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sterowania ruchem za pomocg modutu CPU
sterownika ruchu Mitsubishi serii Q.
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(TP cel szkolenia D

Szkolenie jest przeznaczone dla oséb konfigurujgcych po raz pierwszy system sterowania ruchem wykorzystujacy modut
CPU sterownika ruchu Mitsubishi serii Q. Jego celem jest objasnienie procedur takich jak instalacja i konfiguracja systemu
operacyjnego oraz programowanie i debugowanie w jezyku sterowania ruchem typu SFC w $rodowisku projektowym
MELSOFT MT Works2.

Tres¢ szkolenia przeznaczona jest przede wszystkim dla oséb odpowiedzialnych za oprogramowanie.
Informacje przeznaczone dla oséb odpowiedzialnych za sprzet, np. za projektowanie, instalacje i podtgczanie systemow,
zawiera szkolenie ,SERWOMECHANIZMY, STEROWNIKI RUCHU — INFORMACJE PODSTAWOWE (SPRZET)".

Uczestnicy szkolenia powinni posiada¢ wiedze na temat sterownikoéw PLC serii MELSEC-Q, serwomechanizmow
AC i sterowania pozycja.

Osobom, ktére korzystaja ze szkolenia po raz pierwszy zalecamy wczes$niejsze ukonczenie szkolen

~SERIA MELSEC-Q — INFORMACJE PODSTAWOWE”",

.MELSERVO (MR-J3) — INFORMACJE PODSTAWOWE”,

JAUTOMATYZACJA ZAKLADU — PIERWSZE KROKI (STEROWANIE POZYCJA)".
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>m Struktura szkolenia

Program szkolenia przedstawiono ponizej.
Zalecamy rozpoczecie szkolenia od rozdziatu 1.

Rozdziat 5 - PODSTAWY STEROWANIA RUCHEM

Poznasz podstawowe informacje na temat systemu sterowania ruchem.

Rozdzial 6 - DOBOR | INSTALACJA OPROGRAMOWANIA STERUJACEGO

MNauczysz sie odpowiednio dobieraé i instalowaé oprogramowanie sterujace modutu CPU sterowania ruchem.

Rozdziat 7 —- KONFIGURACJA PARAMETROW

Dowiesz sie, jak konfigurowac ustawienia systemu i kazdego parametru modutu CPU.,

Rozdzial 8 - KONTROLA DZIALANIA

Dowiesz sie, jak kontrolowac dziatanie serwomotorow | wykonywac powrdt do poloZzenia wyjsciowego.
Rozdziat 9 - PROJEKTOWANIE PROGRAMOW

MNauczysz sie projektowac programy.
Rozdzial 10 - PROGRAM DO STEROWANIA RUCHEM TYPU SFC

Poznasz podstawy programu do sterowania ruchem typu SFC.
Rozdzial 11 - PROGRAMOWANIE

Dowiesz sie, jak programowac i debugowac program do sterowania ruchem typu SFC w Srodowisku MT Developer2.

Test konncowy

Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiecej.
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Jak korzystac ze szkolen online

) ood

Przejdz do nastepnej strony

Przejdz do nastepnej strony.

Przejdz do poprzedniej strony ﬂ

Przejdz do poprzednigj strony.

Przejdz do wybranej strony

Opus¢ szkolenie

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

Opusc szkolenie.
Okna takie jak ,Tresc” i szkolenie zostana zamkniete.
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Wstep Srodki ostroznosci dotyczace uzytkowania

Srodki bezpieczernstwa

W przypadku korzystania z opisywanych produktéw w czasie trwania szkolenia, zapoznaj sie ze Srodkami ostroznosci
znajdujgcymi sie w instrukcji uzywanego produktu.

Srodki ostroznosci dotyczace szkolenia
— Ekrany oprogramowania moga réznic 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 pobraé.

Nazwa materiatu

referencyjnego Typ pllku Rozmiar
Erogram Plik skompresowany 166.5 kB
przykiadowy

Arkusz kontrolny Plik skompresowany 55T kB
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2] PODSTAWY STEROWANIA RUCHEM

System sterowania ruchem kieruje wieloosiowymi sekwencjami ruchu (serwomotorami) zespotdw przenosnikow, maszyn

itp. oraz odpowiada za pozycjonowanie precyzyjne i kontrole predkosci.
Szkolenie to zawiera informacje dotyczace tworzenia systemu sterowania ruchem oraz jego programéw, przeznaczone dla

os0b odpowiedzialnych za oprogramowanie.

) ood

Ponizej znajdujg sie przyktadowe systemy sterowania ruchem. Kliknij przycisk, aby wyswietlic powiazany z nim przykiad.

,| X-Y table l Sealing | Spinner | Filling machine |

B> table

1 Motion SFC program

B
A| ﬁ #¥ihoes. ¥ atart acoapt CFF T -
! Mg ABS-2 .
BOEDL.T um

| Al 18053 B
Axisd, -SATTES  e@m AxmE -ST5E em

L]
Spead 30000 mmmin

ABE-]
A, 10000 gm

Speed 100000 mewmin

Spesd 0000 mmmin

| o1l
Fhain1l starl mocapl OFF 7
PRIZOOT ! pAD200Z

*

Gl
FiAnz12 zlarl sccapl OFF 7
FM2001 " LEZ002

1]
#Axis! 2 start accept OFF P
| M0 &) B 200

|

[ Ki]

ABG-2
Axil. 1003000 B m
Auisd, 00 gm
Spesd 000D mmdmin

K]

ABS-2
Axigl, 0000 wm
Hoisd. 363271.1 Em
Spead 30000 mmy min

bR gm
Speed 0000 mmmin

| a1
FiAxin1.2 slart necapl OFF 7

P00 002

Spoed 100000 m=min

v
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Srodowisko projektowania i konserwacji systemu sterowania ruchem) 000

Do projektowania i konserwacji systemu sterowania ruchem uzywaj srodowiska projektowego MELSOFT MT Works2 oraz
pakietu oprogramowania do konfiguracji serwomechanizméw MELSOFT MR Configurator2.
Ponizej znajduje sie lista gtébwnych funkcji tych programow.

« MELSOFT MT Works2
* MT Developer2

Srodowisko projektowania i konserwacji systemu
sterowania ruchem

 Kontrola nad projektem

» Konfiguracja systemu

» Wprowadzanie danych dla serwomechanizmu

» Testowanie dziatania serwomotoru

» Tworzenie programow w jezyku sterowania ruchem
typu SFC

» Debugowanie i monitorowanie programéow

« Zapisywanie lub odczytywanie programow
i parametrow

* Instalacja oprogramowania sterujgcego

XD T et e s

* MT Simulator2
Srodowisko symulacji programu do sterowania ruchemtypu | = | “m |SESE———_ 1 e
srCc el SRR |
* MELSOFT MR Configurator2 e demedendll T e e
Srodowisko konfiguracji serwowzmacniacza :!:..‘;t == e :
i serwomotoru | =

S | [
+ Ustawianie parametrow serwomechanizmu oo 7
+ Testowanie dziatania i regulacja wzmocnienia e [ 4

. e o T,
serwowzmacniacza | | ATONDIRECTION
e e St D mAI0n SICor of BN COMTRANC PO DN
1o e S D8 vt TR had
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m Procedura konfiguracji systemu sterowania ruchem
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Ponizej opisano procedure konfiguracji systemu sterowania ruchem.
Niniejsze szkolenie zawiera takZe informacje dotyczace projektowania oprogramowania.

Projektowanie systemow automatyki

® PROJEKTOWANIE SYSTEMU === SZKOLENIE ,STEROWHMIKI RUCHU - INFORMAC.JIE PODSTAWOWE (SPRZET)" ]

. 4

@MONTAZ | INSTALACJA ELEKTRYCZNA™ = * SZKOLENIE .STEROWNIKI RUCHU - INFORMAGJE PODSTAWOWE (SPRZETY' }

. 4

@KDNTHDLA INSTALACI ELEKTRYCZME] === SZKOLENIE STEROWRNIK] RUCHU = INFORMACJE PODSTAWOWE (SPRZET)" ]

Korzystanie z oprogramowania ‘

@DOBOR | INSTALACJA OPROGRAMOWANIA STERUJACEGO .Rozdziat 6" |

A 4

B®KONFIGURACJA SYSTEMU .Rozdziat 7*

4

Zakres materialu szkolenia
7PROJEKTOWANIE PROGRAMOW Rozdziat 9"

@®PROGRAMOWANIE .Rozdziat 11" |

@STEROWANIE
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[ 5.3 PRZEBIEG STEROWANIA

) 000

Sprawdz tryb pracy (procedure) przykltadowego systemu, korzystajac z animacji.

Odtwérz animacije przedstawiajaca przyktadowy system, klikajac element oznaczony symbolem O Kk )

Predkos¢
odtwarzania

animacji

(=) Normalna

9

(Przejd: do wekeznika .P1)

() Wolna

() Krok po kroku

Aby mozliwe bylo uloZenie kolejnych produktéw na palecie,
procedura jest powtarzana od wskaznika (P1).




ki Servo_Motion_Controller_Basics(Real Mode SFC)_POL

3

) Przyktadowa konfiguracja sprzetu

e 000

Qo4
UDEH QY40P
P

Q172D| QX40  Q38DB

B TR T * Konfiguracja sprzetu dia
. MR-J3-10B 0si 21 3 jest taka sama jak dla osi 1
ompisar 08 1 082 083
Kabel
|
- —~ Kabel:SE SSCNET Il Serwomotor | e - I
) HF-KP053 Gomy
— Vit s i ogranicznik skok
———— rzadzenie wejsciowe
° = 3 ] — - — -
- Urzadzenie wyjsciowe Dolny
2 . -~ ogranicznik skok
Srodowisko projektowe
sterowania ruchem | g g
MELSOFT MT Works2 b —‘ —‘
Przycisk Kontro-  Polecenie Polecenie Przycisk Czujnik zbizeniowy
-—— wymuszenia lka  otwarcia zamknigc urucha J

> 4 zatrzymania  pracy Z3UZymania chyntaka a miania

w1 chwytaka
Pakiet oprogramowania

do konfiguracii
serwomechanizmaow
MR Configurator2
-
Oprogramowanie

sterujace
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Produkt

} Przyktadowa konfiguracja sprzetu

Element

Plyta bazowa

Mazwa modelu

Q380E

Dobierz urzadzenia na podstawie konfiguracji systemu przyktadowego.
W ponizszej tabeli wymieniono produkty wybrane do uzycia w przykladowym systemie.

Ptyta bazowa wyposaZzona w 8 gniazd umozliwiajgcych montaz poszczegalnych
modutdw oraz obstuguiaca kilke CPU.

Modut zasilania

QB2pP

Zasila poszezeqgding moduly

Jadnostka centralna PLC

Co4UDECPU

Modut CPU do sterowania sekwencyjnego.
* Do jednostki centralng) dofgczony jest akumulator (QEBAT).

Modut CPL sterowania
ruchem

Q172DCPU

Modut CPU cdpowiedzialny za sterowanie rucham.
* Do moduwte CPU dotgczone sg akumulator (Q8BAT) | uchwyt akumulatora
{Q1TODBATC).

Madut wejSciowy

Qx40

Przekazuje sygnat wigczenia’wylgczenia od przycisku uruchomienia. (16 punktow)

Modut wyjsciowy

QY 40P

Przekazuje sygnat wigczeniaiwylgczenia od kontrolki | urzgdzenia (chwytaka).
{16 punkiow)

Zewnetrzne Zrédio
zasilania

Zasila urzadzenia walwy | wejscie wymuszenia zatrzymania napieciem 24 W DC.

Przycisk uruchamiania

Przetacznik przyciskowy uruchamiajacy przykiadowy system

Przycisk wymuszenia
Zatrzymania

Przetacznik przyciskowy zatrzymujgcy w razia sytuacji awaryjnej serwomotory
na wszystkich osiach.

Kabel wejscia
wymuszenia zatrzymania

Q1TOEMICEBLOM

taczy wejscia wymuszenia zatrzymania z modutem CPU sterowania ruchem.

Chwytak urzgdzenia

Chwytak stuzgcy do traymania produktdw,

Kantrolka

Kontrolka wskazujgca, czy system pracuje, czy nie.

Serwowzmacniacs

MR-J3-10B

Serwowzmacniacze trzech osi.

Serwomotor

HF-KPO53

Serwomotory osi 1 (0% X) i 0si 2 (03 Y.

HF-KPOS3B

Serwomotor 0si 3 (05 £) z hamulcem.

Ogranicznik skoku

Czujniki gornego i dolnego ograniczenia zakresu ruchu urzgdzenia.

Czujnik zblizeniowy

Czujniki wykrywajgee, czy osiggnisty zostal punkt rozpoczgcia zmnigjszania predkos-
ci podezas powrotu do poloZzenia wylSciowego

Kabel zasilania silnika

MR-PWS1CBL2ZM-
AL

Kabal stuzacy do przesyiania mocy z serwowzmacniacza do sanwomaotory
{dugosc: 2 m).

Kabel kodera

MR-JIENCBLZM-
A

Kabel tgczgoy serwowzmacniacz | koder serwomotoru

(duaosc: 2 m)
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} Przyktadowa konfiguracja sprzetu

MR-JAEMCEBLZM- | Kabel tgczgoy serwowzmacniacz i koder serwomotoru
Kabel kodera A1-L {Hugoss: 2 m).

ood
) 2/2

Kabel SSCHET I MR-JZEUSOM Kabel komunikacyjny taczacy modut CPU sterowania ruchem z senwowzmacniaczem.

Kormputer - Komputer umozliwiajgcy korzystanie z oprogramowania do projektowania systemdw.

MELSOFT Oprogramowanie umozliwiajgce konfiguracje modutu CPU sterowania ruchem,
MT Works2 programowanis itp

Oprogramowanie do MELSOFT Oprogramowanie umozliwiajgce konfiguracje jednostki centralnej PLC,
projektowania systemdw. =X Works2 programowanie itp.

MELSOFT
MR Configurator2

Oprogramowanie umozlwiajgce konfiguracie sSerwowzmacniaczy | serwomotorow.

Oprogramaowanie SWEDNC- I | I
sterujace Sv13QD0 Oprogramowanie instalowane w module CPU sterowania ruecham

taczy modul CPU z komputerem z zainstalowanym oprogramowaniem MELSOFT

Kabel USE MR-J3USBCEL3IM MT Works2
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Ponizej znajduje sie streszczenie informacji z rozdziatu 5.
Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec zapoznaj sie z nimi ponownie.

Ogdlne informacje System sterowania ruchem kieruje wieloosiowymi sekwencjami ruchu (serwomotorami) zespotow
dotyczace kontroli ruchu przenosnikow, maszyn itp. oraz edpowiada za pozycjonowanie precyzyjne i kontrole predkosci.

Srodowisko projektowania
i konserwacji systemu

Do projektowania i konserwac)i systemu sterowania ruchem uzywaj srodowiska projektowego MELSOFT MT

WorksZ2 oraz pakietu oprogramowania do konfiguracji serwomechanizmow MELSOFT MR Configurator2.
sterowania ruchem
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W rozdziale 6 nauczysz sie odpowiednio dobierac i instalowac oprogramowanie sterujace modutu CPU sterowania ruchem.

DOBOR | INSTALACJA OPROGRAMOWANIA STERUJACEGO
JRozdziat 6"

Tematy poruszone w rozdziale 6

-Rozdziat 7° 6.1 Rodzaje i wybér oprogramowania
sterujgcego

6.2 Instalacja oprogramowania
sterujgcego

KONTROLA DZIAELANIA .Rozdziat 8"

PROJEKTOWANIE PROGRAMOW
JRozdziat 87 (FODSTAWY PROGRAMU DO STEROWANIA RUCHEM TYPU

SFC: Rozdziat 10)

PROGRAMOWANIE .Rozdziat 11°

STEROWANIE
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} Rodzaje i wybor oprogramowania sterujgcego

Wybierz modut CPU sterowania ruchem i zainstaluj oprogramowanie sterujgce dla zespolu przenosnikow,
maszyn do obrobki itd.
Istnigjg 3 nastepujace rodzaje oprogramowania sterujacego dla urzadzen o réznych zastosowaniach.
W przyktadowym systemie wybierz i zainstaluj typ SV13, przeznaczony dla zespotu przenosnikow.

