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> Objetivo do curso ) 00c

Este curso permite que os iniciantes que desejam construir sistemas de controle de movimentos utilizando Médulos de
Simple Motion para saber tudo sobre os procedimentos e tarefas necessarios para se trabalhar com um Maédulo de Simple
Motion pela primeira vez, desde a criagdo, instalacdo e conexao elétrica até a operagao, utilizando o Software de
Engenharia de Controladores Programaveis MELSOFT GX Works2.

Para fazer este curso, vocé precisa ter conhecimentos basicos sobre os PLCs de série MELSEC-Q, servos CA e
controle de posicionamento.

Recomenda-se que os iniciantes nos cursos de e-learning sobre Al da Mitsubishi Electric facam os seguintes cursos:
» Curso MELSEC-série Q Basics
» Curso MELSERVO Basics
» Curso de Introdugdo aos Dispositivos de Al (Posicionamento)

Esses cursos oferecem uma base sdlida sobre os dispositivos de Al e os topicos associados.
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Estrutura do curso
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O contetdo do curso € explicado a seguir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 - Descri¢iao geral e exemplos praticos de um Médulo de Simple Motion
Vocé vera uma descricdo geral e exemplos praticos de um Médulo de Simple Motion neste capitulo.

Capitulo 2 - Configuracio e conexao elétrica dos equipamentos

Vocé vera exemplos de configuracdo de equipamentos, bem como layouts de conexdo elétrica, com um
Médulo de Simple Motion.

Capitulo 3 - GX Works2 e a Ferramenta de Definicdo do Modulo de Simple Motion

Vocé aprendera a fazer as definiges completas do sistema de Médulo de Simple Motion e diversos parametros.

Capitulo 4 - Controle de posicionamento

Vocé aprendera a efetuar o controle de posicionamento com um Maédulo de Simple Motion.
Capitulo 5 - Construcdo de um sistema de amostra (posicionamento)

Vocé aprendera a construir sistemas de amostra projetados para tarefas de posicionamento.
Capitulo 6 - Controle sincrono

Vocé aprendera a efetuar o controle sincrono com um Maédulo de Simple Motion.
Capitulo 7 - Construcdo de um sistema de amostra (controle sincrono)

Vocé aprendera a construir os sistemas de amostra projetados para efetuar o controle sincrono.
Teste Final

Pontuacdo para aprovacao: 60% ou mais.
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ETI-TN Como utilizar esta ferramenta de e-Learning
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Ir para a proxima pagina

Voltar para a pagina anterior

Mover-se para a pagina
desejada

Sair do curso

Ir para a proxima pagina.

Voltar para a pagina anterior.

O "Indice" sera exibido, permitindo que vocé navegue até a pagina
desejada.

Sair do curso.
A janela, como a tela de "Conteldo™, e o curso serao fechados.
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Precaugdes para utilizacao

Precaugdes de seguranca
Quando vocé estiver aprendendo a operar os produtos reais, leia cuidadosamente as precaugdes de seguranga dos

respectivos manuais.

Precaucdes neste curso
- As telas exibidas da versdo de software que vocé utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.
Este curso destina-se a seguinte versao de software:
- GX Works2 Versao 1.87R
- MR Configurator2 Versdo 1.12N

Materiais de referéncia
Veja a seguir uma lista de referéncias relacionadas aos topicos deste curso. (Note que esses materiais de referéncia ndo sao

absolutamente necessarios, pois vocé pode concluir este curso sem utiliza-los).
Cligue no nome do arquivo de referéncia para fazer o download.

Tamanho do arquivo

MNome de referéncia Formato do arquivo
Er_{lg,l:ama_dﬂl Arquivo comprimido 473 kB
Para impressdo Arquivo comprimido 817 kB
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m Descricao geral e exemplos praticos de um Maédulo de Simple Motion
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No capitulo 1, vocé vera uma descricao geral e exemplos praticos de um Médulo de Simple Motion.

m Descricao geral do Médulo de Simple Motion

)

O Médulo de Simple Motion € um modulo funcional inteligente que efetua o controle de posicionamento utilizando

comandos a partir de uma CPU de PLC.

