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Serwomechanizm

Sterownik ruchu MELSEC iQ-R (RnMTCPU)
— informacje podstawowe

Szkolenie jest przeznaczone dla osaéb, ktére po raz pierwszy bedag
obstugiwac system sterowania ruchem wykorzystujacy procesor
sterowania ruchem serii MELSEC iQ-R.

Kliknij przycisk Dalej w prawym gornym rogu ekranu, aby przejs¢ do
nastepnej strony.

Copyright ©2020 Mitsubishi Electric Corporation. All Rights Reserved. L(CTS)00701POL




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_POL —

m Cel szkolenia )

Niniejsze szkolenie przeznaczone jest dla osob konfigurujacych po raz pierwszy system sterowania ruchem wykorzystujacy
procesor sterowania ruchem serii MELSEC 1Q-R. Dostarcza ono informacji na temat projektowania systemu, montazu,
podigczania urzadzen, konfigurac)i oraz programowania.

Dowiesz sie, jak instalowac i podigczad
procesor sterowania ruchem oraz poznasz
metode uruchamiania systemu
przykiadowego.

Uruchomienie Konfiguracja parametrow

Kontrola dziatania

Programowanie

Uczestnicy szkolenia powinni posiadac podstawowa wiedze na temat sterownikéw programowalnych serii MELSEC iQ-R,
serwomechanizmow AC | pozycjonowania.

Poczatkujacym zaleca sie udziat w nastepujacych szkoleniach:

+ Sena MELSEC iQ-R — informacje podstawowe”
= GX Works3 (drabinka)”

+ MELSERVO (MR-J4) — informacje podstawowe™
+ Sprzet FA dla poczatkujacych (pozycjonowanie)”
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m Struktura szkolenia )

Program szkolenia przedstawiono ponize).
Zalecamy rozpoczecie szkolenia od rozdziatu 1.

Rozdziat 1 — Uruchomienie

Dowiedz sie, jak instalowac | podiaczac sterowniki programowalne | serwowzmacniacze, podiaczac obwody zewnetrzne oraz
wykonywac inne dziatania niezbedne do prawidtowego uruchomienia systemu przyktadowego.

Rozdziat 2 — Konfiguracja parametrow
Dowiedz sie, jak skonfigurowac ustawienia procesora oraz inne parametry systemu sterowania ruchem.
Rozdziat 3 — Programowanie
Dowiedz sie, jak tworzy¢ programy SFC do sterowania ruchem w srodowisku MT Developer?2.
Rozdziat 4 — Kontrola dziatania
Dowiedz sie, jak kontrolowac dziatanie systemu przy uzyciu przykladowych programow.
Test koricowy

Yacznie 5 czesci (14 pytan). Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiece).
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m Jak uzywac narzedzia e-Learning’owego

PrzejdZ do nastepnej strony.

PrzejdZ do nastepnej strony

WrHé do poprzedniej strony Wrac do poprzedniej strony.

PrzejdZ do Zadanej strony Wyswietli sie _Spis tresci”, umozliwiajacy przejs’c::e do Zadanej strony.

Cc

Zakoncz nauke Zakoncz nauke.

AOBE
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m Srodki ostroznosci dotyczace uzytkowania ) 1/2

nSrodki bezpieczenstwa

W przypadku korzystania z opisywanych produktéw w czasie trwania szkolenia, zapoznaj sie ze srodkami bezpieczenstwa
znajdujacymi sie w instrukcji uzywanego produktu.

nSrodki ostroznosci dotyczace szkolenia

Ekrany oprogramowania moga réznic sie od tych zawartych w ninigjszym szkoleniu.
Ponize) wymienione zostato uzywane oprogramowanie wraz z obowigazujaca wersja.
Najnowsza wersje oprogramowania mozesz pobrac ze strony internetowe] Mitsubishi Electric FA.

MELSOFT GX Works3 wer. 1.050C
MELSOFT MT Works2 wer. 1.146C

lkona U wskazuje podrecznik referencyjny. Zawartosc podrecznikow wspominanych w ninigjszym szkoleniu pochodzi
Z podanych ponize] wersji. W przypadku innej wersji zawartosc podrecznika moze by¢ inna.

Nazwa podrecznika MNr podrecznika Wersja
MELSEC iQ-R. Motion Controller User's Manual IB-0300235 K
MELSEC iQ-R Motion Controller Programming IB.0300237 K
Manual (Common)
MELSEC 1Q-R Mc:tlon_Contmller Programming IB.0300239 K
Manual (Program Design)
MELSEC ICI—_R_ M_c:tlon Controller Programming IB-0300241 K
Manual (Positioning Control)
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m Srodki ostroznosci dotyczace uzytkowania ) 2/2

mMaterialy referencyjne

Ponizej znajduje sie lista materiatow referencyjnych powiazanych ze szkoleniem. (Pamigta), ze materiaty referencyjne nie
sa niezbedne — mozna ukoriczyc szkolenie, nie korzystajac z nich).
MNacisnij nazwe pliku referencyjnego, aby go pobrac.

Nazwa pliku
referencyjnego

Format pliku Wielkosc pliku

Arkusz kontrolny | Plik skompresowany 6,72 kB
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Syt & Uruchomienie

)

W tym rozdziale dowiesz sie, jak instalowac i podiaczac sterowniki programowalne | serwowzmacniacze, podiaczac obwody
zewnetrzne oraz wykonywac inne dziatania, niezbedne do prawidiowego uruchomienia systemu przykladowego.

_ Konfiguracja systemu

)

Komputer

Kabel
SSCNET I

Kabel USB

Oprogramowanie

Zainstaluj

()

Srodowisko projektowe
sterowania ruchem
MELSOFT MT Works2

()

Srodowisko projektows
sterownika programowalnego
MELSOFT GX Works3

1) Modut zasilania: R61P

—  2) Procesor: RO4CPU

3) Procesor sterowania ruchem:
R16MTCPU

4) Modut wyjsc: RY40NT5P

5) Modut wejsc: RX40C7

6) Gidwna plyta bazowa: R35B

Serwowzmacniacz

* Serwomotor z
hamulcem jest
wymagany tylko w

MR-J4-B przypadku osi 3,
051 052 I 053
Serwormotor i _
HG-KR . L

08 X
05 ruchu bocznago

of ruchu do przodu/

Q5 05 Z:
0f pionowa

o tyh |

4
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_ Przyktadowy system

) 172

W niniejszym szkoleniu jako system przykiadowy wykorzystano 3-osiowe ramie X-Y-Z.

Dane techniczne przedstawiono w ponizszej tabeli.

Przelozenie
Mechanizm przekiadm Zakres operacyjny
redukcyjnej
06 1 Os X: 05 ruchu | Sruba kulowa 19 -100,0 mm do 500,0 mm
poprzecznego | (skok: 10 mm)
OsY: 0s ruchu Sruba kulowa
0s 2 | do przodu/do ) 1:2 -100,0 mm do 500,0 mm
(skok: 10 mm)
tyiu
os3 | 95405 | Srubakulowa 12 ~10,0 mm do 300,0 mm
pionowa (skok: 10 mm)

Serwowzmacniacz

Procesar
Z sterowania
ruchem

Kabel
SSCNET Il l sg“%fnl,mr
Kabel
SSCMET Il | Serwowzmacniscz
052
Serwamotor
Kabel
SSCNET Il | ' serwowzmacniacz
053
Serwomotor

-
Osnr1 (o8 X)

Zadaj ruch
wzdtuz osi X.

L,

- 08 X

Pozycja 5
bazowa

-
D& nr2 (o8 Y)

woddh wzdtuz? osi 2.
L

Zadaj ruch s
wzdiuz osi Y. Pozycja 0§ Y
bazowa
L%
-
O&nr3osd)
Zada ruch chwytaka Pozyeja | ¥
w gore Iub bazowa |D$ 7

Produkt

&
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_ Przyktadowy system

) 272

<Kierunek obrotu serwomotoru=

Sprawdz w specyfikac]i, jaki jest kierunek obrotu serwomotoru dla polecenia Forward.
Serwomotor moze obracac sie w lewo (CCW) lub w prawo (CW), patrzac od strony
obciazenia (strona, po ktére] zamontowana jest maszyna).

W przypadku systemu przykiadowego, serwomotor obraca sie w lewo (CCW) po zadaniu
komendy Forward.

=Metoda powrotu do pozycji bazowej=

Przeprowadz procedure powrotu do pozycji bazowej dla kazdej osi, aby wyeliminowac biedy
Zwigzane z potozeniem zatrzymania.

Istnigje kilka metod powrotu do pozycji bazowe). Wybierz metode dopasowana do
specyfikac)i maszyn tworzacych system.

W przypadku przyktadowego systemu powrot do pozyci bazowe| kazde| z osi jest
realizowany z zastosowaniem metody czujnika zblizeniowego (DOG).

W lewo (COW)

W prawo ([CW)
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W tej czesci opisano wymagane potaczenia elektryczne.

m Podtaczanie sterownika programowalnego )

(1) Podiaczanie modulu zasilania

Poditacz przewody zasilania do modutu zasilania sterownika programowalnego.
Sposob podiaczania przewodow opisano ponize).

= Otwaorz pokrywe listwy zaciskowe] z przodu modutu zasilania.
* Podiacz zasilacz AC do zaciskow wejsciowych zasilania (L 1 N).

= Zaciski FG 1 LG musza posiadac uziemienie klasy D (rezystancja uziemienia 100 () lub mnigj).

200 - 240V AC

Pod pokrywa listwy

zaciskowe] modutu zasilania I
Modut zasilania

‘ Wytgcznik
kompaktowy [ 1
'_:::—_‘-__ (MCCB) |

Bezpiecznik FG
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m Podiaczanie sterownika programowalnego ) 2/2

200-240VAC

Pod pokrywa listwy
zaciskowej modutu zasilania ey
Modut zasilania

Whytacznik

kompaktowy

(MCCB)
Bezpiecznik FG
CP
X - LG

Odpowiedni przekroj przewodu: od 18 do 14 AWG
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(2) Podtaczanie obwodu we/wy

Podtacz moduty wyjsc (RY40NTSP) 1 wejsc (RX40CT) do obwodu zewnetrznego.
Na ponizszym rysunku pokazano przykiadowe okablowanie w logice sink.

Modut wyjsc Modut wejsc
(poczatkowa pozycja XY 0000) (poczatkowa pozycja XY: 0010)
LS
RYA4ONTSP Otwaerania/zamykanie chwylaka RX40C7 '
(chwylak zamyka sig po . d EMI(X10)
osiggnigciu pozycji YO0} l
¥10
Y0 X0 EMI
Y00 ~
:; Y2 : %2 l I
4 X4 X112 p—
— YA K5 .
Y& B Przefacznik
¥7 X7 wybaru = l I ——————2
e YE | v — s X8 | trybu pracy
YA KA X4 f—
Y8 XB
YD :z oM H I_ XD iz R e
24 DC
* Iw X L com I?"“. =
COM 24 % DC
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m Podtaczanie serwowzmacniaczy

) 172

(1) Podiaczanie zasilacza, kabla zasilania silnika i kabla enkodera

Podiacz zrodio zasilania do gidwnego obwodu zasilania (L1, L2 i1 L3) oraz obwodu sterowania (L1111 L21)

serwowzmacniacza.
Podiacz przewod zasilajacy serwomotoru | przewod enkodera.

Na ponizszym rysunku przedstawiono schemat ogdlny. Poniewaz rzeczywiste okablowanie 1 przekroje przewodow roznia

sie zaleznie od mocy, Zzapoznaj sie Z instrukcja obstugi serwowzmacniacza.

200 =240 V AC

Serwowzmacniacz (MR-J4-B)

Wytacznik
kompaktowy
(MCCB)

Stycznik
magnetyczny
(MC)

Ztgcza zasilania
obwodu gtownego
(L1, L2 L3)

Zlacza zasilania
obwodu sterowania
(L111L21)
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m Podtgczanie serwowzmacniaczy ) 2/2

Przewdd zasilajacy

serwomotoru Zigcza wyjsciowe

zasilania serwomotoru

(U, ViW)

Serwomotor
(HG-KR)

Przewdd enkodera

* Na kablach wejSciowych zasilania zawsze montuj wytaczniki kompaktowe (MCCB).

« Zawsze umieszczaj stycznik magnetyczny (MC) miedzy zrédiem zasilania obwodu gtdownego a stykami L1, L2 i L3
serwowzmacniacza.
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(2) Podtaczanie obwodow zewnetrznych

Podtacz obwody zewnetrzne do serwowzmacniacza.

Podtacz obwody zewnetrzne do ztacza CN3 jak pokazano na rysunku ponizej.
Sposdb konfigurac sygnatow wejsciowych LSP, LSN 1 DOG serwowzmacniacza opisano w czescl 2.4 4.
W zlaczu CNE umiest zworke dostarczong wraz z serwowzmacniaczem.

24V DC (uwaga 1)

DICOM I.l
| LsP |

bl
m
G
=1
"
~
i
[
[=]

ALM LA
24V DC (uwaga 1)
DOCOM { I
Do przodu
—-

= & =

LSN DOG LsSP

Uktad pinéw ztacza CN3
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m Podtaczanie serwowzmacniaczy

Funkcjafzastosowanie

A
1 11 2 Wspdlne zaciski sygnatu wejsciowego
L2 |, 2] DICOM Podtaczenie zewnetrznego zrodia zasilania (+)
10
PN == DPi2 =3 24V DC
3 14 _luer 2 DI1 (LSP) | Czujnik kraricowy gérny
MO Mo2 55 12 DI2 (LSN) | Czujnik kraricowy dolny
6 {Dicom 16 ALM
LA o UAaR | — 19 DI3 (DOG) | Czujnik zblizeniowy(DOG)
& | s L8] ar 20 EM2 Forced stop 2
L2 2R 13 MBR Blokada hamulca elektromagnetycznego
10 20
INP DI3 15 ALM Sygnat alarmu
|n+mu| EM2
Wspdlne zaciski sygnatu wyjsciowego
3 DOCOM Podiaczenie zewnetrznego Zrodia zasilania (-)

24V DC

2/2

(Uwaga 1) Uzywane jest to samo zrodio zasilania. Opisany przykiad dotyczy wel/wy w logice sink.

(Uwaga 2) Na osi Z zastosuj serwomotor z hamulcem 1 wysteruj hamulec korzystajac z sygnatu wyjsciowego MBR.
Wiece] szczegotow znajdziesz w instrukc)i obstugi serwowzmacniacza.
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m Podtaczanie kabli komunikacyjnych )

Poditacz przewody SSCNET Il aczace procesor sterowania ruchem i serwowzmacniacz oraz poszczegolne

serwowzmacniacze.
Procesar Serwowzmacniacz dla 1-szej osi Serwowzmacniacz dia 2-gig) osi Serwowzmacniacz dla 3-cigj osi
sterowania ruchem (MR-J4-B) (MR-J4-B8) (MR-J4-B)

Kabel SSCHET 1N

=

CH1A

Kabel SSCNET I Kabel SSCHET I

CM1A

Limiesc zaslepke w serwowzmacniaczu ostatnigj osi.

