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el kurza ) ©0s

Tento kurz nabizi prilezitost zacatecnikum, ktefi chtéji konstruovat systémy Fizeni pohybu pomoci modull jednoduchého
pohybu, aby se naucili vie o postupech a Ukolech nutnych k prvni praci s modulem jednoduchého pohybu, jako jsou navrh,

instalace a zapojeni do provozu, pomoci inZenyrského prostiedi pro programovatelné kontroléry pohybu MELSOFT GX
Works?2.

Povinnymi pfedpoklady tohoto kurzu jsou znalosti PLC- kontroléru MELSEC Fady Q, stifidavych serv a fizeni
polohovani.

Doporucéujeme, aby zacatecnici v kurzech e-Skoleni FA Mitsubishi Electric absolvovali nasledujici kurzy:
« Zaklady fady MELSEC-Q,
» Zaklady serva MELSERVO,
- Uvod do zafizeni FA (polohovani).

Tyto kurzy poskytnou solidni zaklady pro zafizeni FA a pfislusna témata.
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@Y struktura kurzu D 000

Tento kurz obsahuje nasledujici kapitoly.
Doporuéujeme, abyste zaéali od 1. kapitoly.

1. kapitola — Prehled a praktické pfiklady modulu jednoduchého pohybu
\ této kapitole obdrzite pfehled a ukazky nékterych praktickych prikladu modulu jednoduchého pohybu.

2. kapitola — Zapojeni a konfigurace zafizeni
Zde ziskate pfiklady konfigurace zafizeni i schémata zapojeni s modulem jednoduchého pohybu.
3. kapitola — GX Works2 a nastroj nastaveni modulu jednoduchého pohybu

Dozvite se, jak provadét nastaveni pro systém modulu jednoduché&ho pohybu a rlzné parametry.

4. kapitola — Rizeni polohovani

Dozvite se, jak provadét Fizeni polohovani pomoci modulu jednoduchého pohybu.
5. kapitola — Konstrukce ukazkového systému (polohovani)

Dozvite se, jak konstruovat ukazkove systémy navrZzené pro ulohy polohovani.
6. kapitola — Synchronni Fizeni

Dozvite se, jak provadét synchronni Fizeni pomoci modulu jednoduchého pohybu.
7. kapitola — Konstrukce ukazkového systému (synchronni Fizeni)

Dozvite se, jak konstruovat ukazkové systémy navrzené pro synchronni fizeni.
Zavérecny test

Znamka sloZeni testu: 60 % a vyssi.
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> Pouziti tohoto nastroje e-Skoleni ) [« ) v Jroc

Pfejit na dalsi stranu Prejdete na dalsi stranu.

Zpét na pfedchozi stranu Prejdete zpét na pifedchozi stranu.

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

Ukoncite Skoleni.
Dojde k zavieni cken, jako jsou obrazovky ,Obsah" a $koleni.

Ukongit Skoleni
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Upozornéni pro pouziti ) iy

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

Opatieni v tomto kurzu
- Zobrazené obrazovky s verzi softwaru, ktery pouZivate, se mohou lisit od obrazovek v tomto kurzu.
Tento kurz je uréen pro nasledujici verze softwaru:
- GX Works2, verze 1.87R
- MR Configurator2, verze 1.12N

Referencni materialy

NiZe je seznam referenci, jeZ souviseji s tématy v tomto kurzu. (Poznamka: Uvedené referenéni materialy nejsou nezbytné
nutnég, protoze tento kurz lze absolvovat i bez jejich pouziti.)
Kliknutim na nazev referencniho souboru jej stahnete.

Nazev reference Format souboru Velikost souboru

Vzorovy program Komprimovany soubor 473 kB

Zaznamovy papir Komprimovany soubor 817 kB
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@I Prehied a praktické priklady k modulu jednoduchého pohybu ) @0©

V' 1. kapitole obdrZite pfehled a ukazky nékterych praktickych pfikladu modulu jednoduchého pohybu.

“ Prehled modulu jednoduchého pohybu )

Modul jednoduchého pohybu je modul s inteligentnimi funkcemi, ktery slouzi k Fizeni polohovani pomoci prikazu z CPU
kontroléru PLC.

Konfigurace systému

Procesor CPU kontroléru PLC~_ Mo@ul Jedneducheho pohybu

Pamét USB
Ethernet

MR-J4-B MR-J4-B MR-J4W2-B MR-J4-B
InZenyrské prostied]

- & & & & & & & &
]
S
pro programovateinég
F

fadife pohybu: |
MELSOFT GX Works2 ‘5, f | QA y a
: { - - =]

ey -

A

qu.- Rotacni Motor Rotaéni  Linedrni  Rotacni
servomotor s pfimym servomotor servo- servomotor
B pohonem motor

MR Configurator2
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Rozdily mezi modulem jednoduchého pohybu a béZnym modulem polohovani ) L=

Modul jednoduchého pohybu je pokrocilejsi polohovaci modul, ktery je zpétné kompatibilni s pfedchozimi moduly

polohovani.

Moduly jednoduchého pohybu obsahuji standardni fizeni polohovani i dalsi pokrocilé fidici prvky, kterymi bé&Zné

polohovaci moduly nedisponuji, jako je synchronni fizeni nebo Fizeni vacky.

Modul jednoduchého pohybu

Polohovaci modul

QD77MS

LD77MH

QD75MH

Max. pocet os fizeni 2 osy/4 osy/16 os

4 osy/16 os

Rada MR-J44 osy

Kompatibilni servozesilovace Rada MR-J4

Rada

MR-J3

Hlavni funkce polohovani

Rizeni PTP

Linearni interpolace

Rizeni OPR

Operace JOG

Elektronicky prevod

O|o|o|o|0|0

Systém absolutni polohy

o|C|C 0| 0|0

O|C|O|0|0|0

Rozsifené funkce

Synchronni fizeni

Rizeni vagky

Rizeni rychlosti

O|0|0O| 0O

Rizeni togivého momentu

C|O|C|O
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> Praktické priklady modull jednoduchého pohybu ) 000

Moduly jednoduchého pohybu lze pouZit na systémy v riznych aplikacich, protoZe snadno provadéji fizeni polohovani.

Nastfik

Stl X-Y Dopravni linka
® Souvislé Fizeni pohybu ® 2osa linearni interpolace ® 2osa linearni interpolace
@ Linearni/kruhova interpolace ® 2osa kruhova interpolace ® Souvislé fizeni polohovani
® Synchronni fizeni ® 3osa linearni interpolace ® Synchronni Fizeni
@ \/ysokorychlostni, vysoce presny @ Souvislé fizeni pohybu ® Rizeni vagky
vypocet pohybu

V tomto kurzu se naucite sestrojit vyse uvedené dopravni linky s modelem QD77MS modulu jednoduchého pohybu pomoci
fizeni polohovani a synchronniho/vackového fizeni.
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»“ Prehled ukazkového systému

) oo

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

2. robot

1. robot

I-"Akt'r'.raoe systému manipulace

\ = materialem

OPR provedeno na viech

osdch
L
v ¥
Posunout 1. robot do polohy Posunout 2. robot do polohy
cekani cekani
ignal spusténi = ZAP.
¥ ¥
SniZit 1. robot na 1. dopravnik Pesunout 2. robot pfime nad
stohovac
4 '
Uchopit obrobek Snizit 2. robot na stohovac
¥ ¥
Fvednout 1. robot pfimo nad lIchopit obrobek
1. dopravnik
v v
Posunout 1. robot pfimo nad Zvednout 2. robot pfimo nad
stohovac stohovac
v '
Snizit 1. robot na stohovac Posunout 2. robot primo nad
2. dopravnik
¥ ¥
Postavit obrobek dold SniZit 2. robot na 2. dopravnik
¥ ¥
Fvednout 1. robot pfimo nad Postavit obrobek doll
stohovac
v '
Posunout 1. robot do polohy Zvednout 2. robot do polohy
cekani cekani
T T
-

- -,

| Automaticky provez

A
< J
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»“ Souhrn

) 006

\ této kapitole jste se naudili:

« Prehled modulu jednoduchého pohybu

+ Rozdily mezi modulem jednoduchého pohybu a bé&Znym modulem polohovani

+ Praktické pfiklady modulu jednoduchého pohybu

DuleZité body

MNasledujici body jsou velmi dulezité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Prehled modulu
jednoducheho pohybu

Modul jednoduchého pohybu je modul g inteligentnimi funkcemi, ktery slouzi k fizeni
jednoduchého polohovani pomoci pfikaza z CPU kontroléru PLC.

Rozdily mezi modulem
jednoducheho pohybu
a b&znym modulem
polohovani

Modul jednoduchého pohybu je pokrocilejsi polohovaci modul, ktery je zpétné kompatibilni
se standardnimi moduly polohovani. Moduly jednoducheho pohybu obsahuji standardni
fizeni polohovani | dalsi pokroéilé fidici prvky, kterymi bé&zné polohovaci moduly nedisponuji,
Jako je synchronni Fizeni nebo fizeni vacky s dojmem bézneého modulu polohovani.

Prakticke priklady
moduld jednoducheho
pohybu

Moduly jednoduchého pohybu lze pouzit na systémy v riznych aplikacich, jako je nastiik,
stoly X-¥ a dopravni linky, protoZe snadno provadéji fizeni polohovani.
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2. kapitola Zapojeni a konfigurace zarizeni

Ve 2. kapitole se dozvite o konfiguracich zafizeni a schématech zapojeni pro ukazkovy systém.

) oo

m Konfigurace zarizeni pro ukazkovy systém

NiZe je uvedena konfigurace zafizeni ukazkového systému pro tento kurz.

Q04UDEH

QO7TTME14
Y40F
ae2zP

x40  Q35DB

L]

-]

Kabel USE

e Instalace Zafizeni vstupu

Zafizeni vystupu

Indermrski: prostredi - ? é () t) ™ t ) L
pro programovatelnd Tlaitko Svétlo
Fadite pohybu:

Svétlo ph Pfikaz Pfikaz Pfikaz Plikaz Tlatltko spust & ni
nuceného zastaveni spusténl ProVozZu otevienl Zavieni otevieni zavienl
Loy e ! b&hem 1. dchopu 1. dchopu 2. ichopu 2. chopu
rovozU
PER P £7 SSCNETIIH
L G S T
- a
- Servozesilovat Servozesiloval Servozesilovad Servozesilovad
Software pro MR-J4W2-22B MR-J4W2-22B8 ME-J4-10B MRE-J4-10B
nastaven| serva:
MR Configurator2
—am —a.
Senvomaotor Servomotor Hom Servomotor  Servomotor Homi Servomaotor Servomotor
HG-KRO53 HG-KR053 | mez zdvihu HG-KRD53 HG-KR053 mez zdvihu HZ-KR053 HG-KRO53
<Xl 7= —- S5 e <FI= —- <1. vilec> <2, vlec>
1. osa 2. osa Dolni 3.osa 4. osa Doin 5. osa 6. osa
mez zdvihu mez zdvihu

Cidlo pFitemnosti I!iu:lln piftomnosti
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Piehled bezpeéného navrhu ) eoc

obvody” zobrazite cely obvod.)

<Napajeci zdroj serva> <Napajeci zdroj PLC=>

AC napajeci
zdroj (200V)

AC napajeci
zdroj (100V)

QO04UDEH | gy40pP
Q?EP {

napajeci zdroj
hlavniho obvodu

1 Hlavni napajeci

zdroj
| s e inm
T TR .

Zde se dozvite o principech bezpecneho navrhu pro systém fizeni pohybu.

Prezkoumame duleZité mechanizmy v mistech, ktera jsou navrZena pro spolehlivé zastaveni systému v nouzovych
situacich, aby nedochazelo k poskozeni zafizeni ¢i chybné funkei a nehodam pfi vyskytu problému v systému.
U ukazkoveho systému v tomto kurzu byla pfijata nasledujici tfi bezpeénostni opatreni.

Kliknéte na tlagitko obvodu, o némz se cheete dozvédét vice. (Kliknutim na tlagitko ,Zobrazit viechny

QD77TMS16

| Qx40 ?35[}8

Tlacitko
nuceného

Vstup nuceného Zastaven

zastaveni q

e K o napéjﬂﬂi dej
s |.sc',$a'fwm Magneticky | Fidiciho obvodu
pouzdrem stykaé (MC)
(MCCB)
e i&j_—_—: Signal alarmu
—p e

napajeci zdroj
fidiciho obvodu «

Jistic
s lisovanym
pouzdrem
{MG CB) .

Magneticky
stykaé (MC)

Dolni mez Horni mez
Zdvihu Zdvihu
- Obrobek -

—a -

zzzzzzzzzzzzz!zzzzzzzzzzzzzz
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2.3 Instalace

) oo

Zde se dozvite o instalaci kontroléru PLC a servozesilovacu, které jsou vybaveny moduly jednoduchého pohybu.

2.31 Instalace kontroléru PLC

)

NiZe je uvedeno schéma instalace kontroléru PLC, které jsou vybaveny moduly jednoduchého pohybu.

Aby se zajistilo dostateéné vétrani pro prevenci prehrati a v pfipadé potfeby se usnadnila vyména dilu, nechte volny urcity

prostor nad moduly, pod nimi, okolo Sasi a dilu, viz schéma nizZe.

V zavislosti na konfiguraci pouZivaného systému bude v nékterych pfipadech ziejmeé potfeba nechat vice mista, nez je

uvedeno ve schématu nize.
Instalace kontrolérd PLC

— [Dvefe

Horni &ast panelu nebo kabelazniho kanalu Jednotka zakladny
[ 20mm ?‘ e e
(1.18" a vice a80mm (3.15")
{Poznamka-1) avice
Panel — )
e
TOmm -—.I
(2.78") 98mm
a vice (3.86")
; L L
h—- 5mm (CI 2{}"} a vice |-—-| S5mm(0.20")
(Poznamka-2) a vice

(Poznamka-1): Pro kabelazni kanal s vySkou 50 [mm] (1.97") a méné.
40 [mm] (1.58") a vice v ostatnich pfipadech.

{Poznamka-2): 20 mm (0.79") a vice, neni-li odebran sousedni modul a je-li piipojen prodluZovaci kabal.

Upozornéni

« Kontroléry PLC upevnéte ke svislé sténé a zajistéte spravnou orientaci s horni stranou nahoru a dolni smérem dolu.

« Pouzivejte je v prostiedi s teplotou mistnosti v rozsahu 0 a2 55 °C (32 az 131 °F).
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2.3.2

Instalace servozesilovacu

NiZe jsou pokyny pro instalaci servozesilovacu.

Instalace servozesilovacu

10 mm
(0.397)
a vice

Upozornéni

Ridici skFif

40 mm (1.57")

avice

40 mm (1.57")

avice

o™

10 mm

. (0.39")

a vice

Ridici skfif

Misto pro kabelaz
(80 mm (3.15") a vice)

« Upevnéte servozesilovac na svislou sténu a zajistéte spravnou
orientaci s horni stranou nahoru a dolni smérem dolu.

« Pouzivejte jej v prostiedi s teplotou mistnosti v rozsahu 0 az 55 °C
(32 aZ 131 °F).

« PouzZivejte ventilator k prevenci prehrati systému.

= Zajistéte, aby se do zafizeni pfi montaZi nebo z ventilatoru chlazeni
nedostaly Zadné cizi predméty ani material.

+ Pfi instalaci servozesilovacu v mistech s toxickymi plyny &i prachem
zajistéte Cisténi vzduchu (pfivadéjte Cisty vzduch do skfing z vnéjsku,
aby byl vnitini tlak v&tsi nez vngjsi tlak).

Pfi instalaci dvou a vice k sobé upevnénych jednotek

Ridici skiir
1 mm 100 mm (3.94") a vice
. (0.04™) 1 mm (0.04")
Horni cast ke -

. 30 mm 30 mm
(1.18") I W o {1.'!8 )
avice | a vice

L

Dolni cast 40 mm (157")
a vice
ppppppppppp S e
Upozornéni

= Pri instalaci servozesilovacu blizko sebe zajistéte
1mm odstupy mezi sousednimi servozesilovadi a
vezmeéte v potaz montazni tolerance.

) oo
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m Zapojeni zarizeni
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Mejprve dokonéime zapojeni kontroléru PLC, servozesilovade a servomotoru.
Dale se naucime zapojeni zarizeni v ukazkovém systému.

1/2

m Pripojeni k externim zarizenim 1/O

PoZadovany pfiklad zapojeni zobrazite kliknutim na dané tlacitko. (Kliknutim na tlagitko ,Zobrazit vSechny

obvody” zobrazite cely obvod.)

QD04UDEH

Potitad

Software Zobrazit vEechny obvody
£ s Instalace Zafizeni vetupu =
E-"' i Farizeni vystupu
InZemyrzké prostredi pro
programovatelng fadiée @
pohybu: o N . o . . : . s .
Tlatitko Svétlo béhu!  Svétlo pri Prikaz Prikaz Prikaz Prikaz Tlatitko
e nuceneho pii provozu  zastaveni  olevieni Zavieni otevieni Zavreni spusténi
. zastaveni 1. dchopu 1. dchopu 2. dchopu 2. dchopu
= &,_ﬁ__} &7 SSCNETIIH
Softwa
msta:izsim Servozesilovaé Servozesilovaé Servozesilovaé Servozesilovaé
servozesiovati: MR-JAW2Z-22B MR-J4W2-22B MR-J4-108 MR-J4-108
MR Configurator2
Servomotor  Servomotor HDH‘I_I: Servomotor  Servomotor HDrrTl' Servomotor Servomotor
HG-KRO53  HGKROS3 | mez zdvihu HG-KRO53  HG-KROS3 | mez zdvinu HG-KR053 HG-KR053
<X1= <Z1> - <X2> <Z2> - =1, valec> =2 valecs
Dolni Daolni
1. o=a 2 osa mez zdvihu 3. osa 4. osa mez zdvihu E osa 6. o=3 v

QD7TM516
40P
Qx40  Q35DB

Zapojeni mezi servozesilovatéem a
externimi zafizenimi vstupu

Zapojeni mezi moduly jednoduchého
pohybu a externimi zafizenimi vstupu

Zapojeni mezi jinymi zafizenimi a
externimi zafizenimi /O
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> Zapojeni zarizeni

Mejprve dokonéime zapojeni kontroléru PLC, servozesilovade a servomotoru.
Dale se naucime zapojeni zarizeni v ukazkovém systému.

m Pripojeni k externim zarizenim 1/O

PoZadovany pfiklad zapojeni zobrazite kliknutim na dané tlacitko. (Kliknutim na tlagitko ,Zobrazit vSechny
obvody” zobrazite cely obvod.)

