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m Cel szkolenia
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Szkolenie jest przeznaczone dla oséb konfigurujacych po raz pierwszy system sterowania ruchem za pomoca modutu CPU

sterownika ruchu MITSUBISHI.

Aby skonfigurowaé system, musisz zapoznac sie z zasadami sterowania synchronicznego w trybie wirtualnym SV22

w Srodowisku projektowym MELSOFT MT Works 2.

Przewazajgca cze$¢ szkolenia adresowana jest do oséb odpowiedzialnych za oprogramowanie, ktére znajg podstawy
programowania i zajmujg sie projektowaniem rozwigzan z zakresu sterowania synchronicznego. Informacje przeznaczone dla
0s6b odpowiedzialnych za sprzet, np. za projektowanie, instalacje i poditgczanie systemow, zawiera szkolenie ,SERVO
MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)". Podstawowe informacje dla os6b odpowiedzialnych za oprogramowanie, np.

programowanie, sg oméwione w szkoleniu ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)".

Uczestnicy szkolenia powinni posiada¢ wiedze na temat sterownikéw PLC serii MELSEC-Q, serwomechanizméw
AC i sterowania pozycja.
Osobom, ktére korzystaja ze szkolenia po raz pierwszy zalecamy wczes$niejsze ukonczenie szkolen
-"MELSEC-Q SERIES BASICS",
*"MELSERVO BASICS (MR-J3)",
*"YOUR FIRST FACTORY AUTOMATION (POSITIONING CONTROL)",
+"SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)",
-"SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)".
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Program szkolenia przedstawiono ponizej.
Zalecamy rozpoczecie szkolenia od rozdziatu 1.

Rozdziat 12 ~-TRYB RZECZYWISTY A TRYB WIRTUALNY
Réznice miedzy trybem rzeczywistym a wirtualnym.
Rozdziat 13 - PROGRAM SYSTEMU MECHANICZNEGO
Program systemu mechanicznego oraz modut mechaniczny wykorzystywane do sterowania w trybie wirtualnym.

Rozdziat 14 - TWORZENIE DANYCH PROFILU KRZYWKI

Rozdziat 15 - CWICZENIA

Uktad mechaniczny oraz sposéb konfiguracji danych profildow krzywek w przyktadowym uktadzie.

Rozdzial 16 - ZASTOSOWANIE

Funkcja wyjSciowa wytacznika kraricowego, tryb konfiguracji adresu sprzegta oraz cyfrowy oscyloskop.

Test koricowy

Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiecej.

Objasnienie sposobu konfigurowania danych profilu krzywki wykorzystywanych przez modut mechaniczny ,CAM".
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m Jak korzystac ze szkolen online
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Przejdz do nastepnej strony

Przejdz do poprzedniej strony

Przejdz do wybranej strony

Opus¢ szkolenie

PrzejdZ do nastepnej strony.

PrzejdZz do poprzedniej strony.

Wyswietlony zostanie ,Spis tresci”, ktéry umozliwia przejscie do
wybranej strony.

Opusé¢ szkolenie.
Okna takie jak ,Tre$¢” i szkolenie zostang zamkniete.
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Srodki bezpieczenstwa
W przypadku korzystania z opisywanych produktow w czasie trwania szkolenia, zapoznaj sie ze Srodkami
bezpieczenstwa znajdujgcymi sig w instrukcji uzywanego produktu.
Srodki ostroznosci dotyczace szkolenia
— Ekrany oprogramowania moga roéznic sie od tych zawartych w niniejszym szkoleniu.
Szkolenie dotyczy nastepujacych wersji oprogramowania:
- MT Developer2 wer. 1.18U

Materiaty referencyjne
Ponizej wymieniono materialy referencyjne zwigzane ze szkoleniem. (Korzystanie z nich nie jest konieczne).
Kliknij nazwe pliku, aby go pobrac.

Nazwa materiatu
referencyjnego

Typ pliku Rozmiar

Sample program Plik skompresowany 53,651 bytes

Recording paper Plik skompresowany 43.5kB
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TR TRYB RZECZYWISTY A TRYB WIRTUALNY H 00

W tym rozdziale poznasz réznice miedzy trybem rzeczywistym (SV13/SV22) a wirtualnym (SV22).
Tryb rzeczywisty stuzy do bezposredniego sterowania uktadem za pomoca serwomotoréw i programu serwo.

Szczegoétowe informacje dotyczace trybu rzeczywistego zawiera szkolenie ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL
MODE: SFC)".
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Tradycyjne maszyny sterowane byly za pomocg mechanicznie potgczonych z poszczegoinymi silnikami watéw, przektadni
i sprzegiet. Tryb wirtualny zastepuje to sterowanie mechaniczne, synchronizujac silniki maszyny w programie systemu
mechanicznego.

Poprzez przesytanie polecen do wirtualnego serwomotoru silniki na maszynie sterowane sg zgodnie z ustawieniami
programu systemu mechanicznego.

O przewadze trybu wirtualnego nad budowaniem systemu w sposdb mechaniczny $wiadcza nastepujace cechy:

* Mozliwo$¢ produkowania mniejszych i tanszych maszyn.

» Brak koniecznos$ci uwzgledniania zuzycia i okresu eksploatacji poszczegoblnych czesci (gtdwnego watu, przektadni i sprzegta).
» Uproszenie niektorych czynnosci, np. operacji przetaczania.

» Poprawa dziatania ukfadu dzieki wyeliminowaniu bledéw wynikajacych z brak precyzji mechanicznej.

Sterowanie za pomoca
oprogramowania

Z wykorzystaniem programu
systemu mechanicznego

Sterowanie
mechaniczne
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: edzy trybem rzeczywistym a wirtualnym

Miedzy trybem rzeczywistym a wirtualnym sterownika ruchu istniejg nastepujace réznice:

Kliknij [Tryb rzeczywisty] i [Tryb wirtualny] po prawej stronie, aby pozna¢ r6znice miedzy trybami rzeczywistym i wirtualnym.

Program sekwencyjny
- x\t'ﬂ___’__,,_,_.—{ SET MO -‘
i "’

DP.SFCS H3E1 K10

e —

Pr

FC
ogram do sterowana ruchem typu S

es tanie
Przesylan©

100) sorwlrsa 18 uruchmenie
azms//%ww"" o
__'______—-—-'—'—'—-

Program serwo

[K10: Rzeczywisty]

-1 50
‘ ‘Nsc 1.1 P‘l-.glsec
Predkos$t 30000 PLS/sec

M2000
KONIEC

' niem
Parametry sterowania pozycjonowa

Ustawienia systemu
Staty parametr
pParametr serwo

Blok parametru

Sterowanie bezposrednie przez program serwo
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Aby korzysta¢ z funkcji trybu wirtualnego, nalezy zmieni¢ tryb na wirtualny. Aby zmieni¢ tryb, ustaw znacznik Zgdania
przetaczenia pomiedzy trybem rzeczywistym a wirtualnym (M2043). Przechodzac z trybu rzeczywistego do wirtualnego,
upewnij sie, ze spetnione sg ponizsze warunki:

* Program systemu mechanicznego jest zarejestrowany.

* Polecenie wigczenia serwomechanizmu dla wszystkich osi jest aktywne.

» Wszystkie osie sg zatrzymane.

* Na osiach nie wystepuja bledy serwomechanizmoéw.

« Zadania powrotu do potoZenia wyj$ciowego dla wszystkich osi poza osig watka sa wylgczone.

Wykres czasowy
Zadanie przelaczenia z trybu rzeczywistego na wirtualny Zadanie przetaczenia z trybu wirtualnego na rzeczywisty
Zadanie przetaczenia /
miedzy trybem rzeczywistym wyt. N\
a wirtualnym (M2043) WL v X
Status przelaczenia miedzy i i \h
trybem rzeczywistym - ‘.'

a wirtualnym (M2044)

Tryb rzeczywisty

L}
L)
L}
L}
L]
L

Tryb rzeczywisty Tryb wirtualny
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Przyktadowym systemem wykorzystanym do celéw szkolenia jest maszyna pakujaca wykorzystana takze w szkoleniach
+SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)® oraz ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE:
SFC)".

(Czas trwania: 00:05)
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Tryb pracy (sterowanie) przyktadowym systemem wykorzystanym w szkoleniu.
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Ponizej przedstawiono przyktadowa konfiguracje sprzetu przygotowang na potrzeby niniejszego szkolenia.

QO6UDH  qva4op

QX40
o6op 1017212/ -
S

Czujnik
zblizeniowy

Komputer

& Gorna wartos¢
Kabel USB graniczna
\ skoku
Instalacja - —
.
2= Przycisk  Kontro- Kontro- Przycisk
SR wymuszenia lka lka uruchamiania —m
trzymania ; oz

) ) Zatrzy pracy zatrzymania Dolna wartos¢

Srodowisko projektowe | raniczna
sterowania ruchem s . MR-J3-10B 9

MELSOFT MT Works2 erwowzmacniacz -J3- skoku

;—'2-_ 05 1 052 053 0s 4 055 0s6

B :
Pakiet oprogramowania
do konfiguracji Kabel
servomechanizmow SSCNET Il
MR Configurator2
&
S T ey Sylstem operacyjny ~ Serwomotor HF-KP053
zainstalowany jest w sterowniku
Q172DCPU
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Ponizej przedstawiono cykl pracy programu do sterowania ruchem typu SFC wykorzystywanego w przyktadowym systemie.

NajedzZ kursorem myszy na schemat, aby wyswietli¢ szczegbélowe dane.

Przyktad programu w trybie rzeczywistym Przyktad programu w trybie wirtualnym
Program gtéwny trybu rzeczywistego Program gtowny trybu wirtualnego
X X
Uruchomienie serwomechanizmu Uruchomienie serwomechanizmu
X X
Powr6t do potozenia wyjsciowego Powrdt do potozenia wyjsciowego
—
Brak zadania powrotu do potozenia wyjsciowego Brak zadania powrotu do potozenia wyjsciowego
Przesytanie Przetaczenie w tryb wirtuainy
—
Sygnat pozwolenia na uruchomienie WYL. | Oczekiwanie na przetaczanie w tryb wirtuainy
Koniec Uruchamianie serwomechanizmu w trybie wirtualnym

Sygnat pozwolenia na uruchomienie serwomechanzmu w trybie wirtualnym WYL.

