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A tanfolyam célja ) eoc

A jelen tanfolyamot azoknak készitettik, akik elészér probalnak mozgasvezérld rendszert |étrehozni a Mitsubishi Q sorozatu
mozgasvezéerld CPU moduljaval. A tanfolyam soran megszerezhetik a rendszer telepitéséhez és lzemeltetésehez,

bedllitasahoz, programozasahoz és hibajavitasahoz szlikséges ismerteket a MELSOFT MT Works2 tervezési platformon
hasznalt mozgasvezerlé SFC nyelvet hasznalva.

A tanfolyam tartalma elsdsorban szoftverkezelGknek szdl.
A hardverekért, példaul a rendszertervezésért, telepitésért és a bekdtések elvégzéséert felelds szakemberek szamara
készitettik a ,SZERVO MOZGASVEZERLO ALAPJAI (HARDVER)" tanfolyamot.

A tanfolyam elvégzéséhez ismerni kell a MELSEC-Q sorozati PLC-t, az AC szervokat és a pozicionalasi vezérlést.
Azoknak akik elészér vegzik ezt a tanfolyamot, javasoljuk az alabbiak elvégzését

MELSEC-Q SOROZAT ALAPJAI" tanfolyam

LMELSERVO (MR-J3) ALAPOK” tanfolyam,

LELSO GYARI AUTOMATIZALAS (POZICIONALASI VEZERLES)" tanfolyam.
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A tanfolyam felépitése N ooc

A tanfolyam tartalma az alabbiak szerint épll fel.
Javasoljuk, hogy a képzést az 5. fejezeltdl kezdje.

5. fejezet - A MOZGASVEZERLES ALAPJAI

Megismeri a mozgasvezérld rendszer alapjait.
6. fejezet - OPERACIOS RENDSZERSZOFTVER KIVALASZTASA ES TELEPITESE

Megtanulja, hogyan valassza ki és telepitse a mozgasvezérld CPU modul operacids rendszerszoftverét.
7. fejezet - PARAMETER-BEALLITAS

Megtanulja, hogyan allitsa be a mozgasvezérld CPU modul rendszerét, valamint az egyes paramétereket.
8. fejezet - MUKODES ELLENORZESE

Megtanulja, hogyan ellenérizheti a szervomotor mikédését, illetve hogyan végezze el a visszaallitast alaphelyzetbe.

9. fejezet - PROGRAMTERVEZES

Megtanulja a programtervezési eljarasokat.

10. fejezet - MOZGASVEZERLO SFC PROGRAM

Elsajatitia a mozgasvezérlést iranyitd mozgasvezerlé SFC program alapjait.

11. fejezet - PROGRAMOZAS

Megtanulja, hogyan programozhatja MT Developer2 segitségével a mozgasvezérld SFC programot, illetve miként
szlintetheti meg a hibakat.

Zaroteszt

Teljesitéshez szlkséges arany: 60% vagy tébb.
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Hogyan hasznalja ezt az e-képzés eszkozt

) oo

Tovabb a kévetkez6 oldalra

Vissza az el6zd oldalra

Ugras a kivant oldalra

Kilépés a tanfolyambal

Tovabb a kévetkezd oldalra.

Vissza az el6z6 oldalra.

Megjelenik a ,Tartalomjegyzek”, 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 &ltal hasznalt szoftververziéban megjelend képernyé kiillénbézhet a tanfolyamon bemutatott szoftverétél.

Ez a tanfolyam az alabbi szoftververzidkat tartalmazza:

- MT Developer2 1.18U verzid
- MR Configurator2 1.01B verzio
- GX Works2 1.55H verzid

Hivatkozas

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

Referencia neve Fajltipus

Mintaprogram Tomdritett fajl 166.5 kB

Adatrégzitd lap Tomaritett fajl 5.57T kB
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CIZEZ VOZGASVEZERLES ALAPJAI

) oo

gombjara.

,l X-Y table I

Sealing 1

Spinner

| Filing machine |

WY table
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ABE-1

Msipd, 10000 gm
Sposd 10000 memin

*

[ o1l
Frhxin1 2 start mocepl OFF T
DMZD0T ! 200

A mozgasvezeérld tobb tengely (szervomotor) vezérlesére szolgal szallitészalagos Gsszeszereld gépsorokon, feldolgozo
berendezeseken, stb., ahol nagy pontossaggal vezérli a pozicionalast és a sebességet.
A tanfolyam soran a rendszer kialakitasat és a felallitott mozgasvezérlé rendszer programfejlesztéset egy
szoftverkezelésért felels szakember végzi el.

A mozgasvezérléshez az alabbi alkalmazasi példakat mutatjuk be. Kattintson a megtekinteni kivant alkalmazasi példanak a

Motion SFC program

1

K21]
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Alall. 18023 i i
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Speed 000D mmmin
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Al 00 @m
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Speed 0000 mmmin
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| M2003

(3]
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Axind, —-1Mmn @
Gpoed 100000 m=min
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m Mozgasvezérlo rendszer fejlesztése és karbantartasa ) 000

A mozgasvezerld rendszer fejlesztési és karbantartasi kérnyezetéhez MELSOFT MT Works2 mozgasvezerld tervezési
platform és MELSOFT MR Configurator? szervobeallito szoftvercsomag hasznalata szlikséges.
Az alabbi lista felsorolja az egyes szoftverek fébb funkcioit.

+ MELSOFT MT Works2

I'.-i'.‘l ?’xl"ﬁl.""""EEE Niis o b7 I aja

+ MT Developer2 T_"_,., L —
Mozgéasvezérld rendszer fejlesztdi és karbantartoi - e w0t Tl mmm——
kérnyezete EE H‘E‘w F
*ﬂa L ]
« Projektiranyitas L
+ Rendszerkonfiguracid beallitasa :g?::::.:,.. -
» Szervo adatok beallitasa s -1
» Szervomotor mikédésének tesztelése = | "
* Program |létrehozasa mozgasvezerld SFV nyelven e - - ~-
« Programfellgyelet &s hibajavitas
* Programok és parameéterek irasa vagy olvasasa S50 e b i

« Operacids rendszerszoftver telepitese

« MT Simulator2

A mozgasvezérlé SFC program szimulacios
kérnyezete

« MELSOFT MR Configurator2

A szervoerdsité és a szervomotor beallitasi
kirnyezete
« Szervo paraméterek beallitasa

« A szervoerGsitd mikddésének ellendrzése és az
erdsités beallitasa

e semetes | ROTATION DIRECTION

Sl T FORESS CHE O T LA TR St

et Lt o 4 it G e
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m Mozgasvezérl6 rendszer létrehozasi eljarasai

) oo

Az alabbiakban bemutatjuk a mozgasvezérld rendszer |étrehozasi eljarasat.

Ebben a tanfolyamban megismeri a szoftvertervezési eljarast, illetve a rendszer létrehozasi [épéseit.

Hardverkialakitas

(D RENDSZERKIALAKITAS ========-

MOZGASVEZERLO ALAPJAI (HARDVER) TANFOLYAM |

. 4

| @TELEPITES ES HUZALOZAS: =+ =+~

MOZGASVEZERLO ALAPJAI (HARDVER) TANFOLYAM ﬂ

4

| @HUZALOZAS ELLENORZESE =+ =+ -

MOZGASVEZERL® ALAPJAI (HARDVER) TANFOLYAM |

Szoftvertervezés ‘

@OPERACIOS RENDSZERSZOFTVER KIVALASZTASA ES TELEPITESE 6. fejezet” |
| ®RENDSZERBEALLITASOK 7. fejezet” |
®MUKODES ELLENORZESE 8. fejezet” |
' A tanfolyam témakérei
(ZPROGRAMTERVEZES 9. fejezet”
@®PROGRAMOZAS 1. fejezet” |

¢« @

. @MUKODES
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[ 53 VEZERLESI FOLYAMAT ) 000

Tekintse meg a tanfolyamban szereplé mintarendszer vezérlési modjat (a vezérlési folyamatot) az animacion.

Inditsa el az alabbi mintarendszeren az animaciot az egér segitségével, az utasitasok szerint -

Katlimas |

Animacio lejatszasi

sebessege : -
¢ agoldeszkoz
(=) Mormsl . rendszerinditas )
) Las=d Y

| Osszes (X, Y, Z) tengely
| visszatér az alaphelyzetbe.

Y

| A berendezés karja elhagyja
az alaphelyzetét és a
visszahuzott pozicicba all.

Y

A lerakott termékek
szama visszaall 0-ra.

i) Eéphkockinkent

nditasi jel =0

Ez a mintarendszer a csomagoldsorrdl 6 becsomagolt terméket helyez raklapra
a szallitashoz.

Ellenéirizze a mintarendszer vezérlési madjat (a vezérlési folyamatot).

Elészor kattintson, és kapcsolja be a teljesitménykapcsolét.
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> A tanfolyamban szereplé mintarendszer eszkﬁzkonfiguréciéja) 000

Q04
UDEH QY40F
QAT2D]  QX40 Q38DB
* A2 és 3. tengely eszkizkonfiguracitja
Szenvoerdsitd — .
samitoas MR-J3-108 megegyezik az 1. tengelyével
Zam
P 1. tengely 2. tengely A tengely
[ USE kabel SSCMHET N Grnr AT
[ )| kdbel —i —i —
< HF-KPO53 | Felss
— Telepités IBketkoriatozas
"—"— Bemeneti eszkiz —a — —a
| —— ) ) Alsé
Kimeneti eszkiz ketkoristozas
Mozgasvezend
tervezési platform ‘@ #@
MELSOFT MT Waorks2 —— v 1
Kényszerdellitd Mikédés- Ledllitds- Fogd Fogd Inditdgomb
g gomb jelza jelzd  myit Z&r e L e 7
- - lampa lampa parancs parancs
e }
Gzervobeallitd
szoftwercsomag
MR Configurator2
&
Operacits

rendszerszoftver
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> A tanfolyamban szereplé mintarendszer eszkﬁzkonfiguréciéj@ 000

Valassza Ki a mintarendszerben hasznalandd eszkizoket a rendszerkonfiguracid felmérése alapjan.
Az alabbi tablazatban felsoroljuk a2 mintarendszer kivalasztott eszkézkonfiguracidgjat.

Mozgdsvezérld

Konfiguracids

komponens

Mennyiség

Tipusnewv

Lelréas

Alapegyseg 1 z3a0a alapegyseg 8 foglalattal az egyes modulok felszereléséhez és 10bb CPU tAmogatasahoz
Tapegyseq modul 1 L62F Az egyes modulok tapellatasat biztosilja.
Ez a CPU modul végzi a szekvencialis vezereast.
PLC CPU modul 1 QOADECPU | 4 a7 akkumuldtor (QBBAT) a CPU modul hézéban taldlhats.
e e a Ez a CPU modul végzi a mozgasvezerést.
CFgU odul 1 Q17 20CPLU * Az akkumulator (OGBAT) és az akkumulatortario (Q170DBATC) a CPU
medy modul h&zaban talalhato.
Bemeneti modul 1 G40 BE/KI bermeneti jeleket kiild az inditogombral. (16 pontos)
L ] 1 QY A0F BE/K] kimeneti jeleket kild a mikédasjelzd 1ampara és a készilékre (fogdrészre),

(16 pontos)

Kilst tapellatas

24V DC Aramellatast biztasit a be-kimaneti eszkizdkre és a kenyszerledllitas bemenalare,

Inditdgomb

Nyomagomb a mintarendszer inditasahoz.

Kényszerleallitd gomb

Nyomagomb az osszes lengely szervomolorqainak ledllitdsara vészhelyzel eselén,

Kilsd be- : T
Kenyszerleallitas . — A . -
L 1 G TOEMICELLIM A kényszeredllitas bermenetet kit be a mozgasvezerld CPU modulba.
Mmgez“ bemeneti kabele s g
Berendezés fogdrésze 1 - A berendezés fogorésze szolgdl a termekek megfogdsara.
Jelzdlampa 2 - A jelzélampa tajékoztatja a gepkezeldt, ha a rendszer Uzemel vagy leall.
Szervoerisitd 3 MF-J3-108 Szervoerdsilok 3 tengelyre.
2 HF-kFP033 Szervomolorok az 1. tengelyre (X-tengely) és a 2. tengelyre [Y-tengely).
Szervomotor
1 HF-KFD538 Szervomotor fékkel a 3. tengelyre (Z-tengely).
Lketkoratozas B _ Szenzorok, amelyek érzékelik a berendezés mozgas! tartomanyanak felsd és
. dszer alst végallasat.
Watchdog kozelites kapcsolo) 3 - Erzékelix, melyek észlelix a lassitas kezddpozicidjat a visszatérés alaphelyzetbe mivelenal
ME-PWE1CEL2M- | Ez a kébel vezeli a szervoerdsitdbdl az dramol a szervomolorra.
3
Motor tapellatd kabele A-L (Hossz: 2 m)
Kadolokabel 3 M R J2EMCELE M- Ez a kabel kot Gssze a szevoerdsilil és a kodoldt a szervomolorral.
Al-L {Hossz: 2 ml Ml

Y
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> A tanfolyamban szereplé mintarendszer eszk6zkonfiguracioj

Kilst tapellatas 1 - 24\ DC gramelldtast biztosit a be-fkimeneti eszkozokre 85 a kényszerleallitis bemenatére,
Inditdgomb 1 - MNyomogomb a mintarendszer inditasahoz,
Keényszerleallitd gomb 1 - MNyomagomb az dsszes lengely szervomolorainak ledllitasara veszhelyzel eselén,
Kilsd be- : TR
Kenyszerleallitas . N A . -
Cr 1 21 TOEMICBLCI M A kenyszeredllitas bermenetet kit be a mozgasvezerd CPU modulba.
J'kln'lar;ﬂ bemeneti kabele ve 9
Berendezés fogdrésze 1 - A berendezés fogorésze szolgdl a termekek megfogdséra.
Jelzdlampa 2 - A jelzdlampa téjekoztatja a gépkezeldt, ha a rendszer (zemel vagy ledll,
Szervoerisitd 3 MR-J3-10B Szervoerdsittk 3 tengelyre,
2 HF-lP053 Szervomolorok az 1. tengelyre (X-lengely) &s a 2. tengelyre [Y-tengely).
Szervomotor
1 HF-KF0338 Szervomotor fekkel a 3. tengelyre [(Z-tengely).
Loketkorlatozas g _ SIZﬁn:‘urqll-cl.l atl:aly&k grzékelik a berendezeés mozgasi tartomanyanak felsd és
5 dszer alsd vegallasat.
Watchdog kozelites kapcsolo) 3 - Erzékelik, melyek észlelik a lassitas kezddpozicidjat a visszatérés alaphelyzetbe miveletnél
MRE-PWS1CBLIM- | Ez a kébel vezeli a szervoerdsitobdl az aramot a szervomolorra.
3
Motor tapellato kabele AL (Hossz: 2 m)
Kédolokabel 3 M R-J3EMCELZ M- Ez a kabel koti 0ssze a szevoerdsitol és a kodoldt a szervomolorral.
Al-L (Hossz: 2 m)
SSCNET Il kabel 3 M F-J3BLIS0M Adatatviteli kabel a mozgasvezeédd CPU modul és a szervoerdsits kbzolt.
Szamitdgép 1 - A tervezési platform szoftverdnek futtatdsdra szolgald szamildgsp.
1 MELSOFT Ezzel a szoftverrel allithatd be a mozgasvezérd CPU modul, végzhets a
T Wi orks2 programozas, sth,
Tervezesi platform 1 WMELSOFT Ezzel a szoftverrel 4llithatd be a PLC CPU modul, végezhetd a programozas,
Fejlesztési szoftver G WY orks2 sib,
platform MELSOFT
1 A szervoerdsitd és a szervomotor beallitd szoftvere,
MR Configurator?
Operacios SYWBDMC- . . . .
1 A mozgasvezerd CPU modulra telepitendd szoftver.
rendszerszoftver 1360 g P
USB kabel 1 MR-JaUSECELEM | A széin?fl?gﬁpet es a CPU modult csatlakoztatja a MELSOFT MT Works2
telepitésénal,

ED oo

2/2

Y

[+[
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Az alabbi felsorolas tartalmazza az 5. fejezetben tanultakat.
Az alabbi pontok nagyon fontosak, ezért tekintse at éket djra.

R feldolgozd berendezéseken, stb., ahol nagy pontossaggal vezérli a pozicionalast és a sebességst.

A mozgasvezerld tobb tengely (szervomotor) vezérlésére szolgal szallitdszalagos dsszeszereld gépsorokon,

Mozgasvezérld rendszer
fejlesztese as

karbantartasa

A mozgasvezerld rendszer fejlesztési és karbantartasi kdrnyezetéhez MELSOFT MT Works2 mozgasvezeérld
tervezéesi platform s MELSOFT MR Configurator2 szervobeallitd szoftvercsomag hasznalata szilkséges.
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A 6. fejezetben megtanulja, hogyan valassza ki és telepitse a mozgasvezérld CPU modul operaciés rendszerszoftverét.