[ Sofware |
AT, Instalace
T8 T
Inzemyrské prostredi pro
programovatelng Fadite -
Arf ol Tlaéitko
MELSOFT GX WorksZ nuceného
zastaveni
LS
=
Software pro
nastaveni
servozesilovaci:
MR Configurator2
Servomotor  Servomotor
HG-KR053  HG-KRO053
=¥1= =71=
1. o=a 2 osa

Zarizeni vstupu

Zapojeni mezi jinymi zafizenimi a

externimi zafizenimi YO

Zobrazit vEechny obvody

Zafizeni wystupu

)

® M

A

Svétlo behu!  Svétlo pri Prikaz Prikaz Prikaz Prikaz Tiatitko
pii provozu  zastaveni  olevieni Zavieni otevieni Zavieni spusténi
1. dchopu 1. dchopu 2. dchopu 2. dchopu
47 SSCNETII/H

Servozesilovad Servozesilovad Servozesilovad

MR-J4W2-22B MR-J4W2-22B MR-J4-10B
— — 4

mez zdvihu - - mez zdvihu HG-KRO53
- <K2> <LZ> - <1. valecs

Dalmi Dalni

mez zdwvihu 3. o=a 4. osa mez zdwvihu E nss

‘ Gidlo piitomnosti

‘ Cidlo pritomnosti

Servozesilovad
MR-J4-108

Servomotor
HG-KRO53
<2 valec=

6. osa

L

Kl
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24.2 Zapojeni servozesilovace (napajeci zdroj, motor)

Mapajeci zdroj je pfipojen k servozesilovaci pomoci konektoru pro napajeni hlavniho obvodu a napajeni fidiciho obvodu.
Pro vodice vstupu napajeciho zdroje vidy pouZivejte jistic v lisovaném pouzdru (MCCB).

Zajistéte take pfipojeni magnetickych stykacu (MC) mezi napajecim zdrojem hlavniho obvodu a koncovkami L1, L2 a L3 na
servozesilovadi, a zapojte jej tak, aby se napajeci zdroj hlavniho obvodu vypnul pfi vypnuti magnetického stykace (MC)
pomoci alarmu.

NiZe je uvedeno schéma zapojeni tfifazového (200 az 230 V AC) napajeciho zdroje k jednotce MR-J4W2-22B.

-
Jistié s lisovanym
pouzdrem (MCCB)

-3
Signal alarmu
. & Magneticky Horni meze zdvihu (pro 2 osy)
stykad  — | Dolni meze zdvihu (pro 2 osy)
] | o] : Cidla pritomnosti (pro 2 osy)
Hlavni obvod ; || t
Ridici obvod

Kabel napajeciho zdroje servomotomn

=

ﬂ

Kabel enkodéru % Pfipojte zemnici konektor na servomotoru ke
konektordm CNP3A, CNP3B a CNP3C ochranné zemé.
. Uzemnéni servozesilovace zajistéte pfipojenim
Servozesilovac konektoru ochranné zemé (PE) na spodni &asti predni
StrElI"l‘_I,i' servozesilovace ke konektoru ochrannég zemé

(PE) na fidici skfini.

Servomotor Servomotor #
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@XM zapojeni SSCNET IIlH ) D08

Zde se dozvite o metodach zapojeni modulu jednoduchého pohybu a servozesilovace.

Servozesilovace modelu MR-JAW2-22B disponuji rozhranim SSCNET [I/H.

SSCNET III/H nabizi vysokorychlostni, plné duplexni komunikaci s vybornou imunitou vaci Sumu pomoci optického
komunikaéniho systému.

Pro pfipojeni zafizeni je tfeba specialni kabel. Tento kabel disponuje konektory, které |ze snadno pfipojit a odpojit.

Modul jednoduchého o o
pohybu Servozesilovac (1. osa, 2. osa) Servozesilovad (3. osa, 4. osa)

| |

€7 sscnverivy B RSN #7 sscrveTiy B

Pfi manipulaci s kabelem SSCNET Ill zajistéte, abyste peclivé dodrzovali
nize uvedena opatieni. Metoda pfipojeni

= Dbejte na to, aby nebyl kabel vystaven silnému Gderu ani vyssimu tlaku,
netahejte za ng&j, nadmérneé jej neochybejte, nekrutte ani jinak
nevyvijejte silu. Mohlo by to zplsobit deformaci &i ohnuti vnitfnich
vodiél a tim nelspé&snou optickou komunikaci.

= Opticky kabel nevystavujte blizkosti ohné ani vysokym teplotam, nebaot
je vyroben ze syntetické pryskyfice. Ta se muZe zahfatim zdeformovat
a tim zpusobit nedostupnost optické komunikace.

= Nenechte usadit necistoty ani jiné cizi pfedméty na Zadném konci
optického kabelu, protoZe miZe dojit k blokovani pfenosu svétla a tim
k chybné funkci zafizeni.

* Nezkougejte se divat pfimo na vystup svétla z koncu konektor( ani
kabelu.

« Z bezpectnostnich a ochrannych dlivodu nasadte pfiloZené krytky na
nepouZité konektory (CN1B) v servozesilovaci posledni osy k blokovani
vystupu svétla.
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> Jednotka displeje pro modul jednoduchého pohybu ) 000

Jednotka displeje pro modul jednoduchého pohybu je uvedena niZe. (Pro QD77MS16)
Displej LED lze pouzit ke kontrole provoznich podminek a stavd modulu jednoduchého pohybu a provozovanych os.

Displej LED Podrobnosti

LED indikatoru BEH LED zobrazeni osy

Chyba Easovace gidla

LED indikatory CHYE pfitomnosti selhani hardwaru

Modul funguje normalné

Chyba systému

Pfi zastaveni osy. pfi
pohotovostnim refimu osy

Konektor externing 1O

Pfi provozu osy

Chyba osy

Konektor kabelu
SSCMET N

Selhani hardwaru

Stitek virobnino &sla
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> Jednotka displeje pro servozesilovac

) oo

Displej pro servozesilovac je uveden niZe. (Pro servozesilovat modelu Displej
MR-J4W2-_B)

Displej pouZiva sedmisegmentové diody LED pro indikaci podminek os
serva a upozornéni na alarmy.

Kryt otevien

Mastaveni fizeni osy

(1) Normalni zobrazeni
Pfi absenci spusténi alarmu se zobrazi v daném pofadi provozni stav osy a podminky.

0165 Pol0Zs Po16s

Absence Zobrazeni Absence
zobrazeni  stavuosyB  zobrazeni

PolZs

Zobrazeni
stavu osy A

——h———
Stay & sy
(1 &islice) (2 &islice)

.

_b* Indikuje stav pfipraven vyp. a senvo vyp.
% Indikuje stav pfipraven zap. a senvo vyp.
_d% Indikuje stav pfipraven zap. a senvo zap.

1/2

Mastaveni ¢. osy

Komunikace USE
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m Jednotka displeje pro servozesilovac ) nzleﬂ
Displej pro servozesilovac je uveden niZe. (Pro servozesilovaé modelu

MR-J4W2-_B)

Displej pouZiva sedmisegmentové diody LED pro indikaci podminek os

serva a upozornéni na alarmy.

Mo T

Vel LN LT i

AN

Displej

Kryt otevien

Mastaveni fizeni osy

Kdyi dojde k vyskytu alarmu, po zobrazeni stavu alarmu se zobrazi dvé islice isla alarmu a jedna Eislice

detailu alarmu. Zde uvedeny piiklad indikuje, Ze se vyskytl alarm ,AL. 16 chyba 1 Ovodni komunikace
enkodéru” na ose A a alarm LAL. 32 chyba nadproudu” na ose B.

ol8s

Zobrazeni
stavu osy A

obrazeni &.
alarmu osy

e

Poldg8s

Polz2s

Absence Zobrazeni| Zobrazeni & | Absence
zobrazeni stavunsyﬂwarmunsy zobrazeni

Po0.8

(T N —

Staw & osy
(1 &islice) (2 &islice)

.

_n* Indikuje, Ze byl generovan alarm.

Po0.2s I

(A —

& alarmu
(2 Eislice)

Detaily alarmu
(1 &islice)

Mastaveni ¢. osy

Komunikace USE

[ ¥
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2.7 Souhrn

\ této kapitole jste se naudili:

« Zapojeni SSCNET IIl/H

DuleZité body

« Prehled bezpeéného navrhu
+ |nstalace kontroléru PLC

+ Instalace servozesilovacu

« Zapojeni servozesilovace

« Jednotka displeje pro modul jednoduchého pohybu
« Jednotka displeje pro servozesilovat

Nasledujici body jsou velmi dulezité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Prehled bezpeéného
navrhu

Pfezkoumame dilefité mechanizmy v mistech_ ktera jsou navrZena pro spolehlivé
zastaveni systému v nouzovych situacich, aby nedochazelo k poSkozeni zafizeni Ci
chybné funkci a nehodam pii vyskytu problémi v systému.

Instalace fadién PLC

Aby se zajistilo dostatecné vétrani pro prevenci pfehfati a v pfipadé potieby se
usnadnila vyména dild, nechte volny dostateény prostor nad moduly, pod nimi, okolo
Zasi a dild, viz schéma niZe.

Instalace servozesilovacu

+ Namontujte servozesilovat na svislou sténu a zajistéte spravnou orientaci s
horni stranou nahoru a dolni smérem doll. PouZivejte jej v prostfedi s teplotou
mistnosti v rozsahu 0 az 55 °C (32 aZ 131 °F). (V rozsahu 0 aZ 45 °C (32 aZ 113 °F)
v pfipadé pouZiti servozesilovatl stohovanych spoleéné.)

= PouZivejte ventilator k prevenci pfehfati systému.

- Zajistéte, aby se do zafizeni pfi montaZi nebo z ventilatoru chlazeni nedostaly zadné
cizi pfedméty ani material.

- Pfi instalaci servozesilovatl v mistech s toxickymi plyny €i prachem zajistéte ¢isténi
vzduchu.

- Servozesilovate tiidy 200 V o jmenovitém vykonu 3.5 KW &i niZ5im a
servozesilovade tiidy 100 V o vykonu 400 W i niZz5im |ze upevnit blizko sebe.

- Pfi instalaci servozesilovatl blizko sebe zajistéte 1mm odstupy mezi sousednimi
servozesilovaci a vezméte v potaz montaini tolerance.
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( 2.7 Souhrn

)

\ této kapitole jste se naudili:

« Zapojeni SSCNET IIl/H

DuleZité body

« Prehled bezpeéného navrhu
+ |nstalace kontroléru PLC

+ Instalace servozesilovacu

« Zapojeni servozesilovace

« Jednotka displeje pro modul jednoduchého pohybu
« Jednotka displeje pro servozesilovat

Zapojeni servozesilovace

Napajeci zdroj je pfipojen k servozesilovadi pomoci konektord pro napéjeci zdroj

hlavniho obvodu a napajeci zdroj fidiciho obvodu.

- Pro vodiée vstupu napajeciho zdroje vidy pouZivejte jistié v lisovaném pouzdru
(MCCB).

Zapojeni SSCNET IlI/H

- Moduly jednoduché&ho pohybu a servozesilovate propojte pomoci kabelu SSCNET
lI/H.

« SSCNET IIYH nabizi vysokorychlostni, piné duplexni komunikaci s vybornou
imunitou vagi Sumu pomoci optického komunikatnino systému.

Jednotka displeje modulu
jednoduchého pohybu

Displej LED Ize pouit ke kontrole provoznich stava modulu jednoduchého pohybu a
provozovanych os.

Jednotka displeje pro
servozesilovat

- Jednotka displeje servozesilovate je umisténa na vnitini strané krytu v horni €asti
predni plochy jednotky.

- Jednotka displeje poufiva sedmisegmentové diody LED pro indikaci stavu os
SErva a upozornéni na alarmy.

Nasledujici body jsou velmi dulezité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

2/2

| »

A
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cRLEIGIEN GX Works2 a nastroj nastaveni modulu jednoduchého pohybu ) 0oo

Ve 3. kapitole se dozvite, jak provadét nastaveni pro systém modulu jednoduchého pohybu a rizné parametry.

Vytvéreni projektil GX Works2

)

Zkuste vytvofit novy projekt v softwaru GX Works2.

Po dokonéenli niZze uvedenych nastaveni zkontrolujte, Ze byl vytvofen strom projektu.

& MELSOFT Series GX Works2

Cancel
[ Use Label 4'

PLC Series:

|QCPU (Q mode) -
PLC Type:

| QUAUDEH =
Language:

|Ladder -

¥ MAIN
{3 Local Device Comment
+ Device Memory
(] Device Initial Yalue
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@ZI Fiidavani moduli jednoduchého pohybu

) oo

V této sekei zkusite pfidat modul jednoducheho pohybu do projektu GX Works?2.

V softwaru GX Works2 pfidate modul jednoduchého pohybu do projektu tak, Ze kliknéte pravym tlacitkem na Intelligent
Function Module v okné [Project], vyberete [New Module...] a pak v okné ,New Module" nastavite Module Type, Module
Mame a Specify start XY address.

Kliknéte pravym tlagitkem

4+] [PRG]Write MAIN 1 Step L

L]
¥ Program Setting
= E POU

= () Program
48 MAIN

) Local Device Com.....

+ a Device Memory

Mew Module. ..

Inteligent Function Module Parameter List. ..

Read Gx Configurator-QP Data, .,

% Property...

Module Selection
Module Type |Sirmple Mation Madule |
Module Name |QD77MS4 -

Mounk Position

- Mounked Slak Na, |1 _uz

Acknowladge 1/ Assigrment

¥ Specify start XY address | 0010 (H) 1 Slat Oceupy [32 points]

Title setting
Title |

oK Cancel

{5) Local Device Comment
+|-{ Device Memory
Device Initial Value
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> Potvrzeni pfifazeni I/O ) 000

\ okné Parametry PLC ovéfte a nastavte typ modelu, nazev modelu, pocet obsazenych bodu I/O a €islo /O spusténi pro
kazdy modul v jednotce zakladny.

Q Parameter Setting
PLC Parametar PLCName JPLC System |PLCFile |PLCRAS |BootFie |Program |FC | Device |10 Assignment |Mukicle CPU Setting
+ |y Network Parameter
1t Remaote Password . . .
= (3 Inteligent Function Module Pro pc:furzem overte, ze se informace
+ (b 0010:QD77MS4 e e | modull spravné projevi pro vdechny
Y} Global Device Comment pfidané moduly jednoduchého pohybu.
. ﬂ Program Setting R L S—
= POU - - T
5 0T s = B aled
@ e — T
ﬁ MATIN | - [0 1ePuants - [Tl Sabact FLC brpe |
(L) Local Device Comment R \ ] Hisss Mohia
+ Device Meamory p . . fta 3 inf E
= Device Initial Value ro pc:q rzeni ové e_, Zf’ se informace 5 =
e Modull spravné projevi pro viechny
isemstim =l piidané moduly jednoduchého pohybu.
P ety ® A
Har .
. T | oas
LR -
ot Bned =] 0kt Dofaut
j-=_ = 123kt Defaut
[ gt L Seelect
z Trediie naime
Expurt b Phe | Import Mkl CPU Pararmmter | BmsdPLCDme |
% Pt g il e el i e e i TaUiple 1)
Pk W | Bt o Freview | Ackiawiedge i1 dasigrmert | Defauk heck | [ Cancel




K Servo_Simple_Motion_Module CZE

@I zapojeni mezi CPU kontroléru PLC a poditagem

Propojte modul CPU kontroléru PLC a port USB pocitac¢e pomoci kabelu USB.

[ Potitaé ] l Modul CPU kontroléru PLC J
|

Modul jednoducheho pohybu J
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Nastaveni pripojeni pro zapojeni GX Works2 a CPU kontroléru PLC ) W

Po dokonéeni vzajemného propojeni pocitace a CPU kontroléru PLC dokonéete nastaveni pro zapojeni GX Works2 a kontroléru
PLC.
Pouhym vzajemnym propojenim GX Works2 a kontroléru PLC pomoci kabelu USB neni moZné spustit komunikaci automaticky.

Pro zajisténi spravné funkece komunikace vypliite poloZku ,Connection Destination”.
Priklad okna nastaveni pro nastaveni poloZky Connection Destinations je uveden nize.

Transfer Setup Connection

QC-Link ELherret OC JE Faslg O Series MET(I) PLC
[ BET/I0{H) Baard B [ ar] Bus Board Boand
Board
(1]
LS CC IE Cont Co-lrk Ethernet 24 GoT CC IE Pasld CC BE Piskd
Mol NET] 1M} Modale Mol Master fLocal  CommanTanon
Maduls Maduls HeadModus | *|

PLC Modde | QCPU (Q mode)

T @ 2 e

Mo Specfication ~ Other Station 0 Othes Station

[Srgie Netwark] [Cagaiboncs Heteork) PL Dt Coupled Seiting |
Convmction Test |
Time Ot (5ec.) [ 30 Rietry Times | 0
FLC Type
O ves |
CC IE Conk 2 1E Field Etherret C-Link c24
HET 1 DH) System bmage. ., |
s

P Lire Connection (C34), ‘

0 [ _ -

CCIE Cont T IE Fekd Ethasrost c
HET|10(H) Carcel

24

A
-

Bzresging Host Stabion

TMultipls TPL Satting

-, ——
1 z2 13 L]

Nol, Specifisd
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> Zapis do kontroléru PLC ) 000

Do CPU kontroléru PLC se provadi zapis parametru poéitace a dalsich nastaveni zadanych pomoci GX Works2.