Koniec
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Informacje zdobyte w tym rozdziale:

[

« Tryb wirtualny
+ Roznice miedzy trybem rzeczywistym a wirtualnym

Wazne informacje

Ponizej znajduja sie informacje, z ktérymi zapoznate$ sie w tym rozdziale.

W trybie wirtualnym praca silnikéw, ktore tradycyjnie byty sterowane mechanicznie jest synchronizowana
w programie systemu mechanicznego.

Tryb wirtualny

:ﬁi‘;ﬁg’ge b Przed przej$ciem z trybu rzeczywistego na wirtualny upewnij sie, ze taka operacja jest mozliwa.

Moyl IEL FAR I Il Tryb rzeczywisty stuzy do bezposredniego sterowania poszczegolnymi osiami.
rzeczywistym W trybie wirtualnym polecenia przesytane sa do wirtualnego serwomotoru, a sterowanie osiami odbywa sig
a wirtualnym poprzez ich synchronizacje w programie systemu mechanicznego.
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W tym rozdziale podane zostana informacje o programie systemu mechanicznego.

Program systemu mechanicznego wykorzystuje moduty mechaniczne, w tym wirtualny serwomotor, koder synchroniczny,
przekiadnie, sprzegto, watek i krzywke do sterowania synchronizacja za posrednictwem oprogramowania.
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Schemat potgczeniowy modutéw mechanicznych to schemat ukladu wirtualnego, w ktérym znajduja sie moduty mechaniczne.
Ponizej przedstawiono schemat potgczeniowy modutdw mechanicznych.

Modut transmisyjny

Modut napedowy m—’;%' 1—' —
Mechanizm

réznicowy Wirtualny wat gtowny

A

I Przektadnia
Wirtualny serwomotor

Wirtualny — 0§ *qczaca
s nchm,ﬁgg,.? A senvomotor
Koder Y Yy

synchroniczny Modut napgdowy Sprzeglo
* Podigczany jest jeden z tych modutow.

* Podiaczany jest jeden
z tych modutow. Przektadnia a

Mechanizm réZznicowy
Wirtualna wejsciowa
0S8 pomocnicza . .

Przektadnia zmiany
Przektadnia zmiany predkosci

predkosci Modut transmisyjny

Sprzegio Modut wyjsciowy
ﬂ K a 1
I “ Podlgczany jest jeden
Modut napgdowy Wirtualny Z tych modutow.
serwomotor

Koder synchroniczny
$ruba obrotowy
- ¢ wviceiona HOK  kulowa
* Podtaczany jest jeden 0§ wyjSciowa
z tych modutow. /
™

1 blok J, /
b, )

1 system
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m Przyktadowe okno systemu mechanicznego

D 000C

Ponizej przedstawiono przyktadowe okno programu systemu mechanicznego wykorzystywanego w szkoleniu.

Najedz kursorem myszy na modut, aby wySwietli¢ objasnienia.

P MELSOFT Series MT Developer?2 C:¥MELSECYe-learnine¥Packing Equipment - [Mechanical System page 01]

= [ Packing Equpment (5v22) |

+ i System Setting

+ W Servo Data Setting

+ B Motion SFC Program

+ (K] Servo Program

. f,j Machanical System

+ 28 Cam Data

+ &) Labels
£} Structured Data Types
g Device Memory
1'} Device Comment

i Project Edit FEnd/Replace View Check/Convert Online Depug Tools Window Heb -® X
NPRAGE M am]

: same@EaRalibiead -V EsTRIBL L b E =] R

: Project ? X 7l Mechanical System page ... [ (7] Parameter Block ] M system Srru:fuc”] goMot-:n SFC 18 Add data Iao Motion SFC 15:Virtwal ct 4 »

Editing Page 1/8 Q1720 SVZ2 Host Station No2

NUM

0s Opis osi

Watek przenosnika tasSmowego pod rolka z folig do pakowania

Stot obrotowy rolki z folia do pakowania

Stot obrotowy przenosnika tasmowego przed obcinarka

Sruba kulowa do regulacji pozycji ciecia

Krzywka do sterowania pracg obcinarki

DO | B|LIN|=

Watek przenosnika tasmowego za obcinarka
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> Modut napedowy
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Moduty napedowe zasilajg osie wirtualne (wirtualny wat gtbwny oraz wirtualng pomocnicza o0$ wejsciowq).

Dostepne sa wymienione ponizej dwa moduty napedowe.

Modut mechaniczny Wiecej
Funkcja inf T
Wyglad Nazwa normac
Virtual servomotor Wykorzystywany do napedzania wirtualnej osi w programie
systemu mechanicznego przez impulsy wejsciowe
Z programu serwo oraz trybu JOG. 13.3.1

Synchronous
encoder

Wykorzystywany do sterowania wirtualng osig przez impulsy
wejsciowe z zewnetrznego kodera synchronicznego.

13.3.2
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[ 13.3.1 Wirtualny serwomotor

Wirtualny serwomotor wykorzystywany jest, gdy wirtualna o$ sterowana jest przez

program serwo i tryb JOG.

Po uruchomieniu wirtualny serwomotor przesyta impulsy do wirtualnej osi zgodnie
z warunkiem poczatkowym (zadana predkos$€ i przesuniecie).

Kliknij poszczegolne parametry, aby zapoznac sie z ich opisem.

* WartoSci parametrow podane ponizej
dotycza systemu przyktadowego.

Wirtualny serwomotor

=1

Modut

-

Modut wyjsciowy »

Parametr

Warto$¢ przyktadowa

Virtual axis

1

Command in-position range

100[PLS]

Operation mode at error occurrence

Continue

Upper stroke limit value

0[PLS]

transmisyjny | Lower stroke limitvalue

0[PLS]

Parameter block No.

2

JOG speed limitvalue

15000[PLS/s]

<Szczeqgoty ustawien=

<Zakres ustawien=
W przypadku sterownika Q173DCPU: 1 do 32

<Przyktad ustawienia>=

Ustawianie numeru osi okreslonego przez program serwo w trybie wirtualnym.

W przypadku sterownika Q172DCPU: 1 do 8

Ustaw parametr na warto$¢ .17, poniewaz w przyktadowym systemie uzywana jest wirtualna os 1.
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Koder synchroniczny wykorzystywany jest do napedzania wirtualnej osi przez impulsy
wejsciowe z zewnetrznego zrodia.
* Do korzystania z kodera synchronicznego potrzebny jest sterownik Q172DEX lub Q173DPX.

Kliknij poszczegoblne parametry, aby zapoznac sie z ich opisem.

* Wartosci parametrow podane ponizej
dotycza systemu przyktadowego.

Parametr

Wartos¢ przyktadowa

Sygnaty wejsciowe z zewnetrznego Zrédta

Synchronous encoder number

1

Using the existing encoder

By

No

Modut

transmisyjny

Modut wyjsciowy

<8zczeqoty ustawien=
WprowadzZ numer kodera synchronicznego okreslony w oknie ustawien systemu.

<Zakres ustawien=

<Przyktad ustawienia=
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) Modut transmisyjny
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Modut transmisyjny przesyta impulsy z modutu napedowego do modutu wyjSciowego.
Dostepne sa cztery wymienione ponizej moduty transmisyjne.

Modut mechaniczny

Funkcja  \iece]
Wyglad Nazwa informacji
Gear Stuzy do zmiany predkosci obrotowej lub kierunku ruchéw na
podstawie warto$ci przesuniecia (impulséw) uzyskiwanej
z modutu napedowego. 13.4.1
Clutch Przekazuje obroty modutu napedowego do modutu
zewnetrznego, oddzielajac je od modutu wyj$ciowego.
13.4.2
Speed change gear | Stuzy do zmiany predkosci modutu wyjSciowego podczas
pracy.
13.4.3

Differential gear

Stuzy do zmiany fazy modutu wyjsciowego lub regulacji
pozycji poczatkowej.

13.44
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13.4.1 Przektadnia

Przekladnie stuzg do przekazywania do osi wyjSciowej liczby impulsdéw uzyskanej

poprzez przemnozenie liczby impulséw z osi wejSciowej przez przelozenie przektadni.
Przelozenie przektadni uzyskuje sie, dzielac ,liczbe zeboéw na kole zebatym po stronie

osi wejsciowej” przez ,liczbe zebow na kole zebatym po stronie osi wyj$ciowej”.

Liczba impulséw osi wyjsSciowej = (Liczba impulsbw osi wejsciowej)

X (przetozenie) [PLS] |

Kliknij poszczegodlne parametry, aby zapoznac sie z ich opisem.

* Wartos$ci parametréw podane ponizej
dotycza systemu przyktadowego.

Wirtualny serwomotor

Os wejsciowa:
100 [PLS]

Os wyjsciowa:
3000 [PLS]

0% Parametr Wartos¢ przyktadowa

wejsciowa | Gearratio input axis side tooth count 30
Gear ratio output axis side tooth count 1
Rotation direction Forward

Przektadnia
(przetozenie)

Os wyjsciowa
-
("

<Szczegoty ustawien=

<Zakres ustawien=
1 do 65535

<Przyktad ustawienia>

serwomotoru przez 30.

Ustaw liczbe zebéw w kole po stronie osi wejéciowej.

Ustaw parametr na warto$¢ 307, poniewaz 0$ 4 przyktadowego systemu mnozy liczbe impulsdéw wejsciowych z wirtualnego
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Sprzegto przekazuje impulsy sterujgce z osi wejSciowej do modutu wyjéciowego i redukuje je oraz stuzy do sterowania
uruchamianiem i zatrzymywaniem serwomotoru.

