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»m Cel szkolenia ) 000

Szkolenie jest przeznaczone dla osdb konfigurujgcych po raz pierwszy system sterowania ruchem za pomoca modutu CPU.
Dostarcza ono informacji na temat projektowania systemu, montazu, podtaczania urzadzen oraz kontroli instalacji
elektrycznej.

Glowna czesct szkolenia jest przeznaczona dla projektantow systemow automatyki.
Kwestie konfiguracji ustawien i programowania sg omoéwione w szkoleniu ,KONTROLERY RUCHU — INFORMACJE
PODSTAWOWE (TRYB RZECZYWISTY: SFC)".

Uczestnicy szkolenia powinni posiadac wiedze na temat sterownikdw PLC serii MELSEC-Q, serwomechanizmow AC
i sterowania pozycja.
Osobom, ktore korzystaja ze szkolenia po raz pierwszy zalecamy wczesnigjsze ukonczenie szkolen

SERIA MELSEC-Q — INFORMACJE PODSTAWOWE",

-MELSERVO (MR-J4) — INFORMACJE PODSTAWOWE",

HAUTOMATYZACJA ZAKEADU - PIERWSZE KROKI (STEROWANIE POZYCJA)".
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Program szkolenia przedstawiono ponizej.
Zalecamy rozpoczecie szkolenia od rozdziatu 1.

Rozdzial 1 - PODSTAWY STEROWANIA RUCHEM
Podstawowe informacje na temat systemu sterowania ruchem oraz modutu CPU sterowania ruchem.
Rozdzial 2 - PROJEKTOWANIE UKEADOW

Szczegdlowe informacje na temat sterowania uktadem, projektowania systemdw i doboru produktow.

Rozdziat 3 - MONTAZ | INSTALACJA ELEKTRYCZNA

Wytyczne dotyczace montazu i podiaczania urzadzen w systemie sterowania ruchem.

Rozdzial 4 - KONTROLA INSTALACJI ELEKTRYCZNEJ

Wskazowki dotyczace kontroli prawidtowosci wykonania instalacji.

Test koncowy

Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiecej.
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Przejdz do nastepnej strony a

Przejdz do nastepnej strony.

Przejdz do poprzedniej strony n

Przejdz do poprzednigj strony.

Przejdz do wybranej strony @

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

Opus¢ szkolenie m

Opusc¢ szkolenie.
Okna takie jak ,Tres¢” i szkolenie zostang zamkniete.
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Srodki bezpieczenstwa

W przypadku korzystania z opisywanych produktow w czasie trwania szkolenia, zapoznaj sie ze srodkami ostroznosci
Zznajdujgcymi sie w insfrukcji uzywanego produktu.

Srodki ostroznosci dotyczace szkolenia
— Ekrany oprogramowania moga roznic sie od tych zawartych w niniejszym szkoleniu.
Szkolenie dotyczy nastepujacych wersji oprogramowania:
-MT Developer2 wer. 1.18U
- MR Configurator2 wer. 1.01B
- GX Works2 wer. 1.55H

Materialy referencyjne

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

Nazwa pliku Format pliku Wielkosé pliku

referencyjnego

Program przyktadowy Plik skompresowany 170,516 bytes

Arkusz kontrolny Plik skompresowany 4,85 kB
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System sterowania ruchem kieruje wieloosiowymi sekwencjami ruchu (serwomotorami) zespotdw przenosnikéw, maszyn

itp. oraz odpowiada za pozycjonowanie precyzyjne i kontrole predkosci.

Uczestniczac w ninigjszym szkoleniu, projektanci systemow automatyki dowiedza sie, jak konfigurowac systemy

sterowania ruchem za pomoca modutu CPU (Q172DCPU).

Ponizej znajduja sie przykltadowe systemy sterowania ruchem.

Kliknij przycisk, aby wyswietli¢ powigazany z nim przyktad.
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> Cechy modutéw CPU do sterowania ruchem
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Do sterowania ruchem uzyj modutu CPU kontrolera ruchu Mitsubishi serii Q. Ponizej opisano cechy modutéw CPU

sterownia ruchem.

Oprogramowanie mozna dobra¢ do zastosowania
Oprogramowanie sterujace mozna dobra¢ do konkretnego zastosowania, np. zespotu przenosnikéw lub maszyny

obrébkowe;j.
Zespoly przenoSnikow SV ‘I 3 Obrabiarki automatyczne sz Urzadzenia peryferyjne SV 4 3
Oprogramowanie Kompatybilne z Motion SFC Kompatybilne z Motion SFC
sterujgce
SWSEDNC-SVOOQO RUALGE TR Jezyk maszynowy Jezyk EIA (G code)
(CD-ROM) Zespoly podzespolow elekironicznych, Podajniki do pras, przetwarzanie (o) Saifierki,
maszyny wikadajace, podajniki, frezarki, 2ywnosci, pakowanie “:j : | obrabiarki przencsnikowe,
- przenosniki, maszyny do nakfadania farb, Zywmosci, navdjarki, wyoblarki, maszyny . obrabiarki
SEALLIIHEN S, urzadzenia do montazu ukiaddw scalonych, |4 do obrobki tkanin, maszyny drukarskie, | LA wrabiarkl' do drewna
krajainice do warzyw, R maszyny do oprawy ksiazek, maszyny do P g‘\\ g
tadowarki i urz’;n(jzenla wytadoweze, N formowania opon, | fadowarki | urzadzenia
B =) mezarki, stoliki 1 U maszyny papiernicze L J wytadoweze
Inter pola a 'm'OW" (od 1 do 4 osi), interpolacja Kolowa, | Sierowanie synchroniczne, wat elektryczny, Interpolacia liniowa (od 1 do 4 osi),
:trzg‘?k&%'qwé Stata czgstoliiwosc podawania, sterowanle; o, oo, leidryczne, krzywka elekironiczna, interpolacia kotowa,
z ustalonym punktem zatrzymania, zmiana predkosc, slerowanie pobleraniem interpolacja spiraina, :
sterowanie predkoscia, pozycionowanie ze stalg predkoscia
zmiana predkosc | pofozenia

"

Zastosowanie kilku modutéw CPU zmniejsza obcigzenie pojedynczego moduiu
Modut CPU sterowania ruchem wymaga zastosowania jednostki centralnej PLC. W ukladzie zawierajacym kilka modutow
CPU polecenia dotyczace sterowania sekwencyjnego i sterowania ruchem sa przetwarzane przez wszystkie moduty CPU,
dzieki czemu kazdy z nich jest mniej obcigzony, a proces przebiega szybciej. (Korzystanie wytacznie z modutu CPU

sterowania ruchem jest niemozliwe).

Jednostka centralna PLC

Pamigé do szybkiej
komunikacii

Uniwersalny
procesor sterujacy
sterownikiem
PLC

wieloprocesorowe)

Modul wedwy sterownika Inteligentny modut funkeyjny
PLC sterownika PLC
(cyfrowe weiwy) (AD, DIA, itp.)

Modul CPU sterowania ruchem

Pamigé urzadzenia

PamigC do szybkie|
komunikacii
wieloprocesorowe)

Procesor
slerowania
ruchem

Modut sterowania ruchem
{czujnik zblizeniowy, wejscie
recznego generatora impulstw)

SSCNET III
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Proste w obsludze srodowisko projektowania i konserwacji

Dzieki temu projektowanie, obstuga i konserwacja systemu sterowania ruchem jest fatwiejsza.

Srodowisko projektowe MELSOFT MT Works2 umozliwia konfiguracje systemu i ustawiers parametréw programowania
i debugowania, tworzenie symulacji oraz obstuge i przeprowadzanie konserwacji z poziomu komputera osobistego.

Latwosc projektowania systemow sterowania ruchem za [ Schematy blokowe pozwalajgce przedstawic informacje
pomoca interfejsu graficznego w postaci graficznej i utatwiaja zrozumienie
sKonfiguracja systemu mUstawienia parametrow sProgram Motion SFC sProgram do pozycjonowania
i - - (SV13/SVv22) serwomechanizmu (SV13/SV22) |
- . Sl et . - ' : e —
b A Programowanie '
o WA -
= = 1= Projektowanie o
< oy systemu g
. Te 2 e} 3 = ]
y - 4
: Obsluga i konserwacja Uruchomienie i regulacja
Utatwiona obstuga i konserwacja | " Wiele funkcji do monitorowania i kontroli pracy
=Monitorowanie btedow aOscyloskop sWiele funkcji do sWiele funkcji do
modutu CPU sterownia cyfrowy monitorowania kontroli pracy
ruchem T -
® E-::‘: = X R T
i = =]
= J \ |
: i Y.
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Wymagania dotyczace konfiguracji systemow sterowania ruchem
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Ponizej przedstawiono podstawowe elementy (sprzet i oprogramowanie) wymagane do skonfigurowania systemu

sterowania ruchem.

Po umieszczeniu kursora myszy nad urzadzeniem wyswietlone zostang informacje na jego temat.