~

' T i Y i Y
Serwowzmacniacz dla 1-szej osi Serwowzmacniacz dla 2-giej osi Serwowzmacniacz dla 3-ciej osi

FPokretlo wyboru osi Pokretho wyboru osi Pokretho wyboru asi
[SWV1) [SW) (SW)
-] < ° < ) -
Pomaocniczy osi Pomocniczy osi Pomocniczy osi
(Sprzetgeznik do (Sprzefgcznik do (Sprzefgcznik do
ustawiania numery W2) ustawiania numernu YW2) ustawiania numeru W2)

b A L A L A

[OSTROZNIE]
W Ustaw wszysikie przetaczniki do ustawiania numeru osi (SW2) w pofozeniu w:.r-lacz&nia./l
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m Wiaczanie zasilania )

1) Ustaw przetaczniki RUN/STOP/RESET procesora sterownika PLC | procesora sterowania ruchem w potozenie STOP.

[ a1

< Procesor sterownika PLC = <Procasor sterowania ruchems=

|—> (®) ‘
RESET/STOP/IRUN STOPIRUN

2) Wiacz zasilanie. Po uruchomieniu serwowzmacniacza, na wyswietlaczu widoczny bedzie symbol AA" (oczekiwanie na
inicjalizacje) lub ,Ab".

<SerwWowzZImacniacz=

MELSERVD ]..1

3) Status kontrolki LED sterownika programowalnego po wigczeniu zasilania
(1)Modut zasilania: kontrolka LED (zielona) wiaczona

(2)Procesor sterownika PLC: kontrolka LED [READY] (zielona) wlaczona, kontrolka
LED [ERROR] (czerwona) miga

(3)Procesor sterowania ruchem: kontrolka LED [READY] (zielona) wiaczona,
kontrolka LED [ERROR] (czerwona) miga,
wyswietlacz diodowy: AL2200H

Jesli w pamieci procesora sterownika PLC ani pamieci procesora sterowania
ruchem nie sa zapisane zadne parametry ani programy, kontrolka LED [ERROR]
bedzie migac na czerwono. Kontrolka LED [ERROR] wytaczy sie po zapisaniu
parametrow | programow w pamieci oraz wylaczeniu | ponownym wiaczeniu
zasilania.
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_ Podsumowanie rozdziatu )

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

+ Konfiguracja systemu
* Przyktadowy system

* Polaczenia elektryczne

Punkty

Konfiguracja systemu

Przykadowy system

Polaczenia elektryczne

= Wykorzystane moduty sterownika programowalnego serii MELSEC iQ-R.

- Procesor sterownika PLC: RO4CPU
- Sterownik ruchu: R16MTCPLU

- Modut wyjsé: RY40NTSP

- Modut wejsé: RX40CT

- Piyta bazowa: R35B

- Modut zasilania: RG61P

- Srodowisko projektowe wykorzystane do programowania.

- GX Works3 (Porcesor sterownika PLC )
- MT Works2 (Procesora sterowania ruchem)

= Wykorzystanie 3 serwonapeddw do sterownia ramieniem X-Y-Z.

» Podiaczenie chwytaka wykonujacego operacje otwieranie/zamykanie do modutu wyjsc.
= Podiaczenie wytgcznika awaryjnego sterownika i przetacznika trybu pracy do modutu wejsc.

» Podiaczanie obwoddw zewnetrznych, takich jak czujniki kraricowe i czujnik zblizeniowy, do

SEMWOWZmacniacza.

= Konfigurowanie numerdw osi za pomoca pokretta (rotary switch) na serwowzmacniaczu.
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LyLrat 1 Konfiguracja parametrow

W tym rozdziale poznasz ustawienia parametrow procesora sterownika PLC, procesora sterowania ruchem oraz
serwowzmacniacza.

_ Pobieranie przykiadowych programow

Pobierz przyktadowe programy z ponizsze) tabeli.
Otworz plik skompresowany w dowolnegj lokalizacji | sprawdz, czy zawiera podane ponizej pliki projektu.

MNazwa pliku referencyjnego Wielkost pliku
SampleProgram.zip 98.3kB
Nazwa pliku Opis Wersja oprogramowania
Plik projektu dla procesora
Sample PLC.gx3 sterownika PLC 1.050C
Sample_Motion.mtw Plik projektu Flla procesora 1 146C
sterowania ruchem
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_ Ustawienia parametrow procesora sterownika PLC ) 1/2

W tej czesci opisane sg ustawienia parametrow procesora sterownika PLC.
Utworz projekt zgodnie z opisana procedurg lub sprawdz, czy projekt przykiadowy jest zgodny z opisem.

m Tworzenie projektu GX Works3 )

Utworz projekt w GX Works3.

1) Uruchom oprogramowanie GX Works3, a nastepnie wybierz [Project] == [New].
W nowym oknie wprowadz ustawienia jak pokazano na rysunku ponizej.
Wybierz [Module Configuration] z drzewa projektu.

2) Przeciagnij wybrane moduly z okna wyboru elementow po prawej stronie zgodnie ze schematem konfiguracji sprzetowe]
systemu znajdujacej sie w czesci 1.1.

3) Po utworzeniu schematu dla sterownika programowalnego z menu [Edit] wybierz polecenie [Parameter] == [Fix] ( & ).

1)
Mew ot
Series @aced -
Iip= TR -
Prigram Language ﬂ Ladder -
[ o« | Cancel

Elerment Selection g x

2} (Find POU ¥

[Navlgntlun B X P CPU D 1 T Y 88| - wtvr X | ar

. | B Dsplay Target: All -

EE | | ﬁ | ﬁl” i Robaot CPU .

=+ Power Supply
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m Tworzenie projektu GX Works3

)

2)

[Navlgatlun X PO

o | 5= g3

h Project

I Module Configuration

B ™ Program

R Kiiknij dwukrotnie

3)
Edit | Find/Replace Convert View Or
My Undo Chrl+2Z
Ml FRedo Ciorl+
¥ ou Ctrl+X
By Copy Crl+C
Pasts Clorl+%
Dielete
selact 2l
Birirg ba Front
Send to Back

Mndule Status Sekting (Emphy]
¥} Display Module Information
Chack 3

' I & FixE) I

Parameter
B Start XY Batch Input
Crefault Points Batch Input

Przeciagnij i upuscé

Elemant Selection R o=
(Find POU k)
06| - | vy X | ar
Dsplay Target: all -
Robot CPU
Power Supply
CPU Extension
Input
b= Rxze 8 points(AC Ing
RX10 16 poinkts{AC Ir
RX10-TS 16 points{AC Ir
B roancy 16 points(Positi

I

B R¥40C7-TS 16 points(Positi =
[= RX4ONCEE 16 points(Naga

B ovanraireDfc 16 amimbed K

2/2
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m Parametry systemu

wysZarzone.

1)

[ Mavigation 2 x

ik - IR -

=E-

= L Parameber

& System Parameter

o Ly RO4CPU

B Module

Kliknij dwukrotnie

1) 7 drzewa projektu w programie GX Works3 wybierz [Parameter] == [System Parameter].
Wyswietlone zostanie okno parametrow systemu.
2) W obszarze [Setting Item List] po lewej stronie okna wybierz [I/O Assignment Setting].
3) Zmien ustawienia sterowania dla modutu wyjsé [RY40NT5P] 1 modutu wejsc [RX40C7] na ,PLC No.2".
Dzieki temu moduty wejsc | wyjsc beda mogly by¢ wykorzystywane w programie procesora sterowania ruchem.
4) Kiedy moduty wyjsc 1 wejsc sa kontrolowane przez CPU nr 2, ich oznaczenia na schemacie konfigurac)i systemu sg

1/3

-
System Parameter

Setting ftem List

10 Aszignment | Multiple CPL Setting | Inter-module Synchronization Settng

Setting Trem

| | |

Eead Mountive
Statuz

Display Settre | Change GPUOrder Lo |
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F ™
System Parameter E@“
10 Assigrment | Multiple GPU Setting | Inter-module Synchronization Satire |
Setting ftem List Setting Trem
Fead Mounting thﬁ-!ﬂu Change CPUOrder| Lo |
B
Baze ModeDetails
Skt | Module Name | Module Status Setting | Pomtz | StartXY | GControl PLC Settres | .
= Main 3
GPU RO4GPUCHost Station) AE0C 3}
CPU RAGMTCPU Mo Setting AE1L
No-n FY40MTEP Mo Setting 16 Points 000Q PLG Ma. 2 E
H0=2 RH40CT Mo Setting 16 Paints 0018 PLC Mo, |
B0=3 PLC Mao. 2
=47 =
1 | m | 1
Explanation
Get PLG Mooof GPU module that manags the sst module when wsing multipls GPU function. .
Tem List |Find Fiesult Check l [ Restore the Default Settings
[ System Parameter Diverzion ] oK | [ Cancal
| ]

4)
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m System wieloprocesorowy )

System wieloprocesorowy. W te) czesci opisano sposob wymiany danych pomiedzy modutami CPU w systemie
wieloprocesorowym.
Szczegotowe informacje na temat systemu wieloprocesorowego mozna znalez¢ w dokumentacjach MELSEC 1Q-R Module

Configuration Manual | MELSEC 1Q-R CPU Module User's Manual (Application).

m Czym jest system wieloprocesorowy? )

System wieloprocesorowy to system, w ktdrym do sterowania modulem we/wy oraz modutem funkcji inteligentnych
wykorzystywanych jest wiele procesorow CPU.

Dodatkowo procesory komunikujg sie ze soba.

W przypadku korzystania z procesora sterowania ruchem system zawsze jest wieloprocesorowy.

Systemy tego typu maja wiele zalet.

+ Obcigzenie obliczeniowe mozna rozdzielic na poszczegolne procesory, przypisujac skomplikowane zadania sterowania
serwomechanizmem do procesora sterowania ruchem, a pozostate zadania, takie jak sterowanie maszyna czy kontrola
danych — do procesora sterownika PLC.

* Liczbe kontrolowanych osi mozna zwiekszyc, instalujac kilka modutéw procesora sterowania ruchem. Za pomoca
R64MTCPU mozna sterowac nawet 192 osiami.

+ Responsywnosc catego systemu mozna poprawic, rozdzielajac procesy przetwarzania duzych obcigzen na kilka modutow
CPU.

[OSTROZNIE]
Procesora sterowania ruchem nie mozna ustawic jako CPU nr 1.

Jako CPU nr 1 nalezy uzyc procesor sterownika PLC.
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m Wymiana danych miedzy procesorami CPU )

Istnieja dwa sposoby wymiany danych miedzy procesorami CPU.

+ Wymiana danych z wykorzystaniem pamieci buforowej procesora (uzywany do wysytania i odbierania danych przez kazdy
procesor niezaleznie).

* Wymiana danych z wykorzystaniem komunikacji Fixed Scan (synchronizacja czasu wysytania i odbierania danych pomiedzy
procesorami CPU).

W tym szkoleniu wykorzystywana jest komunikacja z uzyciem pamieci buforowej procesora.

Czas odswiezania pamieci buforowe) procesora mozna wybrac sposrod dwaoch opcji: odSwiezanie po poleceniu END lub,

w przypadku zgodnosci z serig Q, odswiezanie z wysoka czestotliwoscia. W tym szkoleniu wykorzystywane jest odswiezanie
po poleceniu END.

Odswiezanie jest przeprowadzane po przetwarzaniu polecenia END przez procesor sterownika PLC oraz w giownym cyklu
procesora sterowania ruchem.
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m Ustawienia wymiany danych miedzy procesorami sterownika PLC )
(1) Schemat pracy

Do celow niniejszego szkolenia przewidziano ponizsze specyfikacje.
Sygnaty B100 1 W100 sa wysytane z CPU nr 1 do CPU nr 2 (dane wysytane z procesora PLC)
Sygnaty B200 1 W200 sa wysytane z CPU nr 2 do CPU nr 1 (dane odbierane przez procesor PLC)

Liczbe punktow nalezy ustawic w jednostakch podwdjnego stowa (2-word).

Innymi stowy, dane bitowe przesytamy w jednostkach po 32 bity. Jesl adresem poczatkowym jest adres typu bitowego,
nalezy je skonfigurowac w jednostkach 16-punktowych.

Na ponizszym rysunku przedstawiono przykiad, w ktérym liczba bitow jest podana w postaci stowa podwdjnego
(=32 punkty), a liczba rejestrow jest ustawiona na 10 stow dla kazdego z CPU nr 11 CPU nr 2.
Wartosci te ustawione sa w programach przykiadowych.

Procesor sterownika PLC Procesor sterowania ruchem
(CPUnNr1) (CPU nr 2)

Pamie¢ buforowa CPU Pamie¢ buforowa CPU

Obszar odswiezania Obszar odswiezania

(USEO¥Gn) [ Odezytwglownym b (UE1¥Go) [
cyklu CPU nr 2

Zapis w trakcie

Zapis w giownym
polecenia END przez

cyklu CPU nr 2

CPUnNr1
B100 do B11F B100 do B11F
W100 do W108 Odezvtw ol A W100 do W109
(dla CPU nr 1) cyk?iyc;fugnrvflwm (dla CPU nr 2)
B200 do B21F Odczyt w trakcie B200 do B21F
(dla CPU nr 1) orzez CPU nr 1 (dla CPU nr 2)
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m Ustawienia wymiany danych miedzy procesorami dla sterownikow PLC ) 1/2

(2) Metoda konfiguracji

1) Na drzewie projektu dwukrotnie kliknij opcje [Parameter] == [R04CPU] == [CPU Parameter].

2) Na liscie ustawien kliknij opcje [Refresh Setting between Multiple CPUs] == [Refresh Setting (At the END)].

3) W oknie ustawienia dwukrotnie klikni) <Detailed Setting= obok parametru [Refresh Setting (At the END)].

4) Ustaw nr urzadzenia, z ktérego CPU nr 1 wysyta dane, oraz numer urzadzenia CPU nr 1 odbierajacego | zapisujacego dane
przestane przez CPU nr 2.

Przesuniecie pamieci mozna wyswietlic lub ukryC, Klikajac przycisk [Detailed Setting] w oknie [Refresh Setting (At the END)).

Po zakonczeniu konfigurac)i przekonwertu) | zapisz projekt.

Mav 'I_Z]Elt lon

a B& ProgPou [PRG] [Local Label ... M rProg
|an- 1t the Setting Hem to Search | ﬁ
Bl Fixed Scan -
e B
#li Event E 5
i1 =] Hame Setting

[ Operation Related Seting
il Irtesrupt Setires

il Service Processing Setting
il File Setting

[+l Meimore/Device Settne
il [t FAS Setting
[+ ﬁ Frogram Seiting .2}

stered Program

- | Refrezh Setting between Multiple GP
Refresh Setfing (8t the EMD)

b Parameter =
= L ROSGCPU

L rg MOdLE Fararmed 4
[=| Memory Kllknll dwukrotnie ;

4% Routing Settin
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Al # rosceu ceu parameter > [

Item Setting
3)

= Refrosh Satting (At the END)
Refresh Setting (At the END) | <Detailed Setting>

- Refresh Setting ( At 45 Exe)
Refresh Setting (At 145 Exe)  <Detailed Setting>

4) ‘

12/522140 Points
28100
100100

Setting [tem

Nr urzadzenia CPU nr 1,
z ktdrego CPU nr 1
wysyla dane

Dewvice
Pointz | Start End

Mr urzadzenia CPU nr 1
T odbierajgcege i zapisujacego
10 w200 ] dane przestane przez CPU nr 2

12/622240 Points
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_ Ustawienia parametroéw procesora sterowania ruchem

W tej czesci opisane sg ustawienia parametrow procesora sterowania ruchem.
Utworz projekt zgodnie z opisana procedurg lub sprawdz, czy projekt przykiadowy jest zgodny z opisem.
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m Tworzenie projektu MT Works2 ) 1/3

Utwaérz projekt MT Developer?.

