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Niniejsza prezentacja stanowi czes¢ systemu
szkolen online (e-Learning) dla osob
konfigurujgcych po raz pierwszy system
sterowania ruchem wykorzystujgcy modut
prostego sterowania ruchem.
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e
m Cel szkolenia

Niniejsze szkolenie przeznaczone jest dla osdb poczatkujacych, ktdre cheg zbudowad system sterowania ruchem
wykorzystujacy moduty prostego sterowania ruchem; zawiera ono informacje dotyczace procedur i zadan zwiazanych

z pierwszym uruchamianiem modutu prostego sterowania ruchem, poczawszy od projektowania, montazu i podiaczania, a2
do obstugi za pomoca oprogramowania do sterownikdw programowalnych MELSOFT GX Works2.

) 000

Do korzystania ze szkolenia wymagana jest podstawowa wiedza na temat sterownikéw PLC serii MELSEC-Q,
serwomechanizmow AC oraz sterowania pozycja.

Osobom majacym pierwszg stycznosé ze szkoleniami online Mitsubishi Electric FA zalecamy wczesnigjsze
ukonczenie nastepujacych szkoler:

» Seria MELSEC-Q - informacje podstawowe

+ MELSERVO - informacje podstawowe

« Wprowadzenie do urzadzen FA (pozycjonowanie)
Szkolenia te pozwolg na gruntowne zapoznanie sie z urzadzeniami FA i pokrewnymi zagadnieniami.
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»m Struktura szkolenia

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

Rozdzial 1 - Informacje ogdlne oraz praktyczne przykltady moduléw prostego sterowania ruchem

Zapoznasz sie z ogolnymi informacjami dotyczacymi modutow prostego sterowania ruchem oraz ich
praktycznymi przyktadami.

Rozdzial 2 — Konfiguracja oraz podlaczanie sprzetu

Poznasz przykiadowe sposoby konfiguracji sprzetu oraz schematy okablowania modutu prostego sterowania
ruchem.

Rozdzial 3 - Oprogramowanie GX Works2 oraz narzedzie konfiguracji modutu prostego sterowania ruchem
Mauczysz sie konfigurowac ustawienia oraz parametry systemu modutu prostego sterowania ruchem.
Rozdzial 4 — Sterowanie pozycjonowaniem

Dowiesz sie jak sterowac pozycjonowaniem za pomoca modutu prostego sterowania ruchem.
Rozdzial 5 — Tworzenie przykladowego systemu (pozycjonowanie)

Zbudujesz przyktadowy system przeznaczony do kontroli zadan zwigzanych z pozycjonowaniem.

Rozdzial 6 — Sterowanie synchroniczne

Dowiesz sie, jak przeprowadzac sterowanie synchroniczne za pomoca modutu prostego sterowania ruchem.

Rozdzial 7 - Tworzenie przykladowego systemu (sterowanie synchroniczne)

Zbudujesz przykladowy system przeznaczony do sterowania synchronicznego.

Test konncowy

Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiecej.
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>m Jak korzystac¢ ze szkolen online
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Przejdz do nastepnej strony °

Przejdz do nastepnej strony.

Przejdz do poprzedniej strony n

Przejdz do poprzednigj strony.

Przejdz do wybranej strony @

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

Opusc¢ szkolenie m

Opusé szkolenie.
Okna takie jak ,Tres¢” i szkolenie zostang zamkniete.
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»m Srodki ostroznosci dotyczace uzytkowania

Srodki bezpieczenstwa
W przypadku korzystania z opisywanych produktow w czasie trwania szkolenia, zapoznaj sie ze Srodkami ostroznosci

znajdujacymi sie w instrukcji uzywanego produktu.

Srodki ostroznosci dotyczace szkolenia
— Ekrany oprogramowania moga réznic sie od tych zawartych w niniejszym szkoleniu.
Szkolenie dotyczy nastepujacych wersji oprogramowania:
- GX Works2 wer. 1.87R
- MR Configurator2 wer. 1.12N

Materialy referencyjne
Ponizej znajduje sie lista materiatdw referencyjnych powigzanych ze szkoleniem. (Pamietaj, ze materiaty referencyjne nie

53 niezbedne — mozliwe jest ukonczenie szkolenia bez korzystania z nich).
Kliknij nazwe pliku referencyjnego, aby go pobrac.

Nazwa pliku Format pliku Wielkosé pliku

referencyjnego

rP_rEEarc?_glw Plik skompresowany

Arkusz kontrolny Plik skompresowany

473 kB

8.17 kB
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SGrLFAET M Informacje ogélne oraz praktyczne przyktady modutéw prostego sterowania ruchem

W rozdziale 1 zapoznasz sie z ogblnymi informacjami dotyczacymi modutow prostego sterowania ruchem oraz ich
praktycznymi przyktadami.

“ Ogodlne informacje na temat modutu prostego sterowania ruchem)

Modut prostego sterowania ruchem to inteligentny modut funkcyjny przeznaczony do pozycjonowania sterowanego
poleceniami jednostki PLC CPU.

Konfiguracja systemu  p ¢ cpy Modut prostego sterowania ruchem

ammaiem

MR-J4-B MR-J4-B MR-J4W2-B MR-J4-B
Oprogramowanie

I !lillililil
do sterocwnikdw

programowalnych
MELSOFT GX Works2 -

= r:_-__' -
=

A

— Rotacyjny Silnik Rotacyjny Serwo- Serwomotor
serwomotor napedu serwomotor motor  rotacyjny
Oprogramowanie do : T
konfigurac bezposredniego liniowy
serwomechanizméw

MR Configurator2
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»
Roznice pomiedzy modulem prostego sterowania ruchem a standardowym modulem pozycjnnuwan@ n n ﬂ

Modut prostego sterowania ruchem to udoskonalone urzadzenie do pozycjonowania, kompatybilne z poprzednimi wersjami
modiow.

Modut ten zapewnia standardowy zakres sterowania pozycjonowaniem, a takZe inne, bardziej zaawansowane mozliwosci
niedostepne w przypadku standardowych modutéw, takie jak np. sterowanie synchroniczne lub sterowanie krzywkowe.

Modut prostego sterowania ruchem Modut pozycjonowania
QD77MS LD77MH QD75MH
Maksymalna liczba osi sterowanych 2 osie/d osie/16 osi 4 osie/16 osi 1 08/2 osield osie
Kompatybilne serwowzmacniacze Seria MR-J4 Seria MR-J3
Glowne funkcje pozycjonowania
Sterowanie punktowe PTP
Interpolacja liniowa
Sterowanie powrotem do potozenia
Sterowanie w trybie JOG
Przektadnia elektroniczna
System potoZenia bezwzglednego
Funkcje zaawansowane
Sterowanie synchroniczne
Sterowanie krzywkowe
Sterowanie predkoscia
Sterowanie momentem obrotowym

O|O0|0|0|0|0
C|O|C || 0|0
O|O|C 0| 0|0

O|0|0| 0O
Q10|00
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} Praktyczne przyktady modutéw prostego sterowania ruchem ) 000

Moduty prostego sterowania ruchem gwarantuja fatwe pozycjonowanie, dzieki czemu moga byé wykorzystywane

w systemach o réznym zastosowaniu.

Produkcja uszczelnien Stolik XY
@ Ciagla kontrola toru ruchu ® Z-psiowa interpolacja liniowa
@ |nterpolacja liniowa/kotowa @ Z-osiowa interpolacja kolowa
@ Sterowanie synchroniczne @ 3-osiowa interpolacja liniowa
® Szybkie i doktadne obliczanie toru ® Ciggla kontrola toru ruchu
ruchu

Linia przenosnikowa

® 2-psiowa interpolacja liniowa

@ Sterowanie pozycjonowaniem
cigglym

® Sterowanie synchroniczne

@ Sterowanie krzywkowe

Podczas tego szkolenia nauczysz sie tworzenia przedstawionych powyzej linii przenosnikowych za pomoca modelu QD77MS
modutu prostego sterowania ruchem z wykorzystaniem pozycjonowania oraz sterowania synchronicznego/krzywkowego.
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»“ Ogdlne informacje o przyktadowym systemie

Zapoznaj sie ze szczegotami (schematem sterowania) przyktadowego
systemu, korzystajac z animacji.

Fobot 1

| przefadunku i transportu
o materiatow
v
Powrdt do potoZenia

wyjsciowego wszystkich osi
L

4 Uruchomienis systemu du)

A
Przesuniecie Robota 1 do
potoZenia oczekiwania

¥
Przesunigcie Robota 2 do
potoZenia oczekiwania

Opuszczenie Robota 1 na

¥

Przezuniecie Robota 2

Przenosnik 1 bezpogrednio nad ukladarke
v v
Chwycenie elementu Opuszczenie Robota 2 na
ukladarke
v '
Podniesienie Robota 1 Chwycenie elementu
bezposrednic nad Przencsnik 1
4 v

Przezuniecie Robota 1
bezposrednio nad ukladarke

Podniesienie Robota 2
bezposrednio nad ukladarke

v ¥
Opuszczenie Robota 1 na Przesunigcie Robota 2
ukiadarke bezposrednic nad Przenosnik 2
¥ L)
Wypuszczenie elementu Opuszczenie Robota 2 na
Przenoznik 2
T ¥
Podniesienie Robota 1 Wypuszczenie elementu
bezposrednio nad ukladarke
v v

Przesuniecie Robota 1 do
pooZenia oczekiwania

Podniegienie Robota 2 do
poZenia oczekiwania

-

||:; Automatyczne dziafanie [l

) 000
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@& Podsumowanie ) 000

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« QOgdlne informacje na temat modutu prostego sterowania ruchem
« Rdznice pomiedzy modutem prostego sterowania ruchem a standardowym modutem pozycjonowania

« Praktyczne przyktady modutow prostego sterowania ruchem

Wazne wskazowki

Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby mie¢ pewnosé, e je zapamietasz.

COgolne informacje na Modut prostego sterowania ruchem to inteligentny modut funkeyjny przeznaczony do latwego
temat modutu prostego pozycjonowania sterowanego poleceniami jednostki FLC CPLU.
sterowania ruchem

Roznice pomiedzy Modut prostego sterowania ruchem to udoskonalone urzadzenie do pozycjonowania, kompatybilne ze
modutem prostego standardowymi wersjami modutow. Modut ten zapewnia standardowy zakres sterowania

sterowania ruchem pozycjonowaniem, a takze inne, bardziej zaawansowane mozliwosci niedostepne w przypadku
ERENLEG RGN ETG I standardowych modutow, takie jak np. sterowanie synchroniczne lub sterowanie krzywkowe.
pozycjonowania

Praktyczne przyktady Moduty prostego sterowania ruchem gwarantujg fatwe pozycjonowanie, dzieki czemu znajdujg
modutéw prostego uniwersalne zastosowanie np. w maszynach do produkcji uszczelnien, stolikach XY lub liniach
sterowania ruchem przenosnikowych.
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} Konfiguracja oraz podigczanie sprzetu
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W rozdziale 2 zapoznasz sie z konfiguracjami sprzetowymi i schematami okablowania przyktadowego systemu.

m Konfiguracje sprzetowe przykltadowego systemu

)

Ponizej przedstawiona jest przykltadowa konfiguracja sprzetu wykorzystywana w tym szkoleniu.

Q04UDEH
Q6P

QOTTME14
Y40F
Qx40  Q350B

4

=]

Kabel USE

e Instalacia Urzgdzenie wejiciowe
& -
- Urzadzenie wyjsciowe L
Cprogramowanie do ? é A é) A 6
sterownikiw Przycisk Kontrolka Kontrolka stanu  Polecenie  Polecenie  Polecenie Polecenie Przycisk
programowalnych Wymuszenia stanu zatrzymania otwarcia zamknigcia obtwarcia  zamknigcia  uruchamiania
MELSOFT GX Works2 zatrzymania uruchomienia/ chwytaka 1 chwytaka 1 chwytaka 2 chwytaka 2
e G P SSCNETIIH
- =
- Serwowzmacniacz Serwowzmacniacz Serwowzmacniacz
Oprogramowanie do MR=J4W2-22B MR=J4W2-228 MR-J4-10B
kenfiguracji
serwomechanizmdw
MR Configurator2
—a —,
Serwomotor  Serwomotor | Gomy ogranicznik Serwomotor  Serwomotor | Gormy ogranicznik Servomotor
HG-KR053 HG-KRO53 skoku HG-KR053 HG-KRO53 skoku HG-KRO053
=K1 <Z1= - X2 =Z2= — - < Walek 1=
0% 1 0% 2 Dalny ogranicznik 053 015 4 Dalny ogranicznik 05
skoku skoku

® o9

Czujnik zblzeniowy Czujnik zblizenicwy

Serwowzmacniacz
MRE-J4-10B

Serwomaotor
HG-KRO53
< Walek 2~

056




ki Servo_Simple_Motion_Module_POL

} Bezpieczna konstrukcja

W tej czesci omdwimy zasady bezpieczenstwa konstrukgji systemu sterowania ruchem.
Przeanalizujemy mechanizmy, ktorych zadaniem jest przerwanie pracy systemu w sytuacji awaryjnej oraz

unikniecie uszkodzenia lub nieprawidlowego dziatania sprzetu | wypadkow.

W naszym przyktadowym systemie wykorzystywane sa trzy rodzaje zabezpieczen opisane na kolejnych ekranach.

Kliknij przycisk zabezpieczenia, aby wyswietli¢ informacje na jego temat. (Kliknij przycisk ,Wyswietl wszystkie

obwody”, aby wyswietli¢ caty obwaod).

=Zrodio zasilania =Zrédio zasilania
serwomechanizmu= sterownika PLC=
Zrodio zasilania Zrodio zasilania QO4UDEH QSED?;'M 18
AC{200W) AC100VY)

Qe2P Qx40 Q35DB
LS

Zasilanie obwodu Przycisk
glownego wymuszenia

zatrzymania
Wejscie wymuszenia
zatrzymania

Wyswietl wszystkie obwody

Dialny ogranicznik Gdrny ogranicznik
skoku skoku
W Fasilanie i i
Wytacznik Stycanik obodu - Obrabiany przedmiot -
knmﬁgck‘té:l;w magnetyczny (MC) sterowania ST TTTTTTEISITS
. | Sygnat alarmu
+§§E p' : - E -
g e Zasilanie
k‘-"-’}f’racizdﬂlk Shycznik obwodu .
ampakto )
(M%CE}W magnetyczny (ME) ) cterpwania e
L]
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2.3 Montaz

) 000

sterowania ruchem.

W tej czesci przedstawimy sposob montazu sterownikdw PLC | serwowzmacniaczy uzupetniajgcych modut prostego

2.3.1

Montaz sterownikow PLC

)

schemacie.

Montaz sterownikow PLC

Gorma powierzchnia panalu lub poftozania
kanatu kabloweago

QD7TMS

'mmmmmmmmmm
[ ol L i L ¥
k== 5 mm (0,20 cala) lub

wigcej (Uwaga-2)

Ostrzezenia

Ponize] przedstawiony jest schemat montazu sterownikéw PLC bedacych na wyposaZzeniu modutéw prostego sterowania ruchem.
Malezy zachowac wskazane odstepy od dolnej, gdrnej oraz bocznej powierzechni modutu, aby zapewnié wyslarczajace

odprowadzanie ciepla i zapobiec przegrzaniu oraz umozliwi¢ tatwy dostep w razie koniecznosci wymiany czesci.
W zaleznosci od konfiguracji systemu wymagane moze by¢ zachowanie odstepow wigekszych niz przedstawione na ponizszym

Phyta bazowa
oo __ 30 mm ?‘ ity
| (118 cala) 80 mm (3,15 cala)
! 4 lub wigcej lub wiecej
(Uwaga-1)
/j Panel — +— Drzwiczki
L T
70 mm -—.I
(2,76 cala) 98 mm
J,: lub wigcej (3,86 cala)
L L

i "N

w— 5 mm (0,20 cala)

lub wigcej

{Uwaga-1): Dla kanatu kablowego o wysokosci 50 [mm] (1,97 cala) lub mniegj.

W innych przypadkach: 40 [mm] (1.58 cala) lub wiece|.
{(Uwaga-2); 20 mm (0,79 cala) lub wigcej, jezeli przylegajacy modut nie jest odiaczony i podigczony jest przediuzacz.

« Zamontuj sterowniki PLC na pionowej Scianie z zachowaniem odpowiednigj orientacii.
« Zakres temperatury otoczenia musi wynosi¢ od 0 "'C do 55 °C (od 32 'F do 131 'F).
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} Montaz serwowzmacniaczy ) 000

Ponizej znajduje sie instrukcja prawidiowego montazu serwowzmacniaczy.