Pred zapisem dat do CPU kontroléru PLC pro potvrzeni ovérte, Ze je zastaven modul CPU a Ze jsou spravné propojeny
pocitac a modul CPU.

V softwaru GX Works2 vyberte [Online] — [Write to PLC...], kliknéte na poloZku [Parameter+Program] a kliknutim na
tlacitko [Execute] spustte zapis dat do CPU kontroléru PLC.

I:ljl.'l;.'II ||l"'H{.|'|er'l€.' MAIN 1 Online Data Operation ril
Conmesition Chanred List
| Qniine i Debug  Diagnostics ] [Seral Port PLC Module Connection(Use) System tmage... |

38 gead from PLC...

N ke to PLC. . o B MR = cwrite s o
Werify with PLC... i PLc Module |9 | Execution Target Datal |oves )
Remoke Operation Tiie |
,,,,,,, . AT et Daka Paramator+frogam |  Select 88 | Cagoel Al Selections |
Hnchubn b Tt o b Tithe: Targat  Detal Last Change Targat Mamory Sie
Password/Keyword - ideaeds | ]
L - JACDsta Frogram Memory(D,.,

AN - 2010001716 16:14:08 8016 Bytes

Delete PLC Data. .. P Sa——— R
= 2010/08/11 16:51:00 732 Bytes
PLC User Data 3’ PLC hestwecek [Femsnoite Parsweor df Sevbch Setting
- Yy Gobsl Device Comment ]
L} COMpENT petal | 2012/07/25 08:34:16
B Devce Memory [ Dstal |

EMA‘DI 2000000711 1651 104

Necessary Settingl Mo Settng [ Aready Sat ) Seit i it s nesaded] I Blrsady Sat )
Writing Size Frae Volume Use Volume
&, T480yvtes | | | 116,108 &, 772Bytes Rafrash |
Relsted Functions << Execute | Close |

Set: Clack PLC User Datta

ke T

mlnﬁﬂﬂﬂ

Fl:l'mnt L

Clear PLC Memory ﬁrrw PLﬁ
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> Ukladani projekti GX Works2 ) 00

Zde si zkusite uloZit vytvofeny projekt GX Works2.
Ukoncite-li GX Works2 bez uloZeni projektu, zahodi se viechna provedena nastaveni, aniz by byla uloZena.

Chcete-li uloZit novy projekt, zadejte nazev souboru.

Doporuéujeme vybrat nazev, ktery muZe slouzit k identifikaci obsahu projektu (pomoci podrobnosti fizeni, nazvu systému
¢i jiného snadno urcitelného textu).

Soubory se ukladaji s pfiponu ,.gxw".

Cesta ke slozce ulozeni *Povinne
Save v | L) edeaning - Zadejte slozku, kde cheete ukladat.
(Délka je az 200 znaku véetné nazvu souboru
D a pipony.)
My Recent d
Documents -
[B. Seznam soubord
e Existuje-li jeden &i vice souborld ve stejném
cesté ke sloZce ulozeni, zobrazi se jejich
\ seZnam.
.__JI" ¥
My Docurments
R
\i Nazev souboru *Povinne
H,.m File pame k'l!d’ﬂl‘lﬂ_idﬂ)ﬁeﬂlﬂgl-ﬂn j Zadejte nazev souboru. lI:l::h.'i:.‘”';-El jE az 32 znakl

kromé pripony souboru.)

lnh ICCIH\'I‘.'HGHEH_ spatam NEIdFI iS

Zadejte nadpis. (Délka az 128 znakd.)

Toto pole slouzi k zadani nazvu, které
pfesahuje 32 znaki. (Neni-li nadpis potieba,

muZete jej vynechat.)

Swatch the vandow by clicking this bution
Save as a'Workspace Fomal Project... | when you want to use woilkspace foimst propect,
[MELSOFT Navigator doss nol support this foimat, )




Servo_Simple_Motion_Module CZE

{

> Vytvareni projekta nastroje nastaveni ) 000

V této sekei se naucite spustit Simple Motion Module Setting Tool a vytvofit novy projekt.

Po dvojkliknuti na polozku Simple Motion Module Settings v okné [Project] v GX Works2 a spusténi nastroje Simple Motion
Module Setting Tool v ném kliknéte na [Project] — [New...].

— GX Works2 —_— Simple Motion Module Setting Tool

5 MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool
:| Project | Edit View Online Tools ‘Window Help
(00 New... Crn |
: ¥ Open... 40

g Irtelligert Function Madkle
= | 0010:007TMS4

o

'ﬂ Auito_Refrash
) Global Device Comment

- Program Setting

= =Y FOU

= [ Program Mo e Sebection
) MAIN I 2
| E,J Local Davice Commant [T |
vel NEZapomenite, Ze parametry a dalsi nastaveni
provedena v GX Works2 se neprojevi
v projektech nastroje Simple Motion Module o R0 RS EoUN L e
Setting Tool.
I
I = I Cancel

Sda skt 2 &

- EWFuﬂmm
+ |} 0010:QD77MS4
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> Nastaveni modulu jednoduchého pohybu ) 00

Pro fizeni polohovani pomoci modull jednoduchého pohybu jsou tieba tfi typy dat pouZivané v parametrech:
Data nastaveni, data fizeni a data monitoru.
Data nastaveni jsou nastavena zvlast pro kaZdou osu pomoci Nastroje nastaveni modulu jednoduchého pohybu.

Data
Parametry Parametry
nastaveni polohovani

—— Parametr OPR

2y o M Gy 2) ) &b
—_hh Inteligent Function Module
SRS §0010:QD77MS4
+ Sysbem Setting
[= Parameter
[ Servo_Parameter
+ s Positioning Data
+1 5% Block Start Data
+-458 Synchronous Control Parameter
+ |34 Cam Data

59 Monitor

B Cigital Oscilloscope

— Parametry serva

Data polohovani
Parametry

synchronniho Fizeni

Data fizeni Data fizeni
systému

Data fizeni osy

Data

synchronniho Fizeni

Program PLC generuje pfikazy fizeni vytvofené pomoci dat fizeni.

Data monitoru

Data monitoru lze kontrolovat pomoci programu PLC a monitorovani nastroje nastaveni.
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> Nastaveni systému (nastaveni SSCNET) ) 00

V této sekci se dozvite, jak provést nastaveni konfigurace systému pro modul jednoduchého pohybu.

Dvojkliknutim na [System Setting] — [System Structure] v okné Project nastroje Simple Motion Module Setting Tool
zobrazte konfiguraci systému.

Dvojkliknutim na [SSCNET Setting] v diagramu konfigurace systému nastroje Simple Motion Module Setting Tool oteviete
volbu, ktera umozniuje vybrat typ komunikace SSCNET.

¥ MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Teol (Unset Project) - [0010:QD7 TMS4[]-System Struclure]
P project Edt Yew Qnine Jooks Window el
8N =1, 1P CaXe Y | el =oms sl
i Mavigation 3 x

PR TE | .
- 12} Intedgent Furcteon Modul ] Module Selting
= il 0010007 TS D".-’Gj A it [ External 10 Connector Setting ]

External 1j0 Connctor Settng  SSCMNET Setting |

Buffor Marmory Dawvics M Cal

Sedect the SSCHET commemacson Dypes.

-

Wi Servo_Parameter

+ L3 Postioning Data
# (3% Bock Strt Data — « SS0ET MM
+ U Synchv Control Par oroEd Stop Input B
# 158 Cam Data [ SSCHET I
Maoretior
Digtal Oscilloscopea [ SSCMNET Sett g ] | SSCHET TIIMH i Operste &5 ME - T3 compatibsity mode: wiben MR- M servn

amplifers are connected to SSCNET 111 system.

Howsewer, an alarm may ooour vhen e MR- (W) which was
once connected bo SSCMHETITH s conneched bo SSCMNETIIL.
Plesse refer to the troubleshooting of MR-M servo amplifier
instruction manusl for the detais.
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> Nastaveni systému (nastaveni servozesilovace) ) 000
) 1/3

Zde se dozvite, jak provést nastaveni konfigurace systému pro modul jednoduchého pohybu.
Dvojkliknutim na [System Setting] — [System Structure] v okné Project nastroje Simple Motion Module Setting Tool
zobrazte konfiguraci systému.

Cheete-li nastavit servozesilovaé, dvojkliknéte na ikonu servozesilovace osy, ktery cheete nastavit v konfiguraci systému.

Mastaveni servozesilovace pro -

9(=](E3] 1. osu

I MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0090:00 7 TiS4[ |-System Structure]

I Project  Edit Wiew Orline  Took  Window  Help Amplifier Setting] Awiz #1]
RN =1 I LM " #Fﬁﬁli-ﬂ Sarva Amolflar Infoematian

| Mavigation B X 0100DTIMSA[F System 5.

Sevotpfer sores [ <

. - Amplfier Operation Mode Fandard bt
Eaun e o= L5 [ | -
= |23 Inkeligent Function Moduie
- ‘h I'I.'ILEI:QDT?'I'r'I".4 [ Exvtesmal 140 Connector Sal '_ Use &5 Yirtua Ssrvo NfﬂifEr

=

Dvojkliknéte

Servo Parameter

MA Corfigurator starts, and servo
parameters can be set,

If MR Configurator is nob instaled, display
the sarwo parametar sething sorsen,

<4 Parameter

4 Servo_Parsmeter
[’ Posiooning Daka
[ Block Start Dot
['5 Synchronous Carkrol Faramener
o Cam Data

&9 Iviaritor
B it Cscilnscope

1 1| Servo Parameter
(= Sektirg

+

[ SSCHNET Setting ] @ SSCHET 111/H
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Nastaveni systému (nastaveni servozesilovace) ) 000

2/3

Zde se dozvite, jak provést nastaveni konfigurace systému pro modul jednoduchého pohybu.

Dvojkliknutim na [System Setting] — [System Structure] v okné Project nastroje Simple Motion Module Setting Tool
zobrazte konfiguraci systému.

Cheete-li nastavit servozesilovaé, dvojkliknéte na ikonu servozesilovace osy, ktery cheete nastavit v konfiguraci systému.

T Setting ] : SSCHET 111/H

W zavislosti na konfiguraci systemu nastavie spravne €. osy fizeni na servozesilovaci.

Cisla osy fizeni jsou pfifazena zvlast pro kazdy servozesilovaé, aby bylo moZné uréit pouZivanou osu fizeni. Nezavisle na
pofadi pfipojeni lze pouZit jakékoli Eislo osy od 1. osy do 16. osy.

Ovéfte, Ze jste v jednom servosystému nezadali stejné £. osy fizeni vice servozesilovacéim, protoZe by to zplsobilo
chybnou funkci provozu systému.

Pro servozesilovat nastavie €. osy fizeni serva pomoci kombinace nastaveni otofného pfepinafe nastaveni osy (3W1)
umist&nénho uvnitt éelniho krytu na servozesilovadi a pomocnych pfepinatd nastaveni €isla osy (SW2-5, SW2-6).

Otoény prepinaé nastaveni osy

Otoény prepinaé nastaveni osy
(SW1)

(SW1)

Modul jednoduchého pohybu

[ ¥
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Nastaveni systému (nastaveni servozesilovace) ) 000
Zde se dozvite, jak provést nastaveni konfigurace systému pro modul jednoduchého pohybu. 3/ 3

Dvojkliknutim na [System Setting] — [System Structure] v okné Project nastroje Simple Motion Module Setting Tool
zobrazte konfiguraci systému.

Cheete-li nastavit servozesilovaé, dvojkliknéte na ikonu servozesilovace osy, ktery cheete nastavit v konfiguraci systému.

Pro servozesilovat nastavie €. osy fizeni serva pomoci kombinace nastaveni otoéného pfepinate nastaveni osy (SW1)
umist&nénho uvnitt éelniho krytu na servozesilovadi a pomocnych pfepinatd nastaveni gisla osy (SW2-5, SW2-6).

[ ¥

OtoCny pfepinat nastaveni osy

Otofny prepinac nastaveni osy
(SW1)

(SW1)

Modul jednoduchého pohybu

Servozesilovat
MR-J4W2-22B

Servozesilovat
MR-J4W2-22B Pomocné pfepinace

nastaveni ¢isla osy (3W2)
0 0 06 08

1. 0%a 2. 053 3. osa 4. o0sa
(Osa A) (Osa B) (Osa A) (Osa B)

Pomocné pfepinate
nastaveni ¢isla osy (SW2)

* Po provedeni jakékoliv zmény pomoci otoéného piepinate nastaveni osy (SW1) a pomocnych pfepinacl nastaveni
tisla osy (SW2) zajistéte restart napajeni hlavniho obvodu a fidiciho obvodu servozesilovade.

Kl
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Mastavte specifické parametry servozesilovace pro kaZzdou osu. 1/ 2
Pro nastaveni parametru serva doporucujeme pouZivat software pro nastaveni servozesilovaéu MELSOFT MR Configuratorz.

. Parameier Setting
AmplHicr Seitisg] Axts X1] =
o

1] Axist El +kead [B) Set ToDefaul Joverify [ Parameter Copy [ Farameter Block
open [Psave As

: agde | A
Brasic
eI Ratation direction('POL) Er
Exbension 2 Rotation direction sebection E
P Tough drive
Dwojkliknéte Dvive records OV dir, churing il pls. ingud, CW die. during rev. pls. ingut ﬂ
Component parts| =
Pasiticn conkral Forced Stopl ADPT) Ei
=] Servo adjustment| A
. Servo forced sop selection
. Basic
I Exhernsion Enabled (Use forced stop input EMA or EM!) L
Ficer 1 Enabled (Lizs forzed stop i A
Fiter 2 Diizabdad [ The force stop input Ex and EME are not wsed)
Fiter 3
Wik sk Fon

Pfi nastavovani nastaveni parametrl serva budte zvlasté Nastaveni parametri serva pomoci MR Configurator2
opatrni s parametry nize. (Nastaveni Common — Basic)

Poloika parametru Vysvétleni funkce Uvodni hodnoty Hodnoty nastaveni pro

ukazkovy systém

Tuto volbu poudifte k nastaveni sméru otaéeni servomotoru,
kdyZ se jim pohybuje pomoci pfikazl otaceni vpfed. Smér
otaéeni je proti sméru hodinovych ruéicéek (CCW) nebo ve
sméru hodinovych rugicek (CW). jak je vidét ze strany zatéie
(strana upevnéni ke stroji).

Rotation direction —

) CCW dir. during CCW dir. during fwd.
selection ; /

fwd. pls. input, CW |  pls. input, CW dir. [+]
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> Nastaveni parametru serva ) 00c

Mastavte specifické parametry servozesilovace pro kaZzdou osu. 2/ 2
Pro nastaveni parametru serva doporucujeme pouZivat software pro nastaveni servozesilovaéu MELSOFT MR Configuratorz.

Enabled (Use forced stop input Ex or EM2) -

Fiter 1
| Dizaided (The force stop input EW and EM2 are niot used)

Fiter 2
Fiker 3

talibur Fimms P

Pfi nastavovani nastaveni parametri serva budte zvlasté Mastaveni parametri serva pomoci MR Configurator2

opatrni s parametry nize. (Nastaveni Common — Basic)

Uvodni hodnoty

Hodnoty nastaveni pro
ukazkovy systém

PoloZka parametru Vysvétleni funkce

Tuto volbu pouZijte k nastaveni sméru ofateni servomotoru,
kdyi se jim pohybuje pomoci pfikazl otaceni vpfed. Smér
otaceni je proti sméru hodinovych ruéicek (CCW) nebo ve
sméru hodinovych ruéiek (CW), jak je vidét ze strany zatéie
(strana upevnéni ke stroji).

S

Proti sméru hodinovich ruéicek Ve sméru hodinowych rucicek
- (cew) oW
Nyni pfezkoumame smér otaceni ze specifikaci stroje.
Wsechny osy v ukazkovém systému jsou uréeny k otateni proti
sméru hodinovych ruéicek (CCW) pomoci pfikaza otaceni
vpled.

Rotation direction
selection

CCW dir. during
fwd. pls. input, CW
dir. during rev pls.

CCW dir. during fwd.
pls. input, CW dir.
during rev pls. input

Enabled
(Use forced stop

Disabled
(The forced stop input

Zapnutim této volby zaktivujete poufiti vstupniho signalu
nuceného zastaveni (EM2 &i EM1).

Servo forced stop
selection

Z bezpetnostnich divodd je Gvodni hodnota nastavena na
[Aktivovano]. Pro deaktivaci signalu v ukazkovem systemu
nastavte tuto volbu na [Deaktivovano].

input EM1 or EM2)

EM1 and EM2 are not
used)
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} Nastaveni parametru

) oo

Zde se dozvite, jak nastavit parametry polohovani pro modul jednoduchého pohybu.
Parametry pfi spusténi systému nastavie na zakladé vybaveni stroje, pouzitého motoru a konfigurace systému.

Dbejte na to, abyste nenastavili Basic Parameters 1 chybné&, coZ by mohlo zpusobit otaceni motoru v opaéném smeéru &i

nemoznost provozu.

# oL

Intelligent Function Module
= b 0010:QD77TMS4
= gl System Setting
W Svystem Struckure

Diakackion
@ -y
o ster
- 8 Poslm Data

_.,h? Axis #1 Positioning Daka
L3 Axis #2 Positioning Data
(&% Axis #3 Positioning Data
L% Acxis #4 Positioning Data
+ {4 Block Start Data
+ 3% Synchronous Control Parameter
+ (A Cam Data
Maonitor
Digital Oscilloscope

—

"hgu:ﬁumm' *

- Basic parameters 2

Pr .8 Sped bmlt waslue
Pr . 9: Accober shior times O
P, 10 Dot stacary Risiee 0

- Detailed parameters |

Pr. 1 1 :Bachlath comgeanation
T

Pr. 1 2:5oftware stroke lmit upper
et s

Pr. 1 3:Softwears stroks b lovesr
LR T

Pr. 4 Software sticks bmit
selection

Pr. 15 Software stroks bmik
walid/irvvald setting

Pr. 1&-Cormmand ivposiaon width

Pr. 17 Torgue et sotting value
Pr. 18:M cosde ON sagnall sutput
tirming

Pr. 19 Spoed switching mode
Pr. 20: Interpolation spesd
desigruation inethiod
Pr.21:Current feed value during
speed control

Set according to the machine and applicable motor when system is started up.