1) Uruchom oprogramowanie MT Developer2, a nastepnie wybierz [Project] == [New].
W oknie nowego projektu skonfiguruj ustawienia jak pokazano na rysunku ponizej.
Szczegotowe informacje na temat przypisania pamieci kompatybilnych z systemem sterowania ruchem serii Q opisano
W Cczescl 3.1,
Kliknij przycisk [OK], aby potwierdzic.
2) Wyswietlone zostanie okno [System Parameter Diversion].
Kliknij przycisk [System Parameter Diversion].
Parametry wspolne seni R mozna pobrac z utworzonego wczesnig] projektu GX Worksa.
3) W oknie [Open] wybierz projekt zapisany w kroku 2.3 3.
Kliknij przycisk [OK], aby potwierdzic.
4) Wyswietlone zostanie okno [Self CPU Selection].
Ustaw nr CPU procesora sterowania ruchem.
W tym szkoleniu jest to [CPUZ].
Kliknij przycisk [OK], aby potwierdzic.

1)
Mew Project [
Series
Type
Device Assgnment Method MELSEC iQ-R Mation Device assignment ;I
L -
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m Tworzenie projektu MT Works2

2)
r5'.-'5.1:em Parameter Diversion g

R, series common parameter has not been set.

Divert the system parameter from GX Weorks 3 or CW Configurator
project,

GX Works3 or OW Configurator Froject

I System Parameter Diversion m

Thee Latest Diverted Project

3)

£ Open

Loak n: [ ), RaMTGPU - «BEoE

File: name: IE-urrpI:st

Fiea of type: |P|I| Single File Format Projects (= gxd; =cpb)

2/3
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m Tworzenie projektu MT Works2

Open & Workspace Format Project..., MELSOFT Mavigator supports this format.
4)
Self CPU Selection [
Selact the salf CPU. ru2 =
r_ | i | |

3/3
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m Parametry wspélne serii R )

Niezbedne ustawienia parametrow wspdlnych dla serii R mozna odczytac z ustawien w projekcie GX Works3.
Sprawdz parametry, ktorych wartosci zostaty zmienione z domysinych na inne. Procedury opisano w kolejnosci, w jakig)

uszeregowane sa pozycje na drzewie projektu MT Developer?2.

(1) Module Configuration List

1) Na drzewie projektu dwukrotnie kliknij [R Senies Common Parameter] == [Module Configuration List].
Wyswietlone zostang nazwy uzywanych modulow wejsciowych/wyjscéwych.
2) Sprawdz, czy jako sterujacy CPU wybrano [CPU2].

K5] MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Module Configuration List]

! Project Edit FEind/Replace View :hedc.n.:omt Online Debug Tools Window Help

Control Inter-module

Series ‘ cPU Synchronization ““'Im"'
e Setting
- m--,,i,r-hmcpum . - -
Iﬂ-i Motion CPU Common Parameter Main - Power Supply ﬂ Power Supply -
£ Motion Control Parameter Main - CPU E0 QR U RO4CPU - - 2)
¥-Ba) Motion SFC Program Main - CPU EID QR CPU(Self . i
- (&) Serve Program Main - 1/0 1 0000 QR Output RY40NTSP 16Point  CPU2 [_Detaied |
-1 Cam Data Main - If0 2 e QR Input RX40CT POt  CPU2 | Detaled |
-6 Label Main - 1/0 3 - - - -
I Structured Data Types Main - I/0 4 -
[# Dwice Mamary
i~4 ¥ Device Comment
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m Parametry wspoélne serii R ) 1/2

(2) Ustawienia systemu wieloprocesorowego

1) Na drzewie projektu dwukrotnie kliknij [R Series Common Parameter] == [System Parameter] == [Multiple CPU Setting].
2) Dwukrotnie kliknij <Detailed Setting> w [Inter-CPU Communication Setting] == [Refresh (END) Setting] w oknie ustawien

systemu wieloprocesorowego.
Sprawdz, czy adresy ustawione w GX Works3 zostaly zarejestrowane.

K.l MELSOFT MT Developer2 (Untitied Project) - [Multiple CPU Setting]

i project Edit FEind/Replace Yiew Check/Convert Online Debug Tools Window  Help
gel=7. I L ET RS = il 1 =]

il hxXesdh =am@e BRI S S8 mmg;_l PRIDE

ks | 1) L Modue Configuraton Ust” {7l Multiple CPU Setting |
@5 R Series Common Parameter System Pagameter Diversion |
[Bll Module Configuration List
& JP System Parameter Item Setting
. Inter-CPU
J &tm&hm.dm&mﬂ!mm
g2l Inter-module Syndhronization Setting (ml‘::‘:::" Setting -

@ .b‘onCPUCmPamw FuedScmCmmuonimw
- AP Motion Control Parameter Fiiad Sont !

&) e Moton SFC Program = Communication Area... Set the sending range of inter-CPU fixed scan communication area used with the fixed scan communication function.

#-(K) Servo Program ‘
@28 Cam Data Total [K word] ‘0K word]
@& Label CPUNo.1 [StartXY : oK word]
U3E0 !
Structured Data Types cmrloz vl
O] Device Memory U3E1) - © 0K word]
W DINCE et GUo.3 [StartxY: |
U3E2 \
CPUNo.4 [StartXY: | 2)
U3E3)
Refresh (END) Settng | <Detaded Settng>
Refresh (145 executing) —— .
Setting o
_. Fixed Scan Set the fixed scan communication function.
- Communication Setting

Fixed Scan Interval
= Setting of Fixed Scan... Set the fixed scan interval of fixed scan communication.

0.05ms Unit Setting |-
Fixed Scan Interval "
Setting (Not Setby 0... I-
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m Parametry wspélne serii R

F r
Refresh (END) Setting Refresh (END) Setting
cureo 0] e
Refresh Device (CPU2) > CPU Buffer Memory (CPU2) Refresh Device (CPU2) <-- CPU Buffer Memary (CPU1)
The device will be used to send the data to other CPU. The device will be used to receive the data from CPU1.

Setting | Refresh (END)

_No. [ points (%) Start |  End
1 2|8100 [B11F -
2 10| W 100 w109 =

N | L
Nr urzadzenia CPU nr 2

Nr urzgdzenia CPU odbierajacego
| Zapisujgcego dane

rzestane przez CPU nr 1

4
5
-]
7 nr 2, z ktérego CPU
: nr 2 wysyta dane

2/2
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2.4.2 Parametry wspoélne serii R )

(3) Ustawienia synchronizacji miedzymodutowej

1) Na drzewie projektu dwukrotnie kliknij [R Series Common Parameter] == [System Parameter] == [Inter-module
Synchronization Setting].

Jesl w GX Works3 zmieniono ustawienia synchronizacji miedzymodutowe], zostang one réowniez zmienione w MT Developer?2.
W ramach tego szkolenia ustawienia synchronizacji miedzymodutowej nie sg zmieniane.

. MELSOFT MT Developer2 (Untitied Project) - [Inter-module Synchronization Setting]
ero]ect Edit  Find/Replace ylew Check/Convert Online Debug Tools ﬂlndow Help

: Project .1). .ModuleConﬂgurannLIst mMultipleCPUSetUty 7 Inter-module Synchron... x|

D) R Series Common Parameter System Pagameter Diversion I
[l Module Configuration List
&P System Parameter Item Setting
. Inter-module Set the inter-module synchronization function to combine the control timing betw
' Synchronization Setting

Use Inter-module A
& -MOOMOUCmPumw Syndhvonization Functio.. [fRSEEee

@ ¥ Moton Control Parameter Select Inter-module
()-8 Motion SFC Program Synchronization Target
@) (K] Servo Program Fixed Scan Interval
) gk Cam Data = Setting of Inter-mod... Set the fixed scan interval of inter-module synchronization.
@ &) Label 0.05ms Unit Setting
Structured Data Types Fixed Scan Interval
1) Device Memory Setting (Not Set by 0...

4 ¥ Device Comment

Setting (Set by 0.05...

i
I
Fixed Scan Interval |
I




ﬁﬂ MELSEC iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_POL —

m Parametry wspélne serii R )

(4) Procesor sterowania ruchem

Ponizsze funkcje nie sg uzywane w ninigjszym szkoleniu.

: Project 3 x

EE:, Untitled Project (MELSEC IQ-R Motion Device assignn
El-#¥ R Series Common Parameter
¢ —[E Module Configuration List
i m ks 1 = B e e
B2

(B Metion CPU Module
CPU Parameter
i Module Parameter

Funkcja Opis

Parametr [CPU Parameter” umozliwia skonfigurowanie dziatania
funkcji procesora sterowania ruchem.

CPU Parameter
Ej Programming Manual (Common)

Chapter 2 COMMON PARAMETERS
2.2 R Series Common Parameters

Parametr ,Module Parameter’ umozliwia skonfigurowanie
zabezpieczen 1 ustawien wiasnych wezia niezbednych do
komunikac)i z innymi urzadzeniami za posrednictwem interfejsu

peryferyjnego procesora sterowania ruchem.
Module Parameter

D Programming Manual (Common)
Chapter 2 COMMON PARAMETERS
2.2 R Series Common Parameters
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fj MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Servo Network Setting]

i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help
Jeﬂldj L ET PR =]l 11T :@g b AR |
L oxexpErRAREERR SG) 00 R3Aes R -8
: Project 2 x g Basic Setting” {ff Servo Network Setting » |

= B Untitied Project (MELSEC i1Q | Mation Device assignr
- 9 R Series Common Paramster
OMmon Faramete " SSCNET Setts
n Basic Scnng .
g Se'vo Network Setting

= Motion CPU

n Limit Ouu:m Dats
F§ High-speed Inout Request Signal
#® Mark Detection
&) Manual Puse Generator Connection Setting
[#) #] Vision System Parameter
B read Modue
= @) Motion Control Parameter
84 Motion SFC Program
<1 (%) Servo Program
+ 3 Cam Data
- E’ Label

Structured Data Types
)

SSCNET I - LINE 1 : SSONET HH/H

Device Memory
Device Comment

« " ’

R16MT Host Station

CAF

SCRL

NUM SC

: Axis Label 7 x
AxisNo. | Axis Label Nome A
2 = Konfiguracja wspélnych parametrow procesora | =
. o sterowania ruchem jest teraz zakonczona.

: |
6 - . e - -

. Kliknij > |, aby przejs¢ do nastepnej strony. 1 )
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m Parametry wspélne procesora sterowania ruchem

[ s l |m Mo T PSS ST TN 1 oo e el

n Basic Setting
= i Senrc- Network Setting

Ei ‘ Motion CPU Common Parameter

Ponizsze funkcje nie sa uzywane w niniejszym szkoleniu.

-3 Limit Output Data
- i Mark Detection

- fj Vision System Parameter

[ Head Module

% High-speed Input Request Signal
ﬂ Manual Pulse Generator Connection Setting

--#} Ethernet Communication Line Setting
ﬁj Vision Program Operation Setting

.. i i n el Daramstas

Limit Output Data

Funkcja Opis

Parametr Limit Qutput Data” jest wymagany w przypadku
korzystania z funkcji limitu danych wyjscwych.

D Programming Manual (Common)
Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
4 1 Limit Switch Output Function

High-speed Input Request Signal

Parametr High-Speed Input Request Signal” jest wymagany
w przypadku korzystania z funkcji, takich jak wykrywanie
znacznikow.

D Programming Manual (Common)
Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS

1/3
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m Parametry wspélne procesora sterowania ruchem )

4 2 External Input Signal

Mark Detection

Parametr Mark Detection” jest wymagany w przypadku
korzystania z funkcji wykrywania znacznikow.

D Programming Manual (Common)
Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
4 3 Mark Detection Function

Manual Pulse Generator Connection
Setting

Parametr Manual Pulse Generator Connection Setting” jest
wymagany w przypadku korzystania z recznego zadajnika
Impulsow.

D Programming Manual (Common)
Chapter 2 COMMON PARAMETERS
2.3 Motion CPU Commaon Parameter

Vision System Parameter

Parametr Vision System Parameter’ jest wymagany w Przypadku
korzystania z systemu wizyjnego.

D Programming Manual (Common)
Chapter 6 COMMUNICATION FUNCTIONS
6.5 Vision System Connection Function

Head Module

Parametr Head Module” jest wymagany w przypadku korzystania
Z procesora gidwnego LJ72MS15 lub modutu czujnika MR-
MT2010.

D Programming Manual (Common)

P gy e Bl Y rassFal TITal e mnBY.Yian BN alaral Nl e

2/3
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Chapter 5 FUNCTIONS USED WITH SSCNET
COMMUNICATION
5.6 Connection of SSCNETIII/H Head Module
5.7 Connection of Sensing Module
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244 Parametry sterowania ruchem (parametry osi)

ﬁ MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Axis Setting Parameter]

Ustawienia specyfikacji

a x
= Untitied Project (MELSEC IQR Mation Device assignm

« L) J ’

mmmmmamc«mmmmwmm

maszyny i inne ustawienia

Ustawienia danych powrotu do
potozenia wyj$ciowego

- {4 R Series Common Parameter Item s 1[Xexis] Axis2[Yexs] Axs3{Zaxws] ——
- i) Motion CPU Common Parameter MRIKW)B(RY) | MR-IAWB(RY | MR-I4w)B (RY) Ustawienia danych powigzanych
< Moten Contrl Paramcier IRt S 5 & z pracg w trybie JOG
Stancby Time after Clear
Servo Parameter Signal = = =
- (7] Parameter Block CMaalisC DR ) S |
@ﬂSMmCmvdParmw i~ JOG Operation Data Set the data to execute the JOG operation.
[#! Machine Control Parameter JOG Speed Limit Yalue zooo 00[mm fmin] zooo.oo(m/m] 2000,00[mm fmin]
1+ G-code Control Parameter Parameter Block Setting 2
® Moton SFC Frogram @mm nsmmdmmmw
a- Serva Program ~ Parameter (FLS/RLS/STOP/DOG) to be used in each axis. Set the signal t...
@ Cam Data + Expansion Parameter  Set the expansion parameters which are set for each axis. 2
< ;‘bd s 'lwww Set the data only when the speed-torque control is executed.
@ Device Memory - '+ Optional Data Monitor  Monitor can be executed if servo amplifier, servo motor infor...
) Ditdon Comment + Pressure Control Data  Set to execute pressure control which used profile. The setti..
+ Overnde Data Set to occasion when using override function.
ﬁm Set the vibration suppression command filter. For servo
Command Filter Data amplifier axs, the maximum number that can be set and use...

Fooed Parameter

Set the fixed parameters for each acs and ther data is fixed based on the mechancal system, stc,

Dalsze parametry ustawien osi sg objasnione
na nastepnej stronie.

Kliknij > | aby przej$¢ do nastepnej strony.

