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Ez a tanfolyam egy olyan képzési rendszer,
amelyet azok szamara keszitettlink, akik el6szor
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A tanfolyam célja
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Ezt a tanfolyamot azok szamara készitettlink, akik elészér hoznak 1étre mozgasvezérlé rendszert MITSUBISHI
mozgasvezerld CPU modul segitségével.

mozgasvezérlb-tervezési platformon.

A jelen tanfolyam anyagat elsésorban olyan szakembereknek készitettik, akik ismerik a programozas alapjait és
szinkronizalt vezérléseket terveznek. A hardverekért, példaul a rendszertervezésért, telepitésért és a bekitések

tanfolyamot. A szoftvertervezéknek szdlé alapinformaciok, példaul a rendszer programozasa a ,.SERVO MOTION
CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)" tanfolyamban talalhatok.

A rendszer létrehozasahoz el kell sajatitani a szinkronizalt vezeérlést SV22 virtualis médban, a MELSOFT MT Works 2

elvégzéseert felelds szakemberek szamara készitettlk a ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)"

Azoknak akik eloszér vegzik ezt a tanfolyamot, javasoljuk az alabbiak elvégzését
- ,MELSEC-Q SERIES BASICS" tanfolyam
- MELSERVO BASICS (MR-J3)" tanfolyam
- . YOUR FIRST FACTORY AUTOMATION (POSITIONING CONTROL)" tanfolyam
- ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" tanfolyam
- SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFCY)” tanfolyam.

A tanfolyam elvégzéséhez ismerni kell a MELSEC-Q sorozati PLC-t, az AC szervokat és a pozicionalasi vezérlest.
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A tanfolyam tartalma az alabbiak szerint épll fel.
Javasoljuk, hogy a képzést az 1. fejezeltdl kezdje.

12. fejezet - VALOS UZEMMOD ES VIRTUALIS MOD
Megtanulja a valos Uzemmaod és a virtualis mod kozott kilénbséget.

13. fejezet - MECHANIKUS RENDSZERPROGRAM

Megismeri a mechanikus rendszerprogramozast és a virtualis médban vezérlésre hasznalt mechanikus modult.

14, fejezet - VEZERMUTENGELY ADATAINAK LETREHOZASA

Megtanulja, miként hozhat |étre vezérmitengely adatokat a ,CAM" mechanikus modul hasznalataval.

15. fejezet - GYAKORLAS

Megismeri a mechanikus rendszert és azt, hogy miként hozhat Iétre vezérm(tengely adatokat a mintarendszer
hasznalataval.

16. fejezet - GYAKORLAS

Megismeri a végallaskapcsold kimeneti funkcidjat, a cimizemmaod tengelykapcsoldjat €s a digitalis oszcilloszkdpot.

Zaroteszt

Teljesitéshez sziikséges arany: 60% vagy tébb.

> A tanfolyam felépitése ) 000
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Hogyan hasznalja ezt az e-képzés eszkozt
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Tovabb a kévetkez6 oldalra
Vissza az el6z06 oldalra

Ugras a kivant oldalra

Kilépés a tanfolyambal

Tovabb a kivetkezd oldalra.

Vissza az el6z6 oldalra.

Megjelenik a ,Tartalomjegyzék”, amellyel a kivant oldalra navigalhat.

Kilépés a tanfolyambal.
Az ablakok, pl. a ,Tartalom” képernyd és a tanfolyam bezarodik.
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> A hasznalatra vonatkozé figyelmeztetések ) 000

Biztonsagi ovintézkedések

Ha az aktualis termékeket hasznalva tanul, gondosan olvassa el a megfeleld kézikényvekben talalhatd biztonsagi
ovintézkedéseket.

Figyelmeztetés a tanfolyammal kapcsolatban
- Az On altal hasznalt szoftververziéban megjelend képernyd killénbézhet a tanfolyamon bemutatott szoftverétél.
Ez a tanfolyam az alabbi szoftververzidkat tartalmazza:

- MT Developer2 1.18U verzid

Hivatkozas

A tanfolyamhoz az alabbi referenciak kapcsolodnak. (A tanfolyamot ezek nélkll is elvégezheti.)
A letélteshez kattintson a referencia nevére.

Referencia neve Fajltipus

Sample program Tomdritett fajl 53,651 bytes

Recording paper Tomaritett fajl 43 5 kB
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m VALOS UZEMMOD ES VIRTUALIS MOD ) 00C

Ebben a fejezetben megismeri a valés Gzemmad (SV13/SV22) és a virtualis mad (SV22) kilénbségét.
A valds Uzemmod szolgal a rendszer kizvetlen vezérleésére, amelyet szervomotor(ok) végez(nek) a szervoprogram alapjan.
A valos Uzemmaod részletes ismertetését lasd: ,.SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)" tanfolyam.
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X Virtualis méd ) e

Hagyomanyos mikédées kézben a gépet mechanikusan dsszekapcsolt tengelyek, fogaskerekek és tengelykapesoldk
vezérlik minden egyes motorrdl. A virtualis mod ezt a mechanikus mikédést valtja fel, €s a berendezést hajtd motorok
szinkronizalasat a mechanikus rendszerprogrammal végzi el.

Azzal, hogy a virtualis szervomotorra érkeznek a parancsok, a berendezésre szerelt motorok vezérlése a mechanikus
rendszerprogram beallitasai szerint torténik.

A virtualis méd az alabbi elényéket kinalja a mechanikusan dsszekapesolt rendszerekkel szemben:

+ Kisebb és olcsobb gépek gyartasat teszi lehetéve.

+ Az egyes alkatrészek (fétengely, fogaskerék hajtas és tengelykapcsold) kopasat és élettartamat nem kell figyelembe venni.
« Egyes feladatok, példaul az atallas, egyszerlbben elvégezhetd.

« A rendszer teljesitménye javul, mivel nem jelentkeznek a mechanikus alkatrészek pontatlansagabdl eredd hibak.

Szoftvervezérlés mechanikus
rendszerprogrammal

Mechanikus vezerles
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A mozgasvezerld valds Uzemmaodjanak és virtualis modjanak kilénbségei a kévetkezok:

A jobb oldalon lathatd [Valds zemmad] és [Virtualis mod] gombra kattintva megismerheti a valos Gzemmod és a virtualis
Uzemmod kdzti kilénbségeket.

Valos Uzemmod

Mozgasvezérld SEC program

Atvitel

|

X0 —([sETMO ']
i Mo P .SFCS H3E1 K10

EHGH}EBG} /Szervo—be jel bekapcsolt?
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[K10: Valés)

INC-1
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30000 PLS/s

12001 e

_ BEFEJEZES _

sperel
F’nziaiur‘.alasi yvazérlés paramete

o

e e

(5]

et
03 zemmod adst__

Kozvetlenul a szervoprogram vezerli
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12.3 Atvaltas virtualis médba ) 000

Ahhoz, hogy a virtualis mod megfeleléen mikédjon, az Gzemmadot virtualis médba kell valtani. Az 0zemmaéd valtasahoz
kapcsolja be, majd ki a valds Uzemmaod/virtualis mod valtasa parancsot (M2043). Ha valds Gzemmodbdl virtualis madra
valt, ellendrizze az alabbiakat a valtas végrehajthatosaganak eldéntéséhez:

« A mechanikus rendszerprogramot regisztralta.
« Minden tengelyen bekapcsolta a szervo-be parancsot.
« Minden tengely all.

« Egyetlen tengelyen sem jelentkezett szervohiba.

« Visszatérés alaphelyzetbe parancsok a gérgdtengely kivételével minden tengelyre ki vannak kapcsolva.

Idézitesi grafikon

Valtoparancs valos Ozemmaodbol virtualis modra Valtoparancs virtualis modbdl valds Gzemmodra

/

BE A

Valos Gzemmodivirtualis
mod valtasa parancs
(M2043)

Valos Ozemmodfvirtualis
mod kapcsolasi allapot . | : ;
(M2044) | ' ; i

EE

Valos
Uzemmaod

Valos Virtualis mod

Uzemmod
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[ Uzemmod ismertetése ) 000

A jelen tanfolyamban hasznalt mintarendszer ugyanaz a csomagolégép, mint amelyet az alabbi tanfolyamokban
hasznaltunk: ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" és ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS
(REAL MODE: SFC)" tanfolyam.

(Id&tartam: 00:05)
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12.4.1 Csomagologép vezérlése
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A tanfolyamban szereplé mintarendszer vezérlési madjat (a vezérlési folyamatot) alabb mutatjuk be.

(Id6tartam: 00:19)
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»m A tanfolyamban szereplé mintarendszer eszkﬁzkonfiguréciéja) 000

Az alabbi abra mutatja a tanfolyamban szereplé mintarendszer eszkiézkonfiguraciojat.