Instalacja za pomocg komputera

Cpro ramowanie
slerujace

Komputer

Oprogramowanie do
projekiowania systemaw
sterowania ruchem:
MELSOFT MT WorksZ2

e
B ]

& -

Pakiet cprogramowania do
konfiguracji serwomechanizmdw:
MR Configurator2

e
gt

@ E|

Instalacja

Kabel USB

“p—

Wejscie
wymuszenia
zatrzymania

Uchwyt

akumulatora

[System 1]
Serwowzmacniacs Q1720 Maks. 8 osi
MR-J3-08 Q1730: Maks. 16 osi

. 0s 8
031 (osi 16)
Serwomolor
kompatybilny
z MR-J3

[System 2] (obslugiwany tylko przez Q173D)

Servo amplifier
MR-J3-08B

Maks. 16 osi

051 03 16
Serwomolor
kompatybilny
z MR-J3 J
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Nazwy poszczegolnych czesci modutu CPU sterowania ruchem )

W ponizszej tabeli opisano nazwy | zastosowania poszczegolnych czesci modutu CPU sterowania ruchem. (Jako przykiad
w niniejszym szkoleniu wykorzystano modut Q172DCPU).

Po umieszczeniu kursora myszy nad nazwa czesci w tabeli odpowiednia czes¢ zostanie podswietlona (i na odwrét).

MNazwa zastosowanie

Siedmiosegmentowy wyswietlacz LED Informuje o statusie | bliedach modutu CPU.
Pokretto wyboru funkcji 1 (SW1) Shuzy dowybierania trybu pracy (inyb nomalny, ryb instalaci fp.).
FPokretto wyboru funkcji 2 (SW2) Sy dowybierania trybu pracy (tryb nommalny, tryt instalac]i tp.).
Przetacznik RUN/STOP Umozliwia sterowanie modutem CPU (rozpoczynanie i konczenie

wykonywania programow).

Ziacze wejscia wymuszenia zatrzymania Ztacze funkcji wymuszenia zatrzymania (24 V DC).

Ztacze do podiaczania serwowzmacniaczy (maks. 16 osi).

Zigcze SSCNET Il CNT. Podiacz kabel SSCNET Il
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Ponizej opisano procedure konfiguracji systemu sterowania ruchem.
Miniejsze szkolenie zawiera dodatkowo informacje na temat projektowania systemdw automatyki.

Projektowanie systemoéow automatyki

3) KONTROLA INSTALACJI ELEKTRYCZNEJ

1) PROJEKTOWANIE SYSTEMOW=======sssssansans rozdziat 2
2) MONTAZ | INSTALACJA ELEKTRYCZNA ========== rozdziat 3
-------- rozdziat 4

-

Korzystanie z oprogramowania

Zakres
materiatu
w niniejszym
szkoleniu

L

r4] DOBOR | INSTALACJA OPROGRAMOWANIA STERUJACEGO
- =« INFORMACJE PODSTAWOWE (TRYB RZECZYWISTY: SFC) )

h'

7"

FE} KONFIGURACJA SYSTEMU

- INFORMACJE PODSTAWOWE (TRYB RZECZYWISTY: SFC) |

6) KONTROLA DZIALANIA

--INFORMACJE PODSTAWOWE (TRYB RZECZYWISTY: SFC) |

“ @

7) PROJEKTOWANIE PROGRAMOW -+ -INFORMACJE PODSTAWOWE (TRYB RZECZYWISTY: SFC) |

8) PROGRAMOWANIE

- INFORMACJE PODSTAWOWE (TRYB RZECZYWISTY: SFC) |

“ @

9) OBStUGA
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Ponizej znajduje sie streszczenie informacji z rozdziatu 1.
Opisane tutaj kwestie sg bardzo wazne, wiec zapoznaj sie z nimi ponownie.

Podstawy sterowania System sterowania ruchem kieruje wieloosiowymi sekwencjami ruchu (serwomotorem) zespotu
ruchem przenosnikow, maszyn itp. oraz odpowiada za pozycjonowanie precyzyjne i kontrole predkosci.

+ Oprogramowanie sterujace mozna dobraé do konkretnego zastosowania, np. zespotu przenosnikow lub
maszyny obrobkowej.

+ Modut CPU sterowania ruchem wymaga zastosowania jednostki centralnej PLC. W uktadzie zawierajacym
kilka modutow CPU polecenia dotyczace sterowania sekwencyjnego i sterowania ruchem sa przetwarzane
przez wszystkie moduty CPU, dzigki czemu kazdy z nich jest mniej obcigzony, a proces przebiega zybcisj.

+ Srodowisko projektowe MELSOFT MT Works2 umozliwia konfiguracje systemu i ustawien parametrow
programowania i debugowania, tworzenie symulacji oraz obstuge i przeprowadzanie konserwacji poziomu
komputera osobistego z systemem Windows.

+ Dzigki temu projektowanie, obsluga i konserwacja systemu sterowania ruchem jest latwiejsza.

Cechy modukow CPU do
sterowania ruchem
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CTTETF) PROJEKTOWANIE SYSTEMU ) 000

Rozdziat 2 zawiera wytyczne dotyczace projektowania systemu i doboru produktéw.

PROJEKTOWANIE SYSTEMU =============- rozdziat 2

. ; Tematy poruszone w rozdziale 2 \

MONTAZ | INSTALACJA ELEKTRYCZNA - -+« rozdziat 3 | 2-; Ir%'t::pra&yd s
.1.1 Przyktadowa konfiguracja

‘ sprzetu
- 2.2 Ocena uktadu serwomechanizmoéw
KONTROLA INSTALACJI ELEKTRYCZNEJ - - rozdziat 4] 2.3 Okreslanie wymaganych punktéw
i specyfikacji we/wy
2.4 Ocena ukfadu zabezpieczen
2.5 Dobor produktow

QPodsumowanie rozdziatu /
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@ 75 pracy

Sprawdz tryb pracy (procedure) przyktadowego systemu, korzystajac z animaciji.

Odtworz animacje przedstawiajaca przyktadowy system, klikajgc element oznaczony symbolem Kik |

Predkos¢ @
odtwarzania L
animacji -
(=) Normalna - ( Przejdz do wskeznika .PD
() Wolna

() Krok po kroku

Aby mozliwe byto utoZenie kolejnych produktow na palecie,
procedura jest powtarzana od wskaznika (P1).
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> Przyktadowa konfiguracja sprzetu - o0

Ponizej przedstawiono przyktadowa konfiguracje sprzetu przygotowang na potrzeby niniejszego szkolenia.

Qo4
UDEH QY40P
Q172D| QX40  Q38DB

* Konfiguracja sprzetu dia

Przycisk  Konlrolka Kontroka Polecenie Polecenie Przycisk
- cmmpn wymuszenia  pracy  zalrzymania olwarcia zamknigcia uruchamiania
° - zatrzymania chwylaka chwylaka

e b

Pakiet oprogramowania
do konfiguradji
serwomechanizméw
MR Configurator2

| O

Oprogramowanie
sterujace

owy

Sen&c;vﬁmgrgacz osi 2 i 3 jest taka sama jak dla osi 1
Kc@ 051 0§2 053
- Kabel USB Kabel s
( ) SSCNET Ill eWomotor kg - —an
. HF-KP053 Goémy

- Nisiac ogranicznik skoku

.“'"‘_ Urzadzenie wejsciowe .._-D | -1 ——

olny
_— Urzadzenie wyjsciowe agranicznik skoku
=

Srodowisko projektowe
sterowania ruchem
MELSOFT MT Works2 .
Czujnik zblizeni
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Ocena uktadu serwomechanizmow
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W nastepnej kolejnosci ocen uktad serwomechanizméw pod katem okreslonych specyfikacji (liczba i numeracja osi, kierunek

obrotu itp.).

Widoczna ponizej konfiguracja uktadu serwomechanizmoéw zostata dobrana z mysla o procedurze opisanej w punkcie 2.1.

Serwowzmacniacz

Kabel 081
SSCNET I Serwomotor
Kabel
SSCNET I Serwowzmacniacz 04 2
Modut CPU Servomotor
sterowania
ruchem
Kabel Serwowzmacniacz :
SSCNET Il 083

Serwomotor

Kierunek obrotu serwomotoru

Ocen, czy kierunek obrotu serwomotoru dla polecenia przesunigcia w przod jest zgodny

ze specyfikacja.

Serwomotor moze obracac sie w lewo lub w prawo, patrzac od strony napedu (strona, po
ktérej zamontowany jest silnik).

-

F Os nr 1 (0$ X) 06X 1
Przesuwa urzadzenie :
wadhit 0cf X. o

gL J

- N

Os§nr2(osY)
Przesuwa urzadzenie Polozenie
w poziomie wzdiuz osi Y.  wyjsciowe
L J
- Y
Osnr 3 (os Z)

urzadzenia wzdtuz osi Z.

Podnosi i opuszcza chwytak wyisciowe M 1
0sZ
Produkty e

Potozenie.

W przypadku systemu przykltadowego po wybraniu polecenia przesuniecia w przéd

serwomotor obraca sie w lewo.

Ocena metody powrotu do polozenia wyjsciowego
Aby naprawi€ btad zwigzany z pozycjg zatrzymania, przeprowadz procedure powrotu do polozenia wyjsciowego dla kazdej osi.
Istnieje kilka metod powrotu do potozenia wyjsciowego. Wybierz metode dopasowang do specyfikacji maszyn tworzacych system.

W przypadku przyktadowego systemu powrét do potoZzenia wyjsciowego wzdtuz kazdej z osi jest realizowany z zastosowaniem
czujnika zblizeniowego.

W lewo
(CCwW)

W prawo
(CW)
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> Okreslanie wymaganych punktow i specyfikacji we/wy ) Ww

Kolejnym krokiem jest ocena specyfikacje we/wy oraz ustawienia punktéw dla kontrolera ruchu i serwowzmacniacza.
Dobierz specyfikacje we/wy i punkty z myslg o procedurze opisanej w punkcie 2.1.