Zastosowanie

Dla zespotu przenosnikdw (SV13)

i
s -

——— .-.N\
" &

-

Dla obrabiarek automatycznych (SV22)

Dla urzadzen peryferyjnych (SV43)

-
I
A

Przyktadowy
sprzet

Sprzet do montazu podzespotow
elektronicznych, przenosniki,
aplikatory farb, urzadzenia do
montazu uktadow scalonych,
krajalnice do warzyw, tadowarki

i urzgdzenia wytadowcze,
taczarki, stoliki XY

Maszyny do pakowania oraz
przetwarstwa Zywnoscl, nawijarki,
przedzarki, maszyny wickiennicze,
drukarskie oraz do oprawy ksiazek,
podajniki do pras, maszyny do
formowania opon

Szlifierki, obrabiarki przenosnikowe,
obrabiarki do drewna, tadowarki
i urzadzenia wytadowcze

Program
pozycjonujgcy

Dedykowany jezyk obstugujgcy
sterowanie ruchem typu SFC

Mechanical support language
supporting the motion SFC

ElA language (G code)

Jazvk dedykowany

Sterowanie za pomoca jezyka
programowania odpowiednie do
sterowania ruchem, np.
pozycjonowaniem

Jezyk obstugi systemSw mechanicznych

Metoda sterowania synchronicznego
poprzez wprowadzanie konfiguracii
systemu mechanicznego

Metoda wykorzystujaca
znormalizowane (kodowane) wartosci
liczbowe (od 00 do 101) oznaczajgce

funkcje sterowania osi w urzgdzeniu
NC

Srodki ostroznosci

« Moduty CPU sterowania ruchem sprzedawane s3a bez zainstalowanego oprogramowania sterujacego.
Oprogramowanie nalezy zainstalowac, postepujac wedtug instrukeji na nastepnym slajdzie.

« Oprogramowanie sterujace sprzedawane jest oddzielnie. Nalezy zakupi¢ je razem z modutem CPU sterowania ruchem.




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_POL

m Instalacja oprogramowania sterujacego

Zainstaluj oprogramowanie sterujace w module CPU sterowania ruchem. Postepuj zgodnie z ponizsza instrukcja.

) ood

(1) Wytacz sterownik ruchu.
Ustaw przetgcznik RUN/STOP (uruchomienie/zatrzymanie) modutu CPU w pozycji i -
STOP. Podtacz komputer oraz modut PLC CPU za pomocg kabla USEB. Nl
STOP RUN

‘ ] CAUTION

(@ Ustaw pokretta wyboru funkcji modutu CPU sterowania ruchem

w , Tryb instalacji”
(pokretto nr 1 ustaw w pozycji A", pokretto nr 2 ustaw w pozycji ,07)

' Q172DCPU

@ Wiacz sterownik ruchu.
Na wyswietlaczu LED pojawia sie litery ,INS” (Tryb instalacji).

¥

@ Uruchom program MT Developer2 i skonfiguruj przesytanie danych.
(Jezeli jest to konieczne, zainstaluj sterowniki USB).

¥

&) W oprogramowaniu sterujacym wybierz naped CD-ROM komputera
i przeprowadz instalacje z poziomu programu MT Developer2.
Po zakonczonej instalacji wytacz sterownik ruchu.

\ 4

® Zmier pozycje pokretet wyboru funkgji.

(Pokretto nr 1 ustaw w pozycji .0°, pokretto nr 2 ustaw w pozycji ,07)

$

@ Wiacz sterownik ruchu.
Na wyswietlaczu LED pojawia sie litery ,AL" (Blad ruchu).
* JAL" pojawia sie, poniewaz parametr nie zostat ustawiony, jednak
w tej chwili nie oznacza to wystapienia problemu.

(1L E

Q172DCPU
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6.3

Podsumowanie

) ood

Rodzaje i wybor
oprogramowania
sterujacego

Dobar i instalacja
oprogramowania
sterujgcego

Ponizej znajduje sie streszczenie informacji z rozdziatu 6.
Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec zapoznaj sie z nimi ponownie.

\Wybierz modut CPU sterowania ruchem i zainstaluj oprogramowanie sterujace odpowiadajace zastosowaniu
Zespotu przenosnikow, obrabiarki itp.
Dla zespotu przenosnikow (SV13)
Dla obrabiarek automatycznych (SV22)
Dla urzadzen peryfaryjnych (SW43)
» Moduty CPU sterowania ruchem sprzedawane sg bez zainstalowanego oprogramowania sterujgcego.
» Oprogramowanie sterujgce sprzedawane jest oddzielnie.
Malezy zakupic je razem z modutemn CPU sterowania ruchem.

' Przed rozpoczeciem instalacji ustaw pokretta wyboru funkcji modutu CPU w tryb instalaci. (Pokretto nr 1
ustaw w pozycji A", pokretto nr 2 ustaw w pozycji ,0")

Po zakonczeniu instalacji ponownie ustaw pokretlo wyboru funkcji nr 1 w pozycji 0" i pokretto nr 2 w pozygji
W0

 Przeprowadz instalacje za pomoca funkgji instalacyjnej programu MT Developerz.
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2] KONFIGURACJA SYSTEMU ) 08E

W rozdziale 7 dowiesz sie, jak konfigurowac ustawienia systemu i kazdego parametru modutu CPU.

DOBOR | INSTALACJA OPROGRAMOWANIA STERUJACEGO
JRozdziat 6"

Tematy poruszone w rozdziale 7 \
.Rozdziat 7° 7.1 Konfiguracja przesytania danych
7.2 Tworzenie projektu
7.3 Konfiguracja systemu
KONTROLA DZIAEANIA _Rozdziat 8" 7.3.1 Podstawowe ustawienia
systemu
7.3.2 Konfiguracja ustawien
systemu

PROJEKTOWANIE PROGRAMOW - -
_Rozdzial 9" (PODSTAWY PROGRAMU DO STEROWANIA RUCHEM 7.3.3 Konfiguracja ustawier

TYPU SFC: Rozdzial 10) SSCNET
7.4 Konfiguracja danych
serwomechanizmu

7.4.1 Ustawiani tré
PROGRAMOWANIE JRozdziat 11" Stsawggﬂme parametrow

7.4.2 Konfiguracja danych powrotu
do potozenia wyjsciowego
STEROWANIE 7.4.3 Konfiguracja danych
sterowania w trybie JOG
7.5 Ustawianie parametrow
serwomechanizmu

7.6 Ustawianie bloku parametrow
7.7 Zapisywanie projektu
7.8 Zapisywanie parametrow

w module CPU sterowania
ruchem
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»
Nawigzywanie potgczenia pomiedzy komputerem i modutem CPU sterowania ruchem)

Przed rozpoczeciem ustawiania parametréw nalezy nawigzac potaczenie pomiedzy komputerem, na ktérym zainstalowane
jest oprogramowanie MT Developer2, a modutem CPU sterowania ruchem, a nastepnie zastosowac ustawienia dla modutu.

Konfiguracja

» Podlacz komputer oraz modut PLC CPU za pomoca kabla USB.
« Skonfiguruj przesytanie danych poprzez program MT Developer2.
Proces konfiguracji oraz ekran ustawien jest taki sam, jak w GX Works2.

Komputer Modut PLC CPU

Modut CPU sterowania
ruchem

Wybér jednostki przesylania danych
Poniewaz odbierajgcy dane modut CPU podtgczony jest do gniazda 2 plyty bazowej, podczas konfiguracji wybierz PLC
nr 2.

Multiple CPU Setting

g lg g i #
1 & 3 4 ‘

PLC No.2

A

Wybierz PLC nr 2. |
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> Tworzenie projektu

) ood

Po zakonczeniu konfiguracji przesytania danych utwérz nowy projekt.
i programy.

Ponizej przedstawiony jest sposdb tworzenia nowego projektu.
Wyhbierz typ modutu CPU sterowania ruchem i typ oprogramowania sterujacego.

Projekt to jednostka, za pomoca ktore] MT Developer2 (developer MT2) moze kontrolowac réznego rodzaju parametry

New Project @
] ™\
CPU Type : CPU Type
Wybierz nazwe modelu modutu CPU sterowania ruchem,
ktorego chcesz uzywac.
Ma potrzeby tego szkolenia wybierz ,Q172D". y
0S Type : ] ~
0S Type
SWE-5V13QD EI Wybierz nazwe wersji oprogramowania sterujacego
zainstalowanego w wybranym module CPU,
MNa potrzeby tego szkolenia wybierz .SW8-3V13QD" (SV13). )
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> Konfiguracja systemu

Po utworzeniu projektu skonfiguruj system.

Ustaw modut CPU sterowania ruchem oraz serwomechanizm zgodnie z rzeczywistymi ustawieniami systemu.

Podstawowe ustawienia systemu

ustawien).

Basic Setting

Main Base
Extension Base
Stage 1 |Nothing -]
Stage2  |Mothing ~
Stage3  |Nothing -
Stage4  |Nothing -
StageS  |Nothing |
Stage6  [Nothing Re
Stage7  |Nothing |

Rozpocznij od skonfigurowania danych w oknie Basic Setting (Okno pojawi sie po utworzeniu projektu).
Podstawowe ustawienia systemu obejmuja parametry takie jak plyta bazowa, wybor CPU itd.
Podczas tego szkolenia ustaw jedynie parametry w zakladce Base Setting (Pozostaw wartosci domysine dla pozostatych

Base Setting | Multiple CPU Setting | Sysbern Basic Setting | CPU Name Satting | Built-in Ethermet 4 | #

) ood

Main Base

Whybierz liczbe gniazd gtowne] plyty bazowej, ktore] zamierzasz
uzywac,

Ma potrzeby tego szkolenia wybierz .8 Slots”, poniewaz
wybrany zostalt model ptyty Q38DE.

~

J

Extension Base

Zdecyduj, czy choesz uzywac dodatkowe| plyty bazowe]; jezeli
tak, ustaw odpowiednig liczbe gniazd phyty.

MNa potrzeby tego szkolenia wybierz opcje Mothing” dla kazdej
fazy.

3\

J
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} Konfiguracja ustawien systemu

Skonfiguruj teraz ustawienia dla gtownej ptyty bazowej oraz ptyt dodatkowych.
Przypisz modut sterowania ruchem, modut we/wy oraz inne moduly kontrolowane przez modut CPU do pustych
gniazd plyty bazowej.
W przyktadowym systemie przypisz do gidéwnej phyty bazowej modut wejsciowy i modut wyjsciowy.

Q26P Q38DB

L
L}
i
L1
[
i
o+
i
e

|

Ma nastepnym ekranie skonfigurujemy system.

Mazwa Poczatko s _
Mr . : Ustawienia szybkiego Ustawienia czasu
o modelu Typ welwy Punkty Wy nr _ e
gniazda . odczytu odpowiedzi welwy
modufu wealwy
Gniazdo 1 Qy40pP Wyjscie 16 Q000 — —
Gniazdo 2 QX40 Sygnal 16 0010 Nieuzywane 10ms
wejsciowy
QO4UDEH QY40P
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} Konfiguracja ustawien systemu

' MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [System Structure]

! Project Edit  EindfReplace  Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help
LI LET
R NERERS TR o ot =AY H Th B R Y )

: Project 1 x il system Structure = l

Unset Project (SY13)
Swskem Setting
Basic Setking
Swskemn Skruckure
A SSCMET Structure
L4, High-speed Reading Data
Pk Optional Data Monitor
™ PLC Module List
A Automatic Refresh Setting Lisk
W Servo Data Setking
:L'l_ Makion SFC Program
Servo Program

Structured Data Twpes
Devvice Memoary

Device Comment

Main Base : 8 Slots

Konfiguracja ustawien systemu zostata zakoriczona.

Kliknij n , aby przejst do nastepnego ekranu.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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> Konfiguracja struktury SSCNET ) 000

Skonfiguruj ustawienia serwowzmacniacza w systemie.
Przypisz serwowzmacniacze podiagczone do modutu CPU za pomocg kabla SSCNET Il wedtug numerdw osi sterowanych.

W przyktadowym systemie przypisz trzy serwowzmacniacze do trzech numerdw osi sterowanych (od d01 do d03).

Dopuszczalne

Numer osi sterowanej

2 Numer Typ Typ wejscia sygnatu > :
po stronie : 3 przemieszczenie
S acTiCEa osi wzmacniacza zewnetrznego 00 Wikaczoni

do1 1 Sygnaly wejsciowe dla

d02 2 MR-J3(W)-B sl N 10 obrotéw
(ustawienie filtra

do3 3 wejsciowego: 3,5 ms)

QO4UDEH QY40P

Serwowzmacniacz
MR-J3-10B

0s 1 (d01) Os 2 (d02)

0Os 3 (d03)

«y
ol
g
B
.
B
4 B
N

4

Serwomotor * Konfiguracja sprzetu dla
HF-KP053 osi 2 i 3 jest taka sama jak dla osi 1.

Srodki ostroznosci
Nr osi w strukturze SSCNET Il ré6Zni sie od numeru osi sterowanej wybieranego za pomoca pokretet serwowzmacniacza.
Numer ustawiony tutaj stuzy do identyfikacji osi sterowanych w programie.

Struktura SSCNET Il jest opisana na nastepnym ekranie.




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_POL

} Konfiguracja struktury SSCNET

' MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [SSCNET Structure]

! Project Edit  EindfReplace  Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help
LI LET
R NERERS TR o ot =AY H Th B R Y )

: Project ? x Hl SSCNET Structure |

Unset Project (SY13)
Swskem Setting
Basic Setking
Swskern Skructure
0 SSCHET Structure
L4, High-speed Reading Data
Pk Optional Data Monitor
™ PLC Module List
A Automatic Refresh Setting Lisk
W Servo Data Setking
:L'l_ Makion SFC Program
Servo Program

Structured Data Twpes
+ Devvice Memoary

Device Comment

Konfiguracja ustawien SSCNET zostala zakonczona.

Kliknij n , aby przejst do nastepnego ekranu.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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> Konfiguracja danych serwomechanizmu

) ood

Skonfiguruj dane serwomechanizmu. Ustaw parametry niezbedne do sterowania pozycja dla wszystkich osi sterowanych

okreslonych w SSCNET. Dane serwomechanizmu podzieli¢ mozna na trzy nastepujace kategorie.

Kategoria Opis

Fixed Farameter Zob. czesc 7.4.1.
Home Position Ustaw dane niezbadne do wykonania powrotu do pofoZzenia wyjsciowago.
Return Data Powrot do potozenia wyjsciowago to funkcja ustawiajaca maszyneg w potoZeniu wyjsciowym i ustalajaca adres poloZenia

wyjsciowego maszyny oraz modulu CPU sterowania ruchem w te] pozycji.

JOG Operation Data Ustaw dane niezbedne do pracy w trybie JOG.
Tryb JOG to funkcja, ktdra polaga na recznym sterowaniu serwomotorem w przadnim lub tylnym kierunku obrotow przy
zachowaniu state] predkosci. Jest ona wykorzystywana do czynnosci szkoleniowych lub tastowych podczas instalaci systamu.

Ustawianie parametrow statych

)

Ustaw wartosci charakterystyczne niezbedne dla poprawnego dziatania systemu. Ustaw dane oraz zakres przesuwu

maszyny, aby przeliczy¢ wartosc polecenia ,address (travel value) and speed”(adres (wartos¢ przesuniecia) oraz
predkosE), tzn. przektadnie elektroniczna, na impulsy.

W przyktadowym systemie ustaw nastepujace parametry dla osi 1 do 3.