Dostepne sg dwa rodzaje sprzegiet: wyrbwnujgce oraz bezposrednie. Ich zastosowanie zalezy od tego, czy wymagane jest
przyspieszenie, czy hamowanie.

Przyspieszenie/hamowanie: wymagane

Wirtualny
n serwomotor

Proces wyréwnywania: Sprzegto Wt. Sprzegio WYL,

przeprowadzany

/

s %59
| Sprzegto
wyrownujace

Przyspieszenie/hamowanie: niewymagane

n

D T T

<

L T T

t

Proces wyréwnywania:
nieprzeprowadzany

‘/
==

<

Sprzegto
bezposrednie
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Istnieje pie¢ réZznych trybdw pracy sprzegta.

Tryb pracy Opis

ONI/OFF mode Sprzegto uruchamia sie na skutek uruchomienia urzadzenia wydajacego polecenia WL /WYL. sprzegia.
Sprzegto wytacza sie na skutek wytaczenia urzadzenia wydajacego polecenia WL /WYL, sprzegta.

Address mode Sprzegto uruchamia sie, gdy urzadzenie wydajace polecenia WL /WYL. sprzegta jest wiaczone oraz po uzyskaniu
adresu wiaczenia.

Sprzegto wytacza sie, gdy urzadzenie wydajace polecenia WL /WYL. sprzegta jest wytaczone oraz po uzyskaniu
adresu wytaczenia.

Address mode 2 Gdy urzadzenie wydajace polecenia WL /WYL sprzegta jest wiaczone, sprzegto uruchamia sie i wytacza zgodnie
z adresem WL /WYL, sprzegta.
Sprzegto wytacza sie na skutek wytaczenia urzadzenia wydajacego polecenia WL AWYL. sprzegta.

One-shot mode Gdy urzadzenie wydajace polecenia WL /WYL sprzegta zostaje wiaczone, sprzegto uruchamia sie po przebyciu
okreslonej odlegtosci.

External input Tryb ten wykorzystywany jest wytacznie dla osi, dla ktérej modutem napedowym jest synchroniczny koder

mode przyrostowy (reczny generator impulsow). Sprzegto uruchamia sie i wytacza zgodnie z sygnatami urzadzenia
wydajacego polecenia WL /WYL, sprzegta oraz sygnatem TREN wejscia zewnetrznego: sygnatem uruchomienia
kodera synchronicznego.

* Ponizsze wartosci parametrow

Kliknij poszczegbline parametry, aby zapoznac sie z ich opisem. wykorzystywane s3 w przykiadowym
Parametr Wartos¢ przyktadowa
Clutch ON/OFF command device M7004

m ) Clutch status device M7014

I
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»
(KX WA Sprzegto
Parametr Warto§¢ przykiadowa
Clutch ON/OFF command device M7004
Clutch status device M7014
Clutch type Smoothing clutch

Smoothing clutch method

Time-constant system

Smoothing time constant

30[ms]

Sprzegio
bezposrednie

Operation mode

ON/OFF mode, address
mode and one-shot

Mode setting device D7040
ON address setting device D7042
OFF address setting device D7044

Address mode clutch control system

Current value within 1
virtual axis revolution

<Szczegoty ustawien>
Wskaz urzadzenie wydajace polecenia wi.iwyt. sprzegta.

<Zakres ustawien=

X0000 do X1FFF
Y0000 do Y1FFF
MO do M8191 (*1)
FO do F2047
B0000 do B1FFF

2/3

) 000

4
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[ 13.4.2 Sprzegto

<Zakres ustawien=

X0000 do X1FFF m
Y0000 do Y1FFF

MO do M8191 (*1)

FO do F2047

B0000 do B1FFF

U3EO0 G10000.0 do U3ED G17167.F (*2)

U3E1 G10000.0 do U3E1 G17167.F (*2)

Etykieta i struktura zarejestrowane jako urzadzenie bitowe

(*1)Uzytkownik moze korzystac z obszaru urzadzenia podajacego informacje o statusie osi wirtualnego serwomotoru i sygnatu polecen
nieuzywanych w programie systemu mechanicznego.

(*2) Zakres dostepnych urzadzen wspotdzielonych przez wiele CPU zaleZy od ustawien obszaru szybkiej wymiany danych miedzy
wieloma CPU.

<Przyktad ustawienia=

W przyktadowym systemie ustaw parametr M7004".

4
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[ 13.4.3 Przekladnia zmiany predkosci

Przektadnia zmiany predkosci stuzy do zmiany predko$ci obrotowej i wartosci przesuniecia
w trybie wyjSciowym podczas pracy urzadzenia.

Predko$¢ przekazywana do osi wyjsciowej obliczana jest poprzez pomnozenie predkosci osi
wejsciowe] przez wspotczynnik zmiany predkosci skonfigurowany w przeznaczonym do tego
urzadzeniu.

(Wspoiczynnik zmiany predkosci) * 3
QU ! [PLS/s] * 0 do 65535

Predkosé osi wyjsciowej = (predkos¢ osi wejsciowej) X
Y J : J )
‘ ) 1000

* Wartosci parametréw podane ponizej

Kliknij poszczegolne parametry, aby zapoznac sie z ich opisem dotycza systemu przyktadowego.
Parametr Wartos¢ przyktadowa
Speed change ratio upper limit value 65535
‘ . h io | limitval 1
Przektadnia zmiany Speed change ratio lower limit value
— predkosci Speed change ratio setting device D7036
0s (wspotczynnik Smoothing time constant 0[ms]

wyjsciowa zmiany predkosci)

Modut wyjsciowy

<Szczeqoty ustawien=

Ustaw gdrna wartos¢ graniczna wspdtczynnika zmiany predkosci.
Jezeli wartosc uzyskana z urzadzenia do konfiguracji wspaotczynnika zmiany predkosci przekracza te wartosc, wartoscia obowiazujaca
dla przektadni zmiany predkosci jest wartos¢ graniczna.

<Zakres ustawien=>
Ustaw te warto§¢, mnozac 0.00 do 655.35[%)] przez 100 (0 do 65535).
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[ 13.4.3 Przektadnia zmiany predkosci ) ﬂzgﬂ

<Przyktad ustawienia>
W przyktadowym systemie ustaw parametr ,65535",

L
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[ 13.4.4 Mechanizm réznicowy

Mechanizm réznicowy odejmuje warto$¢ przesuniecia pomocniczej osi wejsciowej od H_i [ —— —0—1
warto$ci przesuniecia osi wejsciowej i przekazuje wynik na 0§ wejsciowa.
Jedna z cech pomocniczej osi mechanizmu réznicowego jest kierunek obrotow.

Domys$linie ustawiony jest kierunek do tytu.

é.#.]..l.
nimein
Liw

Wartos¢ przesuniecia osi wyjsciowej = (warto$¢ przesuniecia osi wejsciowej) — (warto$¢ przesuniecia pomocniczej osi wejsciowej) [PLS/s]

Pomocnlcza
$ wejsciowa

Modut napedowy

Sprzegto

wyjsciowa

(1) W przypadku zmiany fazy modutu wyjsciowego lub regulacji pozycji poczatkowej

-

/ Wirtualny wat gtowny

Sprzegto
Os$ wejsciowa
e NMechanizm
g roznicowy
—

Modut
wyjsciowy
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(KX X3 Mechanizm réznicowy

)

(2) W przypadku podtaczenia do wirtualnego watu gibwnego

(W N

O$ wejsciowa  Mechanizm réznicowy /Wirtualny wat giéwny @

0Os
Wirtualny wyjsciowa
serwomotor
Koder synchroniczny

0si pomocnicze;

Pomocnicza 0$
wejsciowa, modut
wyjsciowy

Zmiana fazy modutu wyjsciowego.

o000
2/2

4
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> Modut wyjsciowy

D) 000

Modut wyjsciowy stuzy do sterowania maszynami. Istniejg cztery typy modutéw wyjSciowych. Przestawiono je w ponizszej tabeli.

Modut mechaniczny . Wiecej
Funkcja inf -
Roller Stuzy do sterowania predkoscia maszyny podilaczonej do
serwomotoru.
13.5.1
Ball screw Stuzy do sterowania liniowym ruchem maszyny podtaczonej
do serwomotoru.
13.5.2
Rotary table Stuzy do sterowania obrotowym ruchem maszyny
podiaczonej do serwomotoru.
13.5.3
Cam Stuzy do sterowania ruchem maszyny podiaczonej do
serwomotoru zgodnie z okreSlonym wzorcem.
13.54
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Walek wykorzystywany jest w nastepujacych sytuacjach:
« Ciagte sterowanie maszyng podigczong do serwomotoru
» Korzystanie z systemu niewymagajacego sterowania pozycja

Do sterowania watkiem stuza wartosci predkos$ci i przesuniecia obliczane w podany
ponizej sposob.

Predko$¢ watka = (predko$¢ modutu napedowego [PLS/s]) x (przetozenie) x (wspodtczynnik zmiany predkosci) [PLS/s]
Odlegto$¢ ruchu watka = (wartoS¢ przesuniecia napedu [PLS]) x (przeloZzenie) x (wspdtczynnik zmiany predkosci) [PLS]

Kliknij poszczegoélne parametry, aby zapoznac sie z ich opisem. * WartoSci parametréow podane ponizej
dotycza systemu przykiadowego.

ﬁ— Parametr Warto$¢ przyktadowa
T Przektadnia .. Quiipsl axis Mo, A
I Przetozenie Comment
Modut Roller diameter 95493.0[um]
napedowy . Sprzegto Number of pulses per revolution 262144[PLS]
Permissible droop pulse value 6553500[PLS]
Watek
Speed limit value 1800000.00[mm/min]
Unit of output mm
Torque limit 300%
Phase compensation Not set

<Szczegoty ustawien=
Ustaw numer osi podany na ekranie ustawien systemu.