OPERACIOS RENDSZERSZOFTVER KIVALASZTASA ES
TELEPITESE .................................... "5_ feiazet"

6. fejezet tananyaga
[ RENDSZERBEALLITAS ====s=seresemnanenananuanns .1 . fejezet” ] 6.1 Operacios rendszerszoftver tipusa
’ és kivalasztasa
6.2 Operacios rendszerszoftver
[ MUKODES ELLENORZESE----=----====-===2sxx-- 8. fejezet” | telepitese
PROGRAMTERVEZES
.-+ .9 fejezet'(A MOZGASVEZERLO SFC ALAPJAIL: 10. fejezet)

| PROGRAMOZAS  «+sressssressnssnrsnssnnnnnns 1. fejezet” |

[ MUKODES ]
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Alkalmazas

o
Operacios rendszerszoftver tipusa és kivalasztasa

) oo

Szallitoszalagos Osszeszereld gépsor

T S

Automata berendezes (SV22)

Valasszon mozgasvezéerld CPU modult és telepitse az operacios rendszerszoftvert (vezérldszoftvert) a szallitoszalagos
tsszeszereld gepsor, a gyartdberendezés, sth. szerint.
Az alkalmazasnak megfeleléen 3 tipusu operacids rendszerszoftver alkalmazhaté.

A mintarendszerben valassza ki és telepitse az SV13 szoftvert a szallitdszalagos Gsszeszereld gépsorhoz.

Periférias megmunkald berendezés
(5V43)

Elektromos alkatrészeket
behelyez( eszkiz, szallitdeszkiz,

Elelmiszer-csomagold vagy feldolgozo

berendezés, csévaldgép, tekercseldgép,

Kdszdrligép, anyagmozgatsd,
famegmunkald, berakd és kihordd

A mozgasvezerldhdz megfeleld
programnyelvvel végezhetd
vezérlési eljaras, pl. pozicionalasi
vezérlés és egyéb

Kizarolag a mechanikus
rendszerkonfiguracio irasaval elvegzett
szinkronizalt vezérlést megvalosito
modszer

h:i:gr;?ra festdberendezés, chip-beiltetd, textilipari berendezés, nyomdagép, Bgyseq
lapkavagd, berako és kihordd konyvkotd és nyomtatéadagols,
egyséq, ragasztogép, X-Y asztal abroncsvulkanizald gép
Mozgasvezérld SFC-t tamogato Miszaki tamogatas nyelve a EIA nyelv (G kod)
sajat programnyely mozgasvezerld SFC rendszerhez
program Normalizalt (kodolt) szamértékeket

(00 - 101) hasznals rendszer, amely
meghatarozza a tengely vezérlési
funkcigjat az NC eszkdzdn

Ovintézkedések

« Az operacios rendszerszoftver nincs telepitve a mozgasvezerlé CPU modulra a megvasarlaskor.
Kérjlk, telepitse a szoftvert a kévetkezd képernydn lathatd eljaras szerint.
« Az operacios rendszerszoftver killén vasarolhatd meg. Az operacios rendszerszoftvert a mozgasvezérld CPU modullal
egyltt vasarolja meg.
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m Operacios rendszerszoftver telepitése

Telepitse az operacios rendszerszoftvert a mozgasvezérld CPU modulra. Kévesse az alabbi eljarast.

(1 Kapcsolja ki a mozgasvezérlat.
Kapcsolja a mozgasvezerld CPU modul RUN/STOP kapcsolajat STOP :dm:
allasba. Csatlakoztassa a személyi szamitdgepet és a PLC CPU modult egy N TS
USB kabellel.

STOP RUN

7

@ Forditsa a mozgasvezérld CPU modul funkcidvalaszto forgokapesoldjat
1 elepités modra”
(Valtsa az 1. funkciovalasztot: A", valtsa a 2. funkciovalasztot: 0" allasba)

172DCPU

p

(3) Kapcsolja be a mozgasvezérlét.
A LED kijelzén INS™ (Telepités mod) jelenik meg.

.

@ Inditsa az MT Developer2-t és végezze el az atvitel bedllitasat.
(Szlkseqg eseten telepitsen USB illesztdprogramot. )

@

() Helyezze be az operaciods rendszerszoftvert tartalmazé CD-ROM-ot a o e o3
szemelyi szamitogepbe, majd vegezze el a telepitést az MT Developer2-ril. =
Ireslianae. g Akl

A telepités befejezese utan kapcsolja ki a mozgasvezerlot. TEEE —

' Ensiuly Tesn
baoax Thahion Rie. 5

® Forditsa el a forgdkapcsolot a funkcio kivalasztasahoz.
(Valtsa az 1. funkciovalasztot: 07 allasba. Valtsa a 2. funkciovalasztot: 0°

allasba)
¥

() Kapcsolja be a mozgasvezérlét.
A LED kijelzén az AL" (Mozgashiba) jelenik meg.
= ALY jelenik meg, mivel a paraméter még nincs beallitva, ez azonban nem
jelent problemat.

Q172DCPU
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Osszefoglalas

) oo

Az alabbi felsorolas tartalmazza az 6. fejezetben tanultakat.
Az alabbi pontok nagyon fontosak, ezért tekintse at dket djra.

=\alasszon mozgasvezérld CPU modult és telepitse az operacios rendszerszoftvert (vezérldszoftvert) a
szallitoszalagos Gsszeszerelt gépsor, a gyartdberendezés, stb. szerint.

Opberaciés Szallitoszalagos dsszeszereld gépsor (SV13)
re'; eraresoftver iousa Automata berendezés (SV22)
ancararszoiver ipus Periférias megmunkald berendezés (SV43)
és kivalasztasa

= Az operacios rendszerszoftver nincs telepitve a mozgasvezérlé CPU modulra a megvasarlaskor.
= Az operacios rendszerszoftver kilon vasarolhatd meg.

Az operacios rendszerszoftvert a mozgasvezérld CPU modullal egyitt vasarclja meg.

Operacios = Telepités eldtt forditsa a mozgasvezérd CPU modul funkcidvalaszto forgokapcsoldjat telepités modra. (Valtsa

. az 1. funkciovalasztot: A°, valtsa a 2. funkcidvalasztot: ,07)
rendszerszoftver

. . . Telepités utan forditsa vissza az 1. funkciovalaszto forgogombot 0" allasba, és a 2. funkcidvalaszto
kivalasztasa és . "o

o forgogombot 0" allasba.
telepitése

= Végezze el a telepitést az MT Developer2 telepitd funkcidjaval.
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@ZEZ RENDSZERBEALLITAS

) oo

A 7. fejezetben megtanulja, hogyan allitsa be a mozgasvezérld CPU modul rendszerét, valamint az egyes paramétereket.

OPERACIOS RENDSZERSZOFTVER KIVALASZTASA ES
- 6. fejezet”

TELEPITESE

|

[ RENDSZERBEALLITAS

- 7. fejezet”

{ MUKODES ELLENORZESE

- 8. fejezet”

] 7. fejezet tananyaga

N\

7.1 Atvitel bedllitasa
7.2 Projekt |étrehozasa

[ PROGRAMTERVEZES

----,9. fejezet’(A MOZGASVEZERLO SFC ALAPJAL: 10. fejezet)

7.3.1 Rendszer alapbeallitasa

] 7.3 Rendszerbeallitas
7.3.2 Rendszerkonfiguracio

beallitasa
7.3.3 SSCNET konfiguracios

[ PROGRAMOZAS

11, fejezet”

] bedllitasa

7.4 Szervoadat bedllitasa
7.4.1 Rogzitett parameter-beallitas

[ MUKODES

] 7.4.2 Visszatérés alaphelyzetbe
adat-beallitas

7.4.3 JOG lzemmod adatbeallitas

7.5 Szervoparameter beallitasa
7.6 Paraméterblokk beallitasa

7.7 Projekt mentése

7.8 Paraméterek irasa a
\ mozgasvezérld CPU modulra
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i
Kommunikacié engedélyezése a személyi szamitégép és a mozgasvezérlo CPU modul kﬁzﬁtt) 000

A paraméterek beadllitasa elétt engedélyezze a kommunikaciot a mozgasvezérld CPU modul és a személyi szamitogep kdzitt,
amelyre az MT Developer2 programot telepitette, majd hagyja jova a beallitasi adatokat a mozgasvezérlé CPU modulon.
Beallitasi eljaras

+ Csatlakoztassa a személyi szamitogépet és a PLC CPU modult egy USB kabellel.

« Végezze el az atviteli beallitast az MT Developer2 segitségével.
Az atviteli beallitas képermyd és a mikodés megegyezik a GX Works2 programéval.

Szamitogep PLC CPU modul

USB kabel

Mozgasvezerld CPU modul ]

Atviteli beallitas pontja

Mivel a kemmunikacidés mozgasvezérld CPU célmodul az alapegység 2. CPU foglalataba van behelyezve, valassza a 2-es
szamu PLC-t az atviteli beallitasban.

Multiple CPU Setting
Target 1 Target PLC I
System g g g |
PLC No.2
1 2 3 4

Valassza a 2-es szamu PLC-L. ]
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Projekt létrehozasa ) eoc
Miutan az atviteli beallitast elvégezte, hozzon létre eqy (] projekiel.
A projekt olyan egység, amely killénb&zé paramétereket s programokat vezérel az MT Developer2 segitségével.
Egy projekt létrehozasahoz allitsa be a kévetkezdket.
Valassza ki a mozgasvezérld CPU modul tipusat és az operaciés rendszerszoftver tipusat.
New Project
1
~
CPU Type : CPU Type
Valassza ki a hasznalni kivant mozgasvezérld CPU modul
tipusnevet.
Ebben a tanfolyamban valassza a ,Q172D" lehetéséget.
05 Type : X ~
SWE-5V13QD Rd Sl

Valassza ki a mozgasvezerld CPU modulra telepitett operacios
rendszerszoftver tipusneveét.

Ebben a tanfolyamban valassza a ,SW8-5V130QD" (SV13)
lehetbseget.
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[ 73 Rendszerbeallitas ) 000

A prr::-jekt leétrehozasa utan eltszor allitsa be a rendszert.
Az aktualis rendszerkonfiguracionak megfeleléen allitsa be a mozgasvezérld CPU modult és a szervét.

Rendszer alapbeallitasa )

Elészér végezze el a Basic Setting miveletet. (A projekt |étrehozasa utan megjelenik egy parbeszédablak.)
A rendszer alapbeallitasai kdze tartozik az alapegyséqg, a tébbszdérds CPU, stb.

A tanfolyam soran allitsa be a paramétereket Base Setling pontban. (A tdbbi beallitas esetében hasznalja az
alapértelmezett értékeket.)

Basic Setting

Base Setting | Multiple CPU Setting | System Basic Setting | CPU Name Setting | Built-in Ethernst 4 |
|

Main Base A
Main Base hd Allitsa be a 5 alapegységen hasznalni kivant foglalatok szamat.
: Ebben a tanfolyamban a ,8 foglalat” lehetséget valassza, mivel
Extension Base a Q38DE a valasztott alapegység. p
Stage1  |Nothing v 1
Stagez  |Nothing ~] Extension Base )
. Valassza ki, hogy szeretne-e hasznalni bovitd alapegységet,
St 3 Moth
. l " ﬂ illetve adja meg a bovitd alapegyseg foglalatainak szamat.
Stage4  |Nothing | Ebben a tanfolyamban a ,Semmi” lehetéiséget valassza az
dsszes bévitd alapegység allashoz. y
Stage 5 |Nothing -
Stage 6  |Nothing -
Stage 7 |Nl:ll:hirn;| j
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Kovetkezd lepéskeént allitsa be a 6 alapegyseghez és a bovitd alapegységhez hasznalt modulkonfiguraciot.

A mozgasvezéerld modul, a be-/kimeneti modul &€s a mozgasvezérld CPU altal vezérelt tébbi modulhoz rendeljen lUres
foglalatokat az alapegységen.

A mintarendszerben rendeljen egy bemeneti és egy kimeneti modult a f6 alapegységhez.

Foglalat Maodul Be-/kimenet Elsd Be- MNagysebességii Be-/kimeneti valaszidd
. . Pontok . ; e s .oy s
5Z. tipusneve tipusa fkimenet sz. olvasas beallitasa beallitasa
1. foglalat QY40P Kimenet 16 0000 — —
2. foglalat Qx40 Bemenet 16 0010 Mincs hasznalatban 10ms

QO4UDEH QY40P
Q38DB

i
i
d
i
il
i
[
i
' g

|

A kivetkezd képernydn elvégezheti a rendszerkonfiguraciat.

> Rendszerkonfiguracié beallitasa ) 000
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} Rendszerkonfiguracié beallitasa

' MELSOFT Series MT Developer2 [Unset Project) - [System Structure] :
! Project Edit Find/Replace Wiew Check/Convert Orline  Debug  Tools  Window  Help

NPASy m2em)

inlap X M EE SR TERS EEE S

i Project T X il 5ystem Structure > l

BX

= Inset Project (SY13)
ﬁ Swsbem Setking
Basic Setting
Swskem Structure
Al S3CMET Structurs
.4 High-speed Reading Data
Ok Optional Data Monitor
™ PLC Module List
A Automatic Refresh Setting Lisk
2 Servo Data Setking
E Mation SFC Program
Serva Program

Structured Data Types
Device Memary

Device Comment

Main Base : 8 Slots

A rendszer konfiguraciojanak beallitasa kész.

Kattintson a n gombra és lépjen at a kivetkezd képernydre.

Q1720 53W13 | Hoskt Station Mo.z2
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@EEXI SSCNET struktura beallitasa ) 000

A ktivetkezd leépésben végezze el rendszerhez hasznalt szervoerdsitdé konfiguralasat.
Minden egyes vezérldtengely szamahoz rendeljen hozza egy szervoerdsitot, amely SSCNET Il kabellel csatlakozik a
mozgasvezérld CPU modulhoz.

A mintarendszerben harom szervoerdsitét rendeljen hozza a harom vezérlétengely szamaihoz (d01-d03).

Vazéridtengely szama a Tengely Erdsitd i m s . Megengedett elmozdulas
szervoerisitd oldalan 8Z. tipusa e kikapcsolasnal
din 1 Erésitd bemenate
do2 2 MR-J3(W)-B ervenyes 10 fordulat
(Bemeneti szlrd
do3 3 beallitasa: 3.5 ms)

QUUDEH  QY40P

Qz6P Q172D Qx40 Q38DB
Szervoerdsitd
MR-J3-10B
- -l — gt 1. tengely (d01) 2, tengaly (dD2) 3. tengaly (d03)
(5] g0 5]
Szervomotor * A2 és 3. tengely eszkdzkonfiguracidja
HF-KP053 megegyezik az 1. tengelyével.
Ovintézkedések

Az SSCNET Il struktiraban beallitott Tengelyszam eltér a szervoerdsité forgokapesoldjaval beallitott vezérldtengelyek szamatol.

Az itt beallitott tengelyszam hatarozza meq a vezérlétengelyt a programbal.
A kivetkezd képernydn allitsa be az SSCNET 1l struktarat.
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7.3.3 SSCNET struktiara beallitasa

b

' MELSOFT Series MT Developer2 {Unset Project) - [SSCNET Structure] M=

! Project Edit  FindfReplace Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help
WL LEY =
inlap X M EE SR TERS EEE S

: Project ? X il SSCNET Structure ]

= Inset Project (SY13)
ﬁ Swsbem Setking
Basic Setting
Swskem Structure
A SSCHET Structure
.4 High-speed Reading Data
Ok Optional Data Monitor
™ PLC Module List
A Automatic Refresh Setting Lisk
2 Servo Data Setking
E Mation SFC Program
Serva Program

Structured Data Types
+ Device Memary

Device Comment

Az SSCNET konfiguraciojanak beallitasa kész.

Kattintson a u gombra &s lépjen at a kivetkezd képermnydre.

Q1720 53W13 | Hoskt Station Mo.z2
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7.4

Folytassa a szervoadat beallitasaval. Adja meg a pozicionalasi vezérléshez szilkséges adatokat az SSCNET konfiguralasa
soran beallitott minden egyes tengelyhez. A szervoadat az alabbi harom kategdériaba sorolhato.

Besorolas Leiras

Fixed Parameter

Szervoadat beallitasa

) oo

Lasd a 7.4.1 bekezdast.

Home Position
Retumn Data

Adja meq az alaphelyzetbe vald visszatéréshez sziikséges adatokat.
A visszatérés alaphelyzatbe olyan funkcio, amealy a barendezést alaphelyzetbe mozgatja és megegyezik a berendezés és az adott
mozgasvezarld CPU alappontjainak megadott cimekkel.

JOG Operation Data

Adja meg a JOG Gzemmaod elvagzésehez sziksages adatokat.
A JOG dzemmod olyan funkcid, amellyel manualisan forgathato eldre és hatra a szervomotor, allando sebessag mellett.
Betanitashoz vagy probalizemhez hasznalhatd a rendszaer belizemelése soran.

Rogzitett paraméter-beallitas

Allitsa be a berendezés miiktidtetéséhez szilkséges karakterisztika-&rtékeket. Allitsa be az adatokat és a berendezés
mozgastartomanyat a ,cim (Utérték) és a sebesseqg” parancsérték konvertalasahoz, amely eleklromos hajlasi parancsot ad

)

az impulzusadd egységre.

A mintarendszerben az alabbi régzitett paramétereket allitsa be az 1-3 tengelyekhez.

Fixed
Parameter

Parameéter elem

Beallitasi értek az
1-3 tengelyekhez

Megjegyzesek

Unit Setting O:mm A mintarendszerben ,mm" mértékegyseget hasznalunk.