QOEUDH  ay4op

Qx40
o6op l m?zl:':/ -
z - i i b b i

Watchdog kozelites

Szamitogep kapcsola
e — Felsé
R USB kabel I6ketkorlatozasi
Tal ertek
elepités
P —i —
Kenyszerleallitd Mikodes-  Leallitas- Inditdgomb
gomb jelzd jelzd —4F
lampa lampa Also
Mozgasvezerld - I5ketkorlatozasi
tervezési platform Szervoerdsitd MR-J3-10B ertek
MELSOFT MT Works2
i—-_'-'-i.-_ 1. tengely 2. tengely 3. tengely 4. tengely 5. tengely 6. tengely
b
Szervobeallito
szoftvercsomag SSCNET Il
MR Configurator2 kabel
_._.,-I

Operacios rendszerszoftvera  Szervomotor HF-KPO53

Operacios rendszerszoftver Q172DCPU-ra telepitve
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A mintarendszerben hasznalt mozgasvezérlé SFC program m(veleti folyamatabraja alabb lathato.

Az egérkurzort az abra egy adott eleme félé mozgatva megjelenik a mlivelet rovid leirasa.

Példaprogram valos Gzemmodra

Valas fo

Szervo bekapcsolasa

isszatéres alaphelyzetbe

Mincs visszatérés alaphelyzetbe parancs

Atvitel

Inditas elfogadasa KIKAPCSOLVA

Befejezés

Példaprogram virtualis modra

Virtualis fo

Szervo bekapcsolasa

Visszatérés alaphelyzetbe

Mincs visszatérés alaphelyzetbe parancs

Atvaltas virtualis modba

Varakozas atvaltashoz virtualis modba

Virtualis szervo inditasa

Virtualis szervo inditas elfogadasa KIKAPCSOLVA

Befejezés
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Ebben a fejezetben a kivetkezoket tanulta meg:
« Virtualis mod
« Valés Uzemmobd és virtualis mod kilénbségei

Fontos pontok

A fejezetben tanult ismereteket alabb soroltuk fel.

e A virtualis mod szinkronizalja azokat a motorokat, melyeket hagyomanyos esetben a mechanikus
Virtualis mod . . .
rendszerprogram mechanikus Oton vezérel.

INVELEERNO I EXGGLEN Ha valos zemmaodbol virtualis madra valt at, ellendrizze, hogy lehetséges-e a valtas elvégzése.

Valos lzemmod és A valos Gzemmod kdzvetlenil vezérli az egyes tengelyeket.

virtualis mod A virtualis mod parancsokat ad a virtualis szervomotornak és a tengelyeket a mechanikus rendszerprogram
kilonbsegei hasznalataval szinkronizalva vezérli.
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Ebben a fejezetben a mechanikus rendszerprogramot ismeri meg.

A mechanikus rendszerprogram mechanikus modulokat - virtualis szervomotort, szinkron kodolot, fogaskerék hajtast,
tengelykapcsoldt, gérgot és vezérm(tengelyt - hasznal a szoftverrel végzett szinkronizalt vezérlés végrehajtasahoz.
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> Mechanikus modulok csatlakozasi abraja
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A mechanikus modulok csatlakozasi abraja olyan virtualis rendszerabra, amely a mechanikus modulok elrendezését mutatja.
A mechanikus modulok csatlakozasi abraja alabb lathato.

Atviteli modul

Hajtomodul ﬁ_ N 3 — - _T_ - .t,'_ — s
Differencialmi

| Virtualis szervomotor

Szinkron
2 kodold
SZinkron

kidola Hajtomodul

Fogaskerék haita
Virtualis fatengely QggEerax hapas

Virtualis «—— Osszekiitd tengely
szervomaotor

Tengelykapcsold

* Ezen modulok egyike csatlakozik.
* Ezen modulok agyike
csatlakozik. Fogaskerék hajtas
A n Differencialmii

Virtualis

segadbemeanet Sebességvalts

Sebessegvalto )

Atvitali modul
—— - - - - -
e r i
RMERrapcsolt l_ 1 1 : Kimeneti modul
i * Ezen modulok egyike
tlakozik.
Hajtémodul Virtuslie Vezémiltengely ads. ‘ ceatlakozi
it szervomotor ;..:?z?;i
kadalé :
odoio Kimeneti Gérgd Golyods-
* Ezan modulok egyike tengealy orso .
csatlakozik. Ve
b
1 blokk _rs g
A )

1

rendszer
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> Mechanikus rendszer mintaablaka
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A jelen tanfolyamban hasznalt mintarendszerhez hasznalt mechanikus rendszerprogram mintaablaka alabb lathato.

Az egérkurzort a kijelzé egyik modulikonja félé mozgatva megjelenik az ikon révid leirasa.

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

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

-

=] SR

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

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

+ g Mechanical System

+

+

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

- F X

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

Forgoasztal a csomagolofolia girgdjéhez

Forgoasztal a vagoeszkoz elott szallitdszalaghoz

Golyosorso a vagasi pozicid beallitasahoz

A vagoeszkdz mikodését vezérld vezermitengely

(=R S N S

Gorgd a vagoeszkdz utan futd szallitoszalaghoz

:i £ 3
Editing Page 1/ 8 W70 | 5VZ2 | Host Station No2 HLIM
Tengely Tengely adatai
1 A csomagolafilia hengere alatt futd szallitészalag gérgdje
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A hajtémodulok adnak hajtasi energiat a virtualis tengelyekre (virtualis fétengely és virtualis bemeneti segédtengely).

Az alabbi két tipusu hajtomodul kaphato.

Mechanikus modul

: Funkcio Lasd
Megjelenes Megnevezes
Virtual servomotor Akkor hasznalatos, ha a mechanikus rendszerprogram
virtualis tengelyét a szervoprogram és a JOG lzemmaod
bemeneti impulzusai hajtjak meag. 13.3.1

Synchronous
encoder

Akkor hasznalatos, ha virtualis tengelyt egy kilsd szinkron
kodolo bemeneti impulzusai hajtjak meg.

13.3.2




K Servo_Motion_Controller_Application{Virtual Mode)_HUN

[ 13.3.1 Virtualis szervomotor

Virtualis szervomotort akkor hasznalnak, ha a virtualis tengelyt szervoprogram és
JOG Gzemmdd hajtja meg.

Ha a virtualis szervomotor elindul, impulzusjeleket tovabbit a virtualis tengelyre az
inditasi feltétel (parancssebesség és Gtérték) alapjan.

A tablazatban felsorolt parameter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozo magyarazat.

* Az alabb lathato paraméterértékeket
hasznaljak a mintarendszerhez.

Virtualis szervomotor Parameéter elem Mintaérték
H n Virtual axis 1
= Command in-position range 100[PLS]

0 Cperation mode at error occurrence Continue

Upper stroke limit value 0[FLS]
Lower stroke limit value 0[PLS]
. . Farameter block Mo. 2
Kimeneti modul JOG speed limitvalue 15000[PLS/s]

=Beadllitasi adatok=

Allitsa be avirtudlis mddban a szervoprogram Altal megadott tengelyszamot.

=Beallitasi tatomany=

Q1730DCPU hasznalata esetén: 1- 32 Q172DCPU hasznalata esetén: 1-8
=Beallitasi példa=

Allitsa ezt a paramétert _1°-re, mivel a mintarendszer az 1. virulis tengelyt hasznalja.
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@EEXY I szinkron kédolé

Szinkron kédold akkor hasznalatos, ha a virtualis tengelyt eqy forras bemeneti
impulzusai hajtjak meg.
*Q172DEX vagy Q173DPX szlkséges a szinkron kodold hasznalatahoz.

A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozo magyarazat. * Az alabb |athaté paraméterértékeket
hasznaljak a mintarendszerhez.

Bemenet kilsé forrasrol Parameter elem

Mintaérték

]

Synchronous encoder number
t——_ sing the existing encoder
e Atviteli
maodul

Kimeneti modul

=Beallitasi adatok=
Allftza be a szinkron kidold szamiat, a rendszerbedllitisi ablakban megadottak szerint.

=Bedllitasi tatomany=

=Bedllitasi pelda=
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13.4 Atviteli modul
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Az atviteli modul tovabbitja az impulzusokat a hajtémodulrél a kimeneti modulra.
Az alabbi négy tipusu atviteli modul kaphato.

Mechanikus modul

Funkcio Lasd
Megjelenés Megnevezés
Gear A hajtasattetel vagy a forgasirany megvaltoztatasara szolgal
a hajtomodulral érkezd atertekhez (impulzushoz).
13.4.1
Clutch A hajtomodul forgasat tovabbitja a kimeneti modulra, illetve
levalasztja azt a kimeneti modulral.
13.4.2
Speed change gear | A kimeneti modul sebesseget valtoztatja meg mikodés
kbzben.
13.4.3

Differential gear

A kimeneti modul fazisai kozditt valt vagy a mivelet inditasi
poziciojat allitja be.

13.4.4
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@EEXEIN Fogaskerék hajtas

A fogaskerékpar tovabbitja az impulzusok szamat a kimeneti tengelyre, a bemeneti
tengelyrdl kapott impulzusok szamat megszorozva az attétellel.

Az attétel szamitasahoz ossza el a ,Bemeneti tengely oldalan a fogaskerék
fogszamat” a ,Kimeneti tengely oldalan a fogaskerék fogszamaval™.

Kimeneti tengely impulzusainak szdma = (Bemeneti tengely impulzusainak szama) x (Attételi viszony) [PLS] |

A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozd magyarazat.

* Az alabb lathatd paraméterértékeket
hasznaljak a mintarendszerhez.