<Zakres ustawien=
W przypadku sterownika Q173DCPU: 1 do 32 W przypadku sterownika Q172DCPU: 1do 8

1]
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[

<Przyktad ustawienia>
Ustaw parametr na wartos¢ .17, poniewaz w przyktadowym systemie uzywany jestnr 1.

4
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@EEXEXY M Sruba kulowa

Sruba kulowa stuzy do sterowania liniowym ruchem maszyny podtaczonej do
serwomotoru.

Predko$¢ Sruby kulowej wyznaczana jest poprzez pomnozenie predkosci

i przesuniecia z modutu napedowego przez przetozenie z modutu transmisyjnego.
Podawana jest tez warto$¢ przesunigcia.

Predko$¢ sruby kulowej = (predko$¢ modutu napedowego [PLS/s]) x (przetozenie) x [PLS/s]
Warto$¢ przesuniecia $ruby kulowej = (warto$¢ przesuniecia napedu [PLS]) x (przetozenie) [PLS]

Kliknij poszczegblne parametry, aby zapoznac sie z ich opisem.

* Warto$ci parametréw podane ponizej
dotycza systemu przykiadowego.

ﬁ» { Parametr Wartos¢ przykiadowa
# Przekiadnia ... Dulput.agahio, A
] Przetozenie Comment
Modut
napedowy &8 Sprzegio
Permissible droop pulse value 6553500[PLS]

Speed limitvalue

-! Sruba kulowa

60000.00[mm/min]

Unit of output mm

Torque limit 300%

Upper stroke limit value 214748364.7[um]
Lower stroke limit value -214748364.8[pm]
Phase compensation Not set

<Szczegoty ustawien=
Ustaw numer osi podany na ekranie ustawien systemu.

<Zakres ustawien>
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<Zakres ustawien=
W przypadku sterownika Q173DCPU: 1 do 32 W przypadku sterownika Q172DCPU: 1 do 8

<Przyktad ustawienia>
Ustaw parametr na wartosc 4", poniewaz w przykiadowym systemie uzywany jest nr 4.

4
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[ 1353 BT obrotowy

Do sterowania stotem obrotowym stuzg warto$ci predkosci i przesunigcia obliczane
w podany ponizej sposéb.

Predko$¢ stotu obrotowego = (predko$¢é modutu napedowego [PLS/s]) x (przelozenie) x [PLS/s]
Warto$¢ przesuniecia stolu obrotowego = (warto$¢ przesuniecia napedu) x (przetozenie) [PLS]

Kliknij poszczegoélne parametry, aby zapoznac sie z ich opisem.

* Warto$ci parametréw podane ponizej
dotycza systemu przykiadowego.

Parametr Wartos¢ przyktadowa
ﬁ—tr — _ Output axis No. 2
- Przekiadnia ...
1 Przetozenie Comment
Modut
napedov
Py &8 Sprzegio —
: Permissible droop pulse value 6553500[PLS]
Stot obrotowy Speed limit value 1080000.000
—t
Torque limit 300%
Upper stroke limit value 0.00000[degree]
Lower stroke limit value 0.00000[degree]
Main shaft side D7020
Auxiliary input axis side
Phase compensation Not set
«<Szczegoty ustawien=
Ustaw numer osi podany na ekranie ustawien systemu.




[
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<Zakres ustawien=
W przypadku sterownika Q173DCPU: 1do 32 W przypadku sterownika Q172DCPU: 1 do 8

<Przyktad ustawienia=
Ustaw parametr na wartoSc .2°, poniewaz w przyktadowym systemie uzywany jestnr 2.

4
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XYM Krzywka

Krzywka stuzy do sterowania ruchem maszyny podtaczonej do serwomotoru zgodnie

z okreslonym wzorcem.

Krzywka wykonuje jeden obrot odpowiadajacy liczbie impulsow przypadajacej na jeden obrot
osi krzywki.

W przypadki osi z krzywka petnigca funkcje modutu wyjsciowego czynnosci krzywki moga
by¢é wykonywane przez $rube kulowa, jak wskazano na ponizszej animaciji.
Do korzystania z krzywki wymagane sg nastepujace dwa typy danych:

» Dane profilu krzywki (zob. rozdziat 14).
« Parametry modutu wyjsciowego

* Wartosci parametrow podane ponizej

Kliknij poszczegolne parametry, aby zapoznac sie z ich opisem. dotycza systemu przykladowego.
-
Parametr Wartos¢ przyktadowa ]
Qutput axis No. 5
Krzywka Comment
\ Cam number setting device D7056
Number of pulses per revolution 2621440[PLS] -
\ Permissible droop pulse value 6553500[PLS) )
: Stroke amount setting device D7058
Lower stroke limit value storage device D7060
Cam or ball screw switching device J
Przektadnia Sruba kulowa Unit of output mm
I Torque limit 300%
Wartos¢ skoku
Serwomotor
Main shaft side D7062
Auxiliary input axis side
Phase compensation Not set
<Szczegoty ustawien=
Ustaw numer osi podany na ekranie ustawien systemu. =




[
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<Zakres ustawien=
W przypadku sterownika Q173DCPU: 1 do 32 W przypadku sterownika Q172DCPU: 1do 8

<Przyktad ustawienia>
Ustaw parametr na wartos¢ .57, poniewaZ w przyktadowym systemie uzywany jest nr 5.

4
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)

Wirtualny serwomotor lub koder synchroniczny

Przektadnia

Wartos¢ biezaca
w zakresie 1 obrotu
0si Krzywki

o

1 cykl
L y

1/2

Liczba impulsoéw na jeden obrot
= 2621440 [PLS]

Sprzegto

Biezaca wartos¢
posuwu krzywki

Wartosc skoku

SN

Krzywka

Dolna wartos¢
graniczna skoku

Wartos¢ polecenia
dia

SN

Wartos¢ polecenia
dia
serwowzmacniacza

¥ Serwowzmacniacza s

[\ Liczba impulséw na 1 objrot
osi krzywki -1

Biezaca warto$¢ posuwu N
= wartos¢ skoku * wspotczynnjk skoku + dolna wartoSc graniczfia skoku

____________________ —

4
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+ serwowzmacniaczaas |

e

Wartos¢ polecenia
dia
serwowzmacniacza

Wartos¢ polecenia dla serwowzmacniacza ) .
= Biezaca wartosc posuwu * liczba impulsow na obrot / wartosc
przesuniecia na impuls

L1

4
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[ 13.6 Podsumowanie

Informacje zdobyte w tym rozdziale:
« Schemat potgczeniowy modutbw mechanicznych
« Program systemu mechanicznego
* Modul mechaniczny
* Modul napedowy
* Modut transmisyjny

« Modut wyj$ciowy

Wazne informacje

Ponizej znajdujg sie informacje, z ktérymi zapoznates$ sie w tym rozdziale.

Schemat polaczeniowy
modutow Wirtualny schemat z wilasciwie uporzadkowanymi modutami mechanicznymi
mechanicznych

Program systemu

mechanicznego Program przeprowadzajacy synchronizacje oprogramowania bez uzycia sprzetu

L Modut funkcyjny stanowiacy element schematu potaczeniowego modutu mechanicznego

Modut napedowy Zrodio mocy napedzania osi wirtualnych (wirtualnego watu gléwnego oraz wirtualnej pomocniczej osi
wejsciowej).

Modut transmisyjny

Przesyta impulsy z modutu napgdowego do modutu wyjSciowego.

Modut wyj$ciowy Wartos¢ przesuniecia serwomotoru sterowana jest za pomocg impulsow sterujgcych z modutu
wyjsSciowego.
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CBTEPED TWORZENIE DANYCH PROFILU KRZYWKI
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W tym rozdziale podane zostang informacje o tworzeniu danych profilu krzywki.

Dane profilu krzywki sa wykorzystywane przez krzywke — modut wyjsciowy modutu mechanicznego.

W ponizszej tabeli podano elementy, ktore nalezy skonfigurowac, aby utworzy¢ profil krzywki.

Konfigurowane elementy Warto$¢ poczatkowa Zakres ustawien
Cam No. - Przejdz do nastepnej sekcji
Resolution 256 256, 512,1024, 2048
Stroke amount switching position 0 0 do (rozdzielczos¢ -1)

Operation mode

Two-way cam mode

* Two-way cam mode
* Feed cam mode

Cam data table

0

0 ~ 32767

Krzywka

Serwomotor

Przektadnia
redukcyjna

Sruba kulowa

Wartos¢ skoku
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Numer krzywki to numer przypisany do wprowadzonych danych profilu krzywki.

Kazdej maszynie przypisz numer od 1 do 64.

Numer krzywki okres$lany jest na podstawie kolejnosci, w jakiej rejestrowane sg nazwy maszyn podczas konwersji przez
program systemu mechanicznego. Jest wykorzystywana wraz z warto$cig przesuniecia w sposob przedstawiony ponizej.

Podczas przyporzadkowywania numerdéw krzywek dla danych profilu wykorzystywanych przez urzadzenie do konfiguraciji
numeru Krzywki w programie do sterowania ruchem typu SFC uzywaj numeru z dang warto$cig przesuniecia.

Cam Data Setting ril
Enter the machine name for Cam Data Setting. Kolejno§¢ nazw maszyn Ustawienia nru krzywki
e 1 1~26
| — 2 101 ~ 164
:ﬁ 3 201 ~ 264
: ;/ 4 301 ~ 364

oK Cancel |
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[ 14.2 Rozdzielczos¢

Rozdzielczo$¢€ to liczba segmentbéw, na jakie w celu kontroli podzielona jest krzywa dla jednego cyklu.
Wyzsza rozdzielczo$¢ pozwala na uzyskanie wiekszej liczby danych probkowania i przeprowadzenie kontroli blizej krzywej.

= £

Iv

1 cykl
1 cykl 0° 180° 360°
Rozdzielczos¢ 0 128 256
I= ‘I Krzywa idealna
1 cykl
1 cykl 0° 180° 360°
1024 2048 Potozenie rzeczywiste

Rozdzielczos¢ 0
Aby uzyskac pewno$¢, ze podane zostaly wszystkie dane punktdéw rozdzielczosci, musza by¢ spetnione nastepujace warunki.