Mumber of Pulses per Revolution 262144[PLS] Altalaban a hasznalni kivant szervomotor felbontasi értékét adjak meg.
Travel Value per Revolution 10000.0[pm) Golyosorsot (menetemelkedes: 10 mm) hasznalnak a berendezésen.
Upper Stroke Limit 2000000.00um)

Lower Stroke Limit

-10000.0[pm]

A tdlfutas megeldzése erdekeben adja meg a berendezés
mozgastartomanyat.

A kivetkezd képernydn elvégezheti a rogzitett paraméterek beallitasat.
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} R&gzitett paraméter-beallitas

MELSOFT Series MT Developer2 (Unset Project) - [Servo Data] M=
! Project Edit FindfReplace Wiew Check/Convert ©Onlne Debug  Tools  Window  Help
NP A S RS el
EAr- LIRS LR o N Y HEA N =11

: Project X %, servoData * l

Inset Project (SY13)
g Swsbem Setking Ikem Axizl Axiss Axis3

Servo Data Setking -1 Fined Parameter The fixed parameters are set for each axis and their data is fi...
‘_. Servo Data nit Setting 0inm 3PLS 3PLS

Servo Parameker Mumber of Pulses per
Iz Parameter Block Revalution

23 Limit Cutput Data [l U 10000, 0[] 20000[PLS] 20000[PLS]

221 Maokion SFC Program Revolution _
Servo Program Backlash Compensation 0.0[prn] n[PL=] n[PL=]

262144[PLS) 20000[PLS] 20000[PLS]

A2 Labels Upper Stroke Limit 2000000, 0[um] 2147483647[PLS] 2147483647[PLS]

Lower Skrake Limit -10000, afpm] a[PLS] a[PLS]
fommand fn-position :10.0[pm] §100[PLE] 100[PLS]
Speed Control 10

Multiplier Setting For
Dedgree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction 0:Reverse Direckion 0:Reverse Direckion 0:Reverse Direckion
HPR. Method iProximity Dog Type 1 0iPraximity Dog Type 1 OiProximity Dog Type 1
Home Position Address 0,0[pmn] a[PLS] a[PLS]

HPR. Speed 0,01 [rorn) min] 1[PLS/=] 1[PLS/=]

Structured Data Types
Device Memary
Device Comment

Set the data to execute the home position return.

Ezzel befejezte az 1. tengely rogzitett paramétereinek beallitasat.

Kattintson a m gombra és |épjen at a kivetkezd képemyire.

Q1720 53W13 | Hoskt Station Mo.z2
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> Visszatérés alaphelyzetbe adatbeallitas

Adja meg az alaphelyzetbe vald visszatéréshez szllkséges adatokat. A visszatérés alaphelyzetbe olyan funkcio, amely a

) oo

berendezest alaphelyzetbe mozgatja és megegyezik a berendezés és az adott mozgasvezérléd CPU alappontjainak
megadott cimekkel.

A mintarendszerben az alabbi visszatérés alaphelyzetbe adatokat allitsa be az 1-3 tengelyekhez.

Home
Position
Return Data

Paraméter elem

HPR Direction

Beallitasi erték az 1-3
tengelyekhez

0:Reverse Direction

Megjegyzesek

HPE Method

0:Proximity Dog Type 1

A mintarendszerben Proximity Dog Type 17 hasznalunk.

Home Position Address

0.0[um]

HPR Speed

20000.00[mm/min]

Creep Speed

100.00[mm/min)

Travel Value after Proximity Dog ON

Parameter Block Setting

1

Részlateket lasd a Paraméterblokk beallitasa részben.

HPR Retry Function 0:Invalid
Dwell Time at the HPR Retry —
Home Position Shift Amount 0.0[um]
Speed Set at Home Position Shift 0:HPR. Speed

Torgue Limit Value at Creep Speed

Operation for HPR Incompletion

1:Mot Execute Servo
Program

A kovetkezd képernyon allitsa be a visszatérés alaphelyzetbe adatokat.
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} Visszatérés alaphelyzetbe adatbeallitas

MELSOFT Series MT Developer2 (Unset Project) - [Servo Data] M=
! Project Edit FindfReplace Wiew Check/Convert ©Onlne Debug  Tools  Window  Help
NP A S RS el
EAr- LIRS LR o N Y HEA N =11

: Project X %, servoData * l

Inset Project (SY13)
g Swsbem Setking Ikem Axizl Axiss Axis3

Servo Data Setking Creep Speed 100,00 mm/mirn] 1[PLSs] 1[PLSs]
‘_. Seryo Daka Trawvel Yalue after
j Servo Parameter Prowimity Dog O
I 7] Parameter Block Parameter Block Setking
h_ Limit Cutput Data HPR. Retry Funckion 0:Irvalid 0:Irvalid 0:Irvalid
:'L._ Mokion SFC Program Duwell Time ak the HPR, _ _ _
Servo Program Y i )
@ Lahels Home Position Shift 0.0[m] O[PLS] O[PLS]

Structured Data T AmoLnt
ructured Data Types
i Speed Set at Home ) ) )
Device Memary Position Shift 0:HPR. Speed 0:HPR. Speed 0:HPR. Speed

¥ Device Comment Tarque Limit Yalue at

Creep Speed

Bperation for HPR i1:Mot Execute ! | 1:Mak Execute Serva 1Mot Execute Servo
Incompletion iServo Program Program Program

Pulse Conversion Module

Home Pasition Return

Request Setting

Standby Time after Pulse

Conversion Module Clear

A7 1._tengelyen elvégezte a visszatérés alaphelyzetbe adatbeallitast.

Kattintson a u gombra és |épjen at a kivetkezd képemydre.

Q1720 53W13 | Hoskt Station Mo.z2
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7.4.3

JOG lizemmod adatbeallitas

) oo

Adja meg a JOG Ozemmad elvégzéséhez szilkséges adatokat.

A JOG lzemmaod olyan funkcid, amellyel manualisan forgathatd eldre és hatra a szervomotor, allando sebesség mellett.

Betanitashoz vagy prébalizemhez hasznalhatd a rendszer ésszeallitasa kézben.
A mintarendszerben az alabbi JOG miveletadatokat allitsa be az 1-3 tengelyekhez.

Paraméter elem

JOG Operation
Data

JOG Speed Limit Value

Beallitasi érték az 1-
3 tengelyekhez

15000.00[mmimin]

Megjegyzesek

Parameter Block Setting

2

Réaszlateket lasd a Paraméterblokk beallitasa részben.

A ktivetkezd kepernyon allitsa be a JOG Uzemmod adatokat.




ki Servo_Motion_Controller_Basics{Real Mode SFC)_HUN

! Project  Edit Check)Convert

WL ET

Eind/Replace  Wiew online  Debug

Tools

Window  Help

PR D ELEEEE LY Y PO Y=Y

i Project o x

".j Servo Data > l

Inset Project (SY13)

Servo Data Zetting - Fixed Farameter
‘_ Servo Data nit Setting
Servo Parameker Mumber of Pulses per
Iz Parameter Block Revalution
23 Limit Output Data Travel Value per

E Mation SFC Program REV}S""T” )
Servo Program Backlash Compensation

&% Labels Upper Stroke Lirit
Structured Data Types Lawser 5t;'3'kﬂ left.
Device Memary Cammand In-posikion

. Speed Control 10
Device Comment Multiplier Setting For

Dedgree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction

HPR. Methiod

Home Position Address
HPR. Speed

g Syskern Setking Item

Axizl Axiss

0inm

262144[PLS)

10000.0[pm]

0.0[ ]
2000000, 0[pm]
-10000,0[pm]
10.00um]

Set the data to execute the home position return.

0iReverse Direction Jireckion
iProximity Dog Type 1 JEHE{EF
0,0[pmn] 0,0[pm]

20000, 000 rm)min] 20000, 00 mm/min]

A7 1._tengely JOG Uzemmod adatanak beallitasa
és az 1-3. tengely szervoadatanak beallitasa kész.

Kattintson a n gombra és lépjen at a kivetkezd képemydre.

Q1720 53W13 | Hoskt Station Mo.z2
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Szervoparaméter beallitasa

A ktvetkezd |épésben allitsa be a szervo megadott paramétereit mindegyik tengelyhez.
A szervoparaméter beallitasahoz kiilén meg kell vasarolni a MELSOFT MR Configurator2 szervobeallito szoftvert.
A parameterek beallitasa eldtt toltse le és telepitse az MR Configurator2 szoftvert.

A mintarendszerben az alabbi régzitett szervoparamétereket allitsa be az 1-3 tengelyekhez.

Paraméter elem Beallitasi értek
Rotation direction selection CCW dir. during fwd. pls input, CW dir. during rev pls. input
Servo forced stop selection Invalid {Mot use forced stop input (EM1) )
Absolute position detection system Used in incremental system
Home position set condition selection Z-phase must not be passed.
In-position range 100 [PL3]

* A tanfolyamban nem hasznalt paraméterekhez az alapértelmezett értéket hasznalja.

* A kovetkezd képernydn elvégezheti a szervoparaméterek beallitasat.
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> Szervoparaméter beallitasa ) 006

"% MELSOFT Series MT Developer2 (Unset Project) M=

! Project Edit  FindfReplace Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help

i Project
==y Unset Project (3¥13)
-] Svstem Setting
- Servo Data Setting
Serva Daka

- |7] Parameter Elack
23 Limit Qutput Data
[+-22) Mation SFC Program
+-[K] Servo Program

Eﬂ--ﬁ Labels
Structured Data Types
[+]- Device Memary

Device Comment

! Dutput

Kilep az MR Configurator2 programbal.
A szervoparaméter beallitasa kész.

Kattintson a (fj gombra és Iépjen at a kovetkezd képernydre.

| | | | | | Q1FZ0 | 3W13 | Hosk Station Mo.2 | | | 0506
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7.6 Paraméterblokk beallitasa

Allitsa be a gyorsitasi/lassitasi paramétereket minden egyes vezérlési mintahoz.
Legfeljebb 64 gyorsitasi/lassitasi minta hozhato [tre.

Pozicionalasi vezérlésben minden vezérlési mintahoz adjon meg egy tetszdleges paraméterblokk szamot.

A mintarendszerben az alabbi paramétereket allitsa be az 1-es szamu és a 2-es szamu blokkhoz.

Paraméter elem

Block No. 1

Block No. 2

Vezérlési minta

Pozicionalasi vezérléshez és
visszatérés alaphelyzetbe

JOG mivelethez

mivelethez
Interpolation Control Unit 0:mm 0:mm
Speed Limit Value GO000.00[mm./min] 15000.00[mm/min]
Acceleration Time 500[ms] 300[ms)
Deceleration Time 500[ms] 300[ms])
Rapid Stop Deceleration Time 100[ms] 100[ms]
S-curve Ratio 100[%:] 100[%)
Taorgue Limit Value 300[%] 300[%]

Deceleration Process on STOP

0:Deceleration Stop

0:Deceleration Stop

Allowable Error Range for Circular Interpolation

10.0Jum]

10.0[um])

Acceleration/ Deceleration System

0:Trapezoid/ S-curve

0:Trapezoid! S-curve

A ktivetkezd kepernybn vegezze el a paraméterblokk beallitasat.
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} Paraméterblokk beallitasa

' MELSOFT Series MT Developer? {Unset Project} — [Parameter Block]

! Project Edit  Find/Replace
R LYY |
PR I k1Y HeY

Wiew Check/Convert  Online  Debue

Toolz  Window  Help

Ak N, STEEe] )

: Project a =

| 7| Parameter Block l

Unset Project (SY13)

Item

-1 Parameter Block
Inkerpolation Contral Lnit
Speed Limit Yalue
Acceleration Time
Deceleration Time
Rapid Stop Deceleration Time
S-curve Ratio
Torgoe £imiE Vafue
Deceleration Process on

il 5vstem Setting
l# Servo Data Setting

‘!: Serva Data

m Servo Parameter

17| Parameter Block

232 Limit Gutput Data
@ Makion SFC Program
Servo Program

(5 Labels

8

Structured Data Twpes
Devvice Memoary

i} Device Comment

STOR

Allowable Error Range For
Circular Interpolation

Bias Speed at Skart

Acceleration/Deceleration
Syskem

Advanced S-curve
Acceleration/Decelerati
on

Arceleration 1 Ratio

Block Mo, 1 Block Mo.2 Block Mo.3 Block Mo, #
5et the data such as the acceleration/deceleration function control used for each p...
0: i 0 3PLS 3:PLS
0000, 00w rin] 15000, 00 rin] 200000[PLS)5] 200000[PLS)s]
S00[ms] 300[ms] 1000[ms=] 1000ms]
S00[ms] 300[ms] 1000[ms=] 1000[ms]
100[ms=] 100[ms] 1000[ms=] 1000ms]
100[%] 100[%%] o[%e] O[]
300[%:] ‘300[%] L A00[%s] 300[%:]

0:Deceleration Stop 0:Deceleration Stop 0:Deceleration Stop 0:Deceleration St

10.0[pm] 10.0[pm] 100[FLS]

0[PLS/s]

100[PLS]

0, 0Ly rir] 0, 00 rrnymir] O[PLS/[=]

0: Trapezoid/S-curve 0: Trapezoid/S-curve 0: Trapezoid/S-curve 0: Trapezaid/S-cu
5et the data of advanced 5-curve acceleration/deceleration, which performs the

acceleration/deceleration process by converting the speed smoothly.

Az 1-es szamu és 2-es szamu paraméterblokk beallitasa kész.

Kattintson a m gombra és |épjen at a kivetkezd képemydre.

Y20 5W13 Host Station MoZ
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> Projekt mentése ) eoc

A paraméterek beadllitasa utan mentse a projektet a paraméterekkel egyitt.

Ha a projekt mentése nélkil 1ép ki az MT Developer2 programbal, akkor a beallitott paraméterek elvesznek.
Ha egy U projektet ment el, allitsa be az alabbi projektadatokat.

Olyan névadast javasolunk, amellyel kénnyen felismerhetd a projekt tartalma (vezérlési tartalom, rendszernév, stb.).

Save Folder Path ; Save Folder Path * Kotelezo
[CErsEcie Learming E— Adjon meg egy mappat a munkahely létrehozasahoz. )
Workspace/Project List: 1\l

Workspace/Project List
Workspace | Ha egynél tobb munkahely létezik a mentési mappa elérési atjan,
akkor ezek egy listaban jelennek meg.

Ha duplan kattint egy munkahely nevere, akkor megjelenik a
projektek listaja.

J
Workspace Name * KotelezG
Adja meg egy munkahely nevét. (legfeliebb 128 karakter)
.., y
Woarkspace Hame: e-Leaming
'
Project Name: | Packing Device_System Project Name * Kételezo
— [Postioning_Cortrol | Adja meg egy projekt nevét. (legfeljebb 128 karakter) )
~
Title
Save | o Adja meg a cimet. (legfeljebb 128 karakter)

Akkor hasznalja, ha 128 karakternél hosszabb nevet szeretne
megadni. (Cim megadasa nem szilkséges.)
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o
Paraméterek irasa a mozgasvezérlé CPU modulra

) oo

A projekt mentése utan irja be a paramétereket a mozgasvezérld CPU modulra.
Iras elétt ellenérizze az alabbiakat.

A mozgasvezérld és a szervoerdsitd aramellatasa legyen bekapcsolva.
A mozgasvezérld CPU modul RUN/STOP kapcsoldja STOP allasban legyen.
A szemeélyi szamitogépet és a PLC CPU modul megfelelben csatlakozzon egymashoz.

Ellenérizze a paraméetereket a Write to CPU képernydn, és végezze el az irast.

Trarefer rformation
Corectrg rierface 158 <3 |FLCModde
Target CPU: [ satonMo.post  cPuType RI72D fruz
05Type [VIIQOVER300E
= rﬁ ,
| — = Paraméterek irasa a mozgasvezerld CPU modulra

File slection | Device data |

Parameter + Program | Selectdl | Sedect pore |

= Valasszon

Parameter értéket.  |setting, vison senser parateter
. {*) Uraecessary when Fotion SFC program b5 unused.

==

W)

-

b System Setting, Servo Data Setting (Parameter BlockfServo DatajServo ParameterfLimét Output Data
"= L] Dewice memory
] Device data

4 } Vegezze el az irélst.]

— o |
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> fjsszefoglalés

) oo

Az alabbi felsorolas tartalmazza az 7. fejezetben tanultakat.
Az alabbi pontok nagyon fontosak, ezért tekintse at dket Ojra.

Atviteli bedllitas

Projekt

Rendszer alapbeasllitisa

Rendszerkonfiguracié

SSCMET konfiguracio

Rogzitett paraméter

\isszatérés
glaphelyzetbe adat

JOG (zemmbd adat

Szenvoparameéter

Paramaterblokk

- A paramétersk beéllitsa elitt engedélyezze a kommunikacidt a személyi szamitdgép és a CPU mozgasvezérld
maodul kézitt,

- Mivel 2 kommunikacids mozgasvezértd CPU célmodul az alapegység 2. CPU foglalataba van behelyezve,
valassza a PLC MNo.2 (2-es szaml PLC)-t az atviteli beallitasban

- A projekt olyan egyséq, amely kildnbdzo parameétereket és programokat vezérel az MT Developer? segitségéveal.
- Allitsa be az operacios rendszer tipusat és a projekt Iétrehozasahoz hasznalni kivant mozgasvezeérld CPU modul nevét.