Po umieszczeniu kursora myszy nad urzadzeniem podtagczonym do kontrolera ruchu lub serwowzmacniacza wyswietlona
zostanie odpowiednia specyfikacja we/wy.

QO4UDEH
Qy4o0P

* Konfiguracja sprzetu dla
Serwowzmacniacz  osi 2 i 3 jest taka sama jak dla osi 1.

MR-J3-10B
0s1 0s 2 0s 3
Kabel SSCNET Il Serwomotor :
HF-KPO53 | iy .
ogranicznik
. o skoku
Urzadzenie wejsciowe " -

Doln
Urzadzenie wyjsciowe | ogrsa‘?g':émk
@ g ’ ) Przycisk —E/%Czu'nik —!g

Kontrolka Kontrolka Polecenie Polecenie  yruchamiania blizeniowy
pracy Zzatrzymania otwarcia zamkniecia

chwytaka chwytaka .-

L
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} Ocena uktadu zabezpieczen
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Kolejnym krokiem jest asystemu sterowania ruchem pod katem bezpieczenstwa.

Sprawdz rozwigzania, ktére majg zatrzymac system w przypadku wystapienia sytuacji awaryjnej, zapobiegajac
uszkodzeniu lub nieprawidlowemu dziataniu urzadzen oraz wypadkom.

W przypadku przyktadowego systemu zastosowano trzy ponizsze zabezpieczenia.

Kliknij przycisk zabezpieczenia, aby wyswielli¢ informacje na jego temat. (Kliknij przycisk ,Wyswietl calty obwod”,
aby sprawdzi¢ caty obwaod).

<Zrodio zasilania serwomechanizmu> <Zrédlo zasilania kontrolera ruchu>
Mo Z?f.;;ﬁ'g;"a UDEH  QY40P Plyta bazowa
: i QE*EF \m FD ?mu QE-E:DB /

v

Roztgcznik niewyposazony

w bezpiecznik (MFE} Gléwne #rodio Przycisk

lani S muszenia
Zasilanie obwodu sterowania zasilania wﬂﬁfﬂ?ﬂa E@mama
Y I __Il Sygnal alarmu N Kabel 35CNET 1l zatrzymania ﬂ
O J o
= %
2| stycznik iy > Dolny ogranicznik Gomy ogranicznik
g’ magnetyczny skoku Mechanizm skoku
B Sygnat alarmu —— - z -
Z —
]
° - -
% 1 | S //’ Sy |
p ¥ Sygnal alarmu
N ﬁul j-‘_ - -
i szzzzzzzzzz.zz!zzzzzzzzzzzzzzz
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»m Dobér produktow ) 000

Produkty dobieraj po przeanalizowaniu konfiguracji systemu.
Skorzystaj z narzedzi utatwiajacych dob6r produktow.

Kontrolery ruchu: system doboru modelu z serii Serwomechanizmy: dobér serwomechanizméw AC na
MELSEC-Q podstawie wydajnosci

Narzedzie utatwia dobor produktow z serit MELSEC-Q, m.in. Narzedzie pomaga dobra¢ serwowzmacniacze i serwomotory
modutéw CPU sterowania ruchem dostepnych na naszej do okreslonej specyfikacji systemu. Mozesz je pobraé

stronie internetowej. z naszej strony internetowej posSwieconej produktom do
Korzystanie z narzedzia jest bezptatne. automatyzacji przemystu.

Q eee Model Selection System
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*Konieczne jest pobranie i zainstalowanie narzedzia na
komputerze.
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»m Dobér produktow

Dobierz urzgdzenia na podstawie konfiguracji systemu przykfadowego.
W ponizszej tabeli wymieniono produkty wybrane do uzycia w przyktadowym systemie.

Produkt

Element

Mazwa modelu

Phyta bazowa wyposazona w B gniazd umozliwigjgcych montaz poszczegolnych

Piyta bazowa 1 Q3808 moduléw oraz obstuguiaca kilka CPU.
Modut zasilania 1 Q62P Zasila poszezegiine moduly
Modut CPU do sterowania sekwencyjnego.
Jednostka centraina PLC 1 QO4UDECPU * Do jednostki centraing] dolgezony jest akumulator (QEBAT).
Ukiad ) Modut CPU odpowiedzialny za sterowanie rucham.
kontrolera Modut CPU sterowania 1 C1720CPL * Do modutu CPU dotgczone sg akumulator (Q6BAT) | uchwyt akumulatora
ruchu ruchem (Q170DBATC).
Modud wejsciowy 1 Qx40 Przekazuje sygnat wigczeniawylgczenia od przycisku uruchomienia. (16 punkiow)
L Przekazuje sygnat wigczeniaiwylgczenia od kontrolki | urzgdzenia (chwytaks).
Modut wyjéciowy 1 Q40P (16 punktow)
Emnzggﬁgﬁigrédlo 1 - Zasila urzadzenia walwy | wejscie wymuszenia zatrzymania napieciem 24\ DC.
Przycisk uruchamiania 1 - Przetacznik przyciskowy uruchamiajgey preyvkiadowy system
Przycisk wymuszenia 1 _ Przetgcznik przyciskowy zatrzymujgcy w razie syluacji awaryjnej serwomotory
Zatrzymania na wszystkich osiach.
zﬂ‘ﬁmldzlﬁhmﬂb: wymuﬁ:rﬁlngeg]f;fmania 1 Q17OEMICBLOM tagczy wejscie wymuszenia zatrzymania z modutem CPU sterowania ruchem.
wafwy
Chwytak urzadzenia 1 - Chwytak stuzgcy do trzymania produktdw,
Kontrolka 2 - Kontrolka wskazujgca, czy system pracuje, czy nie.
Serwowzmacniacz 3 MR-J3-108 Serwowzmacniacze trzech osi.
2 HF-KPO53 Serwomotory osi 1 (05 X) i0si 2 (05 Y).
Serwomotor
1 HF-KPOS3B Serwomotor 0si 3 (08 Z) 2 hamulcem.
Ogranicznik skoku 6 - Czujniki gornego i dolnego ograniczenia zakresu ruchu urzgdzenia.
Ukiad serwo- Czujniki wylk i iet tal L i i dkos-
_ = [ _ zujniki wykrywajgee, czy osiggniety zostal punkt rezpoczecia zmnigjszania predko
m:mc?;u Czujnik zblizeniowy 3 ci podezas powrotu do polozenia wylSciowego
Kabel zasilania silnika a3 MR-PWS1CBLZM- | Kabel stuzacy do przesyiania mocy z serwowzmacniacza do serwomotoru
AL {dlugosc: 2 m).
MR-JIENCBLZM- Kabel tgczgcy serwowzmacniacz | koder serwomotoru
Kabel kodera 3 o d o m)

) 000

1/2
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»m Dobér produktow

kKabel kodera

MR-JIENCBL2M-

Kabel tgczacy serwowzmacniace i koder serwomaotoru

A1-L {dlugoss: 2 m).
Kabel SSCHNET Il MR-JZBUSOM Kabel kormunikacyjny taczacy moduf CPU sterowania ruchem z serwowzmacniaczem.
Komputer - Komputer umozliwig gey korzystanie z oprogramowania do projektowania systemaw.
MELSOFT Oprogramowanie umozliwiajgce konfiguracie modutu CPU sterowania ruchem,
MT Works2 programowanis itp
Oprogramowanie do MELSOFT Oprogramowanie umozliwiajace kenfiguracje jednostki centralnej PLC,
8 rodowisko projektowania systemow, X Works2 programowanie itp.
Wi
projektows MELSOFT . . . . . _
MR Corfigurator? Oprogramowanie umoZliwiajgce konfiguracje serwowzmacniaczy | serwomotorow,
Oprogramowanie SWEDNC- - | |
sterujace Sv13QD0 Oprogramowanie instalowane w module CPU sterowania rucheam
Kabel USB MR-J3USBCEL3M tgczy modul CPU z komputerem z zainstalowanym oprogramowaniem MELSOFT

MT Worksz.

) 000

2/2
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2.6 Podsumowanie ) 000

Ponizej znajduje sie streszczenie informacji z rozdziatu 2.
Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec zapoznaj sie z nimi ponownie.

Tryb pracy Przed przystapieniem do projektowania systemu okresl sposob sterowania systemem i specyfikacje urzadzen.

Ocena uktadu Ocen uktad serwomechanizmow pod katem okreslonych specyfikacii (liczba | numeracja osi, kierunek obrotu itp ).
=T =T BT T[Sl = Kierunek obrotu serwomotoru

w Ocen, czy kierunek obrotu serwomotoru dla polecenia przesunigcia w przdd jest zgodny ze specyfikacja.

Serwomotor moze obracac sie w lewo lub w prawo, patrzac od strony napedu (strona, po ktdrej zamontowany jest silnik).

* Ocena metody powrotu do potozenia wyjsciowego

Aby naprawic biad zwiazany z pozycja zatrzymania, przeprowadz procedure powrotu do polozenia wyjsciowego dla kazde| osi.
Istnigje kilka metod powrotu do potozenia wyjsciowego. Wybierz metode dopasowang do specyfikacji maszyn tworzacych system.

