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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.
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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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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




i Servo_Motion_Controller_Basics{Real Mode SFC)_CZE

> 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.
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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.




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_CZE

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). )




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_CZE

> 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

) ood
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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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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 polohovani |

=_\V'YP. pfijeti spusténi

—_Priznak

ZAP. priznak spusténi

2/3

VYP. pfiznak spusténi I

Y

Zap./vyp. svétlo

l

Prikaz otevieni a
zavieni Uchopu

= VYP. prijeti spusténi

ypotet uspofadani
soufadnic

Y

<<Pffkez ool

Y

Zastavit na 0.5 sekundyl

Rizeni polohovani

=_VYP. pfijeti spustén

'

Rizeni polohovani |

=_VYP. pfijeti spusténi

) ] v Joc

4
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m Tvorba vyvojového diagramu sekvence fizeni

ignal spusténi

Y

ZAP. piikaz zavieni uchopu I

Prikaz zavreni

Zastavit na 0.5 sekundy I

Y

Rizeni polohovani |

P. pfijeti spustén

Y
Hodnota poétu
uspofadaného zbozi

Poce
nofadaného zboZi

Resetovat pocet
uspofadaného zbozi

8

Zap./vyp. svétlo

( Skok na P1 )

3/3

) ] v Joc
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m Tvorba tabulky prirazeni zarizeni I/O a Cisel zarizeni

Dale vytvofime tabulku pfifazeni zafizeni I/O a Cisel zafizeni pro pouZziti v ukazkovém systému.
Vytvoreni tabulky prirazeni sniZuje pocet chyb programu a zefektiviiuje vase programovani.

Mapf. nasledujici tabulka ukazuje tabulku pfifazeni zafizeni 1/O a &isel zafizeni v ukazkovem systému.

Mazev C. Rozsah Uviodni
zafizani /O zafizani = hodnota
Tlatitko —_— . L can .
spustani PX12 Vstup Bitowy — — WYP. Tlagitkowy spinac pro spusténi systéamu
Prikaz
otevieni P¥0 Wystup Bitowy
tichopu . _ VYR Vystup pro fizeni otvirani a zavirani éasti
' tchopu daného zafizeni
Pfikaz zavfeni , .
tchopu PY1 Wystup Bitovy
Svétlo
indikatoru PY2 Wystup Bitowy — — WYP. Swvétlo se rozsviti béhem provozu systému.
provozu
Svétlo
indikatoru PY3 Wystup Bitowy —_ —_ VYP. Svatlo se rozsviti béhem zastaveni systamu.
Zastavani
16bitove . . .
D2000 — Slovni celé 0~500 0 wiceand j@ hodnota drahy osy X i1, osa)
- daného zarizeni.
gislo
16bitové . . .
D2002 — Slovni celd 0~1100 0 Ulozena je hodnota drahy osy Y (2. osa)
o danaho zaFizeni.
Cislo
= 16bitowve L L . o .
Zafizeni . : UloZen je podet wyrobkil uspofadanych na
pouzivané DZ2100 - Slovni EElEI Q~G 0 paleta.
v programu gislo
_ UloZena jsou bitova data pro vystup do prikazu
Moo Bitovy VYP- 1 otewfeni tchopu (PYD).
_ - . _ UloZena jsou bitova data pro vystup do prikazu
M0 Bitovy VYP- | zaveni dchapu (PY1),
MA001 _ Bitovy _ _ VYE. UloZen je vstup bitovych dat z tlacitka spusténi

(PX12).
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m Navrh programu serva

) ood

Dale navrhnéte program serva.

Program serva je naprogramovany vzor rizeni polohovani.
Program se sklada z instrukeci serva, ¢isel os, adres (hodnot drahy), prikazu rychlosti, vzoru zrychleni atd.

Mejprve zaregistrujte vzor fizeni polohovani jako program serva.
\ Fizeni polohovani pemoci programu SFC pohybu se provadi uréené &. programu serva podle vzoru Fizeni.

o C. programu serva
[KE 22] _~— Instrukce serva

=] CPSTARTS3

Axis
Axis
Axis
Speed
1 TNC-3
hxis
Lxis

Programy jsou provadény v sestupném pofadi.

- C. fizené osy

20000.00

e/ min

0.0

RIn

0.

o

R

250000.0

50000.0
sS00Qo. o

R

Hm
\m

S0000.0

nm

i

D 2002

Rm

0.0

Hm

Rychlost pfikazu
(vektorova rychlost)

Adresy kazdé osy
(hodnota drahy)

W zavislosti na typu instrukce
serva lze zadat jineé parametry
nez jsou adresa a rychlost.

Pomoci slovniho zafizeni

lze zadat adresu (hodnotu drahy).
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m Instrukce serva

) ood

interpolace se dvéma &i

v ukazkovem systému.
Nazev

instrukce

Symbol

Inkrementalni

Dale se dozvite instrukce serva pouzivané v programu serva.
Pripravena je fada instrukci serva, jako je jednoduché linearni polohovani s jednou osou nebo linearni a kruhova

vice osami. V tomto kurzu je vysvétleno Sest instrukci serva, které se pouZivaji

+ Rizeni 3osé linearni interpolace inkrementalni metodou se provadi pro tfi uréensé osy v rozsahu
hodnoty drahy uréene pro kaZdou osu od aktualni polohy zastaveni.

INC-3 Josa linearni * Smér pohybu kaZdé osy zavisi na znaménku (+ nebo -) hodnoty drahy uréené pro kaZdou osu.
interpolace - KdyZ je hodnota drahy kladna: Polohovani smérem vpfed (adresa se zvysuje).
= KdyZ je hodnota drahy zapoma: Polohovani smérem zpét (adresa se sniZuja).
S B = P
Smér vpfed prﬁs{';ﬂg‘;ge data | Kdy2 jsau hodnaty vzdalenosti pohybu 10 000 pro smér osy X. 5 000 pro
i . smérosy Y a6 000 pro smér osy £, provadi se polohovani nasledovné
' Poloha zastaveni
e — . po polohovani
g “ Fmir vpfed “.._ (11300, 6300, 8000)
Smér : =, 1 —— . _ Poh
vpred Vzdalenost T p':“fghm'é”r
pDh u I .
o8y )
: Wzdalenost
I Aktudlni adresa pohybu
X1 zastavenl osy ¥
- (5000)
} (1300, 1300, 2000)
| i ST -
Smsr Zpit - nfed "
0 ‘. Aktudini poloha P = Smér
zastaveni 5000 10000 vpied
Vychozi poloha Vzddlenost pohybu osy X
' 3 Vadal I poh . o




ki Servo_Motion_Controller_Basics(Real Mode SFC)_CZE

¥ 9.4.1

Instrukce serva

Nazev

instrukce

Absolutni
ABS-3 3osa linearni
interpolace

« Rizeni 3osé linearni interpolace absolutni metodou se provadi pro uréené tfi osy v rozsahu od
aktualni polohy zastaveni (X1, Y1, Z1) do uréené polohy (X2, Y2, Z2).

» Smér pohybu kazdé osy zavisi na jeji adrese zastaveni a urCené adrese.