RI16MT Hast Station CAP NUM SCRL
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m Parametry sterowania ruchem (parametry osi) )

Wiecej informacji na temat metody powrotu do potozenia wyjsciowego oraz pozostatych metod znajduje sie w ponizszym

podreczniku.
=l x;:‘ SITLIL il Set the data to execute the home position return.
HPR. Diraction J:Reverse Diraction Q:Reverss Diraction D:Reverse Drec
O:Proximity Dog 0:Proximity Dog 0:Proximity Dog
HFR Method Method 1 * | Method 1 Method 1
Home Position Address 0:Proximibtv Doa Method 1
HPR. Speed 4:Proximity Dh:-g Method 2
Crasn Spasd 1:Count Method 1
et 5:Count Method 2 !
Mavement Amount After 6:Count Method 3
Deg 2:Data Set Method 1
Parameter Elock Setting | 3:pata Set Method 2
HPR. Retry Function 14:Data Set Method 3
Dwell Tirme at HPR Retry ;mpa?:ﬁ:‘&hf
Flome Rosition Shit 9:Stopper Method 2
10:Limit Switch Combined Method
Speed Setat Home Pos. | 11:5cale HP Signal Detection Method
1S‘hl1‘t S 12:Dogless Home Position Signal Reference Method

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.4 Home Position Return Data
Chapter 5 POSITIONING CONTROL
5.21 Home Position Return
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244 Parametry sterowania ruchem (parametry osi)

] MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Axis Satting Parsmeter]

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

mmw

M & \Aﬁs&hghm x]
= Untitied Project (MELSET QR Mation Device assignr
Ans3(Zaws]

- (@)% R Series Common Parameter Tem asiDows] | Aws2Yews] |

-l Motien CPU Common Parameter "R.::W)'B(-RJ) - MRV (R)) | MRIAW)B(RY)
Control Parametar _, External Signal 1t is the parameter of setting servo external signal
Py . ~ Parameter (FLS/RLS/STOP/DOG) to be used in each axis. Set the signal L...
Sarvo Parameter = FLS Signal Sﬂhdnﬂtvnudmdudlm-ouuum-
Parameter Block Sopel Tyoe o b, T i B3
Device r? %@_\ Ea o,

gﬁwmc:‘mm Contact 1:Normaly Closed Co... 1:Mormaly Closed Co... IWvOusedCo.

- = RLS Signal Set the signal type and the signal/contact used as the lower ...
G-code Control Parameter
S Sgnal Tyve : LAmpifier Input  L:Amoifier Input

Device Y=l f AR Iy, E‘S_% g;'“'wmmx::n—: E
S' mo::"" Contact 1:Normaly Closed Co.... 1:Normaly Closed Co... 1:Normaly Closed Co...
2 Label — STOP Signal wh*ﬂwﬂmmbkuﬂah*
Structured Data Types 9’_‘“" : -
L Device Memory Device
—~ Dewvice Comment Contact
~ DOG Signal ﬁtﬁeﬂmﬂmmbh“s&em
Signal Type L:Ampifier Input lmm lmm
Device ;
Contact 0:Normaly Open Con,.. 0:Normaly Cpen Con... ONovwlnlvOmeon.
Precsion 0:Ganeral 0:Gereral 0:General

'+ Expansion Parameter | Set the expansion parameters which are set for each axis.
w :?'mw Set the data only when the speed-torque control 1s executed.
'+ Optional Data Monitor | Monitor can be executed if servo amplifier,

Fixed Parameter

Set the fived parameters for each axis and ther dats is fined basad an the mecha|

Dalsze parametry ustawien osi sg objasnione | -
na nastepnej stronie. %

Kliknij > | aby przej$¢ do nastepnej strony.

R16MT Host Station CAP NUM SCRL




ﬁﬂ MELSEC iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_POL

m Parametry sterowania ruchem (parametry osi)

Ponizsze funkcje nie sa uzywane w niniejszym szkoleniu.

-

-

*

Item

Fixed Parameter

Home Position Return
Data

JOG Operation Data

External Signal
Parameter

Expansion Parameter

Speed-torque Control
Data

Optional Data Monitor
Pressure Control Data
Override Data

Vibration Suppression

Axis 1[Xaxis]
MR-14(W)-B (-R.J)

Axis2[Yaxis) Axis 3[Zaxis)
MR.-JH{W)-E (-R.J) MR-J4(W)E (R])

Set the data to execute the home position return.

Set the data to execute the JOG operation.

It is the parameter of setting servo external signal
(FLS/RLS/STOP/DOG) to be used in each axis. Set the signal t...

Set the expansion parameters which are set for each axis.
Set the data only when the speed-torque control is executed.

Monitor can be executed if servo amplifier, serve motor infor...
Set to execute pressure control which used profile. The setti..
Set to occasion when using override function.

Set the vibration suppression command filter. For servo

Command Filter Data amplifier axis, the maximum number that can be set and use...

Funkcja Opis

Expansion Parameters

Parametry rozszerzen dla kazdej z osi nalezy skonfigurowac, kiedy
wykonywane sg ponizsze dziatania.

+ Monitorowanie poszczegolnych wartosci granicznych
momentu obrotowego w Kierunkach dodatnim i ujemnym.

* /miana czasu przyspieszania/hamowania przy zmianie
predkosci.

= Okreslanie kierunku pozycjonowania podczas absolutnego
sterowania pozycja na osi katowej.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.7 Expansion Parameters

1/3
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m Parametry sterowania ruchem (parametry osi)

Speed-torque Control Data

Parametr ,Speed-Torque Control Data” jest wymagany, jesli
uzywana jest funkcja kontroli predkosci/momentu obrotowego.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.8 Speed-Torque Control Data

Optional Data Monitor

Parametr ,Optional Data Monitor” jest wymagany, jesli uzywana
jest funkcja opcjonalnego monitora danych.

Funkcja opcjonalnego monitora danych stuzy do zapisywania
danych w serwowzmacniaczu w postaci specjalnych stow

I monitorowania tych danych.

D Programming Manual (Common)
Chapter 5 FUNCTIONS USED WITH S5CNET
COMMUNICATION
5.2 Optional Data Monitor

Pressure Control Data

Parametr Pressure Control Data” jest wymagany, jesli uzywana
jest kontrola nacisku.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.9 Pressure Control Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
1.7 Pressure Control

Parametr Override Data” jest wymagany, jesli uzywana jest
funkcja Override.

2/3
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m Parametry sterowania ruchem (parametry osi) )

Wowczas dla polecenia regulacji predkosci podczas sterowania
pozycjonowaniem nalezy ustawi¢ wartosc z zakresu od 0,0 do
300,0 [%] z doktadnoscig do 0,1 [%].

Wartosc uzyskana poprzez pomnozenie predkosci przez ustawiong
Override Data wartosc override to rzeczywista wartosc parametru ,Feed rate”™

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.10 Qverride Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.8 Override Function

Parametr Vibration Suppression Command Filter Data” jest
wymagany, kiedy uzywany jest filtr tumienia drgan.

Filtr ten ttumi drgania generowane podczas pozycjonowania po
stronie obciazenia, np. drgania platformy roboczej lub wstrzasy

ramy maszyny.
Vibration Suppression Command Filter

Data
D Programming Manual (Positioning Control)

Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.11 Vibration Suppression Command Filter Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.9 Vibration Suppression Command Filter

3/3
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m Parametry sterowania ruchem (parametry serwomechanizmu)

ﬂ MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Servo parameter]

I

{ Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help Ustawienia osi 1
=Y. TR EY TEET=Talt 1 =T 1 1
| X J.waammnmna:mm ﬁ?mj.im : 34 BB fioo Ustawienia osi 2
: Project 4 x ‘,.AmSeﬂ:lngPammEb?/‘ fl Servo parameter = *
Unititied Progject (MELSEC 1Q-R Maton Device assigni [ Efrey a.ieq Read [F) Set To Default B veri Farameter Co
- (]} AL Series Commen Parameter D .ﬂ h L& L ) Ustawienia osi 3
| ialtion CPL Common Parameter Eﬂﬁ Esa-m As
=] Miobon Control Parameber = [iF ction displ
- —— T et rote | 1 | e e e [ g g
Sevopaamers ™% Operation mode o e
] Parameter Block i = Common
-2l Synchronous Control Parameter | Basic | Regeneratree cpbon(**REG) Brake output{MBR)
Machine Control Farameter | | 5 Fegenerabve cpbon sething
B}-i%] G-code Control Parameter [ Extension | :phmg':mt L j Servo amplifier b Uses slectromagnetic brake interlock (MER)
- Sl Mation SFC Program [ i~ Extension 2 i Blectromagnetic braks sequence output
i mbinidindan | Alarm setting [ 100 ms (0-1000)
- g Cam Data | .
5 i) Label | E Tough drive ==
{F Structured Data Types | Drive recorder | iiE
| ? Device Memary [ Component parts -
¥ Device Comment | Pocition contral | Battery[“ABS, **C0P4)
Torgue control Absokute pos. detection system sal. s
| El Servo adjustments |mizabled (sed n ncemental system) =]
' Bagic : Home poe. sl condilion sel, Erepder cable commurication method sel.
S~ |2-|Jhaye must not be passad El e |
- Filbar 1 L J | !
i~ Filter 2
i~ Filter 3 L
- Vibration control Konfiguracja parametrow serwo zostata
One-touch tuning
| Lo zakonczona.
=g List display
-y Kliknij > |, aby przejs¢ do nastepnej strony.
1 | nm ] ¥ Gain/filter =
R16MT Host Station CAP MUM SCRL
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244 Parametry sterowania ruchem (bloki parametrow) )
. MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Parameter Block] F=ING
| Project Edt Find/Reploce View Mm Oniine Debug Tools Ustawienia bloku parametréw 1 (do sterowania pozycjonowaniem)
: Ustawienia bloku parametrow 2
: (do pracy w trybie JOG i powrotu do polozenia wyjsciowego)
irap . . Ttem Block No. 1  sockNo.2 | Block No.3 \ Bock No.4 Block No.5 Bock No.t »
)t a Saries u':"m ‘":"‘m - Parameter Block ﬁkﬁuﬂakm[mwm&adum-qm F
::”‘ gv"‘vj":’”" S Interpolation Conrol Unit 0= O:mm J:ouse 3puise Ipuse Sipuise ‘
":"m; ;"‘”‘“’m Speed Umit Vakie 10000,00§mem/min] 3000.00fmm/fmin] 200000[puse/s] 200000ipuise/s] 200000 [puise/s] 200000 5puse/s]
S ¥ W Acceleration Time 100[we) 100{me} 1000{ms) 1000(ms) 1000(me] 1000{me]
eIV Prametar Deceleration Trme 100[ms] 100ims] 1000Ems] 1000[ms} 1000fms] 1000[ms]
. Rapd Stop Deceleration Tme  10[ms] 10(ms] 1000 (ms] 1000(ms} 1000 [ms) 1000{ms]
P s e — S-curve Ratio oi%) 0 I— ofs] o[ o[%) P
L ::':cmdp: ey Torque Lmit 300.00%] 0.0[%] 300,0[%] 300.0[%] 300,0[%] 300.00%] L
4 @ Motion SC Program Do TANPOEEON gDecelerationStop  OfDecseratonStop  ODecsleratonStop  ODecsleratonStop  ODecelrstonStap  O:Deceleration St
- Servo Pr
; g mwm: o wm for 1 10.00m) 10.0fm] 100 [pulse] 100{puise) 100(puise] 100[puize)
&) Label Bias Speed at Start 0.00(rmmymn] 0.00{mem/min] Ofpussfs] O[putsejs] Ofpus=fs] Ofpuise/s]
;:‘::"d e gcvs:amnbeodu on 0:Trape2oid/S-curve 0iTrapezcid/S<aurve 0:Trapezok /S-curve O:Trapezoid/S-<urve 0;Trapazoid/S-curve D:Trapezoid/S-cu
Y Device Comment . Advanced S-curve ‘Set the data of advanced S-curve acceleration/deceleration, which performs the acceleration/deceleration process to change the
~ Accel [Decel -acceleration smoothly.
Accel, Secton 1Rato = - s 3 1 ) =
Accel, Section 2Rato - - = = 5 = o
o 1 | )
S-<urve Ratio - Settng Range i
Set the Scurve ratio for Scurve 5 ' . . ‘ 0[%] %o 100([%%) |
acceleration/deceleration processing. ] I‘ P el
mﬁ pefu:led t the Sa::"ve 8o of :'—" =
5 a ral £ -
0% b il Konfiguracja blokéw parametrow zostata e
: zakonczona.
§ . Kliknij > | aby przejs¢ do nastepnej strony.
« " | ’ | 2t Y
RI6MT Host Station CAP NUM SCRL
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Ponizsze funkcje nie sa uzywane w niniejszym szkoleniu.

|I| - IFIIUN | AL WENTETRN ] Foll GETELET
(- #J) Motion Contral Parameter
Axis Setting Farameter
Servo Parameter

] ﬂ] Synchronous Control Parameter
[#- 59 Machine Control Parameter
2] .'}"1 G-tode Control Paramater

&

Funkcja Opis

Ta funkcja jest uzywana do synchronizacji ruchu napedow.

Synchronous Control Parameters

D Programming Manual (Advanced Synchronous Control)

Ta funkcja jest uzywana, jesli uzywana jest biblioteka dodatkow dla

sterownika serii IQ-R.
Machine Control Parameters

G-code Control Parameters D Programming Manual (Machine Control)

D Programming Manual (G-code Control)
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Informacje zdobyte w tym rozdziale:

= Pobieranie przyktadowych programow
+ Ustawienia parametrow procesor sterownika PLC
« System wieloprocesorowy

= Ustawienia parametrow procesora sterowania ruchem

Punkty

3 parametrow procesa = Utwérz schemat konfiguracji moduwlu w programie GX Works3.

= W parametrach systemu zmien moduty wyjsc i wejsc na kontorlowane przez CPU nr 2 (procesor sterowania
ruchem).

e ElOprocesoro = W przypadku korzystania z procesora sterowania ruchem system zawsze jest wieloprocesorowy.
* Procesora sterowania ruchem nie moZna ustawic jako CPU nr 1.
= Wymiana danych pomiedzy modutami CPU przebiega na dwa sposoby: z wykorzystaniem pamieci
buforowej procesora lub z wykorzystaniem komunikacji Fixed Scan.
= Przy wymianie danych z wykorzystaniem pamieci buforowej procesora pamiec jest odswieZana po
poleceniu END lub, w przypadku zgodnosci z serig Q, odSwieZana z wysokg czestotliwoscia,

A paramewrow procesors = Dostepne metody przypisania pamieci procesora sterowania ruchem: przypisywanie pamieci kompatybilne
: z gerig Q lub przypisywanie pamieci serii MELSEC iQ-RH.

= Parametry systemu mozZna pobrac z pliku projekiu GX Works3.

= Ustawienia podstawowe (ustawienia wejscia wylgczenia awaryjnego) | ustawienia sieci serwomechanizmadw|

konfiguruje sie za posrednictwem parametrow wspdlnych procesora sterowania ruchem.
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m Podsumowanie rozdziatu ) 2/2

= Parametry specyficzne dla poszczegdlnych osi (np. specyfikacje maszyny) konfiguruje sie w parametrach

sterowania ruchem.
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W tym rozdziale dowiesz sig, jak zaprogramowac sterownik ruchu za posrednictwem programu SFC.