G000, 00 proew frvary G000 0x) ey S000 00 Frn frnary SO00. ) ramyfrnn
1000 ey 1000 e 000 ey D00 oy
1000 ek 1000 1000 ek D000 wres

Set according to the system configuration when the system is started up.
{ This parameter beqome valid muuu:ummm]mhmﬂfmm

0.0 pm 0.0 pm 0.0 pm 0.0 pm
Z14TAEMA.T 2147424, T pm 2147483647 pm ZIATAEMEA. T jany
~ZU4THE0EA. B pn ~Z1ATHEI64. B pm ~Z1AT4E3EA B ~2IATHEEA. B

0 St Softwiare Strobe
Limit to Current Feed

0:58t Software Stroks
Lt to Cusvent Feed

0:5et Software Stroke
Limst ko Curvent Feed

0:5et Softvesre Stroks
Limdt to Cumrert Feed

W Wk Ve sl

10 k] 0:Vald 0l 0l

10.0 1000 pm 10,10 pm 10,10 g

300 % 00 % 300 % 200 %

0:WITH Mode D:WITH Mode 0:WITH Mode OeWITH Mode

0 Standard Speed D Standard Speed 0 Sesndard Speed OeSeandard Speed
Sweitchareg Mesde Swatichirag Mode Setchirg Mode Swnbchang Mode

0 Composite Speed D-Composte Speed O:Composte Speed D:Compogite Speed

OcMot Update of Currert 0ot Updiste of Current  0:Not Update of Current  O:Mok Uipdate of Current
Feed Value Feed Value Feed Ve Feed Value

Display Fiter  [Dispday A0 - Compute Basic Parameters 1 |
Item ! A ) LEE Ao #3 Ao 4 ~
. Set according to the machine and applicable motor is started up.
e tm"mmmmu-ucmw turns from OFF to ON.)
Pr.iiinit setting [owen | Omen 0:enem Dem
Pr.2:No. of pubies per rotation H’?'l-mﬂs 4194304 LS A1 LS A LS
Lottt o 10000.0 10000.0 10000.0 yom 10000.0 yam
Pr.#: Uit moagralic stion Liml Tiwas Jrud Timas 1rul Tinss 1l Tnss
Pr. 7:Bias spond ot start 10,00 ety 10,100 Pty 000 et 0. 00 sy
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[ 3.13.1 Nastaveni parametru (elektronicky prevod) ) 000
1/2

Mechanické systémy (napf. kuli¢kovy Sroub) pfipojené k servomotoru pouZivaji jednotky mm (palce), stupef atd. Rizeni
polohovani pouziva stejné jednotky jako jsou u mechanickych systému.

ProtoZe se viak otaceni servomotoru méfi v jednotkach poctu impulzu, je nutné hodnoty v pfikazech odesilanych do
servomotoru pfevadét na jednotky impulzd.

Po zadani parametru elektronickeho pfevodu bude modul jednoduchého pohybu nastaven na prevadéni pfikazu polohy
odesilanych v jednotkach mechanického systému na jednotky impulza.

PouZijte nastaveni parametri niZe, jsou-li néjaké kulickové Srouby (roztef kulickového Sroubu: 10 mm (0.4"))
pripojeny k servomotoru (4194304 impulzi na otacku).

Vzdalenost pohybu 10 mm (0.4") = elektronicky
prevod = 4194304 impulzi

' - Parametry elektronického pfevodu

Item Axis #1

Set according to the m
{This parameter becon
Pr 1205 sefting :0:mm |
Pr.2:Mo, of pulses per rokation 4194304 PLS

Pr.3:Movement amaunt per

-| Basic parameters 1

raktation 100000 pm
Pr.<:Unit: magnificakion 1ix1 Times
Pr.7 Bias speed at start 0,00 o) rin -

Mastaveni parametrld skutenych strojl, jako jsou rotaéni stoly a dopravniky, je mnohem sloZitéjsi, protoze existuje velmi Siroka skala typl, a
kromé kuliCkovych Sroubll jsou k systému pfipojeny i jiné dily, napf. pfevody pro zménu rychlosti a ozubena kola.

Snadné provedeni nastaveni parametri pro elektronicky prevod umoiniuje funkce ,Compute Basic Parameter 1.

Conpuhr Basic Parenmelos 1 - Axis #1
Entry

Sedck ke masching conponants, and snber the mackine dats to sbomatioaly oet e bagks pacimetens 1
[t cabing, Me. of pulses per rokabion, monement Smount pesr rotsbion and unt rasgnificston’

=

Display Filker Display Al j I Compute Basic Parameters 1 I ’

Ikem Axis #1

' i Faschiros Commponsnts : ;
Set according to the machine a [Ballscrom, Horzcrtal

= Bacir naramealters 1
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[ 3.13.1 Nastaveni parametru (elektronicky prevod) ) 000
2/2

Mechanické systémy (napf. kuli¢kovy Sroub) pfipojené k servomotoru pouZivaji jednotky mm (palce), stupef atd. Rizeni
polohovani pouziva stejné jednotky jako jsou u mechanickych systému.

ProtoZe se viak otaceni servomotoru méfi v jednotkach poctu impulzu, je nutné hodnoty v pfikazech odesilanych do
servomotoru pfevadét na jednotky impulzd.

Po zadani parametru elektronickeho pfevodu bude modul jednoduchého pohybu nastaven na prevadéni pfikazu polohy
odesilanych v jednotkach mechanického systému na jednotky impulza.

i " N N Conpuk Beic Porenvlos 1 - Axis ¥1
Display Filter Cisplay all j I Compute Basic Parameters 1 I ’ e
- Saect the macine conponents, and snter the mackive dats to automatically set the basc parmeters 1
Ikem Socis 21 ' furie seking, Me. of pulses per rokstion, monemesnt Smount per rotsbion and urd magrification,

. Set according to the machine a Mechinn Comporeeh - (G crem, Hortzoral F- |

-| Basic parameters 1 _ - = 4

(This parameter become valid Lk Seitig [erm =

Pr. 1Lt setting 0 L] oo Loodof BallScrew P8) [ oo b=

Pr.2:MNo, of pulses per rotation 4194304 PLS 4194304
Radiction Gaar Ratia (NLIRM}

= [ I
I Caloulabs radiucsion rako by besth or damebers E-kﬂ-:ﬂnmw'ﬁ}l

Encoder Resiolubion | 41934 [PLSw]

Setting Rargs

—*!i Cremquita Fuaiir B 1 ]

Baniz Paramatees | [t SeoLiny LiNTET
|M. of Pulses petr Robabion A1HIH A5 =
;Hmﬂ. Fumoumt par Pobpbior | D000 0 =)
|t Magrification 1:x] Times ovanenk Ao o Puke |

ol A it o caboulation, o ermor BEEUrs in the mirveement smount,
Ppphving the caloul scion el sbeoew,

e eroe Foe the sovessand ot [lm]  syomvwand o porFom is aoou [ur] |

ik K bnreflect bo the bask: paramsters 1, o | cmed |

Kl
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[ N EWVA Nastaveni parametru (hodnota meze rychlosti)

Max. hodnotu zadané rychlosti nastavte v reZzimu fizeni jako ,Speed limit value®.

2 0010:0DT TMS4[1-Parameter < |

= '|'_, 4y 3 ! |
- Ewwm
= iy 0000:QOTIMEA
- il Svstem Settng

lﬁmmm;

!: !! e B

o ST  ar amater

- @Mwnml-
| Auis #1 Positioning Data
& R 82 Positioning Data
2 du 83 Positioning Data
o A @4 Positioning Data

+ i3 Bock Start Data
* i Syrchrorows Cortrol Par armster

Displary Filter

Display 41 | Compute Bask Parameters 1 |

Ao #2

. m.mm

1000 ms
1000 ms

A #3 Bk #4
LRERLEN e b L1 SRS [
B0, 00 vy min SO00. 00 mengmin I
1000 s 1000 mes
1 a0} mnes: 1000 mes:

Set according to the system confliguration when the system is started up.

Eirne sebection

Priklad s vypodtem hodnoty meze rychlosti

Max. otaceni rychlost pro
servomotor (HG-KR053)

6000 r/min.

Hodnota pohybu na
otacku 1. servomotoru

Pr. 8
Speed limit value

(Set as required.)

Pr.25:Accederation bime | 1000 ms 1000 s 1 WD) e 1000 ms

Pr.26: Acceleration time 2 1000 e 1000 ms 100 i 1000 s

Pr.27 . Acoeleration time 3 1000 e 1000 s 1000 e 1000 s

Pr. 28 Decedes abion Hims | 1000 e 1000 ims 1000 eres 1000 e

Pr.29: Deceler shion Hme 2 1000 e 100D s 100 i 1000 e
Iﬁ.wa 1000 s 1000 ms 1000 e 1000 ms

Pr.31:30G speed limit value 200,00 mimfmin 200, 00 menyrin 2080 00 ity iy 200, 0 rnenrnin I

Pr. 32: J0G operation accelerstion 0:1000 0:1000 0:1000 0:1000

Polozka parametru Detaily nastaveni

Mastavte hodnotu meze rychlosti (max.
rychlost v rezimu fizeni).

10000 pm

= 60000000 pm/min. (2362.2"/min.)

= 60000 mm/min. (2362.2"/min.)

Pr. 31:
JOG speed limit value

Nastavte hodnotu meze rychlosti pro
operaci JOG (max. rychlost v rezimu
fizeni).

(Zajistéte zachovani této hodnoty: [Pr.
31: JOG speed limit value = Pr. 8:
Speed limit value].)
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[ SN Nastaveni parametru (vybér signalu externiho vstupu)

) oo

Mastavte logiku a typ pro signal externiho vstupu.

PoloZzka parametru Detaily nastaveni

e — 2 0010:007IMS4[)-Parameter | LA
t G Ly 3
= L Iriwloent Punction Modus Dispilary Filtar IDilph'.' Al - I Compute Basic Parameters | ]
= b 0010:Q0TIMEA
= ) Sratem Sattng Item Axls #1 Axis #2 As £3 e 84 -
s PY-221input signallogic Selection t |1, guve Logi 1:Postive Loge 1 Postive Loge 1:Postive Loge
= ﬁ‘mmw‘mm: 1:Positive Logic 1:Positive Loge 1 Posiive Logic 1:Positive Logie
= 34 Postioring Det g B
5D s 21 Posiioning Data Er-z2 it sgnallogc seection ' o, egatve Lo 0:Negative Logx 0:Megative Logk 0:Negative Log
Axin B2 Povitioning Dt : 1
‘ﬁ A:: ” MMM: ::&:BP‘-* m!m:'mtml 0 Negative Logic D:Negabive Logc 0:Negative Logc 0= Negative Losgi
& A 4 Positioning Data 23 signal '
* I Bock Start Data mf;ﬂmﬁ? oo 1:Pasitivee Logic 1:Positive Loge 1 :Positive Logic 1:Positive Loget
w l._'_.ll. Seretworous Corrol Par svester 23 '
+ g Cam Dats :dfﬁm’ m" dﬁ“ﬁm 0:Negative Logic
§ = Monitor Fr, BOIExtarnal Input signal Tt Use External Ingut Dilise Exbornal Input Tbse Ecbeinl Ingedt 0-Use External gk
Bighel Cocllaacope selaction Signal of QDTTMS Signal of QDT7MS Signal of QDITMS Signal of QDTIMS
Pr.24:Manual pulse
generatorfincremantal Sync, ENC | 0; A -phase/B-phase Mods (4 Multiply)
input selection

Pr. 22: Nastavte logiku pro signaly externiho vstupu (pfepinacée horni/dolni meze) vybranou
Input signal logic selection: | v Pr. 80.
Lower limit
Z bezpeénostnich davodd je Gvodni hodnota nastavena na typ [Negative Logic]. Pfi
Pr. 22: _ _ nepouZiti tohoto signalu nastavte typ na [Positive Logic).
Input signal logic selection:
Upper limit
Pr. 80: SlouZi k vybéru, co pouzit pro signal externiho vstupu (pfepinace horni/ dolni meze,
External input signal signal ¢idla pfitomnosti, signal zastaveni) ze _signal externiho vstupu modulu
selection jednoduchého pohybu/ vstupni signal servozesilovage/ vyrovnavaci pameét modulu
jednoduchého pohybu®.
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Ukladani projektt nastroje nastaveni ) 000

Po nastaveni parametrl uloZte projekt véetné parametra.
Pri ukonéeni nastroje nastaveni modulu jednoduchého pohybu bez uloZeni projektu bude obsah nastavenych parametri zahozen.

Cheete-li uloZit novy projekt, zadejte nazev souboru.

Doporucujeme vybrat nazev, ktery muze slouzit k identifikaci obsahu projektu (pomoci podrobnosti fizeni, nazvu systému &i jiného
snadno urcéitelného textu).

Soubory se ukladaji s pfiponu ,.pocw”.

Cesta ke slozce ulozeni *Povinne
Zadeijte sloZku, kde chcete ukladat.
(Délka je az 200 znaku véetné nazvu souboru

a pfipony.)

Seznam souborn
Existuje-li jeden &i vice souboru ve stejném
cesté ke sloZce uloZeni, zobrazi se jejich

! seznam.
=y g
My Document:
Wiy Compuber
= Nazev souboru *Povinne
My Metwork  File name: pranspost_between_the_lines ~] Zadejte nazev souboru. (Délka je az 30 znaku
Places Fi
— kromé pripony souboru.) |
-
Tl : Iruhutjuﬂbrm_tur‘trd Nadpis

Zadeijte nadpis. (Délka az 128 znakd.)

Toto pole slouzi k zadani nazvu, ktere

pfesahuje 30 znak(. (Neni-li nadpis potieba,
Switch the window by clicking this bukton wher

Save as & Workspace Format Project... e e e e ey muizZete jej vynechat.)
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> Zapis do modulu jednoduchého pohybu

K zapisu do modulu QD77MS pouzijte volbu [Write to Module...] v nastroji nastaveni.
Mastaveni Cile pfipojeni pouziva stejna nastaveni jako ta nastavena v softwaru GX Works2.

HI“II\W" Window Help
30| Read from Mode...

)

Conecton Chareed Lat | el o premarac abece Coneection (LEE) System bmage..,
write to Module... |—-

Cam Data Password

QIR 20 RE

Backup/Restore of ABSJCam Data...

Intaligant Furtion Mk |

Monitor
Positioning Test...

Request of Parameber InitiglizationElash ROM ‘Wrike...

~ Write

e T

oo ] b
—— i
L

Irem baee Wald T
l Simgle Mation Modkde

Mexded QOTIMEA
Start: 1/ 0010

Tl
< ‘inka ta the buffer mermary fvolstin

memrYy
- Plagts chack “Wite ta tha Flach ROM™
by write ko the Mash RO

3ot F & i neechec J Aready Jst )

Ermoute Closia |
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3.16 Souhrn

\ této kapitole jste se naudili:

« Nastaveni systému
« Potvrzeni prirazeni /O

« Nastaveni pfipojeni pro zapojeni GX Works2 a CPU kontroléru PLC
« Nastaveni parametru serva

« NMastaveni parametru (elektronicky pfevod)

« Nastaveni parametru (hodnota meze rychlosti)

« Nastaveni parametru (vybér signalu externiho vstupu)

DuleZité body

0
) 1

Nasledujici body jsou velmi dulezité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Nastaveni systému

MNastaveni systému pro modul jednoduchého pohybu se v softwaru GX Works2
nastavuji nastrojem nastaveni modulu jednoduchého pohybu.

Potvrzeni pfifazeni /O

Nastavte typ modelu, nazev modelu, potet obsazenych bodd /O a Eislo /O spusténi
pro kaZzdy modul v jednotce zakladny.

Mastaveni pfipojeni pro
zapojeni GX Works2 a
CPU fadiée PLC

Pouhym vzajemnym propojenim GX Works?2 a fadiée PLC pomoci kabelu USB neni
moZné spustit komunikaci automaticky.

Provedte nastaveni pfenosu pfipojeni v nastaveni Cile pfipojeni v softwaru GX
Works2.

Nastaveni parametri
SENVa

Nastavte specifické parametry serva pro kazdou osu. Pro nastaveni parametru
serva doporutujeme poudivat software pro nastaveni servozesilovatd MELSOFT
MR Configurator2.

Nastaveni parametri
(elekironicky prevod)

Tato poloZka slouZi ke stanoveni, kolikrat se ma motor otoit (kolik impulzd) pomoci
elekironického pfevodu, kiery sloufi k pohybu stroje o vybranou hodnotu posunu
uréenou piikazy.

L [ e
/2
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3.16

Souhrn

\ této kapitole jste se naudili:

Mastaveni systému
Potvrzeni pfirazeni /0O

Mastaveni pfipojeni pro zapojeni GX Works2 a CPU kontroléru PLC
Mastaveni parametru serva

Mastaveni parametru (elektronicky pfevod)

Mastaveni parametru (hodnota meze rychlosti)

Mastaveni parametru (vybér signalu externiho vstupu)

DulleZité body
Nasledujici body jsou velmi dulezité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Mastaveni pripojeni pro
zapojeni GX Works2 a
CPU fadite PLC

Pouhym vzajemnym propojenim GX Works?2 a fadiée PLC pomoci kabelu USB neni
moznée spustit komunikaci automaticky.

Provedte nastaveni pfenosu pfipojeni v nastaveni Cile pfipojeni v softwaru GX
Works2.

Nastaveni parametri
SEnVa

Nastavie specifické parametry serva pro kaZdou osu. Pro nastaveni parametrd
serva doporutujeme poudivat software pro nastaveni servozesilovatl MELSOFT
MR Configurator2.

Nastaveni parametri
(elekironicky prevod)

Tato poloZka slouZi ke stanoveni, kolikrat se ma motor otoit (kolik impulzd) pomoci
elekironického pfevodu, kiery sloufi k pohybu stroje o vybranou hodnotu posunu
urcenou piikazy.