» Liczba impulséw na obrét krzywki (Nc) >= rozdzielczo$¢
» Czas wymagany na obroét krzywki >= cykl pracy X rozdzielczo$s¢
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Do kontroli danych krzywki stuzg tryb krzywki dwukierunkowej oraz tryb krzywki posuwu.

@ Tryb krzywki dwukierunkowej
Dziatanie dwukierunkowe jest powtarzane w zakresie wartosci skoku.

l Wzorzec krzywki l Przykladowe dziatanie

32767

3 Warto$¢ wyjéciowa
/ Wartos¢ skoku (adres)
0
0

Dolna warto$¢

Rozdzielczos¢é -1 graniczna skoku ~ Wartosc skokuI7\ /\ / \ .

.t
1 cykl Dolna wartos¢
> y . graniczna skoku o 1¢ykl | 1cykl | 1cykl
v

(1 obrét watu krzywkowego) Vi ™ /\ ¥

D Tryb krzywki posuwu

Kontroluje posuwem o okreslonej wartosci skoku w pojedynczym cyklu w jednym kierunku w celu
pozycjonowania, rozpoczynajac od dolnej wartosci granicznej skoku.

l Wzorzec krzywki l Przyktadowe dziatanie
— Warto$¢ wyjsciowa p—
(adres) /
Warto$¢ skoku R [ E—

0 Rozdzielczo$¢ -1

|

Warto$¢ skoku [- o —

Dolna warto$¢

16 graniczna skoku | 1Ykl | Toykl | 1cyk

(Jeden obrot osi krzywki) v

-
e
e
e
g
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) Tabela z danymi krzywki ) 000

Tabela z danymi krzywki okresla wspotczynnik skoku dla kazdego punktu w danej rozdzielnoSci.
Wspoiczynnik skoku przedstawiony jest na wykresie krzywki, ktérego maksymalna warto$¢ wynosi 100%.

Po utworzeniu krzywej MT Developer2 automatycznie generuje tabele danych krzywki.

Warto$¢ wyjsciowa 4
(adres)
100% )
1 Krzywa krzywki
Warto$¢ skoku Wspdiczynnik skoku
Dolna warto$¢ ¢ ¥ : pt----¥Y__ (o
graniczna skoku 0

(dolny martwy punkt) 1 cykl

A

v

Na podstawie biezacej wartoSci w zakresie jednego obrotu krzywki podawana jest warto$¢€ obliczona z wykorzystaniem
wspétczynnika skoku z tabeli danych profilu krzywki.

Biezgca warto$¢ posuwu = dolna warto$¢ graniczna skoku +warto$¢ skoku x wspétczynnik skoku
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Pozycja zmiany wartosci skoku ) (1 ] v Joc]

numer krzywki i warto$¢ skoku na okreslong warto$c¢.

i S2 ulegaja zmianie, jak wskazano ponizej.

Biezgca wartos¢ w zakresie
jednego obrotu osi krzywki (PLS)

Nc-1 AT

Ustawienie to stuzy do zmiany numeru krzywki i warto$ci skoku podczas pracy.

A
"

Warto$¢ podawana przez |
urzadzenie do konfiguracji 1 o :
numeru Krzywki i

Urzadzenie do ustawiania
wartosci skoku

Uzywany nr krzywki 1

Wartos¢ skoku, przy ktorej S
wykonywana jest operacja

(Nc: liczba impulséw na N
obrét watu krzywkowego) 1 cykl Pozycja zmiany

S

Krzywka nr 1

Krzywka nr 2

Po minieciu pozycji zmiany [0 do (rozdzielczo$€ -1)], jezeli warto$¢ skoku i numer krzywki sg poprawne, program zmienia

(Przyktad)  Jezeli pozycja zmiany warto$ci skoku wynosi 0, krzywki o numerach 1 i 2 oraz warto$ci skoku S1
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[ 14.6 Podsumowanie
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Informacje zdobyte w tym rozdziale:
« Dane profilu krzywki
* Nr krzywki
* Rozdzielczo$¢
* Pozycja zmiany warto$ci skoku
« Tryb pracy
« Tabela z danymi krzywki

Wazne informacje

Ponizej znajduja sie informacje, z ktérymi zapoznates$ sie w tym rozdziale.

Dane profilu krzywki Ustawienia dotyczace krzywek w module mechanicznym.

Nr krzywki Numer przypisany do danych profilu krzywki.

Rozdzielczosé Liczba segmentéw, na jakie w celu kontroli podzielona jest krzywa dla jednego cyklu.

Pozycja zmiany

IR Ustawienie stuzace do zmiany numeru krzywki i wartosci skoku podczas pracy.

Tryb pracy Do kontroli danych krzywki stuza tryb krzywki dwukierunkowej oraz tryb krzywki posuwu.

Tabela z danymi
krzywki

Ustawienie wspotczynnika skoku dla kazdego puntu okreslonej rozdzielczosci.
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W tym rozdziale poznasz spos6b tworzenia programu systemu mechanicznego oraz danych profilu krzywki oraz dowiesz
sie, jak monitorowac dziatanie programu.

Przyktadowy system obstuguje maszyne pakujaca nalezaca do systemu wykorzystanego w szkoleniach ,SERVO MOTION
CONTROLLER BASICS (HARDWARE)” oraz ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)".

Srednica
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m Program systemu mechanicznego

) (1 v

Na kolejnych slajdach, postugujac sie przyktadem, przedstawimy tworzenie programu systemu mechanicznego.

Na nastepnym ekranie skonfigurujemy system.

L MELSOFT Series MT Developer? CYMELSECYe-learnineg¥Packing Equipment ~ [Mechanical System page 01)

Propct [dt Fnd/Replace Yew Check/Corvert Onine Debug Jools Wndow Help
v kD X SRR ER i es g =SSR L L b 100

71 Mechanical System page

Edtre Page 1/8 Q1720 SVZ22 Host Station No2

3ueg mewesey (exueyooy ' |
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m Program systemu mechanicznego

' MELSOFT Series MT Developer2 G:¥MELSEC¥e-learnine¥Packine Equipment — [Mechanical System paee 01]
: Project Edit Find/Replace View Check/Convert

SRS RRE D=8 B =S TIE L L Kb 75X

52 Mechanical System page ...

‘ yaafoug [ |

Online  Debue

1l

Editing

Page 1/8

-5 X
L RN -
4 b « : Mechanical Parameter Setting a x
~ | Roller
[ Parameter Item Setting Yalue
Output Axis No, 6
Comment
Roller Diameter 95493, 0[pm]
MNumber of Pulses per
Revolution 262144[PL5]
i
Permissible Droop Pulse 6553500[PLS]
‘ Output Unit mm
|+ Torque Limit 300%
+ Phase Compensation Mot Set
_| Speed Limit Yalue e,
W taki sam sposob skonfiguruj pozostate parametry. |
Kiiknij @ i przejdz do nastepnego ekranu.
“ 17 0.01 to 6000000.00 ¥
72D S22 Host Station No2
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) Tworzenie danych profilu krzywki ) 000

W tej czeSci dowiesz sie, jak wprowadzi¢ dane profilu dla krzywki stanowigcej cze$€ programu systemu mechanicznego
utworzonej w czesci 15.1.2.

Na nastepnej stronie wprowadzZ dane profilu krzywki, korzystajac z rzeczywistych okien programu.

& MELSOFT Series M1 Developer? CYMELSECYe-learnmeg¥Packme Equipment [Cam [ Cutter-cam ) noD1])

: Pomct [dt End/Replace Ymew Check/Corvert Onine Debug  Jooks Window el -8 X
“Qﬂ dpmBmam;
T

ﬁ T Machanical System page 01 .eo.-lm—«-lmt x| ib -

!5 Packing Equpment (S¥22)
System Settrg
Servo Data Settng | 100.00

- “ Motion SFC Program
+ (£) Servo Program
* 22} Mecharical System
- B CamDats Sucke
= 4 Cutter-cam W)
_J hod
= B Labels

& varlane

Structured Data Types

Device Memory | 0.00
€2 Oevice Comment 0.0 9.0 100.0 270.0

30.0
(Segree)
CamMode | Two-way Reschtion [ 296 Cuvotml Cam Curve mmwl 0

Q1720 SV22 Host Station Ho2
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) Tworzenie danych profilu krzywki

'gﬁ MELSOFT Series MT Developer2 C:¥MELSEC¥e-learning¥Packing Equipment — [Cam [ Cutter—-cam ] no01]

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

LD ET
)6 0 .00 o 0 o

gamal@rne~nl

: Project 2 X 44 Mechanical System page V&Gam [ Cutter-cam ] no01 1P~
_ Packing Equipment (5¥22)
+ gl System Setting
+ '#J Servo Data Setting [ 100.00
* B Motion SFC Program
+ (K] Servo Program
+ ¥ Mechanical System
= &4 Cam Data Stroke
= 4_] Cutter-cam [ %]
) oot
+ (& Labels
{E® Structured Data Types
+ 1? Device Memory
4 ¥ Device Comment [ om0
0.0 90.0 180.0 270.0 360.0
[degree]
Cam Mode | Two-way Resolution| 256 Curve Type | Cam Curve Stroke Switching Position ]_0

Dane profilu krzywki zostaty utworzone.
Kiiknij () iprzejdz do nastepnego ekranu.

@720 SW22 Host Station No.2
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m Monitorowanie ) 00c

Istnieje mozliwo$¢ monitorowania pracy utworzonego programu systemu mechanicznego.

Czynnoé¢ te mozesz wykonaé na nastepnej stronie w programie MT Simulator2.

MT Simulator2 : to narzedzie umozliwiajgce wykonywanie réznych zadan zwigzanych z monitorowaniem, w tym monitorowanie
w programie do sterowania ruchem typu SFC, bez nawigzywania potaczenia z danym systemem, ale poprzez rozpoczecie
symulacji w programie MT Developer2.