Moduty procesora sterowania ruchem zawieraja urzadzenia takie jak wejscia (X), wyjscia (Y), przekazniki wewnetrzne (M),
przekazniki sieciowe (B), znaczniki sygnalizacyjne (F), rejestratory danych (D) i rejestratory sieciowe (W), tak samo jak
procesory sterownikow PLC.

Dodatkowo moduty procesora sterowania ruchem zawieraja wlasne rejestratory ruchu (#).

MNiektdre z przekaznikow wewnetrznych (M) i rejestratorow danych (D 1 #) s3 przypisane do dedykowanych sygnatow
pozycjonowania.

Dedykowany sygnat pozycjonowania mozna przypisac za posrednictwem metody przypisania pamieci seni MELSEC 1Q-R” lub
.metody przypisania pamieci kompatybilnych z serig Q"

W przypadku metody przypisania pamieci kompatybilnych z serig Q wykorzystywane sg adresy oraz moduty procesora
sterowania ruchem serii Q, jednak nalezy pamietac, iz adresy pamieci do osi 32 | powyze] 0si 32 nie nastepuja kolejno po
sobie.

Zaleca sie, aby urzadzenia przypisywac zgodnie z nastepujacymi wytycznymi:

Metoda przypisania pamigci kompatybilna z serig Q: w przypadku pobierania programu z procesora sterowania ruchem serii
MELSEC Q

Metoda przypisania pamigci seriit MELSEC iQ-R: w przypadku konfigurowania nowego systemu

W tym szkoleniu wykorzystywana jest metoda przypisania pamieci MELSEC iQ-R.

(Przyktad) Przypisywanie urzadzen do poszczegolnych osi

Metoda przypisywania b 05 2 053 04 33

Frzypisywania urzadzan M32400 do M32431 M32432 do M32463 M33302 do M33423 M33424 do M33455
seri MELSEC iQ-R

Przypisywanie urzgdzen

kompatybilnych z seria Q 2400 do M2419 M2420 do M2438 M3I020 do M3038 I M33424 do M33455

Fa Fat
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FAY FAN
[ Takie same adresy [ Od osi 33 adresy dla obu ]
jak dla serii metod s3 takie same

Wiece] informacji na temat adresow urzadzen przypisanych do dedykowanych sygnatow pozycjonowania znajduje sie
w ponizszym podreczniku.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 2 POSITIONING DEDICATED SIGNALS

Jesli metoda przypisywania zdefiniowana w ustawieniach procesora sterowania ruchem i ustawieniach MT Developer? jest
rozna, komunikacja nie bedzie mozliwa.

Wowczas wybierz [Online] == [Change Device Assignment Method] z paska narzedzi programu MT Developer?2 | zmien
ustawienie dla procesora sterowania ruchem.
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m Program SFC sterowania ruchem )

W te) czesci poznasz znaczenie symboli na schemacie programu SFC.

m Konfiguracja programu SFC sterowania ruchem )

Program SFC do sterowania ruchem przypomina schemat blokowy.
Jak pokazano ponize), podstawowy program to kombinacja kilku elementow, takich jak START, krok, przejscie | END.

P[?[;;ezgal;: . p';lo‘zzrg,?m | . START: Wskazuje punkt rozpoczecia wykonywania programu.
Przygotowanie S . Krok (krok wykonywania operacji): Po aktywagji
pozycjonowania wykonuje wybrany program operacyjny.

Gﬁwg‘éﬂé? o Przejscie (warunkowe): Wskazuje stan, przy ktdrym program
p%zycjmwania Go | przechodzi do kolejnego kroku.

Wykonanie KO | eeeee- Krok (krok wykonywania ruchu): Po aktywacji wykonuje
pozycjonowania wybrany program serwo.

Kontrola_ Przejscie (WAIT): Wskazuje stan, przy ktérym program
pggl;%g%ﬁ;iia """ przechodzi do kolejnego kroku.
E;grl:ai END l ------ END: Wskazuje punkt zakonczenia wykonywania programu.
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(1) Elementy podstawowe
Nazwa Symbol Opis
START Wskazuje punkt rozpoczecia wykonywania programu
- Na=wa pmgramu 0 deEI'IEj ﬂﬁZWie
(TZF:ZSHZE]E ' [ | Dopuszczalny jest tylko jeden taki element na
prog program.
END Wskazuje punkt zakonczenia wykonywania programu

(koniec programu)

Ten element moze wielokrotnie wystepowact
w programie. Nie jest wymagany.

Skok

Pn

Przechodzi do wskaznika umieszczonego
w wykonywanym programie.

Wskaznik

:

Pn

Okresla wskaznik, do ktdrego ma przeskoczyc
program.
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(2) Kroki

Nazwa Symbol Opis

|

Krok sterowania ruchem Kn Uruchamia okreslony program serwo Kn. (Zob. czesc 3.4).
|

Krok jednorazowego wykonania |

l __ cgo Wy Fn Jednorazowo wykonuje program operacyjny.
operacji |
Krok wielorazowego wykonywania Ft|‘in Wykonuje program operacyjny wiele razy, az zostanie spetniony

operacji | nastepny warunek przejscia.
| - - .
Krok wywotania/uruchomienia Wywmfjje Iu_b um::_hamlg prograrfl_ S.F{f: stem‘@ma ruchem
Mazwa programu o okreslone] nazwie. Dzialanie rézni sie zaleznie od tego, czy
podprogramu

kolejnym przejsciem jest WAIT, czy tez nie. (Zob. czes¢ 3.2.9).

Krok czyszczenia

CLR

S —

|Nazwa programu

Zatrzymuje wykonywanie okreslonego programu i konczy
przetwarzanie.
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(3) Przejscia
Nazwa Symbol
|
SHIFT Gn

Opis

+ Jesli poprzednim przetwarzanym elementem jest krok sterowania
ruchem, program przejdzie do kolejnego kroku po speinieniu warunkow
bez oczekiwania na zakonczenie ruchu.

+ Jesl poprzednim przetwarzanym elementem jest krok wykonywania
operacji, program przejdzie do kolejnego kroku po spetnieniu warunkow
I zakoriczeniu operacji.

+ Jesli poprzednim przetwarzanym elementem jest krok
wywolania/uruchomienia podprogramu, program przejdzie do kolejnego
kroku po spelnieniu warunkow przejscia bez oczekiwania na zakonczenie
wykonywania podprogramu.

wa

+ Jesli poprzednim przetwarzanym elementem jest krok sterowania
ruchem, program zaczeka na zakonczenie ruchu i przejdzie do kolejnego
kroku po spelnieniu warunkow.

+ Jesli poprzednim przetwarzanym elementem jest krok wykonywania
operacji, program przejdzie do kolejnego kroku po spetnieniu warunkow
I zakonczeniu operac)l. (Operacja taka sama jak przy przejsciu).

+ Jesli poprzednim przetwarzanym elementem jest krok
wywotania/uruchomienia podprogramu, program zaczeka na
zakonczenie podprogramu 1 przejdzie do kolejnego kroku po spelnieniu
warunkow przejscia.
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WAITON

F====l====3

S |

Oczekuje na wykonanie kolejnego kroku sterowania ruchem i wysyta

polecenie natychmiast po aktywac) okreslonego bitu.

WAITOFF

__________

U |

Oczekuje na wykonanie kolejnego kroku sterowania ruchem 1 wysyla

polecenie natychmiast po dezaktywacji okreslonego bitu.

SHIFT Y/N

|
Gn

M

{Warunek nie

Kl
(Warunek zostal  zostat spetiony)
spatniony)

+ Jesli poprzednim przetwarzanym elementem jest krok sterowania
ruchem, program przejdzie do kroku ponizej, kiedy warunek zostanie
spetiony, lub do kroku po prawej, kiedy warunek nie zostanie speiony,

bez oczekiwania na zakonczenie ruchu.

+ Jesl poprzednim przetwarzanym elementem jest krok wykonywania
operacji, program przejdzie do kroku ponizej po zakonczeniu operacji.
Program przejdzie do kroku po prawej, kiedy warunek zostanie

spetniony.

+ Jesli poprzednim przetwarzanym elementem jest krok

wywolania/uruchomienia podprogramu, program przejdzie do kolejnego
kroku, kiedy warunek przejscia zostanie spetniony, lub do kroku po
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prawe), kiedy warunek nie zostanie spetniony, bez oczekiwania na
zakonczenie podprogramu.

WAIT YIN

K
(Warunek zostat
spenicny)

{Warunek nie
zostat speiniany)

Jesl poprzednim przetwarzanym elementem jest krok sterowania
ruchem, program zaczeka na zakonczenie ruchu i przejdzie do kroku
ponizej, kiedy warunek zostanie spetniony, lub do kroku po prawej, kiedy
warunek nie zostanie spetniony.

Jesl poprzednim przetwarzanym elementem jest krok wykonywania
operacji, program przejdzie do kroku ponizej po zakonczeniu operacji.
Program przejdzie do kroku po prawej, kiedy warunek zostanie
spetniony. (Operacja taka sama jak przy przejsciu warunkowym).

Jesli poprzednim przetwarzanym elementem jest krok
wywolania/uruchomienia podprogramu, program zaczeka na
zakoriczenie podprogramu i przejdzie do nastepnego kroku, kiedy
warunek zostanie spetniony, lub do kroku po prawe), kiedy warunek nie
Zostanie spetniony.
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m Punkty rozgalezienia i zlgczenia )

(1) Selektywne rozgatezienia i ztaczenia

IFEm: Pomigdzy
punktami rozgatezienia

selektywnego

IFEm: Pomigdzy
punktami zigczenia
selektywnego

IFT2

T

W tej czesci opisano punkty rozgatezienia 1 ztaczania na schemacie.

Rozgalezienie selekiywne
Po przetworzeniu elementu poprzedzajacego rozgatezienie jako pierwsza

wykonywana jest operacja, dla ktorej warunek jest spetniony.
Kazde rozgatezienie selektywne musi zaczynac sie od przejscia
typu SHIFT lub WAIT.

Kombinacja przejsc daje rozgatezienie rownolegte,

Ztaczenie selektywne
Ztaczenie selektywne taczy rozgatezienie selektywne z powrotem z giowng petla.

Elementem przed i za ztgczeniem moze byt krok lub przejscie.
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(2) Rownolegie rozgatezienia | ztaczenia

k!
ﬁ Rozgatezienie réwnolegte
Po wykonaniu elementu poprzedzajacego rozgatezienie rozpocznie sie jednoczesne
PABmM = wykonywanie wszystkich elementéw potgczonych réwnolegle.
Elementem poczatkowym rozgatezienia rownoleglego moze byé krok lub przejscie.
PAT1 PATZ | Jednakze jako poczatku nie mozna ustawié ani WAITON ani WAITOFF.
4
!
: Zlaczenie rownolegte
PAEmM = Zlaczenie rdwnolegte faczy rozgalezienie selektywne z powrotem z giowna petla.
Elementem przed i za ztaczeniem moze byc krok lub przejscie.
4

[OSTROZNIE]

_KS
W przypadku ztaczenia podobnego do zlaczenia pokazanego na rysunku
po lewej zakonczenie operacji zatrzymania osi uruchomionych poleceniami
1 K2 i K3 nie jest warunkiem przejscia do polecenia G1.

T

<

%
%
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Aby przejié do polecenia G1 po zatrzymaniu osi uruchomionych poleceniami
K2 i K3, ustaw przejscie typu WAIT dla polecen K2 i K3,
Gl

G1

2/2




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_POL —

m Skoki i wskazniki

) 172

W tej czesci opisano skoki ( |—> Pn

)i wskazniki ( &— Pn | ).

F1

H ] H
r - — [

[OSTROZNIE]

= Ustaw skok, czyli punkt przejscia do wybranego wskaznika Pn w obrebie programu.

* Wskazniki mozna umiesci¢ przy kazdym kroku, przejsciu, punkcie rozgatezienia
oraz punkcie ztaczenia.

* Pojedynczy program moze zawierac do 16 384 (PO do P16383) wskaznikow.

W przypadku rysunku po lewej
powtarzana jestpetla G1=>K1=>0G2=>F1=>G1 =>K1=> .

1) Nie mozna ustawic skoku powodujacego wy|scie Z rozgatezienia/zigczenia rownolegtego.
2) Nie mozna ustawic skoku powodujacego wejscie do rozgatezienia/ztaczenia rownolegtego.
3) Nie mozna ustawiC wskaznikow 1 skokow bezposrednio po sobie.

1)
1

2) 3)
I—l—l I—I—l
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m Wywolywanie podprogramoéw )

Dziatanie rézni sie zaleznie od rodzaju przejscia wykonywanego za krokiem wywotania/uruchomienia podprogramu
|

( [Nazwa programu| ).

(1)Jesli kolejnym przejsciem jest WAIT: wywolanie podprogramu
Jako pokazano na rysunku A ponizej, po wykonaniu kroku wywolania podprogramu program przejdzie do okreslonego
podprogramu, a kiedy wykonywanie tego podprogramu dojdzie do kroku END, nastapi powrdt do programu giownego.

(2)Jesli kolejnym przejsciem jest przejscie inne niz WAIT: uruchomienie podprogramu
Jak pokazano na rysunku B ponizej, po wykonaniu kroku uruchomienia podprogramu uruchomiony zostanie wybrany
podprogram bez przerywania wykonywania programu gidwnego. Oba programy sa wykonywane rownolegle.

Rysunek A — wywotanie podprogramu Rysunek B — uruchomienie podprogramu
[ MAN . suB | MAIN | suB
: b 1) L ) : (1) ‘
! (3) !
| sus ) SUB 2) B
! | |
- (4}[ END | SHIFT | | ) \[ eno |
Ly | v
END END
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)

1/2

W tej czesci dowiesz sie, jak tworzyC programy wykorzystywane w kKrokach 1 przejsciach programu SFC sterowania ruchem.

m Urzadzenia i stale

)

(1) Opis urzadzen bitowych

Nazwa urzadzenia Opis urzgdzenia

Przekaznik wejsciowy xn
Przekaznik wyjsciowy Yn
Przekaznik wewnetrzny Mn
Przekaznik sieciowy Bn
Znacznik sygnalizacyjny Fn
Rejestrator danych Dn.m ™1
Rejestrator sieciowy Wn.m *1
Rejestrator ruchu #n.m *1
Przekaznik specjalny SMn
Rejestrator specjalny SDn.m *1
Urzadzenie dostepu do pamieci buforowej CPU U3EC¥Gn.m *1

(komunikacja Fixed Scan)

Urzadzenie dostepu do pamieci buforowe) CPU

U3EC¥HGN.m *1

Urzadzenie dostepu do modutu

UO¥Gn.m

*1 ,m" oznacza specyfikacje bitowa (numer bitu: 0 do F) urzadzenia stowowego.
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m Urzadzenia i stale ) 2/2

(2) Opis urzadzen stowowych

Opis urzadzenia

32-bitowa liczba

i 64-bitowa liczba
ol ]y 16.bitowaliczba  calkowita : :
calkowita (n jest liczba zmiennoprzecinkowa
n jest liczba parzys
parzysta) nj 3 parzysta)

Rejestrator danych Dn DnL DnF

Rejestrator sieciowy Wn WnL Wn:F

Rejestrator ruchu #n #nlL #nk

Rejestrator specjalny SDn SDnL SDnF

Urzadzenie dostepu do pamieci
buforowe] CPU

Urzadzenie dostepu do pamieci

buforowe) CPU USECO¥HGN USEO¥HGNL USECO¥HGNF
(komunikacja Fixed Scan)

U3EO¥Gn U3EO¥GnL U3EC¥GnF

Urzadzenie dostepu do modutu UCO¥GnH UO¥GnL UO¥GnF
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m Operatory i funkcje

Ponize] przedstawiono priorytet poszczegolnych operatorow i funkcji.
Kolejnos¢ wykonywania mozna okreslic dowolnie, odpowiednio uzywajac nawiasow.