Nastaveni parametr(
(hodnota meze rychlosti)

Max. hodnotu zadané rychlosti nastavie v rezimu fizeni.

Nastaveni parametri
{vybér signalu externiho
vstupu)

Nastavte logiku a typ pro signal externiho vstupu.

2/2
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'WELIEN Rizeni polohovani

Ve 4. kapitole se dozvite o fizeni polohovani pomoci modulu jednoduchého pohybu, kde jako priklad slouzi QD77MS4.

“ CPU kontroléru PLC a modul jednoduchého pohybu )

CPU kontroléru PLC ma na starosti celkové fizeni, a fizeni polohovani se provadi pomoci modulu jednoduchého pohybu,
ktery vypocita polohu.

CPU kontroléru PLC a modul jednoducheho pohybu vysilaji a pfijimaji data pomoci signalt I/O a vyrovnavaci paméti.
*Uspofadani signala 1/O a vyrovnavaci pamét se muzZe lisit v zavislosti na modelu modulu jednoduché&ho pohybu.

Meéjte na paméti, Ze se podstatné lisi zejména uspofadani moduli QD77MS2/QD77M34 a QD77MS16.

Seznam signalu /O <PDF=

Procesor CPU kontroléru PLC Modul jednoduchého pohybu

=Celkove fizeni= ZAP VYP. pro 32 bodd Y <\ypotty poloh=
vystupniho signalu

— rs
32 bodd X

Reference pro 32 bodud X 15 bodil Y
| [SET YD:I— vstupniho signalu

|| — :I Adresa
| L 1]

Program sekvence

Wyrovnavaci pamét

N UJon Zapis dat do vyrovnavaci
| | [ MOVP K1 G1500 |— pamét

_

Cteni dat z vyrovnavaci
paméti

@ Wetoda stanoveni pro vyrovnavaci pamét

Metoda stanoveni UG O




i Servo_Simple_Motion_Module CZE

I

LM ETGEN Rizeni polohovani

Ve 4. kapitole se dozvite o fizeni polohovani pomoci modulu jednoduchého pohybu, kde jako priklad slouzi QD77MS4.

4.1 CPU kontroléru PLC a modul jednoduchého pohybu )

CPU kontroléru PLC ma na starosti celkové fizeni, a fizeni polohovani se provadi pomoci modulu jednoduchého pohybu,

ktery vypocita polohu.

CPU kontroléru PLC a modul jednoducheho pohybu vysilaji a pfijimaji data pomoci signalt I/O a vyrovnavaci paméti.
*Uspofadani signala 1/O a vyrovnavaci pamét se muzZe lisit v zavislosti na modelu modulu jednoduché&ho pohybu.
Méjte na paméti, Ze se podstatné lisi zejména usporadani moduld QD77MS2/QD77MS4 a QD77MS16.

Seznam signalu /O <PDF=

UJon Zapis dat do vyrovnavaci
| [ MOVP K1 G1500 |— paméi

_

Cteni dat z vyrovnavaci
paméti

@ Wetoda stanoveni pro vyrovnavaci pamét

Metoda stanoveni :UT\G

Adresa
]

1500

Wyrovnavaci pamét

Lb Adresa vyrovnavaci paméti (Nastaveny rozsah: 0 aZ 65536 v desitkovém tvaru)
» Cislo I/0 spu3téni pro modul jednoduchého pohybu (Nastaveny rozsah: 00H aZ FFH)

Nastaveni: Prvni dvé Eislice hlavniho €isla YO pfi vyjadieni hodnoty tfemi Cislicemi
Pro X010 =+ XY010

L

Piiklad pfistupu vyrovnavaci paméti: MOVP K1 U1 G1500

1" se pfenese do adresy 1500 vyrovnavaci paméti modulu s hlavnim éislem /O X010

Stanoveni: 01

) oo

2/2
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>}m Modul jednoduchého pohybu a servozesilovac ) o0

Modul jednoduchého pohybu Fidi servozesilovaé prostiednictvim komunikace SSCNET I11/H.
Modul jednoduchého pohybu generuje prikazy polohovani pro kazdy komunikaéni cyklus pfikazu a odesila tyto pfikazy
servozesilovaci k fizeni polohovani.

Modul jednoduchého
pohybu Servozesilovac Servomotor

o -1

Zpétnovazebni impulzy

Pfikaz polohy

—

Data serva

Aby mohl byt servozesilovaé fizen modulem jednoduchého pohybu, musi byt nastaven do stavu Zap. servo.
Jakmile je servozesilovat uveden do stavu Zap. servo. dojde u servomotoru k zamknuti serva a k aktivaci fizeni
polohovani.

Procesor CPU gi0n41 PLC pripraven Modul jednoduchéno
fadice PLC pohybu

—

Signal dokonéeni
QD77 pfipraven

Servozesilovad
Signal ZAP. servo pro

' ' Servomotor
— 8
Pfikaz ZAP. servo
vsechny osy

_'_

Stav Zap. servo Stav Zap. servo

MiZe je uveden pfiklad programu.

Il:lrnnrﬂrn FAD cimmala D™ srisesasse I

1/2
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Modul jednoduchého pohybu Fidi servozesilovaé prostiednictvim komunikace SSCNET I11/H.
Modul jednoduchého pohybu generuje prikazy polohovani pro kazdy komunikaéni cyklus pfikazu a odesila tyto pfikazy
Signal ZAP. servo pro

servozesilovaci k fizeni polohovani.
-— : : Servomotor
Pfikaz ZAP. servo
viechny osy
_ _

Signal dokonéeni
QD77 pfipraven
Stav Zap. servo Stav Zap. servo

NiZe je uveden priklad programu.

|F'rngram ZAP. signalu PLC pripraven

SM403 M25 M27 X7B
| ——H——F——| o A
VYP. pro UloZizté  UloZité ZAP.PLC PLC
jeden piikazi prikazi pfipraven PRIPRAVEN
programaovy  inicializace zapisu do
n:r].rklu's pouze parametrd  flash ROM

po BEHU
Program £AP. semnvo

X0 Y0 X1
| | | | | |
| B B (Y1 H
ap77 PLC Priznak ZAP. servo
PRIPRAVEMN PRIPREAVEM synchronizace pro wiechny
osy

»m Modul jednoduchého pohybu a servozesilovac ) o0

2/2
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|

béhu vpfed (Y8) Lo
Signal OBSAZENO ——— |
(%C) Lo

|

|
Signal spusténi JOG _|_|—|_|7

!
(3 Kdyz je signal spusténi
zpomaleni.

l
@ Kdyz rychlost dosahne 0, operace se zastavi.

vypnut (VYP.), spusti se

@E Orerace 106 ) 808
Operace JOG je funkce, ktera slouzi k ruéni obsluze servomotoru v dopfedném ¢&i zp&tném sméru béhu s konstantni
rychlosti.

Slouzi pro skolici nebo zkusebni provoz, kdyZ je systém konstruovan.
Po nastaveni rychlosti JOG a zadani dalSich nastaveni se zapnutim signalu spusténi JOG spusti operace JOG, a jeho
vypnutim se zinicializuje zpomaleni a provede zastaveni operace JOG.
NiZe jsou uvedeny potiebné signaly a data generovana pro operaci JOG, kde model QD77MS4 slouZi jako priklad.
Signaly I/O Vyrovnavaci pamet
1.0sa | 2.0sa | 3.0sa | 4. 0sa 1.0sa | 2.0sa | 3.0sa | 4.0sa
ﬁﬁr:lal s?:dﬁténi JOG va VA Ye VE [Cd. 17] Rychlost JOG 1518 1618 1718 1818
i [Pr. 32] Vybér doby 50 200 | 350 | s00
Signal spusténi JOG Yo VB YD YE zrychleni operace JOG
bShu zpst [Pr. 33] Vybér doby o o1 | a1 | 8o
zpomaleni operace JOG
Priklady operace JOG
Pro operaci JOG 1. osy ve sméru béhu vpied
(1} Kdyz je signal spudténi zapnut (ZAP.),
spusti se zrychleni v uréeném sméru.
Rychlost JOG |- -|- - | |
: : (2) Kdyz rychlost JOG dosahne nastavené rychlosti,
: : > pokratuje operace s konstantni rychlosti pohybu.
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»m Navrat do vychoziho bodu (OPR)

) oo

m Prehled navratu do vychoziho bodu (OPR)

)

Mavrat do vychoziho bodu (OPR) je funkce, ktera slouzi k posunu stroje do jeho vychozi polohy a zajisténi shody adres OP

stroje a modulu jednoduchého pohybu v této poloze.
SlouZi k navratu stroju do vychozi polohy pii zapnuti napajeni a v pfipadé potieby i v jinych dobach.

U fizeni OPR pro modul jednoduchého pohybu existuji dva typy.

« Strojovy OPR... SlouZi ke stanoveni vychozi polohy pro fizeni polohovani.
« Rychly OPR... SlouZi k rychlému najeti do vychozi polohy.

Pro stanoveni ,vychozi polohy” pomoci operace OPR stroje je Kk dispozici pét metod. Nastavte parametry OPR uréené pro

dany model stroje.

Metoda OPR Podrobnosti operace
Metoda s Cidlem Jako vychozi poloha je nastavena poloha nuloveho bodu motoru po prepnuti ¢idla
piitomnosti piitomnosti ze ZAP. — VYP.

Metoda vypoétu @D

Jako vychozi poloha je nastavena poloha nuloveho bodu motoru po pfepnuti €idla
pritomnosti z WVYP. — ZAP. a posunuti stroje o uréitou vzdalenost a aktivaci nulového pulzu
enkoderu.

Metoda vypodtu @

Jako vychozi poloha je nastavena poloha nuloveho bodu motoru po prepnuti Sidla
piritomnosti z VYP. — ZAP. a posunuti stroje o uréitou vzdalenost.

Metoda nastaveni dat

Jako vychozi poloha je nastavena poloha, ve kieré se pouziva OPR. V tomto pripadé se
nepouziva Zadné didlo pfitomnosti.

Metoda detekce
signalu pocatku méfitka

Po prepnuti Cidla pfitomnosti z VYP. — ZAP. se stroj posune ve sméru opacnem ke sméru

OPR. Poloha, ve které se detekuje signal vychozi polohy (nulovy bod), se nastavi jako OPR.

Po dokonéeni OPR dojde k zapisu hodnoty aktualniho posunu a hodnoty posunu stroje do vychozi adresy.
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@XZI spusténi OPR ) D08

Operace OPR stroje se spusti po nastaveni parametri OPR a &isla spusténi polohovani na hodnotu ,9001%, coz je
oznaceni OPR, které zapne signal spusténi polohovani.
NiZe jsou uvedeny potiebné signaly a data pro spusténi operace OPR stroje, kde model QD77MS4 slouZi jako pfiklad.

Signaly I/O WVyrovnavaci pamét
1.0sa | 2.0sa | 3.0sa | 4.0sa Hodnota
1l.0sa | 2.0sa | 3.0s5a | 4. 0sa nastaveni
Signal spusténi
polohovani Yie | v | yiz | v13 ﬁfg&v{g}_ﬁp“%"' 1500 | 1600 | 1700 | 1800 9001
Priklad spusténi OPR
PFi provadéni OPR stroje metodou &idla pfitomnosti na 1. ose
* Program sekvence = Parametry OPR
= Set the values required for ©
| | ]T MOVP K9001 G1500 ]— OPR basic parameters e e e
F‘Fik.EIZ OPR C. spusténi polohovani 1. osy Pr.43:0PR rmethod 0:Mear-point Dog Method
stroje Pr.44:0PR direction I”;ff;;*;:{gﬁ:;f;'::,“f“”"”’“
Pr.45:0P address 0,0 i
E SET Y10 j— Pr.4610PR spaed 1000,00 frr/min
Pr. 47 Craep spead 100,00 ranarir

Signal spusténi polohovani 1. osy
Mastavte pomoci nastroje nastaveni modulu
jednoducheho pohybu.
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> Operace OPR

-

[mm/min]

1000

piitomnosti
lovy
gnal

Cidlo

Signal spusténi polohovani —
(10)

Pfriznak dokonteni OPR

Hodnota posunu stroje”

-Hodnota aktualniho posunu :><

NiZe jsou uvedeny operace pouzivané pro metodu Cidla pritomnosti OPR podél 1. osy.

Spusti se operace OPR stroje.
Stroj se posouva ve sméru OPR [Pr. 44] s rychlosti
OFR [Pr. 48].
1
(2} Je detekovan stav ZAP. &idla pfitomnosti, které pfikaze
stroji zahajit zpomalovani.
!

(3) Stroj zpomali na krokovaci rychlost [Pr. 47] a pak se
posouva krokovaci rychlosti.

!
@) Po vypnuti éidla pfitomnosti se zpomalovani zastavi. Stroj
se pak zastavi v uvodni poloze nulového bodu motoru.

!
(5} Pfiznak dokonceni OPR (Stav Md. 31: b4) se piepne z VYP.
— ZAP.

) oo
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Prehled funkce fizeni polohovani

)

Hlavni fizeni polohovani Podrobnosti Rizeni Diagram provozu
interpolace
Rizeni Linearni fizeni Linearni fizeni pokraguje O <20s€ linearni fizeni= Adresa
polohy Z adresy potatetniho bodu (AZ 4 osy) Yy koncového
(aktuaini poloha zastaveni) do e  bodu
cilové polohy. (cilova poloha)
Adresa pocatetniho bodu
> X
Rizeni 2o0sé Rizeni kruhové interpolace se O <Rizeni 20s€ kruhové interpolace
kruhové provadi z adresy pofatetniho (2 osy) pomoci uréeni diléiho bodu=
interpolace bodu (aktualni poloha
zastav?ni} do cilt}vé pD.lF}h}f Adresa
pomoci dvou os. Existuji dva _ koncovéhao
dostupné druhy kruhove Y Prachozi bod bodu
interpolace; jeden zaloZzeny na . (cilova poloha)
uréeni pruchoziho bodu druhy / L
na urteni stfedového bodu. Adresa pocatecnino bodu
> X
Rizeni rychlosti Po provedeni pfikazu 0O
pokracuje fizeni se zadanou (AZ 4 osy) Rychiost Piikaz zastaveni
rychlosti aZ do zadani piikazu
zastaveni. _/

Modul jednoduchého pohybu provadi Fizeni polohovani pomoci nastaveni cilové polohy, zadané rychlosti a dalSich
nastaveni pro data polohovani, ktera spusti aktivaci modulu.
NiZe jsou uvedeny detaily hlavniho fizeni polohovani provadéného pomoci modulu jednoduchého pohybu.
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Prehled funkce fizeni polohovani

)

/

Modul jednoduchého pohybu provadi Fizeni polohovani pomoci nastaveni cilové polohy, zadané rychlosti a dalSich
nastaveni pro data polohovani, ktera spusti aktivaci modulu.
NiZe jsou uvedeny detaily hlavniho fizeni polohovani provadéného pomoci modulu jednoduchého pohybu.

| |
- -
! . . ' Cas
Rizeni rychlosti
Rizeni spinani rychlosti- Polohovani se spusti pomoci Rvchiost
polohy fizeni rychlosti a kdy? je na yehios
externim vstupu signal
prepnuti rychlosti-polohy, _ i
prepne do fizeni polohy, které | Hodnola
prriwédl' polohovani pro : pohybu
uréenou hodnotu pohybu. , : -
i > Pl Gas
Rizeni Rizeni
rychlosti polohy

Pro uréeni cilové polohy existuji dvé dostupné metody; absolutni systém a inkrementalni systém.

Absolutni systém (ABS)

Tato metoda uréuje vychozi polohu jako standardni polohu (absolutni adresa).

Inkrementalni systém (INC)

Tato metoda uréuje hodnotu pohybu a vzdalenost pohybu s aktualni polohou zastaveni

jako pocatetnim bodem.

Kl
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»m Data polohovani

Pro aktivaci hlavniho Fizeni polohovani museji byt dokonéena nastaveni dat polohovani.

1/2

Pro nastaveni nastrojem nastaveni modulu jednoduchého pohybu existuje Sest set bodu dat polohovani na osu.

§i svstem Structure
Mok Detection
& Porsmeter

-

:-.‘- el 3 Posdioning Data
(5 docis. #4 Pogitioning Duts

+ {5 Clock Start Data

+ i Syrctwonous Cortrol Parameter

Dvpjkliknéte

v

Je-li poufit Data Settings Assistant, Ize pfislusna fidici
data pro systém fizeni polohovani nastavit rychle a

jednodude.

/(57 0010QDFTMS4[]-Axis #1P... ]

Y

L_{| Display Filker |Displa';.- All ﬂ I Data SEttinE Assistant I QFffine Simulation Autornatic Command Speed Calc, Aukornatic Sub Arc Cac,
Mo, | Operation pattern|  Control syskem inﬁzlr'sptl:u?ali:d 'ﬁ'i'i:n?!:;_igllnn D?:Ii:n?i:;':.lantl.nn Positioning address &rc address | Command speed | Dwell time | M code
P EMD i0aheARS Linear 2 J.xis#l 0:1000 0:1007 100000, 0 pm 0.0 pm 10000.00 rmfmin O ms a
< Pacgitioning Zammenk =
, | 1iTONT 08
<Positioning Commer}  [Data polohovani]
5 1iTONT if:
4 |VEONT U8 | Da1 |Operation Pattern SlouZi k nastaveni zpUsobu, jakym maji byt fizena data souvislého
::-F’D-:SJEITDHIHQ ijm‘;‘; polohovani. (Podrobnosti viz 4.5.5).
= {'{Dsitiming cammerd | Da.2 | Control method Sloudi k nastaveni definované metody fizeni pro hlavni fizeni
o 1iTONT 0f polohovani.
<Positioning Cammen) | Dg 5 | Axis to be interpolated | SlouZi k nastaveni osy pro interpolaci (partnerska osa) pouZivanou
A LU " b&hem fizeni dvouosé interpolace. (Podrobnosti viz 4.5.7).
=Prcibinminn e

Da.3

Acceleration time MNo.