# [ ]indikuje data pro nastaveni

Linear interpolation
...~ control using
* X-axis, Y-axis, and
Z-axis

Smér -
vpied G - Aktudlni adresa zastaveni
Yo ~ VS o,z
\\
N Smér
Smér N
Zpét T g T * vpfed
( S
) .
Vychozi poloha ~ NG
.
' -
Smér zpét Smér
Zpét

Priklad

KdyZ je aktuéini adresa zastaven! {1000, 2000, 1000) a adresa

polohovéani (4000, 8000,

Smér
vpied

8000

Smér
vpfed

g
~,

4000), provede se polohovani nasledovné.!

_. Adresa v polohovani
(4000, 8000, 4000)
)

-

., Pohyb podle lineami
4 ~ | interpolace
osyX,osyYaosyZ

.+ Aktudinf adresa zastavenl|
=ty ¢ (1000, 2000, 1000)

Smér

\‘\
1900 oTioon, a0 wied

Vychozi poloha <

2
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m Instrukce serva

MNazev
instrukca

Symbol

» Rizeni konstantni rychlosti se provadi u fizeni 3osé linearni interpolace &i fizeni 20sé kruhové
interpolace. Po spusténi se provadi fizeni konstantni rychlosti pro uréené osy s pfedanim
Rizeni prednastaveného bodu prichodu az do konce fizeni konstantni rychlosti (CPEMD). V Fizeni
CPSTARTS i interpolace se jako rychlost prikazu pouziva vektorova rychlost
(CPEND) kunstan?m p ] ry p p ry -
rychlosti = Jak je uvedeno na obrazcich niZe, fizeni pro zménu na uréenou rychlost v bodu prichodu se
lisi v zavislosti na ZAP NVYP. priznaku specifikace bodu dokongeni CP (M2040)" v dobé, kdy je
spuiténo fizeni konstanmi rychlosti.
Priznak specifikace bodu dokonéeni CP: VYP. Priznak specifikace bodu dokonceni CP: ZAP.
...... Urcuje bod, kde je spusténa zména rychlosti. o dréuje bod, kde je dokoncena zména rychlosti,
Rychlost se za¢ala ménit v bodu prichodu. Rychlost se zcela zménila v bodu prichodu.
v v
‘ ' P1
P1 V2 V2
i P2
i -t -t

Bod Bod
prachodu prichodu
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m Instrukce serva

Mazev
Symbol :
ymba instrukce
Lnk;emt?ntalnl + Rizeni 2osé kruhové interpolace inkrementalni metodou se provadi od aktualni polohy
! rt” mr? zastaveni (pocateéni bod) do uréené relativni koncové adresy (X1, Y1) s pfedanim pomocné
INC ;‘f&iﬁ;‘f adresy (bod prichodu) (X2, Y2).
pom cc:fm + Stfed oblouku je prusecikem kolmych seen pofatedniho bodu (aktualni zastaveni)
bodem k pomocnému bodu, a pomocného bodu ke koncovému bodu.
# [ indikuje data pro nastaven|
Smér
vpfed Rychios! polohovani|
¥ [ \ .
1 S —  Koncovj bod|
oy '
Ronovine Y2 .
bodu ! [‘Pomocny | | :
Wzdélenost <4 | bod \ X1
pohybu do i oy \ \
pomocného  fr 1 T \ i
_ bodu O} ~— |
Smér zpét )] ,_‘I “~4— Stfed oblouku
=~ |Wzdalenost pohybu do
Pocatetnl pomocného bodu 1

|‘.-’zdé]&nnsf ohybu do
koncového bodu

| Smér

Wichozi
poloha

vpied
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MNazav
Symbol instrukce
Zména
CHGA aktualni
hodnoty

Fopis

Zmaéni se aktualni hodnota uréena osy.

Zmanit lze pouze aktualni hodnotu zastavena osy.
Zména aktualni hodnoty v provozované osy zplsobi vedlejii chybu 101.

Zmana aktualni hodnoty se provadi podle nasledujiciho postupu.

1.Zapnéte Priznak phjeti spusténi® odpovidajici uréené ose.

2. Zménte aktualni hodnoty uréenych os na uréend adresy.

3.Po dokonceni zmény aktualni hodnoty vypnéta Priznak pfijeti spusténi®.
Priznak prijeti spusténi: M200n (n: . osy)

Aktualni hodnota

ok X Uréena adresa

Instrukce CHGA

Pfiznak pfijeti
spusten

Dokonceni zmény aktualni hodnoty
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Instrukce serva

instrukce

« Navrat do vychozi polohy se provadi, kdyz je tfeba ovéfit vychozi polohu stroje, napf. pii zapnuti
napajeciho zdroje.
Mavrat do . ; - A I
. . + Pro navrat vychozi polohy je piipraveno nékolik metod.
ZERO vychozi : . . I
olohy Vyberte vhodnou metodu pro konfiguraci systému nebo aplikaci.
P Metodu navratu do wychozi polohy uréete na obrazovce nastaveni dat serva.
« \ ukazkovem systému se pouziva 1. typ &idla pfitomnosti®.
Ryc:l:lnst Rychlost navratu do vychozi polohy
1
X Krokovaci rychlost
:
-\ \
1
: E\\/ - 3 » Cas
. Vychozi,
Cidlo polohay
pritomnosti :
]
Nulovy signal — U . '“
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) Navrh programu serva ukazkového systému

Navrhnéte program serva na zakladé specifikaci navrhu a vzoru fizeni polohovani ukazkového systému.

Body usporadani zbozi

Nasledujici obrazek a tabulka ukazuji vzor

fizeni polohovani ukazkového systému
instrukce serva pouZivané pro fizeni
polohovani v kazdém bodu.

| Kliknutim zde zobrazite body souradnic.

A: Poloha zataZeni Vychozi poloha
A
c

B: Bod vyloZeni zbozi

a

Uspofadani na paleté

< J ¥ 'Y
25| PO
D9 OO
D <
P4 P
I OO
D] 99
P PS.
N o

Instrukce serva

2 | ZERO Instrukce serva polohy 2. osy (0sa Y)
3 Navrat do vychozi
polohy 3. osy (osa Z)
Inkrementalni 3osa \ohozl: |Za0zenijoplesumuto2
10 | INC-3 : 3 polohy zataZeni do
lineami interpolace poloha -> A polohy odsazeni.
" i Aktuaini hodnota
12 | CHGA Zmena aktualni polohy odsazeni se
13 hodnoty zméni na ,0 pm".
21 | 1Ine3 Inkrementaini 30sa Uchop zafizeni (0sa 2)
lineami interpolace se snizi.
Spusténi 3osého fizeni Spusti se fizeni kon-
CRaTARTS konstantni rychlosti stantni rychlosti.
Inkrementalni 3osa Uchop zafizeni (osa Z)
1 INC-3 :
lineami interpolace se zvedne.
Inkrer%entélnié A
lomérem urcen
2 | NG ruhova interpolace G0
mensi nez CW 180°
3 | ng3  |nkrementaini 3osa DS E
lineami interpolace
Inkrementalni Zafizeni je pfesunuto
22 [ 4 | INC ~|polomérem urlena E— F |do polohy usporadani
ruhova interpolace na paletd
mensi nez CW 180° paiete.
5 |iNnc3 |mkrementalni 3osa F= G
lineami interpolace
Int?rernéentélnié "
polomérem urcen
] N kruhova interpolace Bl
mensi nez CW 180°
Lealeenmn 2 Al Anch Ulak 2afizani (nea 7\

Navrat do vychozi
polohy 1. osy (osa X)

Navrat do vychozi

[»

4
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m Navrh programu serva ukazkového systému

e 000

2/2

Inkrementalni 3osa U::hop zafizeni (osa &)
T ING3 lineami interpalace H= 1 5e sniZl =
CPEND Konec fizenl Dokonéi se fizeni B
konstantni rychlosti konstantni rychlosti.
Spusténi 3ossho fizeni Spusti se fizeni
CPSTARTS konstantni rychlosti konstantni rychlosti.
Inkrementalni 3o0s4 Uchop zafizeni (osa Z)
23 ! ING-3 lineami interpolace = se zvedne,
3 Absolutni 3osa Zafizeni je pfesunuto do
2| ABS3 lineami interpolace J A polohy zataZeni.
CPEND Konec fizenl Dokonéi se fizeni
konstantni rychlosti konstantni rychlosti.