Wysoki

NiskKi

Element (operator i funkcja)

1 Obliczenia w nawiasach ((...))

2 Funkcje standardowe (SIN, COS itd.), konwersja (USHORT, LONG itd.)

3 Inwersja bitow (~), negacja logiczna (1), inwersja znaku (-)

4 Mnozenie (*), dzielenie (/), reszta (%)

5 Dodawanie (+), odejmowanie (-)

6 Przesuniecie bitu w lewo (=<), przesuniecie bitu w prawo (==)

7 Operatory pordownawcze: Mnigjsze niz (<), mnigjsze lub réwne (==),
wigksze niz (=), wigksze lub rowne (==)

8 Operatory poréwnawcze: Rowne (==), nierdwne (1=)

9 Operator logiczny AND na bitach (&)

10 Alternatywa bitow OR (")

11 Operator logiczny OR na bitach (|)

12 Operator logiczny AND (%)

1/2
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m Operatory i funkcje

13

Operator logiczny OR (+)

14

Przypisanie (=)

2/2
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Wiele polecen dostepnych dla programow operacyjnych sktada sie z czesci definiujace) polecenie | czesci zawierajace) dane.
Czesci te maja opisane ponize] zadania.

* Czesc definiujaca polecenie: okresla dziatanie polecenia.

= Czesc zawierajaca dane: wskazuje dane wykorzystywane przez polecenie.

Frzyktad
Przypisanie: = | DD = #0
ST
L Czesc zawierajaca dane:; dane zrodiowe (3)

Czesc definivjaca polecenie

Czesc zawierajgca dane; dane docelowe (D)

mDane zrodiowe (S)

* Dane zrodiowe to dane wykorzystywane w operaci.

= Dane zrodiowe roznia sig, co pokazano w tabel ponize), zaleznie od rodzaju urzadzenia zdefiniowanego w poleceniu.

Urzadzenia Opis

Okresla urzadzenie, w ktorym zapisane sa dane wykorzystywane w operacji. Przed
Urzadzenie bitowe, urzadzenie przeprowadzeniem operacji dane musza zostac zapisane w wybranym urzadzeniu.
stowowe Dane wykorzystywane w poleceniu mozna zmienic, zmieniajac dane zapisane

w urzadzeniu podczas wykonywania programu.

Okresla wartosc liczbowa uzywana podczas operacji. Poniewaz state sa definiowane

Stata ) ) ) . i )
podczas tworzenia programu, nie ulegaja zmianie podczas jego wykonywania.
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) 272

mDane docelowe (D)

= Dane wygenerowane podczas operac)i sa zapisywane jako dane docelowe.

= Okreslenie urzadzenia, w ktorym zapisywane beda dane docelowe, jest wymagane.

Przykiad programu

m Program ustawiajgcy M100 w momencie aktywac]i MO lub X0 (1)

| SET M100 = M0 + X0

MO |I| (Falsz)
xo[ 1 |(Prawda)

= Program resetujgcy M100 w momencie dezaktywacji MO (0)

wioo[ 1|« Frwda

| RST M100 = M0

mioo[ o Je——— wmo[ o ] (Prawda)

m Program ustawiajacy M100, kiedy #0 i DO sa zgodne

| SET M100 = #0 == D0

o[ 1 ]

(Prawda)

o 1 |

= Program przypisujgey K123456. 789 do DOL

| DOL = K123456.789

1 Do

oL | 123456 -«

123456.789 |

Przypisanie poprzez konwersje 64-bilowsj wartosci
Zmiennoprzecinkowe) na 32-bitowg wanost catkowits.
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W tej czesci opisano programy serwo zawierajace informacje o predkosci obrotowe) serwomotoru, adresie pozyc)i docelowe)
I innych parametrach.

m Konfiguracja programu serwo )

Pojedynczy program serwo sklada sie z numeru programu, polecenia serwomotoru | danych pozycjonowania.
Po zdefiniowaniu numery programu | polecenia serwomotoru w oprogramowaniu MT Developer2 mozna ustawic dane
pozycjonowania niezbedne do wykonania polecenia serwomotoru.

mObjasnienie programu

Mumer programu: jako numer programu w programie SFC sterowania T I e i T ) L

ruchem mozna wybrac dowolna liczbe z zakresu od 0 do 8191 K1 Numer programu
(0 do 4095 w przypadku systemu operacyjnego w wersji 09 lub starszej). | B> Polecenie serwemotory
s 1, 3000000.0 Uzywana o5
Adres pozycjonowania
s 2, 5500000.0 Uzywana o5
Polecenie serwomotoru: wskazuje rodzaj sterowania pozycjonowaniem, Adres pozycjonowania
0% 3, -2500000,0 Uzywana o$
Dane pozycjonowania: dane wymagane do wykonania polecenia senwo. Adres pozycjonowania
Predkosc wektorowa Predkosc dla trzech osi
(1,213
<K11=>
Wstrzymanie Czas wstrzymania
ABS-3 Jednostka
08 1, 3000000.0 | [um] Kod M Kod M
0s 2, 5500000.0 | [um] F.B. Nr bloku parametrow
Os . 3, -2500000.0 | [Hm] . kKazde polecenie serwomotoru wymaga zdefiniowania okreslonych danych.
ﬁr’ledkosc wgktﬂmwa 40000.00 Em”]" min] Przyktadowo dla polecenia ABS-3 wymagane s3 dane pokazane w tabeli ponize;.
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m Konfiguracja programu serwo ) 2/2
Wstrzymanie 2500 | [ms] — ;

P.B. 3 Zawsze ustawione » Uzywana o$é | adres pozycjonowania

* Predkosé pozycjonowania

Ustawiane w razie potrzeby | « Czas wstrzymania

* Kod M

= P.B. (blok parametrow)
Jesli ten element nie zostanie ustawiony,
polecenie bedzie wykonywane z
wartosciami poczatkowymi (blok parametrow 1).
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Do wykonania powrotu do potozenia wyjsciowego uzy] polecenia ZERO programu serwo. Ustaw metode powrotu za pomoca
parametru [Motion Control Parameter] == [Axis Setting Parameter] == [Home Position Return Data]. Wiecej informacji na temat
danych powrotu do pofozenia wyjsciowego znajduje sie w czesci 2.4.4.

Przykiad konfigurac)i polecenia ZERO

Servo Program Editor [ K10 : Real Ams ]
. Select Instruction | Program bo. Settng | Previous bo. | Next o | —
1 ZERD - — Polecenie ZERO: wylkonuje powrot do pofozenia wyjsciowego.
_ Okresl numer osi.
<< Add
Delete >
- -
[1 Lisedd Steps : 13
_ Program Steps : 2 [ Total Steps : 2768
Instruction Detals Program Alocation | Sort covert || Close | cancel
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Do pozycjonowania jednej osi stuzy polecenie ABS-1 programu serwo lub polecenie INC-1.
Przed rozpoczeciem pozycjonowania wymagany jest powrét do polozenia wyjsciowego.

Przykiad konfiguracji polecenia ABS-1

[ Servo Program Editor [ K20 @ Real Axis ] ]
Select Irtructon | Program Mo Settng | Prevous ba. | Mext o | S
n Fomg = ) = 5 x & =
1 AHS-1 .| BB Polecenie ABS-1: pozycjonuje 0% metods pozycjonowania bezwzglednego.
Bt Okresl numer osi.
-»Address 300000.0  pm -+ p— Mcede Okresl adres pozycjonowania we wspirzednych bezwzglednych.
Epead 3000.00  mmfmin - T Okresl predkose.
P.B. 1 -4 Deicte 1 = Ckresl nr bloku parametréw {np. statych czasu przyspieszania/amowania),
Dwiel 100 ms - = . Okresl czas wetrzymania,
El
P. Torqua
STOP
S-curve Ratio
Bes Speed
doi Ady, S-curée e
[1 Lised Sheis £ 120
Program Steps : ] Total Steps 3278
Instruction Detals Program Alocation Sart CGawetl] cose | cancel

(Uwaga) Wybierz parametry P.B. (blok parametrow) | czas wstrzymania w oknie [Setting Item] po prawej i kliknij [<<Add], aby
dodac je do programu serwo po lewej.
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Sterowanie interpolacia kolows

Podczas interpolacji pozycjonowanie przebiega wzdtuz trajektorii liniowe] lub kotowej

Z wykorzystywaniem dwoch, trzech lub czterech osi. A

Przed rozpoczeciem pozycjonowania wymagany jest powr6t do polozenia wyjsciowego. remnek dodainl bkt postedni
W przypadku interpolacji kotowe] wybierz metode na podstawie punktu posredniego, ookl &;zﬂt;w; e
promienia i punktu srodkowego. x1.¥1)
Koncepcje definiowania punktow na potrzeby interpolac)i kotowe] pokazano na rysunku po Pramien fr” '-.,I
prawej. /

a a
Punkt srodkowy  Punkt koricowy
(e, ¥e) (*2.YZ)

Kierunek dodatni

Przyktad konfiguracji polecenia INC /&

SelectTrstuction | Program Mo, Setting | Previeusmo. | Nestwo, | .
1 INC™ + ;e | IMC . interpolacia kolowa na podstawie punkiu Srodkowego, metoda przyrostowa, obrit w prawo
* Dwed
->Movement amouni  S0000.00  pm -+ — PTE Okresl numer osi X | wspdirzedng X punktu kencowego,
A F — Uit - . 5
_,:mﬂrt arnount 0.0 pm A—TeE== TH Okresl numer osi ¥ | wspdirzedna Y punkiu koncowego.
Spead 3000.00  memymin <4 E" Okresl predkoss wektorowa,
Central pont 1 .
->Movement amount  30000.0 um :I- < T Okresl wspolrzedng X punkiu srodkowego.
Central point 2 P. Torgua
-»Movement amount M0 pm } « STOP Okres| wsp-dﬂquna_ Y DLII'IHLI QFﬂdHWEQﬂ.
A 1 « = Okresl nr bloku parametriw,
Drweall 100 ms -+ SO R Okresl czas wstrzymania,
Bis Spaad
Adwv. S-curve -
Axig
[t Used Stepe : 120
Frogram Steps 12 Total Steps : 32768
Instruction Detais Program Allccaton | Sort I Convert | Cose I Cancel I

W tym programie interpolacja przebiega po trajektori pokazanej na rysunku ponizej.
{Jednostka wielkosci ruchu: mm)

Y (06 2)
A Fierunek dodatni
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W tym programie interpolacja przebiega po trajektorii pokazane] na rysunku ponizej.
{Jednostka wielkosgci ruchu: mm)

¥ (0% 2)
A Fierumek dodatri

o]
(30,30)
Kierunek dodatni

(0.0) (60,0 Xlos 1)
Punkt poczatkowy  Punkt kofcowy
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m Sterowanie ruchem po trajektorii ciagtej

W przypadku sterowania ruchem po trajektoni ciagle) pozycjonowanie przebiega ciagle — przemieszczenie sie od punktu
poczatkowego do ustawionego punktu posredniego odbywa sie w jednym przebiegu.
Dodatkowo przemieszenie moze odbywac sie miedzy roznymi punktami —w tym celu nalezy wywolac polecenie Kilka razy pod

rzad.

) 172

Wartosci kodu M 1 limitu momentu obrotowego moga by¢ inne dla kazdego punktu posredniego.

Select Instructon |

Program No. Setting | Previouso. | Nextho. |

O CPETART2

Axts
-=Movement amount
Axis
-=Movemant amount

=>Movement amount
Axis
-=Movement amount

=»Movemant amount
Axis
-=>Movement amount

-=Movemant amaunt
Ao
=>Movemeant amount

-=Movement amount
Auxis

-=Movement amount
Radius

Satting Them
4 ZE.
Unit
2 rr
1000.00  memfmin L
: Delete = | [
1 | el
200000 wm L T
2 | STOP
00_ wm _ _ _ _ _ _ | ]
! S-curve Ratio
1 : FIN
5000.0  pm o Bias Speed
2 ! Adv. S-curve
5000.0 pm I
5000.0  pm :
I
1 |
0.0 um I‘d
2 I
200000 pm :
]
1 i
—ﬁunu.g um "
1
50000 pm |
5000.0  pm :
]
1 |
-20000.0 pm o
2 l
0.0 um :
1
1 |
N ]
Eﬂﬂﬂ.g pm »
]
-5000.0 wpm |
S000.0  um !

CPSTART2: sterowania ruchem po trajekloni ciggle] z uzyciem dwdch osi

Dwie uzywane osie | predkost wektorowa

Pierwszy punkt
Metoda sterowania; 2-osiowe sterowania liniowe, metoda przyrostowa
Ustaw wiglkosé ruchu dla kazdej z osi,

Drugi punkt

Metoda sterowania: 2-osiowa interpolacja kolowa, metoda przyrostowa,
obrdt w leweo na podstawie promienia

Ustaw wielkost ruchu dia kazde] z osi oraz promien

dla interpolacji kotowe|.

Trzeci punkt
Metoda sterowania; 2-osiowe sterowanie liniowe, metoda preyrostowa
Ustaw wielkosé ruchu dia kazdej z osi.

Czwarty punkt

Metoda sterowania: 2-osiowa interpolacja kotowa, metoda przyrostowa,
obrdt w lewe na podstawie promienia

Ustaw wielkost ruchu dla kazdej z osi oraz promier

dla interpolacii kotowe.

Fiaty punkt
Metoda sterowania; 2-osiowe sterowanie liniowe, metoda przyrostowa
Ustaw wiglkosé ruchu dla kazdej z osi.

Szdsty punkt

Metoda sterowania; 2-osiowa interpolacja kolowa, metoda przyrostowa,
na podstawie promienia

Ustaw wielkosé ruchu dla kazdej z osi oraz promien

dla interpolacji kolowe|.
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Pmcz” T T T T T T T T T TN |
: . 1 I Siadmy punkt
1 =>Movement amount 0.0 pm > Metoda sterowania: 2-osiowe sterowanie liniowe, metoda przyrostowa
| s 2 ! Ustaw wielkos< ruchu dla kazdej z osi.
L ->Movement amount _ -20000.0_ wm _ __ __ _ :
8 ces | Osmy punkt
, s 1 ! Metoda sterowania; 2-osiowa interpolacja kotowa, metoda przyrostowa,
1 =>Movamant amount L0000 pm :‘ na pqutaﬁhqe promienia
: Al 2 i Ustaw wielkosé ruchu dla kazdej z osi oraz promien
y ~=Movement amount 50000 wm I dla interpolacii kotowe].
oRedus S000.0 _em. _ _ _ __ »
o CPEND 4 Koniec zawsze jako CPEND.