Virtualis szervomotor Bemeneti

- n { tengely

Fogaskerek
(attételi viszany)

Bemeneti tengely

100[PLS] Kimeneti

tengely
—
»

Kimeneti tengely:
3000[PLS]

Pararméter elemn Mintaérték
Gear ratio input axis side tooth count 30
Gear ratio output axis side tooth count 1
Rotation direction Forward

=Bedllitasi adatok=

=Bedllitasi tartomany=

1- 66535

=Bedllitasi példa=

30-szorosra nivel.

Allitsa be a bemeneti tengely oldalan a fogaskerék fogszamat.

Allitsa ezt a paramétert _30° értékre, mivel a mintarendszer 4. tengelye a virtudlis szervomotorrdl érkezd bemeneti impulzusok szaméat
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A tengelykapcsold tovabbitja a bemeneti tengelyrdl a parancsimpulzusokat a kimeneti modulra, illetve levalasztja azokat,
ezzel szabalyozza a szervomotor mikddésének inditasat és leallitasat.

Két tipusu tengelykapcsold [étezik: kiegyenlitd és kézvetlen tengelykapcsold. Barmelyik hasznalhato, attdl flggden, hogy
szllkség van-e gyorsitasra/lassitasra.

Gyorsitas/lassitas: szikseges
Virtualis
szervomotor

Tengelykapcsold Kl

Tengelykapcsolo BE

Kiegyenlitesi folyamat:
vegrehajtva

<

Kiegyenlitd
tengelykapcsolo

Gyorsitas/lassitas: nem szikséges t

nincs végrehajtva

=

Kozvetlen
tengelykapcsolo

Kiegyenlitési folyamat: ‘

=
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Uzemmad
OMIOFF mode

A tengelykapesold 6t kllonbézd lzemmaodjat alabb ismertetjik.

Atengelykapcsold bekapesol, ha a tengelykapcsold BEKI parancseszkize Kl dllasrdl BE allasra valt.
Atengelykapcsold kikaposol, ha a tengelykapcsold BEKI parancseszkize BE allasrdl Kl allasra valt.

Address mode

Atengelykapcsold bekapesal, ha atengelykapesold BEKI parancseszkize BE alldsban van, és a
tengelykapcsold BE cimet eléri.

Atengelykapcsold Kikapcsol, ha a tengelykapcsold BEK parancseszkize Kl Allasban van, és a tengelykapcsold
Kl cimet eléri.

Address mode 2

Amig a tengelykapcsold BEKI parancseszkize BE allasban van, a tengelykapcsold be-vagy kikapcsol a
tengelykapcsold BEKI cimének meagfelelden.
Atengelykapcsold Kikapecsaol, ha a tengelykapesold BEKI parancseszkize BE alldsrdl KI Alldsra valt.

One-shot mode

Ha a tengelykapcsold BEKI parancseszkize Kl Allashdl BE allasravalt, a tengelykapesold bekapesal, miutan
megtette a megadott Uthosszt, majd kikapesol, miutan megtette a megadott Gthosszt.

External input
mode

Ez az izemmadd csak ahhoz a tengelyhez hasznalhatd, amelyhez a ndvekmeényes szinkron kadold (kézi
impulzusadd) van haftémodulnak beallitva. Atengelykapcsold be-kikapcsol a tengelykapesold BEKI
parancseszkiz és a kilsd bemenet (TREM jel: Szinkron kddold inditasi jel) szerint.

magyarazat.

A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozo A megjelenitett parametererieket

hasznaljuk a mintarendszerhez.

Paraméter elem Mintaérték

Clutch OMN/OFF command device M7 004

I‘—a N Clutch status device M7014

1/3
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[ (>3 Tengelykapcsolo

A tengelykapesold 6t kllonbézd lzemmaodjat alabb ismertetjik.

A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozo A megjelenitett parameterérieket

magyarazat.

hasznaljuk a mintarendszerhez.

Paraméter elem

Mintagrték

Clutch OMNIOFF command device

M7004

M7014

Smaoaothing clutch

e Clutch status device
. Clutch type

] Smoothing clutch method

Time-constant system

Smaoothing time constant

30[ms]

Kozvetlen

tengelykapcsold

Qperation mode

OMIOFF mode, address
mode and one-shot

Mode setting device D7040
M address setting device D742
QOFF address setting device D7044

Address mode clutch contral system

Current value within 1

=Bedllitasi adatok=
Adja meg az eszkizt a tengelykapcsold belki parancsahoz

=Bedllitasi tartomany=
X0000 - X1FFF

2/3
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[ (>3 Tengelykapcsolo

A tengelykapesold 6t kllonbézd lzemmaodjat alabb ismertetjik.

IENQEYKapCSoI0

Cperation mode

OMIOFF mode, address
mode and one-shot

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

Address mode clutch control system

Current value within 1

=Beallitasi adatok=

Adja meqg az eszkizt a kiegyenlitd tengelykapcsold mivelet befejezésének megerdsitésére.

=Beallitasi tatomany=

#0000 - X1FFF

Y0000 -Y1FFF

MO - M8191 (*1)

FO-F2047

BOOOO - B1FFF

LIZE1G10000.0 - L3E1GITIGY . F (*2)

Acimke és struktira neve biteszkdzként lesz regisztralva

a mechanikus rendszer nem hasznal.

meq.

=Beallitasi példa=

Hasznalja az alapértelmezett értéket a mintarendszerhez

(*1) Afelhasznald hasznalhatja a virtualis szervomotor tengelyének vagy a vezérmitengelynek azt az eszkizfelligyeleti terliletét, amelyet

(*2) Arendelkezésre alld tébb CPU-t megosztd eszkbzik tartomanyat a tébb CPU-s nagysebességl atviteli teriilet bedllitasa hatarozza

3/3
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@EEXEI scbességvaits

A sebességvaltd szolgal a kimeneti modul forgasi sebességének és az Otértékének

modositasara (zemelés kdzben.

A kimeneti tengelyre atadott sebesség szamitasahoz szorozza meg a bemeneti
tengely sebességét a sebesséqgvaltd attételének beallitasara szolgald eszkézén

megadott attétel értékével.

Kimeneti tengely sebessége = (Bemeneti tengely sebessege) X

(Sebessegvalto attetele) *
1000

[PLS/s]

A tablazatban felsorolt parameéter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozd magyarazat.

* Az alabb lathatd paraméterértékeket
hasznaljak a mintarendszerhez.

Sebességvaltd
~ (Sebessegvalto
Kimeneti atietele)
tengely

Kimeneti modul

Paraméter elem Mintaérték
Speed change ratio upper limit value 65535
Speed change ratio lower limitvalue 1
Speed change ratio sefting device O7036
Smoothing time constant 0[ms]

=Bedllitdsi adatok=

hatarérték szabalyozza.

=Bedllitasi tartomany=

Allitsa be a sebességualtd Attételének felsd hatarénékat
Ha a sebességvaltd attételének bedllitdsara szolgald eszkizrdl érkezd érték meghaladja ezt a hataréréket, akkor a sebességvaltdta

Az érték bedllitisahoz szorozza meg a 0.00 - 655.35[%] értéket 100-zal (0 - 65535).
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@EEXEI scbességvaits

A sebességvaltd szolgal a kimeneti modul forgasi sebességének és az Otértékének
modositasara (zemelés kdzben.

A kimeneti tengelyre atadott sebesség szamitasahoz szorozza meg a bemeneti
tengely sebességét a sebesséqgvaltd attételének beallitasara szolgald eszkézén
megadott attétel értékével.

(Sebessegvalto attetele) *
1000

Kimeneti tengely sebessége = (Bemeneti tengely sebessege) X

[PLS/s] *0-65535

* Az alabb lathatd paraméterértékeket

A tablazatban felsorolt parameéter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozd magyarazat. hasznéljak a mintarendszerhez

Allitsa be a sebességvaltd attételének alsd hatarértéket.

Ha a sebességvaltd attételének bedllitasara szolgald eszkizrdl érkezd érték a hatarérék ala esik, akkor a sebességvaltdt a hatarénék P
szabalyozza.

=Bedllitasi tatomany=
Az énték beallitdsahoz szorozza meg a 0.00 - 655.35[%] értéket 100-zal (0 - 65535).

=Bedllitasi példa=
Allftea ezt a paramétert 1" értékre a mintarendszerhez.

Kl
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@YY Differencialm D ?lgm

A differencialm( levalasztja a bemeneti segédtengely Utértéket a bemeneti tengely
utértékérdl, majd a kompenzalt eredményt adja at a kimeneti tengelynek.

A differencialm(i segédtengelyén a forgasirany alapértelmezett beallitasa az
ellentétes irany.

Kimeneti tengely Otérték = (Bemenetli tengely Utérték) — (Bemeneti segédtengely Utértek) [PLS/s] |

(1) Ha a kimeneti modul fazisai kozott valt vagy a mivelet inditasi poziciojat allitja be

Virtualis fotengely
! / +—

Tengelykapcsold Tengelykapcsold
Bemeneti Bemeneti tengely
segedtengely
s Differencialmi]
.lr,.‘l- .
Kimeneti
tengely
== —
Hajtémodul Kimeneti modul
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@YY Differencialm D) oec

A differencialm( levalasztja a bemeneti segédtengely Utértéket a bemeneti tengely
utértékérdl, majd a kompenzalt eredményt adja at a kimeneti tengelynek.