Arendszer alapbedliitasai kozé tartozik az alapegység, a tobbszorts CPLU, stb.

Allitsa be a 16 alapegységhez &s a bévité alapegységhez hasznalt modulkonfiguraciat.
A mozgasvezerd modul, a be-kimeneti modul &s a mozgasvezerd CPU altal vezéralt tibbi modulhoz rendeljen
ures foglalatokat az alapegysegen.

- Véngezze el rendszerhez hasznalt szervoerdsitd konfiguralasat.
Minden egyes vezérldtengely szamahoz rendeljen hozza egy szervoerdsitol, amely SSCNET 1l kabellel
csatlakozik a mozgasvezernd CPU modulhoz.

- Az SSCNET konfiguracidban beallitott tengelyszam eltér a szervoerdsitd forgokapesoldjaval besllitott
vazeridtengelyek szamatal.
Atengelyszam hatarozza meg a vezéridtengelyt a programbdl.

Allitsa be a berendezés mikadietéséhez sZuUkseges karakterisztika-ertiekeket.
Allitsa be az adatokat &s a berendezés mozgastartomanyat a cim (Utérték) &s a sebesséy” parancsérték
konvertalasahoz, amely elektromos hajtasi parancsot ad az impulzusadd egységre.

Adia meg az alaphelyzetbe vald visszatéréshez szikséges adatokat,
Avisszateras alaphelyzetbe olyan funkcid, amely a herendezést alaphelyzetbe mozgatja es dsszehangolja a
berendezés &5 az adott mozgasvezérd CPU modul alappontjait,

Adja meg a JOG Uzemmad elvegzésehez szukséges adatokat.
A JOG Gzemmodd alyan funkeid, amellyel manuslisan forgathatd elére és hatra a szervomotor, allandd sebesség mellett.
Betanitashoz vagy prébalzemhez hasznalhatd a rendszer Ssszeallitasa kizben,

Allitsa be a szervo megadott paramétereit mindegyik tengelyhez
A szervoparaméler beallitasdhoz kilbn meag kell vasérolni a MELSOFT MR Configurator2 szervobeallitd szoftvert.

Allitsa be a gyorsitasiflassitasi folyamatot minden egyes vezérési mintahoz. Legfeljebb 84 gyorsitasilassitasi
minta hozhatd létre.
Pozicionalasi vezérlesben minden vezérlési mintahoz hatarozzon meg egy tetszdleges paraméterblokk szamot.

an mentse a oroiektet 3 paraméterekkel eaviitt

1/2 .
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> fjsszefoglalés

Rendszer alapbeslliitasa

Rendszerkonfiguracid

SSCHNET konfiguracio

Ragzitett paraméter

Visszatérés
glaphelyzetbe adat

JOG (zemmbd adat

Srervoparaméeter

Parameaterblokk

Projekt mentése

FParaméterek ir&sa

- Allitsa be az operacios rendszer tipusat &s a projekt Iétrehozasahoz hasznélni kivant mozgasvezérd CPU modul nevét

A rendszer alapbeallitasai kozé tartozik az alapegység, a tobbszords CPU, sib.

Allitsa be a f& alapegységhez &s a bévité alapegységhez hasznalt modulkonfiguraciot.
A mozgasvezerd modul, a be-kimeneti medul &5 a mozgasvezedd CPU altal vezéralt tabbi modulhoz rendeljen
ures foglalatokat az alapegységen.

- Végezze el rendszerhez hasznalt szervoerdsitd konfiguralasat.
Minden egyes vezérldtengely szamahoz rendeljen hozza egy szervoerdsitat, amely SSCNET Il kabellel
csatlakozik a mozgasvezérld CPU modulhoz

- Az SSCNET konfiguracidban beallitolt tengelyszam eltér a szervoerdsitd forgdkapesoldjaval beallitott
vezéridtengelyek szamatdl.
Atengelyszam hatarozza meg a vezérdtengelyt a programbdl.

Allitsa be a berendezés mikodistéséhez szUkséges karakterisztika-grtékeket.
Allitsa be az adatokat &s a berendezés mozgastartomanyat a cim (Utérték) &s a sebesséy” parancsérték
konvertalasahoz, amely elektromos hajtasi parancsot ad az impulzusadd egysegre.

Adja meg az alaphelyzetbe vald visszatéréshez szikséges adatokat.
Avisszatérés alaphelyzetbe alyan funkcid, amely a berendezést alaphelyzetbe mozgatja és tsszehangolja a
berendezés és az adott mozgasvezérd CPU modul alappontjait.

Adja meg a JOG Gzemmod elvegzésehez szlkseges adatokat

A JOG dzemmad olyan funkcid, amellyel manualisan forgathatd eldre és hatra a szervomotor, allandd sebesség mellett.

Betanitashoz vagy prébalzemheaz hasznalhatd a rendszer Gsszedllitdsa kizben,

Allitsa be a szerva megadott paramétereit mindegyik tengelyhez
A szervoparaméter beallltasahoz kOln meg kell vasarolni a MELSOFT MR Configurator2 szervobeallitd szoftvert.

Allitsa be a gyorsitésiflassitasi folyamatot minden egyes vezéndési mintahoz. Legfeljebb 84 gyorsitasiflassitasi
minta hozhatd létre.
Pozicionalasi vezériésben minden vezérlési mintdhoz hatarozzon meg egy tetszdleges paraméterblokk szamot.

- A paraméterek beallitasa utan mentse a projektet a paraméterekkel egyott.
Ha a projekt mentase nalkil lep ki a MELSOFT MT Developer2 programbal, akkor a beallitott parameterek elvesznek.

* Olyan nevet adjon, amellyel a projekt tartalma (vezérési tartalom, rendszeméy, stb.) kannyen felismerhetd.

Irjon paramétersket a mozgasvezért CPU modulra. Irés elfitt ellendrizze az al&bbiakat.
- A mozgasvezerld és a szervoerdsitd dramellatasa legyen bekapesolva.

- A mozgasvezerdd CPU modul RUN/STOP kapcsoldja STOP allasban legyen.

- A szemelyi szamitogepet és a PLC CPU modul megfeleléen csatlakozzon egymashoz,

2/2

) oo
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CITETH VUKODES ELLENGRZESE ) BoE

A 8. fejezetben megtanulja, hogyan ellenérizheti a szervomotor mikédését, illetve hogyan végezze el a visszaallitast
alaphelyzetbe.

Amikor eldszér kapcsolja be a szervoerdsitot és a szervomotort, mieldtt a szervomotort a berendezésre szerelng,
ellendrizze a mlkddést, hogy megelézze a hibas mlkédésbdl eredd baleseteket, példaul a berendezés karosodasat
helytelen bekétés vagy nem megfeleléen beallitott paraméterek miatt.

[ OPERACIOS RENDSZERSZOFTVER KIVALASZTASA ES
| TELEPITESE wevvecessssssannnnnssssnnannnnnsnnns 6. fejezet”
RENDSZERBEALLITAS .......................... 7. fejezet"
[ MUKODES ELLENORZESE =====s===ssssannsscanns 0. fejezet”
8. fejezet tananyaga Y
PROGRAMTERVEZES 8.1 Szervomotor mlkoddésének
---- 9 fejezet’'(A MOZGASVEZERLO SFC ALAPJAI: 10. fejezet) ellenérzése
’ 8.2 Szervomotor csatlakoztatasa eqy
berendezéshez
[ PROGRAMOZAS rserssssssssnsnanasasansnnannns 11, fejezet” ] 8.3 ‘:I:gp;gﬁgzt;;t;e valé visszateres
L 1 ~ >

[ MUKODES |
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Ellendrizze a szervoerdsitd allapotat (hibakat keresve), a szervomotor forgasiranyat, a felsé és also loketkorlatozast, és a
visszatérés alaphelyzetbe pontossagat, az MT Developer2 teszifunkcidjanak segitségével.

Alabb felsoroljuk a tanfolyam soran hasznalt tesztfunkciokat.

Megnevezés Leiras

Szervo be- és

. . Kimenetre kildi a szervo be- és kikapcsolasi parancsat az osszes vagy a kivalasztott szervomotor-tengelyekre.
kikapcsolasa

Inditasi ellendrzés | Megjeleniti a szervoerdsitd allapotat. Hiba fennallasa esetén a hibakod és a hiba neve ellendrizhetd.

Felsd és also
lGketkorlatozas
ellendrzése

Vegrehajtja a JOG miiveletet elGre vagy forditott forgasiranyban a felsd vagy also |Oketkorlatozas megfeleld
miikodesenek ellendrzesere.

A csatlakoztatott motoron végrehajtja a JOG miveletet.

JOG miivelet Mielétt elvégezné a JOG miiveletet, ellendrizze, hogy bedllitotta-e JOG miivelet adatait és beallitotta a
hasznalni kivant paraméterblokkokban az adatokat.

Visszatéras
alaphelyzetbe
tesztelese

Vegezze el a visszateritést alaphelyzetbe, igy ellendrizze, hogy fennall-e hiba a leallitasi pozicio és a
berendezés alaphelyzete kozdtt.

A kivetkezd képernydn a tesztfunkcio hasznalataval ellendrizze a mikodést.
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e
m Szervomotor mikodésének ellendrzése

Test Mode Function

The test mode supparts the initial check at a system skart,
Fram the tool button, choose the Function you wank to perform,

«Starting procedure outline =

# Error Reset

Error Code Error Detection

Axis Mo, Mirar | Majar | Servo Error | Servo Error

Test Mode
[Proqrarn Skark]

Check whether the servo maokar FUns in
accordance with the servo program written ko
the mation contraller,

Axis 1 1] 1] ]

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

Debug Mode  Mation SFC program debugging is supported.

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

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

MNext

Program Skark

Real Made Test mode EMi stop

-
Axis 2 n 1] 1] |
Axis 3 n 1] 1] L]

A szervomotor mikédésének ellendrzése kész.

Kattintson a m gombra és lépjen at a kivetkezd képermnydre.

Hast Station Ko.2 |SW13

Q1720

[ 4
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»m Szervomotor csatlakoztatasa egy berendezéshez
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Ezt kovetden szerelje fel a berendezést a szervomotor forgastengelyére.

Beszerelés elott a berendezés nélkill ellendrizze a szervomotor mikodéset, hogy megelézze a szervorendszer

meghibasodasabdl eredd karosodasokat a berendezésen.

Miutan befejezte a berendezés tsszeszerelését, ellendrizze Ujra a szervomotor és a berendezés megfeleld mikédését

a JOG lizemmaddal.

.

Szervomotor

Y .

Csatlakozd
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Miutan csatlakoztatta a szervomotort a berendezéshez, ellendrizze a visszatérés alaphelyzetbe normal mlkédését.
A visszalérés alaphelyzetbe olyan funkcié, amely dsszehangolja mozgasvezérld CPU modulon tarolt alaphelyzetet a

berendezés alaphelyzetével.
Amennyiben az alaphelyzetek kézott eltérés mutatkozik, akkor a ledllasi pozicidban hibalizenet jelentkezik.

A hiba megelbzése érdekében végezze el a visszalerés alaphelyzetbe teszielésetl, igy megerdsitheti, hogy nem jelentkezik
hiba a ledllitasi pozicid és a berendezés alaphelyzete kézott.

Y-tengely

X-tengely alaphelyzet

Aktualis elotolasi ]

—
ertek : 0.0 ym —

X-tengely

Visszatéres alaphelyzetbe

Az Aktualis elttolasi ertek megegyezik
a berendezes alaphelyzetevel.

A ktvetkezd kepernydn a visszatérés alaphelyzetbe tesztfunkcié hasznalataval ellendrizze a mikodest.
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A visszatérés alaphelyzetbe tesztelése kész.

Kattintson a m gombra és lépjen at a kivetkezd képernydre.
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Az alabbi felsorolas tartalmazza az 8. fejezetben tanultakat.
Az alabbi pontok nagyon fontosak, ezért tekintse at dket djra.

Szervomotor
mikddésének
allendrzése

Szervomotor
csatlakoztatasa egy

berendezéshez

A visszatérés
alaphelyzetbe
mivelet ellendrzése

Ellendrizze a szervoerdsitd allapotat, a szervomotor forgasiranyat, a felst és also |6ketkorlatozas
mikodéset az MT Developer? tesztfunkcidjanak hasznalataval.

*Beszerelés elitt a berendezés nélkil ellendrizze a szervomotor mikddéset,
igy megeldzheti a szervorendszer hibaja miatt bekdvetkezd géphibat.

A berendezés dsszeszerelése utan a JOG mivelet ismételt elvégzésével ellendrizze, hogy a
szervomotor &s a berendezés is megfelelden Gzemel-e.

Miutan csatlakoztatta a szervomotort a berendezéshez, ellendrizze a visszatérés alaphelyzetbe
normal mikodéset.

Miutan végrehajtotta a visszatérés alaphelyzetbe miveletet a visszatérés alaphelyzetbe tesztelésekor,
ellendrizze, hogy nem jelentkezett hiba a leallitasi pozicid és a gép alaphelyzete kizdtt.
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A 9. fejezetben ismertetjik, miként tervezheti meg a mozgasvezerléshez szilkséges programaot.

-

OPERACIOS RENDSZERSZOFTVER KIVALASZTASA ES
| TEERITEEE ccrrecerre—mree e e e 6. fejezet”
RENDSZERBEALLITAS ===s=ssssssscsscansannnnnns 7. fejezet”
[ MUKODES ELLENORZESE =====s===ssssasnsncanns 8. fejezet”

[ PROGRAMTERVEZES

----,9. fejezet’(A MOZGASVEZERLO SFC ALAPJAIL: 10. fejezet)

{ F’RDGRAMDZAS ..............................

11, fejezet”

[ MUKODES

9. fejezet tananyaga \

9.1 Programozasi nyelv
mozgasvezerléshez
9.2 Szekvencialis vezérlés
folyamatabraja
9.3 Kapcsolotabla |etrehozasa a be-
/kimeneti eszkézékhoz és
eszkizszamokhoz.
9.4 Szervoprogram tervezese
9.4.1 Szervoutasitasok
9.4.2 Pozicionalasi adat

\9.5 Szervoprogram létrehozasa /
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Az alabbi harom tipusu programnyelv hasznalhatd mozgasvezérléshez.

Programnyelv

A mozgasvezérd SFC program inditdsa mozgasvezérld specialis szekvencia utasitasaval indul: ,D{P).SFCS".
. * Ha az Auto.” lehetdség gen” dllasra van jeldlve a paraméter-beallitasoknal, akkor a szekvancia programot
Szekvencia oo A
program nem szilkséges elinditani.
* A meghatarozott szervoprogram kdzvetlendl indithatd a mozgasvezérld specialis szekvencia utasitasaval
«D(P).SVST".
Mozgasvezerld A mozgasvezerles szekvenciaja folyamatabra-szeri formatumban van leirva.
SFC program Pozicionalasi vezérlés esetében a szervoprogram a mozgasvezerlési lepésekkel van vegrehajtva.
Szervoprogram A pozicionalasi vezérlés mintaja a szervoutasitasokkal van leirva.

A kiévetkezd abra mutatja a szekvencia program, a mozgasvezérld SFC program, és a szervoprogram kapcsolatat.

<PLC CPU= <Mozgdsvezbrkl CPLU=

F Ll —
» Szekvencia program i it Mozghsvezéria SFC program |
uf INditas
" L]
‘ - C_NDITAs D Parancs
]
1—{DF"5FCS cmnn| Wil |rene]een- '
1. R l_|: [G100)
. ' M2049//Servo-on accept?
' Mozgasvezerld Inditasi : [
. SFC program programszam Szar\rﬂpmgramjl
. inditasi utasitasa  jallemzdie " = - Szervoertsitd
: J = ([K10: Real]
e e Y {1nC-2
*: Automatikusan indithatja a Axis 1. 10000 PLS Meghajtas
mozgasvezérld SFC programot a | Axis 2. 20000 PLS
paraméter-beallitassal. | Vector Speed 30000 PLS/s
1
(CBEFEJEZES ) g
IPozicionalasi vezérlés paramétersi|
Rendszerbeallitas P CETTA
Régzitett paraméter
Szenvoparaméter
| Szervoparaméter
Wisszalirés alaphelyzetbe adal
JOG {lzemmdéd adat
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A mozgasvezerld SFC nyelv a folyamatabrahoz hasonlé programnyelv.

A mozgasvezéerld SFC program tervezését megkdnnyiti, hogy a vezérlés szekvenciai folyamatabran vannak abrazolva.
Alabb lathatd a mintarendszer vezérlésének folyamatabraja.

Az egérkurzort a folyamatabra folé mozgatva megjelennek a vezérlési részletek.

-

[ Rendszerinditas )

l Y Y Y

Osszes tengely szevo-be 1. tengely aktualis pozicio
modositasa

2. tengely aktualis pozicio
modositasa

modositasa

‘ 3. tengely aktualis pozicio |

. és 2, tengely B

Visszateres alaphelyzetbe
az 1. tengelyen

. tengely inditas . tengely inditas

Lerakott termekek
szama visszaallitva

1. tengely inditasa

‘ Visszatérés alaphelyzetbe

az 2. tengelyen

Inditasi jelzés Kl

[«

Ll
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m Szekvencialis vezérlés folyamatabraja

) oo

A mozgasvezerld SFC nyelv a folyamatabrahoz hasonlé programnyelv.
A mozgasvezéerld SFC program tervezését megkdnnyiti, hogy a vezérlés szekvenciai folyamatabran vannak abrazolva.