SlouZi k vybéru a nastaveni doby zrychleni pro poufiti pii sputéni
fizeni.

Da.4

Deceleration time MNo.

Sloudi K vwbéru a nastaveni doby Zzpomaleni pro pouditi pii zastaveni

) oo
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»m Data polohovani

Pro aktivaci hlavniho Fizeni polohovani museji byt dokonéena nastaveni dat polohovani.
Pro nastaveni nastrojem nastaveni modulu jednoduchého pohybu existuje Sest set bodu dat polohovani na osu.

) oo

2/2

Da.3

Acceleration time MNo.

SlouZi k vybéru a nastaveni doby zrychleni pro poufiti pii sputéni
fizeni.

Da4 |Deceleration time Mo, | Sloud k vybéru a nastaveni doby zpomaleni pro poufiti pfi zastaveni
fizeni.

Da 6 |Positioning address Sloudi k nastaveni adresy pro cilovou polohu pro fizeni polohovani.

Da7 |Arc address Sloudi k nastaveni adresy pro diléi nebo stfedovy bod pfi fizeni kruhovée

interpolace.

Da 8 |Command speed Sloudi k nastaveni rychlosti pro provedeni operace fizeni.

Da.9 | Dwell time Sloudi k nastaveni ¢asoveho intervalu, po kierém se ma po dokonceni
polohovani zapnout signal dokonéeni polohovani.

Da.10 |M code Mastaveno, kdyZ se pouZiva funkce vystupu kodu M.

Mo, IOperatin:nn pattern| Cantral syskem "_'lt';'r'l'j“n“l'a'g;d ' T:Tn:;hb th’:lhn:;r'-].nw Positioning address frc address | Command speed | Dwell time | M code I

P EMD i0ahcABS Linear 2 Axis#l 0:1000 0:1007 100000, 0 pm 0.0 pm 10000.00 rmfmin O ms a
< Pogitioning Zarmmmenk =

, | LiconT 0
<Positioning Cmmeny  [Data polohovani]

5 LconT 0

¢ |LONT U8 | Da1 |Operation Pattern SlouZi k nastaveni zplsobu, jakym maji byt fizena data souvislého
I:I'i'jgﬁi?”‘”g ijm‘;‘; polohovani. (Podrobnosti viz 4.5.5).

2 {'{Dsiti.:,,.,i,.,g cammerd | Da.2 | Control method Sloudi k nastaveni definované metody fizeni pro hlavni fizeni

. LsonT 0 polohovani.
<Positioning Cxmmeny | Da 5 | Axis to be interpolated | SlouZi k nastaveni osy pro interpolaci (partnerska osa) pouZivanou

A LU " b&hem fizeni dvouosé interpolace. (Podrobnosti viz 4.5.7).
=Prcibinminn e

[+[
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Po provedeni nastaveni dat polohovani se spusti aktivace fizeni polohovani, kdyz je €. dat polohovani pro spusténi
nastaveno na €. spusténi polohovani a zapnut signal spusténi polohavani.
NiZe jsou uvedeny potiebné signaly a data pro spusténi polohovani, kde model QD77MS4 slouZi jako priklad.
Signaly I/O Vyrovnavaci pameét
1.0sa | 2.0sa | 3.0sa | 4.0sa Hodnota
— — 1.0sa | 2.0sa | 3.0sa | 4. 0sa nastaveni
ignal spustén Cd. 3] Cisl
polohavani Y10 | Y11 | Y12 | Y13 [spulét#,]‘ni :o?ohwani 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1 az 600

Priklad spusténi polohovani
Pro polohovani 1. osy do 100000 pm pfi 3000 mm/min.

* Program sekvence

M6 U0\
| | [ MOVP K1 G1500
Fovel C. spusténi polohovani
spusténi 1. osy
olohovani .
P ["SETY10 |

Signal spusténi
polohovani 1. osy
[
[ RSTME |—
Ulozigté pfikazi spusténi
polohovani 1. osy

» Data polohovani

fxis ko be | Acceleration | Deceleration
inkerpolated kirme Mo, kirne M,

0:END 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 100000,0 pm 0,0 pm 3000,00 mmfmin 0 ms
<Positioning Comment >

No. | Operation pattern Control system

1

Mastavte pomoci nastroje nastaveni modulu jednoduchého pohybu.

0

Pasitioning address Arc address | Command speed  Dwell time = M code
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Operace pro polohovani 1. osy do 100000 pm pfi 3000 mm/min pokracuje podle popisu nize.

3000 mi -1-- p e . A . : .
mmimin (1) Kdyz je signal spuiténi zapnut, stroj zrychluje ve sméru adresy

100000 pm.
l

(2) Jakmile je dosaZena zadana rychlost 3000 mm/min, stroj pokraéuje
v pohybu s konstantni rychlosti.

!
(3) Polohovani je dokonéeno, kdyZ se stroj zastavi na adrese 100000 pm.
Signal dokonéeni polohovani se pfepne z VYP. — ZAP.

Signal spusténi ——
polohovani (Y10)
Signal OBSAZENO (XC) ——

=
R ) N A ) g S
o

Signal dokoncéeni
polohovani (X14)
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m Souvislé fizeni polohovani

)

Modul jednoduchého pohybu provadi souvislé Fizeni polohovani poéinaje od &. dat polohovani uréeného pomoci [Cd. 3] C.
spuéténi polohovani.

.Operation pattern” v datech polohovani slouZi pro nastaveni, zda se ma provadeét dalsi sada dat polohovani.

& MELSOFT Series Simple Motion Madule Setting Tonl [Unsst Project] - [0

{oProject Eck Miew
S E a6 B T e o )
i Mayigatinn

211

ol Took  Wilndos  Help

L Em pm i

= mn 1D TS| ] Auis gl P

Dosphey ks

Caaplay Al -

oo
1/3

Operation Pattern

[Vzor provozu]

Polohovani dalsiho €. dat polohovani neni

_33; i Mo, Cpealion pattern Conlrol s END provedeno.
e ;T
5'I"5‘|-k! i Snatung “Feskhirnryg Lemment
Park Dkaction g Liow ek L)
;gzm:'mw . pyli i Po dokonteni polohovani je stroj dofasné zastaven a
[E- " R N P - - ..
= 4 Pestierig tets Fostiontg Commentz__ CONT pak se provede polohovani daldiho . dat polohovani.
<3 Axis £1 Postioning Data = * . s o - . e
LS5 o #2 Pestminy Do  cptinong Commets (Souvislé fizeni polohovani)
28 s 23 Poshiorang Dste 3 I'_"r'ﬂl_ o f.!.:l-:lhl’. 1
Po dokonéeni polohovani se provede polohovani
LOCATION dalsiho €. dat polohovani, aniz by do3lo ke zpomaleni
£i zastaveni stroje.
(Souvislé fizeni cesty)
==
(I Souvislé fizeni polohovani & Souvislé fizeni cesty
» Kdy# je rychlost konstantni
o Vzor Adresa Zadana . Vzor Adresa Zadana
' provozu pfikazu rychlost ' provozu pfikazu rychlost
CONT LOCATION
1 A a 1 A a
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m Souvislé fizeni polohovani

5

Modul jednoduchého pohybu provadi souvislé Fizeni polohovani poéinaje od &. dat polohovani uréeného pomoci [Cd. 3] C.

spuéténi polohovani.

.Operation pattern” v datech polohovani slouZi pro nastaveni, zda se ma provadeét dalsi sada dat polohovani.

R T e R .

N Vzor Adresa Zadana N Vzor Adresa Zadana
Q- provozu plikazu rychlost 0- provozu plikazu rychlost
CONT LOCATION
1 A a 1 A a
EMND END
2 B a 2 B a
\ W
& &
Dotasné zastaven. MNezastaven.

'

\ .,

Data

A

Data
c. 2

- Kdy? je rychlost promé&nna

B

MO.

Wzor
pProvozu

Adresa
piikazu

Zadana
rychlost

I e i P W

oo
2/3
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m Souvislé fizeni polohovani

Modul jednoduchého pohybu provadi souvislé Fizeni polohovani poéinaje od &. dat polohovani uréeného pomoci [Cd. 3] C.

spuéténi polohovani.
.Operation pattern” v datech polohovani slouZi pro nastaveni, zda se ma provadeét dalsi sada dat polohovani.

- KdyZ je rychlost proménna

N Vzor Adresa Fadana
= provozu piikazu rychlost
LOCATION
1 A a
EMND
2 B b

Po polohovani do A

je rychlost zménéna, anii by doslo k zastaveni

stroje.

Pt
Data A Data B
¢ 1 c 2

000
3/3

£l
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Modul jednoduchého pohybu provadi fizeni interpolace pomoci dvou aZ &ty motoru k Fizeni stroje tak, aby se posouval po
urcené cesté.

K dispozici jsou ruzné typy fizeni interpolace, véetné fizeni linearni a kruhové interpolace; pouZivany typ se nastavuje

v systému fizeni pro data polohovani. Jedna z os nastavenych v systému fizeni se oznaéuje jako referenéni osa” a druha
jako .interpolacni osa“. Modul jednoduchého pohybu provadi fizeni referenéni osy a postupuje podle dat polohovani
nastavenych pro referenéni osu, a interpolaéni osa je fizena odpovidajicim zpusobem po linearni nebo kruhové cesté.

® Rizeni 2osé linearni interpolace & Rizeni 2osé kruhoveé interpolace
(Ur&eni dil&iho bodu)

Y Y
(Interpolacni ® (Interpolaéni &
osa) osa)
(Xz. Y2) I (Xz. Ya2)

b 4 B i R = Yo |------=< gep———
/ /,'/{_F

|
i |
| |
\ |
! :

|
v |
X1. Y1) : ' (X1. Y1) :
: |
| |
| l

Yy b--&
X
| |
| |
| |
I |
[ |
1 * (Referenéni osa) X Xz (Referenéni osa)
Rizeni linearni interpolace se provadi Rizeni kruhové interpolace se
z (X1, Y1) do (X2, Y2). provadi tak, Ze stroj prochazi

diléim bodem.
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\ Fizeni interpolace jsou pro data polohovani referenéni osy uréovany systém fizeni, adresa polohovani, zadana rychlost a
dalsi nastaveni, zatimco pro stejné €. dat polohovani interpolaéni osy se nastavuje pouze adresa polohovani.

V fizeni interpolace, po ur¢eni nastaveni dat polohovani, je €. dat polohovani ke spusténi nastaveno na €. spusténi
polohovani referenéni osy, a je zapnut signal spusténi polohovani pro referenéni osu, ktery spusti aktivaci fizeni
interpolace.

NiZe jsou uvedeny potiebné signaly a data pro spusténi fizeni interpolace, kde model QD77MS4 slouZi jako priklad.

Signaly I/O (referenéni osa) Vyrovnavaci pamét (referenéni osa)
1.0sa | 2.0sa | 3.0sa | 4.0sa Hodnota
1.osa | 2. 0sa | 3.0sa | 4 osa R
Signal spusténi
Y10 Y11 Y12 Y13 Cd. 3] Cislo .
polohovani [spuété]eni polohovan! 1500 1600 1700 1800 1 az 600

Pfiklad spusténi fizeni interpolace

Kdy# jsou osy 1 a 2 (100000 pm, resp. 50000 um) fizeny pomoci fizeni linearni interpolace pfi

3000 mmdmin.
- Program sekvence
- R
— | [ MOVP K1 G1500 _|—
UloZisté C. spuiténi polohovani
pfikazu 1. osy
spuiténi’ , [SET \,r-ﬂj:’_
polohovani Signal spudténi polohovani
1. osy 1. 0sy
-
[ RSTMB |

UloZité pfikazi spusténi
polohovani 1. osy

- Data polohovani

1. 053
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\ Fizeni interpolace jsou pro data polohovani referenéni osy uréovany systém fizeni, adresa polohovani, zadana rychlost a
dalsi nastaveni, zatimco pro stejné €. dat polohovani interpolaéni osy se nastavuje pouze adresa polohovani.

V fizeni interpolace, po ur¢eni nastaveni dat polohovani, je €. dat polohovani ke spusténi nastaveno na €. spusténi
polohovani referenéni osy, a je zapnut signal spusténi polohovani pro referenéni osu, ktery spusti aktivaci fizeni

interpolace.

NiZe jsou uvedeny potiebné signaly a data pro spusténi fizeni interpolace, kde model QD77MS4 slouZi jako priklad.

Signaly I/O (referenéni osa)

Vyrovnavaci pamét (referenéni osa)

Hodnota
1.05a | 2.0sa | 3.08a | 4. 053
1.0sa | 2.08a | 3.08a | 4.08a nastaveni
Signal spusténi
Y10 | Y11 v12 | Y13 ||ICd. 3] Cislo .
polohovani spusténi polohovani 1500 1600 1700 1800 1 a2z 600
1. osy ‘ - ' ' 1. osy
[ RST M8
UloZité pfikazi spusténi
polohovani 1. osy
- Data polohovani
1. 053
i Bxis to be Acceleration | Deceleration N i
Mo, | Operation pattern| Conkrol syskem Interpolated Hine Mo bime Mo Positioning address arc address | Command speed | Dwell time | M code
i 0:EMD 0Ah:ABS Linear 2 Axis#z 0:1000 0:1000 1000000 pm 0.0 prm 3000.00 mmfmin 0 ms ]
<Positioning Cormmment =
2. 053
i Axis bo be Acceleration | Deceleration N .
Mo, | Operation patkern| Control syskem Interpolated Hme Mo Hirne Mo Positioning address Arc address | Command speed | Dwell time | M code

<Pasitioning Comment =

500000 prn 0.0 parn

MNastavie pomoci nastroje nastaveni modulu jednoduchého pohybu.

0,00 i

[+[
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pokracuje podle popisu niZe.

[mm/min]

—

1. osa (referencni osa)

-

[mm/min]

2. osa (interpolacni osa)

Signal spusténi —
polohovani (Y10)

Signal OBSAZENO 1. ——
osy (XC)

Signal OBSAZENO 2. ——
osy (XD)

Signal dokonéeni

polohovani (X14)

Operace pro fizeni linearni interpolace pro polohovani 1. osy do 100000 pm a 2. osy do 50000 pm pfi 3000 mm/min

(1) KdyzZ je signal spuiténi zapnut, stroj zrychluje ve smérech adres
polohovani pro kaZdou osu.

!
(2 Jakmile je dosaZena zadana rychlost 3000 mm/min, stroj pokraduje
v pohybu s konstantni rychlosti.

!
(3 Polohovani je dokonéeno, kdyZ se stroj zastavi na 1. ose na adrese
100000 pm a na 2. ose na adrese 50000 ym.
Signal dokonceni polohovani se prepne z VYP. — ZAP.
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\ této kapitole jste se naudili:

« Kontrolér PLC a modul jednoduchého pohybu
+ Operaci JOG

« Navrat do vychoziho bodu (OPR)

« Rizeni polohovani

+ Data polohovani

« Souvislé Fizeni polohovani

» Rizeni interpolace

Dalezité body

MNasledujici body jsou velmi duleZité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Radit PLC a modul Pro fizeni polohovani pomoci modulu jednoduchého pohybu ma CPU fadite PLC na
jednoduchého pohybu starosti celkove fizeni a modul jednoduchého pohybu provadi vypoity polohy.

Operace JOG Operace JOG je funkce, ktera sloudi k ruéni obsluze servomotoru v dopfedném €i
Zpé&tném sméru béhu s konstanini rychlosti.

MNavrat do vychoziho Mavrat do vychoziho bodu (OPR) je funkce, ktera sloudi k posunu stroje do jeho

bodu (OPR) vychozi polohy a zajisténi shody adres OP stroje a modulu jednoduchého pohybu
v této poloze.

Rizeni polohovani Modul jednoducheho pohybu provadi fizeni polohovani pomoci nastaveni cilove

polohy, zadané rychlosti a daldich nastaveni pro data polohovani, ktera spusti
aktivaci modulu.

Data polohovani Data polohovani sloufi kK nastaveni vzoru provozu, systému fizeni a dalSich
nastaveni pro fizeni polohovani.

1/2
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\ této kapitole jste se naudili:

« Kontrolér PLC a modul jednoduchého pohybu

+ Operaci JOG

« Navrat do vychoziho bodu (OPR)

« Rizeni polohovani
+ Data polohovani

« Souvislé Fizeni polohovani

» Rizeni interpolace

Dalezité body

2/2

MNasledujici body jsou velmi duleZité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Data polohovani

Souvisle fizeni
polohovani

Rizeni interpolace

Data polohovani slouZi k nastaveni vzoru provozu, systeému fizeni a dalich
nastaveni pro fizeni polohovani.

Modul jednoduchého pohybu spouiti polohovani v pofadi od €. dat polohovani
uréeného pomoci [Cd. 3] C. spuiténi polohovani. Vzor provozu® v datech
polohovani nastavuje, zda se ma provadét dalsi sada dat polohovani.

K dispozici jsou rizné typy fizeni interpolace, véetné fizeni linearni a kruhové
interpolace; pouZivany typ se nastavuje v systému fizeni pro data polohovani. Jedna
z 0s nastavenych v metodé fizeni se oznatuje jako referenéni osa" a druha jako
Jnterpolaéni osa“. Modul jednoduchého pohybu provadi fizeni referenini osy a
postupuje podle dat polohovani nastavenych pro referenéni osu, a interpolaéni osa
je fizena odpovidajicim zplsobem po linearmi nebo kruhové cesté.

) oo

| ¥

Kl
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> Konstrukce ukazkového systému (polohovani) ) ':':ﬂ
/

\ 5. kapitole se dozvite, jak konstruovat ukazkove systémy navrZené pro Ulohy polohovani.

“ Vyvojovy diagram principu Fizeni )

Nasledujici obrazek ukazuje vyvojovy diagram detaild fizeni ukazkového systému.

Pozastaveni kurzoru mysi na vyvojovém diagramu zobrazi jeho podrobnosti.

s materidlem

v

Mavrat do wichoziho bodu proveden

naviech osach
[

v v

Posunout 1. robot do polohy Sekani Posunout 2. robot do polohy Eekani
| |

[ Aktivace systému manipulace )
I_.