P MELSOFT Series MT Developer? C:¥MELSECYe-learning¥Packing Equipment ~ [Mechanical System page 01]
. fdt [End/Replace Yew Check/Corwert Onlne Debug Jools Window Help

-

71 Mechanical System page

Virtual Mode Monitorrg Page 1/ 8 QIR0 SVZ22 Simulaton No2
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m Monitorowanie

m MELSOFT Series MT Developer2 C:¥MELSEC¥e-learning¥Packine Equipment — [Mechanical System page 01]

: Project Edit

Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools

LEY =

EXEY.EEE:T0 ]

V.1

Axis lv A

4 Mechanical System paee ...

* RUN

.

*

Help -8 X
100% LI e
4 b « : Mechanical Detailed Monitor % X
Monitor =
Parameter Name Value Unit
Output Axis No, on a...
Feed Current Yalue 00 pm
Real Current Yalue 0 pm
Deviation Coagﬁj&; 300 PLS
Torque Limit Yalue 1 %
Execute Cam No., oo

:

Lower Stroke Limit 200000 pm
Execute Stroke 104100 pa

Cam Axis 1

Rev.Curr.Val, 267210 PLS
Minor Error 0
Major Error 0

Rozpoczyna sie monitorowanie pracy programu
systemu mechanicznego.

Kiiknij () i przejdz do nastepnego ekranu.

|

YITAg

Mode Monitoring Page 1/8

Q172D SW22 Simulation No2
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' 154 Podsumowanie ) o000

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Tworzenie programu systemu mechanicznego
+ Tworzenie danych profilu krzywki

* Monitorowanie

Wazne informacje

Ponizej znajduja sie informacje, z ktérymi zapoznate$ sie w tym rozdziale.

Tworzenie programu

systemu Rozmieszczanie i konfiguracja modutéw mechanicznych w celu skonfigurowania systemu.
mechanicznego

Tworzenie danych . . . . . , .
profilu krzywki Tworzenie krzywej krzywki zgodnie z danymi dotyczacymi sterowania.

Monitorowanie Mozliwos¢ sprawdzenia pracy systemu wirtualnego w narzedziu symulacji.
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CETET) ZASTOSOWANIE ) eaoc

W tym rozdziale poznasz wymienione ponizej zastosowania trybu wirtualnego sterownika ruchu.

* Funkcji wyjsciowej wylacznika kraricowego oraz oscyloskopu cyfrowego mozesz uzywac zarébwno w trybie rzeczywistym, jak
i wirtualnym.

» Funkcja wyj$ciowa wylgcznika kranncowego

» Tryb pracy sprzegta (tryb adresu)

» Oscyloskop cyfrowy
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> Funkcja wyjsciowa wytacznika kranncowego ) o0c

Funkcja wyjSciowa wytacznika kraficowego wykorzystuje dane sterowania ruchem lub dowolne dane urzadzen typu stowo, np.
obserwowane zmienne, i uruchamia urzadzenie wyjsciowe, jezeli zmienne te znajdujg sie w zakresie wskazanym przez blok
wyjsciowy wigczania okreslonymi warto$ciami WL. i WYL.

Ustawienia mozna wprowadzi¢, wybierajac [Servo Data Setting] -> [Limit Output Data] w oknie projektu.

Zalety korzystania z funkcji wyjéciowej wytacznika krancowego.

« Zmniejszenie kosztéw dzieki eliminacji potrzeby korzystania z czujnikéw przetaczajacych i powigzanego sprzetu.
*» Brak koniecznosci korzystania z okablowania wylacznikéw kraricowych.

* Mozliwo$¢ dokladnego monitorowania danych pozyciji.

Zastosowanie

» Monitorowanie adresu obcinarki obrotowej

» Wykorzystanie do oznaczania wytacznikow.

wi M1 Dewrloper? UYMELDIUYe - Rarnng¥lachng bpupaent - [Limit Uulpat Uala) -
Boaset Bl EntTRepion You Dok Narweet Qrive Delya Imbe et bein - x
[ -

o e aREEESRSYDEINS 83 28

8 XA Mechancal Sytem age 11 33 Limit Ovtpust Data “F -
Parban) g gomars ($9X) pr—

Srotere jerzrn A3 boew Dot | Ut Pt Doy |
S s Ol Sin 0y
Sero Oate ey 1
D  a— < LI Rt D0 e e AL et Ol bel sy e o
Porweter Bock, Ottt Device Ly ]
- Wach Deta el the b o,
B HFon T Pragan Watch bata Settrg OMoton Zorted Oata
¢ @) wrorogm F Al
+ G} Mcharcl Sytem P O fond Carert Ve
v @ Cmbas Cevice .
= A Libels OateIype 5 - - )
) vaARE - ON wection wet ing Sert the St raesge which is turned O8O for the preset wat o data.
Drutred ODaia Types N Vake (0000001 Segree |
Device Peeory OFF V. OO0 0000t Sagree |
O Dvvice Commart m,m"“‘u- oot U el smdiie/uipeslile Bk, dseen ey wond Gssfiaibln Uben vecll peetiol vy dher by espone e,
Outgad Enadieeabe Bt O [roabd
Cugust ErabinCusta B2
Cevice
- Fewoed Dutgest Bt Setting  Set the orced et gt bl whes yom mand Lo losce the Bevet switsh oulped 1) be grovided during sper ation.
Farced Jutpu B2 O Tvond
Forced 2ppul Bk Oevice =
Data Tpe 1

Dy y B Lyye of e L e el

11658 Ibege Tyrefiats
1o rteger yoe deta 5 | G-bR Hoegm valus dats. Word Sevicenuses | port.

L5508 Peegr 1YDeUSS
LR rteger ype dits s 20k reage valus dats. Word Sevioeuses o pores, (ipeched
Droee b ) ard (Tpashad (rvcebin. + D

4452 Yoatro-for TvomData < ~

G0 EVID Host Dot 02 s
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16.1.1 Dziatanie funkcji wyjsciowej wytacznika krancowego ) ':g ©
Kontrola sygnatu wytacznika kraricowego zostaje uruchomiona przy ustawionym znaczniku zakornczenia przygotowywania PCPU
(SM500: WL.) poprzez ustawienie znacznika gotowosci PLC (M2000).

Wszystkie punkty zostaja wylgczone po wytaczeniu znacznika zakoriczenia przygotowywania PCPU (SM500) poprzez wylaczenie
znacznika PLC READY (M2000).

Sygnaly wyjsciowe wyltgcznikdbw krancowych mozna aktywowac lub dezaktywowa¢ osobno dla kazdego punktu poprzez
skonfigurowanie bitu wyjSciowego wiagczenia/wytaczenia.

Dzieki skonfigurowaniu wymuszonego bitu wyjsciowego sygnat wytacznika krancowego mozna skonfigurowac dla kazdego punktu.

-

Gdy (wartos¢ WL..) < (wartos¢ WYL.)

100000.0 [pm] = Biezaca wartosS¢ posuwu < 200000.0 [um]

L1

Urzadzenie YO uruchamia sie, gdy biezaca warto$¢ posuwu wynosi 100 [mm] lub wiecej i mniej niz 200 [mm].

=3

Wt.

Urzadzenie » WYL lwvr_.

wyjsciowe
WartoS¢ WYL. 200000.0 [pm]

Ustawienie WL

bloku WartoS¢ WL 1000

Wartosé obserwowanych Biezaca wartosc
zmiennych pOSUWU < >

* L

(Warto$¢ WL) = (WartoS¢ obserwowanych zmiennych) £ (Warto§¢ WYL)

Parametr | Wartos¢ przykiadowa
Limit output data
Output device | Yooo0
Watch data
Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1
Name 0: Current feed value
ON block setting
DA alua | icannnon bl s b
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[ 16.1.1 Dziatanie funkcji wyjsciowej wytacznika krancowego

)

ON block setting I

ON Value K100000.0 L [um]
OFF Value K200000.0 L [um]
Enable/disable output bit setting

Enable/disable output bit | 0:Invalid

Forced output bit setting

Forced output bit | 0: Invalid

Gdy (wartos¢ WL..) > (wartos¢ WYL.)

Biezaca wartos¢ posuwu £ 100000.0 [pm],
200000.0 [um] = Biezaca wartoS¢ posuwu

Urzadzenie Y0 uruchamia sie, gdy biezaca wartos¢ posuwu wynosi 100 [mm] lub mniej, badzZ wiecej niz 200 [mm).

Urzadzenie vo L,

wyjsciowe

Wartos¢ Wt..

WYL,

200000.0 [um]

Ustawienie WL.

bloku WartoS¢ WYL, 1000

Wartosé obserwowanych . . .
zmiennych Biezaca wartosc

posuwu

»

(Wartos¢ obserwowanych zmiennych) < {Wartoé¢ WYL)

-

{Wartoé¢ WL.) £ (WartoS¢ obserwowanych zmiennych)

2/5

| »

L1

i
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[ 16.1.1 Dziatanie funkcji wyjsciowej wytacznika krancowego

)

Parametr l Wartos¢ przyktadowa
Limit output data
Output device | voooo
Watch data
Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1
Name 0: Current feed value
ON block setting
ON Value K200000.0 L [pm]
OFF Value K100000.0 L [um]
Enable/disable output bit setting
Enable/disable output bit | 0: Invalid
Forced output bit setting
Forced output bit | 0:1nvalid

Urzadzenie
wyjSciowe

Ustawienie Wt

bloku

Wartosé obserwowanych
zmiennych

Urzadzenie YO0 jest wytaczone przez caly czas, niezaleznie od biezacej wartosci posuwu.

WartoS¢ WE. Wartos$¢ WYL,

100000.0 [um]

Biezaca wartos¢ posuwu

Gdy (wartos¢ Wt..) = (wartos¢ WYL.)