4
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) 000

Osa X | SQmmpmm
J G ED A (Poloha z3tazeni)
----------------------- = Omm
------------ fro-gemmmmmmaat- 50mm
| OsaZ
____________________ L w
i 3 300mm

Poloha usporadani zbozi

Bod vgloieni zbozi
(na paleté)

(na balici linku)

Osa X

OsaY

bloha zatazeni)
- Omm

- -50mm

Poloha usporadani zbozi
(na paleté)

(3)

Bod vyloZeni zbozi
(na balici linku)
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m Vytvoreni programu serva

Dale pomoci softwaru MT Developer2 vytvorte program serva, klery jste nawvrhli.
V ukazkovem systemu vytvofite deset nasledujicich programd serva.
Ma dalsi obrazovee tyto programy serva vytvofime.

Rozsah

pohybu Popis

Instrukce serva

MNavrat do vychozi polobhy pro 1. osu (osa X)

Mavrat do vychozi polohy Mavrat do vychozi polohy pro 2. osu (osa )
Mavrat do vychozi polohy pro 3. osu (osa £)

Wychozi
polcha | Zafizeni je pfesunuto z polohy zatafeni do polohy odsazeni.

= A

Inkremeantalni 3osa linearni

interpolace

Aktualni hodnota polohy odsazeni 1. osy (osa X) se zméni na .0 pm".

Zména aktualini hodnoty Aktualni hodnota polohy odsazeni 2. osy (0sa ) se zméni na 0 pm".

Aktualni hodnota polohy odsazeni 3. osy (osa £) se zmeéni na 0 pm".

IMC-3 Interpolasi liner 3-sumbu inkremental | A— B | Uchap zafizenl (osa 7) se sniZi.

CPSTARTI Spustén| Jos&ho fizeni konstanii rychlosti - Spusti se fizeni konstantni rychlosti.

1 IMC-3 Inkrementaini 3osa lineami interpolace | B—= C Uchop zafizeni (osa £) se zvedne.

Inkrementalni polomérem uréena
[MC < | kruhova interpolace meanéi nez C=D
CwW 1807

IMEC-3 Inkramentaln] 3oss linedmi interpolace

| Inkrementalni polomérem uréena
MG < Iéruhm'é interpolace mensi nez Zafizeni je pfesunuto do polohy uspof&dani na paleté.
W 1807

IMC-3 Inkramentaini 3oss linedmi interpalacs

Inkrementalni polomérem uréena
IMC < 4 | kruhova interpolace menéi nez
CW 1807

T INC-3 Inkrementalni 3osa linedami interpolace | H—= | | Uchop zafizeni (osa 7) se snizi.

CPEMM KHWN
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m Vytvoreni programu serva

CPEMD

Konec fizeni konstantni rychlosti

CRETART3

Spusténi Josého fizeni konstantni rychlosti

1] ING-3

Inkrementalni 3os4 lineami interpolace | | — J

Dokonti se fizeni konstantni rychlosti.

Spusti se rfizeni konstantni rychlosti.

ﬂchop zafizeni (osa £) se zvedne.

2 | ABS-2

Absolutni 3os8 lingdami interpolace J= A

CPEMD

Konec fizeni konstantni rychlosti

Zafizeni je pfesunuto do polohy zatazeni,

Dokonél se fizeni konstantni rychlosti.
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:ﬁ‘ MELSOFT Series MT Developer? C:¥MELSECYe-learnineg¥Packing Equipment - [Servo K23]

! Project  Edit Eind/Replace  Wiew Check/Gonvert Online  Debue  Tools  Window  Help

NRASy  RMMelE BB Es &= B By 2 Flonline Chanee OFF | 8, B (81| 6 O 2
iplap X BP0 SRR SRR it dah ¥ B

: Project * X k3 [ [serva k10 | [[DServo k11 | [ Serva k12 [ [ Servo k13 [ []Servo k21 | []Serva k22 [K] Servo

Packing Equiprnent 10-9-3005%13)
Syskem Setking [E 23]
¥ Servo Data Setting 3 CP3TARTS
=1 Motion SFC Program hxis
Servo Prograr Axis

= E Serya Program Axis

| koool Speed 20000.00 mm/min

|| koooz _
|| ko003 =3

I_] k0010 .ﬁ.x:f.s 1 0.0 um
|| koot1 ixis 2 0.0 um
I_] KOooiz Lxis 3 J00000.0 num

|| ko013 LES-3
|| Koozt ixis 1 .0 pm

Axi=z 2 LOom

Lxi= 3 L0 om
CPEMND

Structured Data Twpes
+ Denvice Memoary

l_} Device Comment

Programy serva byly vytvofeny.

Kliknéte na m a piejdéte na dalsi obrazovku.

CNY2D 5W13  Host Station MoZ
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Tento pfehled uvadi to, co jste se v 9. kapitole naucili.
Masledujici body jsou velmi duleZité, proto si je znovu projdéte.

Tvorba wyvojoveho Jazyk SFC pohybu je programovaci jazyk podobny vyvojovemu diagramu.

Eiiagramu sekvence Mavrh programu SFC pohybu se usnadni vyjadfenim sekvence fizeni ve vyvojovém diagramu.
fizeni

Program serva = Program serva je naprogramovany vzor fizeni polohowvani.
Program se sklada z instrukci serva, Cisel os, adres (hodnot drahy). rychlosti pohybu, vzoru zrychleni atd.

« V' fizeni polohovani pomoci programu SFC pohybu se provadi uréené programy serva podle vzoru Fizeni.

Instrukce serva Instrukce pro prikazové fizeni polohovani.

Pfipravena je fada instrukci serva, jako je jednoduché linearni polohovani s jednou osou nebo lineami a
kruhova interpolace se dvéma & vice osami.
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@ PROGRAM SFC POHYBU ) S0E

V' 10. kapitole se dozvite o zakladech programu SFC pohybu.
Na konci této kapitoly navrhnete program SFC pohybu v postupu fizeni (vyvojovem diagramu) ukazkoveho systému.