A differencialm(i segédtengelyén a forgasirany alapértelmezett beallitasa az
ellentétes irany.

Kimeneti tengely Otérték = (Bemenetli tengely Utérték) — (Bemeneti segédtengely Utértek) [PLS/s] |

-

{2) Ha virtualis fotengelyhez csatlakozik

Bemeneti tengely  Differencialmd / Virtudlis fotengely U

E\ - | % Kimeneti ‘t '

Virtualis

] tengely
sZervomotor

s VAl 3 kKimeneti modul
fazisai kozott.

Segedtengely Bemeneti
szinkron kodold segédtengely,

Kimeneti modul

[+[
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13.5 Kimeneti modul

) oo

Egy kimeneti modul vezérli a berendezéseket. A kimeneti modulok négy tipusat alabb soroljuk fel.

Mechanikus modul

Funkcio Lasd
Megjelenés Megnevezés
Roller (gdrgd) A szervomotorra csatlakozo berendezés sebességének
szabalyozasara szolgal.

13.5.1
Ball screw A szervomotorra csatlakozo berendezes linearis mozgatasara
(golyosorso) szolgal.

13.5.2
Rotary table A szervomotorra csatlakozo berendezés forgd mozgatasara
(forgdasztal) szolgal.

13.5.3

Cam
(vezérmitengely)

A szervomotorra csatlakozo berendezes mozgatasara
szolgal, a meghatarozott vezérmitengely-palya szerint.

13.5.4
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Gorgot az alabbi esetekben hasznalnak:
« A szervomotorra csatlakozd berendezés folyamatos mikddtetéséhez
* Olyan rendszer hasznalatahoz, amely nem igényel pozicidévezérlést

A gorgtt az alabb szamitott sebesség és Utérték vezerli.

Gorgdsebesseg = (Hajtomodul sebessege [PLS/s]) x (Attételi viszony) x (Sebességvalto attétele) [PLS/s]
Gdrgd Oterteke = (Hajtas Otértéke [PLS]) x (Atteteli viszony) x (Sebességvaltd attetele) [PLS]

A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozd magyarazat. * Az alabb lathaté paraméterértékeket
hasznaljak a mintarendszerhez.

- —t Paraméter elem Mintaérték
o . L. Output axis Mo. 1
H ¥ Fogaskerék hajtas P
.. Attételi viszony Comment
Hajtomodul Roller diameter 95493 0[um]
- Tengelykapcsold Number of pulses per revolution 262144[PLS]
. Permissible droop pulse value G553500[PLS] ~
Gorgo =
Speed limitvalue 1300000.00[mmJimin]
LInit of output mim
Torque lirmit 300%
Phase compensation Mot set

=Beallitasi adatok=
Allitsa be a tengely szamat, a rendszerbedllitdsi képernydn megadottak szerint.

=Bedllitisi tartomany=
Q1730CPU hasznalata esetén: 1-32 Q1720CPU hasznalata esetén: 1-8
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[ 1351 TR

Gorgot az alabbi esetekben hasznalnak:
« A szervomotorra csatlakozd berendezés folyamatos mikddtetéséhez
* Olyan rendszer hasznalatahoz, amely nem igényel pozicidévezérlést

A gorgtt az alabb szamitott sebesség és Utérték vezerli.

Gorgdsebesseg = (Hajtomodul sebessege [PLS/s]) x (Attételi viszony) x (Sebességvalto attétele) [PLS/s]
Gdrgd Oterteke = (Hajtas Otértéke [PLS]) x (Atteteli viszony) x (Sebességvaltd attetele) [PLS]

A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozd magyarazat. * Az alabb lathaté paraméterértékeket
hasznaljak a mintarendszerhez.

B Permissible droop pulse value G553500[PLS] B
Gorgd
Speed limitvalue 1300000, 00[mmimin]
LInit of output Mmim
Targue limit 300%
Phase compensation Mot set

=Beallitasi adatok=

Allitza be a tengely szaAmat, a rendszerbedllitdsi képernyéin megadottak szerint.

=Beallitasi tatomany=
Q1730CPU hasznalata esetén: 1-32 Q1720DCPLU hasznalata esetén: 1-8

=Bedllitasi példa=

Allitsa ezt a paramétert _1"-re, mivel a mintarendszer a 1. szamot hasznalja.

Kl
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[ (KW Golyosorsé

A golybsorsod a szervomotorra csatlakozd berendezés linearis mozgatasara szolgal.
A golydsorso vezérlése a szamitott sebességgel térténik, ehhez a hajtomodul
sebessegét és utéerteket kell megszorozni az atviteli modul attételi viszonyaval, és az
igy kapott eredmény lesz a kimenet.

Golyosorso sebessége = (Hajtomodul sebessége [PLS/s]) x (Attételi viszony) x [PLS/s]
Golybdsorso Utértéke = (Hajtas atértéke [PLS]) x (Attételi viszony) [PLS]

A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozd magyarazat. * Az alabb lathaté paraméterértékeket

hasznaljak a mintarendszerhez.

pe

Hajtomodul

=Beadllitdsi adatok=

=Beallitasi tatomany=

=

)

Fogaskerék
hajtas ... Attételi
viszony

! Tengelykapcsold

Golyosorso

Paraméter elem

Mintaérték

Dutput axis Ma.

Comment

Permissible droop pulse value

6553500[PLS]

Speed limitvalue

60000.00[mmimin]

LInit of output mm

Torque lirit 300%

Lpper stroke limit value 214748364, 7[um]
Lower stroke limit value -214748364 8[pm]
Phase compensation Mot set

Allitsa be a tengely szamat, a rendszerbedllitdsi képernydn megadottak szerint.
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[ (KW Golyosorsé

A golybsorsod a szervomotorra csatlakozd berendezés linearis mozgatasara szolgal.
A golydsorso vezérlése a szamitott sebességgel térténik, ehhez a hajtomodul
sebessegét és utéerteket kell megszorozni az atviteli modul attételi viszonyaval, és az
igy kapott eredmény lesz a kimenet.

Golyosorso sebessége = (Hajtomodul sebessége [PLS/s]) x (Attételi viszony) x [PLS/s]
Golyésorst Utértéke = (Haijtas Gtértéke [PLS]) x (Attételi viszony) [PLS]

A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozd magyarazat. * Az alabb lathaté paraméterértékeket
hasznaljak a mintarendszerhez.

r ) i Permissible droop pulse value GR53500[PLS] o
'! Golydsorso
Speed limitvalue G0000.00[mmimin]
- LInit of output Mmim
Torque lirit 300%
Upper stroke limit value 214748364 7[um]
Lower stroke limit value -214748364 8[pm]
Phase compensation Mot set

=Bedllitasi adatok=
Allitsa be a tengely szamat, a rendszerbedllitisi képernydn megadottak szerint.

=Beallitasi tartomany=
Q1720DCPU hasznalata esetén; 1-32 Q1720DCPU hasznalata esetén: 1- 8

=Bedllitasi példa=
Allftza ezt a paramétert _4"-re, mivel a mintarendszer a 4. szamot hasznalja.
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[ 13.5.3 Forgéasztal

A forgdasztalt az alabb szamitott sebesséq és Utértek vezérli.

Forgoasztal sebessége = (Hajtomodul sebessége [PLS/s]) x (Attételi viszony) x [PLS/s]
Forgbasztal utérteke = (Hajtas utértéke) x (Attételi viszony) [PLS]

A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozé magyarazat. * Az alabb lathatd paraméterértékeket
hasznaljak a mintarendszerhez.

. Paraméter elem Mintaérték
g ‘t — ) o Output axis Mo, 2
P Fogaskerék hajtas = t
I .. Attételi viszony ommen
Hajtomodul
== Tengelykapcsold s
gelykap Permissible droop pulse value G553500[PLS] -
Forgoasztal Speed limitvalue 1080000.000
et
Torgue limit 300%
pper stroke limit value 0.00000[degree] ||
Lower stroke limit value 0.00000[degree]
Main shaft side D7020
Auxiliary input axis side
Phase compensation Mat set
=Beallitdsi adatok=
Allitsa be a tengely szamat, a rendszerbedllitdsi képernydn megadottak szerint.
Ml
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[ 13.5.3 Forgéasztal

A forgdasztalt az alabb szamitott sebesséq és Utértek vezérli.

Forgoasztal sebessége = (Hajtomodul sebessége [PLS/s]) x (Attételi viszony) x [PLS/s]
Forgbasztal utérteke = (Hajtas utértéke) x (Attételi viszony) [PLS]

A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozé magyarazat. * Az alabb lathatd paraméterértékeket

Bl e e 1Tt e ]t L

| hasznaljak a mintarendszerhez.

=Kijelzett adatok=

Megjeleniti a forgdasztal impulzusonként megtett dtértékét.

[+[
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[ (N Vezérmitengely

A vezérmltengely a szervomotorra csatlakozé berendezés mozgatasara szolgal, a
meghatarozott vezérmitengely-palya szerint.

A vezerm(tengely egy fordulatot tesz a vezeérm(tengely egy fordulatahoz megadott
impulzusszammal.

