPU pohybu.
Pred zapisem zkontrolujte tyto zaleZitosti.

Mapajeci zdroje fadice pohybu a servozesilovace jsou zapnuty.
Prepinac RUN/STOP modulu CPU pohybu je pfepnut do polohy STOP.
Osobni poéita¢ a modul CPU Fadi¢e PLC jsou spravné propojeny.

Zaskrtnéte paramelry na obrazovece Write to CPU a provedte zapis.

Write to CPU [El
Transfer information
Correcting interface LI5B -3 [FLC Modue
Target CPUL: I StationMo.fost  CPUType 172D fruz
05 Type [5¥13QD VERZ008
Detal zatting
ST ——— = Zapis parametrl do modulu CPU pohybu

Fie selection | Device data |

Parameter + Program | Selectdl | Select ore |

Vyberte Parameter. |sstng, vision sencer parsmater
{*) Urdvegessary when Fotion SFC program i5 unused.

L)

bl Sysbem Setting, Servo Data Setting (Pacameter BlockfServo DatajServo Parameter [Limit Output Data
= L] Dewice memory

[ Dwvvice data

< } Provedte zapis. ]

st |  ow |
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)

7.9 Souhrn

Tento pfehled uvadi to, co jste se v 7. kapitole naudili.
Nasledujici body jsou velmi dilezité, proto si je znovu projdéte.

Mastaveni pfenosu

FPrajekt

Konfigurace systému

5

Konfigurace S50GNET

Pewny parametr
Data névratu do wchozi

palohy

Data operace JOG

Farametr serva

Blok paramefri

Ulo#eni projektu

« Pied nastavenim parametrl zaktivujte komunikaci mezi osobnim poéitatem a modulem CPU
pohybu,

- ProtoZe modul CPU pohybu cile komunikace je vieZen do 2. slotu CPU zakladni jednotky,
vyberte v nastaveni pfenosu PLC MNo.2,

- Projekt je jednotka, ktera slouzi softwaru MT Developer? k fizeni riznych parametrl a programd.
- Mastavte typ operadniho systému a modelovy ndzev modulu CPU pohybu pro pouZith k vytvofeni projekiu.

b= EL I EEEVENIEEAENN 1 zakladnimu nastaveni systému patfi jednotka zakladny, vice CPU atd.

Mastavte konfiguraci modulu pouitou pro jednotku hlavni zakladny a jednotku rozSifujicl zakladny.
Piifadte modul pohybu, modul 11O a dalsi moduly, ktere jsou fizeny modulem CPLU pohybu, k prazdnym slotim
jednotky zakladmy.

- Mastavte konfiguraci servozesilovade pouZivaného pro systém,
ke kazdému &islu osy fizeni phifadite servozesilovad pfipojeny k modulu CPU pohybu pomoci kabelu
SSCMET I
- C. osy nastavené v konfiguraci SSCNET 11l se li&i od &isla osy fizeni nastaveného pomoci ototného plepinade
na servozesilovadi.
C. asy sloud k uréenl osy fizeni z programu.

Mastavte charakteristickou hodnotu, ktera je potfeba pro provoz stroje v systému.
Mastavte rozsah pohybu a dat stroje pro pfevedeni plikazové hodnoty  adresa (hodnota drahy) a rychlost’,
ktera se nazyva elektricky pfevod, do jednotky impulzi.

Mastavte data potfebna k provedeni navratu do vychozi polohy.
Mavrat do vychozi polohy je funkce, kiera pfesune stroj do wyohozi polohy a zajisti shodu vychozich poloh mezi
strojem a modulu CPU pohybu v dané poloze.,

Mastavie data potfebna k provedeni operace JOG.

Operace JOG je funkce, ktera provozuje senvomotor ruéne v dopfednem & zpétném sméru otateni s konstantni
rychlosti,

SlouZi pro Skolici nebo zkufebni provoe, kdyZ je systém konstruowvan.

Mastavte spacifické parametry serva pro kazdou osu,
Pro nastaveni parametri serva je potfeba samostatny software pro nastaveni serv MELSOFT MR Configuratorz.

Mastavte proces zrychleni/ zpomaleni pro kaZdy vzor fizeni. Vytvoiit lze a2 64 vzorl zrychleni/ zpomaleni.
Pro kaZdy vzor fizeni uréete v fizeni polohovani libovolng &, bloku parametr,

- Po nastaveni parametrl uloFte projekt vietné parametri.

1/2
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7.9

Souhrn ) oo

UleZeni projekiu

Zapsani parametri

 Po nastaveni parametrd ulogte projekt véatngé parametrl.
Dojde-li k ukondeni softwary MELSOFT MT Developer2 bez uloZeni projektu, bude obsah nastavenych parametrl zahozen.
- Zadejte nazev, podle klerého |ze snadno rozpoznat obsah projektu (obsah fizenl, nazev systému atd.).

Zapiste parametry do modulu CPU pohybu. Pled zapisem zkontrolujte tyto zaleZitosti.
- Mapajeci zdroje fadie pohybu a servozesilovade jsou zapnuty.