Ustawienia osi 1

Parametr

do 3
Unit Setting 0:mm W przyktadowym systemie uzywana jest jednostka ,mm”.
Number of Pulses par Revolution | 262144[PLS] Zazwyczaj wybierana jest wartosc rozdzielczosci serwomotoru.
Pal:;i;::ter Travel Value per Revolution 10000.0[pm] W urzadzeniu zamontowane sg sruby kulowe (skok: 10 mm).
Upper Stroke Limit 2000000.0[um] Okresl zakres przesuwu maszyny, aby zapobiec wybiegom
Lower Stroke Limit -10000.0[um] poza wasciwe potozenie.

Ustawianie parametrow statych opisane jest na nastepnym ekranie.
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} Ustawianie parametréow statych

MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [Servo Data]

! Project Edit  EindfReplace  Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help
LI LET
pEEXeaananman lalizens o)

i Project 1 x %, servoData * l

Unset Project (SY13)
g Swskem Setting Ikerm Axisl A Az

Servo Data Setking - Fined Parameter The fixed parameters are set for each axis and their data is fi...
". Servo Daka Init Sekting 0 3PLS 3PLS

Servo Parameter Mumber of Pulses per
- . 262144[PLS 20000[PLS 20000[PLS
%] Parameter Block Revalution [FLS] [FL3] [FL3]

3 Limit Cutput Data izt el U2 e 10000, 0[] 20000[FLS] 20000[FLS]

=21 Motion SFC Program Revolution _
Servo Program Backlash Compensation 0,0[pm] 0[PL=] 0[PL=]

A2 Labels Upper Stroke Limit 2000000, 0[pm] 2147483647[PLT] 2147483647[PLT]

Lower Skrake Limit -10000, afpm] a[PLS] a[PLS]
fommand fn-poesition :10.0[pm] f100[PLE] 100[PLS]
Speed Control 10x%

Multiplier Setting For
Dedgree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction 0:Reverse Direckion 0:Reverse Direckion 0:Reverse Direckion
HPR. Method 0iProximity Dog Type 1 0iProximity Dog Type 1 OiProximity Dog Type 1
Home Position Address 0,0[pm] 0[PL=] 0[PL=]

HPR. Speed 0,01 [romy'min] 1[PLSs] 1[PLSs]

Structured Data Twpes
Devvice Memoary
Dewvice Comment

Set the data to execute the home position return.

Konfiguracja parametrow stakych osi nr 1 zostata zakoriczona.

Kliknij n , aby przejst do nastepnego ekranu.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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Home
Position
Return Data

> Ustawianie danych powrotu do potozenia wyjsciowego

) ood

Parametr

HPR Direction

Uwaginia osi 1 do 3

0: Reverse Direction

W przyktadowym systemie ustaw nastepujace dane powrotu do potozenia wyjsciowego dla osi 1 do 3.

HPE Method

0: Proximity Dog Type 1

W przyktadowym systemia wybierz Proximity Dog
Type 1",

Home Position Address

0.0[um]

HPR Speed

20000.00[mm/min]

Creep Speed

100.00[mm/min]

Travel Value after Proximity Dog ON

Parameter Block Setting

Wiecej szczegitow znajduje sie w czesci dotyczace]
ustawiania bloku parametrow.

HPR Retry Function

0: Invalid

Dwell Time at the HPR Retry

Home Position Shift Amount

0.0[um]

Speed Set at Home Position Shift

0:HPR Speed

Torgue Limit Value at Creep Speed

Operation for HPR Incompletion

1:Not Execute Servo
Program

Wprowadzanie danych powrotu do poloZzenia wyjsciowego jest opisane na nastepnym ekranie.

Ustaw dane niezbedne do wykonania powrotu do potoZzenia wyjsciowego. Powrdt do potozenia wyjsciowego to funkcja
ustawiajgca maszyne w poftozeniu wyjsciowym i ustalajaca adres poloZzenia wyjsciowego maszyny oraz modutu CPU
sterowania ruchem w tej pozycji.
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> Ustawianie danych powrotu do potozenia wyjsciowego

MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [Servo Data]
! Project Edit  Eind/Replace  Wiew  Check/Conwert  Onlne  Debug  Tools  Window  Help
DPpASLkneem)
AR TIE LR TN Y P=EN =Y

Project o x

) ood

Unset Project (SY13)
Swskem Setting
Servo Data Setting
". Servo Daka

Servo Parameter

|7 Parameter Block
23 Limit Gutput Data

:L'l_ Makion SFC Program

Servo Program

@ Labels
Structured Data Twpes
Devvice Memoary

4 ¥ Device Comment

‘__-, Seryo Data * l

Ikerm
Creep Speed
Trawvel Yalue after
Proximity Dog ON
Parameter Block Setting
HPR Retry Function
Cuwell Time at the HPR,
Retry
Home Position Shift
Arnounk
Speed Set ak Home
Position Shift
Torgue Limit Yalue at
Creep Speed
Doeration for HFR
fncompletion
Pulse Conversion Module
Home Pasition Return
Request Setking
Standby Time after Pulse
Conversion Module Clear

Axisl
100,00 mrm/mirn]

0:Invalid

0.0[km]

0:HPR. Speed

Axis2
1[PLS/s]

0:Invalid

n[PLE]
0:HPR. Speed

{1:Mot Execute
:Servo Program

- | 1iMob Execube Servo
Prograrn

Axis3
1[PLS/s]

0:Invalid
n[PLE]
0:HPR. Speed

1Mok Execute Serva
Prograrn

b d

=

zostalo zakonficzone.

Ustawianie danych powrotu do poloZenia wyjSciowego osinr 1

Kiiknij (@) , aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

Q1720 53W13  Hosk Stat

ion Mo, 2
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JOG Operation
Data

> Konfiguracja trybu JOG

) ood

Parametr

JOG Speed Limit Value

Ustaw dane niezbedne do pracy w trybie JOG.
Tryb JOG to funkcja, ktéra polega na recznym sterowaniu serwomotorem w przednim lub tylnym kierunku obrotow przy

zachowaniu statej predkosci.
Jest ona wykorzystywana do czynnosci szkoleniowych lub testowych podczas tworzenia systemu.

W przyktadowym systemie ustaw nastepujace dane trybu JOG dla osi 1 do 3.

Ustawienia osi 1 do

a1
b

15000.00[mmimin]

Parameter Block Setting

2

Wigcej szczegotow znajduje sig w czesci
dotyczacej ustawiania bloku parametrow.

Wprowadzanie danych powrotu do polozenia wyjsciowego jest opisane na nastepnym ekranie.
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Konfiguracja trybu JOG

' MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [Servo Data]

! Project  Edit Check/Convert
LI LET
T TYELE LR By =LY =)

Project o x

Find/Replace  Wiew Online  Debug  Tools  Window  Help

‘_-, Seryo Data * l

Unset Project (SY13)

Servo Data Setting

- Fixed Parameter

The fixed parameter

g Swskern Setking Ttem Biis1

‘. Servo Daka
Serva Parareter

|7 Parameter Block

23 Limit Gutput Data

Init Sekting

Mumber of Pulses per
Reevalution

Trawvel value per
Feevolution

O:ram

262144[PLS]

10000.0[pm]

0.00km]
2000000, 0fpm]
-10000, 0fpm]
10.004m]

Backlash Compensation
Ipper Stroke Limik
Lower Stroke Lirnik
Command In-position

Speed Control 10x%
Multiplier Setting For
Dedgree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction

HPF. Method

Home Position Address
HPR. Speed

:L'l_ Makion SFC Program
Servo Program

@ Labels
Structured Data Twpes
Devvice Memoary
Dewvice Comment

Set the data to execute the home position return.

D'Reverse Direckion

D-D[um]
20000, 00 mm/min]

Konfiguracja danych sterowania w trybie JOG dla osi nr 1 oraz
danych serwomechanizmu dla osi nr 1 do 3 zostala zakonczona.

Kiiknij () . aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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Ustawianie parametrow serwomechanizmu

) ood

Ustaw teraz parametry serwomechanizmu dla kazdej osi.

Do ustawienia parametrow serwomechanizmu wymagane jest oprogramowanie MELSOFT MR Configurator2.
Pobierz i zainstaluj oprogramowanie MR Configurator2, zanim przystapisz do konfiguracji parametrow.

W przyktadowym systemie ustaw nastepujace parametry serwomechanizmow dla osi 1 do 3.

Parametr Ustawienia

Rotation direction selection

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

Servo forced stop selection

Invalid (Mot use forced stop input (EM1) )

Absolute position detection system

Used in incremental system

Home position set condition selection

Z-phase must not be passed.

In-position range

100 [PLS]

* Jezeli paramelr nie jest opisany w ninigjszym szkoleniu, uzyj ustawien domysinych.

* Ustawianie parametrow serwomechanizmu opisane jest na nastepnym ekranie.
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} Ustawianie parametrow serwomechanizmu ) o0

' MELSOFT Series MT Developer2 {Unset Project) M=

! Project  Edit Miews Check/Conwvert  Onlne Debug  Tools  Window  Help

Find/Replace

[=-E=y Unset Project (SY13)
-] System Setting
: Servo Data
23 Limit Output Data
EEI-- Mation SFC Pragram
EEI--{E Labels
Structured Data Twpes
[+]- Device Mernory

i Project
Servo Data Setting
i E Parameter Block,
[+-[K] Servo Program
Device Comment

! Dutput

Program MR Configurator2 wylaczy sie.
Konfiguracja parametrow serwomechanizmdow zostala zakonczona.

Kliknij u , aby przejsc do nastepnego ekranu.

| Q1FZ0 | 3W13 | Hosk Station Mo.2 | | | 0506
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} Ustawianie bloku parametrow

Wybierz parametry przyspieszenia’hamowania dla kazdego wzorca sterowania.
Mozna zapisa¢ maksymalnie 64 wzorce przyspieszania/hamowania.
Wybierz dowolny numer bloku dla kazdego wzorca sterowania.

W przyktadowym systemie wybierz nastepujace parametry dla bloku nr 11 nr 2.

Parametr Block No. 1 Block No. 2

Przy sterowaniu pozycjg oraz
Wzorzec sterowania powrocie do potoZzenia W trybie JOG
wyjsciowego
Interpolation Control Unit 0:mm 0:mm
Speed Limit Value 60000.00[mm/min] 15000.00[mm/min]
Acceleration Time 500[ms] 300[ms)
Deceleration Time 500[ms] 300[ms)
Rapid Stop Deceleration Time 100[ms] 100[ms]
S-curve Ratio 100[%%] 100[%]
Torque Limit Value 300[%:] 300[%]
Deceleration Process on STOP 0:Deceleration Stop 0:Deceleration Stop
Allowable Error Ranga for Circular Interpolation 10.0Jum] 10.0[am])
Acceleration/ Deceleration System 0:Trapezoid/ S-curve 0:Trapezoid/ S-curve

Konfiguracja bloku parametréw opisana jest na nastepnym ekranie.
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> Ustawianie bloku parametrow

& MELSOFT Series MT Developer? {(Unset Project) - [Parameter Block]
! Project  Edit Eind/Replace  Wiew  Check/Gonvert
R L X |

IS ELLEEEEEY Y B=LY Y

: Project o x

Cnline  Debug  Toalz  Window  Help

nset Project (SY13)

8l Svstem Setting

#J Servo Data Setting
.0.,- Serva Data
u Servo Parameter
| 7] Parameter Block
232 Limit Qutput Data

2} Mation SFC Pragram

Serva Program

[ Labels

Structured Data Twpes
=Y Devvice Memory

i} Device Comment

| 7| Parameter Block l

Ikem

-1 Parameter Block

Interpolation Control Unit
Speed Limit Yalue
Acceleration Time
Deceleration Time

Rapid Stop Deceleration Time
S-curve Ratio

Forgue £imit Vafue
Deceleration Process on
STOP

Allowable Error Range For
Circular Interpolation

Bias Speed at Skart

Acceleration/Deceleration
Swyskem

Advanced S-curve
Acceleration/Decelerati
on

Acceleration 1 Ratio

Block Mo, 1 Block Mo,2 Block Mo, 3 Block Mo, #
5et the data such as the acceleration/deceleration function control used for each p...
0 Qi JPLS 3iPLS
60000, 00[mmrmin] 15000,00[mmmin] 200000[PLS)s] 200000[PLS/s]
S00[ms] 300[ms] 1000[ms] 1000[ms]
S00[ms] 300[ms] 1000[ms] 1000[ms]
100[ms] 100[ms] 1000[ms] 1000[ms]
100[%:] 100[%:] 0[] O[]
300[%:] ‘300[ %]  300[%] 300[%:]

0:Ceceleration Stop 0:Ceceleration Stop 0:Ceceleration Stop 0:Ceceleration St

10.0[m] 10, 0[] 100[PLS]

0[PLS/s]

100[PLS]

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

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

acceleration/deceleration process by converting the speed smoothly.

Konfiguracja ustawien blokow parametrow nr 1 oraz nr 2 zostala zakonczona.

Kliknij m , aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

CNY2D 5W13  Host Station MoZ
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> Zapisywanie projektu ) oo

Zapisz projekt z ustawieniami wybranymi podczas konfiguracji.

Jezeli wyjdziesz z programu MT Developer2 przed zapisaniem projektu, dokonane ustawienia zostang odrzucone.
Podczas zapisywania projektu uzy| ponizszych informacji.

Zalecane jest wybranie nazwy, ktdra pozwoli tatwo rozpoznac zawartosc¢ | przeznaczenie projektu (zawierajacej np. sposéb
sterowania, nazwe systemu itp.).

Save Folder Path : Save Folder Path * Wymagana
[CAMELSECie-Loarming e Whybierz folder, w ktorym utworzona zostanie przestrzen robocza. )
‘Workspace/Project List: ™,
e | Workspace/Project List
Jezeli w folderze docelowym znajduje sie wiecej niz jedna
przestrzen robocza, wszystkie pozycje zostana wyswietlone na
tej liscie.
J
N
Workspace Name * Wymagana
Wpisz nazwe przestrzeni roboczej. (do 128 znakow)
F
Workspace Name: e-leaming 1 "
_ _ Project Name * Wymagana
Ll Packing Device_Spse { Wpisz nazwe projektu. (do 128 znakéw)
Title: | Pasttioning_Control | /
\
Title
Wpisz tytut. (do 128 znakow)
save | Concol | Uzyj tego pola, jezeli chcesz wybraé nazwe przekraczajaca

128 znakow. (Wprowadzenie tytutu nie jest wymagane).
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> Zapisywanie parametréw w module CPU sterowania ruchem ) 0oo

Po zapisaniu projektu wprowadz parametry do modutu CPU sterowania ruchem.

Przed rozpoczeciem upewnij sie, Ze speklnione zostaly ponizsze kryteria.

Zasilanie sterownika ruchu oraz serwowzmacniacza jest wlaczone.

Przetacznik RUN/STOP modutu CPU znajduje sie w pozycji STOP.

Komputer oraz modut PLC CPU sa prawidtowo podtaczone.
Sprawdz parametry w oknie Write to CPU i wykonaj zapis.

Write to CPU [El
Trarefer information
Correcting interface LI5B -3 [FLC Modue
Target CPUL: I StationMo.fost  CPUType 172D fruz
05 Type [B¥13Q0 YER300B
Detal zatting
Target memary  [Program memery ~] Zapisywanie parametrow w module CPU

Fie selection | Device data |

Parameter + Program | Selectdl | Select ore |

=0 .
Wybierz Parameter |ssng, vison senser parsmater
{*) Urdvegessary when Fotion SFC program i5 unused.

L)

bl Sysbem Setting, Servo Data Setting (Pacameter BlockfServo DatajServo Parameter [Limit Output Data

= L] Dewie memory

[ Dwvvice data

< } Zapisz

st |  ow |
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Podsumowanie
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A continuacion se indican los contenidos que se trataron en el capitulo 7.
Los puntos siguientes son muy importantes; vuelva a leerlos.

Konfiguracja przesytania
danych

FPrajekt

Fodstawowe ustawienia
systamu

Konfiguracja systamu

Konfiguracia SSCNET

Staty parametr

Dane powrotu do
polozenia wyjsciowego

Dane sterowania w trybie
JOG

Farametr serwvo

Blok paramefrow

Fapisywanie projekiu

» Przed przystgpieniem do ustawiania parametrdw upewnij sig, ze nawigzane zostato potgczenie pomiedzy
komputeram | modutem CPU sterowania ruchem

- Poniewaz odbierajgcy dane modut CPU podtgczony jest do gniazda 2 plyty bazowe), podczas Konfigurac)i wybierz
PLC MNo.2.