Okreslanie Ocen specyfikacje welwy | punkty na podstawie sposobu sterowania systemem i specyfikacji urzadzen.
wymaganych

punktow

i specyfikacji welwy

Ocena uktadu Sprawdz rozwigzania, ktdre majg zatrzymac system w przypadku wystapienia sytuacji awaryjnej,
zabezpieczen zapobiegajgc uszkodzeniu lub nieprawidlowemu dziataniu urzgdzen oraz wypadkom.
» Obwod zatrzymania awaryjnego
Skonfiguruj obwod tak, aby w przypadku alarmu {usterki) wylaczenie stycznika magnetycznego powodowalto wylaczenie zasilania

giownego obwodu serwowzmacniacza oraz aktywowany byt hamulec elektromagnetyczny serwomotoru, powodujge zatrzymanie
awaryjne.

» Ocena metody powrotu do potozenia wyjsciowego
Aby naprawic blgd zwiazany z pozycja zatrzymania, przeprowadz procedure powrotu do potozenia wyjsciowego dla kazdej osi.
Istnigje kilka metod powrotu do polozenia wyjsciowego. Wybierz metode dopasowana do specyfikacji maszyn tworzacych
system.

» Ograniczenie zakresu ruchu
Zamontuj ograniczniki skoku po obu stronach kazdej osi.

Skonfiguruj obwod tak, aby w przypadku dotknigcia ogranicznika skoku przez mechanizm serwomotor zostat natychmiast
zatrzymany.

Dobor produktow Produkty dobieraj po przeanalizowaniu konfiguracji systemu.
Mitsubishi Electric oferuje darmowe narzedzia ulatwiajgce dobor produktow.
= Kontrolery ruchu
System doboru modelu z serii MELSEC-Q
» Serwomechanizmy
Marzedzie doboru serwomechanizmow AC na podstawie wydajnosci
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CEZETF) VIONTAZ | INSTALACJA ELEKTRYCZNA ) @06

W rozdziale 3 znajduja sie wytyczne dotyczace montazu i podtaczania urzadzen w systemie sterowania ruchem.

PROJEKTOWANIE SYSTEMU =============- rozdziat 2]

Tematy poruszone w rozdziale 3
3.1 Montaz
3.2 Podiaczanie modutow
3.2.1 Podlaczanie akumulatora do modutu CPU
sterowania ruchem
3.3 Uziemienie
z 3.4 Instalacja elektryczna zrodta zasilania i urzadzen we/wy
KONTROLA INSTALACJI ELEKTRYCZNEJ - - rozdziat 4] 3.4.1 Instalacja elektryczna modutu zasilania
3.4.2 Instalacja elektryczna urzadzen we/wy
3.4.3 Podtaczanie zrodfa zasilania do serwowzmacniaczy
3.4 .4 Podtaczanie zewnetrznych urzadzen we/wy do
serwowzmacniaczy
3.4.5 Podlaczanie kabla zasilania silnika
3.4.6 Podtaczanie kabla enkodera
3.4.7 Podlaczanie serwowzmacniaczy
3.4.8 Podtaczanie akumulatora systemu okreslania
potozZenia bezwzglednego
3.5 Konfiguracja numeracji osi sterowanych
serwowzmachiaczy
3.6 Inicjalizacja jednostki centralnej PLC
3.6.1 Podtaczanie jednostki centralnej PLC do komputera
3.6.2 Konfiguracja potaczenia miedzy GX Works2
a sterownikiem PLC
3.6.3 Formatowanie pamieci

¥

MONTAZ | INSTALACJA ELEKTRYCZNA - --- rozdziat 3

) 2

—
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( 3:1 Montaz ) e

Zamontuj kontroler ruchu i serwowzmacniacze.

Zachowaj odstepy miedzy gérng i dolng czescia modutu oraz podzespotami i czesciami, aby umozliwi¢ odprowadzanie
ciepfa i utatwi¢ wymiane modutoéw.

W przypadku niektérych systemodw odstepy powinny by¢ szersze.
Montaz kontrolera ruchu

Goérna powierzchnia panelu lub potozenie kanatu kablowego.

'7 i T

! 100 mm lub
' / wiecej
o/

! =i

5 mm lub wiecej 5 mm lub wiecej

Ptyta bazowa

7/ )

I

Modut CPU sterowania

/ ruchem

+— Drzwiczki
——

100 mm
{ lub wigcej

128 mm
/// T e ey

b—
-

Srodki ostroznosci
* Przymocuj ptyte bazowg do ptaskiej powierzchni panelu za pomocg $rub (M4 x 14).

» Nie montuj kontrolera ruchu w poblizu Zrédta drgan, np. duzego stycznika magnetycznego lub rozigcznika niewyposazonego

w bezpiecznik. Zamontuj go na osobnym panelu lub oddziel go od elementdw tego typu.

» Aby zniwelowac¢ wplyw zaktécen i ciepta pochodzacego z sasiednich czeéci, zachowaj miedzy modutem CPU sterowania
ruchem i urzadzeniami (stycznikami, przekaznikami itp.) odstepy okre$lone ponizej.

* Przednia cze$¢ modutu CPU sterowania ruchem: 100 mm lub wiecej
* Boki modutu CPU sterownia ruchem: 50 mm lub wiecej
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( s, i | Montaz

Montaz serwowzmacniacza

Panel ., Panel

,~Odstep
2 umozliwiajacy
Serwowzmacniacz manipulacj

40 mm Itub wiecej Serwowzma

cniacz

10 mm Z (80 ""T‘},
lub =4 L7=10mm
wiecej - *47  lub wigcej

Srodki ostroznosci

(1)Zamontuj serwowzmacniacz na pionowej $cianie,
kierujgac go odpowiednig strong do gory.

(2)Utrzymuj temperature otoczenia w zakresie od 0 do
55°C.

(3)Zamontuj wentylator chtodzacy.

(4)Uwazaj na ciata obce, ktére moga powstac podczas
montazu lub dostac sie do wnetrza przez wentylator.

(5)Jesli serwowzmacniacz jest montowany w miejscu,
w ktérym znajduje sie duza ilos¢ toksycznych gazow
lub pytu, zastosuj system oczyszczania powietrza.

Montaz dwéch lub wiecej wzmacniaczy obok siebie
Panel
. 1
100 mm lub wiecej

Gora 1T mm 1mm

X offe | off

30 mm lub __ 30 mm Jub
wiecej 7 T wiecej

. \[

Dot 40 mm lub wiecej

Srodki ostroznosci

(1)W niewielkiej odlegtosci mozna montowac
serwowzmacniacze klasy 200 V o mocy 3,5 kW lub
mniejszej oraz klasy 100 V o mocy 400 W lub mniejszej.

(2)W przypadku montazu co najmniej dwoch
serwowzmacniaczy obok siebie zachowaj miedzy nimi
odstep 1 mm (z uwzglednieniem tolerancji montazu).

(3)W przypadku montazu serwowzmacniaczy obok siebie
utrzymuj temperature otoczenia w zakresie od 0 do
45°C.
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Podtacz modut zasilania, jednostke centralng PLC, modut CPU sterowania ruchem oraz modut we/wy do piyty bazowej.
Zanim podtaczysz jednostke centralng PLC do piyty bazowej, zamontuj akumulator jednostki.

(1) Montaz akumulatora jednostki centralnej PLC

(1 Otwérz dolng pokrywe jednostki

centralngj.

@ Potacz ztacze akumulatora i jednostki
centralnej za pomoca kabla, zachowujgc
odpowiedni kierunek.

\ 4

@) Zamknij dolng pokrywe jednostki
centralnej.

‘ (IdGtartam- 00-26)

Koniec procesu
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Podiaczanie modutéw ) 000

(2) Podtaczanie poszczegdlnych modutéw do plyty bazowej

‘- @) Wsun wtyk modutu do gniazda na plycie ‘

bazowe].

‘- @ Dociskaj modut do gniazda az ustyszysz ‘

klikniecie.

@ Upewnij sie, Ze modut zostat podtaczony
prawidtowo do ptyty bazowe;j.

\ 4

‘ @ Przymocuj modut do plyty bazowej za ‘

\ 4

pomoca Srub.

[ Koniec procesu ]

Wazne podczas
podiaczania moduléow
Pamietaj, aby przymocowac
podiaczone moduty do phyty
bazowej za pomoca srub.

(Id6tartam” 00°18)
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) Podtaczanie akumulatora do modutu CPU sterowania ruchem ) 000

7

@ Przymocuj uchwyt akumulatora do
panelu, zachowujac odpowiednig

orientacje.

gniazda modutu CPU uchwytu

@ Wsun wtyk kabla akumulatora do
akumulatora.

&

@ Wsun wtyk kabla od strony CPU do
zlgcza akumulatora w uchwycie
akumulatora.

O

Podtgcz akumulator do modutu CPU sterowania ruchem. Akumulator jest urzadzeniem zewnetrznym.
Skorzystaj z uchwytu akumulatora, aby przymocowaé¢ akumulator do panelu, zachowujac odpowiednig orientacje.

Plyta bazowa
: Modut CPU sterowania ruchem

Ziacze
akumulatora

(BAT)

Ziacze

modutu CPU
\ (CPU)

Koniec procesu

cZe
g(?strome
akumulatora

Ziacze modutu CPU
(CPU)

Ztacze moduiu CPU (CPU)

Uchwyt akumulatora
(Q170DBATC)




MOTION CONTROLLER Basics (Hardwars)_POL =B
]
3.3 Uziemienie ) 0o

Przed podlaczeniem Zrodta zasilania potacz kontroler ruchu | serwowzmacniacz z uziemieniem.

Potaczenie z uziemieniem wykonaj zgodnie z ponizszym rysunkiem, aby uniknac porazenia pradem elektrycznym i zaktdcen
wptywajacych negatywnie na dziatanie systemu.