VYBER A INSTALACE SOFTWARU OPERACNIHO SYSTEMU
0. kapitola®

1. kapitola®

KONTROLA PROVOZU 8. kapitola®

Postup vyuky 10. kapitoly \
10.1 Vlastnosti programu SFC pohybu
10.2 Konfiguracni komponenta
programu SFC pohybu
. 10.3 Dostupny typ zafizeni
PROGRAMOVANI ,11. kapitola® 10.4 Sekvence operaci programu SFC
’ pohybu
10.5 Vytvofeni programu SFC pohybu
) ukazkoveho systému
PROVOZ J 10.6 Metoda spusténi programu SFC

\ pohybu /

NAVRH PROGRAMU
9. kapitola“(ZAKLADY SFC POHYBU: 10. kapitola)
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»m Vlastnosti programu SFC pohybu

) ood

-~

-\
Program SFC Pﬂh}*bl-] . F: Krok fizeni operace
Program SFC pohybu je program, ktery se podoba vyvojovému * Provadi aritmetickou
diagramu, pro vytvofeni schématu toku v procesu programovani. Program | operaci a fizeni 1/O.
Snadno jej mlZe zvladnout | osoba, ktera se uéi programovani fizeni G: Pfechod (&ekani
pohybu poprvé. L podminky)
Nasledujici text uvadi vlastnosti programu SFC pohybu. | + Posuzuje podminku
F10 prechodu.
Bod Vlastnost K: Krok fizeni pohybu
. | Piifazenim kaZdé operace stroje ke kaZdému kroku operace £ - P“‘:"’-'é'd] fizeni PP'ﬂh ovani
ngﬁm, k_ter'_-,r pomoci formatu vyvojového diagramu Ize vytvofit program, ktery a fizeni rychlosti
mvl_‘za,b?t . muZe kdokoli snadno pochopit . F20 I servomotoru.
pouZit kymkoli . Ce e
Tim se zlepsi i moZnosti udrzby programu. ] ]
NB“{;SJ::"BH ProtoZe modul CPU pohybu uréuje podminku pfechodu a spousti G100 I G120 | G150
programoveha polohovani, neexistuje Zadna variace doby odezvy ovlivnéna | l |
cyklu dobou programového cyklu na strang modulu CPU fadice PLC. F30 l || F40 | G180
Modul CPU pohybu umi zpracovat nejen fizeni polohovani, ale a200 1
Zkracena doba | také numerické operace, SET nebo RST zafizeni atd. i
taktu To umoZfiuje provadét operace mimo modul CPU Fadiée PLC a S
tim zkratit dobu taktu. K100 G210 |
Popis Popis podminky prechodu specificky pro SFC pohybu umoziuje, LI P20
podminky aby byl pfikaz pfedan servozesilovadi po splnéni podminky G300
prechodu spusténi. I’
specificky pro | Navic Ize pfechod na dali krok provadét po spusténi polohovani, F150
SFC pohybu aniz by se tekalo na dokongeni.
Pfiloha £10
Radi& pohybu Ize fidit z programu sekvence pomoci pro pohyb
vyhrazené instrukce sekvence.
Podrobnosti viz dané pfirucky.
A
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»m Konfiguracni komponenta programu SFC pohybu
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Konfiguraéni komponenty programu SFC pohybu (symboly diagramu SFC) jsou vysvétleny na pfikladu ukazkového
programu.

Pozastaveni kurzoru mysi na obrazku kazdé konfiguraéni komponenty zobrazi popis, jak danou kemponentu
pouZivat.

Pfiklad programu: Hlavni program Pfiklad programu: Podprogram

Hiavni . | Podprogramu ;I
[ : |
Fi Y ‘
]
]
3 :
I{J—\-\l I
P 1
Bl \ _ ' PAB1
a2 . | Fa ‘ F4
:
FO F2 , PAEI ~
! f KONEC |
] %, A
| . 1
Podprogramu !
| 1
| i
. _ |
G3 ;
| 1
IFE1 X
T
> P1 i
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> Dostupny typ zarizeni

V programu SFC pohybu |ze pouZit nasledujici zafizeni.

Zafizeni Symbol Potet bodd Cteni  Zapis Poznamky
Vstup X “ “ Poznamka: Modul CPU pohybu nemize pristupovat k modulu
) 8192 bodua /O pomoci X a . Y".
Vstup | V¥stup Y ° ° Misto toho pouZivejte ,PX"a PY*.
i
Y Vstu PX o X
vystup P . Zafizeni pro moduly /O Fizené modulam CPU pohybu
256 bodu Pro pristup k modulu 11O Zivejte PX" a PY"
Bitovy Vystup PY o o ro pristup k modulu /O pouZivejte , a Py
Interni relé 12288 bodd o o Toto zafizeni lze pouZivat v rozsahu MO az M2191.
Relé spoji B 8192 bodd 0 o —
Signalizator 2048 bodu o o —
Specialni rele SM 2256 boda 0 0 —
Datovy registr b} 8192 bodu 0o o Toto zafizeni lze pouZivat v rozsahu DO az DE191.
Registr spoji 8192 bodu o o —
SN Specialni registr sD 2256 bodu o o | —
. X i ; PouZivejte #8000 aZ #8639 jako zafizeni monitoru a #8640 aZ
Registr pohybu # 12288 bodu - ’ #8735 jako zafizeni historie chyb pohybu.

Zarizeni sdileni vice CPU

Cteni

Zapis

Poznamky

Symbaol Pocet bodi
Hlavni
CcPU e G Max. 14 336
Ostatni bodi*
CPU

o]

Rozsah zafizeni pfifazeny k nastaveni vice CPU lze sdilet mezi
moduly CPU a také pristupovat k zafizenim fizenym pomoci
modulu CPU fadice PLC.

* Dostupné body se lisi v zavislosti na nastaveni systému.




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_CZE

> Dostupny typ zarizeni

Zarizeni vyhrazené polohovani

Jde o zafizeni, které miZe pristupovat ke stavu modulu CPU pohybu a kaZdé ose.
VyuZiva cast rozsahu v internim relé (M) a datovém registru (D).

Pro podrobnosti kliknéte na tlacitko nize. Seznam zafizenl |ze prochazet ve formatu PDF.

| Seznam zafizeni vyhrazenych k polohovani |

V' ukazkovém systému pouZijte nasledujici zafizeni vyhrazena k polohovani.

C. zafizeni Aplikace Poznamky
M2042 Mastavte vSechny osy na stav zap. servo. —
M2415 SlouZi pro kontrolu stavu zap. servo pro 1. osu. Ve stavu zap. servo je zafizeni
M2435 SlouZi pro kontrolu stavu zap. servo pro 2. osu. Zapnuto.
M2001 Slouzi pro kontrolu stavu pfijeti spusténi pro 1. osu.
M2002 Slouzi pro kontrolu stavu pfijeti spusténi pro 2. osu. EEIFLI;E‘:-DZD\"E'M serva je zafizeni
M2003 SlouZi pro kontrolu stavu piijeti spusténi pro 3. osu.

Registr pohybu

Jde o zafizeni, které miuZe pristupovat k hodnoté monitoru a historii chyb kazdé osy.

A" slouzi jako symbol zafizeni. (V ukazkovém systému se nepouziva registr pohybu.)
Pro podrobnosti kliknéte na tlacitko niZze. Seznam zafizeni |ze prochazet ve formatu PDF.

| Seznam registr(i pohybu |
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Zakladni sekvence operacl programu SFC pohybu zacina symbolem ,START" a konci symbolem ,KONEC".

Pokud se program b&hem operace posune na pfechod, neposune se k dalsimu kroku, dokud nejsou spinény podminky.
(Ceka na spinéni podminek.)

Sekvence operaci se také zméni, jsou-li v podminkach zahrnuty skoky, vétveni a volani podprogramu.