* Projekt to jednostka, za pomocs kidre] MT Developer2 moze kontrolowad rdznego rodzaju parametry | programy.
y Ohreﬁl typ oprogramowania sterujgcego i nazwe modelu module CPU sterowania ruchem, kidre bedg uzywane w
projekcia.

Podstawowe ustawienia systemu obejmujg parametry lakie jak plyta bazowa, wybdr CPU itd.

Skonfiguruj ustawienia dia giownej plyty bazowe] oraz plyt dedatkowych.
Przypisz modut sterowania ruchem, modut wehwy oraz inne moduly kontrolowane przez modul CPLU do pustych gniazd

phyty bazowe].

- Skonfiguryj ustawienia serwowzmacniacza w systemie,
Przypisz serwowzmacniacze podiaczone do modutu CPU za pomoca kabla SSCHET Il wediug numerdw osi
sterowanych.

- Mr osi w strukturze SSCHNET rdzni sie od numeru osi sterowane] wybieranego za pomocy pokretel
serwowzmacniacza.
Mumer osi siuzy do identyfikacji osi sterowanych w programie.

Ustaw wartoSci charakterystyczne niezbedne dla poprawnego dziatania systemu.
Ustaw dane oraz zakres przesuwu maszyny, aby przeliczyt wartoss polecenia ,adres (wartosc przesuniecia) oraz
predkosc”, tzn. przekiadnie elekironiczna, ma impulsy.

Ustaw dane niezbadne do wykonania powrotu do polozenia wyjsciowego.
Powrat do potozenia wyjsciowego to funkcja ustawiajaca maszyne w pofozeniu wyjsciowym i ustalajaca adres
podozenia wyjsciowego maszyny oraz modutu CPU sterowania ruchem w tej pozycii.

Istaw dane niezbedne do pracy w irybie JOG.

Tryb JOG to funkeja, ktdra polega na recznym sterowaniu serwomotorem w przednim lub tylnym kierunku obrotdw pray
zachowaniu state] predkosci,

Jest ana wykorzystywana do czynnosci szkoleniowych [ub testowych podczas tworzenia systemu.

Ustaw parametry serwomechanizmu dia kazde) osi,
Do ustawienia parametrdw serwomechanizmu wymaganes jest oprogramowanie MELSOFT MR Configuratarz.

Whierz parametry procesu przyspieszeniathamowania dia kazdego wzorca sterowania. Mozna zapisat maksymalnie
G4 wzorce przyspieszaniahamowania.
Whbierz dowolny numer bloku dia kazdego wzorca sterowania.

- Zapisz projekt z ustawieniami wybranymi podczas konfiguraci. i

1/2
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7.9 Podsumowanie

Zapisywanie projektu

Zapisywanie parametriw

. zeafis_z projekt z ustawieniami -.Hbrarlglmpiﬁndczas kcnfigura%i. o ] o
.JI:| eli wyjdziesz z programu MELSO Developer? przed zapisaniem projekiu, dokonane ustawienia zostang
odrzucone.

Wybierz nazwe projektu, kidra pozwoli fatwo rozpoznad zawartose | przeznaczenie projekiu (zawierajges np. sposdb
sterowania, nazwe systermu itp. )

Zapisz parametry w module CPU sterowania ruchem. Przed rozpoczeciem upewnij sie, ze spetnione zoslaty ponizsze
kryteria.

- Zasilanie sterownika ruchu oraz serwowzmacniacza jest wigczone.

- Przetgcznik RUNISTOP modutu CPLU znajduje sie w pozycl STOP.

* Komputer oraz modut PLC CPU s prawidiowo podigczone,

2/2

) ood
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W rozdziale & dowiesz sie, jak kontrolowac dziatanie serwomotordw | wykonywad powrot do polozenia wyjsciowego.
Zanim przystapisz do montazu serwomotoru w maszynie w ramach pierwszego uruchamiania serwowzmacniacza

i serwomotoru, upewnij sie, ze dziataja one poprawnie — pozwoli to zapobiec wypadkom, np. uszkodzeniom maszyny
spowodowanym nieprawidtowym podtaczeniem lub bfednymi ustawieniami.

.‘

DOBOR | INSTALACJA OPROGRAMOWANIA STERUJACEGO
JRozdziat 6"

KONFIGURACJA SYSTEMU .Rozdziat 7°

¥

KONTROLA DZIAELANIA .Rozdziat 8"

N

Tematy poruszone w rozdziale 8

PROJEKTOWANIE PROGRAMOW -
‘Rozdzial 9" (PODSTAWY PROGRAMU DO STEROWANIA RUCHEM 8.1 Kontrola dziafania serwomotoru

TYPU SFC: Rozdzial 10) 8.2 Podtaczanie serwomotoru do
maszyny
8.3 Wykonywanie powrotu do poltoZenia

PROGRAMOWANIE ,Rozdziat 11” wyjsciowego

N— 7

STEROWANIE
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m Kontrola dziatania serwomotoru
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Uzyj funkcji testowe] programu MT Developer2, aby sprawdzic status serwowzmacniacza (upewniajac sie, ze nie
wystepuja bledy), kierunek obrotow serwomotoru, dziatanie gérnego i dolnego ogranicznika skoku oraz doktadnosc¢
zatrzymywania podczas wykonywania powrotu do polozenia wyjsciowego.

Ponize] wymienione sa funkcje testowe uzywane w niniejszym szkoleniu.

e i it Przesyta polecenie wigczenia/wylaczenia serwomechanizmu dla wszystkich badz wybranych osi
S serwomotorow.

Kontrola Wyswietla status serwowzmacniacza. Jezeli wystapi btad, mozna w ten sposob sprawdzic jego kod

wstapna i nazwe.

Kontrola

?gg?:s;u Wykonuje dziatanie w trybie JOG w przednim lub tylnym kierunku obrotow, aby sprawdzic prawidtowe

ogranicznika dziatanie gomego i dolnego ogranicznika skoku.

skoku

Sterowanie Uruchamia podtaczony serwomotor w trybie JOG.

w trybie JOG Przed wykonaniem tej czynnosci musisz skonfigurowac dane trybu JOG oraz potrzebne bloki parametrow.

Eﬁiﬂimamm £ Wykonuje powrot do polozenia wyjsciowego, aby wykluczyc wystepowanie bledu pomiedzy pozycjg
o zatrzymania a poloZzeniem wyjsciowym maszyny.

wyjsciowego

Na nastepnym ekranie dowiesz sie, jak uzywac funkcji testowej.
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Project  Test oOnline Help

Test Mode Function # Error Reset

The test mode supparts the initial check at a syskem skart,
From the tool button, choose the Function wou want ko perform,

Error Code Etror Detection
«35tarting procedure outline = Axis Mo, Minor | Major Servo Error | Setwo Errar
Axis 1 n 0 0 L]
Test Mode Bxis 2 n n 0 L]
[ ]

i 1] 1] ]
[Program Start] PR

Check whether the servo maokar runs in
accordance with the servo program written to
the motion controller,

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

Cebug Mode  Mation SFC program debugging is supported.

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

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

Mext

Prograrm Skark

Kontrola dziatania serwomotoru zostala zakonczona.

Kiiknij [§) i przejdz do nastepnego ekranu.

Real Mode Test mode ErMa stop Huost Skation Mo, 2 (13 Q172D [ =z
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Podtacz urzadzenie do osi obrotu maszyny.

Przed przystapieniem do montazu sprawdz poprawne dziatanie serwomotoru poza maszyna, aby zapobiec jego
uszkodzeniu w wyniku nieprawidtowego funkcjonowania systemu serwo.

Po zakonczeniu montazu maszyny upewnij sie, Ze zardwno serwomotor, jak | urzadzenie dziatajg poprawnie
przez ponowne uruchomienie trybu JOG.

Maszyna

Serwomotor
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@EI ykonywanie powrotu do polozenia wyjsciowego

Po podlaczeniu serwomotoru do maszyny skontroluj poprawne wykonywanie powrotu do poloZzenia wyjsciowego.
Powrét do potozenia wyjsciowego to proces dopasowywania polozenia wyjsciowego zapisanego w module CPU
sterowania ruchem do potozenia wyjsciowego maszyny.

Miedopasowanie polozen spowoduje wystapienie btedu pozycji zatrzymania.

Aby temu zapobiec, wykonaj test powrotu do polozenia wyjsciowego, ktéry pozwoli wykluczyé wystepowanie btedow

pomiedzy pozycja zatrzymania a polozeniem wyjsciowym maszyny.

) ood

PotoZenie wyjsciowe
osi X

Biezaca wartosc —
posuwu —

;0,0 pm

Powrét do polozenia wyjsciowego

Biezaca wartosc posuwu jest zgodna z
potozeniem wyjsciowym maszyny.

Ma nastepnym ekranie dowiesz sie, jak sprawdzi¢ poprawne wykonywanie powrotu do polozenia wyjsciowego.
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do polozenia wyjsciowego

running.

- Debug operation is supported on the monitor screen of the
progr;

Test powrotu do poloZenia wyjSciowego zostat zakoficzony.

Kliknij m i przejdz do nastepnego ekranu.
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Ponizej znajduje sie streszczenie informacji z rozdziatu 8.
Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec zapoznaj sie z nimi ponownie.

Kontrola dziatania
serwomotoru

Podiaczanie
serwomotoru do
maszyny

Kontrola wykonywania
powrotu do potoZzenia
wyjsciowego

Uzyj funkgji testowej programu MT Developer2, aby sprawdzic status serwowzmacniacza, kierunek
obrotow serwomotoru oraz dziatanie gormego i dolnego ogranicznika skoku.

*Przed przystapieniem do montazu sprawdz poprawne dziatanie serwomotoru poza maszyna, aby
zapobiec jego uszkodzeniu w wyniku nieprawidtowego funkcjonowania systemu serwo.

*Po zakonczeniu montazu maszyny upewnij sig, Ze zarowno serwomotor, jak i urzadzenie
dziataja poprawnie przez ponowne uruchomienie trybu JOG.

Po podigczeniu serwomotoru do maszyny skontroluj poprawne wykonywanie

powrotu do polozenia wyjsciowego.

Po wykonaniu testowego powrotu do polozenia wyjsciowego upewnij sig,

Ze pomigdzy pozycjg zatrzymania a poloZeniem wyjsciowym maszyny nie wystapit btad.
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DOBOR | INSTALACJA OPROGRAMOWANIA STERUJACEGO
JRozdziat 6"

hy

JRozdziat 7"

KONTROLA DZIAELANIA .Rozdziat 8"

PROJEKTOWANIE PROGRAMOW
.Rozdziat 8" (PODSTAWY PROGRAMU DO STEROWANIA RUCHEM TYPU

SFC: Rozdziat 10)

PROGRAMOWANIE .Rozdziat 11°

STEROWANIE

W rozdziale 9 nauczysz sie projektowac programy niezbedne do sterowania ruchem.

Tematy poruszone w rozdziale B\
9.1 Jezyk programowania sterowania
ruchem
9.2 Schemat sterowania
sekwencyjnego
9.3 Tworzenie tabeli powiazan
urzadzen I/O z numerami
urzadzen.
9.4 Projektowanie programu serwo
9.4.1 Rozkazy serwo
9.4.2 Dane pozycjonowania

\9.5 Tworzenie programu serwo /
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) Jezyk programowania sterowania ruchem
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Wymienione ponizej trzy rodzaje jezykéw programowania umozliwiajg sterowanie ruchem.

Jezyk programowania

Program sekwencyjny

Opis

Program do sterowania ruchem typu SFC rozpoczyna sie od dedykowanego rozkazu sekwencyjnego ,,D(P).SFCS”.
* Jezeli w ustawieniach parametrow przy pozycji ,Auto” wybrana jest opcja ,Yes" (tak), startowy program sekwencyjny nie

jest konieczny.

* Wybrany program serwo moze zostac uruchomiony bezposrednio za pomoca dedykowanego rozkazu sekwencyjnego

.D(P).SVST”.

Program do sterowania ruchem
typu SFC

Sekwencja sterowania ruchem napisana jest w formacie podobnym do schematu blokowego.
Przy sterowaniu pozycja program serwo jest wykonywany podczas kroku sterowania ruchem.

Program serwo

Wzorzec sterowania pozycjq zawarty jest w rozkazach serwomechanizmu.

Ponizsza ilustracja przedstawia zwigzek pomiedzy programem sekwencyjnym, programem do sterowania ruchem typu SFC oraz programem

Serwo.

<PLC CPU>

Program sekwencyjny

Plogvam do sterowania
Tchenm typu SFC ;

| Start

# .
|—1 f———DPSFCS|-- -+ Ko]]H: leo]m Polecenie

Dane poaroiu do polazenia wyjéciawegol
Dane slerowania w trybie JOG

.
OkreéTenie numeru M2049//Servo-on accept?
Rozkaz programu '
zadania stgrgtow 0 -
uruchomienia g ' Serwowzmacniacz
programu SFC -
*:Mozesz automatycznie uruchomic Naped
program do sterowania ruchem typu
SFC z ustawionymi parametrami.
onfiguracia systemu Serwomotor
Staty parametr
|Parametr serwo
Parametr serwo
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»m Schemat sterowania sekwency_fjnego

Jezyk programowania SFC do sterowania ruchem charakteryzuje sie struktura przypominajaca schemat blokowy.

1/3

Przedstawianie sekwencji sterowania za pomoca takiego schematu utatwia projektowanie programu do sterowania

ruchem typu SFC.
Ponizej przedstawiony jest schemat blokowy sterowania systemem przyktadowym.
Umiesé¢ kursor myszy na wybranym elemencie schematu, aby wyswietli¢ szczegoly.

@mchomieni& systemlD
l Y v
Wigczenie serwo 0% nr 1 — zmiana biezacej 0% nr 2 — zmiana biezacej O$ nr 3 — zmiana biezacej

<im:o—s

Uruchomienie osinr 2

Lruchomienie osi nr 3

wyjsciowego osinr 1

| Powrot do polozenia |

Reset liczby utozonych
produktow

Sygnal uruchomienia

wyjsciowego osi nr 2

| Powrét do polozenia |

Znacznik uruchomienia
WhE.

) ood
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1
Znacznik uruchomienia

T e

. .
ruchomienie osi nr

R B e Znacznik uruchomienia WL,
wyjsciowego osi nr 3 +
FPolecenie otwarcia
Kontrolka WE.AWWYL. | zamkniecia chwytaka

Y

gnal pozwolenia na . :
Obliczanie wspafrzednych

e Zatrzymanie na 0,5 sekundy

'

Sterowanie pozycjg Sterowanie pozycja

Eygnal pezweolenia na
ruchamisnie W

| Sterowanie pozycja |

Sygnal pozwolenia na . :
o WY onak pu_zwaanla na ] Syonat pozwolenia na
ruchomienie WL rucharmienie WL
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Y L
Folecenie zamkniecia Ustalenie liczby
chwytaka Wt. utozonych produktow

Liczba
ulozonych produktow

Polecenie zamkniecia

Reset liczby utozonych
produktow

Zatrzymanie na 0,5 sekundy

Sterowanie pozycja |

Kontrolka WE. WYL,

gnal pozwolenia na
ruchomiania W

( PrzejdzdoP1 )

3/3

) ood
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Tworzenie tabeli powigzan urzadzen I/O z numerami urzadzen. )

Utwdrz tabele powiazan urzadzen I/O z numerami urzadzen, ktéra bedzie wykorzystywana w przykladowym systemie.
Sporzadzenie takiej tabeli ogranicza liczbe bledow i usprawnia proces programowania.

Tabela zamieszczona ponizej ukazuje powiazania urzadzen 1/O z numerami urzadzen w przyktadowym systemie.