Kontroler ruchu Panel Serwomechanizmy Panel

Serwowzmacniacz

Serwomotor

MFB
—o|oo g ——p—o
Zasilanie =] L
AC °1°7 3 f
—d b ¥ 3
=
= |

Uchwanyt
akumulatora
= (Q170DBATC)

= Filtr Kabel SSCMET Il b
przeciwzakioceniowy -

(FR-BLF)

. NFB Skrzynka

Uziemienie ochronne (PE) ZENTHITZNA

Zasilanie -
AT

Srodki ostroznosci
= Aby unikna¢ porazenia pradem elektrycznym, podigcz styk uziemienia serwowzmacniacza do uziemienia ochronnego panelu.
* O ile to mozliwe, dla kazdego urzadzenia stosuj odrebne uziemienie, aby zapobiec powstawaniu zakiécen.
Jesli nie jest to mozliwe, skorzystaj ze wspdlnego uziemienia, dbajac o to, aby wszystkie kable uziemienia miaty jednakowa

diugosé.
Kontroler Kontroler Kontr
Serwo Serwo Serwo
ruchu ruchu ruchu
I I U - G
() Uziemienie niezalezne: (2) Uziemienie wspolne: (3) Uziemienie zbiu;c:ze:

najlepsze rozwigzanie dobre rozwigzanie niedopuszczalne
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} Instalacja elektryczna zrodta zasilania i modutéow we/wy

) 000

Podtacz sterownik PLC, serwowzmacniacze i serwomotory.
Ponizej wymieniono urzadzenia nalezace do przykladowego systemu.

Kliknij przycisk potaczenia, aby wyswietli¢ informacje na jego temat. (Kliknij przycisk ,Wyswietl caty obwod”, aby sprawdzic

caly obwéd).

Instalacja elektryczna Podlaczanie
odia zasilania serwowzmacniacza
i modulow wefwy i modulow welwy
Qo4
UDEH QY40P

QB2FP Q172D | Qx40 Q380DBE

Podtaczanie Podtaczanie modutu CPU
serwowzmacniacza sterowania ruchem Wyswietl caly cbweéd
i serwomotoru i serwowzmachiaczy

#: Konfiguracja sprzetu dla osi 2

Serwowzmacniacz R ¥ X
i 3 jest taka sama jak dla osi 1.

MR-J3-10B
0s1 0352 053

Kabel SSCNET lll

Urzgdzenie wejsciowe

Urzadzenie
wyjsciowe [

F’nlacanla F’nlecanla ;
Kontrolka Kontrolka twarcia  zamkni Przycisk

pracy zalrzymania chwy‘taka chwytal a uruchamiania

Serwomotor —jl——
HF-KP053 |Garmy
ranicznik
skoku

'y

Dolny
rarm:zmk

—ill
—i
skaku
Czujnik _‘/‘
zblizeniowy
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Instalacja elektryczna modutu zasilania )
Poprowadz kabel zasilajgcy i kabel uziemienia zgodnie z ponizszymi wytycznymi.
Uziemienie chroni przed porazeniem pradem elektrycznym i usterkami.
Modut zasilania [
2 : (Q62P)
. @ Podtgcz Zrédto zasilania 100 V AC do A
l styku wejécia zasilania, stosujac ‘ S—
roztacznik i transformator separacyjny. , (& g 5:“ ERR
g (@ =" "%
- (‘ @ FG
- 100 V AC B3 & LG
s ) WEJSCIE

| @ Potacz styki LG i FG z uziemieniem. }'\ :UEHBG ......

Kabel uziemienia =

Uziemienie

% Przyktadowy system korzysta ze Zrodta zasilania 100 V AC.
Modut zasilania Q62P jest kompatybilny ze Zrédtami zasilania od 100 do 240 V AC.

(&
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> Instalacja elektryczna urzadzen we/wy 3 000

Podtacz modut wejsciowy (QX40) i modut wyjsciowy (QY40P) zgodnie z ponizszym schematem.
Podtacz styki przycisku uruchamiania (X12), polecenia otwarcia chwytaka (Y0), polecenia zamkniecia chwytaka (Y1),
kontrolki pracy (Y2) i kontrolki zatrzymania (Y3) zgodnie z ponizszym schematem.

‘:"(';
‘.-!(-"
(£
Przycisk L P
uruchamiania [ & (':.
q Sygnat: X12 ¥ € b
(PX12) [P
.\= — Y<'
Pl £
| CAPPR
S
e
Polecenie
motwarcia chwytaka
Sygnat: YO (PY0)

Polecenie

ﬂ zamknigcia
chwytaka

'L Sygnat Y1 (PY1)
Kontrolka

@ pracy
Sygnat: Y2 (PY2)

Kontrolka
zatrzymania
Sygnat: Y3 (PY3)

. |
IN

S N N N N N

4
44
.“‘
4
4.
e,
<4




MOTION CONTROLLER Basics (Hardware)_POL

Podigczanie zrodta zasilania do serwowzmacniaczy

Potacz zrodto zasilania z dwoma elementami: Zzrodtem zasilania gtdwnego obwodu i Zrédiem zasilania obwodu sterowania

serwowzmacniacza.

W przypadku linii wejsciowych zrédta zasilania zawsze uzywaj wytacznikéw kompaktowych (MCCB).

Zawsze umieszczaj stycznik magnetyczny (MC) miedzy zréditem zasilania obwodu gtéwnego a stykami L1, L2 i L3
serwowzmacniacza, tak aby po otrzymaniu sygnatu alarmu lub sygnatu wejscia wymuszenia zatrzymania wytgczenie

stycznika skutkowato wytaczeniem zrodta zasilania gtdwnego obwodu.

Ponizej znajduje sie schemat potaczen miedzy serwowzmacniaczami od MR-J3-10B do MR-J3-350B i trojfazowym
zrodtem zasilania od 200 do 230 V AC.

i 00

Wymuszenie
zatrzymama
MCCB “Serwowzmacmacz Serwomotor
Trojfazowe ) e -
od 200 do 230 V AC LEE ' : Silnik
Kabel Enkoder
enkodera @
Wymuszenie L
zatrzymania 24V DC

e E——

LM Zaktocenie
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} Podiaczanie zrédta zasilania do serwowzmacniaczy ) ooc

Dzieki ponizsze] animacji dowiesz sie, jak podtaczyt Zrodlo zasilania obwodu gldwnego i zrédio zasilania obwodu
sterowania.

W przyktadowym systemie trojfazowe zrodio zasilania 200 V AC jest podigczane do serwowzmacniacza MR-J3-10B.
Informacje na temat doboru kabli zasilania i sposobu podtgczania ich do tacznikdw znajduja sie w instrukejach obstugi.

1. Potacz tacznik CNP1 (dolaczony do serwowzmacniacza)
Z kablem zasilania obwodu gléwnego.

Upewnij sie, ze do stykdw L1, L2 i L3 podigczone s3 prawidlowe przewody.

2. Polacz lacznik CNP2 (dolgczony do serwowzmacniacza)
z kablem zasilania obwodu sterowania.
Upewnij sie, Zze do stykow L11 1 L12 podiaczone sg prawidliowe przewody.

3. Podlgcz kabel zasilania obwodu gtownego do tacznika CNP1 serwowzmacniacza.

4. Podigcz kabel zasilania obwodu sterowania do tgcznika CNP2 serwowzmacniacza.
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Podtaczanie zewnetrznych urzagdzen we/wy do serwowzmacniaczy ) 000

Potacz zewnetrzne urzadzenia wel/wy z ztaczem sygnatu wefwy (model: MR-CCN1).
Potacz zlgcze sygnatu welwy z tacznikiem CN3 serwowzmacniacza.

Ponizej znajduje sie schemat podtaczania przewodow sygnatéw do ztacza sygnatow welwy.
W ponizszej tabeli wymieniono zewnetrzne urzadzenia wel/wy uzyte w przykladowym systemie.
Informacje na temat podlaczania innych urzadzen znajduja sie w instrukcjach obstugi.
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Powyzszy schemat przedstawiono
od strony przewodow zlacza.

Nr

wiylku

Symbol

o

Dziatanie i zastosowanie

Podiaczanie gornego ogranicznika skoku.

12

D2

Podtaczanie dolnego ogranicznika skoku.

19

DI3

Podiaczanie czujnika zblizeniowego.

13

MBR

Podtaczanie blokady hamulca elektromagnetycznego.
Jesli korzystasz z tego sygnatu, ustaw czas opoZnienia
zadziatania hamulca elektromagnetycznego.
Whylaczenie serwomechanizmu lub wystapienie alarmu
powoduje wyltaczenie MBR.

15

ALM

Wyijscie sygnatow alarmow.

Podtaczone do zewnetrznego modutu sterowania
sekwencyjnego wlaczajacego | wylaczajgcego styczniki
magnetyczne (MC) za pomocg sygnatdw alarmowych.

10

DIcCOM

Wejscie 24 V DC interfejsu welwy (24 WV DC£10%,
150 mA).

Wydajnosc zasilania rozni sie w zaleznosci od uzywanych

punktow interfejsu welwy.

Podtacz biegun dodatni (+) zewnetrznego zrodta zasilania

24V DC.

DOCOM

Wspolny styk sygnatow wejsciowych, np. sygnatu EM1.
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Podtaczanie kabla zasilania silnika ) 000

Dzieki ponizsze] animacji dowiesz sig, jak podiaczyt kabel zasilania silnika.

Kabel zasilania silnika umozliwia przesyt mocy elekirycznej z serwowzmacniacza do serwomotoru.