Alabb lathatd a mintarendszer vezérlésének folyamatabraja.
Az egérkurzort a folyamatabra folé mozgatva megjelennek a vezérlési részletek.

'-
. tengely inditasa

Visszatérés alaphelyzetbe
az 3. tengelyen

. tengely inditasa

Inditas elfogadasa
KIKAPCSOLVA

ndités elfogadasa
KIKAPCSOLVA

S —

Inditasi jelzés BE

2/3

| ¥

Inditasi jelzés Kl

Y

Lampa BE/KI

Indités elfogadasa
KIKAPCSOLA

Rendezési koordinata
szamitas

|

Fogd nyit és
zar parancs

v

v

Leallitas 0,5 masodpercre I

Pozicionalasi vezerles

nditds elfegadiasa
KIKAPCSOLVA

v

Pozicionalasi vezerles |

nditas elfogadasa
KIKAPCSOLVA

[«
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A mozgasvezerld SFC nyelv a folyamatabrahoz hasonlé programnyelv.

A mozgasvezéerld SFC program tervezését megkdnnyiti, hogy a vezérlés szekvenciai folyamatabran vannak abrazolva.
Alabb lathatd a mintarendszer vezérlésének folyamatabraja.

Az egérkurzort a folyamatabra folé mozgatva megjelennek a vezérlési részletek.

| ¥

ndités elfogadasa
KIKAPCSOLVE

nditas elfogadasa
KIKAPCSOLVA

Fogo zar parancs BE

nditas elfogadasa
KIKAPCSOLVA

Lerakott termékek
szama

erakott termakek
Zar parancs
Lerakott termékek

szama visszaallitva

Inditojel
O

Leallitas 0,5 masodpercre

'

Pozicionalasi vezerles Lampa BE/KI

nditas elfogadasa
KIKAPCSOLVA

II\ Ugras P1-re )

[+[
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o
m Kapcsoloétabla létrehozasa a be-/kimeneti eszk6zokhoz és eszkdzszamokhoz. ) 000

A ktvetkezd leépésben hozzon létre kapesolétablat a mintarendszerben hasznalt be-/kimeneti eszkdzdékhiéz és
eszkdzszamokhoz.
A kapcsolétabla letrehozasa csdkkenti a programhibakat és goérdilékenyebbé teszi a programozast.

Az alabbi tablazat példaul a mintarendszerben hasznalt be-/kimeneti eszkézok és eszkézszamok kapcesolatat mutatja.

himensti  Eszkiz ETEM Tipus  Adattipus  Tartomany ' -o2del Leiras
eszkiz neve sz vagy pus P L érték .
kimenet
Inditégombb PX12 Bemenat Bit - — Kl Myomagomb a rendszer inditasahoz
Fogo nyit ) .
PYD Kimanet Bit
parancs . _ Ki Kimenet az eszkdz fogoraszének nyit-zar
5 = vazarlgséhez.
Fogo zar PY1 | Kimenet | Bit
parancs
Ei?;éﬁjﬂlm PYZ Kimanat Bit — - Kl A lampa vilagit a rendszer mikGdése kizben.
R PY3 Kimenst Bit - - K A lampa vilagit a rendszer leallasakor.
lampa
02000 _ S76 1E-h_||tes O~e500 o Az egzlmz K-jengelyenek (1. tengely) Otértéke
a0asz tarolasra kearll.
02002 _ S26 1E-I:]_.|tas O~ 1100 0 Az agzkuz "l‘-fengalyanek (2. tengely) tterteke
8Osz tarolasra keril.
. 16-bitas — A raklapon elrendezett tarmékek szama
A programban pz100 S5z0 egisz 0~6 o tarolasra kerl.
hasznalt
eszkiizdk _ . _ _ A fogo nyitasi parancsahoz (PY0) kimenetra
M700 sit Kl kiildatt bitadat tarclasra kertil.
. A fogo zarasi parancsahoz (PY1) kimenetre
Mo . Bit . B Kl kildétt bitadat tarolasra kerll.
. Az inditbgombral (PX12) kiild&it bameneti
ME00T - Bl - - K bitadat tarolasra kerdl.
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A kévetkezd |épésben hozzon létre szervo programot.

A szervo program a pozicionalasi vezérlés programozott mintaja.

A program tartalmazza a szervo utasitasokat, a tengelyszamokat, a cimeket (Utértékeket), a parancssebességet és

a gyorsitasi mintat, sth.

ElGzetesen regisztralja a pozicionalasi vezérlés mintajat szervo programként.
A mozgasvezérld SFC programmal végzett pozicionalasi vezérlésben a megadott szamu szervo program a

vezérlési minta alapjan lesz végrehajtva.

,ﬁ Szervo program szama
[ 22] //7 Szervo utasitas

a8 CPSTARTS

@ Axis 1
’%- Awis & |—— Vezérelt tengely sz.
° Axis 3
'g Speed 20000.00 ran/min
I 1 INC-3
‘:5 Axis 1, 0.0 um
E Axis 2, 0.0 um
‘0 Axis 3, 250000,0 um
< 2 INCO N
3 Axis 2, 50000.0 um
S Axis 3, 50000.0 pm
E Radius S0000.0 um
E 3 INC-3
Axis 1, 0.0 um
hwi= 2, D 2002 um
Axis 3, 0.0 pum

Parancssebesséqg
(Vektorsebesseq)

Az egyes tengelyek cime
(utérték)

A paramétereket megadhatja
cimkent és sebessegkent, a
Szervo utasitas tipusatol fliggden.

Megadhat egy cimet
(utértéket) szoeszkdz hasznalataval.
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Litasitas neve

A ktvetkezd leépésben megismeri a szervo programban hasznalt szervo utasitasokat.
Szamos szervo utasitast elékészittettlnk, ilyen példaul az egyszerl linearis pozicionalas egy tengellyel, és a

linearis vagy korkdris interpolacio ket vagy tébb tengellyel. Ebben a tanfolyamban a bemutatott mintarendszerben
hat szervo utasitast hasznalunk.

Névekmé = A meghatarozott harom tengelyhez 3-tengelyd linearis interpolacios vezérlést hasznal az egyes
oveRmenyes tengelyekhez megadott Otérték tartomanyaban, az aktualis leallitasi poziciotdl indulva.
3-tengelyd c e et eim N
INC-3 linedris = Az egyes tengelyek mozgasi iranya az egyes tengelyekhez megadott dtérték jelétdl (+ vagy -) fliog.
interpolacio = Ha az utarték pozitiv: Pozicionalas elGre (A cim ndvekszik.)
= Ha az utarték negativ: Pozicionalas elleniranyban (A cim csdkken.)
L B =
Eldre irany ﬁjﬁajtem a bealitandd ¢ A pozicionalds az aldbbiak szerint lesz elvégezve, ha a mozgatasi
: tavolsag 10000 az X-tengely iranydban, 5000 az Y-tengely iranyaban és
""""""" i 6000 a Z-tengely irAnyaban ) )
Leallitasi pozicid
TETeeensessessessess " pozZicional&s utan
B B ™ Flre Iriny “.. (11300, 6300, 8000)
Elére irfny ; o | —— . Mozgatés
—_— ol R B S A N Peonilse
Z-lmngely™ tavo Sag
e : Y-tengely
Evolsag : 1 maozgatasi
\ X1 | Aktualis ledllitasi cim | [2i0S40
Ellenirany \ \ Elére irany | ¢ (1300, 1300, 20000 _: "
0 _ Aktudlis lesllitasi pozicid e ElGre irany
5000 10000
Alaphelyzet XAengety mozgatds lvalsg
v - - © v (10000 ——=
Ellenirany N g’ o] Ellenirany
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Szimbolum

Utasitas neve

= Abszolit vezerlesi modszer eseteben a 3-tengelyl linearis interpolacios vezéarles a

ABS-3 f.bszc;luj l.S_ . meghatarozott harom tengelyhez az aktudlis leallitasi poziciotal (X1, ¥1, £1) a meghatarozott
i i::ggrﬁé]gcligeans pozicioig (X2, Y2, Z2) tarto tartomanyban lesz végrehajtva.
= Az egyes tengelyek mozgasi iranya fligg a tengely leallitasi cimétdl és a megadott cimektal.
. Példa ---
# [ jelzi a bedllitandd adatokat A pozicionslds az alabbiak szerint lesz uégreha_lt'.'a ha az alnualls
ledlitasi cim (1000, 2000, 1000} &5 a pozicionalasi cim (4000,
("|Pozicionalasi cim 2000, 4000)
Elfre irany... & |(X2, Y2, Z2) Elre g Pozicionalsi cim
i : Linedris interpolécids irany (4000, 8000, 4000)
1 i ;ezérlési I'||a|\.r§zna‘1Iatléf.'.'gls 4
T A-tengely, Y-tengely 4
Z-tengely 8000
Elbre irdny S~ - hktuslis leallitasi cim : __+ Mozgatas az X-tengely.
- | (X1 ¥1. Z1) W | Y-tengely &s Z-te Bui:pztl'_n.r
S ~ S Elfre irdny i Ilneans interpolacicja
~ i szerint
: - . - Elfre irany - . :
Ellenirany 0 N - AKtuals ledllitasi cim
J S~ 4000 . 20007 - (1000, 2000, 1000)
Alaphelyzet - T . L :
' Ta m:ih“‘ ' i Elfre irfny
Ellenirany Ellenirény . xu“lm T w0 T
T
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Szimbalum Utasitas neve

= A 3-tengely( linearis interpolacios vezéarlés vagy a 2-tengelyl kdrkords interpolacios vezérlés lesz
vagrehajtva allando sebességgel. Inditas utan allando sebesseqil vezerlest vegez a rendszer a

. megadott tengelyen az eldre megadott vezérlési pontig, amig az allandd sebessaggel végzett
CPSTARTS3 "n:"ezerl?s vazearles be nem fejezddik (CPEND). Interpolacios vezerlés a vekiorsebesseget hasznalja
(CPEND) allando‘ parancssebessegkant.
sebességgel

« Ahogy az alabbi abran is lathatd, a vezérlési pont elérése utan a meghatarozott sebesség elérésaig
végrehajtott valtozas jellege attol filgg, hogy a CP teljesitési pont jellemzdjénsk jelzése (M2040)"
BE vagy Kl allasba van kapcsolva a folyamatos sebességl vezérlés inditasakor.

CP teljesitési pont jellemzéjének jelzése: K CP teljesitési pont jellemzéjének jelzése: BE
______ Meghatarozza a pantot, ahol a sebesség madositasa ......Meghatarozza a pontot, ahol a sebesséq madositasa
elkezdadik. befejezddik.

A sebesség a vezérlési ponton kezd moadosulni. A sebesség modositasa a vezérlési ponton befejezadik.

Vv v
] ]

V2

P2

Vezerlési pont Vezérlési pont
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Szimbolum Utasitas neve
Movekmenyes, = Novekmenyes modszer esetaben a 2-tengelyii korkords interpolacios vezérlés az aktualis leallitasi
segedponttal poziciotdl (inditasi pont) a meghatarozott relativ befejezd cimig (X1, Y1) lesz végrehajtva, a segédcim
INCG meghatarozott (vezerlési pont) (X2,Y2) elérésével.
kirkoros = Az iv kdzeppontja az inditasi pont (aktualis leallas) s a segedpont, valamint a segadpont es a végpont
interpolacio felez6 merdlegeseinek metszete.

Eldire irany [Posicionatisi sebesség |
i { \
i Y1 B .

Mozgaldsi YD

livalsdg a 4B
t \
- _‘,-_LL Segédpont \

befejezt ponlig

Muozgalisi

la?ﬂ?@%ﬁg e ".I :

Sy i . :
- of x2 T~} |
Ellenirany 3§ ..; ~—y

Inditépant” Ig%ﬁﬁ%gmlm a 1

X1

Mozgalas tavolsdg a
befejezd ponlig

# [ ) jelzi a bedllitandd adatokat

dBefejezd pont]

Az v kzéppontja

—=

Alaphelyzet =

Eldre iramy
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Szimbolum Utasitas neve

+ A meghatarozott tangely aktualis értéke megvaltozott.
+  Csak a leallitott tengely aktualis erteke modosithato.

A mikddd tengaly aktualis értékének modositasa kis hibat eredményez 101.
+ Az aktualis ertek modositasa az alabbi eljaras szerint tdrténik.

CHGA rgnitsg:ist;sr;ak 1.Kapcsolja be a megadott tengaelynek megfeleld ,Inditas elfogadasa jelzést”.
2 Modositsa a megadott tengely aktualis értékeit a meghatarozott cimekrea.
3.Az aktualis ertékek modositasa utan kapcsolja ki az . Inditas elfogadasa

jelzést”
— Inditas effogadasa jelzes: M200n (n: tengely szama)
Aktudlis érték . X Megadott cim

CHGA. utasitas

Inditas
elfogadasa jelzés

Akrualis erték modositasa kész
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Szimbalum LUtasitas neve

= Végezze el a visszatéres alaphelyzetbe miiveletet, ha a berendezes alaphelyzetat ellendrizni
kell, példaul az aramellatas bekapcsolasakor.
Visszatérés = A visszatérés alaphelyzetbe mivelet elvégzésere tobb modszer is hasznalhato.
alaphelyzetbe Valasszon a rendszerkonfiguracionak vagy az alkalmazasnak megfeleld modszert.
Adja meg a visszatérés alaphelyzetbe eljarast a szervoadat beallitasi kepernydjén.
= A mintarendszer ,1-es tipusi watchdog kizelites kapcsolot” hasznal.

ZERO

Visszaterés alaphelyzetbe

Sebesseg
t sebessége

Kiszasi sebesség
AV \—. Idé

' Alaphelyzet,

Watchdog
kizelités

kapcsolo

—=-==="

Mullpontjel —* U
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Tervezzen meg egy szervoprogramot a tervezési eldirasok és a mintarendszer pozicionalasi mintaja alapjan.

Termékek lerakasi pontjai =
Az alabbi abra és tablazat mutatja a mintarendszer
pozicionalasi vezérlésének mintait, valamint az egyes

Szervoutasitas Kozgistartomdiny Lairas

1. tengely (X-tengely)

pontok ;;oz;;:;cnéklétm vezérléséhez hasznalt 1 visszatérése alaphelyzetbe
sZenvoutasitasokat. 2. tlengely (Y-tengely)
- - — 2 | ZERO Szervoutasitassenvo y
[ Kattintson ide a koordinatapontok megjelenitéséhez. ] visszalérése alaphelyzetbe
Elrendezés a raklapon 3 i:;%iﬂgﬁ;ﬁmmg
D@ INovekményes A berendezés
JJ nyes Alaphelyzet |visszahizott poziciobol
| U 10 | INC-3 3-tengelyd linedris == A a kiegyenlitési pozicidba
hE DB interpolacio mozog.
11 . L
) A kiegyenlitési pozicid
3] 9 12 | CHEA Akludlis érték aktudlis értéke 0 =
i o 13 |"""‘:"‘:"-"5'té5‘"‘l pm’-re valtozik.
o R =t e =
e . _— Mévekményes 3- i A berendezés fogdia
A Visszahizott pozicio Alaphelyzet 21 | INC-3 iy intl?rpdé;::mah A= B |iztengely) lefelé mozdul.
tengelyd Allandd Allandé sebesséql
CPSTART3 0 vezénés irmmsaﬁvazenés elindult.
Nevekményes 3-tangelyl A berendezés fogdja
T | ING3 |Imearis interpolcié B C | (z-tengely) felemelkedik.
Mevekményes, sugamal
megadott kerkonss
2| INC < opolacid, kevesebb, mint] ¢~ D
W 180°
Mévekményes 3-tengelyld
3 |ING3  |iesris interpolscis D=E
MNavekményes, sugamal Aberendezés a
22 |4 | INC —~ Iﬁmﬁ'ﬁﬂm wo. mt| E— F |lerakasi pozicisba
CWV 180° ' mozog a raklapon.
Ménvakményes 3-langelyd
5 |INC3  linears interpotscis F=0
Movekményes, sugdmal
Egatolt Kerkones
6 | INC < [inerpotacie, kevesebb, mimt| @~ H
cw 180*
A PSS i3 gt T ionnsho e | P s Ay ILI
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> Mintarendszer szervoprogramjanak tervezése

Tervezzen meg egy szervoprogramot a tervezési eldirasok és a mintarendszer pozicionalasi mintaja alapjan.