Axz =

[1 Lisad Steps : 120

Program Steps 33 Total Steps : s
Instruchon Details | Program Allocaton | Sort | Cormvert | Close I Cancel |

W tym programie interpolacja przebiega po trajektorii pokazane] na rysunku ponizej.

(Jednostka wielkosci ruchu: mm)

Y (06 2)

Punkt posredni 5 (0, 30)

Punkt posredni 4 (20, 30)

Punkt posredni 6 (-5, 25)

Punkt posredni 7 (-5, 5)

Ly

Punkt posredni 3
(25, 25)

Punkt podredni 2
(25, 5)

I -

Punkt poczatkowy
(0, 0)

—0O > X (08 1)

Punkt posredni 1
(20, 0)
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m Obstuga programu MT Developer2

(1) Tworzenie programu SFC sterowania ruchem

Ta czest zawiera filmy wideo wyjasniajgce sposoby tworzenia programow SFC w oprogramowaniu MT Developer?2.
Jak pokazano na rysunku ponizej, w tym przykiadzie tworzony jest program aktywujacy serwa dla wszystkich osi.

< ServoON )
[GO]
SMS00

[FO]
SET M30042

[G1]

M32415 * M32447 * M32479

< END )

Czeka na normalne uruchomienie procesora sterowania ruchem.
SM500: znacznik gotowosci PCPU

Wykonuje polecenie aktywac]i serw wszystkich osi.
M30042: [Rg.1123] — All axes servo ON command

Czeka, az serwowzmacniacze osi 1 — 3 przejda do stanu gotowosci.
M32415+32n: [S1.1075] — Servo ready

1/2
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m Obstuga programu MT Developer2 ) 2/2

(Uwaga) W programie przyktadowym ten program jest zarejestrowany jako program SFEC nr 200.
Oznaczenie 200 jest dodawane do kazdego numeru programu operacyjnego i programu przejscia.




MELSEC iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_POL

m Obstuga programu MT Developer2

Wstecz
T R, L
= [ Operation Contral Program
| F/FSD000:AIAXSVON [}
= [ Transition Program Gl
H GOO00: ChedMTCPU
L~ | ] GOD01:ChadkSVON —— T
= (E Servo Program I:EM] 1

- [FY) Servo Program List
) Command Generation Axis Prov
E"ll_, Servo Program

1 (48 Cam Data

-5 Label

i Structured Data Types
# Device Memory
. Device Comment K

r -

Prawidtowo uszereguj
elementy programu i

‘| w » tgcz je po jednym naraz. | |-

oupling program of Motion SFC, F/FS and G have completed successfully.

- Maotion SFC Program Batch Conversion End  Error: 0, Waming : 0 ——-

Program do realizacji
( ServoON )
I
u
SM500
[FO
SET M30042

| [G1]
M32415 * M32447 * M32479

4

Click > |to proceed to the next page.

*._[IProgress | = Output |




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_POL

m Obstuga programu MT Developer2

(2) Tworzenie rozgatezien | ztaczen

) 172

Ta czest zawiera filmy wideo wyjasniajace sposoby postepowania w przypadku rozgatezien | programow Serwo.
Jak pokazano na rysunku ponizej, w tym przyktadzie tworzony jest program wykonujacy powrét do polozenia wyjsciowego.
Ten program jest wykonywany po aktywowaniu wszystkich serw osi.

C

HPR )

G1
Ten blok jest wspdlny dla wszystkich programow aktywacji serw.
M32415+32n: [St.1045]- Servo ready

Czeka, az serwowzmacniacz przejdzie do stanu gotowosci.

[K10]
ZERO

Rozgatezienie rownolegle
[K11] [K12]
ZERC ZERO

Qs 1 Qs 2 05 3
[G10] [G11] [G12]
M32410 M32442 MZ22474

Ztaczenie rownoleghe

C

END )

Wykonuje powrdt do polozenia
wyjsciowego dla kazdej osi.

Czeka, az kazda o$ powrdci do
potozenia wyjsciowego.
M32410+32n: [St.1070] - Home
position return complete
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m Obstuga programu MT Developer2 ) 2/2

(Uwaga) W programie przyktadowym ten program jest zarejestrowany jako program SFEC nr 201.
Oznaczenie 200 jest dodawane do kazdego numeru programu operacyjnego, programu przejscia | programu Serwo.
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m Obstuga programu MT Developer2

Wstecz

i r Sh) Motion SFC Program

Hnmmm

- F' E}Dpe:anm Control Program

|_] F/FS0000:AlAXSVON
&-{@) Transition Program
[] co000:ChedddTcRU
G000 1:ChedkSVON
GO0 10: ChedkAx IHPRC
G0011:ChedAx2HPRC
G0012:Cheduin3HPRC

= @ Servo Program

Servo Program List
Command Generation Axis

i Servo Program

K00 10: Ax 1HPR.
KOO11:Ax2HPR
KOD12: Ax3HPR

#1-34 Cam Data
- Label

Structured Data Types
Mauies s s
m [

‘ ‘ K‘ICI

K11

k12

I

Przeprowadz konwersje prograrnu.]

| ]
3 0

s

oupling program of Motion SFC, F/FS and G have completed successfully.

- Motion 5FC Program Batch Conversion End  Error: O, Waming : 0 -——-

4

Kliknij ;J aby przejs¢ do nastepnej strony.

.

*._[IProgress | FOutput |
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m Obstuga programu MT Developer2 )

(3) Tworzenie programu Serwo

Ta czest zawiera filmy wideo przedstawiajace tworzenie programow serwo | wyjasniajace metode opisywania polecen
sterowania ruchem po trajektorii ciagtej opisanych w czesci 3.4 5.

Select Instruction | Program No. Setting | PreviousNo. | Mexto. |
Setting Ttem
9 CPSTART2 - P.B. B
I —— une
Axis 2 = ‘ S.R.
Speed 1000.00  mmymin | <A 11|l &
1 INC-2 Delete == by
Axis 1 el
-=Movement amount 20000,0  pm P. Torgue
Axis 2 STOP
->Movement amount 0.0 pm s
2 INCL4 S-curve Ratio
Axis 1 FIN
-=Movement amount 5000.0 pm Bias Speed
Auxis 2 il Adv, S-curve
Axis
|1 Used Steps : 120
Program Steps 33 Total Steps : 32768
Instruction Details | Program Allocation | Sort I Convert | [?I Cancel |

(Uwaga) W programie przykltadowym ten program jest zarejestrowany jako program serwo nr 220.
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_ Obstuga programu MT Developer2 )

Wstecz
! project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help -5 X
: [ B0 B R =) | R B orime Program change o] 2. 0 1]
gl &
Program No. Setting | Previous No. | Nexto. | %0 : Real Axis ]
7 INC-2 - Dwel -
: Axis 1
i @ ->Movement amount 0.0 um
o e Axis 2 T ASAHIY
e o ->Movement amount  -20000.0 um Delete >>
il & 8 INCLs
-7 Axis 1
CR- ->Movement amount 5000.0 pm
. B Axis
Y| rovementamount | Kliknij przycisk [Close], ab zakonczyc.
. | 9 CPEND - ]
B l Kliknij przycisk [Convert]. | \, =
él ] 3 |
é-~u

Kliknij > |, aby przej$¢ do nastepnej strony.
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m Parametry SFC sterowania ruchem )

W oknie JMotion SFC Parameter® definiuje sie parametry powigazane z programami SFC sterowania ruchem.
Po wybraniu opcji [Automatic Start] w ustawieniach uruchamiania program SFC bedzie wykonywany automatycznie po
przejsciu sterownika programowalnego w stan gotowosci.

Informacje na temat innych ustawien znajduja sie w ponizszym podreczniku.

D Programming Manual (Program Design)
Chapter 6 MOTION SFC OPERATIONS AND PARAMETERS
6.9 Program Parameters

Motion SFC Parameter ﬁ
—Task Parameter ————— Program Parameter
— Cont.Trans. Count Setting — M. | Program MName | Auto, | Trans. | EMD | Executing Flag | Execution Task

0 Initial s Mormal

(Mormal Task Commaon) 1 Main Mo Mormal

E 10 HPR Mo Mormal

= 11 Ax1Posi Mo Mormal

12 Interpolation Mo Mormal

— MMI Interrupt Setﬁng 13 PIdﬁAﬂdHECE Mo NDrITIa|

10 18 100 ErrorReset Yes Maormal

M1 19
(12 110
iz [MTiI1u
Mia 112
M1s 113
[Mis C114
M1z [11s
Mo, of Repeat Control Limit |
4 m 3
Cancel |
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Podsumowanie rozdziatu ) 1/2

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

= Urzadzenia

+ Program SFC sterowania ruchem

Metoda tworzenia programu

* Programy serwo

Obstuga programu MT Developer?2

Parametry SFC sterowania ruchem

Punkty

Jesli jako metode przypisywania wybrano przypisywanie adresdw kompatybilne z seria Q, adresy do osi 32
i adresy dla osi od 33 nie nastepuja kolejno po sobie.

Jesli metoda przypisywania zdefiniowana w ustawieniach procesora sterowania ruchem i ustawieniach

projektu jest roZna, komunikacja miedzy komputerem a modutem procesora sterowania ruchem nie bedzie

mozliva.

Program SFC do sterowania ruchem przypomina schemat blokowy.

Do symboli stosowanych w programie SFC sterowania ruchem naleza poczatek/koniec programu, krok,
przejscie, skok i wskaznik.
Jako metody potgczen dostepne =3 rozgatezienia selektywne, zlgczenia selektywne, rozgalezienia

rownolegte, zigczenia rdwnoleghe | przejscia skokowe.

Zapoznanie ze sktadnia programdw wykorzystujgcych kroki i przejscia.

Program serwo sklada sie z numeru programu, polecenia serwomotoru i danych pozycjonowania.
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Podsumowanie rozdziatu ) 2/2

= Zapoznanie z poleceniem powrotu do potoZenia wyjsciowego, poleceniem pozycjonowania osi 1,

poleceniami sterowania interpolacjg (interpolacja kotowa i liniowa) oraz poleceniem sterowania ruchem po
trajektorii ciaghej.

Obsluga programu MT Developer2

= Zapoznanie sig z filmami opisujgcymi obstuge oprogramowania MT Developer?2.

Parametry SFC sterowania ruchem = Konfiguracja automatycznego uruchamiania, zadan, typu i innych ustawier w oknie JMotion SFC

Parameter™.
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Test operacyjny programu przykiadowego

W tym rozdziale dowiesz sie, jak sprawdzic dziatanie programu przykiadowego.

_ Opis programu przykiadowego

W tej czesci opisano program SFC bedacy czescia programu przykltadowego.
Urzadzenia sg przypisane w sposob przedstawiony w tabelach ponizej.

* Urzadzenie wejsciowe

Nr urzadzenia I Nr urzadzenia
X10 Wylaczrjnk awaryjny X13 Um;hnm!enle interpolacj
sterownika 2-0siowe]
Powrdét do polozenia . )
. . Rozpoczecie sterowania
X1 wyjsciowego na wszystkich X14 ) L )
. ruchem po trajektorii ciggte]
osiach
X12 Rozpoczecie X1F Reset bledu
pozycjonowania osi 1

* Urzadzenie wyjsciowe

Nr

urzadzenia

Tl Lo it s s s 1o f = Le i ms i e

1/2
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_ Opis programu przykiadowego

Nr

urzgdzenia

Polecenie otwarcia/zamkniecia

Y00 chwytaka

2/2




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_POL —
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(1)Nr 000: Initial (uruchomienie automatyczne)
Woezytuje poczatkowe ustawienia po uruchomieniu procesora sterowania ruchem.

( Initial )

PO

Oczekuje na normalne uruchomienie procesora sterowania ruchem i aktywacje
[GO] wejscia wylgcznika awaryjnego EMI (wylaczenie awaryjne anulowane).
SMS00 * SMS02 SM500: znacznik gotowosci PCPU

+ SM502: sygnat wejsciowy wylaczenia awaryjnego

[FO]
SET M30042

—

[G1]
M32415 * M32447 * M32479

—_—

Wykonuje polecenie aktywacji serw wszystkich osi.
M30042: [Rq.1123] — polecenie aktywacji serw wszystkich osi

Czeka, az serwowzmacniacze osi 1 — 3 przejda do stanu gotowosci.
M32415+32n: [5t.1075] — serwo gotowe

MAIN
Wykonuje podprogram MAIN.
[G2]
ISMBE02 Zatrzymuje podprogram MAIN w momencie zaniku sygnatu wejsciowego wytaczenia awaryjnego.

SM502: sygnat wejsciowy wylaczenia awaryjnego
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_ Opis programu przykiadowego ) 2/2

CLR
MAIMN




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_POL

_ Opis programu przykiadowego

(2)Nr 001: Main (bez uruchomienia automatycznego)

Przelacza program wykonywany przez urzadzenie wejsciowe.

( Main )

1G1]
MI2415 * M32447 * MI2479

3 znajdujg sie w stanie gotowoscl.
M32415+32n: [S1.1075] — Servo ready

Sprawdza, czy serwowzmacniacze osi 1 -

Zaczyna wykonywanie odpowiednich podprogramdw w momencie

aktywacji X11 do X14,

Jesli aktywne jest 2adanie powrotu do polo2enia wyjsciowego dla wrywanej osi,
aktywowana jest blokada uniemozliwiajgca wykonanie podprogramu.
M32409+32n: [51.1089] — Home position return request

HPR Ax1Posi

e [G4] [G3] [GE]

i L ®12 * 1M32409 K13 * IM22409 * IM32441 Xi4* IM32409 * IM32441 © IM32473
]

]

] | |

]

]

]

]

1

Interpalation PickAndPlace

- omom o omom

1G7]
MOP

FO

Podprogram jest wywolywany przez przejscie typu WAIT zaprogramowane tuz za podprogramem.
Zapobiega to jednoczesnemu rozpoczeciu wykonywania podprogramu.
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_ Opis programu przykiadowego )

(3)Nr 010: HPR (bez uruchomienia automatycznego)
Ten program wykonuje powrot do polozenia wyjsciowego na wszystkich osiach.

( HPR )

[G1] . ) Sprawdza, czy serwowzmacniacze osi 1 — 3 znajdujg sie w stanie gotowosci,
M32415 ™ M32447 * M32479 M32415+32n: [St.1075] - Servo ready

[K10] [K11] [K12] Wkonuje powrdt do potozenia
ZERO ZERD ZERO wyjsciowego przy uzyciu polecenia
0s 1 0s 2 03 3 ZERC programu senwo.
+ + + CZEka na pl’amdh‘m& Zakﬂ'ﬁﬂzenie
[G10] [G11] [G12] powrotu do polozenia wyjsciowego.
M32410* M32402 M32442 * M32434 M32474 * M32466 M32410+32n: [St.1070] — Home

position retum request
| | | M32402+32n: [St.1062] — In Position
[G13]
%11 Czeka na dezakitywacje X11.

( END )
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(4)Nr 011: Ax1Posi (bez uruchomienia automatycznego)
Ten program wykonuje pozycjonowanie tylko osi 1 (osi X).