W niniejszym szkoleniu do zasilania silnikéw serii HF-KP wykorzystano kabel MR-PWS1CBL2ZM-A1-L (dlugosé: 2 m)™.
Informacje na temat doboru kabli zasilania silnika znajduja sie w instrukcjach obstugi.

1. Polacz serwomotor ze stykiem uziemienia ochronnego (PE) serwowzmacniacza.
Szczegolowe informacje na temat uziemienia znajdujg sie w czesci 3.3.

2. Polacz ziacze CNP3 (dotgczony do serwowzmacniacza) z kablem zasilania.
Upewnij sig, ze do zaciskow U, V i W podlaczone s3 prawidiowe przewody.

3. Podiacz zlgcze CNP3 kabla zasilania do zlgcza CNP3 serwowzmacniacza.

4. Podiacz kabel zasilania serwowzmacniacza z zlacza zasilania serwomotoru,

« Upewnij sie, ze przewody U, V i W kabla zasilania silnika sg podiaczone prawidtowo.
W przypadku nieprawidtowego podtaczenia wystapi alarm, a serwomotor nie bedzie pracowac.
« Do faczenia serwowzmacniaczy z serwomotorami uzywaj dedykowanych kabli.
Nie montuj miedzy nimi kondensatora elektroenergetycznego, pochtaniacza fal, filtra ani stycznika magnetycznego (MC).
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Podtaczanie kabla enkodera 3 000

Dzieki ponizszej animacji dowiesz sie, jak podigczy¢ kabel enkodera.
Kabel enkodera jest niezbedny do przesytania do serwowzmacniaczy danych na temat potoZzenia uzyskanych za pomoca

enkoderdéw serwomotorow.
W niniejszym szkoleniu do ustanowienia potaczenia z enkoderem serwomotoru serii HF-KP wykorzystano kabel

.MR-J3ENCBL2M-A1-L (dtugos¢: 2 m)".
Informacje na temat doboru kabli enkodera znajduja sie w instrukcjach obstugi.

1. Podiacz zlgcze kabla enkodera do {gcznika CN2 serwowzmacniacza.
2. Podiacz zlgcze kabla enkodera do zlgcza enkodera serwomotoru.
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> Podigczanie serwowzmacniaczy 3 oo

W niniejszej czesci znajduja sie informacje na temat podigczania modutu CPU sterowania ruchem do serwowzmachniaczy.
Serwowzmacniacze MR-J3-0B korzystajg z interfejsu SSCNET III.

Sie¢ optyczna SSCNET Il jest bardzo odporna na zaktdcenia i umozliwia szybkg komunikacje interaktywna.

Do wykonywania potgczen uzywaj dedykowanych kabli. Podigczanie i odtgczanie kabli ze ztgczami jest tatwe.

Modut CPU sterowania ruchem Serwowzmacniacz osi 1 Serwowzmacniacz osi 2 Serwowzmacniacz osi koncowej (0$ 16)

Kabel SSCNET IlI

CN1

Podczas pracy z kablami SSCNET [ll pamietaj o ponizszych
kwestiach.

* W wyniku silnego uderzenia, nacisku wzdtuznego, duzego
naprezenia lub skrecenia wnetrze kabla moze ulec
uszkodzeniu, przez co przesytanie danych bedzie niemozliwe.

* Poniewaz Swiattowody sa wykonane z Zzywicy syntetycznej,
ogien lub wysoka temperatura wplywaja na ich strukture, co
uniemozliwia komunikacje.

» Zanieczyszczenie koncowki swiattowodu utrudnia przesytanie
danych i moze by¢ przyczyng nieprawidtowego dziatania.

* Nie patrz bezposrednio na Swiattlo emitowane przez koncoéwki
tacznikdw lub kabli. Zaczep

« Zabezpiecz ztgcze zarezerwowane (CN1B)
serwowzmacniacza osi koncowej zaslepka.
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Podtaczanie akumulatora systemu okreslania potozenia bezwzglednego )

W przypadku korzystania z systemu okreslania potozenia bezwzglednego konieczne jest podiaczenie akumulatora,

w ktorym przechowywane beda dane polozenia bezwzglednego.

Podczas podtaczania (lub wymiany) akumulatora serwowzmacniacza przestrzegaj ponizszych wytycznych, aby uniknac
porazenia pradem elektrycznym lub utraty danych poloZenia bezwzglednego.

« Aby unikna¢ porazenia pradem elektrycznym, wylacz Zrodio zasilania obwodu giéwnego i odeczekaj co najmnigj 15 minut.
Jesli kontrolka napiecia nie swieci sie, sprawdz napiecie miedzy zaciskami P (+) i N (-) za pomoca prébnika, a nastepnie
podiacz akumulator.

« Akumulator wymieniaj wytacznie jesli Zrodto zasilania uktadu sterujacego jest wlaczone.

W przypadku wymiany akumulatora przy wylaczonym zrédle zasilania uktadu sterujacego dane polozenia bezwzglednego
zostang utracone.

« W przypadku niektorych serwomotordw odlaczenie kabla enkodera powoduje utrate danych potoZenia bezwzglednego.
Po odtaczeniu kabla enkodera przeprowadz procedure powrotu do polozenia wyjSciowego.

Podlaczanie akumulatora serwowzmacniacza MR-J3-10B

Wsun zlgcze do gniazda CN4.,

Kontrolka napiecia
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Konfiguracja numeracji osi sterowanych serwowzmacniaczy ) ooc

Ustal numeracje osi sterowanych serwowzmacniaczy.
Do osi sterowanych (maks. 16 osi) kazdego serwowzmacniacza przypisane sg numery umozliwiajace ich identyfikacje.
Jesli jeden numer jest przypisany do kilku osi, system nie bedzie dziata¢ prawidlowo.

Skonfiguruj numery osi sterowanych za pomocs pokretta ustawien osi (SW1) znajdujacego sie pod przednig pokrywa
serwowzmacniacza.

Pokretto ustawier: osi (SW1)

Pokretto ustawien

Pokretio ustawien

Mr osi sterowanej  Oznaczenie Mr osi sterowanej Oznaczenie

osi (SW1) osi (SW1)
0 051 d01 a8 059 dog
1 052 doz 2] 0510 d10
2 053 d03 A 0511 d11
3 05 4 d04 B 0512 di2
4 055 d0s c 0513 d13
5 056 d06 D 05 14 di4
6 057 do7 E 0515 d15
7 058 d0g F 05 16 d16
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} Inicjalizacja jednostki centralnej PLC ) 00

Programy sekwencyjne i parametry sa zapisywane w pamieci jednostki centralnej PLC.
W chwili zakupu pamiec nie jest przygotowana do uzytku.
Dlatego wymagane jest ,sformatowanie” pamieci, dzieki ktdremu zostanie ona zainicjowana i przygotowana do uzytku.

Formatowanie przeprowadza sie za pomoca oprogramowania inzynierskiego GX Works2.
Konieczne jest podiaczenie jednostki centralnej do komputera za pomoca kabla USB.
Przed rozpoczeciem formatowania przygotuj komputer z zainstalowanym oprogramowaniem GX Works2 oraz kabel USB.

Sformatuj pamieé zgodnie z ponizszymi wytycznymi.

|f (@ Podtaczanie jednostki centralnej PLC do komputera ]

¥

|- @ Konfiguracja potaczenia miedzy GX Works2 a sterownikiem PLC J

¥

| (3 Formatowanie pamigci |
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> Podtaczanie jednostki centralnej PLC do komputera

Potacz porty USB jednostki centralnej PLC i komputera za pomoca kabla USB.

Komputer - | Jednostka centralna PLC

Kabel USB

l Modut CPU sterowania ruchem
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Konfiguracja potaczenia miedzy GX Works2 a sterownikiem PLC) ooc

Po podtgczeniu jednostki centralnej PLC do komputera nawigz potaczenie miedzy oprogramowaniem GX Works2
i sterownikiem PLC.
Potaczenie urzadzen za pomoca kabla USB nie jest rownoznaczne z nawigzaniem komunikacji miedzy nimi.

Skonfiguruj potaczenie na ekranie Transfer Setup.
Procedura konfiguracji przesylania danych jest opisana na nastepnym ekranie.

Ponizej znajduje sie przyktadowy ekran konfiguracji przesytania danych.

Trongfer Setup Connectionl

CCIERed CCOIE fid
? MasterAoce  Communaton
Modube Modde  teadModde )
PG Mode JQTPU (Q mode)

] s & _ commamowave.. |

timbam Dhlmn Gt RCract Comd Sty |
- Connaction Test J
T Ok (5ec) 10 Retry Tmes 0 = .
e tyoe |
H B N _l i i —
CC IE Comt CC IE Feld Ethermet CCAm Qe
NET/100H) (4 System inage J
b
B B N -
CCIECot CCIERed  Ehamet  CCAnk e
NET/1004) : Cancel 1

I
Accessing Most Saton i

Muliple CPU Setting

i, ——

ek Spactind
1. 2 3.4
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m Konfiguracja potaczenia miedzy GX Works2 a sterownikiem PLC ) 0oc

[T MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) — [[PRG] MAIN]
! Project Edit Find/Replace GCompile  Yiew Online  Debug  Disenostice  Tool  Window  Help - X
Oz isbHE o GRERER SN OB EF RS = FE | e b 3G ILLE
B E=E 2 @ dh it S U T i%!lﬂ”eﬂmﬁsaml ats afs e P ss | 00 A5 S o
: Navigation 2 X «] [PRG] MAIN | v~
Connection Destination ~
a [EnD =
[ Ga = G 2] E
Current Connection
Q Connectiond
All Connections
Q Connection
r 3 Project
| .
g plizee LRrany Konfiguracja przesytania danych zostata zakoriczona
.[! Gonnection Destination Kiiknij @) i przejdz do nastepnego ekranu.
k-3
- v
Enelizh IUnlabeled Q02U Hoszt Station 1z
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} Formatowanie pamieci

) 000

Po skonfigurowaniu przesytania danych miedzy pamiecig a jednostka centralng PLC nawigzane zostato polaczenie.
Przeprowadz formatowanie za pomoca opcji Format PLC Memory oprogramowania GX Works2, aby zainicjowac pamiec

jednostki centralnej PLC.