Nyni zkontrolujte sekvenci operaci na piikladu ukazkového programu. Stisknutim tlagitka ,PREHRAT" spustite animaci.

i ~ Podprogram zaéne od symbolu START. J” Podprogramu p @
\ ) J

I Hlawvni ——re
|
F1 LK1
|
|
G1 . G4
- ] |
—| P1 ] 1
IFB1 L ) 1 PAB1 |
G2 . F3 F4
l |
Fo F2 y el X
: KOMNEC
- ] X
Podprogramu :
' [ i
1
53 i
| 1
IFE1 :
1

SN

. -
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>m Vytvoreni programu SFC pohybu ukazkoveho systéemu

Vytvorite program SFC pohybu v postupu fizeni (vyvojovém diagramu) ukazkového systému.
MNasledujici text uvadi programy SFC pohybu, které se maji vytvorit.

kY

10

) ood

MNazev
programu

Hlavni

Popis programu

Jde o hlavni program k provedeni z programu sekvence pro start.

Pfi startu systému tento program provede nasledujici podprogramy: ,zap. servo®, .pohyb do polohy
zataZeni” a ,navrat do vychozi polohy”.

Po dokonéeni vySe uvedenych podprogramu program éeka na vstup signalu spusténi (PY12).

Po zapnuti signalu spusténi (PY12) se provadi podprogram .. 1. polohovani® a zboZi se posouva na paletu.
Tento podprogram se provadi opakované, az poget uspofadaného zboZi na paleté dosahne hodnoty 6.

11

Zap. servo

Jde o podprogram provadény z hlavniho programu pii spusténi systému.
Mastavi vBechny osy na stav zap. servo.

12

Pohyb do
polohy zataZeni

Jde o podprogram provadény z hlavniho programu pfi spusténi systému.

Posouva &ast uchopu zafizeni z vychozi polohy do polohy zatazeni (poloha, kde je Gast ichopu na stfedu
zbozi) a nastavi polohu .0 mm® pomoci zmény aktualni hodnoty.

Mastavenim polohu zataZeni na ,0 mm® |lze snadno ziskat adresu (hodnotu drahy) pomoci zmény aktualni
hodnoty.

13

Mavrat do
vychozi polohy

Jde o podprogram provadény z hlavniho programu pii spusténi systému.
Provadi navrat do vychozi polohy pro vechny osy pomoci ,Proximity dog type 1%

14

1. polohovani

Jde o podprogram pro fizeni polohovani, které se provadi pfi zapnuti signalu sputéni z hlavniho
programu. Zajisti uspofadani Sesti kusl zboZi z balici linky na paletu.

Z pottu uspofadaného zboZi se vypodita soufadnice uspofadani.

KdyZ pocet uspofadaného zboZi dosahne hodnoty 6, je resetovan na 0.

Bod

Zapisem viech procesu do jediného programu se stane program komplikovanym a obtizné cCitelnym pri vytvafeni programu.
Rozdélenim programu podle obsahd fizeni (vytvafenim podprogramu) a jejich volanim a provadénim z hlavniho

programu se stane program jednoduchym a snadno citelnym.

Mavic se zlepsuje efektivita programovani, protoZe neni potfeba zapisovat stejné podrobnosti zpracovani vicekrat.




Servo_Motion_Controller_Basics{Real Mode SFC)_CZE

m Vytvoieni programu SFC pohybu ukazkového systému ) 000

MNasledujici obrazek ukazuje programy SFC pohybu v ukazkovém systému.
Pozastaveni kurzoru mysi na obrazku kazdé konfiguraéni komponenty zobrazi danou podrobnost zpracovani.

C. 11: Zap. servo il C. 13: Navrat do vychozi i C. 14: 1. polohovani
Fodprograim : polohy Podprogram : Fodprogram

(1. pelohovani |

]

il J
F31

. 12. Pohyb d " . _ | |

#eni Podprogram K21 lGEﬁ—l

: [G35

G33 | G35 I

e

—
3
>
8
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>m Metoda spusténi programu SFC pohybu ) (v I

Pro spusténi programu SFC pohybu existuji nasledujici dvé metody.

Automatické spusténi pfi provedeni modulu CPU pohybu

Zapnutim pfiznaku Radi¢ PLC PRIPRAVEN (M2000) modulu CPU pohybu |ze automaticky spustit jakykoli program SFC
pohybu.

Pro spusténi program SFC pohybu neni potfeba program sekvence.

Pfepnuti pfepinaée STOP/RUN modulu CPU pohybu do polohy BEH ve vychozim nastaveni zapne M2000.

Mastavte program na automatické spusténi pomoci parametru SFC pohybu softwaru MT Developer2.
Mastavte poloZku ,Auto.” programu na ,Yes". (Vychozi nastaveni je ,No".)

Motion SFC Parameter

Program Parameter

Mo. | Program Mamme ||_E,_u_LQ | Trans. | EMND Executing flag | Execution Task

10 Main fies Mormal
11 Servo OMN Mo Mormal
12 Mowe position Mo Mol

13 Home return Mo . v . 1
14 Positioning] Mo Program, jehoZ poloZka .Auto.” je

nastavena na .Yes", se spusti automaticky.
Mastavenou hodnotu lze zméenit

v dialogovem okné, ktere zobrazite
dvojkliknutim na dany program.

>

(o] 4 I Cancel
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»m Metoda spusténi programu SFC pohybu

Spusténi pomoci instrukce sekvence vyhrazené pohybu z programu sekvence

Z programu sekvence |ze spustit jakykoli program SFC pohybu pfikazem ,D(P).SFCS" aktivace spusténi SFC pohybu.

) ood

Systém Fizeni pohybu |ze sestavit ve spojeni s Fizenim sekvence.

[Command
symbol]

DP. SFCS

[Execution

condition] Command

§ || DP.SFCS | (D) | (n2)
Command
| DP.SFCS | ) | m2 | on [ 02

nqut?lE.raeni Detaily nastaveni Nastavuje
(Prvni &. IO cilove CPU)16
Hodnota k uréeni je ve skutenosti nasledujici. - 16bitovy
(n1) UZivatel vy
CPU & 2: 3E1H, CPU €. 3: 3E2H, CPU &. 4: 3E3H binarni
{Pozn_):CPU pohybu nelze nastavit jake CPU &. 1 v konfiguraci vice CPU.
(n2) €. programu SFC pohybu ke spusténi. UZivatel 15.*“'?”"‘?
inarni
Dokonéena zafizeni
(D1+0): Zarizeni, které provede zapnuti pro jeden programovy cyklus pfi dokonéeni
(D1) (Fozn-) prijeti instrukce. Systém bitovy
(D1+1): Zafizeni, ktera provede zapnuti pro jeden programovy cyklus pfi
abnormalnim dokonéeni piijeti instrukce.
(Pfi dokonéeni chyby, D1 + 0 je také zapnuto.)
D2) (Pan-1) | Zafizeni ukladani stavu dokondeni Systém 16bitovy
binarni

Pozn.-1: Vynechani mozné pomoci vynechani (D1) 1 (D2).
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' 10.7 Souhrn

) ood

Tento pfehled uvadi to, co jste se naucili v 10. kapitole.
Masledujici body jsou velmi duleZité, proto si je znovu projdéte.

Program SFC pohybu

Konfiguracni
komponenta SFC
pohybu

Sekvence operaci
SFC pohybu

Zafizeni vyhrazené
polohovani

Registr pohybu

Jde o program podobny wyvojovému diagramu pro fizeni pohybu.
Snadno jej muZe zvladnout | osoba, ktera se uéi programovani fizeni pohybu poprve.