Signal spusténi = ZAP.
v v
: Posunout 2. robot primo nad
SniZit 1. robot na 1. dopravnik e
v v
Uchopit obrobek Snifit 2. robot na stohovad i
v v
Fvednout 1. robot pfimo nad 1. Uchopit obrobek
dopravnik
- +
Fosunout 1. robot primo nad Zvednout 2. robot pfimo nad
stohovac stohovad
R i Posunout 2. robot pfimo nad 2.
' dopravnik

I L [
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\ 5. kapitole se dozvite, jak konstruovat ukazkove systémy navrZené pro Ulohy polohovani.

2/2

“ Vyvojovy diagram principu Fizeni

Nasledujici obrazek ukazuje vyvojovy diagram detaild fizeni ukazkového systému.
Pozastaveni kurzoru mysi na vyvojovém diagramu zobrazi jeho podrobnosti.

v v
Snizit 1. robot na 1. dopravnik Posunout Eﬁ.nrﬁgvngﬁpnmn nad
Uchopit obrobek SniZit 2. robot na stohovad
v v
Zvednout 1. robot pfimo nad 1. Uchopit obrabek
dopravnik
- +
Fosunout 1. robot primo nad Zvednout 2. robot pfimo nad
stohovac stohovac
T i T e Posunout 2. robot pfimo nad 2.
dopravnik
v
Postavit obrobek dold SniZit 2. robot na 2. dopravnik
v v
Zvednout 1. robot pfimo nad Postanit obrobek dolt
stohovad
v v
Posunout 1. robot do polohy Sekani Zvednout 2. robot do polohy éekani
| |
§ v ]
o N
| Automaticky provoz _)

[ ¥

[+[
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5.2 Prirazeni cisel zarizeni

) oo

Vytvorte tabulku pfifazeni zafizeni I/O a €isel zafizeni pro pouZiti v ukazkovém systéemu.
Vytvoreni tabulky pfifazeni snizi pocet chyb programu a zefektivni vase programy.

Pomoci odkazu niZe si muzete stahnout pfiklad tabulky piifazenych Cisel zafizeni pro ukazkovy systém.

<Soubor PDF piifazenych &isel zafizeni=
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> Provoz ukazkového systému ) 000

Ukazkovy systém je navrZzen k provozu za normalnich provoznich podminek, viz niZe.

2. robot 1. robot

Oza X2 ]




i Servo_Simple_Motion_Module CZE lil;lg

>“ Monitorovani ukazkového systému ) oo
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Moniterovaci funkci nastroje nastaveni modulu jednoduchého pohybu lze pouZit k monitorovani a zobrazeni aktualnich
mist, chybovych kédu a dalich informaci pro viechny provozované osy najednou.

S ————— =
W Bds #3 Postioning Data
C st Avis #4 Postioning Data etiack Mestios i
H P L ——
u
+|- gt
24 BbCk Stat Data WO [Depdey A = W wpdite apte of the marddid degani o tha rusbs of pelartad b
e Mordn Rem anthe lephi Cpder  Almbess of pebcted Bew ;1 e
e R O e
trroe defefion .2 Machine teed ~ale
sy I TR T——
ot gl S N TR
renbenr g rmephria ™
Fim—y L | M ——
Formard 3G ot M s Poniliorars) dafe bo. berg sonied
g G et M 47 Poabiorrs dae bane sesorad | Opss BN pRTHT. - - -
[ M| 4 Pl ity b et | il e I EE' pDLIlIt k WDErU
v LR e filg L%, USRI CHN DR SRNECACR] | SO I O R
bl 13 Py T T N D e ey — Y = P R
e T e poloZky monitorovani.
Mol 37 et mpesd Md 4 Poaborne dsta bere soscrad ; M rode
- EE warning 1 listary i vk st ety o e ot
H . 4] W8 ctwresd ingaat sgnd 14, M 114 Mctor cuven
- IBy, current value History b 0 i | 3 18 e i s e -
: . Mol W0 Echwrasl ingut wprd - Dobsensl s wgralfes g speal LLREEC R PR T =
: n% Servo Monikar M 0 el i M e 1 118 s i
~ Jl paital oscilloscep e -
== ==H

= (010000 TMSTE]] - Axis Monitar

iR IEERM%.MIHE

—

ry
Aotts MONIOE Moniter Type: [fods{Cutpat A w | FondSie: [opr =] | Select Montor Ao | St Merdhor e || Mocule Information List
Aads #1 Puds #2 Aods #3 Az #4 @ PLC READWYLO)

M 200CLrment hped vake 100000 0.0 pm 11570158 pm 120000.0 L @ Q07T AEADY(X10)
el 2 Mactuine: food vabos A0 LK 131573150 pam A0 W yechroniestion Faalo 1)
:iﬂwmm % @ Al aes wervo OREYEL
L2 et alar el Wy wialen FunstiLes Curilaud Inerpadati mm::m FaiE HENIrOH
Md 26845 feadiate 000 mnjfmer CLO0 e S642, 55 mmyinn 0,00 mmyjmn e m:ﬁ
M 44 Postioning datahio. baing E . 5 .

e r i O S v S 5 e e
wmmmmm Postioning Cormplste  Postioning Complety  COMATUOUS POSUONING o e coneite e, (1727456 T]a
Mt 47 Prrdtiming dataheing Fornuted| R 2 aves bnear R RIUNAL IR I3 {L4 125 N6
: Control sysiem riterpolation (INC) @ Md.S0-Fored stop g1 15423 )

X ATEC0 e b0 eC b0 0100 0100 0100 Bus
Fiks b, |4 2 m'l' L
ke 101 o i 0: 300 €:100 0:100 L] 91011 12 19 14 15 16
T nrvibue ) - asts 14 : M 315 hus : Errow dabection
e - Wy |0 2|3 4 5 6B T 8
M 47 Prritioning datalbeing exenited
: M ooie E 2 2 = G 1B E1 12 13 14 05 16 |L|
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Moniterovaci funkci nastroje nastaveni modulu jednoduchého pohybu lze pouZit k monitorovani a zobrazeni aktualnich
mist, chybovych kédu a dalich informaci pro viechny provozované osy najednou.

v

= (0100 TMSTE]] - Axis Monitar

| ¥

iR IEEREE'!%. Al .._:5

Aotts MoNOr Moner Type: [fos(Cutpet Acs)  w| FondSioe: [opr =] | Select Montor Auis | Sbart; Moritor [tem || Mocule Information List

Aoy F1 Pads #2 Aoty #3 Bz @4 @ PLC READVYLO)

ML 20C et feed vala 100000.0 pam 0.0 g 1157215.6 pm 1300000 pm @ 07T READYXIN)

el 3 Machinns oo b 10000 L 0.0 e 1ISTIAE0 yam 120000.0 L @ SyrePronizaon FAgUE 1)

Md 234 emor Mo, - = > = @ Al s parvo DRV E L

Med. 2424k waming Mo, : : - - - -

ML 2tckan, Ly dlar s ol Wadlnng Yoaleny Pursilie s Curileud Inlevpadalion s !T'm At s RCATT N

M 26 A5 frediate 0000 mmymer L0 mm ren S04, 55 mmyrin 10U00 mmyjmin e 8 IR TR P :5
M 44 Postioning datalbio. being 4

et tacl PP 08 YD S S e

M 47-Positioning data beang executed| Ve Conthuous Postienng o, -

<L eneAE ) - £ onig : e 9 1881 1213 14 15 :ﬂs
Mt 4 T Drritioring ratabesng meeruted| 2 anes e

: Control sysiem ribarpolation () @ MASkFored shop input{LU11G423 )

Md 47 Poitioning databeng eoecuted| - ; .

e e 0100 0:100 0:100 0100 B - - -

ik Hll m

mm mudm H 0: 100 0:100 1 Cr100 9 1001 1213 14 15 16
M4 7 Portioning data emecubed 3 : .
:Mhhﬂﬂﬂﬂﬂlﬂm i st mmm.&:“f?q: 5 F &8 T 8
"&2;{? I cyabeng el 8 9 10 11 1213 14 15 16
M. 102 Derslation Counber DAS (i) 2 B3 oRLs oRLs MALLTL ke 1 Aokt werring dakedtion,

M 103 Mok rotation sposd 0.0 rjmin 0.0 rfmins SETRS rjimin 00 v i fodshio, |1 (2|3 4|5 6|7 8
Ml 10K Modor curment valus 0.0 % 00 % 00 % 00 % 9 10 01 12 13 14 15 16
ML 1080: S sfabuss : Sdmves diern | CFF CEF CEF CFF

McL 1063: S snatus ¢ Serve waming | CFF OFF OFF FF 1. 1zl beet raocke FlagfL 140007

M. 114:Sarvy dlarmn - - i 3 @ MASLAMF-lss operation mode(L1 L 21E) =
Md 31=Etatiy = DO requast flag COFF OFF OFF OFF B MAA et cyrh s Flagl 114275
Md. 31:5%aks @ OPR compiete fag OFF OFF COFF CFF 1L 1 2 e s Hima(LI 1 WS4 008

Mg 410:Exmate cam ho. 0 0 0 0 505 ps

Pl 8T, Mo s Oims slion UL § in00E

[PoloZka monitorovani] [Sloupec zobrazeni monitorovani] [Seznam informaci o modulu]
Zobrazuje polozku monitorovani nastavenou | | Zobrazuje hodnotu monitorovani osy Zobrazuje informace o modulu.
ve vybéru poloZzky monitorovani. nastavené ve vybéru osy monitorovani.

[+[
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\ této kapitole jste se naudili:
« Prifazeni Cisel zafizeni

« Monitorovani ukazkového systému

DulleZité body
MNasledujici body jsou velmi duleZité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsah

2m.

Pfifazeni gisel zafizeni Vytvoite tabulku pfifazeni zafizeni /O a isel zafizeni pro pouZiti v ukazkovem systému.
Vytvoreni tabulky pfifazeni snizi pocet chyb programu a zefektivni vase programy.

Monitorovani ukazkoveho Monitorovaci funkci nastroje nastaveni modulu jednoducheho pohybu Ize pouZit
systému k monitorovani a zobrazeni aktualnich mist, chybowvych kédu a dalsich informaci pro véechny
provozovang osy najednou.
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HICEN Synchronni fizeni ) eoc

Ve 6. kapitole se dozvite o synchronnim fizeni pomoci modulu jednoduchého pohybu, kde jako pfiklad slouzi QD77MS4.

m Prehled synchronniho rizeni )

Synchronni fizeni je druh fizeni, kde je nékolik dalsich os (podfizené hiidele) synchronizovano podle standardni osy
(hlavni hiidel).

NiZe je popis obecného synchronniho fizeni, ktery uvadi pfiklad dopravniho zafizeni.

Se synchronnim fizenim Bez synchronniho Fizeni

| |
Podfizeng
hridele
Hlavni hfidel

» Pfedméty |ze dopravovat plynule, aniz by » Dopravnik musi byt zastaven pokazdé, kdyz
dopravnik musel zastavit. dopravuje predméty.

PouZiti synchronniho fizeni pfinasi nékolik vyhod, z nichZ nékteré jsou uvedeny nizZe.

« VyS&i produktivita...ProtoZe mezi operacemi nejsou Zadné prostoje jako u sekvenéniho provozu, lze zkratit dobu taktu a
tim zvysit produktivitu.

« Bezpecné fizeni...ProtoZe jsou podiizeng hfidele synchronizovany s hlavni hfideli a zastavi se pfi zastaveni hlavni
hiidele, 1ze sniZit riziko poSkozeni zafizeni.
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m Synchronni fizeni pomoci modulu jednoduchého pohybu )

Modul jednoduchého pohybu dokaZe zajistit mechanické synchronni fizeni pouZivajici pfevody, hiidele, pfevody zmény
rychlosti, vacky a dalsi dily docela prosté pouhym nastavenim synchronnich parametri a dalsich podobnych nastaveni.

Synchronni fizeni pomoci modulu jednoduchého pohybu QD77MS

—— ' Synchronizuje provoz 1. a7 3. osy pomoci synchronnich

parametni.

@ vyhody

+ Stroj je kompakingjsi a naklady
jsou nizsi.

» Absence obav kvali treni a
Zivotnosti hlavni hiidele, prevodu
a spojky.

3. 0sa .. ) .
» Zmény Uvodniho nastaveni jsou

jednoduché.

* Absence chyb zplsobenych

Klasické mechanicke synchronni fizeni mechanickou nepfesnosti a

—

Zvyseni vykonu systemu.
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> Tok synchronniho Fizeni

) oo

Tok synchronniho Fizeni pro modul jednoduchého pohybu je uveden niZe.

Hlavni hifidel v modulu jednoduchého pohybu se oznacduje jako osa vstupu a synchronizovana osa jako osa vystupu.
Pro kazdou osu vystupu existuje nastaveni synchronnich parametru, ktere uréuje zpusob jeji synchronizace a podle které

osy vstupu se tak déje.

Spusténi polohovani

v

Rizeni
polohovani

Data
polohovani

Servozesilovac R e

Servomotor

Synchronni o
parametry Slozeny prevod
Osa vstupu’ ' Prevod
(Hlavni
hridel hlavni) T
Osa ugtupu Spojka
(Hlavni
hridel dilEi)
Pfevod Pf;;"lzdst?mew
ZmMeny ry :

Spojka  rychlosti
Pfevod f_ “ i i;_

Slozeny
prevod

FPrevod zmeny
rychlosti

Pomocna hiidel
Vacka -

Modul jednoduchého
pohybu

Data vacky

Osa vystupu
|

v

Servozesilovac
Synchronni

Servomotor

[
i
i
! I
I.I. .'*
'\.\ -’_-' (]
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>>'m_l‘iizeni vacky ) 000

Osa vystupu pro synchronni fizeni pouziva operaci vacky.
Rizenf vatky provadéné pomoci tradiéni mechanické vagky je reprodukovano jako fizeni elektronické vaéky pomoci dat vacky.

Rizeni pomoci mechanické vatky Rizeni pomoci elektronické vacky

QD77MS

‘_J Elektronicka vacka

Data vacky

Hodnota dolni | -

meze zdvihu
—

ProtoZe se Fizeni elektronické vacky pro modul jednoducheho pohybu provadi softwarem, je model idealni vagky vytvaren
bez starosti v dusledku fizeni klasické vacky, jako jsou chyby zpusobené mechanickou nepfesnosti.
Vyména vacky kvuli zménam v pouzitém modelu muze byt dokonéena docela jednoduse pouhou zménou vzoru vacky.
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»m Data vacky

Osa vystupu je fizena pomoci hodnot (aktualni hodnoty posunu) pfevedenych z nastavenych dat vacky pouZitim
aktualnich hodnot na jeden cyklus osy vacky jako hodnot vstupu.
V datech vacky existuji tfi typy operaci; pro vacku posunu, dvoucestnou vacku a linearni vacku.

@ ODvoucestna vatka

Dvoucesina vacka se provozuje tam a zpét pres konstantni rozsah zdvihu vacky.

. Data vacky

F 3

/

p

R

~—7"

Jeden cyklus

@ Vvatka posunu

l Pfiklad provozu

Abktualni
hodnota
posunu

F Y

/\ /\ ﬁ

I.'t

S —

Jeden cyklus : Jeden cyklus ' Jeden cyklus

WVatka posunu se provozuje ke zméné referenini polohy vatky na kaZdy cyklus.

. Data vacky

[\

1/3

) oo
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»m Data vacky ) oo

Osa vystupu je fizena pomoci hodnot (aktualni hodnoty posunu) pfevedenych z nastavenych dat vacky pouZitim
aktualnich hodnot na jeden cyklus osy vacky jako hodnot vstupu.
V datech vacky existuji tfi typy operaci; pro vacku posunu, dvoucestnou vacku a linearni vacku.

. Lreled VellRy

&

N

/i
7

Jeden cyklus

. Pfiklad provozu

&

------ Referenini poloha vatky na treti cyklus

Aktualni il
h;:;utﬁ /\ .:'I Referenéni poloha vatky na druhy cyklus

Jeden cyklus : Jeden cyklus : Jeden cyklus

@ Lineami vatka

Linearni vatka se provozuje na pfimce, kiera vytvali pomér zdvihu 100 % na jeden cyklus.

2/3

[ ¥

[«
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»m Data vacky ) oo

3/3

Osa vystupu je fizena pomoci hodnot (aktualni hodnoty posunu) pfevedenych z nastavenych dat vacky pouZitim
aktualnich hodnot na jeden cyklus osy vacky jako hodnot vstupu.
V datech vacky existuji tfi typy operaci; pro vacku posunu, dvoucestnou vacku a linearni vacku.

. Data vatky

F 3

L J

Jeden cyklus

. Piiklad provozu

Y

5 - Referenini poloha vatky na tieti cyklus
Aktualni A ;

hodnota W 0 pommmeee- Referentni poloha vatky na druhy cyklus
posunu _— LN 5

i K.\ I'l
Jeden cyklus ' Jeden cyklus~_'  Jeden cyklus
\.\_“\j‘
Hodnota zdvihu = 100 %

/

Linearni vatka je registrovana v nastroji nastaveni modulu jednoduchého pohybu jako vacka €. 0.

[ ¥

[+[
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»ﬂ Vytvoreni dat vacky

Data vacky se vytvofi pomoci nastroje nastaveni modulu jednoduchého pohybu.

Ma dalsi obrazovece zkusime vytvofit data vacky.