Olyan tengelyekhez, ahol a vezérm(itengely van megadva kimeneti modulként, a
golyosorso is elvégezheti ugyanazt a miveletet, mint a vezérm(tengely, ahogy az
alabbi animacié is mutatja.

A vezerm(tengely hasznalatahoz az alabbi két adattipus szllkséges:

« Vezérmltengely adatai (részletes ismertetést a 14, fejezetben talal.)

* Kimeneti modul parameéterek * Az alabb lathaté paraméterértékeket
A tablazatban felsorolt paraméter elemekre kattintva megjelenik a hozza tartozd magyarazat. hasznaljak a mintarendszerhez.
Paraméter elem Mintagrték ]
Cutput axis Mo. 5
Vezérmitengely Comment
\ = Cam number setting device D7056
Mumber of pulses per revolution 2621440[PLS] -
\ | Permissible droop pulse value G553500[PLS] )
[ Stroke amount setting device D058
Lower stroke limit value storage device Dy0e0

Cam or ball screw switching device

Fordulatszam Golyosorso Unit of output mm

-Cs0kkento Torque limit 300%
attetel Lokethossz
Szervomotor
Main shaft side D70e2
Auxiliary input axis side
Phase compensation Mot set

=Beallitasi adatok=

Allitsa be a tengely szamat, a rendszerbedllitdsi képernydn megadottak szerint.
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[ (N Vezérmitengely

A vezérmltengely a szervomotorra csatlakozé berendezés mozgatasara szolgal, a
meghatarozott vezérmitengely-palya szerint.

A vezerm(tengely egy fordulatot tesz a vezeérm(tengely egy fordulatahoz megadott
impulzusszammal.

Olyan tengelyekhez, ahol a vezérm(itengely van megadva kimeneti modulként, a
golyosorso is elvégezheti ugyanazt a miveletet, mint a vezérm(tengely, ahogy az
alabbi animacié is mutatja.

A vezerm(tengely hasznalatahoz az alabbi két adattipus szllkséges:

« Vezérmltengely adatai (részletes ismertetést a 14, fejezetben talal.)

* Kimeneti modul parameéterek * Az alabb lathaté paraméterértékeket
A tablazatban fﬁlsprolt palraméter elemekre Ii.'?nttinyva |‘ﬂedgjeler'ik a hozza tartozd magyarazat. hasznaljak a mintarendszerhez.

=Bedllitasi tatomany=
Q1730CPU hasznalata esetén: 1-32 Q1720DCPU hasznalata esetén: 1-8

=Beallitasi példa=

Allitsa ezt a paramétert _5"-re, mivel a mintarendszer az 5. szamot hasznalja.
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( 13.5.4 "n.."mazs’.-rmﬁtisengelyr

)

Virtualis szervomotor vagy
szinkron kodold

Tengelykapcsold

Fogaskerek hajtas

‘Aktualis érték a
vezérmiitengely 1
fordulata alatt

Impulzusok szama fordulatonként

Vezérmitengely-
eldtolas aktualis

ertéke

Vezérmitengely

Parancsertek a
szervoerdsitbre

= 2621440[PLS]
1 ciklus
Likethossz
A 1A AT AC] Impulzusok szama 1
Also Inketknrlatg.:_%slé vezérmitengely-fordulaf alatt -1
.. Aktudlis eldtoldsi érék

Parancsériek a | = | aibthossz * Loketardny + Bis6 I6ketkorlatozasi érték
szervoerdsitbre

'y

oo
1/2
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‘Aktualis érték a
vezermuatengely 1
fordulata alatt

)

\

Tengelykapcsold
Vezermitengely- ~~§
eldtolas aktualis
érieke

Lokethossz

->_|

WVezérmitengely

Also l6ketkorlatozasi
eérték

Parancsertek a
szervoerdsitdre

L 4 'Y

)

Parancsé;rt?l:: a
szervoerdsitire

Impulzusok szama 1
vezermitendely-fordulaf alatt -1

Aktualis eldtolasi érték _ 0
= Likethossz * Loketarany + Blso ldketkorlatozagi ertek

Parancsérték a szervoerdsitire _ _
= Aktualis elGtolasi érték * Impulzusok szama fordulatonként /
utertek impulzusonkent

2/2
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> Osszefoglalas ) eoc

Ebben a fejezetben a kivetkezoket tanulta meg:

« Mechanikus modulok csatlakozasi abraja
« Mechanikus rendszerprogram

» Mechanikus modul

« Hajtémodul

« Atviteli modul

« Kimeneti modul

Fontos pontok

A fejezetben tanult ismereteket alabb soroltuk fel.

Mechanikus modulok

e . Virtualis rendszerabra megfelelden elrendezett mechanikus modulokkal.
csatlakozasi abraja

Mechanikus
rendszerprogram

Ez a program szoftveresen hajtja végre a szinkronizalast, ugyanagy, mint a hardveres eljaras esetében.

Mechanikus modul A mechanikus modulok csatlakozasi abrajan bemutatott funkcidmaodul.

Hajtomodul Ez ad hajtasi energiat a virtualis tengelyekre (virtualis fitengely és virtualis bemeneti segédtengely).

Atviteli modul tovabbitja az impulzusokat a hajtémodulrol a kimeneti modulra.

{ [=] i g rpx i 1 - - ar . PORT:
Kimeneti modul A szervomotor Utértékat a kimeneti modulrdl érkezd parancsimpulzus vezérli.
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/X VEZERMUTENGELY ADATAINAK LETREHOZASA

) oo

Ebben a fejezetben bemutatjuk, miként kell I&trehozni a vezérm(tengely adatait.
A vezérmltengely adatait a vezérmditengely, a mechanikus modul egy kimeneti modulja hasznalja.
Ezt az elemet kell megadni az alabb felsorolt vezérmitengely adatok |étrehozasahoz.

Beallitandd elem Kezdeti érték Beallitasi tartomany

Cam No. - Lasd a kovetkezd bekezdest.
Resolution (felbontas) 256 256, 5121024, 2048
Stroke amount switching position
(I5kethossz) 0 0 - (felbontas -1)

. . » Two-way cam mode
Operation mode (lzemmaod) Two-way cam mode . Feed cam mode
Cam data table (vezermii adattabla) 0 0~ 32767

Vezermitengely

Fordulatszam-
csikkentd attetel

Szervomotor

Golyasorso

Lakethossz
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A vezérmltengely szama a vezérml(tengely adat |&trehozasahoz hozzarendelt szam.

Rendeljen ki egy 1 - 64 kézé est szamot minden berendezés nevéhez.

A vezerm(tengely adatszamat az a sorrend hatarozza meg, amelyben a berendezésneveket regisztraltak a mechanikus
rendszerprogrammal végzett konverzid soran, és az alabb lathatd kiegyenlitési értékkel hasznaljak.

Ha a vezérml(tengely adat vezérm(tengely szamat allitia be a vezérmlitengely szamat beallitd eszkézhéz a
mozgasvezéerld SFC programban, a szamot ezzel a kiegyenlitesi értékkel hasznalja.

Cam Data Settine ’Y|
ot the machine e forCam ot Settng TR Vezérmiitengely szamanak
beallitasa
H 1 1~26
| - 2 101 ~ 164
| 3 201 ~ 264
-
! M ! e
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»m Felbontas

A felbontas a szegmensek szamat jelenti, amelyekre az egyciklust vezérm(tengely-gtrbét felosztjak a vezérléshez.
A nagyobb felbontas tébb mintavételi adatot szerez be, mely lehetévé teszi a vezérmitengely-gérbének megfeleld

pontosabb vezérlést.

L -

1 ciklus
1 ciklus 0° i80° I60°
Felbontas 0 128 256
B '
I - ’I Idealis gbrbe
1 ciklus
1 ciklus 0° i80" I60°
Felbontas 0 1024 2048 Megvalositott helygdrbe

Az alabbi feltételeknek kell teljesiilni, hogy a felbontas ésszes pontadata kimenetre kerlljén.

« Impulzusok szama a vezérm(tengely egy fordulata alatt (Nc) == Felbontas
« A vezérm(itengely eqy fordulatahoz szlikséges idd == Mlkddési ciklus % Felbontas
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Kétiranyd vezérm(tengely Gzemmaéd és elbtold vezérm(tengely Uzemmaéd valaszthatd a vezérmitengely adatanak.
@ Keétiranyl vezermiitengely lizemmod
A kétiranyd Ozemmaod a l6kethosszon belll ismetlédik.

I Vezermltengely-palya . Mintam(ikidés

32767 Kimeneti |
/ Lokethossz értek(Cim)
0 ' Als6 Va ' '
0 S 4 g
Felbontas -1 l6ketkorlatozasi LﬁkethosszI / \/ \ / \ .
| erték : '
‘ 1 ciklus ‘ Also l6ketkorlatozasi 1 ciklus | 1 cikius | 1 cikius
értek 3 | | X
(1 vezérmiitengely-fordulat) AN I\ AN >t
S NS NS

® Eistols vezérmitengely lizemmod
A megadott lékethosszal végez eldtolast egyetlen cikluson belll, egyetlen iranyban a pozicionalashoz,
az also léketkorlatozasi értékétdl.