Biezaca warto$¢ posuwu = 100000.0 [pm]

3/5

_— m [ »
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[ 16.1.1 Dziatanie funkcji wyjsciowej wytacznika krancowego

)

Parametr Wartoé¢ przyktadowa
Limit output data
Output device | Yooo0
Watch data
Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1
Name 0: Current feed value
ON Dblock setting
ON Value K100000.0 L [pm]
OFF Value K100000.0 L [um]
Enable/disable output bit setting
Enable/disable output bit | 0:1nvalid
Forced output bit setting
Forced output bit | 0:lnvalid

SM 500

Suma logiczna wynikow dla wyjs¢

Jezeli wiele obserwowanych zmiennych, obszaréw uruchamiania, wyjSciowych bitéw wiaczenia/wytaczenia oraz wymuszonych bitéw wyjsciowych
przypisanych jest do tego samego urzadzenia wyjsciowego, podawana jest suma logiczna wynikow dla wprowadzonych ustawien.

4/5

| »

L
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[ 16.1.1 Dziatanie funkcji wyjsciowej wytacznika krancowego

)

Urzadzenie
wyjsciowe

Ustawienie Wt
bloku

| Warto$é obsenvowanych
zmiennych

Urzadzenie
wyjsciowe

Bit wyjsciowy
wigczenia/wyiaczenia

Wymuszony bit
wyjsciowy

1) Bez ustawien wyjSciowych bitéw wiaczeniaiwytaczenia/wymuszonych bitdw wyjsciowych

r

7'y T 1 V'Y £ £
Y A 4 4
Wartos¢ WYL /
WartoS¢ WL
2) Z ustawieniami wyjéciowych bitéw wiaczenia/wytaczeniawymuszonych bitow wyjsciowych
fr °r °r ° 1 | |
Sterowanie wyjsciem oparte na WyijScie Wt.
Wyijécie WYL. wartosci WE. i WYL. (wymuszone | WyjScie WYL.
wyjscie)
< + |+ >4 re—p
) Sterowanie wyjsciem oparte na )
Wyijscie WYL wartosci WL i WYL, Wyiscie WYL.
WyjScie Wt.
(wymuszone
wyjscie)

h 4

o000
5/5

| »
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@TXFB Ustawienia limitu danych wyjsciowych

) 000

W ponizszej tabeli przedstawiono ustawienia danych dla funkcji wyj$ciowej wylacznika kraricowego.
Mozna wprowadzi¢ dane dla maksymalnie 32 punktéw.

Element Zakres ustawien Opis
Output device Urzadzenie bitowe (X, Y, M, B, Uno \ G) Urzadzenie generuje sygnaty
WL./WYL. dla skonfigurowanych
obserwowanych zmiennych.
Waitch data Dane kontroli ruchu, urzadzenie typu 3a; z’;ﬁzlﬁgig'x:g owy;écnowej
stowo (D, W, #, Un \ G) (16-bitowa liczba |
calkowita, 32-bitowa liczba catkowita, 64-
bitowa liczba zmiennoprzecinkowa)
ON block ON Value Urzadzenie typu stowo (D, W, #, Uno \ G), | Blok stuzy do uruchamiania
stata (K, H) urzadzenia wyjsciowego w obrebie
OFF Value bloku dla obserwowanych zmiennych.
Enable/disable output bit Urzadzenie bitowe (X, Y, M, B, F, SM, Wyijécie wylacznika krancowego jest
Un \ G), Brak: nieprawidiowy (default) wytaczane niezaleznie od wartosci
obserwowanych zmiennych,
a urzadzenie do konfiguraciji jest
wylaczone.
Forced output bit Urzadzenie bitowe (X, Y, M, B, F, SM, Wyijscie wylacznika krancowego jest
Uo \ G), Brak: nieprawidtowy (default) wilaczane niezaleznie od wartosci
obserwowanych zmiennych,
a urzadzenie do konfiguracji jest
wiaczone.
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Tryb adresu sprzegta ) 000
Tryb adresu sprzegta obejmuje tryby wigczania/wylgczania sprzegta zaleznie od biezacej wartosci adresu osi wirtualnej (osi

wejsciowe)j).

Dostepnos$¢ trybu adresu i trybu adresu 2 zalezy od metody obstugi sprzegta.
(Informacje o sprzegle zawiera czes¢ 13.4.2).

Zalety trybu adresu

» Odpowiedni do sterowania sprzegtami urzadzen wymagajacych duzej precyzji
» Odpowiedni dla urzadzen, ktére w sposéb powtarzalny sterujg wigczaniem/wytaczaniem sprzegta
Zastosowanie

» Sprzegla wykorzystywane z osig obcinarki w przykladowym systemie (0§ wielokrotnie zatgczajaca/wytaczajgca sprzeglo)

Tryb pracy Dziatanie sprzegta
Sprzeglo uruchamia sie, gdy urzadzenie wydajace polecenia WL./WYL. sprzegla
Address mode jest wlaczone oraz po uzyskaniu adresu wiaczenia.

Sprzeglo wylacza sie, gdy urzadzenie wydajgce polecenia WEL./WYL. sprzegta jest
wytaczone oraz po uzyskaniu adresu wylaczenia sprzegta.

Gdy urzadzenie wydajace polecenia WL./WYL. sprzegla jest wigczone, sprzegto
RRTaRS Hhedn 2 uruchamia sie i wylacza zgodnie z adresem WL./WYL. sprzegta.

Sprzeglo wylagcza sie na skutek wylaczenia urzadzenia wydajacego polecenia
WL./WYL. sprzegla.

Warto§¢ adresu wskazywana przez urzadzenie do konfiguracji adresu WEL./WYL. sprzegta jest aktualng wartoscia osi
wirtualnej lub aktualng warto$cig w zakresie jednego obrotu osi wirtualnej, zaleznie od modutu wyj$ciowego.

Sruba kulowa lub watek Mechanizm réZznicowy
» Aktualna wartosc¢ osi wirtualnej * Aktualna warto$¢ w zakresie jednego obrotu osi
Po poditaczeniu mechanizmu réznicowego do walu wirtualnej (warto$¢ przesuniecia modutu
gtownego wartos¢ dla mechanizmu réznicowego napedowego x przetozenie % NC)
staje sie biezgca wartoscia dla watu gtébwnego %: operator mnozenia i dzielenia, NC: liczba
impulsow na jeden obroét osi krzywki
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CEN Ty coresu

Ponizszy rysunek stanowi przykiad dziatania trybu adresu.
Modutem wyjsciowym jest krzywka. @

WE.
Urzadzenie wydajace WYL | WYL,
polecenia WL./WYL. sprzegia

Adres WYL. — _ _

Aktualna wartos¢ w zakresie
jednego obrotu osi wirtualnej

Adres WE. = - - — - - -

Status sprzegta [

Mechanizm réznicowy

Przekiadnia
Wirtualny serwomotor Warto$¢ przesunigcia
lub koder modutu napedowego x
synchroniczny Przetozenie
Sprzeglo

Modut napedowy
S — |

Krzywka
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) Tryb adresu 2

Ponizszy rysunek stanowi przyktad dziatania trybu adresu 2. @

Modutem wyjsciowym jest krzywka.

Urzadzenie wydajace
polecenia WEL./WYL. sprzegta

Adres WYL.

Aktualna wartos¢ w zakresie
jednego obrotu osi wirtualnej

Adres WE..

Status sprzegta

Mechanizm réznicowy

Przektadnia
Wirtualny SeIw;’ TC{';O’ Warto$¢ przesuniecia
ub koder
. modutu napgdowego x
synchroniczny — rnr e
Sprzeglo

Modut napedowy
e —
Krzywka
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( 16.2.3 Porownanie trybu adresu i trybu adresu 2

Ponizszy rysunek stanowi poréwnanie dziatania trybu adresu i trybu adresu 2.

Tryb adresu Wirtualny serwomotor
Wt fub koder synchroniczny
SR wﬁfmp:’pﬁ:;: = : Mechanizm réznicowy
Adres WYL. FL -
Aktualna wartosc w zakresie Przektadnia
jednego obrotu osi wirtualnej
=
Adres WL. Sorwls
~ napedowy
Wt vt
Status sprzegla ——— : -
przeg
Tryb adresu 2 irtualny serwomotor
WL ub koder synchroniczny
Urzadzenie wydajace polecenia — =1 1 Siachaniioos sk

WL /WYL. sprzegla

Adres WYL. | _7 _'L -
Aktualna wartoS¢ w zakresie Przektadnia
jednego obrotu osi wirtualnej
-
Adres WE. PR
~ napedowy
Wt.
WYL WYL WYL.
Status sprzegla — -
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) Oscyloskop cyfrowy

) 000

Oscyloskop cyfrowy nasladuje funkcje oscyloskopu w oprogramowaniu i jest wykorzystywany do regulowania i analizy

statusu ukiadu sterownika ruchu.

Dzieki temu mozliwe jest korzystanie z funkcji oscyloskopu bez koniecznoéci fizycznego posiadania oscyloskopu.

Funkcja idealnie sprawdza sie po uruchomieniu systemu lub w przypadku wystapienia bledu, poniewaz podaje stan kontroli

uktadu ruchu w formie ksztattéw fali.

™ 6;-0-!0-:&-1-.- =~ MT Developarl

PR >0 [« e

Select the work item.

D__ Comemrscate with the controller and sample the data. Analyze the sampled data.

4,

— Check the previously saved sampling data.
’_—!J e

& Cwgley o Zwtp

.ﬂ: !j o Refer 10 the help.
S | | Mgl 3)sem e sereteg conceon e sarched i () ok

odnte] | R

s
T T E L]
© Cootiowel Mode Irigges Counts Finish Time

Semdateon bo 2 MOOE  Owntal OSC
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[ 16.3.1 Korzystanie z oscyloskopu cyfrowego

) 000

Oscyloskop cyfrowy jest funkcjg programu MT Developer?2.
Ponizej znajduje sie objasnienie sposobu korzystania z oscyloskopu cyfrowego.