Pomi [ o= rhw Qe ke «

Lansccxal el =2onel
I!E LA | S e | s Bt - L
- ek
. . prem—. L TP ]
T o it LAk : <
IH"IM’!FW [ 5™ =
| ] - —
Tonbe Ty
- g o e b (R |
e L L
f Vo w— [rmrer—y Eopber Mg s W e Latn
R - , r
1 ey s ke == [ = [ pem = [ b == wath [0 wlw e [ w]w '.IIIMI-MII-J v
u g B Gt (& 7]
B Tt s e P 1
o
e
e
& (NRENRE
1 R
o e ) i s o s
fimgaa]
e e
€ Furwbure Hw e e s s
T e e %] Cam Curve -
i L i CHRNEN] oo gl
2 0 D ST LT e e
3 [Ei—— on e T
a P ERET AR el il
L]
LY
r -
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»m Vytvoreni dat vacky

% MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010:QD7 7MS4[]-Cam Data No.DD1[]]
Tools  Window Help

! Project Edt View Onlne
Hhl=1= 1 =l 10

i Mavigation 7o

WMEEWRNLERE T NENE |

ol im@ma®

] 0010:QD77MS4[]-Cam Data... * ]

[l

[=] La Inkelligent Function Madule
= 0010:QD77MS4
- System Setting
System Structure
: Mark Detection
ﬁ Parameter
(4t Servo_Parameter
l{:*i Fositioning Data

4 Block Start Daka
- Synchronous Control Paramete
% Cam Data
L] Cam_Data_List
] No.0D1
+H La Maritor
. Digital Oscilloscope

*
=
=

—Display Maanification

Width | 100 Tl“.-"a Height | 100 vl%

— Pioink Daka

WiH 100% Screen ] ‘ Wigy |

acceleration == [ Jerk —‘

90,00000 160.00000 270,00000 360,00000

[deqree]

':?;l Fine-bune the cam curve by section

nd [degres]
Q0. 00000

180, 00000

27000000

Stroke [9:] Camn Curve
0.0000000 Constant Speed
100.0000000 Constant Speed
1000000000 Constant Speed
0.0000000 Constant Speed

Tim je nastaveni pro data vacky dokonfeno.

Kliknutim na n prejdete k dal5i obrazovce.

Q04IDEH Host AP
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Nastaveni synchronnich parametru

) oo

Synchronni parametry se nastavuji pomoci Simple Motion Module Setting T

Na dalsi obrazovce zkusime nastavit synchronni parametry.
Pro fizeni vacky slouzi data vagky vytvofena na pfedchozi obrazovee.

P il A0 | v Nampls ad e Madule Yeiiing Teol [Linss Peaot) [001000 %4 | Lais 87 Speshronaus Parameier |

A L [

sk bl § s e

Py A Fan

P A0 S
Flsies bl o

P AL s

Ty 458 Dwrmrraret o
Pt allal) i bty

sk ahal® (BAG I il el bing

P AR08 pontrad masie

o 40 g s g e

o el A il e
ok i

L]
T chal® dutch 08 ackiren
Vahy (8]
dibeh {98
B A e s dch sl ]
]
P, 41 i h dlaich ot

e ol ard
P61 g o e i) okl
i

Pt Shppegs o s abaft o B
(e,

P,

e

il ol

P A0 condiol e 0 CFEF Cornel Irevaid

ool.

iy

Spre bsivisin o mieel ireishile sebas e e b srsekale o el o

*A P el [ =- Cad |
g w " u TP | R BT S

Ras

Pl aie whall
Bl gl assiy
e A0t o i
[ T e
-

L]

P A0 Trvsl vk b eve i Pt

o AP P shual (b OFF kim0 0
Pr.Al0Travel vihs before man fall

Pro fizeni vacky, v némz je 2. osa synchronizovana s 1. osou, je tfeba nastavit synchronni parametry pro 2. osu.

o e [EET T
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Nastaveni synchronnich parametru

! Project Edit  View Online

[LES P 36,2 B s o 8

i Mavigation o

Tools

2 | b

Wirdow

Help

-
'..--Tﬁ

: BN = 5E

=
=

—_; Inkelligent Function Madule
- (| 0010:QD77MS4
= WMl System Setting
Swstem Structure
g Mark Detection
[t Parameter
|4 Servo_Parameter
(&4 Pasitioning Data
(% Block Start Data
_u Synchronous Conkrol Parameter
(4 Input Axis Parameter
I_;tf' Axis #1 Synchronous Parameter
[ fuds #2 Synchronous Parameter
;_:i:' fods #3 Synchronows Parameter
L:*.f' fods #4 Synchronous Parameter
4 Cam Data

= Monitor

Bl Digital Oscilloscope

_:??' 0010:0DFIMS4[]-Axis #2 S...

£

Sak the Eime to advance or delay the cam axis current value per eycle ph
2147453646 to 21474583647 pus

Ikem
Pr.441

1Cam | 500000, 0 pm
shro...

Pr.440

Setking value A

ut a...

Synchron  Set the
+ OUs parameter
control i... for the init..

s | I

Tim je nastaveni synchronnich parametri pro
2. osu dokonéeno.

Kliknutim na m piejdete k dalsi obrazovce.

Q04IDEH Host

Insert [l 5
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m Spusténi synchronniho fizeni ) 000

Synchronni fizeni se spusti po nastaveni synchronnich parametru i dat vacky a zapnuti pfikazu spusténi synchronniho
fizeni. NiZe jsou uvedeny potfebné signaly a data pro spusténi synchronniho Fizeni, kde model QD77MS4 slouzi jako

priklad.
Vyrovnavaci pamet

1. 0sa 2. 0sa 3. 0sa 4. osa Hodnota nastaveni
Nastavte cilovou osu jako étyfbitovy kod.
[Cd. 380] Spusténi 36320 0. bit (1. osa) aZ 3. bit (4. osa)
synchronniho fizeni VYP.: Konec synchronniho fizeni

ZAP.: Spusténi synchronniho fizeni

Provozni podminky osy jsou uloZzeny v pameti,
[Md. 26] Provozni podminky 209 909 1009 1109 0: Pc:hnrtcwr:nstm rezim

osy 5: Analyza

15: Synchronni fizeni

Priklad spusténi synchronniho fizeni
KdyZ je 2. osa synchronizovana s 1. osou

* Program sekvence « Synchronni parametry a data vacky
X56 <Spusten Sy”ﬁg{m”"hﬂ fizeni> Pouzijte pfiklad nastaveni na pfedchozi
Ll - obrazovce.
|| [ MOVP HO2 G36320 |——

Mastaveni ¢. synchronniho polohovani
<Konec synchronniho rfizeni=|
X56 ot

H [ MOVP HO G36320 |——

Mastaveni €. synchronniho polohavani

SM403 uo
| | M=
|| [(=K15G909 }———(M90 )——
VYP. pro jeden programowvy cyklus Synchronni

pouze po provedeni BEHU Fizeni
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m Operace synchronniho fizeni
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NiZe je popsan prubéh provozu synchronniho fizeni, kde je 2. osa synchronizovana s 1. osou.

Ma 1. ose se provadi fizeni polohovani pomoci dat polohovani.

osy pro 2. 0su

Signal spusténi

Poloha
A | | | | |
[ [ [ [ [
[ [ [ [ [
1.bsa ' ' ' '
’ [ [ [ [
| | | | |
| | | | |
[ [ [ [ [ >
Poloha 1 I I I I
A [ [ [ [ [
| | | | |
2. psa | | | | |
VA VAVA
@ @ @ ! : L@
Spusténi synchronniho [ [ [ [ [
fizeni pro 2. osu [ [ [ [ [
Signal OBSAZENO 2. A : : | N
osy (XD) | | | | |
d. rovozni stav Tvosini alyza ynchronni fizeni ]
Ma. 26]P o X [naiyza (5 5 15 < ru
[
|
I
[

polohovani (Y10)
pro 1. osu

@)

Jakmile je signal spusténi synchronniho Fizeni
zapnut, [Md. 26] Provozni stav osy se zméni na
0 Analyza®.

l

Po dokonéeni analyzy se [Md. 26] Provozni stav
osy zméni na ,15:

Synchronni fizeni” a signal OBSAZENO se
zapne.

l
Poté, co je [Md. 28] Provozni stav osy
potvrzen jako ,15: Synchronni fizeni®, se
signal spusténi polohovani (Y10} pro 1. osu
zapne.
Po spusténi polohovani 1. osy je 2. osa
synchronizovana s 1. osou a vacka zacne
fungovat.

|
Kdyz je signal spuiténi synchronniho fizeni
pfepnut ze ZAP. — VYP. se signal OBSAZEND
vypne a stav se zméni na ,0: Pohotovostni rezim®.
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m Funkce virtualniho servozesilovace

Modul jednoduchého pohybu je vybaven funkci slouZici jako osa (osa virtualniho servozesilovace), ktera generuje pouze

virtualni pfikazy, aniz by doslo ke skuteénému pfipojeni k servozesilovadi.

PouzZiti osy virtualniho servozesilovace jako osy vstupu umozZiuje synchronni fizeni pomoci virtualnich pfikazl vstupu.

Mastaveni osy virtualniho servozesilovace se zadavaji na obrazovce nastaveni servozesilovace pod poloZkou konfigurace

Amplifier Setting] Axis #1]

Servo Amplifier Irformation
Serva fumpifier Series | =]
Aerghfier Cperation Hods. | =
phasa (4 Mutiply) - T~ - . )
T e s Vitual Secvo Anlfed, ZASK TN
SerroPwamRte — —

the servo parameter pething Fornmen.

MiZe je uveden tok synchronniho fizeni pomoci osy virtudlnino servozesilovade jako osy
vstupu.

Spuiténi polohovani

Rizeni Y Slozeny
polohovani S prevod  pfeyod

Data vstupu ‘LT .
Pt Pt et =T =1 1L T L

Ma obrazovce se

MR Conlfigur ator sharts, and sorvn Zobrazi Virtual
t.-'_f! Servo Paramster|  parameters can be set.
) Setking IF MR, Corffigursbor i ruot instaled, disglay

Modul
jednoduchého pohybu

) oo
1/2
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> Funkce virtualniho servozesilovace

) oo

Modul jednoduchého pohybu je vybaven funkci slouZici jako osa (osa virtualniho servozesilovace), ktera generuje pouze

virtualni pfikazy, aniz by doslo ke skuteénému pfipojeni k servozesilovadi.
PouzZiti osy virtualniho servozesilovace jako osy vstupu umozZiuje synchronni fizeni pomoci virtualnich pfikazl vstupu.

Data
polohovani

g L -
vstupu % ..
(Hiavni hiidel |
hlavni)
Csa vstupu W& Spojka
(Hlavni

hfidel diléi)
Pfevod PF‘F{WU
zmény zmény
Spoika rychiosti rychlosti

K S o
[ Data vacky

Pievod
Zmény .
rychlosti

Interpolacni
0sa atue Vatka 44— .
Osa vystupu
A4

Servozesilovat

Senvomotor

2/2

Kl
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\ této kapitole jste se naudili:
« Synchronni fizeni
« Synchronni parametry
« Rizeni va&ky
« Data vacky

» Funkce virtualniho servozesilovace

DuleZité body

MNasledujici body jsou velmi duleZité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Synchronni fizeni

Synchronni fizeni je druh Fizeni, kde je nékolik dalSich os (podfizené hiidele)
synchronizovano podle standardni osy (hlavni hiidel).

Synchronni parametry

Hlavni hfidel v modulu jednoduchého pohybu se oznaduje jako osa vstupu a
synchronizovana osa jako osa vystupu.

Pro kazdou osu vystupu existuje nastaveni synchronnich parametrd pomoci nastroje
nastaveni modulu jednoduchého pohybu, které uréuje zplasob jeji synchronizace a podle
které osy vstupu se tak dégje.

Rizeni vatky

Osa vystupu pro synchronni fizeni pouZiva operaci vacky.
Rizeni vacky provadéné pomoci tradiéni mechanické vaéky je reprodukovano jako fizeni
elektronické vacky pomoci dat vagky.

Data vacky

Osa vystupu je fizena pomoci hodnot (aktualni hodnoty posunu) prevedenych z nastavenych
dat vacky pouzitim aktualnich hodnot na jeden cyklus osy vacky jako hodnot vstupu.

Funkce virtualniho
servozesilovadte

Modul jednoduchého pohybu je vybaven funkci slouZici jako osa (osa virtualniho
servozesilovade), ktera generuje pouze virtualni prikazy, aniz by doslo ke skuteénému

pripojeni k servozesilovadi. Pouziti osy virtualniho servozesilovade jako osy vstupu umoziuje

synchronni fizeni pomoci virtualnich pfikazd vstupu.
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(A UCER Konstrukce ukazkového systému (synchronni fizeni) ) ooc
\ 7. kapitole se dozvite, jak konstruovat ukazkove systémy navrZené pro synchronni Fizeni.

Vyvojovy diagram principu Fizeni )

MNasledujici obrazek ukazuje vyvojovy diagram detaill fizeni ukazkového systému.

Pozastaveni kurzoru mysi na symbolu ve vyvojovém diagramu zobrazi podrobnosti daného prvku fizeni.

r . . . =
f Aktivace systemu manipulace
s materidlem

v
Mavrat do vichoziho bodu proveden

navsech osach
L

v v

Posunout 1. robot do polohy Sekani FPosunout 2. robot do polohy Gekani I

Signal spusténi = ZAP.

.

v v

Rizeni 1. robotu pomoci dat vadky I Rizeni 2. robotu pomoci dat vadky I
| |
v

|:" Automaticky provoz }
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7.2 Prirazeni cisel zarizeni

) oo

Vytvorte tabulku pfifazeni zafizeni I/O a €isel zafizeni pro pouZiti v ukazkovém systéemu.
Vytvoreni tabulky pfifazeni snizi pocet chyb programu a zefektivni vase programy.

Pomoci odkazu niZe si muzete stahnout pfiklad tabulky piifazenych Cisel zafizeni pro ukazkovy systém.

<Soubor PDF piifazenych &isel zafizeni=
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> Provoz ukazkového systému ) 000

Ukazkovy systém je navrZzen k provozu za normalnich provoznich podminek, viz niZe.

Synchronné jsou fizeny viechny Ctyfi osy (X1,
X2, Z1, Z2).

Y

2. raobot 1. rakbot

Oza Xl
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o
mizeni vacky v ukazkovém systému ) 000
NiZe jsou uvedena data vacky pouZivana v ukazkovém systému.
i (]
i [ )

—— —

Data vacky pro X1 Data vacky pro X2

5] fad
1 e | i s |

_ W TT{TTTATTITITY
. i

ELros O L)

REEC ] |

Data vacky pro Z1 Data vacky pro Z2

-] —
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( 7.5 Souhrn

) oo

\ této kapitole jste se naudili:

« Pfifazeni ¢isel zarizeni

DuleZité body

MNasledujici body jsou velmi duleZité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Prirazeni cisel zafizeni

Vytvoite tabulku pfifazeni zarizeni /O a cisel zafizeni pro pouziti v ukazkovem systemu.
Vytvoreni tabulky pfifazeni snizi podet chyb programu a zefektivni vase programy.
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> Zavérecny test

) oo

Nyni, kdyZ jste dokonéili véechny lekce kurzu Modul JEDNODUCHEHO POHYBU serva, jste pfipraveni
absolvovat zavérecny test.

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

Tento zavérecny test obsahuje celkem 3 otazek (7 polozek).

Zavérecny test mizZete absolvovat tireba nékolikrat.

Vypocet skore testu

Po vybéru odpovédi nezapomente stisknout tlagitko Odpovéd. Budete-li pokracovat bez stisknuti tlaGitka
Odpovéd, dojde ke ztraté odpoveédi. (Povazuje se za nezodpovézenou otazku.)

Vysledky skore

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

Pofet spravnych odpovédi - 3

L o Pro Gspésné sloZeni testu je
Celkovy pocet otazek - 3 potieba 60 % spravnych
odpovédi.
Hodnota v procentech : 100%

Pokratovat ] [ Revidovat

« Stisknutim tlacitka Pokracovat test ukongite.
+ Stisknutim tlagitka Revidovat test zrevidujete. (Kontrola spravnych odpovéadi)
«  Stisknutim tlacitka Opakovat test zopakujete.
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> Zavéreény test, 1 ) oo

Vyberte dva softwarové programy, které jsou potreba pro fizeni polohovani pomoci modulu jednoduchého pohybu
(vyberte dvé moznosti).

—  GXWorks2
—  MT Works2
—  GT Works3
— MR Configurator2

— PX Developer

~ MX Component

Odpoved | | Zpét |
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I

)
IC I Zavéreény test, 2 ) 00
Vyberte Cislo z pole ,Terminy k vybéru® pod tabulkou pro spravny vzor provozu, ktery odpovida nize uvedenému
piikladu provozu.
Souvislé fizeni polohovani Souvislé fizeni cesty
v vV Terminy k vybéru
& .
1 o 1. Souvislé
DGEBSF‘IE{ZESIEVEH. MNezastaven. 7 Cesta
al II al- l.' 3. Konec
|
: \
1 I 1t

Data A Data Data A Data B

C.1 C.2 C.1 C.2

Vzor Adresa Zadana e Vzor Adresa Zadana

provozu piikazu rnychlost : provozu piikazu rychlost
v A a 1 v| A a
2 = B a 2 = B a
Odpovéed ] [ Zpét ]
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> Zavéreény test, 3 ) 00

Odpovézte na niZze uvedené otazky.

® 7 niZze uvedenych diagramu vyberte spravny graf dat vacky pro dvoucestnou vacku.

01 Y|
AI '.' | B ‘- | G l. |
I | I
| | |
I | I
: /\ | .
| /}I //’/1.
> - >
i | !
N i‘—ﬂ -——
Jeden cyklus ' Jeden cyklus ' Jeden cyklus '

® ‘yberte ¢. vacky pro linearni vacku registrovanou pomoci nastroje nastaveni modulu jednoduchého pohybu.

0z M bl

[ Odpoved | [ Zpét |
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} Skore testu ) 000

FPravé |ste dokoncili zavéredny test. Vase vysledky jsou nasledujici.
Pro ukonéeni zavéreéného testu prejdéte na dalsi stranu.

Potet spravnych odpovédi - 3

Celkovy pocet otazek : 3
Hodnota v procentech - 100%;
Pokracovat | | Revidovat |

Gratulujeme. Vas test byl uspésny.
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»

Pravé jste dokon&ili kurz Modul JEDNODUCHEHO POHYBU serva.

Deékujeme za absolvovani tohoto kurzu.

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

Zaverecny test muZete revidovat treba nékolikrat.

Revidovat | | Zavfit