Termékek lerakasi pontjai

Az alabbi abra és tablazat mutatja a mintarendszer
pozicionalasi vezérlésének mintait, valamint az egyes
pontok pozicionalasi vezérléséhez hasznalt
szervoutasitasokat.

| Kattintson ide a koordinatapontok megjelenitéséhez. |

Elrendezés a raklapon

= S
P2 FU
7 Al
= = R
z B P
 J ..J' o .J

A Visszahlzoft pozicid

Alaphelyzet

2/2

) oo

11 . _— ..
) A kiegyenlitési pozicid
12 | CHGA Aktudlis ertek aktuslis értéke 0
13 médositasa pm’-re valtozik.
Mévekményes 3-tengelyd A berendezés fogbia
21 | ING-3 linedris interpolacio A= B |(Z-tengely) lefeié mozdul.
tengelyd dllands Allandd sebesséal
LFalAkls 0 vezérlés inditésa vezénés elindult.
Nevekményes 3-tangelyl A berendezés fogdja
1| NC-3 |"""“"'i5 interpolacio B+ C {Z-tengely) felemelkedik.
Mevekményes, sugamal
megadott korkans
2 | INC < [ erpolaci, kevesebb, mint| &~ D
CW 180°
Mévekményes 3-tengelyd
3 |ING3  |iesris interpolscis D=E
Nﬁvel‘-tmén“ kﬁgﬁﬂg&m A berendezés a
m . .
22 [4 | INC —4 |intewmol AL ke wo.mm| EF |lerakasi migﬁba
CW 180° kevese mozog a raklapon,
Mévekményes 3-tengelyi
O |ING3  Jieins interpotseia F=+0
MNoveRmEnyes, sugamal
megadott Korkons
6 | INC < [inerpotacie, kevesebb, mimt| @~ H
CW 180*
7 INC-3 MNévekméanyes 3-lengelyd Hos | A berendezés fogdja
linedris interpolécio (2-tengely) lefelé mozdul,
CPEND Allandé sebesséqll Allandé sebességl
vezerés befejezése vezérlés befejezve.
I-tengelyd dllands sebességh Allandé sebesséqgl
CPSTART3  Leatris inaitssa vezérlés elindult.
1 INC-3 Mévekményes 3-tengelyd A berendezés fogdja
23 lingdris interpolacia (Z-tengely) felemelkedik.
2 ABS-3 Abszolit 3-tengelyd A berendezés visszahlzott
linedris interpolécio pozicidba mozgof.
CPEND Allandé sebességl Allandé sebesséql
vezrérés befejezése vezérlés befejezve.

| ¥

[+[
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) oo

< X-tengely 1 5E!mm;'.]rnm
Ji GE EED EA (Visszahizptt pozicia)
——————————————————————— = Omm
------------------ !—--- . S— -50mm
=| Z-tengely
———————————————————— ‘:-——— —EL———————-—-SU{]mm
| .

Termekek lerakasi pozicioja
(a raklapungm

Termékek kiada
pontja

s

(A csomagoldsoron)

B e e s s e

P2+
.--:'j'-
4
P4 PR3
B ] RS LSS
D] DD
P8 PS
i Bt | e
J2] G

_(Visszahuzott
pozicio)

Csomagolo-
sOr

Y-tengely

Y-tengely - Sﬂnnijlmm

Termékek lerakasi pozicicja
(a raklapon

D E A (Vsszahlzott pozicid)

Termékek kiadasi
pontja
(A csomagolosoron)
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A kovetkez6 lépésben az MT Developer2 programmal hozza létre a megtervezett szervoprogramot.

A mintarendszerben az alabbi tiz szervoprogramaot késziti el.
A kovetkezd képernydn [étrehozhalja a szervoprogramokat.

Szemvoultasitas

Leiras

1 1. tengely (X-tengely) visszatérése alaphelyzetbe
2z | ZERD Visszatérés alaphelyzetbe = 2. tengely (Y-tengely) visszatérése alaphelyzetbe
3 | | 3. tengely (Z-tengely) visszatérése alaphelyzetbe
10 | IMC-3 m?mi?g“ 3-tengelyli linedris A berendezés visszahlzott poziciébdl a kiegyenlitési poziciéba mozog,
1" A kiegyenlitési pozici akiudlis értdke 0 pm-re vdliozik az 1, tengelyen (X-tengely).
12 | CHGA Aktudlis érték modositasa A kiegyenlitési pozicid akiudlis dridke 0 p'-re vliozik a 2, tengelyen (Y-tengely).
13 Aldegyenlitési pozicia akiualis énéke 0 pm-re valiozik a 3. tengelyen (Z-tengely).
21 | INC-3 Navekményes 3-tengelyd linedris interpetacis | A = B | Aberendezés fogdja (2-tengely) lefelé mozdul,
CPETARTZ | 3-tengelyd diandé sebességl vezérds inditdsa iﬂlandﬂ sebességl vezérlés elindult.
1 INC-3 Novekményes 3-lengelyl linedris interpolacit B—+ C | Aberendezés fogdja (Z-tengely) felemelkedik.
Movekményes, sugarral megadott
2 | INC = | kirkords interpoldcid, kevesebb, =D
mint CW 1807
3 | INGC-3 Newekmenyes 3-engely linedris interpelicid OD—+E
__ | Movekményes, sugarral megadott
22 | 4 | INC T | kirkords interpolacio, kevesebb, E- F | Aberendezés a lerakasi pozicidba mozog a raklapon,
mint CW 180°
5 | INC-3 Novekmenyes 3-1engely linedris interpalacid F—0G
| Movekményes, sugarral megadott
B | IMC < | kérkérds interpolacid, kevesebb, G=H
mint CWW 1807
T | INC-3 Movekmbnyes 3-1engelyd linedris interpolacio H= | A berendezés fogdja (Z-tengely) lefelé mozdul.
EERIM

1/2
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z | ZERD Visszatérés alaphelyzetbe 2. tengely (Y-tengely) visszatérése alaphelyzetbe
3 | 3. tengely (Z-tengely) visszatérése alaphelyzetbe
10 | INC-3 mﬁmﬂg’“ 3-tengelyil linears A berendezés visszahlzott pozicidbdl a kiegyenlitési pozicidba mozog.
. Akiegyenlitési pozicia akiulis értéke .0 um™re valiozik az 1. tengelyen (X-tengely).
12 | CHGA Aktudlis érték modositasa A kiegyenlitési pozicis akiualis ériéke 0 pm'-re valiozik a 2, tengelyen (Y-tengely).
13 Akiegyenlitésl pozicid akiudlis énéke 0 pm-re vakiozik a 3. tengelyen (Z-tengely).
g1 | INGC-3 Mavekményes 3-tengelyl linedris interpetacis | A = B | A berendezés fogdja (Z-tengely) lefelé mozdul,
CPETARTS I-tengelyl diands sebességl vezbrids inditdss iﬁllandﬂ sebességl vezérlés elindult.
1 IMC-3 hovakményes 3-lengelyd linedris interpolicit B— C | Aberendezés fogdja (Z-tengely) felemelkedik.
Movekményes, sugarral megadodt
2 | INC = | kérkords interpoldcid, kevesebb, =D
mint CW 1807
3| INC-3 Mowiekminyes 2lengelyi linedrs intepelicid D—+E
__ | Movekményes, sugarral megadott
22 | 4 | INC T % | korkoros interpolacio, kevesebb, E= F | Aberendezés a lerakasi pozicidba mozog a raklapon.
mint CW 180°
5 | INC-3 Movakményes 3-langelyi linedris interpolicio F=+G
| Mévekményes, sugarral megadott
B | INC 7| kirkdros interpolacid, kevesebb, G=H
mint CW 180°
T | INC-3 Movekményes 3-tangehy linedrs intepolacit H= | A berendezés fogdja (Z-tengely) lefelé mozdul.
CPEND Allandt sebecsbgll verérds befejerése Allandd sebességii vezérlés befejezve.
CPSTARTZ 3-tengelyd Alands sebességl vezires inditdsa Allandd sebességl vezérlés elindult,
- T | ING-3 | Nowvekményes 3-tengelyl linedris interpolicit I=.J | Aberendezés fogdja (Z-tengely) felemelkedik.
2 | ABS-3 | Abszolit 3-tengelyd linedris interpolacia J—=+ A | Aberendezés visszahlzolt pozicidba mozgoft.
CPEMD Allandt sebességl verénés befejezése ﬁ Allandd sebességl vezérlés befejezve.

2/2
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m Szervoprogram létrehozasa

' MELSOFT Series MT Developer? C:XMELSEC¥e-—learning¥Packing Equipment — [Servo K22]

| Project Edit Find/Replace Miew Check/Corvert Online Debug Tools  Window  Help

NP ASy MBSl i s A =07 | BR & o iOnline Changs OFF  ~ EICNoN

i Gl 86 L [F EEIEF%EEE%@ME S o iB0 55 B i G s o E

: Project * X i [ [K]servo k10 | [[]Servo K11 | []Serva k12 [ [E] Servo K13 | [] Servo k21 | [K] Serva k22 [K] Servo

Packing Equipment 10-9-30{54%13)
Syskem Setting [E &3]
@ Servo Data Setting 3 CPSTARTS
+-=2l Mokion SFC Program Lxis
Servo Program Lxis

= E Serva Program ixis

|| Koool Speed 20000.00 rmm/min

|| koooz _
|| koooz Te=3

I_J KO0 bxis 1 0.0 num
I_] Kooil Lxi=z 2 . [l
L]Kumg Lxis 3 300000.0 num
|| ko013 LES-3

| Koozt ixis 1 .0 um

Lxi=z 2 L0 om

Axi= 3 LOom
CPEND

Structured Data Twpes
+ Devvice Memoary

l_} Device Comment

A szervoprogramok Iétrehozasat befejezte.

Kattintson a m gombra és Iépjen at a kivetkezd képernydre.

Y20 5W13 Host Station MoZ
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m Osszefoglalas

) oo

Az alabbi felsorolas tartalmazza az 9. fejezetben tanultakat.
Az alabbi pontok nagyon fontosak, ezért tekintse at dket djra.

CRCIAEN WEERERCL R A mozgasvezerld SFC nyelv a folyamatabrahoz hasonlé programnyely.

folyamatabraja A vezérles szekvenciai folyamatabran vannak abrazolva, ami megkdnnyiti a mozgasvezerld SFC program
tervezasat.

Szervoprogram = A szervoprogram a pozicionalasi vezerlés programozott mintaja.
A program tartalmazza a szervoutasitasokat, a tengelyszamokat, a cimeket (Utértekeket), a mozgasi
sebesseget és a gyorsitasi mintat, stb.

« A mozgasvezérld SFC programmal végzett pozicionalasi vezérlésben a megadott szamu szervoprogramok a
vezeérlési minta alapjan lesznek végrehajtva.

Szervoutasitas A pozicionalasi vezérlest iranyito utasitasok.

Szamos szervoutasitast eldkeészittettlnk, ilyen peldaul az egyszerii linearis pozicionalas egy tengellyel, és a
linearis vagy korkdrds interpolacio két vagy tdbb tengellyel.
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XY M0ZGASVEZERLG SFC PROGRAM
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A 10. fejezetben megtanulja a mozgasvezérld SFC program alapjait.
A fejezet végén megtervez egy mozgasvezerld SFC programot a mintarendszer vezérlési eljarasaban (folyamatabra).

TELEPITESE wvvsusssanssnnnsnnnssnnsnnnsnnnsnnns

OPERACIOS RENDSZERSZOFTVER KIVALASZTASA ES
6. fejezet”

RENDSZERBEALLITAS ===-====cccccacccnauananan=s 7. fejezet”
MUKODES ELLENORZESE ======sssssssasssnsnnns 8. fejezet”

" PROGRAMTERVEZES
-==2 9 fejezet’(A MOZGASVEZERLO SFC ALAPJAI: 10. fejezet)

[ PRDGR;"—"&MUZAS .............................. .

11. fejezel”

[ MUKODES

10. fejezet tananyaga

10.1 Mozgasvezérld SFC program
tulajdonsagai

10.2 Mozgasvezérld SFC program
konfiguracios komponensei

10.3 Hasznalhaté eszkdztipusok

10.4 Mozgasvezérld SFC program
mveleti sorrendje

10.5 Mozgasvezérld SFC program

|étrehozasa a mintarendszerhez

10.6 Mozgasvezérld SFC program

\ inditasi eljarasa

\

/
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m Mozgasvezérlé SFC program tulajdonsagai ) 000

s ™\
Mozgasvezérlé SFC program F: Miiveletvezériési lépés
A mozgasvezérlé SFC program a folyamatabrahoz hasonld program, - Végrehajtja az aritmetikus
amely diagramszeriien bontja le a programozasi folyamat menetét. Program | miveleteket és a be-
A programot kénnyedén képes kezelni olyan ember is, aki most fkimeneti vezérlését.
ismerkedik a mozgasvezérlés programozasaval. g1 G: Atvitel (varakozas a
Az alabbiakban bemutatjuk a mozgasvezérld SFC program jellemzdit. feltetelre)

F10 « Elbiralja az atviteli feltételt.

Pont Jellemzd K: Mozgasvezérlési lepes
‘_

Azzal, hogy a berendezés egyes miiveleteit Ssszekapcsolja az 20 * Vegrehajtja a szervomotor

Bérki}éltalr egyes miveleti lépésekkel, folyamatabra segitségével létrehozhat pozicionalasi és
hasznalhato eqy olyan programot, ami mindenki szamara kénnyen érthetd. (2 sebessegvezerleset.
program Ezert javult a fenntarthatosag. ] ]
A beclvasasi Mivel a mozgasvezérld CPU modul hatarozza meg az atviteli
idd nem feltételeket és inditja el a pozicionalast, a valasziddt nem gix I g | 2150
befolyasclja befolyasolja a beolvasasi idd a PLC CPU modul oldalan. | l ]
A mozgasvezérld CPU modul nemesak a pozicionalasi vezérlést (20 l |' £ |
. dolgozza fel, de a numerikus miiveleteket is, a SET (BEALLITAS) |
R_‘t“'"‘%*{b vagy RST (VISSZAALLITAS) eszkézoket, stb. G200
Hiemide Ezaltal kiiktathatok a PLC CPU modullal végzett miiveletek, ami
lerdviditi az atemidat. K100
Azatviteli | a o7g4svezerls SFC-nek megfeleld atviteli feltatel leirasa
fa!tartalak lehetdvé teszi, hogy a feltétel teljesiilése utan parancsot kiildjon az | | Gaoo
Ia|[asa a 13 adott szervoerdsitira. -
mug%ag;zz; fe Ezenfalill a kivetkezd lepésre tortand atvitel vegrehajthato a F150
megfeleld pozicionalas inditasa utan, anelkil, hogy a teljesilésre varna.

Kiegészités £
A mozgasvezeérld szekvencia programrol is vezérelhetd a szekvencia-
utasitashoz rendelt mozgatas hasznalataval.

A részleteket lasd a kézikényvekben.




ki Servo_Motion_Controller_Basics{Real Mode SFC)_HUN = L=

»m Mozgasvezérld SFC program konfiguracios komponensei ) 000

A mozgasvezérlé SFC program konfiguraciés komponensei (SFC folyamatszimbélumok) magyarazatat a
mintaprogramon mutatjuk be.

Az egérkurzort az egyes konfiguracios komponens abraja folé mozgatva megjelenik az adott komponens
hasznalatanak leirasa.

Programpélda: Féprogram Programpelda: Alprogram

| o] . L program
|k F J| : | A] -J
| ! |
F1 | K1
|
| |
|
i :
( |
I A ) | PAB1 |
G2 : F3 F4
| : PAE1 |
FO F2 P —
b BEFE.JEZESJ
| .
|
Alprogram | "
|
|
:
IFE1 :
( |
———»{ P1 .
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Az alabbi eszkozdket hasznalhatja a mozgasvezerld SFC programban.

FPontok

Szimbalum sz4ma & Megjegyzasek
Lol x - - Megjegyzés) A mozgasvazarld CPU modul nem férhet hozza a be-
8192 pont fkimaneati modulhoz X" &3 Y" hasznalataval.
Kimenet Y 0 O Ehalyatt ,PX" és PY" hasznalanda.
Bemenet
vagy
R Bomenst P o * Eszkéizok a mozgasvezérs CPU madullal vezérelt be-/kimeneti
236 pont modulokhoz.
Kimenet FY o o be-kimenati modul eléréséhez hasznaljon PX" és PY" lehetbséget.
Bit
Belsd relé I 12288 pont s s Az aszkiz MO - ME191 tartomanyon belll hasznalhatd.
Adatkapcsolati relé B 8192 pont o o —
Elektromagnesas
F 2048 t ] ; —
detekor pon ;
Spacialis relé B 2256 pont o & —
Adatragiszter B 8192 pont s s Az aszkiz DO - 08191 tartomanyon balll hasznalhata,
Adatkapcsolati regiszter W 8192 pont o o —
Sz0 Specialis regiszter sD 2256 pont o o —
: : #3000 - #5639 hasznalhatd eszkizfellgyeletre, as #5640 - #5735 a
M 12288 t ] > '
R # pon ; mozgashibak elézményeit régzitd eszkazok feligyeletérs.

Tébb CPU-val megosztott eszkoz

Szimbolum ’:zﬂ::; Olvasas Iras Megjegyzések
Sajat CPU Max o o Megoszthatja a tobb CPU beallitashoz rendelt eszkdz tartomanyat
UL G i 433;,5 a CPU modulok kozétt, illetve hozzaféerhet a PLC CPU modullal
Egyéb CPU pont* o - vezérelt eszkizikhoz.
* A rendelkezésre allé pontok szama a rendszerbeallitastol figa.

Hasznalhaté eszkéztipusok ) 00
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> Hasznalhaté eszkéztipusok

Pozicionalasra kijelolt eszkéz
Ez az eszkdéz hozzaférhet a mozgasvezérld CPU és mindegyik tengely allapotadataihoz.
A belst relé (M) és az adatregiszter (D) tartomanyanak egy részét hasznalja fel.

Részletekért kattintson az alabbi gombra. Az eszkdzok listajat PDF formatumban béngészheti.

| Pozicionalasra kijelolt eszkozok listaja |

A mintarendszerben az alabbi pozicionalasra kijelolt eszkdzéket hasznalja.