Program SFC pohybu je popsan pomoci uspofadani a pfipojeni konfiguragnich komponent
(symboly diagramu SFC).
« START
Zatne provadét program.
= Krok fizeni operace
Provede program fizeni operace.
* Krok fizeni pohybu
Provede program serva (fizeni polohovani).
= Wolani podprogramu/ krok spusténi
Provede podprogram (jiné programy SFC pohybu).
+ Prechod posunu
Bez cekani na dokoneni pfedchoziho kroku se posune na dalsi krok, kdyZ jsou splnény podminky
prechodu.
+ Pfechod CEKANI
Po &ekani na dokongeni predchoziho kroku se posune na dalsi krok, kdyZ jsou splnény podminky
prechodu.
+ Skok a ukazatel
Posune proces na misto uréené ukazatelem.
« KOMEC
Ukon&i program.

Zakladni sekvence operaci zacina symbolem ,START" a kon&i symbolem ,KOMEC",

Pokud se program posune na pfechod, neposune se k daldimu kroku, dokud nejsou splnény podminky.

Kromé toho se sekvence zméni v pfipadé provedeni vétveni, podprogramu a dalsich pfikazu.

Jde o zafizeni, které miZe piistupovat ke stavu modulu CPU pohybu a kaZdé ose.
Je piifazena cast rozsahu v internim relé (M) a datovém registru (D).

Pomoci zafizeni vyhrazeného CPU pohybu (symbol #) mizZe fadié pohybu piistupovat k hodnotam
monitoru a historii chyb kazde osy.
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@I PROGRAMOVANI ) OB

\ kapitole 11 se dozvite o metodé programovani a ladéni programu SFC pohybu v ukazkovém systému pomoci softwaru
MT Developerz.

VYBER A INSTALACE SOFTWARU OPERACNIHO SYSTEMU
«0. kapitola® |

1. kapitola® 1
Astup vyuky 11. kapitoly \
11.1 Vytvofeni programu SFC pohybu

KONTROLA PROVOZU 8. kapitola" 1 11.2 Pfevod programu na proveditelny
format

11.3 Vytvofeni sekvence programu pro
] spusténi

NAVRH PROGRAMU

11.4 Odladéni programu SFC pohybu
9. kapitola“(ZAKLADY SFC POHYBU: 10. kapitola)

11.4.1 Odladéni bez pomoci
modulu CPU pohybu
11.4.2 Odladéni programu
. ukazkového systému
SR : 11.5 Zapis programu SFC pohybu
11.6 Provedeni programu SFC pohybu
11.7 Dokonéeni ukazkového systému

J/

PROVOZ
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»m Vytvoreni programu SFC pohybu

) ood

programovani.

Ma dalsi obrazovce uskuteénime programovani SFC pohybu.

& MELSOFT Seriee MT Developer? CVMELSECYe-learningVPacking Equipment = [Motion SFC 10:Main]
émmmmmmwumwnwm

NPRGE R amE D g2 ok
i a_g [T o0 e n-u-hhﬁﬂamﬁué ]

T oo

1)

 Praject 9 x

Maprogramujte program SFC pohybu ukazkového systému pomoci softwaru MT Developer?2.
Maucite se zakladni operace, jako je vybér, usporadani, zarovnani obrazk( nebo pfipojeni a odpojeni ¢ar prostiednictvim

d Bapoimabis Refveih Satl A
= W Servo Data Setting

Sarvo Data
Servo Parameter
P areaten Block:

33 ekt Cutput Data

B Motion SFC Program

%] Moton SFC Program M
Motion SFC Par amelber
Matuon SFC Prosgyam

O10:Man
011 Sewva OM

012 Mo peilluon
013 Mo reburn
014 Perpiliorars L
= ([E] Servo Frogram
= lfh Sareo Program
L1 va}

W |

Q1720 SV13 Host Sisteon Mol
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C Program Mana
ararmeker

D Py
Device Comment

Program SFC pohybu je vytvoien.
Kiiknéte na ([JJ a piejdéte na dal3i obrazovku.

an Mo2
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>m Prevod programu na spustitelny format ) 000

Po vytvofeni programu jej pfevedte na spustitelny format pro modul CPU pohybu.
Programy, které nejsou pfevedeny, nelze spustit ani uloZit.

P MELSOFT Series MT Developer? C:¥MELSEC¥e—learning¥Packing Equipment - [Motion SFC 10:Main]
¢ Propct Edit  Eind/Replace \iew Check/Convert Online Debug  Tools  Window
DA EiM™ma Bl X 10X o) B R) B S8R = 51 W) BF 84 B Onine Groree OFF Js,iq:a:.
g ) 3 e pia 2 B KPR EE B EE GO AR %

: Proj # X 3o Motion SFC 10:Main | [ Kiiknéte na tiagitko Batch Conversion v panelu nastroju.

@ L * MozZny je také vyhér z nabidky: [Check/Convert] - [Batch
Main

Conversion].
Servo...

Batich cormerting the motion SFC progr s, ..

Connecting Motion SFC program (control cudc}...
... Output
Zobrazi se vysledky prevodu programu.

coupling...
mmmcfﬂhmlﬂ FiF5 and G have completed successfully.
- Error: 0, Warning: 0

- Bl Corvversion End : Errar: 0, Warrarg: 0
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} Vytvoreni sekvence programu pro spusténi

) ood

sekvence pro spusténi.

Masledujici obrazek ukazuje program sekvence pro spusténi ukazkového systému.
KdyZ se zapne MO, spusti se program SFC pohybu €. 10 (Hlavni) modulu CPU pohybu (€. 2).

= Sitari maotion SFC K10
®

SM403
or—i| [seT
* < Start K10.
(L]
S— | {DP.SFCS H3EI
Instruct
BXBC.
command
memao
{RST
16

MO
Instruct

mrﬁund
memo

K10

MO
Instruct

uurnrﬁlnd
mamo

PLC.

{END

Vytvorte program sekvence pomoci softwaru GX Works2. (Program sekvence nelze vytvofit softwarem MT Works2.)
Provedte zapis vytvofenych programu do modulu CPU fadice PLC nastrojem Write to PLC softwaru GX Works2.

Spustte program SFC pohybu ukazkoveho systému pomoci motion dedicated PLC instruction ,D (P).SFCS" z programu

* SM403 v programu je specialni rele, které se vypne jen v prvnim programovém cyklu po spusténi modulu CPU fadice
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»m Odladéni programu SFC pohybu

Po dokoncéeni programovani zkontrolujte, zda program funguje podle navrhu.

PFicing nespravne funkce (chybnému bodu) se fika chyba a zjistovaci a napravné praci ladéeni.

Ladéni je duleZita prace. Neodladéné programy nikdy nespoustéjte ve skuteéném systému.
Jsou-li v programu ponechany chyby, mohou zpUsobit abnormalni zastaveni, chybné funkce a problémy.

) ood

Software MT Developer2 disponuje funkcemi pro podporu ladéni.

Simulétor Funkece pro simulaci provadéni programu bez modulu CPU pohybu. SlouZi v prostredi,
kde pro ladéni nelze pouzivat modul CPU pohybu.
Funkce pro monitorovani stavu spusténi a stavu kaZdého zafizeni.

Monitor Existuji rizné funkce monitoru, jako je monitorovani jen registrovanych zafizeni &i
monitorovani provadéni programu SFC pohybu.
Funkce k provadéni testu ke kontrole funkci vytvofenych programi pomoci

Test zafizeni zapnutifvypnuti bitovych zafizeni ¢i zapisu dat slovnich zafizeni.
Ladéni |lze provadét bez pripojeni zafizeni /0.