MontaZ serwowzmacniaczy Montaz kilku potaczonych jednostek
Skrzynka sterujaca Skrzynka sterujaca Skrzynka sterujaca
40 mm (1,57 cala) Przestrzen na okablowanie 0,0 4mcn;la]| 100 mrr; (3,94 gﬂi} Iult: wigce)
lub wigcej (80 mm (3,15 cala) lub wigce]) | Gora ' o] .., mm (0,04 cala)

10 mm 10 mm 30 mm
(039 cala) _| | (039 cala f ’ 1:;“62";; Z b (1,18 cala)
lub wigcaj lub wigcej IL;b wigcej o “ lub wigcej

L]
Dot :
40 mm (1,57 cala) 40 mm (1,57inch)
lub wiec:ejl lub wiscej
Ostrzezenia Ostrzezenia
« Zamontuj serwowzmacniacz na pionowej Scianie z zachowaniem * Podczas montazu kilku serwowzmacniaczy zachowaj
odpowiednie] orientacji, tak aby jego wierzch byt skierowany w gore, miedzy nimi odstep o szerokosci 1 mm, aby
a podstawa w doét. uwzglednic tolerancje montazowe.
« Zakres temperatury otoczenia musi wynosic¢ od 0°C do 55°C (32°F do

131°F).

« Aby zapobiec przegrzaniu systemu, zamontuj wentylator chlodzacy.

» Zabezpiecz urzadzenia przed dostepem ciat obcych podczas montazu
i przez wentylator.

« W przypadku montaZzu serwowzmacniacza w migjscu, w ktorym
znajduja sie toksyczne gazy lub opary albo duza ilosé pytu, zastosuj
system oczyszczania powietrza (aby umozliwi¢ doplyw cisnienia
z zewnatrz, tak aby cisnienie wewnetrzne wzrosto do poziomu
wyzszeqo niz zewnetrzne).
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Na poczatek skompletujesz okablowanie sterownika PLC, serwowzmacniacza i serwomotoru.
Mastepnie zapoznasz sie ze sposobem podtaczania urzadzen w przyktadowym systemie.

Polaczenia z zewnetrznymi urzgdzeniami we/wy )

Kliknij przycisk, aby wyswietli¢ powiazany z nim przyktad potaczenia. (Kliknij przycisk ,\Wyswietl wszystkie obwody”®, aby
wyswietlic caty obwadd).

QDTTMEE Polgczenia pomiedzy serwowzmacniaczem
i Zewnetrznymi urzadzeniami wejSciowymi

Polaczenia pomiedzy moduem prostegoe sterveania

QD04UDEH 40P
i (1 Q40

kKomputer

Potaczenia pomiedzy innymi urzadzeniami
a zewnetrznymi urzadzeniami wefwy

Kabel USB
Wyswietl wszystkie obwody
e Instalacja Urzadzenie wejéciowe =
':-"' Urzadzenie wyjsciowe
Oprogramowanie do A A
sterownikow - @ ? c ) =
programowal nych Przycisk Kontrolka Kontrolka Polecenie Polecenie Polecenie Polecenie Przycisk
Wymuszenia =stanu stanu otwarcia  zamknigcia otwarcia zamknigcia
R uruchomienia’d
&5 - 47 SSCNETIIH
Oprogramowanie do ) )
konfiguracii SerwowzZmacniace Serwowzmacniacz SerwowzZmacniacz Serwowzmacniace
rerwuwzmacniacza MR MR-J4W2-228
—-— —-—
Serwomotor  Serwomatar Goemy ogranicznik Serwomotor  Serwomotor [ Goeny ogranicanik Serwomotar Serwomotar
HG-KR053 HG-KR0O53 ) HG-KR053 HG-KR0O53 ) HE-KRO52 HG-KRO53
=K1= 21> Dolny ogranicznik K= 22> Dolny ogranicznik =\Watekl= =\Watek 2=
0z 1 0s 2 053 05 4 &5 0% F -
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Kabel USB
Sb, Instalacja Urzadzenie wejsciowe
:'—"' Urzadzenie wyjsciowe
Oprogramowanie do ? A
sterownikow - @ ‘ ‘ —
programowalnych Przycisk Kentrolka Kentrolka Polecenie Polecenie Polecenie Polecenie Przycisk
Wymuszenia stanu stanu otwarcia  zamknigcia  otwarcia  zamknigcia
it uruchomienia/d
et #7 SSCNETIIH
Oprogramowanie do
= SE MWW ZIM ﬂ_l:['”ﬂ[z Serwowzmacniacz Serwowzmacniace
konfiguracii
[serw owzmacniacza MR MR-J4W2-228 ‘n'
—iy -
Serwomotor Serwomotor Gormy ogranicznik Serwomotor Serwomotor [ Gorny ogranicznik | Serwomotor
HG-KRO053 HG-KRO532 HG-KRO053 HG-KRO532 HG-KRO53
— - -
1= =z1= Dolny ogranicznik 2= 22> Diolny ogranicznik =Watek1=
051 052 053 05 4 055

‘ Czujnik zblizeniowy ‘ Czujnik zblizeniowy

‘ Potaczenia pomigdzy innymi urzadzeniami
a zewnetrznymi urzadzeniami wefwy

Wyswietl wszystkie obwody

SerwowzZmacniace

Serwomatar
HG-KR053
=\Watek 2=

026
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} Podlaczanie serwowzmacniacza (zasilanie, silnik)

) 000

zrodta zasilania gtdwnego obwodu.

§ § kompaktowy (MCCB)

-
] Whytacznik
-5

Zasilanie jest podtaczone do serwowzmacniacza za pomoca ztgcz gtownego obwodu zasilania i obwodu sterowania.
Podtacz wytacznik kompaktowy (MCCEB) do linii wejsciowe] zasilania.
Podtacz takze styczniki magnetyczne (MC) miedzy Zrodlem zasilania obwodu gtownego a zaciskami L1, L2 i L3

serwowzmacniacza w taki sposob, aby wylaczenie stycznika (MC) po otrzymaniu sygnatu alarmu skutkowato wytgczeniem

Ponizej przedstawiony jest schemat okablowania przy zasilaniu tréjfazowym 200 V AC do 230 V AC jednostki MR-J4W2-22B.

Sygnat alarmu

% Stycznik
- magnetyczny

|” mc)

Obwaod glowny [

Obwad sterowania

Kabel zasilania serwomotoru @E

-H

Kabel kodera

Serwomotor Serwomotor #

Gorne ograniczniki skoku (2 osi)
Dolne ograniczniki skoku (2 osi)
Czujniki zblizeniowe (2 osi)

Podtgcz zaciski uziemiajgce serwomotoru do ochronnych
zaciskow uziemiajgcych CNP3A, CNP3B | CNP3C.
Podlacz ochronny zacisk uziemiajgcy (PE) znajdujacy sie
w dolnej czesci powierzchni przednie] serwowzmacniacza
do odpowiadajgcego mu zacisku uziemiajacego na
skrzynce sterujacej.
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W tej czesci zapoznasz sie z metodami podiaczania modutu prostego sterowania ruchem do serwowzmacniacza.
Serwowzmacniacze MR-J4W2-22B sa wyposazone w interfejs SSCNET IlI/H.

SSCNET III/H wykorzystuje komunikacje optyczna, dzieki czemu zapewnia szybka transmisje typu peiny dupleks

i doskonata odpornosé na zaktocenia.

Do potaczenia urzadzen stuzy specjalny dotaczony kabel. WyposaZzony jest on w tatwe do wpiecia oraz odpiecia zlgcza.

Modut prostego Serwowzmacniacz Serwowzmacniacz
sterowania ruchem (051,05 2) (05 3, 05 4)

CHN1A

.' Zaslepka
CH1B

Podczas obchodzenia sie z kablami SSCNET Il przestrzegaj ponizszych

wytycznych. Metoda podiaczania

* Nie nalezy uderzac, uciskac, rozciggac, skrecac ani zbytnio zaginac kabla, lub
uzywad duzej sity w jakikolwiek inny sposob, gdyz moze to spowodowac trwatg
deformacje przewodow wewnetrznych oraz uniemozliwic komunikacje optyczna.

+ Nie uzywaj kabli swiattowodowych w poblizu ognia lub przy wysokich
temperaturach — kable sg wykonane z Zywicy syntetyczne|, ktora pod wphywem
ciepta moze ulec odksztatceniu, przez co komunikacja optyczna nie bedzie
mozZliwa.

+ Nie dopuszczaj do gromadzenia sie na koncowkach kabli swiattowodowych
brudu i ciat obeych, poniewaz uniemozliwiajg one przesytanie swiatta, co ]
przyczynia sie do nieprawidtowego dziatania urzgdzen. Zaczep

= Nie patrz bezposrednio na Swiatto emitowane przez koncowki ztacz lub kabli.

* Dla zapewnienia bezpieczenstwa zablokuj nieuzywane ztgcza (CN1B)
serwowzmacniacza ostatniej osi za pomoca dotaczonych zaslepek, aby
uniemozliwic emitowanie przez nie Swiatta.




kg Servo_Simple_Motion_Medule_POL —"
” : ooo
Panel kontrolny modutu prostego sterowania ruchem )

Ponizej przedstawiony jest panel kontrolny modutu prostego sterowania ruchem. (Model QD77MS16)
Panel LED stuzy do kontroli statusu modulu prostego sterowania ruchem i dziatania osi.

Panel LED Szczegoly

Awaria sprzetu, btad zegara
uktadu zabezpieczajgcego
(watchdog)

Kontralka uruchomienia Kontrolka dziatania osi

Kantrolka bledu

Modut dziata prawidtowo

Biad systemu

Stan zatrzymania lub gotowosci
0si

Fewnetrzne #acze

welwy Praca osi

Biad osi

Ztacze kablowe

SSCNET NI Awaria sprzetu

Tabliczka z numerem
Senyjnym
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Ponizej przedstawiony jest wyswietlacz serwowzmacniacza. (model Oznaczenie Ustawienia numeracji osi
MR-J4W2- B).
MNa siedmiosegmentowym wyswietlaczu pokazywane sa informacje na
temat stanu osi serwowzmacniacza oraz kody alarmow.
AR Pokrywa otwarta
Ustawienia sterowania osi Ztacze USB

(1) Normalny stan wyswietlacza
Jezeli nie nastapi alarm, wyswietlany bedzie status i stan dziatania osi.

ol16s PolZs Po16s

Pusty Oznaczenie Pusty
stanu osi A Swyswietlacz  stanuosi B wyswietlacz

Pol0Zs

e h——
Stan Mr osi
(1znak) (2 znaki)

'

"™ wskazuje, Ze serwowzmacniacz jest nieaktywny i niegotowy do pracy.
" wskazuje, Ze serwowzmacniacz jest nieaktywny i gotowy do pracy.
“d™ wskazuje, Ze serwowzmacniacz jest akbywny i gotowy do pracy.

4
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(2) Stan alarmowy wyswietlacza
Po wystgpieniu alarmu i wyswietleniu sie jego statusu wyswietlane jest oznaczenie zawierajgce dwucyfrowy
numer alarmu oraz jednocyfrowy kod szczegOtowy. Na ponizszym przyktadzie widac wystapienie btedu AL 16
bad nr 1 komunikacji poczatkowe) kodera” na osi A, oraz btedu (AL, 32 bigd przetezenia” na osi B.

— Po08s PolBs Pol2s Pol0Bs —Pol0B8s

Oznaczenie !mamnie Pusty Dznaczeni Oznaczenie | Pusty

stanu osi A Alarmu osi A wyswietlacz stanuusiE\alarmu/wéwietlam

_I Po0.2s I

Stan Mr osi Mralarmu Szczeqdty
(1znak) (2 znaki) (2 cyfry) alarmu (1 cyfra)

-

"n™ Oznacza, Ze nastapito wystanie sygnatu alarmoweqgao.
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2.7 Podsumowanie )

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

+ Bezpieczna konstrukcja

« Montaz sterownikéw PLC

+ Montaz serwowzmacniaczy

+ Podlgczanie serwowzmacniacza

+ Podtaczanie sieci SSCNET IlII/H

« Panel kontrolny modutu prostego sterowania ruchem
« Wyswietlacz serwowzmacniacza

Wazne wskazowki

Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby miec pewnosé, 2e je zapamietasz.

Bezpieczna konstrukcja Przeanalizujemy mechanizmy, kidrych zadaniem jest przerwanie pracy systemu
w sytuacji awaryjnej oraz unikniecie uszkodzenia lub nieprawidtowego dziatania
sprzetu i wypadkow.

Montaz sterownikdw PLC Nalezy zachowac wystarczajace odstepy od dolnej, gornej oraz bocznej powierzchni
moduty, aby zapewni¢ wystarczajace odprowadzanie ciepta i zapobiec przegrzaniu
oraz umozliwié tatwy dostep w razie koniecznosci wymiany czesci.

Montaz » Zamontuj serwowzZmacniacz na pionowej scianie z zachowaniem odpowiedniej

SerwowzZmacniaczy orientacji.

- Zakres temperatury otoczenia musi wynosié od 0°C do 55°C (od 32°F do 131°F).
{Od 0°C do 45°C (od 32°F do 113°F), jesli serwowzmacniacze znajduja sie
blisko siebie).

= Aby zapobiec przegrzaniu systemu, zamontuj wentylator chtodzacy.

« Zabezpiecz urzadzenia przed dostepem ciat obcych podeczas montaiu i przez
wentylator.

« W przypadku montaZu serwowzmacniacza w migjscu, w ktorym znajdujg sie
toksyczne gazy lub opary albo duia ilosc pytu, zastosuj system oczyszczania
powietrza.

= Serwowzmacniacze klasy 200-V o maksymalnegj mocy znamionowe] 3,5 KW oraz Klasy
100-V o maksymalnej mocy Znamionowej 400 W moga byé montowane blisko siebie. [l
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- Podczas montazu kilku serwowzmacniaczy zachowaj miedzy nimi odstep o szerokosci
1 mm, aby uwzgledni¢ tolerancje montazowe.

Podtaczanie Zasilanie jest podtaczone do serwowzmacniacza za pomoca 7tacz gidwnego obwodu
serwowzmacniacza zasilania i obwodu sterowania.
- Podiacz wytacznik kompaktowy (MCCB) do linii wejsciowe] zasilania.

Podtaczanie sieci - Potgcz modut prostego sterowania ruchem z serwowzmacniaczem za pomoca kabla

SSCNET lH SSCNET IlIH.

« SSCNET II/H wykorzystuje komunikacje optyczna, dzieki czemu zapewnia szybka
transmisje typu petny dupleks i doskonatg odpornosé na zakiocenia.

Panel kontrolny modutu Panel LED stuzy do kontroli stanu dziatania modutu prostego sterowania ruchem
prostego sterowania i pracy osi.

Wyswietlacz - Wyswietlacz serwowzmacniacza znajduje sie pod pokrywg w gornej czesci przednigj

SerwowzZzmacniacza powierzchni urzgdzenia.

- Na siedmiosegmentowym wyswietlaczu pokazywane sg informacje na temat stanu
0si serwowzmacniacza oraz kody alarmow.

2/2
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s{erds FAE-IBE M Oprogramowanie GX Works2 oraz narzedzie konfiguracji modutu prostego sterowania ruchem

W rozdziale 3 nauczysz sie konfigurowac ustawienia oraz parametry systemu modutu prostego sterowania ruchem.

Tworzenie projektow w programie GX Works2

)

Utwdrz nowy projekt w programie GX Works2.
Upewnij sig, Ze po zakonczeniu konfiguracji powstanie drzewo projektu widoczne ponizej.

T MELSOFT Series GX Works2

[ Use | abeal
PLC Serias:
|QCPU (Q mode) -
PLC Type:
| QO4UDEN =
Language:

Cancel |

-ﬂ MAIN
{3 Local Device Comment
+ Device Memory
(] Device Initial Value

) 000
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W tej czesci nauczysz sie dodawac moduty prostego sterowania ruchem do projektu w programie GX Works2.
Aby dodaé modut, kliknij prawym przyciskiem myszy pozycje Intelligent Function Module w oknie [Project] programu GX
Works2, wybierz [New Module...] i wprowadz w oknie ,New Module” nastepujace ustawienia: Module Type, Module Name,

oraz Specify start XY Address.

+¢] [PRG]Write MAIN 1 Step l_

4 ¥ Global Device Comme I_ Mew Maodule. .,
+ Program Setting
- E POU

I |f_-_-|||-J-_-| ik Funckion Module Pararmetet LIBE: i

= ':J Program Read Gx Configurator-QF Data, .,
] MAIN
- Property...
) Local Device Com .Eh -
+ 8 Device Memory m

Madule Selection
Module Type |Simple Mation Madule |
Module Name |QD77MS4 -

Mount Position

N Maunted Slat Ma, 1 _,_|I‘| Acknowladge 11O Asslgriment

¥ Specify start XY address | 0010 (H) 1 Slot Ceeupy [32 points]

Title setting
Title |

Ok, Cancel

) MAIN
{53 Local Device Comment
+ Device Memory
Device Initial Value
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Na ekranie PLC Parameter zweryfikuj rodzaj i nazwe, liczbe zajetych punktow we/wy oraz adres poczatkowy we/lwy
kazdego modutu na plycie bazowej.