Alkalmazas Megjegyzesek

M2042 A szervomotorokat az Osszes tengelyen bekapcsolja. —
M2415 A szervo-be allapotot ellendrzi az 1. tengelyen. Az eszkéz szervo-be allasnal
M2435 A szervo-be dllapotot ellendrzi a 2. tengelyen. bekapcsol.
M2001 Az inditasi allapot elfogadasat ellendrzi az 1. tengelyen.
M2002 Az inditasi allapot elfogadasat ellendrzi a 2. tengelyen. ‘:jziz":‘ﬁ;fa ii:g';” mikodese
M2003 Az inditasi allapot elfogadasat ellendrzi a 3. tengelyen.

Mozgasregiszter

Ez az eszkdéz hozzaférhet mindegyik tengely felligyeleti &és hibaelézmény adataihoz.
"#" az eszkozt jeldld szimbolum. (A mintarendszerben nem hasznalunk mozgasregisztert.)

Részletekért kattintson az alabbi gombra. Az eszkdzok listajat PDF formatumban béngészheti.

| Mozgésregiszterek listaja |
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m Mozgasvezérlé SFC program miiveleti sorrendje

A mozgasvezérlé SFC program alapvetd miveleti sorrendje az INDITAS” szimbélummal indul és a . BEFEJEZES”®

szimbdlummal ér véget.

) oo

Ha a program mikédés kéizben atvitelre valt, akkor addig nem |lép at a kovetkezd lepésre, amig a feltételek nem teljesiltek.
(Varakozas a feltételek teljesiilésére)
A muiveleti sorrend akkor is megvaltozik, ha a feltétel leagazast, ugrasokat és alprogramok hivasat tartalmazza.

Ellendrizze a m(iveleti Iépéseket a mintaprogram hasznalataval. Kattintson a ,LEJATSZAS” gombra az animéci6 inditasahoz.

=1
Fo e

F1

G1

IFB1

G2

Az alprogram az INDITAS parancstol indul.

[ Alprogram

Alprogram

) <D

FO

Alprogram |

F2 ‘

KA1

PAB1

F3

F4

PAE1

-

L BEFEJEZES

-

A
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Hozzon |étre mozgasvezérld SFC programot a mintarendszer vezérlési eljarasaban (folyamatabrajan).
Az alabbiakban bemutatjuk a mozgasvezérld SFC programok létrehozasat.

kéizben.

Szam  Program neve Program leirasa
Ez a fiprogram, melyet a szekvencia program az inditaskor vegrehait.
A rendszer inditasakor ez a program hajtja vegre a .Szervo-be”, ,mozgatas visszahlzasi pozicioba”,
.Visszaterés alaphelyzetbe" alprogramokat.
. A fenti alprogramok vegrehajtasa utan a program megvarja, hogy a bemenetre megérkezzen az
10 |Fa .
inditasi jel (PY12).
Amint az inditasi jel (PY12) bekapcsol, a rendszer vegrehajtja az 1. pozicionalas” alprogramot, és a
raklapra mozgatja a termékeket.
Az alprogram vegrehajtasa addig ismetlddik, amig a raklapra helyezett termékek szama eléri a 6-ot.
Ez az alprogram akkor lesz végrehajtva, a rendszer a foprogrambal indul.
1 Szervo-be . - 11x :
A szervomotorokat az dsszes tengelyen be allasba kapcsolja.
Ez az alprogram akkor lesz vegrehajtva, a rendszer a fSprogrambal indul.
Mozgatas a Az eszkoz fogorészet alaphelyzetbdl visszahlzott pozicioba mozgatja (ebben a pozicidban a fogorész
12 visszahuzott a termékek kizeppontja felett van) es az aktualis erték modositasaval .0 mm™-re allitia a poziciot.
pozicidba Azzal, hogy a visszahlzasi pozicio ,0 mm" értékre lesz allitva az aktualis érték modositasaval, a im
(Uthossz) kdnnyen meghatarozhato.
. .. Ez az alprogram akkor lesz végrehajtva, a rendszer a foprogrambal indul.
Visszatérés . . iy . S - . "
13 Minden tengelyen végrehaijtja a visszatérés alaphelyzetbe miveletet a Proximity dog type 1" (1-es
alaphelyzetbe o Lot . e
tipusu watchdog kozelités kapcsold) hasznalataval.
Ez az a pozicionalasi vezerést végzo alprogram akkor lesz végrehajtva, ha a fdprogramon bekapcsol
14 |1 oozicionalas | %% inditasi jel. A csomagoldsorrdl hat terméket a raklapra helyez.
-P Az elrendezési koordinatakat az elrakott termékek szama alapjan szamitja ki a rendszer.
Amint a lerakott termékek szama eléri a 6-ot, a szam visszaall 0-ra.
Pont

Ha az tsszes folyamatot egyetlen programon belll irja meg, a program bonyolult lesz, és nehezen olvashatova valik tervezés

Ha a programot feloszlja az egyes vezérlési tartalmaknak megfeleléen (alprogramok irasaval), és ezeket az alprogramokat a
féprogrambal hivja le és hajtja végre, akkor egyszer(ibbé valik a programozas, és a programot is kénnyebb lesz megérteni.
Raadasul a programozas is hatékonyabba valik, mivel nem kell ugyanazt a folyamatrészletet tébbszdr is leirni.
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Az alabbi abra mutatja a mintarendszerben hasznalt mozgasvezérld SFC programokat.
Az egérkurzort az egyes konfiguracios komponens abraja félé mozgatva megjelenik az adott folyamat részletes leirasa.

11. 52: Szervo-be

Alprogram

14_sz: 1. pozicionalas

Alprogram

J———
i | F31
K21 G36 |

G35 | K23 |

G ——p
: 3

i K22 Gai

p———

G35 | Fas |

( BEFEJEZES |
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Az alabbi két eljarast hasznalhatja a mozgasvezérld SFC program inditasahoz.

Automatikus inditas a mozgasvezérlé CPU modul végrehajtasakor

A mozgasvezérld CPU modul PLC KESZ jeltlésének (M2000) bekapcsoldsaval barmely mozgasvezérlé SFC program

automatikusan indithatd.

Nincs szilkség a mozgasvezérld SFC programot elinditd szekvencia programra.

Alapértelmezett beallitasban a mozgasvezérld CPU modul STOP/RUN kapcsoléjat RUN allasba valtva bekapesol az M2000.

Allitsa be az automatikusan inditani kivant programot az MT Developer2 mozgasvezérlé SFC paraméterével.

Allitsa a programban az ,Auto” elemet ,Yes” allasra. (Az alapértelmezett beallitas a \No").

Motion SFG Parameter

Task Parameter

Conk. Transition Ct.

{Mormal Task Common)

3E|:

NMI Interrupt sekting
[ 10 |18
11 [T 19
12 [T 110
13 1
[T 14 112
[ 15 113
[~ 18 [~ 114
17 115

Program Parameter

POMNTOT Yes" allasra valtotta,
automatikusan elindul.
A bedllitasi érték modosithatd a

Mo, | Program Mams || Auto, | Trans. | EMD | Executing Flag | Excecution Task
{10 Main Yas Marrmal
11 Servo ON Mo Marral
12 Move position Mo Marmal
13 Home return Mo
14 Positioning1 Mo Az a program, amelyhez az _Auto”

parbeszedablakban, amelyet az egyes
programokra duplan kattintva nyithat meqg.

o

oK

Cancel
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Inditas a mozgatashoz rendelt specialis szekvencia utasitassal a szekvencia programbél

Barmely mozgasvezérld SFC program elindithatd a mozgasvezérléd SFC ,D(P).SFCS” parancsaval a szekvencia programbdl.

Létrehozhatd mozgasvezérld rendszerrel kapcsolt szekvencialis vezérlés.

[Command [Execution

symbol] condition) Command

DP. SFCS $ | DP.SFCS | (1) | (n2)
Command
| DP. SFCS o) [ o2 T on | o2

Beallitasi adat

Beallitja:tasi adatok

(Elst be-/kimeneti szama a cél CPU-n)/16

Az alabbi ertekeket kell megadni.

2.sz. CPU: 3E1H, 3. sz. CPU : 3E2H, 4. sz. CPU : 3E3H

(Megjegyzes). Mozgasvezerld CPU nem adhatd meg 1. sz. CPU-nak tdbb CPU-t
hasznald konfiguracioban.

Beallitja:

Felhasznala

Adattipus

16-bites, binaris

Inditandd mozgasvezerld SFC program szama. Felhasznald

16-bites, binaris

Befejezett eszkizok

(D1+0): Az az eszkiz, amely egy lekerdezés idejére bekapcsol az utasitas

(D) Mogiegyess1) elvégzésanek jelzesekor. Rendszer

(D1+1): Az az eszkdz, amely egy lekerdezés idejére bekapcsol az utasitas
sikertelen elvégzésenek jelzésekor.

(A hibas mivelet teljesitésekor a D1 + 0 is bekapcsol )

bit

Rendszer

(D2) Medi=gy=is) | Taroloeszkiz teljesitett allapota

16-bites, binaris

Megjegyzés-1: Kihagyhato, de csak mindkét lehetbség (D1) és (D2) kihagyasaval.
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Az alabbi felsorolas tartalmazza a 10. fejezetben tanultakat.
Az alabbi pontok nagyon fontosak, ezért tekintse at dket djra.

Mozgasvezérld SFC Ez a program a mozgésvezérlési folyamatabrahoz hasonlit.

program A programot kénnyedén képes kezelni olyan ember is, aki most ismerkedik a mozgasvezérlés programozasaval.
Mozgasvezerld SFC A mozgasvezérld programot a konfiguracios komponensek (SFC folyamatszimbdlumok) elrendezésével
E;igﬁrﬁln:ﬁcij es dsszekapcsolasaval mutatjuk be.
R - INDITAS

komponensei

Elindit egy programot.
+ Miveletvezérlési lépés
egrehajtja a mozgasvezerld programot.
« Mozgasvezérlési lépés
Veégrehajtja a szervo programot (pozicionalasi vezérlés).
« Alprogram hivas/inditasi épés
Vegrehajtja az alprogramot (egyeb mozgasvezérld SFC programokat).
« Valtas atvitel
Mem varja meg az elzd lépés teljesitését, hanem atvalt a kivetkezd |épésre, ha az atviteli feltétel teljesilt.
+ VARAKOZAS atvitel
Ha az atviteli feltdtelek teljesiltek, nem varja meg az elGz6 lepes teljesitésat, hanem atvalt a kivetkezd lepésra.
« Ugras és mutato
A vezérlesi folyamatban a meghatarozott mutato poziciora ugrik.
+ BEFEJEZES
Befejez egy programot.

Mozgasvezerld SFC Az alapvet miiveleti sorrend az ,INDITAS" szimbolummal indul és a ,BEFEJEZES" szimbolummal ér véget.
program miiveleti Ha a program atvitelre valt, akkor addig nem lép at a kdvetkezd lepesre, amig a feltételek nem teljesiiltak.
sorrendje Emellett a végrehajtasi sorrend akkor is valtozik, ha a program leagazast, alprogramot vagy egyéb miveletet
hajt vegre.

e UEESENA M Ez az eszkiz hozzaférhet a mozgasvezérld CPU és mindegyik tengely allapotadataihoz.
eszkdz A belst rele (M) és az adatregiszter (D) tartomanyanak egy részét rendelik hozza.

Mozgasregiszter A mozgasvezérld CPU-hoz rendelt eszkdzzel (Szimbolum: #) a mozgasvezerld hozzaférhet mindegyik tengely
feliigyeleti &s hibaelézmény adataihoz.
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A 11. fejezetben megtanulja, hogyan programozhatja MT Developer2 segitségével a mintarendszer mozgasvezérld SFC

programjat, illetve miként szlintetheti meg a hibakat.

-

ﬁ fejezet tananyaga \
11.1 Mozgasvezéerld SFC program

létrehozasa

11.2 Program atalakitasa vegrehajthaté
formatumra

11.3 Szekvencia program létrehozasa
inditashoz

11.4 Mozgasvezérld SFC program
hibajavitasa

11.4.1 Hibajavitas mozgasvezérd

OPERACIOS RENDSZERSZOFTVER KIVALASZTASA ES

| S E Rl e e e 6. fejezet’
RENDSZERBEALLITAS »eessssssssanannnanannnnnns 7. fejezet”
MUKODES ELLENORZESE ====s=s==sssssasasuanns 8. fejezet”

[ PROGRAMTERVEZES

[ -rer 9. fejezet’(A MOZGASVEZERLO SFC ALAPJAI: 10. fejezet)
PROGRAMOZAS ====sssssscscscsarasnnnananass 1. fejezet”
MUKODES

CPU modul hasznalata nélkil
11.4.2 A mintarendszer
programjanak hibajavitasa
11.5 Mozgasvezérlé SFC program
irasa
11.6 Mozgasvezérlé SFC program
vegrehajtasa
11.6 Mintarendszer elkészitése

J
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és levalasztasat programozas seqitsegével.

A kivetkezd kepernydn elkezdheti a mozgasvezerlé SFC programozasat.

& MELSOFT Seroe MT Dovelopor? G ¥MELSEG¥o - loarnine¥ Packing Equipment = [Motion SFC 10:Main]

imwmmmmwnmwnwm

iDPAAGE i mBamp iL".-i '

.
ol Rl -EMLL:E.IE.I

i Pru-ﬂ * % doMotion SFC 10:Main |

Programozzon mozgasvezerld SFC programot a mintarendszerhez MT Developer2 hasznalataval.
Megtanulja az alapvetd miiveleteket, példaul az abrak kivalasztasat, elrendezését és parositasat, a vonalak dsszekapcsolasat

012:Mowe position
m:” e |Homt - |

QITI0  SV13 Host Slaten Mol
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Edit Find/Replace Wiew

rograrn Mana

arameker

e

Device Comment

Létrehozta a mozgasvezérld SFC programot.

Kattintson a n gombra és |épjen at a kivetkezd képemydre.

an Mo2
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A programot a létrehozasa utan alakitsa at a mozgasvezérld CPU modul szamara vegrehajthaté formatumba.

Konvertalas nélkil a programok nem hajthatok végre és nem tarolhatok.

B MELSOFT Series MT Developer? C:¥MELSEC¥e-learnine¥Packing Equipment - [Motion SFC 10:Main]

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

NEA EimMos Bl 3 X0 o) MBS Dy £2l3 Y= i R 2, B [Onine Crarse OFF -] 2,80 B @ QL

- F X

R BT REERETE T G

# x S5 Motion SFC 10:Main ] ( Kattintson az eszkdztarban a Batch Conversion

Conversion] pontban.

- lehetdsegre..
[Main | * A meniibél is megnyithatja a [Check/Convert] - [Batch

Servo. ..

IGEI

Home ...

Output
Megjelennek az atalakitott programok.

coupling. ..
uﬂmqnuwam&ﬂbmmﬂ%:FfSaﬂGhmwcwukudﬂmuﬁhh
- Error: 0, Warning: 0

--= Bt Conrversion End : Error: 0, Warning: 0
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Inditsa a mintarendszer mozgasvezerlé SFC programjat .0 (P) .SFCS" mozgatashoz rendelt specialis PLC utasitas
vegrehajtasaval az inditasi szekvencia programbdél.

Alabb lathatd a mintarendszert inditd szekvencia program abraja.
A (2. sz.) mozgasvezérld CPU modul 10. sz. (F8) mozgasvezérld SFC programja akkor indul, ha az MO bekapesol.

-
* Starl motion SFC K10
&
SM403
o—| {sET MO ]
Instruct
BXBC,
command
Mamo
# < Start K10 >
[L7]
S— | [DPSFCS H3EI K10 1
Instruct
BNBC.
command
memao
[RST M0 )i
Instruct
BNEC.
command
meamo
16 {END 1

* A programban az SM403 eqy specialis relé, amely csak az els6 lekérdezésnél kapesol le, miutan a PLC CPU modul elindult.

Hozzon |étre szekvencia programot GX Works2 hasznalataval. (Szekvencia programot nem hozhat |étre MT Works2
hasznalataval.)

A létrehozott programot a GX Works2 Write to PLC funkcidjaval irja fel a PLC CPU modulra.
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A programozas befejezése utan ellenérizze, hogy a program a terveinek megfeleléen mikodik-e.
A nem megfeleléd mlik&dést (hibapontot) programhibanak nevezzilk, ezek felkutatasa és kijavitasa a Hibajavitas vagy
hibamentesités.

A hibajavitas nagyon fontos feladat. Ne futtasson le programokat a tényleges rendszeren hibajavitas elvégzése nelkil.
Ha a programban hiba maradt, az rendellenes leallast, meghibasodast vagy problémakat okozhat.

Az MT Developer2 rendelkezik hibajavitast tamogatd funkciokkal.

Megnevezés Leiras

Ez a funkcio a program mikodésat szimulalja a mozgasvezerld CPLU modul
Szimulator hasznalata nélkil. Olyan kirnyezetben hasznalja, ahol mozgasvezerld CPU modul
nem all rendelkezésre a hibajavitashoz.

Ez a funkcia feligyeli a végrehajtas, valamint az egyes eszkdzok allapotat.
Feliigyelet Kildnfele feligyeleti funkciok hasznalhatok, peldaul a kizarclag regisztralt eszkdzok
felligyeletét, vagy a mozgasvezérld SFC program vegrehajtasat figyeld megoldasok.