Mazwa urzadzenia NF o Warlost
Vo urzgdzenia poczatkowa
Py e Px12 Wiepbcie Bil = = WYL, Praedacenik preveiskowy 6o uruchanmiania system,
. PYD Wyjsche Bil
- - Wt Sygnad wylbciowy stuzacy do obwierania | zamykania chwytaka urzadzenia,
Polecenis A "
S it P Wjscie Bit
Kontrolka pracy PYZ Wyjscie Bit - - WYL Kaontrolka whacza sie podczas pracy syslemi.
Ly o PY3 Wb it WYL Kantralka whcza sip po zalrzymaniu pracy system
zafrrymania J - - ] P ZYIManiu pracy sysbermu,
18-bilowa
D000 - Showo liczba D500 0 Praschowywanie warledel przesunipeia osl X (osi ir 1) urzadzenia,
catkowila
16-bilowa
Dzon2 = Showe lie:z b 0~1100 o Przechowywanie warlesel przesunipea osi Y (asi ir 2) urzadzenia,
catkowila
1B-bilowa
oz100 = Showo liez b O~ o Przechowywanie liczby produktiw ulczonych na palecie,
Urzgdesnia whywane catkowila
preez program
M7100 _ Bt _ _ WYL Praechowywanie danych bilowych przekazywanych jako sygnat wijsciowy dia
! : palecenia alwarsa chwtaka (PYO).
M7 _ Bit _ _ WYL Przechowywanie danych bilowych przekazywanych jako sygnat wyjsciowy dia
! : palecenia Zamknigeia chwylaka (PY1),
MB001 _ it _ _ Wit Przechowywanie danych bilowych przekazywanych jako sygnat wejclowy
Z preyoisku uruchamiania (FX12),
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Zaprojekiujesz teraz program serwo.

Program serwo to zaprogramowany wzorzec sterowania pozycja.

Sktada sie on z rozkazow serwo, numerdw osi, adresow (wartosci przesuniecia), zadanej predkosci, wzorca
przyspieszenia itd.

Zapisz wzorzec sterowania pozycja jako program serwo.
Podczas sterowania pozycja za pomoca programu typu SFC program serwo o okreslonym numerze wykonywany
jest wedlug zapisanego wzorca sterowania.

P Nr programu serwo

[E 22] /ﬁ Rozkaz serwo
8 CPSTARTS3

% Axis
% Axis 2 |—— Nrsterowanej osi
g Axis 3
= Speed 20000.00 mm/min — Zadana predkoscé
& (Predkosé
g 1 INC-3
S ) wektorowa)
=1 Axis 1, 0.0 um
= ; Adresy osi
o Axis 2, 0.0 pm I ¥ o
wn . (wartosc¢ przesuniecia)
@ Axis 3, 250000.0 um
: 2 INC( Y
é Axis 2, S0000.0 um
s Axis 3. 50000.0 pm Mozesz okreslié takze parametry inne
E‘ Radius S50000.0 um ———  niz ad_res i predkosc, w zaleznosci od
% 5 INC-3 rodzaju rozkazu serwo.
@ ixis 1, 0.0 pm Vo rad ad
] ozesz wybraé adres
Axis 2, D 2002 um (warto&é przesuniecia) za pomoca

Axis 3, 0.0 pm urzadzenia typu stowo.
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Poznasz teraz rozkazy serwo wykorzystywane w programie serwo.
Dostepnych jest wiele rodzajow rozkazow, m.in. proste pozycjonowanie liniowe za pomoca jednej osi lub

interpolacja liniowa i kotlowa przy uzyciu przynajmniej dwoch osi. W ninigjszym szkoleniu opisano szesc rozkazow
wykorzystywanych w przyktadowym systemie.

Mazwa ;
Symbol Opis
Y rozkazu P
308 = Sterowanie 3-osiowa interpolacja liniowa odbywa sie w zakresie wartosci przesuniecia okreslonegj dla
) ::nsmura , kazdej z trzech wybranych osi, rozpoczynajac od biezgcego polozenia zatrzymania.
interpolacja . g ) e . . _
INC-3 IiniDEa J * Kierunek ruchu kazdej osi zalezy od znaku (+ lub -) znajdujacego sig przy wartosci przesunigcia
metoda okreslongj dla poszczegodlnych osi.
przyrostowa - Jazali wartosé przesunigcia jest dodatnia: ruch odbywa sig do przodu (adres zwigksza sig).
- Jazali wartos¢ przesunigcia jest ujemna: ruch odbywa sie do tytu (adres zmniejsza sig).
smr :....Pm{ad......................................................................................
Do przodu ﬁaﬁﬁﬁggggn&, kidre ¢ Pozycjonowanie przebiega w przedstawiony poni2ej sposdb przy
i . nastgpujgcych odleglosciach ruchu: 10000 dia Kierunku osi X, 5000 dla
=1 i kigrunku osi Y oraz 6000 dla kisrunku osi Z A —
] - po makoriczenu
= - - - - 4 -\\_;-" -mmﬂiﬂ
g Do przodu “.._ (11300, 6300, 8000)
Do przodu : ) ———_"~.___ Ruch podczas
~ Z Odlegloss Do przodu .. Pozycjonowan
L ﬂJi;hLl ............................... _.I_
Odleghit osl Y .
ruchu : 1 Odlegiosé
= S - Odlegiose ruchy
X { nuchu ; |
\ 1 ' osi Z d ) i fﬂuezqcy adres zalrEyimania (5000)
Do orzody | 6000 T (1300, 1300, 2000) 1
Do tytu | P i 4 = -
0 \_ CBiszace polozenis \j = Do przodu
zatrzymania Y 5000 10000
e Odlegiost ruchu osi X
L . ¥/ (10000———=
RO tyh \ Odlegplose ruchu osi X Do tyhu
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?—tnsmvlnra . * W przypadku metody abseolutnej 3-osiowa interpolacja liniowa wykonywana jest dla wybranych
ABS-3 :n Srpolaca trzech osi w zakresie pomigdzy biezaca pozycjg zatrzymania (X1, ¥1, £1) a okreslonym
I:?;‘f;“da polozeniem (X2, Y2, Z2).
absnlu?nq + Kierunek ruchu poszczegdlnych osi zalezy od adresow zatrzymania i adresow docelowych.
Przyidad--- . . . .
#[__] oznacza dane, kiore nalezy Pozycjonowanie przebiega w przedstawiony ponie] sposab, gdy
wprowadzic , _ biezacy adres to odpowiednio (1000, 2000, 1000), a adres
r".ﬁ.ﬂr&s pozycjonowania pozycjonowania to (4000, 8000, £000)
re: Do przodu ./ |(X2, ¥2, 22) | , Do - Adres pozycjonowania
| i Sterowanie interpolacis przodu (4000, 8OO0, 4000)
H ! . linkowsg przy uzyciu ]
| TosiX osiYiosiZ OO0 ~
Do przodu s . . Biezgcy adres zatrzymania —""_ | Ruch wedlug interpolacji
s " 1 liniowve
Y W X, z1) | 0siX, osi Y iosiZ
.h""‘-m_ Do przodu . |
Do tylu = u"'u,‘ = Do przodu "‘a._“ ) J_..- e _*Bieza_{r'_.r adres zatrzymania |
_ Jr’ ~— S 20007 - (1000, 2000, 1000)
HPolozenie - ~ ST '
wyjsciowe ' - b i Do przodu
Do tyku “Do tylu T e SR SE—

Polozenie (0 1000 4000
wyjsciowe_s
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Mazwa ;
Symbol rozkazu Opis
* Przeprowadzana jest kontrola state] predkosci sterowania 3-osiowa interpolacjg liniowa lub 2-
osiowg interpolacja kotowa. Po uruchomieniu kontrola przeprowadzana jest dla okreslong| osi,
z uwzglednieniemn przejscia przez ustalony wezesniej punkt kontrolny, az do momentu
CPSTART KDI’Itr‘GL?. , koncowego kontroli (CPEND). W przypadku kontroli interpolacji predkoscia zadang jest predkosc
3 predkosci wektorowa.
CPEND tatej
l: )| statel « Jak pokazuja ponizsze ilustracje, sposob przejscia do wybranej predkosci w punkcie kontrolnym
rozni sie w zaleznosci od statusu (WE /MYLE.) pozycji .znacznik okreslania punktu zakonczenia
(M2040)" w momencie rozpoczecia kontroli predkosci statej.
Znacznik specyfikacji punktu zakonczenia: WYL Znacznik specyfikacji punktu zakonczenia: WE.
______ Punkt oznaczony jest w miejscu, w ktorym rozpoczyna -«....PUNkt 0znaczony jest w miejscu, w ktorym zakonczona
Zmiana predkosci rozpoczyna sie w punkcie Zmiana predkosci konczy sie w punkcie
kontrolnym. kontrolnym.
Vv v
1 ]
V2
i P2
‘ -t
Punkt Punkt
kontralny kontrolny
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MNazwa ,
Snn rozkazu S
Interpolacja « W ramach metody przyrostowe| sterowanie 2-osiowa interpolacia kolowg odbywa sie
kolowa wg z biezacego polozenia zatrzymania (punktu poczatkowego) do okreslonego wzglednego adresu

ING punktu koncowego (X1, Y1), uwzgledniajgc przejscie przez punkt pomocniczy (kentrolny) (X2, Y2).
pomocniczego | « Srodek tuku stanowi punkt przeciecia sie symetralnych dwéch odcinkéw: odcinka pomiedzy
metoda punktem poczatkowym (biezacym punktem zatrzymania) oraz punktem pomocniczym,

przyrostowsg i odcinka pomigdzy punktem pomocniczym a punktem koncowym.
w0 aZnacza dane, ktére naley
Do przodu | kost | wprowadzic
i { \ 5
; L2 b > : Pu-.ktqumw,]

e & do—g— - ¥2
o

KCHWEGD ]\ 5
Odleghodt do i | Pemosticsy] A
prnkiu f— \ |
pomocniczege 0 | . \ H
- oj —~—
Do tytu A -l
Ol giosd do punkiu

Punkt

"“w - Srodek fuku
poczatkowy

pardcnicaago
| Oedleghoét do punkdu |
Kofoowego

Do przodu

Pobozenie_/
wyjsclowe
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Mazwa
rozkazu

Opis

CHGA

Zmiana
wartosci
biezgca)

BieZaca wartosc adresu wybranej osi zostaje zmianiona.
Zmiana bisZace] wartosci moZliwa jest tylko wiady, gdy 0% jast zatrzymana.
Froba zmiany bieZgce] wartosci adresu osi badace] w ruchu powoduje
wystgpienie drugorzednago bedu 101.
£Zmiany bieZace] wartosci dokonuje sie wedtug nastepujace] procedury:

1. Wigcz ,znacznik pozwolenia na uruchomienie” odpowiadajgcy wybranym

osiom.

2_Zmien wartosci biezgce wybranych osi na pozgdane adrasy.

3. Whitacz znacznik pozwolenia na uruchomienie” po wprowadzaniu zmian.
Znacznik pozwolania na uruchomiania: M200n (n: nr asi)

Wartosc biezaca

Rozkaz CHGA

ok X Wybrany adres

Znacznik
pozwolenia na
uruchomienie

Zakonczenie zmiany wartosci
biezgcej
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MNazwa

rozkazu

Powrdt do
ZERO potoZzenia
wyjsciowego

+ Wykonuje powrdt do potozenia wyjsciowego, gdy wymagane jest jego sprawdzenie, np. po
whaczeniu Zrodia zasilania.

+ Istnieje kilka metod powrotu do potozenia wyjsciowego.
Wybierz metode odpowiednia do zastosowania i konfiguracji systemu.
Wybierz metode powrotu do potozenia wyjsciowego w oknie konfiguracji danych
serwomechanizmu.

+ W przykladowym systemie uzywana jest metoda Proximity Dog Type 1"

Fredkosc
ik

Predkosc powrotu do polozenia
wy|sciowego

Predkosc pefzania

» Czas

Polozenie,
Czujnik wyjSciowe,

zblizeniowy

ZSygnat punkiu
Zerowego

I 1
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) Projektowanie programu serwo dla przyktadowego systemu

Na podstawie podanych wytycznych zaprojektujesz teraz program serwo oraz wzorzec sterowania pozycja dla
przyktadowego systemu.

[»

Punkty utozenia produktow
Ponizsza ilustracja i tabela obok pokazujg

Zakres

Rozkaz serwo
ruchu

wzorzec sterowania pozycja przyktadowego 1 Zy";;”:ng"o“:;:':': %
systemu oraz rozkazy serwo wykorzystywane Byl dopolcteria
przy sterowaniu ruchem w kazdym z punktow. 2 [ ZERO Rozkaz serwo wyjéciowego osi nr 2 (0si Y)
Kliknii tutai. ab swietlic > ~ Powrét do polozenia
[ nij ta], Y WYS! WSPOHZQG" ] U e 3 wyjsciowego osi nr 3 (osi Z)
3-osiowa interpolacja |Polozenie Nas‘gpui? fuch i
29| 9® 10 | INC-3 liniowa metoda wyj$ciowe -> | Urzadzenia z polozenia
P2 Pl przyrostowa A wycofania do polozenia
7y Puy przesuniecia.
DOl OO 1 Biezgca wartosc
12 | CHGA Zmiana wartosci polozenia Przlesuniec'a >
S| O = biezacej zostaje zmieniona na E
: SO OO 3-osiowai | ' ,Coh;‘:vr;lt.k dzenia (08
A o osiowa interpolaca limowa akK urzgdzenia (O
A: PotoZenie wycofania mgﬁ%’u‘; o Bt 21| INC-3 matodag przyrostowa AP Z) zostaje obnizony.
) 6 Uruchomienie 3-osiowej Uruchomiona zostaje
A ;‘J) j”: CPSTART3 kontroli predkosci statej kontrola predkosci stalej.
JAE 4 1 ING-3 3-oslowa interpolacia imowa B- ¢ Chwytak urzadzenia (og
sy & metods przyrostows Z) zostaje podniesiony.

B: Punkt zrzutu towarow

Interpolacja kolowa

wg promienia metod
2 [ NS prgzoyprostowq (paoniZe;El G2 D
180°)

3-oslowa interpolacia linliowa

3 INC-3 metoda przyrostows D—E
Inlerpola_cja.kolowad Nastepuje ruch
4 IN wq promienia mego g > F i ik
2 Ccx przoyrostowq (ponizej E u;zggz_ema d(;lgo_zycp
180°%) utozenia na palecie.
4 3-osiawa interpolacia liniowa
\%;,‘ p 5 INC-3 metody przyrostows R0

Interpolacja kotowa

B | INC ~|Wg Promienia metoda Go H
;“)Btzoxr)ostowa (ponizej

4

Sunsiowa interanlacia lioica OCrvaondale Leead in lod
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9 000

S-osiowa interpolacia linicws Chwytak urzgdzenia (o8
7 ING-3 metody prayrostows H=1 Z} zostaje obnizony.
CPEMD Zakonczenie kontroli Kontrola predkosc stalg)
predkosc state] zostaje zakonczona.
Uruchomienie 3-osiowe Uruchormiona zostaje
CPSTARTS kantrali predkosei statej kontrola predkasel state),
1 INC-3 J-psiowa interpolacja linicwa [ = ﬁmta}? urza.:jzen!a (o8
99 matodg przyrostows 2} zostaje podniesiony.
3-osiowa interpolacja Mastepuje ruch urzadzenia
z ABS-3 linicwa metoda absolutnag J= A do potezenia wycofania.
CPEND Zakonczenie kontroli Kontrola predkosc stalg]
predkosci statej zostaje zakonczona.