Q Parameter Setting
PLC Parameter PLCName JPLC System |PLCFile |PLCRAS |BootFie |Program |SFC | Device |10 Assignment |Mukiple CPU Setting
+ (B Network Parameter
1t Remaote Password . i
= (B Inteligent Function Module Upewnij sie, Ze dane wszystkich dodanych
* ll m]u:qﬁ??m L e | B mﬂdu'ﬁw pmﬁt’e’gm $tEFﬂWEII"IIB I'L.IGhEI"I'I Ea LF] I:I-i! i B b it P b Saiting
Y} Global Device Comment prawidiowe.
+ Program Satting L R ' —
= Pﬂ.l - *&. Srsich 3atiing
= - o FFonis v T etaked Setting
2 Program e — o '
<) MAIN fres [ borts _w g | Select ALC type |
() Local Device Comment = A M Hess P
- Device Memory . . . -
R Device Tnitial Value Upewni sie, Zze dane wszystkich dodanych [ -
smupeguey Modutow prostego sterowania ruchem sa
tremiiem - prawidiowe.
' J
- =] | © ouu
; i ot Do auk
= 123kt Defaut
- Selact |
= rrsdiuln Faime
Export: b 5V Fie Import Mukipls CPL Pasamater | EradPCOma |
%1 Pty bl e et arme sebeer i weuiiple
Pt W | Bt Windom Preview Sichrowimdge 7 hrsgreent Doef nt heck | Cancel
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Podtacz modut PLC CPU do portu USB komputera za pomoca standardowego kabla USB.

] [ Modut PLC CPU ]

[ Komputer

Modut prostego sterowania
ruchem
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Po podtaczeniu jednostki PLC CPU do komputera PC skonfiguruj potaczenie pomiedzy programem GX Works2 a PLC CPU.
Do ustanowienia polaczenia nie wystarczy podigczenie GX Works2 oraz sterownika PLC za pomoca kabla USB.

Prawidlowe dziatanie komunikacji wymaga wprowadzenia odpowiednich ustawien w zaktadce ,Connection Destination”.
Ponize] przedstawiony jest przyktadowy ekran ustawien z zaktadki Connection Destination.

Transier Setup Connectiont

Etherret QL IE Pl Q) Series MET(IT)
Buss B ol

PLC Mode | QOPU (Q mode)

[Sregie Metwearic) Co-seisbence hebwork) PLC Divact Coupded Sacting |

Conrmchion Test |

Time Out {Sac.) [30 Ristry Times | 0

0 0 8 0 5 oy

CC PE Cont CC IE Field Ethesrest CC-Link
HET{1D(H)

B AN N N

CCOECont  CCIEFeld  Etherrest
HET{10(H)

#Acressng Host Stabion

TMultipls TP Setting

1999
1 zZ 13 L]

Not Specified
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Parametry PLC oraz inne ustawienia skonfigurowane w programie GX Works2 zostana zapisane do PLC CPU.

Zanim przystapisz do zapisywania danych do PLC CPU, upewnij sig, 2e modut CPU znajduje sie w stanie zatrzymania
i jest prawidlowo poditaczony do komputera PC.

Wybierz z menu programu GX Works2 opcje [Online] — [Write to PLC...], kliknij przycisk [Parameter+Program], a
nastepnie przycisk [Execute], aby rozpoczac zapis danych do PLC CPU.

Ujl-'L'” ||l1H{j|Wrire MAIN 1 Online Data Operation ril

Corection Channel List

| Qniine i Depug  Disgnostics ] [ Seral Port PLC Moduie Comnpction(UsE) System Image... |
’l Read from PLC...
[ wretonc.. ] -. B MR = cwrite s o
Yerify with PLC... i PLc odue | 9 | Exocution Target Datal §oves )
Remote Oparation. .. Tite |
redundant Ooers i et Data paramatorsbrogram | Select @ | Cageel Al Selections |
Sy fiarmee [Tty b Tithe Target Cetal Last Change Targat Mamory Size

PasswordfKeyword - idesmglers
PLC Memory Qperation - S ProgramiFrogram Fie) |7, IRTE
Delete PLC Data... _I!ilmn E:' . 2010/01/16 18:14:08 #0106 Bytas

P P Mtet raencte Pansvr diSesbch Sathreg - 2010/08/11 16:51:00 732 Bykes
PLC User Data - T3 Gobal D " 0

U} CoMpENT petal] 2012/07125 08:34:06

- B Device Momory O pstatl
Emm 2000/08/11 16:51:04
Necessary Settingl Mo Settng [ Aksady Set ) Set F it s newded] I Aksady Sat )
Writing Size Frae Volume Use Volume
&, T480ves | | | 116,108 &, 772Bytes Rafrash |
Relsted Functisns < < Execite | Close |
Set Clack PLC User Datta write Tite me: Clear PLC Memory ﬁrrmPLﬁ
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Teraz dowiesz sie, jak zapisywac projekty utworzone w programie GX WorksZ2.

Jezeli zamkniesz program GX Works2 bez uprzedniego zapisania projektu, wszystkie wprowadzone ustawienia zostang

odrzucone.

Aby zapisa¢ nowy projekt, wpisz nazwe pliku.

Zalecane jest nadawanie plikom nazw umozliwiajacych identyfikacje projektu (uzyj informacji na temat sposobu sterowania,

nazwy systemu lub innych danych utatwiajacych rozpoznanie projektu).
Pliki sg zapisywane z rozszerzeniem ,,.gxw".

Save i |3 sleaining

-

Sciezka folderu zapisu *"Wymagana
Whybierz folder, w ktorym cheesz zapisac projekt.
(Maksymalna diugosc sciezki to 200 znakow,
wilaczajac nazwe pliku oraz rozszerzenie).

L

Lista plikow

Jesli w folderze docelowym zapisu znajduja sie
juz pliki, ich lista zostanie wyswietlona w tym
oknie.

My Metvacrk Fil riams Ie-leanmg,_;arrple_pmglam

Nazwa pliku "Wymagana
Wpisz nazwe pliku. (Maksymalna diugosc
nazwy to 32 znaki bez rozszerzenia).

I(-UH'N'WGI'ICU__ system

Iitle

Switch the wandow by clicking this buthon
| when you want o use walkspace famal progsct,
MELSOFT Mavigator doss ot suppot this fomat, )

Save as a'Workspace Fomat Project...

Tytut

Wpisz tytut. (Maksymalna diugosc tytutu to
128 znakow).

Uzyj tego pola, jezeli chcesz wybraé nazwe
przekraczajgca 32 znakow. (Tytut nie jest
obowiazkowy).
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Motion Module Setting Tool.
— GX Works2 —

2t o 3 ) Ab-
- Pararmeter
= Intedligent Function Module

=i 0010:Q077M54

{ el il Botion Moduls Setting
Auto_Refresh
¥ Global Device Comment

+ Program Setting
=] =1 pOU

= .:j Program

Simple Motion Module Setting Tool

¥ MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool

i Project i Edit  View Online

|D New...

H 5| Qpen...

Zwric uwage, Ze ustawienia | parametry
wprowadzone w programie GX Works2 nie
beda uwzgledniane w projektach narzedzia
konfiguracji modutu prostego sterowania
ruchem.

Qo7 I

X Address | 0010 (Hy 1 Slat Oceupy [32 paints]

W tej czesci nauczysz sie uruchamiac narzedzie Simple Motion Module Setting Tool oraz tworzy¢ w nim nowe projekty.
Ma poczatek kliknij dwukrotnie pozycje Simple Motion Module Settings w zakiadce [Project] programu GX Works2 | uruchom
narzedzie Simple Motion Module Setting Tool, a nastepnie wybierz opcje menu [Project] — [New...] w oknie narzedzia Simple
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dane ustawien, dane sterowania oraz dane monitorowania.

Dane

Parametry

ustawien

Dane

Do sterowania pozycjonowaniem za pomoca modutdw prostego sterowania ruchem wykorzystywane sa trzy rodzaje danych:

Dane ustawien wprowadzane sa oddzielnie dla kazdej osi poprzez narzedzie konfiguracji modutu prostego sterowania ruchem.

Parametry

pozycjonowania
- Parametry powrotu

do potl. wyj.

— Parametry serwo

2y o MGy 2) ) &b |
- ;I Intelligent Function Module

pozycjonowania

Parametry sterowania

synchronicznego

Dane Dane sterowania
sterowania systemu

Dane sterowania

sl

Dane sterowania

synchronicznego

przez program PLC.

Polecenia sterowania tworzone na podstawie danych sterowania wysylane sa

Dane

monitorowania

Dostep do danych monitorowania uzyskac¢ mozna przez program PLC oraz narzedzie konfiguraciji.

= ,1 0010:QD7F7Mo4
+ Syskem Setting
;::-' Parameher
;::' Servo_Parametber
+-I°e) Positioning Data
+ s4 Block Start Data
s u"_L*: Synichironous Control Parameter
+ |58 Cam Data

59 Monitor

B Digital Oscilloscope
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W tej czesci nauczysz sie konfigurowac ustawienia modutu prostego sterowania ruchem.

Kliknij dwukrotnie pozycje [System Setting] - [System Structure] w oknie Project narzedzia Simple Motion Module Setting
Tool, aby uzyskac dostep do okna konfiguracji systemu.

Kliknij dwukrotnie pole [SSCNET Setting] na schemacie konfiguracji systemu narzedzia Simple Motion Module Setting Tool,
aby otworzy¢ okno umozliwiajace wybdr rodzaju komunikacji SSCNET.

s MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Teol (Unset Project) - [0010:QD7 TMS4[]-System Struciure]

P Project Edt View Onine Took Window Hep

ol fdeel 2mss =l
? X 4 0010:007IMS4[}- System 5.+ |

External 1j0 Connector Settng  SSCMET Setting |

Select the SSCHNET commenacabon bype.

Forced Stop Input
~ m

[ SECMNET Setting 11 SSCMNET MM 3 jOperste as MR- X1 compatibdity mode when MR- H sereo
[ SSCNET Setting ] | SSCNET T i) =i - 1 _

Howsewver, an alarm may ooous vhen the ME- (W) wiich was
once connected bo SSCHETITIM & conneched to SSCMETIIL.
Flease refer to the troubleshooting of MR- servo ampifer
instruction manual for the details,
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m Ustawienia systemu (ustawienia serwowzmacniacza)

W tej czesci nauczysz sie konfigurowac pozostate ustawienia modutu prostego sterowania ruchem.
Kliknij dwukrotnie pozycje [System Setting] - [System Structure] w oknie Project narzedzia Simple Motion Module Setting
Tool, aby uzyskac dostep do okna konfiguracji systemu.

Aby wprowadzi¢ ustawienia, kliknij dwukrotnie ikone serwowzmacniacza wybranej osi.

*Z E”-E Ustawienia serwowzmacniacza dla osi 1

S MLLSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0090:00 7 TiS4[ |-System Structure]

I Project  Edie Wiew Orline  Took  Window  Help Amplifier Setting]Awiz #1]
LCLE L T e b AL Servo Axgifer Information

! Mawigation F X 4 001000 TIMSA[FSystem S..
Project

Sevo bt Sores [T~

amplfier Operation Mode [Sl:,an:lafd ﬂ

L Lol T L, Lo Ly = L
= {53 [rkeligent Furction Module
= 0010:q07G

- [

Podwaojne klikniecie

25 Perameker

i Servo_Parsmeter
[’ Positoning Data
{55 Black Stark Daca
5 Synchronous Corkrol Faramener
8 Cam Data

W taritor

M vigital Oscilinsmope

[ Lse 2= virtua Sarvo amokfise

Servo Parameter

1 || Servo Parameter
1 | Stﬁlnﬂ

MR Configurakar starts, and servo
parametsrs can be set,

IF MR Configurator is nob instaled, display
e sarvo parametar setting soreen,

e

s s A e

Pa

T Setting ] : SSCHET 111/H
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m Ustawienia systemu (ustawienia serwowzmacniacza)

I Sething ]: SECHET 111

Przypisz odpowiedni numer osi sterowane] do serwowzmacniacza zgodnie z konfiguracja systemu.

Do osi sterowanych kazdego serwowzmacniacza przypisane sg numery umozliwiajgce ich identyfikacje. Przypisat mozna
dowolng 05 o numerze od 1 do 16, niezaleznie od kolejnosci podigczenia.

Jesli jeden numer osi zostanie przypisany do kilku serwowzmacniaczy, system nie bedzie dziatac prawidtowo.

Przypisz nr osi kontrolnej do serwowzmacniacza za pomocg kombinacji ustawien dla pokretta wyboru osi (SW1)
Znajdujgcego sie pod pokrywa w przedniej czesci urzadzenia oraz dia przetgcznikow do konfiguracji numerow osi
pomocniczych (SW2-5, SW2-6).

Pokretto wyboru osi

Fokretto wyboru osi
(SW1)

(SW1)

Modut prostego sterowania ruchem
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m Ustawienia systemu (ustawienia serwowzmacniacza)

Pokretto wyboru osi
(SW1)

Pokretto wyboru osi
(SW1)

Modut prostego sterowania ruchem

SEerwowzZmacniacz
MR-JAW2-228

Przetaczniki do ustawiania
numeréw osi pomocniczych
(SW2)

Serwowzmacniacz |  Przetaczniki do ustawiania
MR-J4W2-22B nuUMerow osi pomocniczych

(SW2)
wh = =

05 1 052 053 05 4
(0% A) (0% B) (0% A) (0% B)

—l'-

* Po wprowadzeniu zmian za pomocg pokretta wyboru osi (SW1) i przetacznikéw ustawien osi pomocniczych (SW2)
uruchom ponownie zasilanie giéwnego obwodu | obwodu sterowania serwowzmacniacza.
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Ustaw parametry serwowzmacniaczy wszystkich osi.
Zaleca sie wprowadzanie ustawien przy uzyciu oprogramowania do konfiguracji serwowzmacniaczy MELSOFT MR
Configurator2.

1/2

[ SSCNET Sett 1] s E[ «Nicad (B Set ToDefauk Joverify [ Parameter Copy [<) Farameter Block

_ Parameler Setting
AmpHiier Scitieg] Axd ¥1] _.-'::.

Rotation direction('POL) Er
Riotation direction selection Ei
. I Tough drive
Podwojne Klikniecie Dvive recordt SOV dir. dhuring twidl. pls. input, CW die. during rev. pls. input 3
Component parts| _ =
Pasiticn cantral Forced Stopl AP =
=] Servoadjustment| _
— . Basic Servo forced Sop selection
:I I Exkersion Enabled (Use forced stop input EMT or EM2) w
Ficer 1 Enabled (Liz= forced stop input ERA or EM2)
Fiter 2 Ciizabbad [ The force stop input ER and EM2 are not wsed)
Fiter '
talibur Fimms P
Podczas anﬂguracji ustawien SE[WDWZI'T]ECNECE? EEChDWElj . . . L
parametrow. (Ustawienia [Common] - [Basic]) MR Configurator2

Parametr Opis funkcji Wartos¢ poczatkowa Wartosc dla

przykiadowego systemu

Funkcja pozwala okreslic kierunek obrotu serwomotoru dla
polecenia przesuniecia w przod. Serwomotor moze obracac
sie w lewo (CCW) lub w prawo (CW), patrzac od strony
napedu (strona, po ktdrej zamontowany jest silnik).

Rotation direction

selection a :I CCW dir - during CCW dir - during ted.

ted. pls. input, CW pls. input, CW dir .

4
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Podczas konfiguracji ustawien serwowzmacniaczy zachowaj _ . _ o
szczegoing ostroznosé przy wprowadzaniu ponizszych Konfiguracja ustawiefi serwowzmacniaczy przy uzyciu programu

parametrow. (Ustawienia [Common] - [Basic]) MR Configurator2

Parametr Opis funkcji Wartosé poczatkowa Wartosé dla

preyktadowego systemu
Funkcja pozwala okreslié kierunek obrotu serwomotoru dia
polecenia przesuniecia w przdd. Serwomotor moze obracac
sie w lewo (CCW) lub w prawo (CW), patrzac od strony
napedu (strona, po kidrej zamontowany jest silnik).

Rotation direction

selection CCW dir . during CCW dir - during ted.

ted. pls. input, CW pls. input, CW dir .
dir . during rev. pls. | during rev. pls. input

Lewo (CCW) Prawo (CW) input
Przeanalizujemy teraz kierunek obrotu w specyfikacji maszyny.

Kazda z osi w przykiadowym systemie obraca sie w lewo
(CCW) po wybraniu polecenia przesuniecia w przod.