Procedura formatowania pamieci sterownika PLC jest opisana na nastepnym ekranie.

Ponizej znajduje sie przyktadowy ekran Format PLC Memory.

Format PLC Memory

Connection Channed List

Connection Interface M5B <--> PLC Module

Target PLC | Station Mo. Host  PLC Type JQ06UDH
Target Memory |Program Memory -]

Formak Type

* Do not create a user setting system area (the required system area onky)

(" Create a user setting system area

Close

X
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} Formatowanie pamieci

Find/Replace  Gompile  Wiew  Online

[T MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) — [[PRG] MAIN]
Debue  Diagnostics

Tool

Window  Help
e e ) B 5 L

ats afs e Fo s | 00| A5 5

- BX

Gilobal Device Comment

+ Program Setting
0455 POl
= @ Proeram
HE] MATHN
@ Local Device Comment
+-[{2 Device Memory
= Device hitial Value

+ Parameter
Intellieent Function Module

I. User Library

v Connection Destination

LR

IInlabeled

! Project  Edit

NEALXE T~ RERR S ARms o950

[e] ) 0 B R ) i R G T L 36 e ) e e :

: Navigation R x ] [PRG] MAIN | | 0
a [END

[F 23 = Gy [2) | M-

Kiiknij [ i przejdz do nastepnego ekranu.

Pamie¢ wewnetrzna sterownika PLC zostala sformatowana.

Q020

Host Station

(54

M1

Enelizh
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[ 37 Podsumowanie ) 000

Ponizej znajduje sie streszczenie informacji z rozdziatu 3.
Opisane tutaj kwestie sg bardzo wazne, wiec zapoznaj sie z nimi ponownie.

LI =RA T =« Zachowaj odstepy miedzy gorna i dolng czescia modutu oraz podzespotami i czesciami, aby umozliwic odprowadzanie ciepla
ruchu i utatwic wymiane modutow.
= Przymocuj plyte bazowa do ptaskie] powierzchni panelu za pomoca srub (M4 % 14).
= Nie montuj kontrolera ruchu w poblizu zrodta drgan, np. duzego stycznika magnetycznego lub roztacznika niewyposazonego
w bezpiecznik. Zamontuj go na osobnym panelu lub oddziel go od elementow tego typu.
= Aby zniwelowad wphyw zaktocen i ciepla pochodzacego z sasiednich czesci, zachowaj miedzy modutem CPU sterowania ruchem
i urzgdzeniami (stycznikami, przekaznikami itp.) odpowiednie odstepy.

Montaz = Zamontuj serwowzmacniacz na pionowej scianie, zachowujac odpowiednig orientacje.

N el E Ll = Uirzymuj temperature otoczenia w zakresie od 0 do 55°C. (W przypadku montazu kilku serwowzmacniaczy obok siebie: od 0 do
45°C).

. Zamg:ntuj wentylator chiodzacy.

= Uwazaj na ciata obce, kiore moga powstac podczas montaZzu lub dostac sie do wnetrza przez wentylator.

= Jesli serwowzmacniacz jest montowany w miejscu, w ktorym znajduje sie duza ilosc toksycznych gazow lub pytu, zastosuj
system oczyszczania powietrza.

= W niewielkiej odlegiosci mozna montowac serwowzmacniacze klasy 200V o mocy 3,5 kW lub mniejszej oraz klasy 100V
o mocy 400 W lub mniejszej.
W przypadku montazu co najmniej dwoch serwowzmacniaczy obok siebie zachowaj miedzy nimi odstep 1 mm
(z uwzglednieniem tolerancji montazu).

Podiaczanie = Zanim poditgczysz jednostke centralng PLC do plyty bazowej, zamontuj akumulator jednostki.
modutdw = Pamietaj. aby preymocowac podtaczone moduly do plyty bazowe] za pomoca srub.
= Skorzystaj z uchwytu akumulatora, aby przymocowac akumulator do panelu, zachowujac odpowiednig orientacjg.

Uziemienie * Przed podiaczeniem zrodta zasilania potacz kontroler ruchu i serwomechanizm z uziemieniem.
Polacz urzadzenia z uziemieniem, aby uniknac porazenia pradem elektrycznym i zaktocen wphywajacych negatywnie na
dziatanie systemu.
= Aby uniknac porazenia pradem elektrycznym, podigez styk uziemienia serwowzmacniacza do uziemienia ochronnego panelu.
= Oile to mozliwe, dla kazdego urzadzenia stosuj odrebne uziemienie, aby zapobiec powstawaniu zaklocen.
Jesli nie jest to mozZliwe, skorzystaj ze wspdlnego uziemienia, dbajac o to, aby wszystkie kable uziemienia miaty jednakowsg
diugosc.

Podtgczanie = Modut CPU sterowania ruchem poditaczona sie do serwowzmacniaczy za pomocg kabli SSCNET NI
N el =l ATl = Siec optyczna SSCMNET Il jest bardzo odporna na zakiocenia | umozliwia szybkg komunikacje interaktywna.

Mumeracja osi = Do osi sterowanych (maks. 16 osi) kazdego serwowzmacniacza przypisane sg numery umozliwiajace ich identyfikacje.
sterowanych = Przypisanie jednego numeru do kilku osi sterowanych prowadzi do nieprawidlowego dziatania systemu.
EN Wl =T (=l = Skonfiguruj numery osi sterowanych za pomocg pokretta (SW1) znajdujgcego sie pod przednia pokrywa serwowzmacniacza.
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CTZEBYY KONTROLA INSTALACJI ELEKTRYCZNEJ

) 00

W rozdziale 4 znajdujq sie wskazéwki pozwalajgce sprawdzi€, czy instalacja zostata wykonana prawidtowo.

PROJEKTOWANIE SYSTEMU ============== rozdziat 2 ]

¥

MONTAZ | INSTALACJA ELEKTRYCZNA ---- rozdziat 3 ]

. 2

KONTROLA INSTALACJI ELEKTRYCZNEJ - - rozdziat 4

Tematy poruszone w rozdziale 4
4.1 Kontrola wzrokowa

4.2 Kontrola zasilania

4.3 Kontrola sygnatéw we/wy
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@ZEI Kontrola wzrokowa ) 000

Przed wlaczeniem zasilania przeprowadz kontrole wzrokows instalacji elektrycznej kontrolera ruchu i serwomechanizmu
pod katem ewentualnych bleddw.

Sprawdz, czy polaczenia sg wykonane prawidtowo, a kable i faczniki nie sa odlaczone, poluzowane lub uszkodzone.
Sprawd? te? sposéb prowadzenia kabli i okresl, czy w ich otoczeniu znajduja sie np. kawalki drutu, pyt metalowy itp.

Jesli instalacja elektryczna jest nieprawidlowa

« Zmodyfikuj nieprawidtowe lub dodaj brakujace potaczenia.

« Ponownie podiacz odtgczone lub poluzowane zlacze.

« Wymien skorodowany lub uszkodzony kabel.

= Zmien izolacje lub potaczenia elektryczne, w ktdrych dochodzi do zwarcia.

Kontrola wzrokowa

Serwowzmacniacz

Serwomaotor
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@Z Kontrola zasilania ) 000

Po zakoniczeniu kontroli wzrokowej wigcz zasilanie, wykonujac czynno$ci opisane ponizej.
Sprawdz, czy na wy$wietlaczach LED jednostki centralnej PLC, modutu CPU sterowania ruchem i serwowzmacniaczy
wyswietlany jest symbol bfedu.

Jednostka centralna PLC Modut CPU sterowania ruchem
@ Przed wiaczeniem zasilania sprawdz: RESET RUN
-instalacje elektryczng zasilania, : e
*napiecie zasilania. ‘ STOP

| RESET/STOP/RUN

@ Sprawdz, czy przetaczniki jednostki centralnej PLC
i modutu CPU sterowania ruchem znajdujg sie
w potozeniu STOP.

Wiacz zasilanie

:

@ Wigcz modut zasilania.

,-, (1) (2)

@ Sprawdz, czy zasilanie dziata prawidtowo.
(1) Dioda ,POWER" modutu zasilania $wieci na
zZielono.
(2) Dioda ,ERR.” jednostki centralnej miga na
czerwono.
(Btad jest wyswietlany ze wzgledu na brak
zapisanych parametrow, na tym etapie nie

oznacza on wystapienia rzeczywistego problemu). Modut zasilania Jednostka centraina PLC
® Sprawdz siedmiosegmentowy wyswietlacz LED Modut CPU sterowania ruchem Serwowzmacniacz

modutu CPU sterowania ruchem
i serwowzmacniaczy wszystkich osi.
*Modut CPU sterowania ruchem:
LJAL" (blad ruchu)
- Serwowzmacniacz:
,boo” (gdzie oo to numer osi)

Q1720CPU
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} Kontrola sygnatow we/wy ) ooc

Po wlaczeniu zasilania sprawdz sygnaty we/wy za pomocg oprogramowania GX Works2 | MR Configurator2.
Sprawdz, czy polaczenia sygnatow we/wy zostaty wykonane prawidtowo.