- Prepinat RUN/STOP modulu CPU pohybu je v poloze STOR

* Osobni poditad a modul CPU fadiée PLC jsou spravné propojeny.

2/2
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T KONTROLA PROVOZU ) S0E

\ 8. kapitole se dozvite, jak kontrolovat provoz servomotoru a jak provadét navrat do vychozi polohy.
PFi prvnim zapinani servozesilovace a servomotoru i pred instalaci servomotoru do stroje zajistéte ovéreni provozu pro
prevenci nehod, napf. poskozeni stroje kvuli zavadé, jako je chybné zapojeni &i nespravné nastaveni parametru.

VYBER A INSTALACE SOFTWARU OPERACNIHO SYSTEMU
6. kapitola®

1. kapitola®

KONTROLA PROVOZU 8. kapitola”®

N

Postup vyuky 8. kapitoly
NAVRH PROGRAMU 8.1 Kontrola provozu servomotoru
,9. kapitola“(ZAKLADY SFC POHYBU: 10. kapitola) 8.2 Propojeni servomotoru se strojem

8.3 Provadéni navratu do vychozi polohy

PROGRAMOVANI .11. kapitola®

N— 7

PROVOZ
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m Kontrola provozu servomotoru ) 00c

Pomoci testovacl funkce softwaru MT Developer2 ovéfite stav servozesilovace (na existenci chyby), smér otaceni
servomotoru, éinnost horni a doIni meze zdvihu i pfesnost zastaveni pfi navratu do vychozi polohy.

Masledujici seznam uvadi testovaci funkce pouZité v tomto kurzu.

Zap. a vyp.

. Provadi vystup pfikazu zapnuti nebo vypnuti serva pro viechny €i poZzadované osy servomotori.

Uvodni kontrola | Zobrazi stav servozesilovace. Existuje-li chyba, miZe byt ovéfen kad chyby a nazev chyby.

Kontrola homi a
dolni meze
zdvihu

Provadi operaci JOG pfi otageni vpired nebo zpét a kontrolujte, zda horni a dolni meze zdvihu funguji
normalné.

Provadi operaci JOG pfipojeného motoru.

Cperace JOG Pred provadénim operace JOG zajistéte nastaveni dat operace JOG a nastaveni dat v pouZivanych
blocich parametri.

Test navratu do
vychozi polohy

Ma dalsi obrazovce zkontrolujeme provoz pomoci testovaci funkce.

Provadi navrat do wychozi polohy a kontroluje chybu mezi polohou zastaveni a wvychozi polohou stroje.
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= Test - MT Developer?

Project  Test oOnline Help

Test Mode Function # Error Reset

The test mode supparts the initial check at a syskem skart,
From the tool button, choose the Function wou want ko perform,

Error Code Etror Detection
«35tarting procedure outline = Axis Mo, Minor | Major Servo Error | Setwo Errar
Axis 1 n 0 0 L]
Test Mode Bxis 2 n n 0 L]
[ ]

i 1] 1] ]
[Program Start] PR

Check whether the servo maokar runs in
accordance with the servo program written to
the motion controller,

- Perform operation with PLC ready {M2000) OFF,
Mext

Cebug Mode  Mation SFC program debugging is supported.

- By kurning OM PLC ready (M2000), the motion controller is placed
in the ordinary operation mode and starts the SFC program
running.

- Debug operation is supported on the monitor screen of the
program editor Funckion,

Mext

Prograrm Skark

Kontrola ¢innosti servomotoru je dokonéena.

Kliknéte na m a prejdéte na dalsi obrazovku.

Real Mode Test mode ErMa stop Huost Skation Mo, 2 (13 Q172D [ =z
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o
m Propojeni servomotoru se strojem

Dale nainstalujte stroj na osu otaceni servomotoru.

Pred instalaci zkontrolujte provoz servomotoru bez stroje, aby nedoslo k poskozeni stroje kvuli

chybné funkeci servosystému.
Po dokoncéeni instalace stroje zkontrolujte normalni provoz servomotoru i stroje opétovnym pouzitim

operace JOG.

l Konektor

Servomotor
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>}m Provadéni navratu do vychozi polohy

Po pfipojeni servomotoru ke stroji zkontrolujte normalni ¢innost navratu do vychozi polohy.
Mavrat do vychozi polohy je operace, ktera zajisti shodu vychozi polohy uloZené v modulu CPU pohybu a vychozi

polohy stroje.
Meshodné vychozi polohy zpusobi chybu polohy zastaveni.
Aby k chybé nedoslo, provedte test navratu do vychozi polohy pro potvrzeni absence neshody mezi polohou zastaveni a

vychozi polohou stroje.

) ood

Vychozi poloha osy X

Aktualni hodnota I
|

posunu - 0.0pm

Navrat do vychozi polohy

Aktualni hodnota posunu se shoduje
s vychozi polohou stroje.

Ma dalsi obrazovece zkontrolujeme provoz pomoci funkce testu navratu do vychozi polohy.
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ratu do vychozi polohy

running.

- Debug operation is supported on the monitor screen of the
progr;

Test navratu do vychozi polohy byl dokonéen.