[»

]
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<OSX S0mm Omm
r 5 EA (Polozenie
........... Ui Cle ED o wycofania) | oo
------------ = Coeeaeal 50mm
| 05Z
____________________ S £ —
EL 3 -300mm

Sposob utozenia produktéw  Punkt zrzutu towaréw

(na palecie) (na linii pakowania)
0s X
<+
......... (Potozenie
wycofania)
Linia
pakowania
~2.-
T b
oo
— 0osY
P4
o
o9
P6 PS5
JI| 9O

Sposob utozenia produktow
(na palecie)

(3)

(Polozenie
wycofania)
- Omm

- -50mm

Punkt zrzutu towarow
(na linii pakowania)
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Fozkaz serwo

Powrdt do polozenia wyjSciowego

Teraz utworzysz zaprojektowany program za pomocag oprogramowania MT Developer2.
W przyktadowym systemie utworzysz dziesiet wymienionych ponizej programow serwo.
Tworzenie programow opisane jest na nastepnym ekranie.

FPowrdt do potozenia wyjsciowego osinr 1 (osi X)

Powrdt do polozenia wyjSciowego osi nr 2 (osi Y)

Powrdt do potozenia wyjsciowego osinr 3 (osi £)

3-osiowa interpolacja liniowa metods
przyrostowg

Mastepuje ruch urzadzenia z potozenia wycofania do polozenia
przesuniecia.

Zmiana wartosci biezgoej

Biezaca wartost potozenia przesuniecia osi nr 1 (osi X) zostaje
Zmieniona na 0 pym".

Biezgca wartost potozenia przesuniecia osi nr 2 {osi Y) zostaje
Zmieniona na 0 pm".

Biezaca wartosc potozenia przesuniacia osi nr 3 (osi Z) zostaje
Zmieniona na 0 pm".

INC-3

3-osiowa interpolacja liniowa metodg
pryrostows

Chwytak urzadzenia (o5 Z) zostaje obnizony.

CPSTARTE

Uruchomienie 3-csiowej kontroli predkedc stalej

Uruchomiona zostaje kontrola predkosc siake).

1

[MC-3

3-osiowa interpolacia liniowa metoda
preyrostows

Chwytak urzadzenia (05 Z) zostaje podniesiony.

INC

Interpolacja kotowa wg promienia
metods przyrostows (ponize) 1807)

IMEC-3

3-osiowa interpolacja liniowa metoda
przyrostowg

MG <

Interpolacja kolowa wg promienia
metody przyrostows (ponize) 1807)

IMEC-3

3-osiowa interpolacja liniowa metoda
przyrostows

MG <4

Interpolacia kotowa wa promienia
metods przyrostows (ponize) 1807)

Mastepuje ruch urzadzenia do pozycji Wozenia na palecie.

7

IMC-3

3-osiowa interpolacja liniowa metodg
przyrostowg

Chwytak urzadzenia (0% Z) zostaje obnizony.

P EMID

Fak

akAfrrnns
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CPEND

Zakonczenie kontroli pradkosci stale)

Kontrola predkosci stalte] zostaje zakonczona,

CPETARTS

Uruchomienie 3-csiowe] kontrali predikedc stalej

Uruchomiona zostaje kontrola predkosci stabe).

1

[MC-3

3-osiowa interpolacja liniowa matods
przyrostows

= J | Chwytak urzadzenia (of Z) zostaje podniesiony.

2

ABS-3

J-psiowa interpolacia liniowa matody sbsolutng

CPEMD

Zakonczenie kontroli predkosci stafa)

J—= A | Nastepuje ruch urzgdzenia do polozenia wycofania.
Kontrola predkosc state] zostaje zakonczona.
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:ﬁ‘ MELSOFT Series MT Developer? C:¥MELSECYe-learnineg¥Packing Equipment - [Servo K23]
! Project  Edit Eind/Replace  Wiew Check/Gonvert Online  Debue  Tools  Window  Help

NEAISE MMl B Bas &) = W& 8y B Online Chane= OFF | 2 8 (816 O 8
it af [T X u | B9 20 0 SR B TR RR BB EL S Bt ol ¥ B

Project X k3 l’ Servo K10 l’ Servo K11 l’ Servo K12 l’ Servo K13 l’ Servo K21 l’ Servo KE/?/V Dervo

Packing Equiprnent 10-9-3005%13)

Syskem Setking [E 23]
¥ Servo Data Setting 3 CP3TARTS
=1 Motion SFC Program hxis
Servo Prograr Axis
= E Serva Prograrn ixis

| koool Speed 20000.00 mm/min

|| koooz _
|| ko003 =3

I_] k0010 .ﬁ.x:f.s 1 0.0 um
|| koot1 ixis 2 0.0 um
I_] KOooiz Lxis 3 J00000.0 num

|| ko013 LES-3

|| Koozt ixis 1 .0 pm
Axi=z 2 LOom
Lxi= 3 L0 om

CPEND

Structured Data Twpes
+ Denvice Memoary

l_} Device Comment

Programy serwo zostaty utworzone.

Kliknij ﬂ i przejdz do nastepnego ekranu.

CNY2D 5W13  Host Station MoZ
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Ponizej znajduje sie streszczenie informaciji z rozdziatu 9.
Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec zapoznaj sie z nimi ponownie.

Schemat sterowania
sekwencyjnego

Program serwo

Rozkaz serwo

Jezyk programowania SFC do sterowania ruchem charakteryzuje sig strukturg przypominajgca schemat
blokowy.

Przedstawianie sekwencji sterowania za pomoca takiego schematu utatwia projektowanie programu do
sterowania ruchem typu SFC.

+ Program serwo to zaprogramowany wzorzec sterowania pozycja.
Skiada sie on z rozkazow dla serwomechanizmow, numerdw osi, adresow (wartosci przesuniecia), predkosci
ruchu i wzorca przyspieszenia itd.

* Podczas sterowania pozycja za pomoca programu typu SFC programy serwo o okreslonych numerach sg
wykonywane wedhug wzorca sterowania.

Rozkazy stuzace do wydawania polecen sterowania pozycja.

Dostepnych jest wiele rodzajow rozkazow, m.in. proste pozycjonowanie liniowe za pomocy jednej osi lub
interpolacja liniowa i kolowa przy uzyciu przynajmniej dwoch osi.
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W rozdziale 10 nauczysz sie podstaw programu do sterowania ruchem typu SFC.

Pod koniec tego rozdziatu zaprojektujesz program do sterowania ruchem typu SFC w schemacie sterowania
przyktadowego systemu.

~,

DOBOR | INSTALACJA OPROGRAMOWANIA STERUJACEGO
Rozdzial 6"

o

Rozdziat 7"

JRozdziat 8°

Tematy poruszone w rozdziale 1ﬂ\
PROJEKTOWANIE PROGRAMOW 10.1 Cechy programu do sterowania
.Rozdzial 9" (PODSTAWY PROGRAMU DO STEROWANIA RUCHEM TYP
SFC: Rozdziat 10) ruchem typu SFC .
10.2 Elementy konfiguracji programu
do sterowania ruchem typu SFC
10.3 Kompatybilne urzadzenia
10.4 Sekwencja dziatan programu do
sterowania ruchem typu SFC
10.5 Tworzenie programu do
STEROWANIE sterowania ruchem typu SFC
w przyktadowym systemie
10.6 Metody uruchamiania programu

\ do sterowania ruchem typu SFC/

PROGRAMOWANIE .Rozdziat 11° J
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Program do sterowania ruchem typu SFC
Program do sterowania ruchem typu SFC charakteryzuje sie strukturg
przypominajaca schemat blokowy, ktéra pozwala na uporzadkowanie
procesu programowania.
Jest on tatwy do opanowania przez osoby dopiero uczace sig
programowania sterowania ruchem.
Ponizej opisano cechy programu do sterowania ruchem typu SFC.

W skrécie

Poprzez przypisanie kazdego dziatania maszyny do odpowiedniego kroku

Prﬂgram. mu.ia operacji w formacie schematu blokoweago powstaje przejrzysty
ﬂhi*:igg:ac i Zrozumialy prograrm.
Dzigki temu znacznie wzrasta tatwosc obstugi.
Czas Poniewaz modut CPU sterowania ruchem okresla warunki przejécia

skanowania nie
ma Znaczenia

i roZpocZyna proces pozycjonowania, czas odpowiedzi w Zaden sposob
nie zalezy od czasu skanowania przez modut PLC CPLU.

Skrocony czas
taktowania

Modut CPU starowania ruchem przatwarza nie tylko informacje dotyczace
pozycjonowania, ale takZze operacje arytmetyczne, polecania SET
(ustawiania) oraz RST (resatowanie) urzadzenia itp.

Dzigki ternu wykonywanie operacji za pomocg modute PLC CPU staje sig
niapotrzabne, co skutkuje skrdconym czasem taktowania.

Opis warunkow
przajscia
charakterystyczn
y dla sterowania
ruchem typu
SFC

Opis warunkow przejscia charaktarystyczny dla sterowania rucham typu
SFC pozwala na przesylanie polacen do serwowzmacniacza po
speinieniu warunkow poczatkowych.

Poza tym przajscia do kolajnago kroku mo#na wykonad po roZpoczeciu
procesu pozycjonowania, nie czekajgc na jego zakonczenia.

Uzupelnienie

Sterownik ruchu moze by¢ kontrolowany przez program sekwencyjny za
pomoca dedykowanego rozkazu sekwencyjnego.

Szczegdtowe informacje na ten temat znajduja sie w instrukcjach obstugi.

@

-\
F: Krok wykonywania
operacji
= Wykonywanie operagji
arytmetycznych i kontrola
sygnatow 1/O.
G: Przejscie (stan

P10 oczekiwania)
* Weryfikuje spetnienie
F10 I warunkow przejscia.
K: Krok sterowania ruchem
£ + Wykonuije sterowanie
pozycja oraz kontroluje
F20 J predko&é serwomotoru.
G100 | | G120 | | e150
l l
F30 | | Fa0 | | G160
=
K100

F150

P10
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Elementy konfiguracji programu do sterowania ruchem typu SFC (symbole schematu SFC) wyjasnione sa na
przykiadowym programie.
Majedz kursorem na poszczegolne elementy konfiguracji, aby wyswietli¢ informacje na temat ich funkcii.

Przykiad programu: program giowny Przykiad programu: podprogram

_ . ~ N
[ Gtowny JI : | Podprogramu |
]
| ' |
F1 | K1
]
| '
G1 | G4
Iqifm ) :
IFB1 G J ' PABT
G2 " ‘FE F4
] ]
| - : ! PAE1 |
FO F2 ‘ e X
l - - ' | KONIEC
]
Podprogramu | :
]
]
:
IFE1 X
!

"P1




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_POL

(=] -t

> Kompatybilne urzadzenia

) ood

Ponizsza tabela zawiera urzadzenia, ktdrych mozna uzywacé w programach do sterowania ruchem typu SFC.

Urzadzenie Symbaol Liczba punktow Odczyt
Sygnat % - ~
wizjSeiowy ’ N Uwaga: Modut CPU sterowania rucham nie moze uzyskac dostepu do
8192 pkt modutu welwy o symbolu X" oraz Y™
Wykcie Y - 5 Malezy uiywac symboli \FX" oraz PY".
Wejscie lub
Wscie
Sygnat PX o x
wijSciowy ’ Urzgadzenia modutow welwy sterowanych przed modut CPLU.
Bit 256 pkt Aby uzyskac dostep do modutu IO, nalezy uZzywad symboli ,PX" oraz
Whische PY o s} Y.
Przekainik wewnglrzny [ 12288 pkt o o Urzgdzenie to moze byt uzywane w zakresie MO ~ ME191.
Przekainik sheciowy B 8192 pkt o o _
Znacznik sygnalizacying F 2048 pkt o o —
Przekaznik specjalny S 2256 pkt o o —
Rejestr danych 8] 8192 pkt o o Urzgdzenie to moze byt uzywane w zakresia DO ~ D&191.
Rejestr sieciowy w 8192 pkt o o |-
ULl Rejestr specialny sD 2256 pkt 0 o | =
Rejestr ruchu 4 12288 pkt - 5 Uzyj urzadzen #8000 ~ #3639 do monitorowania oraz #8640 ~ #8735

jako rejestru btedow pozycjonowania.

Urzadzenie wspoltdzielone przez wiele CPU

Liczba punktow

Odczyt

Zapis

CPU Symbol
Glowne
CPU
Uo G
Inne
CPU

Max. 14336 pkt*

]

Moduty CPU moga wspolnie korzystac z zakresu urzadzen
okreslonego w ustawieniach dotyczacych wielu procesorow,

a takze uzyskiwac dostep do urzgdzen kontrolowanych przez
maodut PLC CPU.

* Dostepne punkty réznig sie w zaleznosci od ustawien systemu.
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> Kompatybilne urzadzenia

Dedykowane urzadzenie do pozycjonowania

To urzadzenie moze uzyskac dostep do statusu modutu CPU sterowania ruchem oraz wszystkich osi.
Wykorzystuje ono czesé zakresu przekaznika wewnetrznego (M) i rejestru danych (D).

Aby zapoznac sie ze szczegolowymi informacjami, kliknij przycisk znajdujacy sie ponizej. Lista urzadzen dostepna
jest w formacie PDF.

| Lista dedykowanych urzadzen do pozycjonowania |

W przyktadowym systemie uzyj dedykowanych urzadzen do pozycjonowania wymienionych w ponizszej tabeli.

Nr rd i
. LZastosowanie
urzadzenia
M2042 Wtacza serwomechanizmy wszystkich osi (status serwo WL.). -
M2415 Stuzy do sprawdzania statusu serwomechanizmu (serwo VWE.)
asinr 1 Jezeli serwomechanizm jest
- : : wigczony (serwo WL ), urzadzenie
M2435 Sh:lz:f do sprawdzania statusu serwomechanizmu (serwo WE.) | jest aktywne.
osi nr 2.
M2001 Stuzy do sprawdzania statusu pozwolenia na uruchomienie
serwomechanizmu osi nr 1.
. . . . Jezeli serwomechanizm jest
Stuzy do sprawdzania statusu pozwolenia na uruchomienie . L
M2002 . . uruchemiony, urzadzenie jest
serwomechanizmu osi nr 2.
aktywne.
Stuzy do sprawdzania statusu pozwolenia na uruchomienie
M2003 . .
serwomechanizmu osi nr 3.

Rejestr ruchu

To urzadzenie moze uzyskaé dostep do monitora oraz rejestru bleddw wszystkich osi.

Oznaczone jest ono symbolem, #°. (Rejestr ruchu nie jest uzywany w przyktadowym systemie).

Aby zapoznac sie ze szczegdlowymi informacjami, kliknij przycisk znajdujacy sie ponizej. Lista urzadzen dostepna
jest w formacie PDF.

| Lista rejestrow ruchu |
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»m Sekwencja dziatan programu do sterowania ruchem typu SFC) 0oo

Podstawowa sekwencja dziatan programu typu SFC rozpoczyna sie symbolem ,START" oraz konczy symbolem ,KONIEC™.
Jezeli program wejdzie w krok przejscia podczas wykonywania operacji, nastepny krok nie rozpocznie sie, dopoki warunki
przejscia nie zostana spetnione.

(Stan oczekiwania na spetnienie warunkow)

Uwzglednione s3 takze zmiany w sekwencji wynikajace z rozgatezien, skokow oraz wywolywania podprogramow.

Przyjrzyj sie sekwencji dziatania przyktadowego programu. Nacisnij przycisk ,Odtwérz”, aby odtworzy¢ animacje.

IFE1

ey
L P
. 200000

Program giowny Podprogram
= =1 Podprogram rozpoczyna sie od symbolu - ~, @
GIowny == START. . Podprogramu |
| .
F1 LK1
|
| |
G1 \ G4:
s ™) !
’47' P1 ' ' .
IFB1 \ J 1 PAB1 | |
G2 | F3 ‘ F4
1 L -
| : PAE1 |
FO F2 i
| ! KONIEC J
Podprogramu | \
:
1
|
1
|
1
|
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m Tworzenie programu do sterowania ruchem typu SFC w przyktadowym systemie

Utwdrz program do sterowania ruchem typu SFC za pomoca procedury (schematu) sterowania przyktadowego
systemu.
Przygotuj programy wymienione w ponizszej tabeli.

Nazwa
programu

Opis programu

To glowny program wykonywany z poziomu startowego programu sekwencyjnego.