Ezzel a funkcioval tesztelheti a |&étrehozott programok mikddését a biteszkozdk be-
Eszkoztesztelés | /kimeneti és a szdeszkézdk adatainak irasaval.
A hibajavitas elvégezhetd a be-kimeneti eszkdzok csatlakoztatasa nelkil is.

Ovintézkedések

A hibajavitas elvégzésekor ne csatlakoztassa a be- és kimeneti eszkdzéket vagy a berendezést a mozgasvezerld
rendszerhez vagy a szervomotorokhoz.

A programhibak nem kivant mlikddeshez vezethetnek.
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Hasznalja a Szimulacio funkciot, ha mozgasvezérld CPU modul nem all rendelkezésre a hibajavitashoz.
A program mikddése a szoftver virtualis CPU moduljaval szimulalhatd.

Tetel Allapot Leiras
Tools RUN Mikodésbe hozza a virtualis mozgasvezérld CPU modult.
- Leallitja a virtualis mozgasvezérld CPU modult. (kiindulasi
. | STOP -
Kapcsolo allapot)
RESET Visszaallitja a virualis mozgasvezerld CPU modult.

(Ez a lehetdseg csak STOP esetén hasznalhato.)

LED

Megjeleniti a mozgasvezérld CPU modul allapotat vagy a
hibakat egy 7-szegmenes LED kijelzdn.

Switch

-------------

Ovintézkedések

« Nincs ra garancia, hogy a hibajavitas utan a mozgasvezérld SFC program a szimulacionak megfeleléen fog mikédni.
+ A be-/kimeneti modulok bemeneti vagy kimeneti jelét a memdoria hasznalataval biztositja a szimulacio.
« Ezért a szimulalt mikddés eredménye eltérhet a tényleges mozgasvezérld CPU hasznalata esetén.




ki Servo_Motion_Controller_Basics{Real Mode SFC)_HUN

o
m Mintarendszer szervoprogramjanak hibajavitasa

Végezze el a mintarendszer mozgasvezerlé SFC programjanak hibajavitasat a szimulacio funkecidval.
Elészdr allitsa at a programban a végrehajtasi allapotot hibajavitas modra.

Hibajavitas modban legfeljebb 4 programleallasi poziciot (dgynevezett toréspontot) adhat meq.

A program leall, amikor egy megadott térésponthoz ér (Ezt a helyzetet nevezzik Szlnetallapotnak.)
Szlnetallapotban a programokat a mikédési eredményekkel egyltt végezheti el, vagy egyesével ellendrizheti a
miveleteket az alabbi funkciok hasznalataval.

Funkcio Leiras
e Atvalt a program végrehajtasarol a hibajavitasi modra vagy kilép a hibajavitasi modbol.
inditasa vagy . eyl e o hrs . iy . .
iy Amint a program atvalt hibajavitasi modba, az alabbi sziineteltetési funkcio hasznalhato.
megszakitasa
Vegrehajtas vagy Ujra végrehaitja vagy folytatja a programot, amikor a mozgasvezérd SFC program sziinetallapotban van
folytatas vagy kényszerleallitassal megallt.
Eagy lépas L A . . s - . . o e .
: e A szinetallapotban levé mozgasvezerld SFC program a torespontrol a kivetkezo lépesre valt.
vegrehajtasa
Kényszeritett valtas A pfngramut kenyszelrka!:lcsclas?al a kdvetkezd |&pésre valtja, ha atvitel soran nem lép at a kdvetkezd
lépésre, mert nem teljesilt a feltétal.
. Kényszerleallassal befejezi a mozgasvezerld SFC programot végrehajtas vagy szinetallapot kézben, a
Sziinet . o) e .
torésponttol fliggetiendl.
Kényszerbefejezes Kenyszerleallassal befejezi a mozgasvezerld SFC programot vegrehajtas vagy szinetallapot kdzben.

A kivetkezd képernyén elkezdheti a mozgasvezérlé SFC program hibajavitasat.
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[ 11.4.2 Mintarendszer szervoprogramjanak hibajavitasa

:ﬁ‘ MELSOFT Series MT Developer? CG:XMELSEC¥e-learning¥Packing Equipment — [Motion SFC 10:Main]
! Project Edit  Find/Replace Check Convert Debue Wi

NP ASE =m0 E e BB B 882 = i U | ER Fn B i orive Granes OFF =1 £, 8q 8]

Wi COnline Tools Help

=13
-8 X

aal

ido B8 BE| 200 b g Al ud el 0t mE W i (<] [F] el 7] ) 5] [B] [0 B Gh Ch \PLIF] Bul &) = B B

: Project # X 3 Motion SFG 10:Main |

Packing Equipment 10-9-30{54%13)

g Swskern Setking

IFB1

+

+

Servo Data Setting
Makion SFC Program

[ 3]

Motion SFC Program Mana
Matkion SFC Parameter
Motion SFC Program

.| 010:Main

|| 011:Serva ON

LJ 012:Mowve position

LJ 013:Home return

|_| 014:Pasitioning1

+ Servo Program

Px12 // Check start button 1s ON

::

[ Z]
Maool

+ (&% Labels
([E= Structured Data Types
+ -3 Device Memory

1_} Device Cormment

A4 Check the rise of the start butto
I

[E 6]
SET M3O01

// Start rising note

SET PYZ
R3T PY3

/4 In ope
/¢ Inacti

A szimulacio funkcid befejezbdott.
A mozgasvezerlt SFC program hibajavitasa kész.

Kattintson a u gombra és lépjen at a kivetkezd képemydre.

Y20 5W13 Host Station MoZ
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irja a létrehozott mozgasvezérlé SFC programot a mozgasvezérléd CPU modulra.
Iras elétt ellenérizze az alabbiakat.

« A mozgasvezerld és a szervoerosité aramellatasa legyen bekapcsolva.
« A mozgasvezerld CPU modul RUN/STOP kapcsoldja STOP allasban legyen.
« A személyi szamitogépet és a PLC CPU modul megfeleléen csatlakozzon egymashoz.

Kattintson a Parameter + Program gombra az alabbi, Write to CPU ablakban, és végezze el az irast.

Write to GFU

x|
Transfer information

Cornwcting nterface 158 <> [PLCModue

Target CPU: | | Staticn No. Host ~ CPUType 1720 puz

O5 Type [SW13Q0 YERI008
stz Kattint
attintson a l . .
Target momory Parameter + Program A mozgasvezerld CPU modul adatai ellenérizhetak.

Fle <ol gombra.

Select Al ]!Huctumal

r | : =]
= b Program

E Miotaon SFC parameter, SPC used/unused setting, Yisaon sernsor paramesber

E Migtaon SFC Priogram (Controd CodeText) (%) Unneoessary when Mobion SFC program 5 urused,

EA Servo program (10)
— E Par sl er

program ki van valasztva.

Az dsszes parameter es ]

Végezze el az irast.

Relsted functions<< | Cose |
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Hajtsa végre a mozgasvezérlé CPU modulra irt mozgasvezéerlé SFC programot.
Mikédtesse a PLC CPU modul és a mozgasvezérld CPU modul kapcsoldi az alabbi eljarasokban.

1) Allitsa vissza a PLC CPU modult és a
mozgasvezérld CPU modult.

A PLC CPU RESET/ STOP/ RUN kapcsolot PLC CPU modul
allitsa RESET helyzetbe.

A visszadllitast az 1. sz. PLC CPU modul _ RESET RUN
hajtja vegre. [ =

Az dsszes CPU modul, a mozgasvezérld STOP

CPU modult is ideértve visszaallitott

helyzetbe valt. RESET/ STOP/ RUN

. 4

2) Ellendrizze a hiba létrejittét.

\ 4

3) Haijtsa végre a programot). PLC CPU modul
~RESET  RUN

Allitsa a PLC CPU modul RESET/ STOP/ _
RUN és a mozgasvezérld modul STOP/ RUN e 1=
kapcsolojat RUN allasba. STOP

RESET/ STOP/ RUN

Mozgasvezerld CPU modul
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' 11.7 Mintarendszer elkészitése ) W

Végll az animacioval ellenérizze az elkészlt mintarendszer mikddését.

Inditsa el az alabbi mintarendszeren az animaciot az egér segitségével, az utasitasok szerint » Kattntas |

Animacio lejatszasi
sebessége

10. sz: Fdprogram

=) Mormal

I} Lassa

I Eéphkockinként

P T

Inditsa el a rendszert a vezérldpult Aramellatasanak bekapcsolasaval.
Elfszdr kattintson az aramellatas kapcsoldjara.

[ INDITAS ]
A rendszer inditasa utan a , 10. sz FG" mozgasvezéerld SFC program vegrehajtasa
elindul.
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Az alabbi felsorolas tartalmazza a 11. fejezetben tanultakat.
Az alabbi pontok nagyon fontosak, ezért tekintse at dket djra.

Program konvertalasa

Hibajavitas

Szimulacio funkcio

Hibajavitasi mad

Mozgasvezérld SFC
vegrehajtasa

A programot a létrehozasa utan alakitsa at a mozgasvezérlé CPU modul szamara végrehajthatd
formatumba.

Konvertalas nélkil a programok nem hajthatok végre és nem tarolhatok.

A programozas befejezése utan ellendrizze, hogy a program a terveinek megfelelGen mikodik-e.

* A nem megfeleld mikddast (hibapontot) programhibanak nevezziik, ezek felkutatasa es kijavitasa a
Hibajavitas vagy hibamentesites.

« Ne futtasson le programokat a tényleges rendszeren hibajavitas elvégzeése nelkiil.
Ha a programban hiba maradt. az rendellenes leallast, meghibasodast vagy problémakat ckozhat.

Hasznalja a Szimulacio funkeiot, ha mozgasvezérld CPU modul nem all rendelkezésre a hibajavitashoz.

A program mikddése a szoftver virtualis CPU moduljaval szimulalhato.

Legfeljebb 4 programleallasi poziciot (Ugynevezett torespontot) adhat meg.

A program leall, amikor egy térespontként megadott lepasre valt. (Ezt a helyzetet nevezzik
Szinetallapotnak.)

Szinetallapotban a programot az alabbi funkcickkal hajthatja végre lépesenként.

1. Allitsa vissza a PLC CPU modult és a mozgasvezérld CPU modult.
A PLC CPU RESET/ STOP/ RUM kapcsoldt allitsa RESET helyzetbe.
A visszaallitast az 1. sz. PLC CPU modul hajtja végre.
Az osszes CPU modul, a mozgasvezérld CPU modult is ideértve visszaallitott helyzetbe valt.
2. Hiba létrejéttének ellendrzése
3. Hajtsa végre a programot.
Allitsa a PLC CPU modul RESET/ STOP/ RUN és a mozgasvezérld modul STOP/ RUN kapcsoldjat
RUM allasba.
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Most, hogy elvégezte a SZERVO MOZGASVEZERLO ALAPJAI (VALOS UZEMMOD:SFC) tanfolyam ésszes leckéjét,
készen all a zaroteszt elvegzésére.

Ha barmely téma nem vilagos az On szamara, akkor hasznalja ki a lehetéséget, hogy ismét attekintse az adott témat.
Osszesen 5 kérdéskér (23 tétel) szerepel a zardtesztben.

A zardtesztet tetszbleges alkalommal elvégezheti.

A teszt pontozasi modszere
A megfelelé valasz kivalasztasa utan ne felgjtsen el a Valasz gombra kattintani. Valasza elveszik, ha agy
folytatja, hogy nem kattint a Valasz gombra. (Megvalaszolatlan kérdésként lesz kezelve.)

Ponteredmények
A helyes valaszok szama, a kérdések szama, a helyes valaszok szazalékos aranya, és a megfelelt/nem felelt
meg eredmeények megjelennek az eredmeénylapon.

Helyes valaszok: 5

) Ahhoz, hogy megfeleljen a
Osszes kérdés: 5 teszten, a kérdések 60%-ara
helyes valasz kell adni.

Szazalék: 100%

Folytatas ] [ Ellenérzés

« Kattintson a Folytatas gombra a teszt befejezésehez.
+ Kaltlintson az Ellenérzés gombra a teszt attekintéséhez. (Helyes valaszok attekintése)
« Katlintson az Ismétlés gombra, ha szeretné Ujra elvégezni a tesztet.
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Az operacios rendszerszoftvert a mozgasvezerd CPU modulra telepitve szallitjuk.

[J L]

Az operacios rendszerszoftvert telepiteni kell a mozgasvezérld CPU modulra.

]

Az operacios rendszerszoftvert kialon kell megvasarolni a mozgasvezerld CPU modul mellé.

Az operacios rendszerszoftver a mozgasvezeérld CPU modul része.

[]

A forgokapcsoloval allitsa a mozgasvezérnd CPU modult telepités modba, mielétt telepitené az
operacios rendszerszoftvert.

— Az operacios rendszerszoftver mar telepitve van, igy a vasarlast kovetden azonnal hasznalhatja a
mozgasvezérld CPU modult.

Valasz ] [ Vissza

Valassza ki a rendszerszoftverre (a dokumentumban operacios rendszerszoftverként irtuk le) vonatkozo 3 helyes allitast.
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2. zaroteszt

) oo

Valassza ki a konfiguralt komponensek funkcioit (példaul |épés, atvitel), amelyeket a mozgasvezerd SFC program

hasznal.

Konfiguraciés komponens Feldolgozasi adatok

INDITAS _ Man

v

BEFEJEZES END

L J

Miveletvezérlési 1
lépés

Mazgasvezerlési K1
lépés -

Alprogram
hivas/inditasi |epés

Subroutine
I ——

Valtas
atvitel

1

|

VARAKOZAS
atvitel

Valtas I/ N atvitel | G

Ugras A

Mutaté ! P1

Valasz ] [ Vissza

Feldolgozasi adatok

1. Végrehajtja a megadott mozgasvezerld SFC
programot.

2. Ha az atviteli feltételek teljesultek, nem varja meg az
eldzd lepés teljesitését, hanem atvalt a kovetkezd
l&épésre.

3. A programban megadott mutatora ugnk.

4. Befejezi a programot vagy az alprogramot.

5. Leagazasra valt, ha az atviteli feltételek teljesiltek
vagy nem teljesultek, anélkiil, hogy az eldzd lépés
teljesitésére varna.

6. Az ugrasi célhely mutatgjat jelzi (cimke).

7. Ha az eldz6 lepés mozgasvezeérési lepés, akkor
megvarja a mozgatas befejezését, és a kivetkezd
leépésre valt, ha az atvitell feltétel teljesilt.

8. Veégrehajtja a miiveletvezérlési programot.

9. Elinditja a programot vagy az alprogramot.

10. Végrehajtja a megadott szervoprogramot.
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Valassza ki a megfeleld programot, ahol a program a kdvetkezd |épésre valt a mozgasvezérlési [epésben
vegrehajtott mozgatas utan.

~ 1. programpélda ~ 2. programpélda ~ 3. programpélda
[ Teszt ) [ Teszt j [ Teszt :
K22 K22 K22
GO Go F2
F2 F2 F3
[ BEFEJEZES ) [ BEFEJEZES ] [ BEFEJEZES N

| Valasz | | Vissza |
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4. zaroteszt ) 000

Valasszon ki 3 eljarast, melyet el kell végezni a pozicionalasi vezérlés eldtt, amikor mozgasvezérld SFC programot
tervez.

— Szervo-be
Szervo-ki
JOG mivelet
Visszatérés alaphelyzetbe
Aktualis érték modositasa
Az inditas elfogadasa jelzés bekapcsolt allapotanak megerdsitése

Az inditas elfogadasa jelzés kikapcsolt allapotanak megerdsitése

Valasz ] [ Vissza
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5. zaroteszt

A mozgasvezérléshez szikséges kulonféle programok és paraméterek kapcsolatat az alabbi abra mutatja be.
Tdltse ki az ures mezdket a megfeleld szavakkal.

) oo

—Select-- v

--Select--

v

—-Select-- v||

--Select--

v

--Select--

}—{ ——IJpp.sFas--- ]

T

Start program
number

KDI....I....I_IE

( START )

| OE—
I I

—Select- | v |

[G100]
M2049/Servo—on accept?

]

—Select-- v

specification .
--Select--

L

Start request instruction

L

[K10: Real]
1 IMNC-2

Axis 1.
Axis 2

10000 PLS
20000 PLS

WVector speed 30000 PLS/s

Sarve amplifiar

-Select--

v

I
END

--Select--

Valasz ] [ Vissza

System setting

Fixed parameter

Servo parametar

Parameter block

Home position return data

JOG operation data

Serve motor
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} Tesztpontszam ) 00T

On befejezte a zarotesztet. Az eredmények teriilete alabb lathaté.
A Zaroteszt befejezéséhez folytassa a kivetkezo oldallal.

Helyes valaszok: 5

Osszes kérdés: 5

Szazalék: 100%
Folytatas ‘ ‘ Ellendrzés ‘

Gratulalunk! Teljesitette a tesztet.
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On elvégezte a SZERVO MOZGASVEZERLO ALAPJAI (VALOS UZEMMOD:SFC) tanfolyamot.

Kdszonjlk, hogy elvégezte a tanfolyamot.

Reméljik, élvezte a leckéket, &s a tanfolyam soran szerzett tudas a
jévoben hasznara lesz.

A tanfolyamot tetszdleges alkalommal atnézheti.

Ellendrzés | | Bezaras