Kliknéte na m a prejdéte na dalsi obrazovku.
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Tento pfehled uvadi to, co jste se v &. kapitole naucili.
Masledujici body jsou velmi duleZité, proto si je znovu projdéte.

Kontrola provozu Zkontrolujte stav servozesilovace, smér otaceni servomotoru, innost
servomotoru horni a dolni meze zdvihu pomoci testovaci funkce softwaru MT Developer2.

Propojeni servomotoru *Fred instalaci zkontrolujte provoz servomotoru bez stroje,

se strojem aby nedoslo k poskozeni stroje kvali chybné funkci servosystému.
*Po dokonéeni instalace stroje zkontrolujte normalni provoz
servomotory i stroje op&tovnym pouZitim operace JOG.

Kontrola provozu Po piipojeni servomotoru ke stroji zkontrolujte normalni Einnost

navratu do wychozi navratu do vychozi polohy.

polohy Po provedeni navratu do vychozi polohy v testu navratu do wychozi polohy
potvrdte absenci neshody mezi polohou zastaveni a vychozi polohou stroje.
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O NAVRH PROGRAMU

V' 9. kapitole se naucite, jak navrhnout program pro fizeni pohybu.

-

VYBER A INSTALACE SOFTWARU OPERACNIHO SYSTEMU
6. kapitola®

1. kapitola®

KONTROLA PROVOZU 8. kapitola®

NAVRH PROGRAMU
9. kapitola“(ZAKLADY SFC POHYBU: 10. kapitola)

PROGRAMOVANI .11. kapitola®

PROVOZ

Postup vyuky 9. kapitoly \
9.1 Programovaci jazyk pro fizeni
pohybu
9.2 Tvorba vyvojového diagramu
sekvence fizeni
9.3 Tvorba tabulky pfifazeni zafizeni
/O a &isel zafizeni
9.4 Navrh programu serva
9.4.1 Instrukce serva
9.4.2 Data polohovani

\!-15 Vytvofeni programu serva /
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) Programovaci jazyk pro fizeni pohybu

o 000

Rizeni pohybu umoZfiuji tyto tfi typy programovacich jazyk.

Programovaci :
jazyk Popis

Program SFC pohybu se spusti pomaoci instrukce sekvence vyhrazené pohybu ,,D(P).SFCS*.

o * Je-li ,Auto.” nasta .Ano* v nastaveni tr $téni neni potreb. k

TR e-li ,Auto.” nastaveno na ,Ano“ v nastaveni parametra, pro spusténi neni potreba program sekvence.
* UrCeny program serva lze spustit pfimo pomoci instrukce sekvence vyhrazené pohybu ,,D(P).SVST*

Program SFC Sekvence fizeni pohybu se zapisuje ve formatu, ktery se podoba vyvojovemu diagramu.

pohybu V fizeni polohovani se program serva provadi pomoci kroku fizeni pohybu.

Program serva | Vzor pro fizeni polohovani se zapisuje pomoci instrukci serva.

Nasledujici obrazek ukazuje vztah mezi programem sekvence, programem SFC pohybu a programem serva.

| SCPU pohybu~ I

Program SFC pohybu |

<CPU radic¢e PLC>

Program sekvence

.
E C __START )
E }—I p——DP.SFCS|: - -+| KO [....{....H: (G755
: T ; ' . M2049//Servo-on accept? J
. Instn;kce aktivace Spegtlﬁk?ge '
*  spusténi programu spusteni C. '
+ SFC pohybu programu - _'rogram — I
- 3 [[K10: Real]
LR L LA R J ‘1'ch
* Program SFC pohybu Ize spustit Axis 1 10000 PLS
automaticky pomoci nastaveni | Axis 2 20000 PLS
parametru. | Vector Speed 30000 PLS/s

Nastaveni systemu

Pevny parametr

Parametr serva

Parametr serva

Data ndvratu do vychozi polohy

Data operace JOG

Prikaz

Servozesilovac

Pohon

Servomotor
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m Tvorba vyvojového diagramu sekvence fizeni

Jazyk SFC pohybu je programovaci jazyk podobny vyvojovému diagramu.

Mavrh programu SFC pohybu se usnadni vyjadifenim sekvence Fizeni ve vyvojovéem diagramu.

Masledujici obrazek ukazuje vyvojovy diagram fizeni ukazkového systému.

Pozastavenim ukazatele mysi nad vyvojovym diagramem se zobrazi podrobnosti kaZzdého prvku fizeni.

( Start systému )

1 . +

Y

) ] v Joc

1/3

1. osy 2. osy

Servo-zap. pro véechny osy Zména aktualni polohy | Zména aktualni polohy

Zména aktualni polohy
3. osy

MNavrat do vychozi polohy
pro 1. osu

Resetovat podet
() uspofadaného zbozi

—Spusténi 1. osy_—

Mavrat do vychozi polohy
pro 2. osu

%__

VYP. pfiznak spusténi

4
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o
m Tvorba vyvojového diagramu sekvence fizeni

-

Navrat do vychozi polohy
pro 3. osu

=_VYP. pfijeti spustén

| Rizeni poloho