. Vezérmltengely-palya I Mintam(kédeés

Kimeneti |
értek(Cim)

P

Lokethossz

]
v O -[- - '
0 Felbontas -1 Lokethossz 1/ |
¥ 1 [ :’.
1 ciklus Also 'ﬁmkﬂrlé’t‘;ﬁiﬁé 1 cikius | 1 cikus | 1 cilus
{quy ve:érmﬂtengely—fardnjat] v L 5 .
\\.l I.//_\\.I I./-.\\.I I..'.
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A vezérmltengely adattablazata hatarozza meg a léketaranyt a megadott felbontas minden egyes pontjahoz.

A loketarany értékét a vezérmdtengely-gorbe maximalis értéke mutatja 100%-ként.

Az MT Developer2 automatikusan létrehozza a vezérmitengely adattablazatat a vezérmditengely-gérbe |étrehozasakor.

Kimeneti 4
erték(Cim)

L

100%

F 3

Likethossz

Also léketkorlatozasi érték g

Vezermitengely-gtrbe
s

Léketarany

(alsé holtpont) 0
1 ciklus

ik

A vezérmltengely egy fordulata alatt kapott aktualis érteék alapjan a vezérml(tengely adattablazataban szereplé

ldketarannyal szamitott érték lesz a kimenet.

Aktualis elbtolasi értek =  Also loketkorlatozasi értéek+ Lokethossz x Loketarany
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Ez a beallitas kapcsolja a vezérm(tengely szamat és a lékethosszot a mlkédés soran.

A megadott kapcsolasi pozicio [0 - (felbontas -1)] elérésekor, ha a lékethossz és a vezérmltengely szama helyes, a

program a megadott vezérm(tengely szamra és |6kethosszra kapcsol.

(Pe&lda) Ha a lékethossz kapcesolasi pozicidja 0 értékre van allitva, az 1. sz. és 2. sz. vezermlitengely,

valamint az S1 és S2 |6kethossz az alabbi abra szerint kapcsol.

Aktualis értek
vezermitengely egy
fordulata alatt (PLS)

{Mc: Impulzusok szama
vezérmitengely-
fordulatonkent)

Yezérmitengely szamat
beallitc eszkdz ertéke

Lokethosszt beallitd
eszkoz

Hasznalt vezérmitengely
szama

Lokethossz végrehajtasa

1 ciklus

Ldkethossz

kapcsolasi pozicid

Sz

S5e

1 sz. vezérmitengely

2 sz. vezermitengely
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Ebben a fejezetben a kiivetkezoket tanulta meg:
« Vezérml(itengely adatai
« Vezérml(itengely szama
» Felbontas
« Ldkethossz kapcsolasi pozicioja
» Uzemmaod

« Vezérml(tengely adattablazat

Fontos pontok

A fejezetben tanult ismereteket alabb soroltuk fel.

Vezermiitengely adatai A meachanikus modul vezérmitengelyéhez hasznalt beallitas.

WEFC INChBENEFETNER A vezermiitengely adatahoz rendelt szam.

Felbontas A szegmensek szama, amelyekre az egyciklusi vezermiitengely-gorbeét felosztanak a vezérleshez.

Lokethossz kapcsolasi

pozici6ja A mikidés soran a vezérmitengely szamat és a |6kethosszot kapcsold beallitas.

Ketiranyl vezérmitengely Gzemmaod es eldtold vezermitengely Gzemmod valaszthatd a vezérmiitengely

Uzemmod adatanak.

Vezermiitengely
adattablazat

Loketarany beallitasa a megadott felbontas minden egyes pontjahoz.
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Ebben a fejezetben megtanulja a mechanikus rendszerprogram s a vezérm(tengely adatanak létrehozasat, valamint a
programm(ikédés fellgyeletét.

A mintarendszer ugyanazt a csomagologépet kezeli, mint amelyet az alabbi tanfolyamokban hasznaltunk: .SERVO
MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" és ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)”

tanfolyam.

4. tengely

£. tengely {

1. tengely 3. tengely
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Tanulja meg, hogyan hozzon |étre mechanikus rendszerprogramot a gyakorlasra szolgalo rendszerrel.

A kivetkezd képernydn elvégezheti a rendszerkonfiguraciat.

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

Editrg Page 1/8 QT20 S5VZZ Host Station Mol

Propct Edt Frd/Replace Yew Check/Corwert Onime Debug Tookk Window Help

ARG M am]

0 a0 X SaRSMER sl =N THTIS LA b 0 -
74 Mechanical System page 4

31
W

B |00 JsjsmE e |EIURYIsy | J
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W MELSOFT Series MT Developer? CG:XMELSEC¥e-—learning¥Packing Equipment — [Mechanical System paege 01]

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

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

Speed Limit Yalue

Output LUnik I
+| Targue Lirnit 300%:
+ Phase Compensation Mak Sek
speed Limit ¥Yalue .
Ugyanezzel az eljarassal allitsa be a tdbbi paramétert is.

Kattintson a

m gombra és lépjen at a kivetkezd
képernydre.
<

Editing Page 1/ 8 CNY2D EWE2 Host Station MoZ
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Most megtanuljuk, hogyan hozhat |étre adatokat a vezérm(tengelyhez a 15.1.2 részben |étrehozott mechanikus
rendszerprogram vezermitengelyének hasznalataval.

A kévetkezd oldalon hozza |étre a vezérml(tengely adatait az aktualis ablak hasznalataval.

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

il o xXex pesBRARESMiBCNESDE

 Project 8 x % Mechancal System page 01 4 Cam [ Cutter-cam 1 no01 = |
- 4, Pading Equpment (5v22)
+ [l Srivem Setteg
- Servo Data Settng | [Leie]
+ Bl Mobion SFC Program
+ [[] Servo Program
* o) Mecharec sl Syitem
- g CamData Sroke
= 4] Cuttescam =

] eoy

0.0 0.0 180.0 7.0

360.0
[degres]
ComMeds | Two-way Resshition | 256  CurveType [ Cam Curve Skroks Seikching Pesition [ 0

Q1720 SV22  Host Staten Mal
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} Vezérmiitengely adatainak létrehozasa

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

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

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

Packing Equipment (SY22)
Swskem Setting

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

== Cutter-cam

|_] nioll
(5 Labels

Structured Data Twpes
Devvice Memoary

l_} Device Comment | 0.00

0.0 0.0 180.0 270.0 360.0
[degree]

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

Létrehozta a vezermitengely adatokat.

Kattintson a m gombra és lépjen at a
kivetkezd képernydre.

CNY2D EWE2 Host Station MoZ
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A létrehozott mechanikus rendszerprogram mikédését ellendrizheti.

A kivetkezd oldalon végezze el a program ellendrzését az MT Simulator2 segitségével.

MT Simulator2: Ezzel az eszkdzzel kllonfele ellendrzési feladatokat végezhet, beleértve a mozgasvezérld SFC program
ellendrzését is, és ehhez nem szllkséges eqy tényleges rendszert csatlakoztatni, elég, ha elinditja a szimulaciét az MT

Developer2-rl.

P MELSOFT Series MT Developer? CYMELSECYe-learning¥ Packing Equipment = [Mechanical Syetem page 01]

Fropct [Edt Erd/Feplace Yew Chech/Convert Onlre Debug Jools Wndow Help
AR G immem
CY Y 1L

4 Mechanical System page

Virtual Mode Monitcerg  Page 1/8 720 SV22 Semulation Ha2
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r-ﬁ MELSOFT Series MT Developer? CG:XMELSEC¥e-—learning¥Packing Equipment — [Mechanical System paege 011

: Project Edit Find/Replace  View Check/Corwert  Online  Debug  Tools  Window  Help - 8 X

I LT I

=N | £9 J j JW g o [ | | | | [100% -1 B
':55. Mechanical Sy=stem page l ; 4 I » : Mechanical Detailed Monitor 2 X_

Maonibor |
A~
Patrarmeter Mame Value LInik
Oukbput Axis Mo, 200000 A,
Feed Current Value 200000 pm
Real Current Value 0 pum
Deviation Cuﬂg:ﬁ; 200 PLS
Torque Limit Yalue 1 o
Execute Cam Mo, oo

Lower Skroke Limit 200000 pm
Execute Stroke 1875020 pm

Cam Axis 1
Few. CurrYal, 267210 PLS
Minor Errar ]
Majar Errar ]
Ezzel elindul a mechanikus rendszerprogram

ellendrzése.

" STOP % RUN

Kattintson a |JJ gombra és Iépjen at a kovetkezd
kepernyore. R

wrrral Mode Monitorine | Page 148 CNYED | EWZE T alfuETon Ho.s
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Ebben a fejezetben a kivetkezdket tanulta meg:
+ Mechanikus rendszerprogram létrehozasa
« Vezérmltengely adatainak létrehozasa

+ Fellgyelet

Fontos pontok

A fejezetben tanult ismereteket alabb soroltuk fel.

Mechanikus
rendszerprogram Rendezze el és konfiguralja a mechanikus modulokat a rendszer konfiguralasahoz.
létrehozasa

Vezermiitengely
adatainak létrehozasa

Hozza létre a vezérlés adatainak megfeleld vezermitengely-gorbét.

Fellgyelet Szimulacio segitségevel ellendrizheti a virtualis mod mikddesat.
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Ebben a fejezetben a virtualis Uzemmaod alabbi alkalmazasait tanulja meg a mozgasvezérldben.