PrzejdZz do nastepnej strony.

Przeprowadzisz konfiguracje oscyloskopu cyfrowego w programie MT Developer2.
(Mozesz skorzystaé z symulacji programu).

B LT U —

R ><casr0~a
Select the work item.
. Comemurscate with the controller and sample the data. Analyze the sampled data.
P — v e
- z vy Print the sampled data,
— v
Bc !J sl Refer 1o the help.
8 "
ﬂ; Check the previously saved 1ampling data.
s oro
& Cwgley o Zwtp
e = ===
o
SSute. . _ STOP m. B
© Controwel Mode Irigger Counts Finish Time
Semdaten No2 MOOE Dl G55 :
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[ 16.3.1 Korzystanie z oscyloskopu cyfrowego ) o0

W Digital Oscilloscope — MT Developer2

File Edit \iew Action Online Tools Help

|| e o2 5O = |
Ax, 5-Speed command Ax. 5-Servo error detection 1] 2425.7| [E) el 2-1 2215 L8 s120| LA 19147 [0 43424

x| Unit A B A-B 1 2 2-1

12 _J Ax. 5-Speed command PLS/s 4000000 -4000000 8000000 0 0 0
Ax, 5-Cam Axis 1 Re... PLS 2100000 900000 1200000 1085100 2205920 1120820
[#1 M &x. 5-Motor speed x0, Lrfmin 0 ] 0 0 0 0
B 2. 5-Motor current x0.1% 0 0 0 0 0 0
1 1ax, 5-Servo error de... 0 0 0
[[2])ax. 5-Error detection 0 0 0

| < | >

Assustant Screen

PLS/s 8IT
" 10000000

6] -

1/] =
el

 Seale IAUTO :Iv =i , | Zaznaczajac odpowiednie pola w oknie CURSOR,
f 1mozesz filtrowac ksztaity fali i wyswietlac te, ktore chcesz obejrzec.

E}; . 1 K
TR

1000.0 2000.0

> Status TRIGGER STOP ;:ﬂ d ‘ Kiiknij () i przejdz do nastepnego ekranu.

& Cootinual Made Trigger Counts Finish Time
Simulation No.2 MODE | Digital OSC (
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[ 16.4 Podsumowanie

Informacje zdobyte w tym rozdziale:
« Funkcja wyjSciowa wylacznika kraficowego
« Tryb pracy sprzegta (tryb adresu)
* Oscyloskop cyfrowy

Wazne informacje
Ponizej znajduja sie informacje, z ktérymi zapoznate$ sie w tym rozdziale.

Funkcja wyjsciowa Funkcja uruchamiania urzadzenia wyj$ciowego, gdy obserwowane zmienne znajdujg si¢ w zakresie
ErOIlERRER L wskazanym przez blok wyjsciowy wigczania.

Tryb pracy sprzegta Tryb uruchamiania/wytaczania sprzegta na podstawie biezacej wartosci osi wirtualnej lub biezacej
(tryb adresu) wartosci w zakresie jednego obrotu osi wirtualnej.

Oscyloskop cyfrowy Oprogramowanie nasladujace fizyczny oscyloskop.
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) Test koricowy ) 000

Po zakonczeniu wszystkich czesci szkolenia STEROWNIKI RUCHU — zastosowanie (tryb wirtualny) mozesz przystapi¢ do
testu korncowego.
Jesli masz watpliwosci zwigzane z ktérym$ tematem, teraz mozesz przypomnie¢ sobie zwigzane z nim informacje.
Test koncowy sklada sie z 10 pytan (32 elementow).
Liczba prdb rozwiagzania testu jest nieograniczona.
Jak zapisa¢ odpowiedzi

Po wybraniu odpowiedzi naciénij przycisk Odpowiedz. Twoja odpowiedz nie zostanie zapisana, jesli nie
nacisniesz przycisku Odpowiedz. (Pytanie pozostanie bez odpowiedzi).

Wynik testu
Na stronie z wynikami wys$wietlona zostanie liczba poprawnych odpowiedzi, liczba pytan, procent poprawnych
odpowiedzi i ostateczna ocena.

Poprawne odpowiedzi f
A : Aby zaliczy¢ test, musisz
e . odpowiedzie¢ poprawnie na 60%
pytan.
Wynik procentowy 100%
[ Dalej ’ [ Sprawdz

» Nacisnij przycisk Dalej, aby wyjs¢ z testu.
« Nacis$nij przycisk Sprawdz, aby sprawdzi¢ test. (Sprawdzenie poprawnych odpowiedzi)
* Nacisnij przycisk Powtérz, aby powtérzy¢ test.
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) Test koncowy 1

) 000

Zaznacz oprogramowanie do sterowania ruchem, ktoére obstuguje tryb wirtualny.

~ Dla zespotu przeno$nikow (SV13)

)

Dla obrabiarek automatycznych (SV22)

)

Dla urzadzen peryferyjnych (SV43)

Odpowiedz ] [ Wstecz
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> Test koncowy 2

) 000

Wskaz funkcje elementéw konfiguracji (np. krok, przejscie) wykorzystywane w programie do sterowania ruchem typu SFC.

Modut mechaniczny

Wyglad Nazwa

Opis funkcji

Uzywany do napedzania wirtualnej
osi programu systemu
mechanicznego za posrednictwem
programu serwo lub funkcji JOG.

Sluzy do regulacji predkosci obrotowej
I kierunku ruchéw na podstawie
wartosci przesuniecia (impulsow)
uzyskiwanej z modutu napedowego.

Stuzy do zmiany predkosci modutu
wyjsciowego podczas pracy.

Odpowiedz ] [ Wstecz

Steruje pozycjonowaniem liniowym
maszyny poditaczone) do
serwomotoru.

Nazwa

Virtual servomotor
Synchronous encoder
Gear

Clutch

Speed change gear
Roller

Ball screw

Cam

CNOOAWON=




K Servo_Motion_Controller_Application{Virtual Mcde)_POL

> Test koncowy 3

) 000

Ponizsze wykresy ilustrujg zwiazek miedzy sygnatem wejsSciowym a wyjsciowym sprzegia.

Wybierz sprzegto odpowiednie dla tego rodzaju sterowania.

Vv | 1
| |
4 | |
Sygnat wejsciowy : :
sprzegta | |
+ »t
: Sprzeglo WL. : Sprzegto WYL.
| I
I I
\) | I
| |
|
Sygnat wyjsciowy : :
I
| I T >t
| I
Sprzegto wyréwnujace Sprzegto bezposrednie

Odpowiedz ] [ Wstecz
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) Test konicowy 4 ) 008

Wybierz 3 procesy, ktore nalezy przeprowadzi¢ przed kontrola pozycjonowania w ramach projektowania programu do
sterowania ruchem typu SFC.

A B

@ Ponizsze wykresy ilustruja wzorce krzywki. Wybierz poprawne opisy, jakie nalezy wstawi¢ w miejsca Q1 i Q2 na wykresie.
, —-Select-- v | 02 —Select-- v |

@ Sposrod wykresow A i B wybierz prawidtowy wzorzec krzywki skonfigurowany w trybie posuwu krzywki.
v)

[ Odpowiedz ] [ Wstecz
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) Test koncowy 5

Odpowiedz na ponizsze pytania.

@ Uzupeinij pola od Q1do Q4 w ponizszym opisie odpowiednimi pojeciami od 1 do 7 z ponizszego pola.

Biezaca wartoS¢ posuwu = dolna wartos¢ graniczna skoku +[Q1] * wspotczynnik skoku v
Liczba impulséw wymagana do obrotu krzywki w jednym cyklu wynosi [Q2] L |¥]
[Q3] to ustawienie okreslajace liczbe segmentéw w jednym cyklu. L_1¥J
Po skonfigurowaniu [Q4] i wartosci skoku wilacz znacznik zadania przetaczenia w tryb LY

RZECZYWISTY/WIRTUALNY (M2043).

Pojecia

1. Wartos¢ skoku 5. Cam No.

2. Liczba impulsoéw na obrét watu krzywkowego 6. Operation mode
3. Rozdzielczos¢ krzywki 7. Feed cam mode

4. Wspotczynnik skoku

[ Odpowiedz ] [ Wstecz
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) Test koncowy 6

) 000

Wskaz prawidiowy status sprzegta, ktory aktywowany jest po wyborze trybu adresu 2 dla ponizszego urzadzenia
sterujacego wilaczaniem/wytaczaniem sprzegta, biezacej wartosci osi wirtualnej oraz adresu WL /WYL sprzegla.

Urzadzenie wydajace polacenia
WEL.AWYL. sprzegla

Biezaca wartosci osi wirtualnej

“Przerywane linie oznaczajg
adresy WEL./WYL. sprzegla.

Status sprzegta A

()

Status sprzegta B

(®)]

Status sprzegta C

)

Status sprzegta D

()

Wit.

WYL,

[WYL.

IWYL

|
I
I
I
I
I
I
I
Il
I
I
I
|
+

1
1 1
1 1
1 1
|| ||
] 1
] |}
WL :
WYL [ ]
] |}
] 1
] 1
WE. " ;
WYL. \ 1
] 1
|| ] 1
‘we ! we, !
WYL, WYL, WYL,

Odpowiedz | | Wstecz

[ [ |
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) Wynik testu D) 000

Ukonczyles/as test konicowy. Oto Twoj wynik.
Aby zakonczyc test koncowy, przejdz do nastepnej strony.

Poprawne odpowiedzi 6
Liczba pytan 6
Wynik procentowy 100%
{ Dalej | ‘ Sprawdz |

Gratulacje. Zaliczyles/as test.
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»

Ukonczyles/as szkolenie STEROWNIKI RUCHU — zastosowanie (tryb wirtualny).

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.

Mamy nadzieje, ze szkolenie spelnito Twoje oczekiwania i ze
uzyskates/as przydatne informacje.

Szkolenie mozesz powtarza¢ dowolng liczbe razy.

Sprawdz

Zamknij |