Wiacz funkcje, aby wigczy¢ sygnat wejSciowy wymuszenia Enabled Disabled

zatrzymania (EM2 Iub EM1). (Use forced stop  |(The forced stop input

Servo forced stop | poczatkowo ze wzgledow bezpieczenstwa wybrana jest opcja  |input EMA or EM2)  |EM1 and EM2 are not
selection [Wigczona]. Aby wytaczyé sygnatw przyktadowym systemie, used)

wybierz opcje [Wytaczony].
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} Konfiguracja parametrow ) 006

W tej czesci nauczysz sie konfigurowac parametry pozycjonowania modutu prostego sterowania ruchem.
Ustaw parametry obowigzujace po uruchomieniu systemu na podstawie sprzetu, uzywanego silnika oraz konfiguracji systemu.

Upewnij sig, ze parametry znajdujace sie w czesci Basic Parameters 1 sg prawidlowo skonfigurowane; w przeciwnym razie
silnik moze obracac sie w niewtasciwym kierunku lub ulec awarii.

) 0010:Q0TIMSA[)-Parameter | i
# o i O Display Fiter  [Dplay Ad - cm.ug-ur.mml
= ]Iiﬂhl'* Funckion Mud.ﬂu Tteem [ Axig &) oy #2 Axig £ Aoks 4 o~
= (b 0010:QD77MS4 3 Sasic paramebers 1 Sel according Lo the machine and applicable motor when is started up.
= §ll System Setting { This parameter become valid when the PLE READY signal turns from OFF to OM.)
[ System Structure Pr.iii setting T A P ) D:men 0-prem
ark Dataction Pr.2:ho. of pultes per rotakion 4194304 FLS ALP4304 PLS 4104 LS AL LS
..:E: - FLANMVVEIR Soiiy: i 10000.0 yem 10000.0 e 10000.0 yem 10000.0 yam
e ker Pr.4:Unt magrafication 1:x1 Tiwes 1:x1 Temes 1:x1 Tevas Lix1 Times
= (5% Posit Dat Pr. 7:Bias spood at start 0.00 mwnjriny 10,00 menjwiny 0.00 menjrun 0.00 mengmin
_:-."1" Axis #1 Positioning Data - Basic parameters 2 Sel according Lo the machine and apphic able motor when system is started up.
h;f:- Axis #2 Positioning Data Pr 0 Spoed it value G000, ) ey frvary G000, ) renyerin 400N 0 e frrary G000 () e freren
Pr . 9: Accober shior Lime O 1000 es 1000 s 000 s D000 s
< Axis #3 Positioning Data
-
\:ﬁ, Axis #4 Posiioning Data P, 10 Do stacry Rirres O 1000 e 1000 s 1000 e D000 e
5 : Set according to the system configur ation when the system is started up.
F=SN Pack Start Dot Putuiied paresetors 1 (This parameter become valid when the PLC READY signal [Y0] turns from OFF to ON)
+ 48 Synchronous Control Parameter =T
+ g Cam Data DULLINGHAN CIpermnien < o0 0.0 0.0 ym 0.0 pm
+ m“m s L2 Suherare drates Bk W00or' | 3147483047 o 2147483647 ym 214748364.7 pm 214748364.7 pm
cillascope vl
:’:"5""“"' o stroka bk lower | . o 85648 4 ZIATHE3E4. 6 m -ZI4THE364 5 pm ~ZIATHE3EA. 6
- Or5et Software Strobe  0r5et Software Stroke  O:Set Software Stroke O Set Software Stroke
— Pr. 14:Software strcks bmk Lk to Currert Food Lot to Cusvent Feed  Limit to Current Feed  Lint o Curent: Feed
selection W Wik LT e
Pr. 15 Software stroke bmit 4 ! '
vaidfewakd setting 0: vsbd 0: Viaked 0:viahd 0: vl
Pr. 1&:Command inv-posiaon width | 10,0 pm 1000 pm 10,0 10.0
Pr. 1 7: Torgue bkt setting value 300 % 300 % 300 % 300 %
P'“ "r";“‘“"o""""m 0:WITH Mode 0/WITH Mode 0:WITH Mode 0:WITH Mode
0: Standard Spaed 0: R ardard Spaed 0: Seandard Speed 0 Stanadard Speed
Pr.19:5poed swiching mode Suettching Made Swabichareg Maode Sustcharg Mods Sk Pt Mese
mﬂd 0: Composite Speed 0:Compaste Speed D:Composte Speed 0 Compasite Speed

Pro21:Current fead value during | D:Not Lipdate of Curmerd (ot Updste of Current  0ohct Update of Current  OcMot Update of Current
speed control Feed ¥alue Feed value Feed Vahue Feed Value
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[ 3.13.1 Konfiguracja parametréow (przektadania elektroniczna) ) 000

Systemy mechaniczne (np. Sruba kulowa) podtaczone do serwomotoru uzywajg jednostek takich jak mm (cal), stopien itd. /
W sterowaniu pozycjonowaniem wykorzystywane sa takie same jednostki jak w systemach mechanicznych.

Poniewaz jednak obroty serwomotoru mierzy sie w impulsach, wartosci polecert wydawanych do serwomotoru musza byc
najpierw przeliczone na te jednostke.

Po wprowadzeniu parametrow przektadni elektronicznej modut prostego sterowania ruchem bedzie mogt przeliczad
polecenia wydawane w jednostkach systemu mechanicznego na impulsy.

Jezeli jakiekolwiek sruby kulowe (skok sruby kulowej: 10 mm (0.4 cala)) sg podiaczone do serwomotoru (4194304
impulsow/obrot), uzyj ponizszej konfiguracji parametrow.

Odlegtost przesuniecia 10 mm (0.4 cala) =
Przektadnia elektroniczna = 4191304 impulsow

« Parametry przektadni elektronicznej

Item Axis #1

Set according to the m
(This parameter becon
Pr. {25t setting $0:mm |
Pr.2:Mo, of pulses per rokation 4194304 PLS

Pr.3:Movement amaunt per
rotakion

Pr.4:1Init: magnification 1:x1 Times
Pr.7 Bias speed at start 0,00 mmymin

-| Basic parameters 1

100000 pm

Konfiguracja parametrow rzeczywistych maszyn, takich jak stoly obrotowe lub przenosniki, jest znacznie bardziej ziozona i obejmuje szerszy
zakres ustawien oraz inne czesci podiaczone do systemu, takie jak przektadnie (m.in. zmiany predkosci).

Opcja ,Compute Basic Parameter 1° umozliwia fatwg konfiguracje parametrow przektadni elektronicznej.

_ ] Conpuk Boic Parmmelos 1 - Aais 1
Cisplay Filker Display Al ﬂ I Compute Basic Pararneters 1 I ’ E:::u e e

N Sedact the madiing conponents, and snber the mackins dala to mbomatically sef e badc parameters 1
Ikem Socis 21 1 {urdt seting, M. of pulses Der rotabion, movement Smont per notstion and unit magrifcaton s

Set according to the machine a Mickir Comoorecs :  [Bal srem, Hortzntal - |

- Rasir naramabears 1
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[ 3.13.1 Konfiguracja parametréow (przektadania elektroniczna)

i ; Comnpuhe Baic: P ters 1 - Aais §1
Display Filker |Displa':.f Al j I Compute Basic Parameters 1 I ’ E:':“ armmrlers xln

Item Socis #1 1 {unit seting, Me. of pulses per rotation, movement SmoLnt per nokstion and unit magrifcation L

= a Hachins Comporants ; 5 Mook ol
Set according to the machine a [Baliscrem, Horzorta - |

SRR (This parameter become valid Lk Setting

Fr. I nft seffing 0:mm oo | H Leodof Bl Sorow ) -
Pr.2:Mo, of pulses per rokation 4194304 PLS 4194304

Roschckion Gear Ratio (HLIHM
¥ Caloubabe pacucion rata by besth or dameters  Reduction ﬂﬁ:}Sﬂtﬁil

Encoder Resalabon 41HIH  [PLSE]

Settineg Range

—*E Cremquits Foseir B i ]

Baviz Paramabers | [t Seiting s
\M. of Pulies per Robabion #4134 FLS
Pt Aumcust pr Pobptior | 10000, 0

| Unt: Magrification 1:x] Tines

AS 8 emiult o caloublion, nO Smor BECURS i Uhe movement smoant,
Ppphing the caloulacion readt sbcrvs,

e emor o bhe mcvimend amourt | [imw] o weant ko perform is acout Ty

Cheki 4 ba refleck bo the basic paramebens 1,




Servo_Simple_Motion_Module_POL = | =

[ cNE I Konfiguracja parametrow (predkosc graniczna) ) 000

Ustaw gorng granice predkosci zadane] w trybie sterowania jako ,Speed limit value”.

) 0010:QDTIMS4[}-Parameter | 4 b
Display Filker  |Exsplay &1 'l Compute Basic Parameters 1 |
bem Axis #1 Aoxis #2 Buxis #3 Aos #4 -
| Pr.8:5poed _600.00mmimn ____ 6000.00mmimn ____6000.00 mmjmin
Pr. 9:Acoeler sbion time 0 L0 e 1000 s 10D i 1000 e
Pr. 10:Deceleration time O 1000 mes 1000 ms 1000 ms 1000 ms
T s #1 Posibioning Dat
.‘:;:‘m:;_ M: 5 Detalied paraneters 2 gmmﬂrum:mmmmnﬂmm
2 A ) Posdtioning
ﬁamﬂmﬁ:; Pr.2S:Acceleration tme | 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
+ I8 Biock Start Data Pr.26:Acoederation bime 2 100D e 1000 ms 10D s 1000 mes
* iyt Synchronous Control Par wmeter Pr.27 uAcceleration bime 3 1000 e 1000 ms 1000 s 1000 e
+ i Cam Data Pr.28:Deceler stion time | 11000 e 100K s 1 0u0n0) e 1000 s
. =“""‘“ Pr.29:Deceleration time 2 1000 s 1000 ms 1000 ms 1000 ms
R S— ; o time 3 1000 o 1000 ms 1000 ms 1000 ms
| H.al:mg limak value 200,00 mmjmin 200,00 menjimin 20000 mmjmin 200,00 menfrin I
:Tﬁz:m operation acceleration 0:1000 0: 1000 0: 1000 0: 1000
Przyktad obejmujgcy obliczenie predkosci granicznej Parametr Szczegoly ustawien
Pr. 8: Ustaw predkosc graniczng
Maksymalna predkosé Wartosc przesuniecia na Speed limit value (maksymalng predkosc w trybie
obrotu serwomotoru % obrot serwomotoru 1 sterowania).
HG-KR053
{ ) 10000 pm Pr. 31: Ustaw predkosc graniczna pracy
6000 r/min. JOG speed limit value | w trybie JOG (maksymalng predkosé

w trybie sterowania).

(Upewnij sie, Ze zachowana zostata
ponizsza zaleznosc: [Pr. 31: JOG
speed limit value = Pr. 8: Speed limit
value].)

= 60000000 pm/min. (2362.2 cala/min.)

= 60000 mm/min. (2362.2 cala/min.)
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3.13.3 Konfiguracja parametréw (wybor zewnetrznych sygnatéw wejsciowych) ) ooc

Wybierz typ logiki oraz rodzaj zewnetrznego sygnatu wejsciowego.

| 0010:00TIMSA[)-Parameter | L
Ditsplany Filteg IDilph'.' il - I Compute Basic Parameters | ]
Ikem Als #1 Axs #2 Axis £3 Bk #4 -
Fr.221input signallogic Selection ! | 0oguve Logi 1:Postive Logc | Posive Loge 1:Postive Logk
e ﬁ'ﬁ*mw‘mm: 1:Positive Logic 1-Postee Loge 1 Postive Logc 1-Posiive Loge:
= {4 Postioning Dot \ 1
1 3 s 0 Pu:m-qﬂda xzm signal gk s8ection |, agative Logi O:Neqative Logc 0:Negative Loge 0:Hegatroe Logs
& ks 2 Positioning Dt : 1
; J,l:: - m-mnum: g&:&w mﬂm:mtml 0 Negative Logic 0:Negabive Log: 0:Negative Log: 0= Negative Logi
= Ao 4 Positioning Data 22 '
# g Block Start Data mf;ﬂm SEe— 1:Positive Logic 1:Positive Logc | :Positive Log 1:Positive Logc
# |._'_.-I. Syretworows Corrol Par aveter 23 signal '
+ (A Cam Dt :gfuidln::g wm?or“k:im 0: Negative Logic
¥ = Munios Pr. BO/E<tarnal input signal OtlUse External Input D:Use External Input 0:Ukse E xtearudl Inget 0:Lkse Extarnal Inges
Dighel Coclloscope selaction Signal of QDTTME Signal of QDTTMS Signal of QDTTMS Signal of QDTTMS
Pr.24:Manual pulse
generator fincremantal Sync, ENC | 0:4-phase [B-phase Mode (4 Multiply)
input seleckion

Parametr Szczegoly ustawien

Pr. 22: Whybierz typ logiki dla zewnetrznych sygnatow wejsciowych (ogranicznik
Input signal logic selection: | dolny/gorny) okreslonych w Pr. 80.
Lower limit

Poczatkowo ze wzgledow bezpieczenstwa wybrana jest opcja [Negative Logic].

Pr. 22: . L . . . . .
Jezeli sygnat nie jest uzywany, wybierz opcje [Positive Logic].

Input signal logic selection: ¥ ) < o pae | gic]

Upper limit

Pr. 80: Wybierz jedno z ustawien dla zewnetrznego sygnalu wejsciowego (ogranicznik

External input signal dolny/gorny, sygnat czujnika zblizeniowego, sygnat zatrzymania) sposrod opaji:

selection Zewnetrzny sygnat wejsciowy modutu prostego sterowania ruchem/sygnat

wejsciowy serwowzmacniacza/pamie¢ buforowa modutu prostego sterowania
ruchem”.
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»m Zapisywanie projektow narzedzia konfigurac'i

) 000

Zapisz projekt z ustawieniami wybranymi podczas konfiguracii.

Jezeli zamkniesz narzedzie konfiguracji modutu bez uprzedniego zapisania projektu, wszystkie wprowadzone ustawienia zostana

odrzucone.

Aby zapisac nowy projekt, wpisz nazwe pliku..

Zalecane jest nadawanie plikom nazw umozliwiajgcych identyfikacje projektu (uzyj informacji na temat sposobu sterowania,
nazwy systemu lub innych danych utatwiajacych rozpoznanie projektu).

Pliki sg zapisywane z rozszerzeniem ,.pcw’”.

My Reacent
Documents

Dresitop

My Documents

My Computer

k'

Sciezka folderu zapisu *Wymagana

Whybierz folder, w ktérym chcesz zapisac projekt.

(Maksymalna diugosc sciezki to 200 znakow,
witgczajac nazwe pliku oraz rozszerzenie).

Lista plikow
Jesli w folderze docelowym zapisu znajduja sie
juz pliki, ich lista zostanie wyswietlona w tym

oknie.

L o

By Metwacik File name: lransput_hemean_the_line: "H
Places
Cancel
Tk ; Iruhut_p-:lsjh-:rnq_l:ur'krd
Save a5 & Workspace Formak Project... Switch the window by clicking this button when

you wank bo use workspace Format project,

Nazwa pliku *Wymagana
Wpisz nazwe pliku. (Maksymalna diugosc
nazwy to 30 znaki bez rozszerzenia).

Tytul

Wpisz tytut. (Maksymalna diugosé tytulu to
128 znakow).

Uzyj tego pola, jezeli checesz wybrac nazwe
przekraczajgca 30 znakow. (Tytut nie jest
obowiazkowy).




Servo_Simple_Motion_Module_POL = | =

} Zapisywanie do modutu prostego sterowania ruchem ) 000

Wybierz opcje [Write to Module...] w narzedziu konfiguracji, aby zapisac ustawienia do QD77MS.
Ustawienia dostepnych potaczen sa takie same jak w programie GX Works2.

[iorine | Jook _yindow _ti ontoevuapersten &

28 Read from Modue...

Cormectn Chaesl Lst | Somal Commura; sbee Connacton (LEE) System bmage..,
d ‘Write to Module. ., M

Cam Data Password b B ’ ' « loed © Write
BaclupRestore of ABS{Cam Data... Ttaligure Funcien Mod e |
l Sabact i
Menitoe ’ Mock s Crerview
i e oree Dot e e e | 1
Request of Parameter Initiaization/Elash ROM Write. . e e
Start. 1O 0010

Title
< ‘Winta ta the Buffer memary volstie

Y
« Plaads dhack “Wiiba ba EFa Flagk ROM™
wher vrite bo the lash RCM.