* Hasznalhatja a végallaskapcsolo kimeneti funkcidjat és a digitalis oszcilloszkopot is valos Gzemmadban, valamint virtualis
modban.

« Végallaskapcsold kimeneti funkcio
« Tengelykapcsold Gzemmod (Cim Uzemmod)
« Digitalis oszcilloszkép
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A végallaskapesold kimeneti funkcitja a mozgasvezérld adatait vagy tetszdleges sz6 eszktzadatot hasznal ellenérzé
adatként, és bekapcsolja a kimeneti eszkdzt, amig az ellenérzé adat a BE és Kl értékek altal meghatarozott BE kimeneti
blokkon belll van.

A bedllitasok elvégezhetdk a [Servo Data Setting] -= [Limit Output Data] lehetéséggel a projektablakban.

Milyen elénydkkel jar a végallaskapcsol6 kimeneti funkciojanak hasznalata

« A kiltségek cstkkenthetdk, mivel nincs szlkség szenzorkapesoldra és az ahhoz kapesolédd hardverekre.

« Kapcsolokabelre nincs szikség.

« A pozicidadatok fellgyelete pontosan elvégezhetd.

Alkalmazas

« A forgd vagoeszkoz felligyeletére szolgal

« A kapcsolo jelélésére szolgal

W MELZUEL Hievms M Bewy lepers L PHELGEGY - Eenneg¥fackne Egupaon! - [Limit Uulpd Bala)

L IEIE]
Brwd BAt Ewd'Fonlen Yo (Pek s Opbes Netgs Tk ek Bl -8x
SI=N: L L T 1
i1L36 e DESEESERSD B NS ]
 Pramct LB b Miecharical System caps 71 oy Limil Duapest Db 1b -
l!,ﬂwﬂ-gl:wlﬂ-'\ﬁl
* (il Srstern Serten Add HewDusta | Lkt Pattern Dipia |
- o gt S T ng
Strr Dt [T ]
o Fa— - LIS WAL 188 B UV UL ETaie B0 RAL ST i) o o i,
Pomtte Bk Otk Devce 0
i L O il - WD LML o] NTHE 1R 100 DS BT VVRED [T W ST DA R,
* [ Mation G Program iatch biaba Saitrg O Mot Ciited Dk
# ] SrvoRgran i Azl
i ) Macharcal Sy Tatm B Fed| vl eadoe:
+ g Com D Cvic -
= Ay Labely Data Fe |=
NE VARLSME - I wchicn srtting tert thae ot rowrege wehic B i Eurmeed 083 TN E Tor B prosct wakcn dale,
Sractured Gals Trpe [ LT (o[ "0 00000 s |
= a Covice Pemry OFF Yk [ 000K g
Uk Dovice Lot hifpit [nahie Toakie B Tt Lo el ot sl il I, sl et v, s ol i I & oy, o
g EresbleiTesabes B Frvald
Cubgui ProshieTensbe BE
e
- Woered Dishpast B Sebting  Se bhe ool ootk bil vy yom mant bo Towe Hhe Bk switth oslpat §3 Be provided diging sperscien.
Ported Sotsad b B Prealel
Foroed Jutgal [ Doy =
Daka Toe &

Dyrmaily Uy o e Ly LA,
118 et Ty ks

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

AT R 1T LS

bt it SyDeR i o -tk ribege wikuen ot YWaoe o it e DR, [ Fpescified
Eereinn Fa) ord [Spodfied Do Ha, 1

d:4 b Moo Pore Tvoa Dl

AUTD VD Hed Tiien Gl M
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A végallaskapcsold kimeneti vezérlésre hasznalhatd, ha a PCPU készenlét befejezve jeldlést (SM500: BE) allasba kapcsolja, a

PLC kész jeldlést (M2000) ki allasbdl be allasba véltva.

Minden pont kikapcsol, ha a PCPU készenlét befejezve jeldlést (SM500) kikapesoljia a PLC KESZ jelélést (M2000) be allasrol

ki allasba valtva.

A végallaskapesold kimenete minden egyes ponthoz kilén bekapesolhatd vagy kikapesolhatd, a bekapesolas/kikapcsolas

kimeneti bit beallitasaval.

A kimeneti bit kényszerkapcsolasaval a végallaskapcsold kimenete minden egyes ponthoz bekapcsolhato.

Ha (BE érték) < (KI érték)

100000.0 [pm]

Aktudlis eldtolasi énék < 200000.0 [um]

Az Y0 bekapcsol, ha az aktudlis eldtolasi érték 100[mm] vagy nagyobb, illetve ha kisebb mint, 200[mm].

Kimeneti eszkiz

BE blokkbeallitas

Ellendrzd adatérték

Kl

BE |
r
Kl 1
Y0
Kl érték 200000.0[um]
BE érték 1000
Aktudlis eldtolasi
ertek - +

1/5

1

{BE érték) = (Ellendrzd adatérték) = (Kl énték)
Iltermm parameter | Milai contoh
Limit cutput data
Output device | Y0000
Watch data

Watch data specification

0: Motion cantrol data

Axis

Axis 1

Mame

0: Current feed value

M block setting

) Y ET .
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A végallaskapcsold kimeneti vezérlésre hasznalhatd, ha a PCPU készenlét befejezve jeldlést (SM500: BE) allasba kapcsolja, a
PLC kész jeldlést (M2000) ki allasbol be allasba valtva.

Minden pont kikapcsol, ha a PCPU készenlét befejezve jeldlést (SM500) kikapesoljia a PLC KESZ jelélést (M2000) be allasrol
ki allasba valtva.

A végallaskapesold kimenete minden egyes ponthoz kilén bekapesolhatd vagy kikapesolhatd, a bekapesolas/kikapcsolas
kimeneti bit beallitasaval.

A kimeneti bit kényszerkapcsolasaval a végallaskapcsold kimenete minden egyes ponthoz bekapcsolhato.

ol M R W W SRR SR BT | LT e

Forced output bit setting

Forced output bit 0: Invalid

Ha (BE érték) > (KI érték)

Aktudlis elftolasi érték = 100000.0[pmy,
200000.0[pm] = Aktudlis el&tolasi énték

Az Y0 bekapcsol, ha az aktudlis eldtolasi érték 100[mm] vagy kisebb, illetve ha nagyobb mint, 200[mm].

Kimeneti eszkiz vo £E lEIE

Kl

BE érték 200000.0[um]

L, _=_-_._._.—-—#
BE blokkbedllitds é
Kl érték 1000

= IR T Aktudlis elétolasi

érték
(Ellendrzd adaténék) « (K] énékd {BE énéky £ (Ellendrzd adatérték)
Ilterm parameter | MHilai contoh
Limit output data
Output device | Y0000
Watch data
Watch data specification | 0: Motion cantrol data

[
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A végallaskapcsold kimeneti vezérlésre hasznalhatd, ha a PCPU készenlét befejezve jeldlést (SM500: BE) allasba kapcsolja, a
PLC kész jeldlést (M2000) ki allasbol be allasba valtva.
Minden pont kikapcsol, ha a PCPU készenlét befejezve jeldlést (SM500) kikapesoljia a PLC KESZ jelélést (M2000) be allasrol
ki allasba valtva.
A végallaskapesold kimenete minden egyes ponthoz kilén bekapesolhatd vagy kikapesolhatd, a bekapesolas/kikapcsolas
kimeneti bit beallitasaval.
A kimeneti bit kényszerkapcsolasaval a végallaskapcsold kimenete minden egyes ponthoz bekapcsolhato.

Output device | Yoooo - |
Watch data

Watch data specification 0: Motion control data

Axis Axis 1

Mame 0: Current feed value

OM block setting

OM Value k200000.0L[pm]
OFF Value k100000.0L ]
Enable/disable output bit setting

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

Forced output bit | 0: Invalid

Ha (BE érték) = (K érték)

[

Aktuadlis eldtolasi érék = 100000.0[pm]

Az Y0 folyamatosan kikapcsol, az aktudlis eldtolas értéketdl fliggetienil.

Kimeneti eszkiz

BE blokkbedllitas BE érték Kl énték

100000.0[pm]
Ellendrzd adatérték

Aktualis eldtolasi érék
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[ AN A végallaskapcsold kimeneti funkcidjanak hasznalata

A végallaskapcsold kimeneti vezérlésre hasznalhatd, ha a PCPU készenlét befejezve jeldlést (SM500: BE) allasba kapcsolja, a

PLC kész jeldlést (M2000) ki allasbdl be allasba véltva.

Minden pont kikapcsol, ha a PCPU készenlét befejezve jeldlést (SM500) kikapesoljia a PLC KESZ jelélést (M2000) be allasrol

ki allasba valtva.

A végallaskapesold kimenete minden egyes ponthoz kilén bekapesolhatd vagy kikapesolhatd, a bekapesolas/kikapcsolas

kimeneti bit beallitasaval.

A kimeneti bit kényszerkapcsolasaval a végallaskapcsold kimenete minden egyes ponthoz bekapcsolhato.