Upozornéni

Provedte odladéni bez pripojeni zafizeni /O &i stroje k systému Fadi¢e pohybu nebo servomotoriam.

Mechténé operace mohou byt zplusobeny chybami.
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»m Odladéni bez pouziti modulu CPU pohybu i 000

KdyZ pro ladéni nelze poskytnout modul CPU pohybu, pouZijte funkci simulace.
Cinnost programu Ize simulovat na virtualnim modulu CPU pohybu v softwaru.

™| MT Simulator? E] - Polozka Stav Popis
Toole RUN Spusti virtualni modul CPU pohybu.
= Pfepinad STOP Zastavi virtualni modul CPU pohybu. (Gvodni stav)
repinac
Resetuje virtualni modul CPU pohybu.
RESES (Lze vybrat jen pii stavu STOP.)
DISPLEJ LED Zobrazi stav modulu CPU pohybu nebo chyby na

7segmentovém displeji LED.

Switch

.............

...........

Upozornéni

» Neexistuje Zadna zaruka, Ze program SFC pohybu bude po odladéni fungovat podle simulace.

* Vstup &i vystup modult I/O jsou provadény pomoci paméti pro simulaci.

* Proto se vysledek operaci funkce simulace muze lisit od vysledku operaci skute¢ného modulu CPU pohybu.
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>}m Odladéni programu ukazkového systému ) 000

Odladte program SFC pohybu ukazkového systému pomoci funkce simulace.
Mejprve posufite stav provadéni programu do rezimu ladéni.

V rezimu ladéni lze stanovit a2 4 mista pro zastaveni programu (ktera se nazyvaji body prerusent).

Program se zastavi, kdyZ se posune na krok stanoveny jako bod pferuseni.(Tato situace se nazyva v preruseni.)
\ pferuseni lze programy provadét pomoci vysledku operace &i operaci, jeZ se kontroluji krok po kroku

pomoci nasledujicich funkci.

Funkce Popis

Aktivovat & zrusit Posune provadéni programu do rezimu ladéni nebo uvolni rezim ladéni.
rezim ladéni Kdyz je program posunut do reZzimu ladéni, lze pouzivat nize uvedené funkce pferudeni.

Znovu provede &i pokracuje v programu, kdyZ je program SFC pohybu v pferuseni &i nucené

Provest ¢i pokragovat ukon@en.

Krokové provadét Posune program SFC pohybu v pferuseni z bodu pferudeni na dalsi krok.

Mucené posune program na daldi krok, kdyZ se neposune na prechodu na dali krok, protoze

b AL nejsou splnény podminky.

Prarusit MNucené ukonéi program SFC pohybu pfi provadéni nebo v pferuseni bez ohledu na bod prerugeni.

Mucené ukongit Mucené ukonéi program SFC pohybu pii provadéni nebo v preruseni.

Ma dalsi obrazovce uskuteénime ladéni programu SFC pohybu.
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@EXZM Odiadéni programu ukazkoveho systému

' MELSOFT Series MT Developer? C:X*MELSEC¥e-learnine¥Packinge Equipment — [Motion SFC 10:Main]

! Project  Edit Eind/Replace  Wiew Check/Gonvert Online  Debue  Tools  Window  Help - B X
()P PG cu B 06 (7 e o | B B8 ) 1B B B oriee chenes o7~ BB B @ @
ida B8 R 200 e p i Al it pt mE M i (<] [F] el [P [ | [E] (2] [ B [Gh [Ch | WPLKFL il d= ) o ol

: Project X 3o Motion SFC 10:Main ]
Packing Equiprnent 10-9-3005%13)

+ Sysberm Setking IFBE1
+ Setwo Data Setting

Maotion SFC Pragranm [G 3 ]

Makion SFC Parameter

Mation SFC Program

|| 010:Main

|| O11:Serva O

|| 012:Mave position

LJ 013:Home return

] 014:Positioning1 [G 2]
+ Servo Programm IMB001

= ¥
+

%Mﬂmnﬂpmgrammana Px12 // Check start button is ON

B Device Memary
1_} Dievice Cormment

[F 6]
SET MEOO01 /4 8tart rising note

SET PYZ2 /4 In ope _ _ .
S /7 TInact 1 Funkce simulace je ukonena. )
R5T PY NACT 1| odladéni programu SFC pohybu je dokonéeno.

| Kliknéte na m a prejdéte na dal3i obrazovku.

CNY2D 5W13  Host Station MoZ
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> Zapis programu SFC pohybu

o 000

Provedte zapis vytvofeného programu SFC pohybu do modulu CPU pohybu.
Pred zapisem zkontrolujte tyto zaleZitosti.

* Napajeci zdroje fadi¢e pohybu a servozesilovace jsou zapnuty.
* Pfepinaé RUN/STOP modulu CPU pohybu je v poloze STOP.
» Osobni pocita¢ a modul CPU radi¢e PLC jsou spravné propojeny.

Kliknéte na tlagitko Parameter + Program v nasledujicim okné Write to CPU a provedte zapis.

Write to CPU &‘
Transfer nformation
Cornacting reerface LS8 <> |PLC Module
Target CPU : | SwonNo. ot CPUType Q1720 P2
05 Type [SV13Q0 VER3008
Detad satting

Target meenory Kliknéte na tlacitko

Parameter + Program.

wameter + Progam|  Select | Select tiore |

= W] Program
BA Motion SFC parameter, SFC usediunused setting, Vision sensor parameter
EA Motion SFC Program (Control CodefText) (*) Unnecessary when Motion SFC program is unused,
4 Servo program (K)

= B parameter

parametry a programy.

03 Oovie Vyberou se véechny ]

<
} Provedte zapis.

e

J I Informace modulu CPU pohybu Ize zkontrolovat. J
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> Provedeni programu SFC pohybu

Provedte program SFC pohybu, ktery jste zapsali do modulu CPU pohybu.
V' nasledujicich postupech obsluhujte prepinace modulu CPU fadi¢e PLC a modulu CPU pohybu.

1) Resetujte modul CPU Fadiée PLC a modul
CPU pohybu. Modul CPU fadiée PLC
Nastavte prepinaé RESET/ STOP/ RUN
modulu CPU fadiée PLC do polohy RESET. __RESET" RUN
Resetovani je provedeno modulem CPU [ ey =
fadice PLC &. 1. STO

Zresetuji se viechny moduly CPU véetné RESET/ STOP/ RUN
modulu CPU pohybu.

) 4

2) Zkontrolujte generovani chyb.

) 4

Modul CPU Fadice PLC Modul CPU pohyb
3) Provedte program. o : . i b

Nastavte pfepina¢ RESET/ STOP/ RUN _ RESET  RUN
modulu CPU fadi¢e PLC a prepinac STOP/ 7 o N
RUN modulu CPU pohybu do polohy RUN. STOP

RESET/ STOP/ RUN




Servo_Motion_Controller_Basics(Real Mode SFC)_CZE

=T

Dokonceni ukazkového systému

) 000

Nakonec zkontrolujte provoz dokonéeného ukazkového systému pomoci animace.