Po uruchomieniu systemu program ten wykonuje wszystkie podprogramy typu Serwo WE ", JRuch do
potozenia wycofania”, oraz ,Powrdt do polozenia wyjsciowego”.

Po zakonczeniu wymienionych podprogramow program oczekuje na przekazanie sygnatu uruchomienia
(PY12).

Gdy sygnat uruchomienia (PY12) zostaje przestany, wykonany zostaje podprogram Positioning 17
(pozycjonowanie 1) przenoszacy produkty na palete.

Podprogram jest powtarzany do momentu, w ktorym liczba produktow wozonych na palecie wyniesie 6.

10 | Glowny

Ten podprogram wykonywany jest z poziomu glownego programu po uruchomieniu systemu.
11 | Serwo WE. . : . : .
Stuzy on do wlaczania serwomechanizmow wszystkich osi (status serwo WE.).

Ten podprogram wykonywany jest z poziomu glownego programu po uruchomieniu systemu.
Przenosi on chwytak urzadzenia z potozenia wyjsciowego do potozenia wycofania (znajduje sig on
wowczas posrodku produktow) i ustala jego pozycje jako 0 mm” za pomoca funkcji zmiany wartosci
biezace|.

Dzieki ustawieniu polozenia wycofania jako ,00 mm"za pomoca funkcji zmiany wartosci biezacej mozna
tatwo ckreslic adres (wartosc przesunigcia).

Ruch do
12 | polozenia
wycofania

Powrot do Ten podprogram wykonywany jest z poziomu glownego programu po uruchomieniu systemu.
13 | potozenia Whykonuje on powrot do potozenia wyjsciowego dla wszystkich osi przy uzyciu metody Proximity dog type
wyjsciowego 1" (metoda czujnika zblizeniowego, typ 1).

Ten podprogram stuzgcy do sterowania pozycjg wykonywany jest po wiaczeniu sygnatu uruchomienia
Pozycjonowanie | przez gtowny program. Za jego pomoca na palecie utozonych zostaje szes¢ produktow.

1 Wspolrzedne utozenia kazdego produkiu zostajg obliczone na podstawie liczby utozonych wezesniej sztuk.
Kiedy na palecie znajdzie sie 6 produktow, ich liczba zostanie zresetowana do 0.

14

Wskazowka

Zapisywanie wszystkich procesdéw w jednym programie sprawia, 2ze staje sie on zbyt zlozony i nieprzejrzysty.

Podziat programu wedtug procesow sterowania (tworzenie podprogramow) oraz ich poznigjsze wywolywanie | wykonywanie
Z poziomu gtéwnego programu sprawia, ze struktura jest jasna i tatwa do odczytania.

Wzrasta takze wydajnos¢ programowania, poniewaz nie zachodzi potrzeba wielokrotnego wprowadzania tych samych
procesow.
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m Tworzenie programu do sterowania ruchem typu SFC w przyktadowym systemie ) Lt

Ponizej przedstawiono programy do sterowania typu SFC w przyktadowym systemie.
MajedZ kursorem na poszczegolne elementy konfiguracii, aby wyswietli¢ szczegoty na temat ich funkcji.

Mr 11: Serwo WE. Mr 13:Powrdt do polozenia Nr 14:Pozycjonowanie 1
Podprogram wyjSciowego Podprogram

Podprogram

-
azycjonowanie 1

e :
: P

- (630 |
P F31

]

Mr 12-Ruch do polozeni [ ] : | |

wycofania Po ram K21 G356 |

= | = | |

. S .—iF” 'G33 | | | |G3s |

G3

—

B | =
== | [F3 |
F1 | G41 | | G42 | |G43 |

; l I I : KONIEC |
KONIEC
— - (rowee ) :

............................................................................. e s s s g g g g g g aa g
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m Metody uruchamiania programu do sterowania ruchem typu SFC ) L=

Istniejg dwie metody uruchamiania programu do sterowania ruchem typu SFC.

Automatyczne uruchomienie z modutem CPU sterowania ruchem

Wiaczenie znacznika PLC READY (M2000) w module CPU sterowania ruchem umozliwia automatycznie uruchomienie
dowolnego programu do sterowania ruchem typu SFC.

W te] sytuacji uruchomienie programu SFC nie wymaga programu sekwencyjnego.

W konfiguracji domysinej ustawienie przetacznika STOP/RUN modutu CPU w potozeniu RUN wiacza M2000.

Skonfiguruj ustawienia ,Motion SFC parameter” programu MT Developer2 tak, aby program uruchamiat sie automatycznie.
Przelacz status trybu ,Auto.” na ,Yes". (Ustawienie domyséine to \No™).

Motion SFC Parameter

Prograrn Pararneker

Mo. | Program Mame || &uto, | Trans. | END Executing flag | Execution Task

10 Main fes Mormal
11 Servo ON Mo Mormal
12 Mowe position Mo Mormal
13 Home return [
14 Positioning1 Mo Program, w ktorym tryb Auto.” ustawiono

na ,ves" uruchamia sie automatycznie.
Ustawienia moZna zmienic w oknie
wyswietlajgcym sie po dwukrotnym
kliknieciu poszczegolnych programow.

i

K | Cancel
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[Command
symbol]

DP. SFCS

m Metody uruchamiania programu do sterowania ruchem typu SFC

) ood

[Execution

condition] Command

§ || DP.SFCS | (D) | (n2)
Command
| pP.SFcs | ) | m2 | ©on [ 02

Uruchomienie z poziomu programu sekwencyjnego za pomoca dedykowanego rozkazu sekwencyjnego
Za pomoca zadania uruchomienia ,D(P).SFCS™ mozna uruchomi¢ dowolny program typu SFC z poziomu programu
sekwencyjnego.
W ten sposob powstaje system sterowania ruchem potgczony ze sterowaniem sekwencyjnym.

Dane . i Ustawien
PR zczegoly ustawien dokonuje Typ danych
(Poczatkowy nr welwy docelowsj jednostki CPUYN16
Malezy wprowadzi¢ nastepujace wartosci. 16-hitowa
(n1) CPU nr 2 : 3E1H, CPU nr 3 : 3E2H, CPU nr 4 : 3E3H Uzytkownik liczba
(Uwaga): CPU ruchu nie moze by¢ ustawiony jako CPU nr 1 w konfiguracji dwojkowa
obejmujacej wiele CPU.
16-bitowa
(n2) Mr programu typu SFC, ktory ma byc uruchomiony. Uzytkownik liczba
dwojkowa
Urzadzenia uruchamiajgce sie po zakonczeniu
(D1+0): Urzadzenie uruchamiajace sig na okres jednego cyklu, jezeli rozkaz zostal
(D1) (Uwaga-1) wyknnanyl pramd’rmwla.l | . - . System bit
{D11+1): Urzadzenie uruchamiajace sig na ckres jednego cyklu, jezeli wykonanie
rozkazu przebiegto nieprawidiowo.
{Po rozwigzaniu btedu uruchamia sig takze D1 + 0).
(D2) (Uwaga-1) 16-bitowa
Urzadzenie przechowujace status zakonczenia operacji System liczba
dwojkowa

Uwaga-1: Mozliwe jest wylacznie réwnoczesne pominiecie operacji urzadzen (D1) oraz (D2).
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Ponizej znajduje sie streszczenie informacji z rozdziatu 10.
Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec zapoznaj sie z nimi ponownie.

Program do
sterowania ruchem
typu SFC

Program ten charakteryzuje sie struktura przypominajgcg schemat blokowy sterowania ruchem.
Jest on tatwy do opanowania przez osoby dopiero uczgce sie programowania sterowania ruchem.

Elementy konfiguracji Program typu SFC projektuje sie poprzez ukiadanie i tgczenie elementow konfiguracji

programu do (symboli schematu SFC).
sterowania ruchem « START
typu SFC Uruchamia program.
« Krok wykonywania operacji
Wykonuje program kontrolujacy operacje programu.
= Krok sterowania ruchem
Wykonuje program serwo (sterowanie pozycja).
« Krok wywolania/uruchomienia podprogramu
Wykonuje podprogram (odrebny program typu SFC).
« Przesunigcie przejscia
Program przechodzi do kolejnego kroku, nie czekajac na ukonczenie poprzedniego, jezeli spetnione
zostang warunki przejscia.
= Stan oczekiwania na przejscie
Po oczekiwaniu na zakonczenie poprzedniego kroku program przechodzi do nastepnego, jezeli
spelnione zostana warunki przejscia.
= Skok i wskaznik
Przekierowuje proces do polozenia okreslonego wskaznika.
* KONIEC
Konczy program.

Sekwencja dziatan Podstawowa sekwencja rozpoczyna sie krokiem ,START" i konczy krokiem [KONIEC"

programu do Jezeli program wejdzie w krok przejscia, nastepny krok nie rozpocznie sie, dopoki warunki przejscia nie
sterowania ruchem zostang spetnione.

typu SFC Sekwencja zmienia sie w momencie rozgatezienia, wywolania podprogramu itp.

Dedykowane
urzadzenie do
pozycjonowania

To urzadzenie moze uzyskad dostep do statusu modutu CPU sterowania ruchem oraz wszystkich osi.
Wykorzystuje ono czesd zakresu przekaznika wewnetrznego (M) i rejestru danych (D).

Rejestr ruchu Za pomocg dedykowanego urzgdzenia CPU ruchu (symbol: #) sterownik ruchu moze uzyskac dostep do
monitora oraz rejestru bledow wszystkich osi.
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W rozdziale 11 poznasz metody programowania i debugowania programu do sterowania ruchem typu SFC
w przyktadowym systemie za pomoca oprogramowania MT Developer?2.

DOBOR | INSTALACJA OPROGRAMOWANIA STERUJACEGO
.Rozdzial 68"

'Rozdziat 7° ] Amaty poruszone w rozdziale 11 \
J 11.1 Tworzenie programu do
sterowania ruchem typu SFC
. 11.2 Konwersja programu do formatu
JRozdziat 8" wykonywalnego
11.3 Tworzenie startowego programu
sekwencyjnego
] 11.4 Debugowanie programu do

PROJEKTOWANIE PROGRAMOW
-Rozdziat 9" (PODSTAWY PROGRAMU DO STEROWANIA RUCHEM

TYPU SFC: Rozdziat 10}

sterowania ruchem typu SFC

11.4.1 Debugowanie bez uzycia
modutu CPU sterowania

ruchem
PROGRAMOWANIE .Rozdziat 11"\)“" 11.4.2 Debugowanie programu
w systemie przykltadowym
11.5 Zapisywanie programu do
sterowania ruchem typu SFC
STEROWANIE 11.6 Wykonywanie programu do
sterowania ruchem typu SFC

11.6 Zakonczenie tworzenia systemy

przyktadowego
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Stwdrz program do sterowania ruchem typu SFC w przyktadowym systemie za pomoca oprogramowania MT Developerz.
Mauczysz sie wykonywac podstawowe dziatania | operacje, takie jak wybor, uktadanie | wyréwnywanie elementéw oraz

podtaczanie i odlaczanie kabli za pomoca programowania.

Ma nastepnym ekranie rozpoczniesz tworzenie programu typu SFC.

ﬁ MELSOFT Serme MT l'll".'r'l-u‘wf:" CVMELSECYe=bsarnmeV Packine h||||||ﬂ||-l'|| [Motion SFC 10;: Mam]
i Premct Edt Erd/Peplace \iew Check/Corvent mIHMHIMnWHm
!!gﬂ"'—"l 1!5‘..5

|36 1,175 5 4o | B8 g =

= |

| Project 9 x

dmnmmn

= Wl Serve Data Setting
Sarvo Data
Sereo Parameter
P areaten Block:
33 ekt Cutput Data
B Motion SFC Program
%] Moton SFC Program M
Motion SFC Par amelber
Mctior SEC Program G0

O10:Man

011 Sewva OM

012:Move position

D5 3Hems relurn | Home ... |

014 Positsorarg 1
= ([E] Servo Frogram

= l?js-rwhnm
g Elj
Lo e
v "" o

Q1720 SV13 Host Slateon Mol
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C Program Mana
ararmeker

D Py
Device Comment

Program do sterowania ruchem typu SFC zostat utworzony.

Kiiknij §J iprzejdz do nastepnego ekranu.

an Mo2
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Po utworzeniu programu musisz skonwertowac go do formatu wykonywalnego przez modut CPU sterowania ruchem.
Nieskonwertowane programy nie moga by¢ wykonywane ani przechowywane.

P MELSOFT Series MT Developer? C:¥MELSEC¥e—learning¥Packing Equipment — [Motion SFC 10:Main] = JIE
: Projpct Edit Emnd/Replace ‘iew Check/Convert Online Debug  Tools  Window -8 x
NS A EiM®o Bilp 3 X e e MBS B EElAL 0 W ERE, B onine Choee OFF v S En B @ QS
i g ] gee | g2 ) 2 L2 08 28 K [F) S B ) () () (6 GG (Bh ) YA b B $o) = B L

: oj # x 3o Motion SFG 10:Main | r Kliknij przycisk Batch Conversion na pasku narzedzi.
* Mozna takze wybraé opcje [Batch Conversion] z menu

Inai n | [Check/Convert].

Servo...

IGEI

Home ...

i Qutput
Batich cormerting the motion SFC progr s, ..

EHHEMQMMmﬂ{Fmﬂmkuﬁdcwﬂm
... Output
Wyswietlone sa wyniki konwersji programu.

coupling...
uimqnuwamﬁhbnmﬂW:FfSaﬂGhmwcwuhmﬂﬂnmﬁmh
- Error: 0, Warning: 0

- Bl Corvversion End : Errar: 0, Warrarg: 0
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: Tworzenie startowego programu sekwencyjnego

Uruchom program do sterowania ruchem typu SFC za pomoca rozkazu motion dedicated PLC instruction ,D

(P) .SFCS" z poziomu startowego programu sekwencyjnego.

Ponize| przedstawiony jest startowy program sekwencyjny z przykladowego systemu.

Program SFC nr 10 (Main - gldwny) modutu CPU sterowania ruchem (nr 2) uruchamia sie po wtaczeniu MO.

+ Starl motion SFC K10,

SM403
0 | | {sET
+ < Start K10.
MG
5 { } { DPSFCS H3IE1
Instruct
axec.
command
memo
[RsT
16

MO ]
Instruct

command
memo

K10 ¥

Instruct

command
mamo

{EnD ¥

* 5M403 to w tym programie przekaznik specjalny, ktory wylacza sie tylko podczas pierwszego cyklu skanowania po

uruchomieniu modulu PLC CPU.

Utwdrz program sekwencyjny za pomoca GX WorksZ2. (Tworzenie programow sekwencyjnych przy uzyciu Mt Works2 nie

jest mozliwe).

Zapisz utworzone programy w module PLC CPU za pomoca funkeji Write to PLC programu GX Works2.




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_POL

(=] -t

»m Debugowanie programu do sterowania ruchem typu SFC

) ood

Po zakonczeniu programowania sprawdz, czy program dziata prawidtowo.
Przyczyne nieprawidlowego dziatania nazywamy bltedem (bugiem), a proces jego identyfikacji i naprawy
debugowaniem.

Debugowanie to wazna czynnosc. Nie nalezy wykonywac programdw w rzeczywistym systemie bez uprzedniego
debugowania.
Pozostawione btedy moga powodowad nieprawidlowe dziatanie lub nagte zatrzymanie pracy.

Program MT Developer2 wyposazony jest w funkcje wspomagajgce proces debugowania.

Funkgja ta symuluje wykonywanie programu poza modutem CPU sterowania ruchem.
Symulator Uzywaj jej w sytuaciji, gdy niemozliwe jest debugowanie z uzyciem rzeczywistego
modutu CPU.

Funkeja stuzy do monitorowania statusu wykonania oraz statusu wszystkich urzadzen.
Monitor Moze byé uzywana na wiele sposobow, np. do monitorowania wytacznie
zarejestrowanych urzadzen lub wiasnie wykonywanego programu SFC.

Funkcja ta przeprowadza test dziatania utworzonych programow poprzez wlaczanie
Test urzadzen | i wyltaczanie urzadzen bitowych oraz zapis danych urzadzen typu stowo.
Debugowanie mozna przeprowadzié bez podigczania urzadzen /0.