LIl DU ueLd
Output device | o000

Watch data

Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1

Mame 0: Current feed value
OM block setting

OM Value K100000.0L[pm]

OFF Value k100000.0L ]
Enable/disable output bit setting

Enable/disable output bit | 0: Invalid

Forced output bit setting

Forced output bit | 0: Invalid

A kimeneti eredmények logikai dsszege

Ha tabbszérds ellendrzd adat is elérhetd, a BE tartomany, a bekapcsolasikikapcsolas kimeneti bit 5 a kényszerkimenet bit ugyanarra a kimeneti
eszkdzre van bedllitva, a bedllitasok Kimeneti eredményeinek logikai dsszege lesz a kimenet,

1) Bekapcsolas/kikapcsolas kimeneti bit!

rEIE

kényszerkimenet bit beallitds nélkiil

A1 41 £

41 41 Jt_l‘

) oo

4/5

L
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5/5
A végallaskapcsold kimeneti vezérlésre hasznalhatd, ha a PCPU készenlét befejezve jeldlést (SM500: BE) allasba kapcsolja, a
PLC kész jeldlést (M2000) ki allasbol be allasba valtva.

Minden pont kikapcsol, ha a PCPU készenlét befejezve jeldlést (SM500) kikapesoljia a PLC KESZ jelélést (M2000) be allasrol
ki allasba valtva.

A végallaskapesold kimenete minden egyes ponthoz kilén bekapesolhatd vagy kikapesolhatd, a bekapesolas/kikapcsolas
kimeneti bit beallitasaval.

A kimeneti bit kényszerkapcsolasaval a végallaskapcsold kimenete minden egyes ponthoz bekapcsolhato.

imenet estz I [ 5 | |l 3
Kl érték ‘ /

BE blokkbeallitas

BE érték

Ellenfrzd adatérék

2)Bekapcsolasikikapcsolas kimeneti bitkényszerkimeneti bit bedllitassal

FLFLFLALf

Kimenat K Kimenetvezérliése a BE énték és a Kl Kimenet BE ;
érték alapjan (Kényszerkapes | KIMenetKl
olt kimenet)
|4 ¥ (4 A
Bekapcsolasikikapcs l
olas kimeneti bit - Kimenetvezérlése a BE énék és a Kl i
iy "= Kimenet Kl
Kimenet Kl Srigk alapjan
|
|4 |k L
|
Kényszerkimeneti bit Kimenet BE =
(Kénvszerkapcs
olt kimenet)

4 >

[+[
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A végallas kimenet beallitasi adatelemét kell beallitani a végallaskapcsold kimeneti funkciéjaként, az alabb felsoroltak

szerint.

Legfeljebb 32 végallas kimenet beallitasi adatot lehet |étrehozni.

Tétel

Beallitasi tartomany

Leiras

Output device

Biteszkéz (X, Y, M, B, U0 \ G)

Ez az eszkdz kild kimenetre BE/KI
jelet a beallitott ellendrzd adathoz.

Watch data Mozgasvezérld adat, Szoeszkoz (D, W, #, | Céladat a végallaskapcsold kimeneti
Uo\ G) (16-bites egész, 32-bites egész, funkcigjahoz
64-bites lebegbpontos)
OMN block OMN Value Szoeszkoz (D, W, #, Uo \ G), allandd (K, | A kimeneti eszkdz bekapcsol az
OFF Value H) ellgpﬁrzﬁ adatokhoz, ha a blokkon
beldl van.

Enable/disable output bit

Biteszkéz (X, Y, M, B, F, SM, UD \ G),
MNincs: Ervenytelen (default)

A végallaskapesold kimenete
kikapcsol, az ellendrzd adat értéeketol
fliggetlendl, amig a beallito eszkéz
kikapcsolt allapotban van.

Forced output bit

Biteszkdz (X, Y, M. B, F, SM, Uo \ G),
Nincs: Ervénytelen (default)

A vegallaskapesold kimenete
bekapcsol, az ellendrzd adat erteketdl
fliggetlendl, amig a beallito eszkéz
bekapcsolt allapotban van.
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A cim Uzemmod tengelykapcsold Gzemmadjaival bekapesolhatd/kikapesolhatd a tengelykapesold, a virtualis tengely

(bemeneti tengely) aktualis cimértékétdl fliggden.
A cim 0zemmod és a 2. cim Uzemmaoad a tengelykapesold mikddtetési modjatdl flggden lesz elérhetd.
(Lasd a 13.4.2 részt a tengelykapesoldhoz.)

A cim Uzemmod elényei

« Nagy pontossagot igenyld eszkdziok tengelykapesoldjahoz megfeleld.
« A tengelykapcsoldt ismétlédden be-/kikapesold eszkdzhéz megfeleld.

Alkalmazas

« A mintarendszerben futd vagdeszkoz tengelyén hasznalt tengelykapesold
(a tengely ismétlédden be-/kikapcsolja a tengelykapcsolot).

Uzemmad

Tengelykapcsold dzemmad

Address mode

A tengelykapcsolo bekapcsol, ha a tengelykapcsolo BE/KI parancseszkidze BE allasban
van, es a tengelykapcsolo BE cimet eleri.

A tengelykapesold bekapesol, ha a tengelykapesold BE/KI parancseszkéze Kl allasban
van, es a tengelykapcsolo Kl cimet eléri,

Address mode 2

Amig a tengelykapcsolo BE/K| parancseszkoze BE allasban van, a tengelykapcsolo be-
vagy kikapcsol a tengelykapcsold BE/KI cimenek megfelelGen.

A tengelykapesold kikapesol, ha a tengelykapesolo BE/K] parancseszkéze BE allasrol Kl
allasra valt.

A tengelykapcsold BE/KI cimbeallito eszkézének értéke a virtualis tengely aktualis értéke vagy az aktualis érték a virtualis

tengely egy fordulata alatt, a kimeneti modultdl fuggden.

Golyosorso vagy gérgd Differencialm(i
= Virtualis tengely aktualis érteke = Az aktualis ertek a virtualis tengely egy fordulata
Ha a differencialm( a fotengelyhez csatlakozik, a alatt (Hajtémodul Gtértéke x Attételi viszony % NC)
fotengely aktualis értéke a differencialmi utan van Y. Szorzo es oszio operator, NC: Impulzusok

szama a vezermitengely egy fordulata alatt
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Alabb lathat egy példat a cim Ozemmaod mikddésére.
A példa vezérmitengelyt hasznal kimeneti modulként.

Tengelykapcsold BE/KI | Kl
parancs eszkiz

KI cim

Aktualis erték a virtualis
tengely egy fordulata alatt
BE cim

Tengelykapcsolo allapot I

Virtualis szervomotor
vagy szinkron kodold

Differencialmi

Hajtomodul

Fogaskerék hajtas
- Hajtomodul utértéke x
— Attételi viszony

Tengelykapcsold

Vezermitengely
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Alabb lathat egy példat a 2. cim dzemmaod mikddésére.

A példa vezérmitengelyt hasznal kimeneti modulként.
BE

Tengelykapcsold BE/KI
parancs eszkiz

Kl cim

Aktualis érték a virtualis
tengely egy fordulata alatt
BE cim

Tengelykapcsold allapot

Differencialmi

Virtualis szervomotor
vagy szinkron kodold

Fogaskerék hajtas

Hajtomodul

- Hajtomodul Gtérteke x
— Attételi viszony

Tengelykapcsolo

VezérmUtengely
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Cim Gzemmod és 2. cim lizemmod osszevetése

) oo

Az alabbi abra 6sszehasonlitja a cim Gzemmaodot és a 2. cim Uzemmadot.

Cim dzemmaod

Tengelykapcsold BEKI
parancs eszkdz

Kl cim

Aktualis érték a virtualis
tengely eqy fordulata alatt
BE cim

Tengelykapcsolo allapot

Cim Gzemmod 2

Tengelykapcsold BEKI
parancs eszkdz

Kl cim

Aktualis érték a virtualis
tengely eqy fordulata alatt
BE cim

Tengelykapcsold allapot

BE

Virualis szervomotor
vagy szinkron kodolo

Differencialmi

Kl ‘
—_ _'__
Fogaskerek

hajtas
——
——

Hajtomodul Tengelykapceold

Kl

Vezarmitengaly

Virualis szervomaotor
vagy szinkran kadold

Differencialmi

_!_.-_
Fogaskerek
hajtas

-——

—

Tengslykapcsold

Kl ‘

ezarmitengaly
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A digitalis oszcilloszkop szoftveresen hozza letre egy digitalis oszcilloszkép mikédéséet, ami a mozgasvezerld rendszer

allapotanak beallitasara és elemzésére szolgal.

Ez a funkcio lehetévé teszi az oszcilloszkop funkcidinak hasznalatat valodi oszcilloszkop alkalmazasa nélkil.

Idedlis a rendszerinditaskor vagy hiba jelentkezése esetén végzett elemzéshez, mivel hullamalakként jeleniti meg a

mozgasrendszer vezérlési allapotat.

T Detal Oncdloncepe -~ MT Developard

R e >y - e
Select the work item.
Commra aste with the controller snd wample the data. Anabyze the sampled data.
Oc
- ﬂ ﬂ -::I".
c ! o Print the sampled data.
le b L F ko
ﬂ: E! ¥ m-rrmu-.r-b_
-RED 9
ﬂ; Check the previousdy saved sanpling data,
& Cemgla