Jet f & i reecedd( | Akready st )

Exncute l:hul
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Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Ustawienia systemu

« Potwierdzenie przypisania we/wy

« Konfiguracja potaczenia miedzy programem GX Works2 a PLC CPU

« Ustawianie parametrow serwowzmacniaczy

+ Konfiguracja parametrow (przektadania elektroniczna)

« Konfiguracja parametrow (predkosc graniczna)

« Konfiguracja parametrow (wybor zewnetrznych sygnatow wejsciowych)

Wazne wskazowki

Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby miec pewnosé, 2e je
zapamietasz.

Ustawienia systemu Ustawienia systemu dla modutu prostego sterowania ruchem wprowadza sie za
pomocs narzedzia konfiguracji modutu w programie Gx Works2.

RGN ra =L Zweryfikuj rodzaj | nazwe, liczbe zajetych punktéw weiwy oraz adres poczatkowy we/wy

wehwy kazdego modutu na ptycie bazowe].

Konfiguracja potaczenia Do ustanowienia potagczenia nie wystarczy podtaczenie GX Works2 oraz sterownika

miedzy programem GX PLC za pomoca kabla USB.

Works? a PLC CPLU Skonfiguruj opcje przesytania danych w ustawieniach dostepnych potaczen programu
GX Works2.

Ustawianie parametrow Ustaw parametry serwomechanizmow wszystkich osi. Zaleca sie wprowadzanie

SerwowZmacniaczy ustawien przy uzyciu oprogramowania do konfiguracji serwowzmacniaczy MELSOFT

MR Configurator2.

Konfiguracja parametrow Ustawienie to stuzy do okreslenia liczby obrotow silnika (liczby impulsow)
(przektadnia wykonywanych za pomoca przektadni elektronicznej, ktdra przesuwa maszyne
elektroniczna) o wartos¢ wyznaczong w poleceniach.

4
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»
m Podsumowanie

Konfiguracja parametrow Ustaw gorng granice predkosci zadanej w trybie sterowania.
(predkosé graniczna)

LONIGITEWEREEN S Wybierz typ logiki oraz rodzaj zewnetrznego sygnatu wejsciowego.
{wybor zewnetrznych
sygnatow wejsciowych)

2/2

) 000

4
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Sterowanie pozycjonowaniem ) 000
1/2

W rozdziale 4 nauczysz sie sterowac pozycjonowaniem przy uzyciu modutu prostego sterowania ruchem na przyktadzie
modelu QD77MS4.

“ PLC CPU a modut prostego sterowania ruchem )

Catoscia procesu steruje jednostka PLC CPU, a za samo pozycjonowanie odpowiedzialny jest modut prostego sterowania
ruchem, ktéry oblicza pozycije.

Zaréwno PLC CPU jak i modut sterowania przesytaja i odbieraja dane za pomoca sygnatow we/wy oraz pamieci buforowej.
*Uktad sygnatdw welwy oraz pamieci buforowej moze roznic sie w zaleznosci od modelu modutu prostego sterowania ruchem.
Zwroc uwage, ze w szczegolnosci uktady modeli QD7T7MS2/QDT7TMS4 oraz QD77MS16 rdzniag sie w znacznym stopniu.

Lista sygnatow welwy <PDF=

PLC CPU Modut prostego sterowania ruchem
<Sterowanie ogdine: Polecenie WE /WYL dla 32 punktdw <Obliczanie pozycjonowaniaz
Y sygnatu wyjsciowego
Sygnat we
T e — 3’?{ - pm‘”‘w
Odniesienie dia 32 punktow Y 32 pkt
|| [SET YU:I— X sygnatu wejsciowego )
xﬂ e = =
Pamieé buforowa
|l r :I Adres =
|1 L 0
: uoy Zapis danych do pamieci 1500
| [ MOVP K1 G1500 |— buforowej :
- Wezytywanie danych

Z pamieci buforowej

@ Metoda wyznaczania adresu dostepu do pamieci buforowej

Metoda wyznaczania :LJLI__hG %
Adres pamieci buforowei ien: ie dziesi -
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} Sterowanie pozycjonowaniem ) ﬂZgﬂ
/

@ \etoda wyznaczania adresu dostepu do pamieci buforowej

Metoda wyznaczania U ?G

Lb Adres pamieci buforowej (zakres ustawien: 0 do 65536 w systemie dziesietnym)
» Poczatkowy numer wefwy modutu prostego sterowania ruchem (zakres ustawien: 00H do FFH)
Dane do ustawien: Pierwsze dwie cyfry poczatkowego numeru wehany wyrazonego w trzech znakach
Dla XY010 --- XY010

o . I: Wyznaczenie: 01
Przyktadowy adres pamieci buforowej: MOVP K1 U1 G1500
1" Zosiaje przeniesione do adresu pamieci buforowej 1500 modutu o poczatkowym numerze weiwy XY 010.
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w
m Modut prostego sterowania ruchem a serwowzmacniacz

Modut prostego sterowania ruchem kontroluje serwowzmacniacz poprzez sie¢ SSCNET III/H.
Podeczas kazdego cyklu komunikacji modul wydaje polecenia sterowania pozycja | przesyla je do serwowzmacniacza, co
umozliwia przeprowadzanie pozycjonowania.

Modut prostego sterowania ruchem Serwowzmacniacz Serwomotor

Polecenie pozycjonowania Zasilanie _li

-—

Dane serwomechanizmu Impulsy zwrotne

Serwowzmacniacz musi by wigczony, aby mozna byto go kontrolowac za pomocg modutu prostego sterowania
ruchem.
Fo wigczeniu serwowzmacniacza serwomotor jest blokowany | mozliwe staje sie sterowanie pozycjonowaniem.

- Modut prostego .
Svyanat gotowosci PLC
PLC CPU Yanar g sterowania ruchem Serwowzmacniacz

-— E : : Serwomotor
Sygnat potwierdzenia =
gotowosci QD77 S o o _li
FPolecenie serwo WE.

Sygnat wiaczenia
serwomechanizmow wszystkich osi

—_

Status serwo WE. Status serwo WE.

FPonizej przedstawiony jest przyktadowy program.

| Drrnarnmn wle rrminm: cenmal netesen b i OO
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Ponizej przedstawiony jest przyktadowy program.

| Program wtaczajacy sygnat gotowosci PLC

SM403 M25 M27 X7B

| | /},l/ /},V | |

[ [ [ I
W't na Frzechowuje Przechowuje  Stan
okres jednego polecenie polecenie gntnwnéci
skanu po inicjalizacji  zapisu do PLC W
uruchomieniy PSrametrdw  pamigci
(RUN} flash RCM

| Program wiaczajacy serwomechanizmy osi

*0 Y0 *1

| | | | | |

N ] ] {Y1 H
QaDyy PLC Znacznik Serwomechanizmy

GOTOWY  GOTOWY  synchroni wszystkich osi W,
zacji
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Tryb JOG to funkcja, ktora stuzy do recznego sterowania serwomotorem w przednim lub tylnym kierunku obrotow przy
zachowaniu statej predkosci.
Jest ona wykorzystywana do czynnosci szkoleniowych lub testowych podczas tworzenia systemu.

Wiaczenie sygnatu JOG po konfiguracji ustawien predkosci oraz innych parametrow rozpoczyna prace w trym ftrybie,
a wylaczenie sygnatu inicjuje hamowanie | zatrzymuje prace w trybie JOG.
Ponizej przedstawione sa sygnaly oraz dane wymagane do pracy w trybie JOG na przyktadzie modelu QD77M34.

Sygnaty welwy Pamie¢ buforowa

051 0s2 053 | 054 051 0s2 0s3

Sygnat uruchomienia pracy [Cd. 17] Predkosé w trybie JOG 1518 1618 1718
w trybie JOG w przednim Y8 YA YC YE [Pr. 32] Wybor
kierunku obrotow r. czasu
b preyspieszenia w trybie JOG 50 200 350

Sygnat uruchomienia pracy

w trybie JOG w tylnym Yo r. 33] W czasu hamowania
kierunku obrotow " me[l o 51 201 351

Przykiady pracy w trybie JOG
Praca osi 1 w trybie JOG w przednim kierunku obrotdw

1> Po wigczeniu sygnatu uruchomienia rozpoczyna sie
przyspieszanie w wybranym Kierunku.
I
& Po osiggnieciu okreslonej predkosci w trybie JOG
rozpoczyna sie praca ze statg predkoscia.
!
@ Po wytaczeniu sygnatu uruchomienia rozpoczyna sie
hamowanie.
I

@ Zatrzymanie pracy nastepuje, gdy predkos¢ wynosi 0

Predkosc w trybie JOG

Sygnat uruchomienia pracy
wtrybie JOG w przednim
Kierunku obrotow (Y8}

Syanat zajetosci (KC)
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»m Powrot do potozenia wyjsciowego
Ogdlne informacje na temat powrotu do potozenia wyjsciowego )

Powrdt do polozenia wyjsciowego to funkcja ustawiajgca maszyne w polozeniu wyjsciowym i ustalajaca adres potozenia
wyjsciowego maszyny oraz modutu prostego sterowania ruchem w tej pozycji.

Wykorzystywana jest ona na przykiad po wlaczeniu zasilania lub w innych sytuacjach, w ktérych wymagany jest powrdt do
polozenia wyjsciowego.

) 000

Procedura powrotu do potoZzenia wyjsciowego tego modutu posiada dwie funkcje.

« Wstepny powrdt do potoZenia wyjsciowego... Stuzy do wyznaczania potozenia wyjsciowego do sterowania pozycija.
« Powrdt szybki... Stuzy do przeprowadzania pozycjonowania w kierunku polozenia wyjsciowego.

Istnigje pie¢ metod wyznaczania potozenia wyjsciowego przy uzyciu procesu wstepnego powrotu. Skonfiguruj parametry powrotu
zgodnie z modelem maszyny.

Metoda powrotu Szczegoly dziatania

Metoda czujnika Potozenie punktu zerowego silnika po wylaczeniu czujnika zblizeniowego wyznaczane jest jako
zblizeniowego polozenie wyjsciowe.

Metoda obliczeniowa @ Folozenie punktu zerowego silnika po wlkaczeniu czujnika zblizeniowego | przesunieciu
maszyny o okreslona odlegtost wyznaczane jest jako polozenie wyjsciowe.

Metoda obliczeniowa & Polozenie zatrzymania maszyny po przesunieciu o okreslong odleglosc po wlaczeniu czujnika
zblizeniowego wyznaczane jest jako polozenie wyjsciowe.,

Metoda ustawiania FPozycja, w ktorej uzyty jest powrot do polozenia wyjsciowego wyznaczana jest jako potozenie
danych wyjsciowe. Metoda ta nie wykorzystuje czujnika zblizeniowego.

Metoda wykrywania Po wlgczeniu czujnika zblizeniowego (WYL, — WL.) maszyna przesuwa sie w kierunku
sygnatu polozenia przeciwnym do kierunku powrotu do polozenia wyjsciowego, a pozycja, w ktore] wykryty
wyjsciowego zostanie sygnal potozenia wyjsciowego (punkt zerowy), zostaje wyznaczona jako to polozenie.

Po zakonczeniu procesu powrotu biezaca wartos¢ posuwu oraz wartosé posuwu maszyny sg przypisywane do polozenia
wyjsciowego.
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@IER Rovocaymans powrotu do potozena wyjsciowsgs

Proces wstepnego powrotu do potozenia wyjsciowego rozpoczyna sie po ustawieniu jego parametrow oraz wprowadzeniu
.9001" jako numeru rozpoczecia pozycjonowania, co powoduje wlaczenie sygnalu rozpoczecia pozycjonowania.

Ponizej przedstawione sa sygnaly oraz dane wymagane do rozpoczecia procesu wstepnego powrotu na przyktadzie
modelu QD77TMS4.

Sygnaty we/wy Pamiec buforowa

Wartosc
ustawienia

Sygnat rozpoczecia

[Cd. 3]
pozycjonowania Nr rozpoczecia 9001
pozycjonowania

Przykladowe rozpoczecie procesu powrotu
Wstepny powrét do polozenia wyjsciowego osi 1 metoda czujnika zblizeniowego

* Program sekwencyjny = Parametry powrotu do pol. wyj.
X53 U\

| | [ = Set the values required for ¢
1 | L MOVP K9001 G1500 ]— OPR basic parameters R T L

Polecenie wstepnego Nr rozpoczecia Pr 430PR mathod 0 Near-paint Dog Method

powrotu do pot. wyj. pozycjonowania osi 1 , 0:Farward DirectionAddress
Pr.4410PR direction Increass Direction)

= Pr. 4510P addrass 0.0 pm
1 SET Y10 :'— Pr 461 0PR speed 100000 mirn/rmir
Pr. 47 Creep speed 100,00 /i

Sygnat rozpoczecia
pﬂz}.'{:jgngwania osi 1 Ustaw za pomoca r‘lEerEdZiEl kﬂnﬁgurﬂﬂji modutu

prostego sterowania ruchem.
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Ponizej przedstawiony jest proces przeprowadzania powrotu do polozenia wyjsciowego osi 1 metoda czujnika zblizeniowego.

[mm/min] 4 {I» Rozpoczyna sie wstepny powrdt do potozenia wyjsciowego.
Maszyna przesuwa sie w kierunku [Pr. 44] powrotu do pot.
1000 wyjsciowego [Pr. 46] z ustalong predkoscia.

!

(& Wykryty zostaje stan uruchomienia czujnika zblizeniowego, co
powoduje rozpoczecie hamowania.

1
@ Maszyna hamuje az do osiggniecia [Pr. 47] predkosci petzania,
. po czym kontynuuje ruch z tg predkoscia.
ero

signal l _ ) _ o
Sygnat rozpoczecia @ Hamowame przerywang jest po wytaczeniu c;umﬁa .
pozycjonowania (Y10) — Zblizeniowego. Nastepnie maszyna zatrzymuje sie w punkcie
Zerowym silnika.
Znacznik zakonczenia 1
powrotu

Near-point
dog

@ Znacznik zakonczenia powrotu (Md. 31 status: b4) wiacza sie

.Biezaca wartos¢ posuwu Wartosé
pOsSUWL maszyny” :><
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] Ogolne informacje na temat funkcji sterowania pozycjonowaniem)

Modut prostego sterowania ruchem przeprowadza pozycjonowanie z wykorzystaniem ustawien potozenia docelowego,
predkosci zadanej oraz innych danych i parametrow.
Szczegoly centralnego sterowania pozycjonowaniem za pomoca modutu znajduja sie w ponizszej tabeli.

Centralne sterowanie Szczegity Sterowanie Schemat dziatania
pozycjonowaniem interpolacja

Sterowanie | Sterowanie Sterowanie liniowe o =2-osiowe sterowanie iniowe=  Adres punkiu
pozycia liniowe przeprowadzane jest (do 4 osi) v kum.\.,.&.gu
z potoZzenia poczatkowego @ (Pohzenie
(biezace] pozycji zatrzymania) docelowe)

do potozenia docelowego.
Adres punktu

> X

Sterowanie 2- Sterowanie interpolacja kotowa O zgterowanie 2-osiowa interpolacia kofowa =z
osiowg przeprowadzane jestz potoZenia (2-osiowa) wykorzystaniem punkiu pemocniczego:
interpolacjg poczatkowego (biezace] pozycji
kotowa zatrzymania) do potoienia ’
dncglpwegn przy LI.Zj"I.:IU dwnch“nm. kofcowego
|stnieja dwa rodzaje interpolaci Y Punkt pomocniczy (potozenie

kotowej: jeden z nich opiera sie na — @ docelowe)
okreslaniu punktu pomocniczego, /
a drugi na wyznaczaniu srodka tuku. Adres punkiu poczatkowego

L

Adres punktu

Sterowanie predkoscig Po wykonaniu polecenia O Predkosé

sterowanie postepuje z zadang (do 4 osi) % Polecenie zatrzymania
predkoscia. dopoki nie
zostanie wydane polecenie _

zatrzymania. /
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m Sterowanie pozycjonowaniem

Sterowanie predkoscia

Po wykonaniu polecenia
sterowanie postepuje z zadang
predkoscia, dopdki nie
Zostanie wydane polecenie
zatrzymania.

O
(do 4 osi)

Predkosc Polecenie zatrzymania

Sterowanie
predkoscia

Przejscie od sterowania
predkoscig do sterowania

Pozycjonowanie rozpoczyna
sie od sterowania predkoscia,
a nastepnie przechodzi do
sterowania pozycjg po
otrzymaniu zewnetrznego
sygnatu przejscia, co umozliwia
wykonanie przesuniecia

o okreslong wartosc.

Predkosc Polecenie przejicia

1

: Wartosc

| BrZesunieci

f -
Cza

I_‘ H ..I

Sterowanie Sterowanie
predkoscia  pozycjg

Istnieja dwie metody okreslania pozycji docelowej: metoda absolutna oraz metoda przyrostowa.

Metoda absolutna (ABS)

Ta metoda wyznacza potoZzenie wyjsciowe jako pozycje standardowa (adres absolutny).