Kontrola kontrolera ruchu

Sprawdz sygnaty we/wy zewnetrznych urzadzen wel/wy podtaczonych do modutu we/wy.
Podczas przeprowadzania kontroli uzyj ponizszych funkeji oprogramowania GX Works2.

+ Sygnat wejsciowy: funkcja monitorowania grupy urzadzen/pamieci buforowej
» Sygnat wyjsciowy: funkcja wymuszenia rejestrowania/anulowania we/wy

Funkcja monitorowania grupy urzadzen/bufora Funkcja wymuszenia rejestrowania/anulowania wel/wy
¥ Device/Buffer Memory Batch Montor=1
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Kontrola sygnatéw we/wy ) uae

Kontrola serwowzmacniacza

Sprawdz sygnaty welwy zewnetrznych urzadzen we/wy podiaczonych do serwowzmacniacza.
Podczas przeprowadzania kontroli uzyj ponizszej funkcji oprogramowania MR Configrator2.

« Sygnal wejsciowy: funkcja monitorowania we/wy

Funkcja monitorowania we/wy

YO Manitar

i (W] aist » | Bl Clear

MR-/3-B8

12
15

Input signal Oulpud signal

= =

TAT | LBLBR
818 | LILIR
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“ Podsumowanie

) 000

Ponizej znajduje sie streszczenie informacji z rozdziatu 4.
Opisane tutaj kwestie sg bardzo wazne, wiec zapoznaj sie z nimi ponownie.

Kontrola wzrokowa Przed wiaczeniem zasilania przeprowadz kontrole wzrokowa instalacii elekirycznej kontrolera ruchu
instalaciji elektrycznej i serwomechanizmu pod katem ewentualnych bledow.

Sprawdz, czy polgczenia sa wykonane prawidlowo, a kable i ztacza nie sg odlaczone, poluzowane lub
uszkodzone.

Sprawdz tez sposob prowadzenia kabli i okresl, czy w ich otoczeniu znajduja sie np. kawatki drutu, py
metalowy itp.

Kontrola zasilania Wiacz zasilanie, a nastepnie sprawdz, czy na wyswietlaczach LED jednostki centralne] PLC, modutu CPU
sterowania ruchem i serwowzmacniaczy wyswietlany jest symbol bledu.

Gl ERST IRV Przeprowadz kontrole sygnatow welwy za pomoca oprogramowania GX Works2 | MR Configurator2.
Sprawdz, czy polgczenia sygnatow wefwy zostalty wykonane prawidtowo.
= Kontrola kontrolera ruchu
Sprawdz sygnaty welwy zewnetrznych urzadzen we/wy podiaczonych do moduu welwy.
Podczas przeprowadzania kontroli uzyj ponizszych funkcji oprogramowania GX Works2.
- Sygnat wejsciowy: funkcja monitorowania grupy urzadzen/pamieci buforowe;
- Sygnat wyjsciowy: funkcja wymuszenia rejestrowania/anulowania welwy
= Kontrola serwowzmacniacza
Sprawdz sygnaty wel/wy zewnetrznych urzadzen we/wy podiaczonych do serwowzmacniacza.
Podczas przeprowadzania kontroli uzyj ponizszej funkcji oprogramowania MR Configrator2.
- Sygnat wejsciowy: funkcja monitorowania we/wy
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Po zakonczeniu szkolenia KONTROLERY RUCHU = informacje podstawowe (sprzet) mozesz przystapic do testu

koncowego.
Jesli masz watpliwosci zwigzane z ktoryms tematem, teraz mozesz przypomnie¢ sobie zwigzane z nim informacije.

Test koncowy skiada sie z 5 pytan (23 elementdw).
Liczba préb rozwigzania testu jest nieograniczona.

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

Wynik testu
Na stronie z wynikami wyswietlona zostanie liczba poprawnych odpowiedzi, liczba pytan, procent poprawnych
odpowiedzi | ostateczna ocena.

Poprawne odpowiedzi:

¥ ][]

_ _ Aby zaliczy€ test, musisz
Liczba pytan: 3 odpowiedzie¢ poprawnie na 60%
pytan.
Wynik procentowy: 100%
Dalej | [ Sprawdz ]

* Nacisnij przycisk Dalej, aby wyjsé z testu.
«  Nacisnij przycisk Sprawdz, aby sprawdzic test. (Sprawdzenie poprawnych odpowiedzi)
* Nacisnij przycisk Powtorz, aby powtérzyc test.

} Test koficowy ) 000
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} Test koncowy 1

) 000

Wybierz serie serwowzmacniaczy, ktore taczy sie z modutem CPU sterowania ruchem za pomoca kabli
SSCNET 1L

L]

MR-J3-0A
MR-J3-00B
MR-J3-0OT

L)

L)

Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koncowy 2

) 000

Zaznacz opisy obowigzkowych zabezpieczen systemow sterowania ruchem. (Wybierz trzy odpowiedzi).

zostalo tylko zasilanie obwodu sterowania serwowzmacniacza.

zostalo tylko zasilanie obwodu gldownego serwowzmacniacza.

wszystkich osi zostatl zatrzymany.

AC . Konfiguracja obwodu musi umozliwiac wymuszenie zatrzymania wszystkich osi.

przypadku przekroczenia zakresu ruchu, pozwalajac unikngc usterek | wypadkow.

— (Gorne | dolne ograniczenie skoku sa okreslane za pomoca modutow we/wy.

Odpowiedz ] [ Wstecz

- Obwaéd musi byc skonfigurowany tak, aby po wylaczeniu sygnatu alarmu serwowzmacniacza wylaczone
- Obwdéd musi byc skonfigurowany tak, aby po wylaczeniu sygnatu alarmu serwowzmacniacza wylaczone

- Obwod musi byc skonfigurowany tak, aby styk wejscia wymuszenia zatrzymania modutu CPU sterowania
ruchem byt zasilany napieciem 24 V DC, a po wylaczeniu przetacznika wymuszenia zatrzymania ruch wzdtuz

—  Styk wejscia wymuszenia zatrzymania modutu CPU sterowania ruchem musi byc zasilany napieciem 100 V

— Po obu stronach kazdej osi musza znajdowac sie ograniczniki skoku, kiore natychmiast zatrzymaja maszyne w
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} Test koncowy 3 ) a0

Zaznacz urzadzenia, ktore sg niezbedne, aby skonfigurowac system sterownika ruchu. (Wybierz cztery odpowiedzi).

— Glowna plyta bazowa
Dodatkowa plyta bazowa
Jednostka centralna PLC
Modut CPU sterowania ruchem
Modut pozycjonowania
Sterownik ruchu
Modut we/wy
Uchwyt akumulatora

[ Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koricowy 4 ) 00

Zaznacz funkcje modutow CPU sterowania ruchem, dzieki ktorym systemy wieloprocesorowe stanowig korzystne
rozwiazanie. (Wybierz dwie odpowiedzi).

- Mozliwe jest zaprojektowanie systemu z pojedynczym modutem CPU sterowania ruchem lub z
modutem CPU sterowania ruchem i jednostka centralng PLC.

— Polecenia dotyczace sterowania sekwencyjnego i sterowania ruchem sg przetwarzane przez

wszystkie moduty CPU, dzieki czemu kazdy z nich jest mniej obcigzony, a proces przebiega szybciej.

- Praca moze by¢ kontynuowana nawet w przypadku usterki jednostki centralnej PLC lub modutu CPU
sterowania ruchem.

- Korzystanie z szybkie] pamieci wieloprocesorowe] umozliwia szybkie przesytanie danych miedzy
jednostka centralng PLC | modutem CPU sterowania ruchem.

Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koncowy 5 ) 00

Wybierz zdania opisujgce sterowniki ruchu. (Wybierz trzy odpowiedzi).

— taczenie modulu CPU sterowania ruchem z dodatkowa plyta bazowa jest bardzo fatwe.
Modut Q172DCPU z serwowzmacniaczami nalezy laczyc za pomoca kabli SSCNETIIL
Modut Q172DCPU z serwowzmacniaczami nalezy faczyc za pomoca kabli SSCNET.
Modut CPU sterowania ruchem musi zawsze by¢ wyposazony w akumulator.
Parametry | programy nie sg tracone nawet jesli modut CPU sterowania ruchem nie jest wyposazony w akumulator.
Modut CPU sterowania ruchem musi by¢ przymocowany do plyty bazowej za pomoca srub.

Modut CPU sterowania ruchem nie musi by¢ przymocowany do plyty bazowe] za pomoca srub.

Odpowiedz ] [ Wstecz
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@ Vynik testu

) 000

Ukonczyles/as test koncowy. Oto Two) wynik.
Aby zakonczyc test koncowy, przejdz do nastepnej strony.

Poprawne odpowiedzi:

LA

Liczba pytari: 5
Wynik procentowy: 100%
Dalej ] [ Sprawdz ]

Gratulacje. Zaliczyles/as test.
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Ukonczyte$/as szkolenie KONTROLERY RUCHU — informacje podstawowe (sprzet).

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.

Mamy nadzieje, ze szkolenie spetnito Twoje oczekiwania i ze
uzyskates/as przydatne informacije.

Szkolenie mozesz powtarza¢ dowolng liczbe razy.

Sprawdz = | Zamknij