C Ax1Posi )
—_—

[G20] Sprawdza, czy zadanie powrotu do poloZzenia

IM32400 wyjsciowego dla osi 1 jest nieakbywne.
) M32408+32n: [St.1069) — Home position

+ return request
[K20] ! l

ABS-1 . , o 300 mm
0& 1 Sprawdza, czy zadanie powrotu do polozenia

jsciowego dla osi 1 jest nieaktywne.
LAd 300000.0 Wyl

Prqd,'zzc 300000 mmimin | M32408+32n: [St.1089] — Home position
PE. 1 returm request

Wstrzymanie 100 ms

—

051 fas x)

[ 1

[G21) Czeka na zakonczenie pozycjonowania.
M32401 * M32402 M32401+32n: [St.1061] — Positioning complete
M32402+32n: [St.1062] — In position

[K21]
ABS-1

0s 1

Ladres 0.0 um FPrzeprowadza pozycjonowanie przy uzyciu polecenia ABS-1 programu serwo.
Predkos¢  3000.00 mm/min Wikonuje przemieszczenie z polozenia 300 mm do polozenia 0 mm.
FE. 1

Wairzymanie 100 ms

I 41 I [ Y= =M a -t 'da alard=Ta =M aTar st aifalata TTi=TaTts]
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_ Opis programu przykiadowego

[G21]
M32401 * M32402

Czeka na zakonczenie pozycjonowania.
M32401+32n: [St.1061] — Positionig complete
M32402+32n: [St.1062] — In position

Czeka na dezaktywacje X12.

2/2
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_ Opis programu przykiadowego ) 1/2

(5)Nr 012: Interpolation (bez uruchomienia automatycznego)
Ten program przeprowadza interpolacje liniowa | interpolacje kotowa na osiach 1 (0s X) 12 (05Y).

( Interpolation )
| Sprawdza, czy zadanie powrotu
do poioZenia wyjsciowego dla

[G30] osi 1i 2 jest nieaktywne [K32] Przeprowadza interpolacje
IM32409 * IM32441 ABS-2{kombinowane) liniowa przy uzyciu
M32408+32n; 04 1 polecenia ABS-2
[St.1089] — Home position LAdres 0.0 pym rogramu Senwo.
| return request 0% 2
[K30] Przeprowadza interpolacje LAdres 0.0 pm _
ABS-2(kombinowane) liniowa przy uzyciu polecenia Predkosc  3000.00 mm/min
0& 1 ABS-2 programu serweo. PB. 1

Wstrzymanie 100 ms

LAdres 120000.0 pm

0Os 2
LAdres 120000.0 pm | Czeka na zakonczenie
pozZycjonowania

Predko§¢  3000.00 mmimin [G31]

M32401+32n
P.B. B M32401 * M32433 * M32402 * [St1061] - Positioning
Wstrzymanie 100 ms M32434 complete
M32402+32n

| [St.10682] — In position
Czeka na zakonczenie pozycjonowania

[G31] M3z401+32n: [G32] Czeka na dezaktywacje X13.
M32401 * M32433 * M32402 * [5t.1061] - Positioning complete %13
M32434 M32402+32n:

+ [St.1062] - In posiction

[K31] Przeprowadza interpolacje kolows END
ABS/ YN przy uzyciu polecenia

0& 1 ABS % programu serwo.

LAdres 300000.0 ym

Os 2

LAdres 120000.0 pm
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_ Opis programu przykiadowego ) 2/2

Predkoéc‘. 3000.00 mm/min W tym programie interpolacja przebiaga

Punkt § rodkowy 1 po trajektoni pokazane) na rysunku ponize;.

Ladres 210000.0 pm Y (0§ 2) (Jednostka wielkosel ruchu: mm)
Punkt srodkowy 2 4

LAdres 210000.0 pm o

PB. 1
Wstrzymanie 100 ms /

/ l_[:.?iﬂl. 210)

+ | ’ II
Lk . .
Czeka na zakoficzenie pozycjonowania, Punkt posredni 1 Punkd poéredni 2

[G31] M32401+32n: (120, 120) (300, 120)
M32401 * M32433 * M32402 * [St.1061] = Positioning complete
M32434 M32402+32n:

[St.1062] = In position

o
(0, 0}
Punkt paczgtkowy

» X (05 1)
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_ Opis programu przykiadowego

) 172

(6)Nr 013: PickAndPlace (bez uruchomienia automatycznego)
Ten program przeprowadza operacje podnoszenia i przenoszenia z uzyciem wszystkich osi.

( PickAndPlace )

[G40]
IM32409 * IM32441 * IM32473

—

[F40]

RET ¥0

[K40]

ABS-1
0% 3
Ladres 200000.0 pm
Predkosc  5000.00 mmimin
PB. 1

Wistrzymanig 100 ms

—

[Gd]
MM32465 * M32466

e

[Fa1]

SET Y0

[Ga2]

TIM 1000

[Kd1]

CPSTARTS
O 1
05 z
O 3
Predkosc 500000 mmmin
F.B. 1

Sprawdza, czy Zzadanie powrotu do
polozenia wyjsciowego dla wszystkich
osi jest nieaktywne.

M32409+32n: [St1069] — Home position
return request

Otwiera chwytak.

Obnizaos Z.

Czeka na zakonczenie pozycjonowania osi Z,
M32401+32n:

[St.1061] — Positioning complete
M32402+32n; [St.1062] - In position

Zamyka chwytak.

Czeka przez 1000 ms,

Przeprowadza operacje
podnoszenia i przenoszenia z
uzyciem funkcji sterowania
ruchem po trajektorii cigglej.

[G43]
M32401 = M32433 * M32465
M32402 * M32434 * 32468
[F40]
RET Y0
[Gal]
TIM 1000
[K42]
CPSTART3
s 1
05 2
05 3
Predkose  5000.00 mmvmin
FB. 1
1 ABS-3
05 1
Ladres 300000.0 pm
05 2
Ladres 300000.0 pm
O35 3
Ladres 0.0 ym
2 ABS-3
(el 1
Ladres 0.0 pm
(1] 2
Ladres 0.0 pm
(1] 3
Ladres 0.0 um
3 CPEMD
[G43)
M32401 = M32433 * M32485 *
M32402 * M32434 * M32486

Czeka na zakonczenie pozycjonowania.
M32401+32n:

[St.1061] — Positioning complete
M32402+32n:

[St.1062] - In position

Otwiera chwytak.

Czeka przez 1000 ms.

Ustawia wszystkie osie w potozeniu
wyjsciowym z wykorzystaniem
funkgji sterowania ruchem

po trajektorii ciaghe).

Czeka na zakonczenie pozycjonowania.
M32401+32n:

[St.1061] - Positioning complete
M32402+32n:
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_ Opis programu przykiadowego

1 ABS-3
05
Ladres
05
Ladres
05
Ladres

2 ABS(_A
9 ]]
Ladres
9 ]]
Ladres
Promiern

3 ABS-3
0%
Ladres
0%
Ladres
04
Ladres

4 ABS(_J
1]
Ladres
o]
Ladres
Promieh

5 ABS-2
9 ]]
Ladres
9 ]]
Ladres
9]
Ladres

6 ABS (4
05
Ladres
05
Ladres
Promien

TABS-3
1]
Ladres
1]
Ladres
05
Ladres

& CPEND

1

0.0 um

2

0.0 um

3

50000.0 pm

1
S0000.0 pm
k]

0.0wum
S0000.00ms

1
2500000 pm
2

0.0 pm
3
0.0 um

;
3000000 pm
2

50000.0 pm
50000.0 ms

1
2000000 pm
2

250000.0 pm
3

0.0um

2

3000000 prm
3

50000.0 pm
S0000.00ms

1
2000000 pm
Z
2000000 pm
3
200000.0 pm

)

[St.1062] - In position

[Gad]
1X14 Czeka na dezaktywacje X14.

( END )

W tym programie interpolacja przebiega po trajektorii
pokazanej na rysunku ponizej.

2/2

©0.0,0) ,/ {50,0,0) (250,0,0) .
Punkt pﬂ:zqﬂ-cuwyf:. ’ ""_hh"‘-
Ve S (300, 50, 0)
/e 50
S/ i . (300,300, 0)
r H "N,
/ :
ff ; . {300, 250, 0)
. Y
S/ !
/ ! H
o H {0 (200, 200, 50)
Q Zamknigcie chwylaka
(0, 0, 200) i
z O (200, 300, 200)

Crtwearcie chwytaka
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_ Opis programu przykiadowego

) 172

(7)Nr 100: ErrorReset (uruchomienie automatyczne)

Ten program resetuje biad.

( ErrorReset )

+—| PO
[G100] [G101)
M32407 + M32439 + M32471 M32408 + M32440 + M32472
[G102] [G102]
X1F X1F
[F100] [F101]
SET M34487 SET M34488
SET M34519 SET M34520
SET M34551 SET M34552
| ——————— | T
[G103]
IX1F
[F102)
RST M34487
RST M34519
RST Ma4551

Wykenuje polecenie po lewej, jesli w procesorze sterowania
ruchem wystapit biad lub ostrzezenie, lub wykonuje polecenie
po prawej, jesli blad dotyczy serwowzmacniacza.
M34207+32n: [St.1067] — Error detection

M34208+32n: [St.1068] — Servo error detection

W momencie aktywacji X1F aktywowane jest polecenie resetu
bledu lub polecenie resetu bledu serwo.

M34487+32n: [Rq.1147] - Error reset command
M34488+32n: [Rq.1148] — Servo error reset command

> Polecenia resetu btedu i resetu bltedu serwo sa dezaktywowane w momencie dezaktywacji X1F.
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_ Opis programu przykiadowego ) 2/2

RST M34488
RST M34520
RST M34552
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_ Kontrola dziatania

_—

To koniec objasnienia programu przyktadowego i
sposobu sprawdzania jego dziatania.
Przejdz do nastepnej strony.




m MELSEC iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_POL

_ Podsumowanie rozdziatu )

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

= Opis programu przyktadowego

* Test operacyjny programu przykiadowego

Punkty

Opis programu przykadowego * Programy inicjowania wstepnych ustawien i resetu bleddw sa uruchamiane automatycznie, zas pozostate
programy sg wykonywane poprzez wywotanie podprogramu.

= Zapoznanie z przykltadowymi programami powrotu do potoZenia wyjsciowego, pozycjonowania osi 1,
interpolacji osi 2 i sterowania ruchem po trajektorii ciagtej poznanymi w rozdziale 3.

Test operacyjny programu = Zapoznanie sie z filmem wideo przedstawiajacym sposoby sterowania przyktadowym systemem przez
przykladowego
program pryktadowy.
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Test Test koncowy )

Po zakonczeniu wszystkich etapow kursu Sterownik ruchu MELSEC iQ-R (RnMTCPU) - informacje podstawowe | mozesz
teraz przystapic do testu koricowego. W razie nigjasnosci w zakresie ktoregokolwiek z tematéw, wykorzystaj te mozliwosé do
ponownego Zapoznania sie z tymi zagadnieniami.

Test koncowy sklada sie z 5 pytan (14 elementow).
Mozesz zdawac test koncowy dowolna ilosc razy.

Punktacja koncowa
Liczba prawidiowych odpowiedzi, liczba pytan, procent prawidtowych odpowiedzi | wynik zaliczony/niezaliczony pojawia sie na
stronie wyniku.

1
Spritu] Tewt 1 g .,.r Warystide pytania: 28
[t
LH L ||« | F Pramidk wdzi 22
Yous v wtosaie 70 5
Tesi 4 |
s e Do zaliczenia testu wymagana
Sprdbul Tl 8 v ‘ jest ocena minimum 60%.
s |
Ten 7 T T T
Tend S| S| | L
Tend 7

Sproku) Talll 90
O
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Test koncowy 1

Wybierz poprawne stowo lub wyrazenie dla ( ) w ponizszych zdaniach.

- Oprogramowanie inZynierskie procesora sterownika programowalnego serii MELSEC iQ-R to (Q1),
Zas oprogramowanie inZzynierskie procesora sterowania ruchem serii MELSEC iQ-R to (Q2).

= W przypadku korzystania z procesora sterowania ruchem system zawsze jest (Q3).

Q1 — Wybierz wiasciwe sformutowania --

Q2 — Wybierz wiasciwe sformutowania -

Q3 — Wybierz wiasciwe sformutowania —-
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Test koncowy 2 )

Wybierz te zdania, ktore s3 prawidiowe. (Prawidtowe moze by¢ wiecej niz jedno zdanie).

Q1

Wymiana danych pomiedzy modutami CPU przebiega: z wykorzystaniem pamieci buforowej CPU lub
z wykorzystaniem komunikacji Fixed Scan.

Fakt, iz metoda przypisania pamieci w projekcie jest inna od metody przypisywania ustawionej
w procesorze sterowania ruchem, nie stanowi problemu.

Dostepne metody przypisywania pamieci procesora sterowania ruchem: przypisywanie urzadzen
kompatybilne z serig Q lub przypisywanie urzadzen serii MELSEC iQ-R.

Ustawienia podstawowe i ustawienia sieci serwomechanizméw sa konfigurowane za posrednictwem
parametrow systemowych procesora sterowania ruchem.

Jako elementy programu SFC dostepne sa kroki, przejscia i bloki funkcyjne.
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Test koncowy 3

Sposréd ponizszych wybierz nazwy symboli programu SFC sterowania ruchem.

Q1 Q2 Q3 Q4

Symbole | F1 G1 K1

Q1 — Wybierz wiasciwe sformutowania —- (V] Q2
Q3 — Wybierz wiasciwe sformutowania —- (v Q4

Qs - Wybierz wiasciwe sformutowania -- (v] Q6

Qs Q6

Mazwa programu «— PO

— Wybierz wiasciwe sformutowania —

— Wybierz wiasciwe sformutowania —

— Wybierz wiasciwe sformulowania --
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Test koncowy 4 )

Z ponizszych programow SFC sterowania ruchem wybierz ten, w ktérym system czeka na zakonczenie Kroku sterowania ruchem
| przechodzi do kolejnego procesu.

Q1

A
("Positioning )
G 10

° Nl
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Test koncowy 5

Spogrod ponizszych wybierz nazwy elementéw pokazanego programu SFC sterowania ruchem.

Q1 — Wybierz wiasciwe sformutowania —
Q2 — Wybierz wiasciwe sformutowania —
Q3 — Wybierz wiasciwe sformutowania —-

MAIN

] ]
G10 G11 G12
SUBO SUB1 SUB2
G20

END

Q1

\._Y_/‘

Q2
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Gl )

Test koncowy zostat zakonczony. Twoje wyniki 53 przedstawione poniZej.
Aby zakonczyc test koncowy, przejdZ do nastepnej strony.

1 2 3 4 5 G 7 g 9 10
Test koricowy 1 v | v | v Wszystkie pytania: 14
Test koricowy 2 v . o
Test oncowy 3 7 |7 7 |7 7 | 7 Prawidtowe odpowiedzi: 14
Test koricowy 4 v Procent prawidtowych
Test koricowy 5 v | v | odpowiedzi: 100 %

Wyczysé
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Ukonczyles/as szkolenie ,Sterownik ruchu MELSEC iQ-R (RnMTCPU) -
informacje podstawowe”.

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.
Mamy nadzieje, ze szkolenie speinito Twoje oczekiwania | Ze uzyskates/as przydatne informacje.

Szkolenie mozesz powtarzac dowolna liczbe razy.

Sprawdz

Zamknij