Metoda przyrostowa (INC)

Ta metoda okresla wartosc | odlegtosé przesuniecia w odniesieniu do biezgcego

potozenia zatrzymania jako punkiu poczatkowego.
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Aby umozliwi¢ centralne sterowanie pozycjonowaniem, nalezy skonfigurowac wszystkie niezbedne dane.
Za pomoca narzedzia do konfiguracji modutu prostego sterowania ruchem mozna wprowadzié ustawienia dla szesciuset
punktow danych pozycjonowania kazdej osi.

2 | &
L 3 Enkeligent Functon Moduls
- _‘MI.IZI:QDTT-'-‘-E-'I-
- Eysinm Setting
System SEructure
Mk Detection
(¥ Parameter .
(% Servo_Paramster Podwd

5 bock 3 Postioning Dsta
= Ao #4 Positioning Duata
+ {33 Block Sart Data
+ i ynutwonous Control Pasameter

ne kiikniecie

v

Dane sterowania systemu pozycjonowania mozna tatwo

i szybko skonfigurowac za pomoca narzedzia Data

Settings Assistant.

/57 0010QDTIMS4[]-Axis #1P... ]

000
) 1/2

Y

Display Filter |Dis|:|la'y Al

~|

Data Setting Assistant |

OFffine Simulation Automatic Cammand Speed Calc, | Automatic Sub Arc Cac,

Mo, | Operation pattern

Conkral system

Buis ko be

interpolated kime [,

Acceleration

Decekeration

bime Mo frc address

Positioning address Command speed | Dwel time | M code

I

< Pasitioning Zammenk =

! 04h: AES Linear 2 Axis#l 0:1000

0:1000 100000,0 prm 0.0 pm 1000000 mmfmin 0 ms 0

LiZONT (B
<Pasitioning Cammery
LiZONT (B
=<PosIEoning Zammery
1iZONT s
<Pasitioning Commery
1iZONT s
<Positioning Cammern
LiZOMT il
<Positioning Cammern
M:=Hn Iy

ZPrziFinmina Tammen

[Dane pozycjonowania]

Ustawienie Opis

Da.1

Operation Pattern

Stuzy do okreslenia sposobu postepowania z danymi pozycjonowania
ciggtego. (Szczegdtowe informacje znajdziesz w czesci 4.5.5)

Da.2

Control method

Stuzy do okreslania metody centralnego sterowania pozycjonowaniem.

Da.5

Axis to be interpolated

Stuzy do wyznaczania osi poddawane| interpolacji podczas sterowania
interpolacjg dwuosiows. (Szczegotowe informacje znajdziesz w czesci 4.5.7.)

Da.3

Acceleration time No.

Stuzy do okreslania czasu przyspieszenia po rozpoczeciu sterowania.

Deceleration time No.

Stuzy do okreslania czasu hamowania po zatrzymaniu sterowania.




i Servo_Simple_Motion_Module POL

»m Dane pozycjonowania ) 000

2/2

Da.4 |Deceleration time No.  |Stuzy do okreslania czasu hamowania po zatrzymaniu sterowania.

Da 6 |Positioning address Stuzy do wyznaczania adresu potozenia docelowego.

Da.7 |Arc address Stuzy do wyznaczania punkiu pomocniczego lub srodka fuku podczas
sterowania interpolacjg kotowa.

Da.8 |Command speed Stuzy do okreslania predkosci sterowania.

Da.9 |Dwell time Stuzy do okreslania czasu pomiedzy zakonczeniem pozycjonowania
a wiaczeniem sygnatu zakofczenia pozycjonowania.

Da.10 |M code Okresl zasady uzywania funkcji wyjsciowej M code.
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Po skonfigurowaniu danych pozycjonowania, kiedy przypisany jest numer rozpoczecia pozycjonowania i wiacza sie sygnat
rozpoczecia, rozpoczyna sie proces sterowania.
Ponizej przedstawione sa sygnaly oraz dane wymagane do rozpoczecia pozycjonowania na przyktadzie modelu QD77MS4.

Sygnaty welwy Pamie¢ buforowa
0s1 | 052 | 083 | 0s4 Wartosc
051 052 0s3 054 ustawienia
e e yio | v11 | vz | y13 ||ICd. 3] Numer
pozycjonowania rozpoczecia 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1 do 600
Przyktadowe rozpoczecie pozycjonowania pozycjonowania

Pozycjonowanie osi 1 w punkcie 100000 pm z predkoscig 3000 mm/min.

* Program sekwencyjny

- - o

|| [ MovP K1 G1500 |
Przechowuje Nr rozpoczecia
polecania pozycjonowania osi 1

rozZpoczecia

pozycjonowania [ SET Y10 :I—

Sygnat rozpoczecia
pozycjonowania osi 1

| RSTM6 |—

Przechowuje polecenie rozpoczecia
pozycjonowania osi 1

« Dane pozycjonowania

Bxis ko be | Acceleration | Deceleration
nkerpolated time No. time No. Poglitianing address Arc address | Command speed | Dwell time = M code

0:END 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 100000,0 pm 0,0 pm 3000,00 mmfmin 0 ms 0
<Positioning Comment >

Ustaw za pomoca narzedzia konfiguracji modutu prostego sterowania ruchem.

Mo, | Operation pattern| Contral system

1
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Ponizej przedstawiony jest proces pozycjonowania osi 1 w punkcie 100000 ym z predkoscia 3000 mm/min.

3000 mm/min . . : .
{» Po wiaczeniu sygnatu rozpoczecia maszyna przyspiesza w kierunku
adresu 100000 pm.

!

& Po osiggnieciu predkosci zadanej 3000 mm/min maszyna kontynuuje
prace ze statg predkoscia.
Syagnat rozpoczecia 1

pozycjonowania (Y10) & Proces pozycjonowania konczy sie w momencie dotarcia do adresu

Sygnat zajetosci (XC) | 1 C'C'C';'C' il EjEItI'Ej-.-'I'I'IEIr'liEI VWigcza sie sygnat zakonczenia
pozycjonowania

Sygnat zakonczenia
pozycjonowania (X14)
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Modut prostego sterowania ruchem przeprowadza sterowanie pozycjonowaniem ciagtym poczawszy od zestawu danych
o numerze okreslonym przez nr rozpoczecia pozycjonowania [Cd. 3].

Parametr ,Operation pattern® w danych pozycjonowania stuzy do okreslania sposobu postepowania z kolejnym zestawem
danych.

& MELSOFT Series Simple Molion Module Setting Tool [Unset Project] - [
i Projest Eck View  Orkwe Tock  wirdow  Hel [Sl:hem at prac'_-,f]
Lefxbhecl  HEHel - _

:: Mavi alinm _.-'- _::‘-'MI.IJQD?TVE‘L]ME #1 P, OF}E‘FatIDﬂ F’aﬂerﬂ

: T oeater  [opern ] Pozycjonowanie wedtug kolejnego zestawu danych nie
= 2] Iveebgar Furticn Moduls Mo, Operation pathern| Conbrol sy jESt WHDHWEHE.

= (i oo1monTIE :
B =t kg , EETEE e

I Ssban oty “Feskrnrng Lemment

Park Exsk s i LAONT ohiane L

h <Fosiioring Comments-

3 b S R Po zakofczeniu pozycjonowania maszyna tymczasowo
Tt T zatrzymuije sie, po czym wykonywane jest
=

L3 s 42 Posiiring D puatng ot | pozycjonowanie wediug kolejnego zestawu danych.
1 i 43 Poskionis Dk e e (Sterowanie pozycjonowaniem ciggtym)

[ Perameter

Po zakonczeniu pozycjonowania maszyna nie zwalnia
LOCATION i nie zatrzymuije sie przed rozpoczeciem
pozycjonowania wediug kolejnego zestawu danych.
(Sterowanie ciggte torem ruchu)

(I» Sterowanie pozycjonowaniem ciggtym @ Sterowanie cigge torem ruchu

- Przy statej predkosci

Schemat Adres Schemat Adres
pracy polecenia ’ pracy polecenia

CONT LOCATION
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(I Sterowanie pozycjonowaniem ciagiym (Z» Sterowanie ciggte torem ruchu

- Przy statej predkosci

Schemat Adres Schemat Adres
pracy polecenia } pracy polecenia

CONT LOCATION

W
&

Tymczasowe Brak zatrzymania.

T\

Dane A Dane B
nr 4 nr2
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- Przy zmiennej predkosci

Schemat Adres
pracy polecenia

LOCATION

Fo przesunieciu do punktu A nastepuje zmiana
predkosci bez zatrzymywania maszyny.
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Modut prostego sterowania ruchem steruje interpolacja przy uzyciu od dwéch do czterech silnikéw w taki sposéb, aby
maszyna poruszala sie okreslonym torem.

Istniejg rézne sposoby sterowania interpolacja, w tym interpolacja kotowa i liniowa. Ustawienie to skonfigurowaé mozna

w systemie danych pozycjonowania. Jedna z osi systemu sterowania okreslana jest jako ,05 odniesienia”, a druga jako 0%
interpolowana”. Modut prostego sterowania ruchem steruje osia odniesienia wedlug okreslonych dla niej danych
pozycjonowania, oraz kieruje ruchem osi interpolowanej po torze liniowym lub kotowym wzgledem pierwszej osi.

#® Sterowanie 2-osiowg interpolacjg liniowa ® Sterowanie Z2-osiowg interpolacja kotowg
(wyznaczanie punkfu pomocniczego)

M Y
(054 (OS5
interpolowana) interpolowana)

Ya|===========--- 7o R P gy
/ /./("

|
[
|
|
[
?1"" : Y1
[
|
|
|

|
|
|
|
|
- = |

: (%11 Y1) (%40 Yy) :

[ | |

[ [ |

[ | I

[ I I

e X I ' > X
X X;

‘ ‘(0% odniesienia) X Xz (0% odniesienia)
Sterowanie interpolacja liniowa Sterowanie interpolacja kotowg
przeprowadzane jest z punktu (X1, przeprowadzane jest w taki
Y1) do punktu (X2, Y2). sposob, aby tor ruchu maszyny

prowadzit przez punkt
pomocniczy.
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Podczas sterowania interpolacja dla osi odniesienia ustawiana jest metoda sterowania, adres pozycjonowania, predkosé
zadana oraz inne parametry, podczas gdy dla osi interpolowanej ustawia sie jedynie adres pozycjonowania.

Po skonfigurowaniu danych pozycjonowania, kiedy nr rozpoczecia pozycjonowania osi odniesienia ustawiony jest jako
poczatkowy zestaw danych i wigcza sie sygnal rozpoczecia dla te] osi, rozpoczyna sie proces sterowania interpolacja.
Ponizej przedstawione sa sygnaly oraz dane wymagane do rozpoczecia sterowania interpolacja na przyktadzie modelu
QD77MS4.

Sygnaty welwy (05 odniesienia) Pamieé buforowa (05 odniesienia)

0s1 051 0s2

Sygnat rozpoczecia Y10 [Cd. 3] Numer
pozycjonowania rozpoczecia 1500 1600 1 do 600
pozycjonowania

Wartosc
ustawienia

Przykiad rozpoczecia sterowania interpolacja

Sterowanie interpolacja liniowa osi 1 i 2 (odpowiednio do 100000 pm i 50000 ym) z predkoscia
3000 mm/min.

= Program sekwencyjny

i S

|| [ MOVP K1 G1500 |—
Przechowuje Nr rozpoczecia
polecenie pozycjonowania osi 1

rozZpoczecia |—
[ sETY10

poZycjonowania
o=i 1 Sygnat rozpoczecia
pozycjonowania osi 1

[ RSTME |—

Przechowuje polecenie
rozpoczecia

- Dane pozycjonowania

0s 1
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} Rozpoczecie sterowania interpolacja

- Dane pozycjonowania

Qs 1

o0C
) 2/2

Mo, | Operation pattern| Control syskem

Auis ko be
interpolated

:END 0AhABS Linear 2 Axis#2

< Pasitioning Comment =

Acceleration
Lirme Mo,

0:10a0

Deceleration
Lirme Mo,

0:1000

Positioning address

100080, 0 pm

Arc address

0.0 pm

Command speed | Dwell time

3000,00 mmjfmin 0 ms

M code
]

Cperation pattern|  Control svstem

<Pasitioning Comment =

Axis to be
interpolated

Acceleration
Lirne Mo,

Deceleration
Cirme Mo,

Positioning address

50000.0 pm

Ustaw za pomoca narzedzia konfiguracji moduu prostego sterowania ruchem.

Arc address

0.0 pm

Command speed | Diwell time

.00 rarymin

M code
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>m Proces sterowania interpolacjq ) o0

Ponizej przedstawiony jest proces sterowania interpolacja liniowa podczas pozycjonowania osi 1 w punkcie o adresie
100000 pm oraz osi 2 w punkcie o adresie 50000 pm z predkoscia 3000 mm/min.

[mm/min]

. . N d» Po wiaczeniu sygnatu rozpoczecia maszyna przyspiesza w kierunku
Os 1 (0s odniesienia) adresow pozycjonowania obu osi.
[mm/min] l

0% 2 (04 interpolowana) & Po osiggnieciu predkosci zadanej 3000 mm/min maszyna kontynuuje
prace ze statg predkoscia.
1
Sygnat rozpoczecia - & Proces pozycjonowania konczy sie w momencie zatrzymania maszyny
pozycjonowania (Y10) Hm oraz punkcie osi 2 o adresie
Sygnat zajetosci osi 1 Hm _
(XC) Wiacza sie sygnat zakohczenia pozycjonowania
Sygnat zajetosci osi 2 '
(XD)
Sygnat zakonczenia
pozycjonowania (X14)
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Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« PLC a modut prostego sterowania ruchem
+ Sterowanie w trybie JOG

« Powrdt do poloZzenia wyjsciowego

« Sterowanie pozycjonowaniem

« Dane pozycjonowania

« Sterowanie pozycjonowaniem cigglym

+ Sterowanie interpolacja

Wazne wskazdwki
Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby miec¢ pewnos¢, ze je zapamietasz.

PLC and Catoscig procesu pozycjonowania steruje jednostka PLC CPU, a za obliczanie pozycji
Simple Motion Module odpowiedzialny jest modut prostego sterowania ruchem.

S ENCRTRGYIENelelM  Tryb JOG to funkcja, ktdra stuzy do recznego sterowania serwomotorem w przednim
lub tylnym kierunku obrotow przy zachowaniu statej predkosci.

Powrot do potozenia Powrot do potozenia wyjsciowego (OPR) to funkcja ustawiajgca maszyne w potozeniu
wyjsciowego (OPR) wyjsciowym i ustalajgca adres potozenia wyjsciowego maszyny oraz modutu prostego
sterowania ruchem w tej pozycii.

Sterowanie Modut prostego sterowania ruchem przeprowadza pozycjonowanie Z wykorzystaniem
pozycjonowaniem ustawien potozenia docelowego, predkosci zadanej oraz innych danych i parametrow.

Dane pozycjonowania Dane pozycjonowania stuza do okreslania schematu pracy, systemu sterowania oraz
innych ustawien pozycjonowania.

1/2

>
@X Podsumowanie ) 000
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»
m Podsumowanie

) 000

Sterowanie Modut prostego sterowania ruchem rozpoczyna sterowanie pozycjonowaniem ciggtym

pozycjonowaniem od zestawu danych o numerze okreslonym przez nr rozpoczecia pozycjonowania [Cd.

ciagtym 3). Parametr ,Schemat pracy” okresla sposob postepowania z kolejnym zestawem
danych.

Sterowanie interpolacjg Istniejg rozne sposoby sterowania interpolacjg, w tym interpolacja kotowa i liniowa.

Ustawienie to skonfigurowac mozna w systemie danych pozycjonowania. Jedna z osi
systemu sterowania okreslana jest jako ,0s odniesienia®, a druga jako 08

interpolowana”. Modut prostego sterowania ruchem steruje osig odniesienia wedtug
okreslonych dlia niej danych pozycjonowania, oraz kieruje ruchem osi interpolowanej

po torze liniowym Iub kotowym wzgledem pierwszej osi.

2/2
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} Tworzenie systemu przyktadowego (pozycjonowanie)

W rozdziale 5 zbudujesz przykiadowy system przeznaczony do kontroli zadan zwiazanych z pozycjonowaniem.

“ Schemat sterowania

Ponizej przedstawiony jest schemat blokowy zawierajacy elementy sterowania systemem przyktadowym.