Srodki ostroznosci

Podczas debugowania nie nalezy podigczac urzadzen we/wy ani maszyny do ukiadu sterownika ruchu lub
serwomotorow.

Btedy programdéw moga spowodowac niezamierzone dziatania.
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[ 11.4.1 Debugowanie bez uzycia modutu CPU sterowania ruchem ) 00c

Jezeli niemozliwe jest debugowanie z uzyciem rzeczywistego modutu CPU, uzyj funkcji symulatora.
Dziatanie programu symulowane jest przez program na wirtualnym module CPU.

™| MT Simulator? Q Element Status Opis
o RUN Uruchamia wirtualny modut CPU sterowania ruchem.

Zatrzymuje wirtualny modut CPU sterowania ruchem. (stan
wyjsciowy)

RESET Resetuje wirtualny modut CPU sterowania ruchem.

(Opcja ta dostepna jest tylko podczas fazy STOP).

Pokazuje status modutu CPU lub bledy na
siedmiosegmentowym wyswietlaczu LED.

STOP

Switch

Srodki ostroznosci

« Nie ma gwarancji, ze po procesie debugowania program SFC bedzie dziatat zgodnie z symulacja.

« W programie dziatanie modutow 1/O zastepuje pamie¢ symulatora.

« Z tego powodu wynik symulacji moze rézni¢ sie od rezultatéw dziatania rzeczywistego modutu CPU sterowania
ruchem.
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m Debugowanie programu w systemie przyktadowym )

Przeprowadz proces debugowania programu SFC przykladowego systemu za pomoca funkcji symulatora.
Rozpocznij od przetaczenia programu w tryb debugowania.

W trybie debugowania mozna ustawic do 4 momentéw zatrzymania programu (zwanych miejscem zatrzymania —
,oreak point”).

Program zatrzymuje sie po przejsciu do kroku okreslonego jako miejsce zatrzymania (stan ten okreslamy jako
zatrzymanie — ,during break”.)

Podczas zatrzymania mozna wykonywac programy, sprawdzajac wyniki i przebieg dziatan krok po kroku

za pomoca ponizszych funkcji.

Funkcja Opis

Zadanie lub
anulowanie trybu
debugowania

Przetacza program w tryb debugowania lub konczy tryb.
W trybie debugowania dostepna jest opisana nizej funkcja ,zatrzymaj”.

Wykonaj lub Ponownie wykonuje lub kontynuuje operacje programu w przypadku zatrzymania lub
kontynuuj wymuszonego zakonczenia programu SFC.

Wykonaj jeden krok Podczas zatrzymania programu SFC przechodzi z miejsca zatrzymania do nastepnego kroku.

Wymuszone Wymusza przejécie programu do nastepnego kroku, gdy warunki przejscia nie zostaly spetnione
przejscie i etap przejscia nie zostal wykonany.

Wymusza zakonczenie programu SFC podczas wykonywania lub zatrzymania, niezaleznie od

Sl ustawionych momentow zatrzymania.

Wymus zakonczenie Wymusza zakonczenie programu SFC podezas wykonywania lub zatrzymania.

Na nastepnym ekranie przeprowadzisz proces debugowania programu do sterowania ruchem typu SFC.
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[ 11.4.2 Debugowanie programu w systemie przyktadowym ) 00c

¥ MELSOFT Series MT Developer2 G:¥MELSEC¥e-learning¥Packing Equipment — [Motion SFC 10:Main] =13
! Project  Edit Eind/Replace  Wiew Check/Gonvert Online  Debue  Tools  Window  Help _
NP A SRl G5 [E e @R B82S =g L) ER By 8 [Online Chanee OFF ] B2 8o [B1) @ Q)
ifo 2 ER) 200 ) b pd 21l wd] pE mE M i (<] [F] el [P [ | [C] (O] [ B8 [oh [Gh | WP kP il | =s B

: Project X 3o Motion SFC 10:Main ]
Packing Equiprnent 10-9-3005%13)

+ Sysberm Setking IFBE1
+ Setwo Data Setting

Maotion SFC Pragranm [G 3 ]

Makion SFC Parameter

Mation SFC Program

|| 010:Main

|| O11:Serva O

|| 012:Mave position

LJ 013:Home return

] 014:Positioning1 [G 2]
+ Servo Programm IMB001

+-{i5) Labels /4 Check the rise of the start butto
Structured Data Twpes -
<

%Mﬂmnﬂpmgrammana Px12 // Check start button is ON

B Device Memory
l_} Device Comment

[F 6]
SET MEOO01 /4 8tart rising note
SET PYZ £/ In OPE|pynkcia symulacjest teraz wylaczona.

R3T PY3 // Inacti|proces debugowania programu do sterowania ruchem zostat
| zakonczony.

Kliknij n i przejdz do nastepnego ekranu.

T rELr [ELLS ] TS JLOLorT TN S
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>m Zapisywanie programu do sterowania ruchem typu SFC

) ood

Zapisz utworzony program do sterowania ruchem typu SFC do modutu CPU.

Przed rozpoczeciem upewnij sie, Ze speklnione zostaly ponizsze kryteria.

« Zasilanie sterownika ruchu oraz serwowzmacniacza jest wlaczone.
* Przetacznik RUN/STOP modutu CPU znajduje sie w pozycji STOP.
« Komputer oraz modut PLC CPU sa prawidlowo podiaczone.

Kliknij przycisk Parameter + Program w przedstawionym ponizej oknie Write to CPU i wykonaj zapis.

Write to GFU

Kliknij przycisk

=
Transfer information
Contecting nterface  |I5B c-3 |PLC Modude
Target CPU : | StaticnNo.Host  CPUType Q172D Puz
05 Type  [FV1300 VERI00B
Dol sotting
Target memary

Parameter + Program

Select o | Select tiore |

r |

=

= bl Program
E Motion SFC parameter, SFC usedfunused setting, Yison sensor parameter
E Moo SFC Priograen (Controd CodeText) (*) Unnsbcessary whan Mobion SFC program & urised,
£ Servo program (K)

= E P sevwmbor

Zaznaczone zostajg
wszystkie parametry i

< programy.

] | Mozna sprawdzi¢ informacje o module CPU J
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> Wykonywanie programu do sterowania ruchem typu SFC

Wykonaj program do sterowania ruchem typu SFC zapisany do modutu CPU.
Ustaw przelaczniki modutu PLC CPU oraz moduwu CPU sterowania ruchem w sposob ukazany ponizej.

1) Zresetuj modut PLC CPU oraz modut CPU
sterowania ruchem. Modut PLC CPU
Ustaw przelacznik RESET/ STOP/ RUN
modutu PLC CPU w potozeniu RESET. . RESET  RUN
Proces resetowania przeprowadza modut [ ey =
PLC CPU nr 1. ST
Zresetowane zostajg wszystkie moduty, RESET/ STOP/ RUN
tacznie z modutem CPU sterowania ruchem.

) 4

2) Sprawdz, czy wystepuja bledy.

' Modut CPU sterowania

Modut PLC CPU
3) Wykonaj program. ! ruchem

Ustaw przelacznik RESET/ STOP/ RUN _ RESET  RUN
modutu PLC CPU oraz przetacznik STOP/ = =

RUMN modutu CPU sterowania ruchem STOP

w potozeniu RUN. RESET/ STOP/ RUN
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> Zakonczenie tworzenia systemu przyktadowego

) 000

Na koniec sprawdz dziatanie ukoriczonego systemu przyktadowego przy uzyciu animacji.

Odtwoérz animacje przedstawiajaca przyktadowy system, klikajac element oznaczony symbolem O

pl'edKOSC = Nr 13:Powrdt do polozenia

wyjsciowego Podprogram

odiwarzania
animacji
(=) Normalna

() Wolna

() Krok po kroku

Klik

[ KONIEC ]

gtéwnego.

Pracuje (
y

Liczba utozonych produktow
Zatrzymanie (PY3)

Podprogram konczy sie, a sekwencja wykonywania powraca do poziomu programu
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bl
m Podsumowanie

) ood

Ponizej znajduje sie streszczenie informacji z rozdziatu 11.
Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec zapoznaj sie z nimi ponownie.

Konwersja programu

Debugowanie

Symulator

Tryb debugowania

Wykonywanie programu
do sterowania ruchem
typu SFC

Po utworzeniu programu musisz skonwertowac go do formatu wykonywalnego przez modut CPLU
sterowania ruchem.

Mieskonwertowane programy nie mogg byc wykonywane ani przechowywane.

Po zakonczeniu programowania sprawdz, czy program dziata prawidtowo.

* Przyczyne nieprawidlowego dziatania nazywamy bledem, a proces jego identyfikacii i naprawy
debugowaniem.

* Mie nalezy wykonywac programow w rzeczywistym systemie bez uprzedniego debugowania.
Pozostawione bledy moga powodowac nieprawidiowe dziatanie lub nagte zatrzymanie pracy.

Jezeli niemozliwe jest debugowanie z uzyciem rzeczywistego modutu CPU, uzyj funkcji symulatora.

Dziatanie programu symulowane jest przez program na wirtualnym module CPU.

Umozliwia ustawienie do 4 momentdw zatrzymania programu (zwanych miejscem zatrzymania —
«break point”).

Program zatrzymuje sie po przejsciu do kroku okreslonego jako migjsce zatrzymania. (Stan ten
okreslamy jako zatrzymanie — during break”™).

Podczas zatrzymania mozna wykonywac program, sprawdzajac jego dziatanie krok po kroku za
pomoca dostepnych funkgji.

1. Zresetuj modut PLC CPU oraz modut CPU sterowania ruchem.
Ustaw przetacznik RESET/ STOP/ RUN modutu PLC CPU w polozeniu RESET.
Proces resetowania przeprowadza modut PLC CPU nr 1.
Zresetowane zostajg wszystkie moduly, tacznie z modutem CPU sterowania ruchem.
2. Sprawdz wystepowanie bledow.
3. Wykonaj program.
Ustaw przetgcznik RESET/ STOP/ RUN modutu PLC CPU craz przetacznik STOP/ RUN modutu
CPU sterowania ruchem w polozeniu RUN.
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> Test koricowy ) oo

Po zakonczeniu wszystkich czesci szkolenia STEROWNIKI RUCHU — podstawy (tryb rzeczywisty: SFC) mozesz
przystapic¢ do testu koricowego.

Jesli masz watpliwosci zwigzane z ktoryms tematem, teraz mozesz przypomniec sobie zwigzane z nim informacje.
Test koncowy skiada sie z 5 pytan (23 elementow).

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
MNa stronie z wynikami wyswietlona zostanie liczba poprawnych odpowiedzi, liczba pytan, procent poprawnych
odpowiedzi | ostateczna ocena.

Poprawne 5
odpowiedzi -
Aby zaliczyc¢ test, musisz

q

Liczba pytari - B odpowiedzieé poprawnie na 60%
| pytan.

Wynik 100%
procentowy
| Dalej | | Sprawdz |

« Nacisnij przycisk Dalej, aby wyjsc¢ z testu.
+  Nacisnij przycisk Sprawdz, aby sprawdzic test. (Sprawdzenie poprawnych odpowiedzi)
« Naciénij przycisk Powtorz, aby powtbrzyé test.
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> Test koricowy 1 ) 0oc

Wybierz 3 prawidiowe cechy oprogramowania sterujacego.

Oprogramowanie sterujgce jest juz zainstalowane w module CPU sterowania ruchem w momencie dostarczenia.
Oprogramowanie sterujace nalezy zainstalowac w module CPU sterowania ruchem.

Oprogramowanie sterujace nalezy zakupic¢ osobno przy zakupie modutu CPU sterowania ruchem.
Oprogramowanie sterujace jest dotaczone do modutu CPU sterowania ruchem.

Przed przystapieniem do instalacji oprogramowania sterujacego nalezy uruchomic tryb instalacyjny
modutu CPU sterowania ruchem za pomoca pokretel.

Oprogramowanie sterujace jest zainstalowane w module CPU, wiec mozna rozpoczac uzywanie modutu
zaraz po zakupie.

Odpowiedz ] [ Wstecz
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> Test koncowy 2 ) oos

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

Element Opis dziatania DplS dziatania

Gléwny 1. Wykonuje okreslony program do sterowania ruchem
' : typu SFC.
KONIEC HONIEE 2. Przechodzi do kolejnego kroku, nie czekajac na
: : ukonczenie poprzedniego, jezeli spelnione zostana

Krok wykonywania warunki przejscia.
b ' : ) Przechpdzi do wskaznika okreslonego symbolem w
Krok sterowania formacie Pn.
ruchem - - . Konczy program lub podprogram.
Krok wywolania/ | . - Nie czekajac na ukonczenie poprzedniego kroku
uruchomienia _Fodprogramu_| . | przechodzi do kolejnego, wybranego w zaleznosci
podprogramu . - P

od tego, czy zostaly speinione warunki przejscia.

START

PrRSIUR/gce ' . Wskazuje miejsce docelowe skoku.

presjicha . Jezeli poprzedni krok to krok sterowania ruchem,

Stan oczekiwania oczekuje na jego zakonczenie i przechodzi do
na przejscie - - kolejnego, jesli warunki przejscia zostaty spetnione.
Warankowe _ ] _ - Wykonuje okreslony program operacyjny.
A . | . Rozpoczyna program lub podprogram.
. Wykonuje okreslony program serwo.

Skok

Wikainlk

Odpowiedz
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> Test koncowy 3

) ood

Wybierz program, ktory przechodzi do kolejnego kroku po zakonczeniu ruchu kontrolowanego przez
krok sterowania ruchem.

~ Przykladowy program 1 ~  Przykladowy program 2 ~ Przykiadowy program 3
s
[ Test ] [ Test j k Test j
K22 K22 K22
|
GO GO F2
I
F2 F2 F3
r g
KONIEC J ( KONIEC j [ KONIEC j

Odpowiedz ] [ Wstecz ]
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> Test kornicowy 4 ) 0oc

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

Serwo WE.

Serwo WYL,

Sterowanie w trybie JOG

Powrdt do polozenia wyjsciowego

Zmiana wartosci biezace)

Potwierdzenie wlaczenia znacznika pozwolenia na uruchomienie

Potwierdzenie wylaczenia znacznika pozwolenia na uruchomienie

Odpowiedz ] [ Wstecz
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> Test koncowy 5 ) oos

Ponizsza ilustracja przedstawia zaleznosci pomiedzy réznymi programami oraz parametrami wykorzystywanymi w
procesie sterowania ruchem.
Wpisz prawidiowe opisy w luki.

--Select-- v _ —-Select-- v

FTTTTTTIeeeereeesoeeeeee s 1 | ' —1

—Select-—- v —Select- v | —Select--

( START ) I |
—Select—- v

[ ]
[ ]
i [
b | F——{DPSFOS[-- - TK0 [+ s (G100 -
: T 3 M204 8/ Czy sypnal pozvolenia na I
1 ' uruchomignie sanwomachanzm
' Okreslenie ' oL
. numeru programu | --Select-- v |
. startowego il I . Serwowzmacniacz
—Select-- v | [K10: Rzeczywisty] \
1 Rozkaz zadania uruchomienia ' 1INC-2
e - .- - e o el Ds 1 '1[:000 P‘LS
05 2 20000 PLS | —Select-- v

Fredkosc wekiorowa 30000 PLS/s

I
( KONMIEC '

--Select--

v

Konfiguracja systemu Serwomotor
Staly parametr \
Parametr serwo

Blok parametrow

Dane powrothy do pededenia wyjsciowego
Dane sterowania w trybie JOG

Odpowiedz ] ’ Wstecz
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} Wynik testu

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

Poprawne
odpowiedzi ;

Liczba pytan :

Wynik 100%
procentowy : )

Dalej ] [ Sprawdz ]

Gratulacje. Zaliczyles/as test.
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Ukoriczytes/as szkolenie STEROWNIKI RUCHU — podstawy (tryb rzeczywisty: SFC).

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