Animaci v nasledujicim ukazkovém systému oviladejte pomoci mySi podle pokynu

Rychlost prehravani
animace

(=) Normglni
() Pomalg

() Po snimcich

ypinaé Tiatitko Start (PX12)

Vprovozu_
V.

spofadaného zboZi
Zastavovani (PY3

‘j Kik |

C. 11: Zap. servo
Podprogram

AAAAA

[ KONEC ]
Podprogram se ukonci a tok se vraci do hlavniho programu.
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»m Souhrn

) ood

Tento pfehled uvadi to, co jste se naucili v 11. kapitole.
Masledujici body jsou velmi duleZité, proto si je znovu projdéte.

Pfevod programu

Ladéni

Funkce simulace

ReZzim ladéni

Provadéni SFC pohybu

Po vytvoiieni programu jej pfevedte na spustitelny format pro modul CPU pohybu.
Programy, které nejsou pfevedeny, nelze spustit ani ulozit.

Po dokonéeni programovani zkontrolujte, zda program funguje podle navrhu.

T

* Meodladéné programy nikdy nespoustéjte ve skuteénem systemu.
Jsou-li v programu ponechany chyby, mohou zpasobit abnormalni zastaveni, chybne funkce a
probléemy.

Kdyz nelze poskytnout modul CPU pohybu, pouzijte funkci simulace.
Cinnost programu lze simulovat na virtualnim modulu CPU pohybu v softwaru.

Lze stanovit az 4 mista pro zastaveni programu (ktera se nazyvaji body preruseni).

Program se zastavi, kdyZ se posune na krok stanoveny jako bod pferuSeni. (Tato situace se nazyva
v preruseni.)

W pferuseni lze program provadét krok po kroku pomoci nasledujicich funkei.

1. Resetujte modul CPU fadice PLC a modul CFU pohybu.
Mastavte pfepinac RESET/ 3TOP/ RUN modulu CPU radi¢e PLC do polohy RESET.
Resetovani je provedeno modulem CPU fadice PLC €. 1.
Zresetuji se viechny moduly CPU vEatné modulu CPU pohybu.
. Kontrola generovani chyb
3. Provedte program.
MNastavte pfepinac RESET/ STOP/ RUN modulu CPU fadi€e PLC a pfepinat STOP/ RUN modulu
CPU pohybu do polohy RUN.

[a%]
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Test Zavéreény test ) oo

Nyni, kdyZ jste dokonéili véechny lekce kurzu Zaklady RADICE POHYBU (Reélny reZim:SFC), jste pfipraveni
absolvovat zavéreény test.

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

Tento zavérecny test obsahuje celkem 5 otazek (23 poloZek).

Zaveérecny test muzZete absolvovat treba nékolikrat.

Vypocet skore testu
Po vybéru odpovédi nezapomeiite stisknout tlacitko Odpovéd. Budete-li pokracovat bez stisknuti tlacitka
Odpoveéd, dojde ke ztraté odpovédi. (PovaZuje se za nezodpovézenou otazku.)

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

T

Pocet spravnych odpovédi

Pro Gspésné sloZeni testu je

Celkovy poiet otazek - 5 potfeba 60 % spravnych
odpovédi.

Hodnota v procentech : 100%

Pokracovat ' Revidovat

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

Vyberte 3 spravné vlastnosti softwaru operacniho systému (dale jen ,software operacniho systému®).

Software operacniho systému je nainstalovan do modulu CPU pohybu v dobé dodavky.
Software operacniho systému je tieba nainstalovat do modulu CPU pohybu.

Software operacniho systému je treba zakoupit oddélené od modulu CPU pohybu.
Software operacniho systému je piiloZzen s modulem CPU pohybu.

Pred instalaci softwaru operafniho systému pirepnéte modul CPU pohybu do instalacniho rezimu
pomoci otoéného piepinace.

Software operacniho systému je jiz nainstalovan, takze modul CPU pohybu Ize pouzivat brzy po
nakupu.

Odpovéd H Zpét ]
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@ zaverecny test, 2 ) GGE

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

Kompoanenta lr.-:-nfigu race Podrabnost zpracovani Pﬂdrﬂbﬂﬂst ZDFﬂCD\"ﬂn[

START Hiavni 1. Provadi urCeny program SFC pohybu.
- : 2. Bez cekani na dokonceni predchoziho kroku se
program posune na dalsi krok, kdyZ jsou splnény
podminky prechodu.
Krok fizeni . Provede skok na uréeny ukazatel Pn v programu.
operace . | . Ukon¢i program nebo podprogram.
. Provede vétveni, kdyZ jsou podminky prechodu
Krok fizeni spinény a nesplnény bez cekani na dokonceni
ol ' ' predchoziho kroku.
Valani . Indikuje ukazatel cile skoku (navesti).
ggﬂgg%ﬂmu’“m _Podprogramu_ | . | . KdyzZ je predchozi krok krokem fizeni pohybu, ceka
na dokonceni pohybu a posune se na dalsi krok pii
Prechod - spinéni podminky prechodu.
pasum e ' : . Provadi urCeny program fizeni operaci.
Prechod - Spusti program nebo podprogram.
AERANS , | . Provadi urCeny program serva.

KONEC KOMNEC

Piechod AN
posunu

Skok

Ukazatel

Odpovéd H Zpét ]
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> Zavérelny test, 3

) ood

Vyberte spravny program, kde se program posune na dalSi krok po dokonceni pohybu
kroku rizeni pohybu.

~ 1. priklad programu ~ 2. priklad programu ~ 3. priklad programu
g
[ Test ] ( Test j L Test j
K22 K22 K22
[ ]
GO GO F2
|
F2 F2 F3
s I's
KONEC ] I\ KONEC j [ KONEGC ]

Odpovéd ” Zpét ]
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@ zaverecny test, 4 ) S4EE

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

Zap. servo

Vyp. servo

Operace JOG

Navrat do vychozi polohy

Zména aktualni hodnoty

Potvrzeni zapnuti pfiznaku prijeti spusténi

Potvrzeni vypnuti pfiznaku pfijeti spusténi

Odpovéd H Zpét ]




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_CZE

w2 . n n ﬂ
IS Zaveredny test, 5 )
Na obrazku niZe je znazornén vztah mezi riznymi programy a parametry, jez jsou nutné pro fizeni pohybu.
Vyplite prazdna mista spravnymi slovy.
—-Select—- v —-Select—- v

sk ' [ | ———

_ —-Select-- M | v —Select--

: : C_STArRT_ ) |

[] |

|1 ——{ppsros]---] m].--{.--.)—{i o1 L -

. T P M2048//Pfijmout servo-zap.?

" Specifikace L 1

i spusténi &isla | --Select-- v

1 programu 4 I Servozesilovad

_Select- v| L (K10: Redin
1 Instrukce aktivace spusteni | _ | 3 Osa 1 10000 PLS .

Osa 2. 20000 PLS
\ektorova rychlost 30000 PLS/s

I
( KONEC '

—Select-—- v

MNastaveni systému

Pevny parametr

Parametr serva

Blok parametr(

Data navratu do vychozi polohy

Data operace JOG

|
3

Servomaotor
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b

Test Skoére testu

Pravé jste dokoncili zavéreCny test. Vase vysledky jsou nasledujici.
Pro ukonceni zavérecného testu prejdéte na dalsi stranu.

Potet spravnych odpovédi :

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 (Reélny reZim:SFC).

Dékujeme za absolvovani tohoto kurzu.

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

Zaverecny test muzete revidovat tfreba nékolikrat.

Revidovat || Zavfit