MajedZ kursorem myszy na schemat, aby wyswietli¢ szczegdtowe dane.

fUruchnmienie systemu do przetﬂvl:lunkli
\ i transportu materiatow )

Wykonanie powrotu do pot.

wyjsciowego wszystkich osi
|

v

Przezuniecie Robota 1 do polozenia

v

Przezuniecie Robota 2 do poloZenia

oczekiwania
!

oczekiwania
|

Sygnat rozpoczecia =Wt

v

Opuszczenie Robota 1 na Przenosnik 1

v

Przezuniecie Robota 2 bezposrednio nad
uktadarke:

v

Chwycenie elementu

Opuszczenie Robota 2 na

v

Podniesienie Robota 1 bezposrednio nad
Przenognik 1

v

Chwycenie elementu

v

Przesuniecie Robota 1 bezposrednio nad
uktadarke

v

Podniesienie Robota 2 bezposrednio nad
uktadarke

v

COpuszczenie Robota 1 na ukiadarke

v

Przezuniecie Robota 2 bezposrednio nad
Przenosnik 2

L

L
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} Tworzenie systemu przykiadowego (pozycjonowanie)

) 000

L w
Przezuniecie Robota 2 bezposrednio nad
Przenoznik 2

v v

Wypuszczenie elementu Opuszczenie Robota 2 na Przenosnik 2

v v

Podniesienie Robota 1 bezposrednio nad .
ukladarke Wypuszczenie elementu

v v

Przesuniecie Robota 1 do poloZenia Podniegienie Robota 2 do pofoZenia

oczekiwania oczekiwania
| ]

v

Automatyczne dziatanie )

Opuszczenie Robota 1 na ukladarke

2/2
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m Przypisywanie numeréw urzadzen ) oo

Utworz tabele powigzan urzadzen we/wy z numerami urzadzen, ktdra bedzie wykorzystywana w przykiadowym systemie.
Sporzgdzenie takie] tabeli pozwoli ograniczyc liczbe bleddw | usprawnié proces programowania.

Przykiadowa tabele powiazan mozesz pobrac, klikajac ponizszy link.

<plik PDF zawierajacy przykiadowa tabele powigzan=
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} Struktura przyktadowego systemu ) 00

W normalnych warunkach pracy struktura przyktadowego systemu powinna wygladac w sposob przedstawiony ponizej.
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»“ Monitorowanie przyktadowego systemu

Mozesz uzywac funkcji monitorowania w narzedziu konfiguracji modutu, aby wyswietlac i kontrolowac biezace potozenie,
kody btedéw oraz inne informacje na temat dziatajacych osi.

TTTSTITT AT T AT

e
3 Auis #3 Postioning Data

{5 puis #4 Postioning Data
[+ Block Start Data

% warning | liskors
% Current Yalue History
E% Servo Monikor
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P01, CRRIOTHER . DR SCBCLDA | SO I T

bl 4 Ppabnmineg cane besreg smounad | g ierahias o P

e 4 Proostrwey dotn berg epcad | B bo be st epoieed

b 4 Fomboring date berg sescunsd : M inde
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M 110 Fctor robaton iaed

Ml 10 oo cuven vl

M 10 Serv fahn - Servo s
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Uzyj, aby wybraé
parametr monitorowania.

Auds MODIROT Monor Trpe: [son(Ouput o)« | FontSoms [ape =] | Select Monder A |mtwm ||

- &rt tes b vt

ML 47 Prsitieireg elata besing exesuted|
: M code

Mincule Information Lst
Aoy 11 L Bads #3 Axis B4 @ PLC READYWYLO)
M 20Curnint hised vales 10B0O0UD L U gy 1157215.8 pm A20000U0 @ COTTREADYX10)
Me o1 Maching food vaue 10000 L O e 11570150 pm 120000.0 L @ Syrchrorinon FAQUTp
:iﬁwmm = @ Pl aves porve OHY1 L,
bz gt Jrtan T oG i =y O
Mo 26 A feadrate 0,00 mmymer 0L00 i ren 5642, 55 mmyinin 000 mmymn o 9 1801 12 13 14 15 16
M 44 Postioning databo. being 5
ntuibid P 180 ey S ; Serem T
r‘gﬁw-ﬂaﬁmmm Petioning Complate  Postioning Complate anmmm Postioning Complate: sorsio. 10256 T8
T e stecl| . i T 1p 11T 13 14 1516
H syshem irrterpolation ([NC) @ M SkFored stop ingut(U1 G423 )
P ARECn Sedbao s iec o 10 0:100 o100 01w BUsY
CeTEFREY | EAC

Ma.47Postiring databeng executed] i e Ginn St o hsts
: Deceleration time Mo,
Ml T Portioning data being emecuted| Ak M4 A3 S ; Ernoe debection

dodzshy. (1 2|3 4 5 B T B

910 01 1F 13 14 15 16
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>“ Monitorowanie przyktadowego systemu

= (DI TMSTE] - Axis Meniiar

Aodds Monitor Moner Trpe: [AoslOutput fus) w| Font Siee: [spe =] | Select Montor Ao |mtwm|

Mocule Information Lt

Axs Pl Py #2 Aoks #3 Axts #4
M 200Curnent feed valee LOOO00UD L U0 prm 1157158 pm L0000 pm
Ml 08 sching food v 20000 L 0D o L1STILE.D parm 23000000 prry
M 238088 emor No. % - -
M 2428045 vwarming Mo, - - - -
ML ZE Ry, LT Al ) el idlEmy ileny Purssies Cunibsul It datin
Md. 2885 feadrate LD oy CLO0 i ren 54642, 55 mmyinn 1000 mmyimin
M 44 Prsitioning databo. baing %
enissy i
m}ﬁmrunauammmp‘ . Posk c Conthuous POSIONING o e
Mt 4T Pritioning rata being Frornuted | 2 aues e
- Conftrol system ritarpolation ([RC)
mﬁm executed ]y g [T el [l
et e oo g STty 10 0:100 fea0m £
M4 T Pertioning databeing emecuted| Axis 24
: pom b b riboepelitieed
el 47 Prsitioring data being exeouted
= M oode B
M. J02: Dereiation Courber OAs DALS opLs oPLs
M. 103:Motor rotation speed 0.0 rfmin 0.0 rfmin S&TES rjmin 0 rf i
Mo 104 Motor cumment ks 0.0 % 00 % 0% 00 %
el 108 Semrs stk - Serve b OFF OFF OFF oFF
M. 108 Serwd STakUs © Servo waming | OFF OFF OFF OFF
P 114:Sanvd Al - - - -
kAl FA-Etakie = OO0 reguact flag iOFF OFF OFF iFF
Md.31:5%ak @ PR compiete fag CFF CFF CFF CFF
M4 10:Exaoute Cam o, o o o o

@ PLC READYYLO)
@ COTTREADY(X10)
@ Jyrehronizson Haglo 1}
@ Al e pervo OREYEL)
ML 1082 Servn stabues READ ON
s, [EENSANSNT] 0
9 1011 12 13 14 15 16
P B 0 e v St 5 Sere i
Futs Hio. a
910 11 1% 13 14 15 16
@ MdS0Foreed stop input(U11G423)
BUISY
s |1 |3 | 7 o
9 10 11 12 13 14 15 16
MELT1:Status ; Error debaction
fashe. (123 (456 (78
a9 1811 12 13 14 1516
MET LRk st | Mok vasrarey detsition
faishe, (1 2|3 4 |5 6 [T @
9 1011 12 13 14 15 16
& ML DI bt rraede FlaglLI1GHOGE)
@ MASLAME-lss ofseration modell] 1 23T)
B M ER Oyt oyl crses FLall 154 275

ML | 3 Oy stion Hme{LILES4S008
505 s

UL 8T Mansonsiin o wiiny sl LI B (6083

[Parametry monitorowania]

Wyswietla dostepne parametry
monitorowania.

A

[Ekran wartosci]

Wyswietla wartosci parametrow
monitorowania dla poszczegoinych osi.

[Lista informacji o module]
Wyswietla informacje na temat

modut.
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@&EE Podsumowanie ) 000

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Przypisywanie numerow urzadzen

+ Monitorowanie przyktadowego systemu

Wazne wskazowki

Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby miec pewnos¢, e je
zapamietasz.

S ANTEDIER N T Utworz tabele powigzan urzadzen wefwy z numerami urzgdzen, kiora bedzie
urzgdzen wykorzystywana w przykladowym systemie. Sporzadzenie takigj tabeli pozwoli ograniczyé
liczbe bleddw i usprawnic proces programowania.

Monitorowanie Mozesz uzywac funkcji monitorowania w narzedziu konfiguracji modutu, aby wyswietlac
]l A=l R DRSS ENGIT | kontrolowac biezgce potozenie, kody bledow oraz inne informacje na temat dziatajacych osi.
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GrLrAEI N Sterowanie synchroniczne ) L

W rozdziale 6 nauczysz sie sterowania synchronicznego przy uzyciu modutu prostego sterowania ruchem na przykladzie
modelu QD77MS4.

m Ogolne informacje na temat sterowania synchronicznego )

Sterowanie synchroniczne to rodzaj sterowania, w ktorym kilka osi (waly podrzedne) jest zsynchronizowanych z osia
standardowa (wat gtdwny).

Ponizej znajduje sie ogdlny zarys sterowania synchronicznego na przykladzie przenosnika tasmowego.

Ze sterowaniem synchronicznym Bez sterowania synchronicznego

Waty
podrzedne

Wat gtowny

« Przedmioty moga by¢ przenoszone bez koniecznosci - Konieczne jest zatrzymywanie przenosnika za kazdym
zatrzymywania przenosnika. razem, gdy przenoszone s3 przedmioty.

Sterowanie synchroniczne ma wiele zalet, wsrod ktorych wyrdznié mozna:

« Zwiekszong wydajnosc... Brak przerw pomiedzy poszczegolnymi operacjami — odwrotnie niz w przypadku sterowania
sekwencyjnego — pozwala na skrocenie czasu taktowania.

« Bezpieczna obstuga... Poniewaz waly podrzedne sg zsynchronizowane z watem gliéwnym i zatrzymuja sie razem z nim,
maleje ryzyko uszkodzenia sprzetu.
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w
m Sterowanie synchroniczne przy uzyciu modutu prostego sterowania ruchem ) Wi

Modut prostego sterowania ruchem umozliwia sterowanie synchroniczne, wykorzystujac przektadnie, waty, krzywki oraz
inne czesci — wystarczy skonfigurowac odpowiednie parametry.

Sterowanie synchroniczne pray ufzyciu modutu prostego QDTTMS
sterowania ruchem - : -
l Zsynchrn.nlmj prace pm 1-3 za pomocg parametrow
sterowania synchronicznegqo.

| @ Zaety

+ Mniejszy rozmiar maszyny oraz
obnizone koszty eksploatacii.

- Brak probleméw z tarciem oraz
okresem zywotnosci watu gtownego,
przektadni oraz sprzegta.

> - tatwa konfiguracja.

*

- Eliminacja btedow wynikajacych
_ _ Z braku precyzji mechanicznej
Standardowe sterowanie synchroniczne oraz zwiekszona wydajnosé systemu.

—
[+
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»m Przebieg sterowania synchronicznego

) 000

Ponizej przedstawiony jest przebieg sterowania synchronicznego przy uzyciu modutu prostego sterowania ruchem.
Glowny wat modutu prostego sterowania ruchem okreslany jest jako .05 wejsSciowa”, a 0s synchronizowana jako 08

wyjsciowa”.

Dla kazde] osi wyjsciowe] mozna ustawic parametry sterowania, takie jak sposéb synchronizacji oraz przypisana os wejsciowa.

Rozpoczecie pozycjonowania

¥

Sterowanie
pozZycjonowaniem

Dana
pozycjonowania

Senwowzmacniacz A —.

Serwomotor

Parametry Przektadnia
sterowania .
synchronicznego ztozona
0% wejsciowa Przekiadnia
[podstawowy
wat ghowny) T
05 wejsciowa
Sprzegto
(podrzedny Presg
wat gtowny)
. Frzektadnia
Pr—z_'lekladnla zmiany predkosci
zmiany

Prroktadnia SPrzeglo Predkosci

B oo &

Przektadnia

Zlozona
Przekiadnia
zmiany
predkosci
Wat
pomocniczy wte Krzywka -

Modut prostego
sterowania ruchem

Dane profilu krzywki

O35 wyjsciowa
|

v

Synchronizacja
Serwomotor

Serwowzmacniacz

[
i
i
[
[
i

o/
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»m Sterowanie krz_ywkowe

) 000

O35 wyjsciowa w kontroli synchronicznej wykorzystuje prace krzywki.

danych profilu krzywki.

QOTTMS

Sterowanie przy uZyciu Krzywki mechaniczneg Sterowanie przy uzyciu Krzywki elekironiczneg

4

_J Krzywka elektroniczna

Dane profilu
Krzywki

Dolna wartosc
graniczna skoku

wzorca w programie.

Sterowanie krzywkowe za pomoca tradycyjnej, mechanicznej krzywki jest odtwarzane w postaci elektronicznej przy uzyciu

Poniewaz elektroniczne sterowanie krzywkowe modutu prostego sterowania ruchem przetwarzane jest przez program,
otrzymany wzorzec krzywki jest bezbledny i pozbawiony wad zwigzanych z niedostateczng doktadnoscia mechaniczna.
Wymiana krzywki towarzyszaca zwykle wprowadzeniu nowego modelu w tym wypadku wymaga jedynie zmiany parametru
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»m Dane profilu krzywki ) 000

1
Przy sterowaniu osia wyjsciowa wykorzystuje sie wartosci (biezace wartosci posuwu) przeliczone na podstawie danych /3
profilu krzywki przy uzyciu jednego cyklu osi krzywki jako wartosci wejsciowe|.

Istnigjg trzy rodzaje trybu krzywki: tryb krzywki dwukierunkowej, tryb krzywki posuwu oraz tryb krzywki liniowej.

@ Krzywka dwukierunkowa

Krzywka dwukierunkowa porusza sie do przodu i do tylu w obrebie statego zakresu skoku.

. Dane profilu krzywki l Przykiad dziatania

'y ; A

i~~~

~7"

Jedencykl Jedencykl ' Jedencykl ' Jeden cyk

@ Krzywka posuwu

Krzywka posuwu porusza sie wedtug zmiennegj pozycji odniesienia, innej dla kazdego cyklu.

. Dane profilu krzywki

A d
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»m Dane profilu krzywki

Biezaca
wartosc
posuwu

. Dane profilu Krzywki

A

-

f
|

i

Jeden cykl

/i
N1

. Przyktad dziatania

I

/\ fa
' |
/
A
j N

Jeden cykl

@ Krzywka liniowa

Jeden cyki

Jeden cyki

-- Pozycja odniesienia dla trzeciego cykiu

Pozycja odniesienia dla drugiego cykiu

Krzywka liniowa porusza sie wzdhuz linii prostej, co daje wspdiczynnik skoku rowny 100% na jeden cykl krzywki.
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»m Dane profilu krzywki

. Dane profilu krzywki

F'y :
«
Jeden cykl
. Przyktad dziatania
4 i i "
' _Ef:f'-‘f"f_--- : ------- Pozycja odniesienia dla trzeciego cyklu
Biezaca f_,_-f:bﬁ'\-‘-' e ------------------- oo Pozycja odniesienia dla drugiego cyklu
wartosc _— P L '
posuwu i ] = 1 1
Jedencykl ' Jeden cykl M \ Jeden cykl
<

Wartost skoku = 100%

W narzedziu konfiguracji modutu prostego sterowania ruchem kKrzywka liniowa figuruje pod numerem 0.
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»m Tworzenie profilu krzywki

Profil krzywki tworzy sie poprzez narzedzie konfiguracji modutu prostego sterowania ruchem.

Proces tworzenia profilu krzywki opisany jest na nastepnym ekranie.

Poml [ = Pw [l el « B
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e e e
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f'-". [T Y Complay Mayds won ot Lwa
J';r""::: i == [ gl = [ psmaaee= [ k= m[iu l]\ p-.lmr -||l|I W\n"llF"lllr'FﬁJ o
= 1 g B e Gt =)
B e R LT 2 e B
o e I
e Da
H""-'
Dol o g
o | |
|
O R |
P O L PP O Wl
limgpaa]
ke
£ Fesbue Heom e iy s
| i | e sl - L LR - O -

i i} [ T T e g -

L g P NN € et S

[Ei IR [Rie LELLE NI Lt

P RRLET NN et il

BT




ki Servo_Simple_Motion_Module_POL El;lg

>“ Tworzenie profilu krzywki ) oo

% MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010:QD7 7MS4[]-Cam Data No.DD1[]]

! Project Edt Wiew Online Tools ‘Window Help
ARN=1 = T =Tl LY ol im@ma®

: Navigation e | 0010:QD77MS4[]-Cam Data... * ]
¥

[ 2a s e Ch 2) ) B _ :
= La Tniteligent Function Madule —Display Magnification
= (B 0010:QD77M54 Acceleration == |~ Jerk = wikh [100  =]% Height [100 =] % WIH100% Screen |
- System Setting
System Structure
: Mark Detection
L__Lf} Parameter
(st Servo_Parameter
l{:*i Fositicning Data

4 Block Start Daka
- Synchronous Control Paramete
% Cam Data
L] Cam_Daka_List 90,00000 180.00000 270,00000 360,00000
|| No.001 [deqree]
+H La Maritor
. Digital Oscilloscope

*
=
=

':?;l Fine-bune the cam curve by section

nd [degree] | Stroke[%] Cam Curve
Q0. 00000 0.0000000 Constant Speed
180, 00000 100.0000000 Constant Speed
27000000 1000000000 Constant Speed
0.0000000 Constant Speed

Konfiguracja ustawien profilu krzywki zostata
zakonczona.

Kiiknij  (fJ . aby przejsc do nastepnego ekranu.

Q04IDEH Host AP
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i
Ustawienia parametrow sterowania synchronicznego ) 000

Jezeli w sterowaniu krzywkowym o$ 2 jest synchronizowana wedtug osi 1, nalezy skonfigurowac parametry sterowania
synchronicznego dla osi 2.

Wprowadz ustawienia za pomoca narzedzia Simple Motion Module Setting Tool.

Proces konfiguracji parametrow sterowania synchronicznego opisany jest na nastepnym ekranie.
Do sterowania krzywkowego wykorzystywany bedzie profil krzywki utworzony w poprzednigj czesci.

P 801 500 | Savin Sample Maties Madule Seiting 4ol [Linsel Prajeet) |0010:00 / /WS4 | Lais 87 Speechronais Paramele |
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i
Ustawienia parametrow sterowania synchronicznego

! Project Edit  View Online

LB P36 5 P e

i Mavigation o

Tools

2 | b

Wirdow

Help

-
'..--Tﬁ

: BN = 5E

[Bale>
= = =
4

—_; Inkelligent Function Madule
- (| 0010:QD77MS4
= WMl System Setting
Swstem Structure
g Mark Detection
[t Parameter
|4 Servo_Parameter
(&4 Pasitioning Data
(% Block Start Data
_u Synchronous Conkrol Parameter
(4 Input Axis Parameter
I_;tf' Axis #1 Synchronous Parameter
[ fuds #2 Synchronous Parameter
;_:i:' fods #3 Synchronows Parameter
L:*.f' fods #4 Synchronous Parameter
4 Cam Data

= Monitor

Bl Digital Oscilloscope

_:??' 0010:0DFIMS4[]-Axis #2 S...

£

Sek the time to advance or delay the cam axis current value per
2147453646 to 21474583647 pus

Ikem
Pr.441

1Cam | 500000, 0 pm
shro...

Pr.440

Setking value A

ut a...

Synchron  Set the
+ OUs parameter
control i... for the init..

s | I

Konfiguracja ustawien sterowania synchronicznego
0si 2 zostata zakoriczona.

Kliknij m . aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

Q04IDEH Host

Insert [l 5
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i
m Rozpoczecie sterowania synchronicznego

Sterowanie synchroniczne rozpoczyna sie po zakonczeniu konfiguracji odpowiednich parametréw i profilu krzywki oraz
wlaczeniu polecenia rozpoczecia sterowania synchronicznego. Ponizej przedstawione sa sygnaty oraz dane wymagane do
rozpoczecia sterowania synchronicznego na przyktadzie modelu QD77MS4 .

) 000

Pamiet buforowa

051 0s2 0s3 Os4 Wartosc ustawienia

Wprowadz o5 docelowg w formacie czterobitowym.
bit 0 (05 1) do bit 3 (oS 4)

WYE.. Zakonczenie sterowania synchronicznego
Wt .. Rozpoczecie sterowania synchronicznego

[Cd. 380] Rozpoczecie
sterowania
synchronicznego

Warunki pracy osi przechowywane sa w pamieci.
0: Stan gotowosci

5: Analiza

15: Sterowanie synchroniczne

[Md. 26] Warunki pracy osi

Przykiad rozpoczecia sterowania synchronicznego
Synchronizacja osi 2 wedtug osi 1

* Program sekwencyjny <Rozpoczecie sterowania + Parametry sterowania synchronicznego
synchronicznego> oraz profil krzywki
X56 uoh
|| [ MOVP H02 G36320
Ustawiania numery pozycjonowania <Zakonczenie sterowania
synchronicznago synchronicznego>

X56 uo

- [ MOVP HO G36320 |——

Ustawianie numery pozycjonowania
synchronicznego

SM403 uo

| | [ =
|| [(=K15G909 }——+—(M90 )——

WYLE. na okres jednego skanu po Sterowanie
wykonaniu uruchomienia (RUMN) synchroniczne

Uzyj przykladowych ustawien z poprzedniego ekranu.




ki Servo_Simple_Motion_Module_POL

w
m Proces sterowania synchronicznego ) 000

Ponizej przedstawiony jest proces sterowania synchronicznego, w ktorym o$ 2 jest synchronizowana wedltug osi 1.

Wykonywane jest pozycjonowanie osi 1 przy uzyciu danych pozycjonowania.
FPozycja

A I

I . . .
| | (I Po wtaczeniu sygnatu rozpoczecia sterowania
[ [ synchronicznego wartosc [Md. 26] statusu

' dziatania osi zmienia sie na .5: Analiza™.

1
@ Po zakonczeniu analizy wartos¢ [Md. 26] statusu
dziatania osi zmienia sie na ,15: Sterowanie
synchroniczne” oraz wigcza sie sygnat zajetosci.

1

| | |
/_\ /_\ /_\ . Po potwierdzeniu, Ze wartos¢ [Md. 26] statusu

@ dziatania osi wynosi ,15: Sterowanie

I— synchroniczne”, sygnat rozpoczecia
l/ |: pozycjonowania (Y10) osi 1 wigcza sie.
ww

Gdy rozpoczyna sie pozycjonowanie osi 1, 0s

{O

Rozpoczyna sie sterowanie
synchroniczne osig 2
Sygnat zajetosci osi 2 ‘

@

| |
| |
[ [ [
| | |
| | |
: : : 2 zostaje zsynchronizowana do osi 1 oraz

Po wytaczeniu sygnatu rozpoczecia sterowania
wytacza sie sygnat zajetosci, a wartosc statusu
zmienia sie na 0: Stan gotowosci

dziatania osinr 2

Sygnat rozpoczecia
pozycjonowania (10} osi 1

|
I
I
I
I
|
|
I
I
I
|
|
I
I
@ .
I I
| |
o i
00 | :
nastepuje uruchomienie krzywhi.
[Md. 26] status S gosoweoss! (0% Analiza (5) Sterowanie synchroniczne (15) ) 2Pul W
| T T
I i
1 |
I I
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>m Funkcja wirtualnego serwowzmacniacza ) I;g@
' /

Modut prostego sterowania ruchem wyposazony jest w funkcje zastepujaca os (0s wirtualnego serwowzmacniacza), ktéra
generuje wirtualne polecenia bez rzeczywistego polaczenia z serwowzmacniaczem.

Uzycie osi wirtualnego serwowzmacniacza jako osi wejsciowej umozliwia sterowanie synchroniczne wykorzystujace
wirtualne polecenia wejsciowe.

Ustawienia tej osi wprowadzic mozna w czesci konfiguracji systemu dotyczacej parametrow serwowzmacniacza.

Amplifier Setting] Axis #1]

[ External [0 Connector Satting ] Sarv Amghifier nformstion
3 Sewva birpliier Series | =]
arghfier Cpseation Mode | =]
/B-phasa (4 Multipy) - =

7 Ui s Vsl Serv Aelar ;7 AZNACZ R
e e Ma ekranie pojawia sig

MR Corfoeabor sarts, and barvs oZnaczenie Virtual
[ S=AET Sattin e — 1-:_[ S0 P BT Mm:cmbu:nd‘.
L= okt | SSCMET ILH Zatt Sy o

the sereo par ameter setting Foreen.

——

L] MW B

I
i

(=) el

Ponizej przedstawiony jest przebieg sterowania synchronicznego wykorzystujacego os
wirtualnego serwowzmacniacza jako os wejsciows.

RozpocZecie pozycjonowania
_ Parametry sterowania : Modut
Sterowanie synchronicznege Przekiadnia prostego sterowania
pozycjonowaniem ZOZONA  przektadnia

ruchem
> ——
Dane 0% wejsciowa ‘LT )
P e D e e e e fnndotosenene 1 ILI
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} Funkcja wirtualnego serwowzmacniacza

Sterowanie synchrenicznego Przekiadnia prostego sterowania

pozZycjonowaniem Z020n3  przekfadnia ruchem

> .
Dane 05 wejsciowa —L _
pozZycjonowania (podstawowy I
wat gtdwny)

05 wejsciowa S & Sprzegio

(podrzedny wat
Przektadnia 'ﬂ Przektadnia
zmiany Zmiany

gtowny)
predkosci predkosci

Parametry sterocwania Modut

Przekiad Sprzegto

nia E _ _ _m Przektadnia
e | - ztoZona
- Dane profilu
Przektadnia Krzywki
Zmiany
.

predkosc

0s
interpolowana b Krrywka <
sciowa

SerwowZmacniacz

Serwomotor
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@EE Podsumowanie ) 000

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Sterowanie synchroniczne

« Parametry sterowania synchronicznego
« Sterowanie krzywkowe

« Dane profilu krzywki

« Funkcja wirtualnego serwowzmacniacza

Wazne wskazdwki
Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby miec pewnos¢, e je
zapamietasz.

CICITENEE GO =00 Sterowanie synchroniczne to rodzaj sterowania, w ktérym kilka osi (waty podrzedne) jest
zsynchronizowanych z osig standardowa (wat glowny).

Parametry sterowania Gtowny wat modutu prostego sterowania ruchem okreslany jest jako 0% wejsciowa”, a 05
synchronicznego synchronizowana jako 0% wyjsciowa”.

Dla kazde] osi wyjSciowe] mozna ustawic parametry sterowania, takie jak sposob
synchronizacji oraz przypisana 0% wejsciowa, za pomocg narzedzia konfigurac)i modutu
prostego sterowania ruchem.

Sterowanie krzywkowe 0% wyjsciowa w kontroli synchronicznej wykorzystuje prace krzywki.
Sterowanie krzywkowe za pomocg tradycyjnej, mechaniczne] krzywki jest odiwarzane
w postaci elektronicznej przy uzyciu danych profilu krzywki.

Dane profilu krzywki Przy sterowaniu osig wyjsciows wykorzystuje sie wartosci (biezgce wartosci posuwu)
przeliczone na podstawie danych profilu krzywki przy uZzyciu jednego cyklu osi krzywki jako
wartosci wejsciowe).

Funkcja wirtualnego Modut prostego sterowania ruchem wyposazony jest w funkcje zastepujgca os (os
serwowzmacniacza wirtualnego serwowzmacniacza), ktora generuje wirtualne polecenia bez rzeczywistego
polaczenia z serwowzmacniaczem. Uzycie osi wirtualnego serwowzmacniacza jako osi
wejsciowe] umozliwia sterowanie synchroniczne wykorzystujace wirtualne polecenia
wejsciowe.
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GUrLrit il Tworzenie przyktadowego systemu (sterowanie synchroniczne) ) 000

W rozdziale 7 zbudujesz przykiadowy system przeznaczony do kontroli zadan zwiazanych ze sterowaniem synchronicznym.

7.1 Schemat sterowania )

Ponizej przedstawiony jest schemat blokowy zawierajacy elementy sterowania systemem przykiadowym.

MajedZ kursorem myszy na wybrany symbol, aby wyswietli¢ szczegdlowe dane sterowania tego elementu.

/-' -
| Uruchemienie systemu do przetadunku
! i transportu materiatdw

v
Wykonanie powrotu do pot. wyjsciowego
wazystkich osi
|

Przezuniecie Robota 1 do pofozenia Przesuniecie Robota 2 do polozenia
oczekiwania oczekiwania

Sygnat rozpoczecia = Wt

Sterowanie Robotem 1 Sterowanie Robotem 2
z wykorzystaniem profilu krzywki I z wykorzystaniem profilu krzywki I

v

{' Automatyczne dziatanie )
\h J
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Przypisywanie numerow urzadzen ) 000

Utworz tabele powigzan urzadzen we/wy z numerami urzadzen, ktdra bedzie wykorzystywana w przykiadowym systemie.
Sporzgdzenie takie] tabeli pozwoli ograniczyc liczbe bleddw | usprawnié proces programowania.

Przykiadowa tabele powiazan mozesz pobrac, klikajac ponizszy link.

<plik PDF zawierajacy przykiadowa tabele powigzan=
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} Struktura przyktadowego systemu ) 00

W normalnych warunkach pracy struktura przyktadowego systemu powinna wygladac w sposob przedstawiony ponizej.

Wszystkie cztery osie (X1, X2, Z1. Z2)
sterowane s3 synchronicznie.

Przenosnik 2
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Sterowanie krzywkowe w przykiadowym systemie )
Ponizej przedstawione sa dane profilu krzywki wykorzystywane w przyktadowym systemie.
i |
| [}

— —

Dane profilu krzywki osi X1 Dane profilu krzywki osi X2

N T

-l . | - Hll |

| N DA |

Dane profilu krzywki osi Z1 Dane profilu krzywki osi 22
-] TN 7 NN
- - |
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»

7.5 Podsumowanie

) 000

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Przypisywanie numerow urzadzen

Wazne wskazdowki

Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby miec pewnos¢, e je

zapamietasz.

Przypisywanie numerow
urzadzen

Utworz tabele powigzan urzadzen wefwy z numerami urzadzen, ktora bedzie
wykorzystywana w przykladowym systemie,

Sporzadzenie takiej tabeli pozwoli ograniczye liczbe bleddw | usprawnicé proces
programowania.
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} Test koricowy ) 000

Po zakohczeniu szkolenia Serwomechanizmy — Modut prostego sterowania ruchem mozesz przystapic do testu
koncowego.

Jesli masz watpliwosci zwiazane z ktoryms tematem, teraz mozesz przypomniec sobie zwigzane z nim informacje.
Test koricowy skiada sie z 3 pytan (7 elementdw).

Liczba prob rozwiazania testu jest nieograniczona.

Jak zapisac¢ odpowiedzi

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

Wynik testu

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

Poprawne odpowiedzi: 3

Aby zaliczyc test, musisz
odpowiedzie¢ poprawnie na 60%

pytan.

Liczba pytan: 3

Wynik procentowy: 100%

Dalej ‘ ‘ Sprawdz

« Nacisnij przycisk Dalej, aby wyjs¢ z testu.
+ Nacisnij przycisk Sprawdz, aby sprawdzic test. (Sprawdzenie poprawnych odpowiedzi)
«  Nacisnij przycisk Powtorz, aby powtdrzy¢ test.
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} Test koncowy 1 ) 00T

Wskaz dwa programy niezbedne do sterowania pozycjonowaniem przy uzyciu modutu prostego sterowania ruchem
(zaznacz dwie odpowiedzi).

GX Works2
MT Worksz2
GT Works3
MR Configurator2

PX Developer

MX Component

Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koncowy 2 ) 000

Wskaz element z pola ,Mozliwe odpowiedzi”, ktory okresla schemat pracy odpowiadajacy przedstawionemu
ponize] przyktadowi.

Sterowanie pozycjonowaniem cigglym Sterowanie ciggte torem ruchu
v v Lista nazw

& .
4 ) 1. Ciagta
Tymczasnwe zatrzymanie. Brak zatrzymania. 2 Tor

, |
g O\

A Dane B A Dane B
Mr2 Mr2

3. Koniec

Adres Predkosc Adres Predkosc
polecenia zadana : polecenia zadana

Odpowiedz ] [ Wstecz
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} Test koncowy 3

Odpowiedz na ponizsze pytania.

® Wskaz, ktory z ponizszych przykladow przedstawia profil krzywki w trybie dwukierunkowym.

01 _ v

r Y A

[\ _

\
Jeden cykl i Jeden cykl ' Jeden cykl

@ Wskaz, pod jakim numerem krzywka liniowa figuruje w narzedziu konfiguracji modutu prostego sterowania ruchem.

) --Select—- v

[ Odpowiedz ] [ Wstecz
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Wynik testu

) 000

Ukonczyles/as test koncowy. Oto Twad) wynik.
Aby zakonczyé test koncowy, przejdz do nastepnej strony.

fad

Poprawne odpowiedzi:

Liczba pytani:

fad

Wynik procentowy: 1009%

Dalej ‘ | Sprawdz ‘

Gratulacje. Zaliczyles/as test.
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»

Ukoriczytes/as szkolenie Serwomechanizmy — Modut prostego sterowania ruchem.

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.

Mamy nadzieje, 2e szkolenie spemito Twoje oczekiwania i 2e
uzyskates/as przydatne informacje.

Szkolenie mozesz powtarzac dowolng liczbe razy.

Sprawdz | | Zamknij