Configuragao do sistema
CPU de PLC Médulo de Simple Motion

USB
. Ethernet MR-J4-B  MR-J4-B MR-J4W2-B MR-J4-B
Software de

——’
! !.........
Engenharia

Software
de Controladores
Programéveis "\ﬁ‘ ” ’ J
MELSOFT GX Works2 . ‘ ’

i,
o

3
-

qi Servomotor Motor de Servomotor Servo  Servomotor
rotativo acionamento rotativo motor rotativo
Software de direto linear
Configuragdo de Servo

MR Configurator2
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m Diferencas entre um Médulo de Simple Motion e um médulo de posicionamento regular ) 000

O Médulo de Simple Motion € um médulo de posicionamento mais avangado, compativel com os médulos de

posicionamento anteriores.

Os Médulos de Simple Motion oferecem controle de posicionamento padréo, além de outros controles avangados nao
disponiveis nos madulos de posicionamento regulares, como contrele sincrono e controle de came, com a sensagdo de um

modulo de posicionamento regular.

Modulo de Simple Motion

posicionamento

Madulo de

QD77MS LD77MH QD75MH
Numero maximo de eixos de controle 2 eixos/4 eixos/16 eixos 4 eixos/16 eixos 1 eixo/2 eixos/4 eixos
Servo amplificadores compativeis Série MR-J4 Série MR-J3
Principais funcdes de posicionamento
Controle de PTP O O O
Controle de interpolagao linear O O O
Controle de OPR O O O
Operacao JOG O O O
Engrenagem eletronica @] O O
Sistema de posicdo absoluta @] O O
Funcdes avangadas
Controle sincrono O O -
Controle de came O O -
Controle de velocidade O @] -
Controle de torque O O -
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m Exemplos praticos de Mdédulos de Simple Motion )

Os Modulos de Simple Motion podem ser aplicados aos sistemas de uma variedade de aplicacdes, pois eles efetuam
facilmente o controle de posicionamento.

Vedacao -
Tabela X-Y Linha de transporte
® Controle de drbita continuo ® Interpolacéo linear de 2 eixos ¢ Interpolacao linear de 2 eixos
® Interpolacéo linear/circular ® Interpolacéo circular de 2 eixos ® Controle de posicionamento continuo
@ Controle sincrono ® Interpolacéo linear de 3 eixos @ Controle sincrono
® Cilculo de érbitas de alta ® Controle de érbita continuo ® Controle de came

velocidade e alta precisao

Neste curso, vocé aprendera a construir as linhas de transporte acima com um Médulo de Simple Motion modelo QD77MS
utilizando controle de posicionamento e controle sincrono/de came.
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m Descricao geral de um sistema de amostra

Verifique os detalhes do controle (fluxo de controle) no sistema de amostra
neste curso com a animacao apresentada.

| Inicializacdo do sistema de
. mavimentacdo de materiais
Mg

v
OPR executada em todos o5
eixos
L
L] ¥
towa o Robd 1 para a posicdo kdowa o Robd 2 para a
de espera posicdo de espera

rial de infcio = ativad

¥ ¥
Abaixe 0 Robd 1 para a hMowva o Robd 2 diretamerte
Esteira 1 acima do stacker
L4 ¥
Agarre a peca de trabalho Abaixe o Robd 2 no stacker
v ¥
Erga o Robd 1 diretamernte Agarre a peca de trabalho
acima da Esteira 1
v v

Meva o Robd 1 diretamerte
acima do stacker

Erga o Robé 2 diretamerte
acima do stacker

¥
Abalze o Robd 1 no stacker

¥
Mova o Fobd 2 diretamernte
acima cla Esteira 2

¥ ¥
Mcwa & peca de trabalho para Abalxe o Robd 2 para a
biaixa Esteira 2
T ¥
Erga o Robd 1 diretamente Miva a peca de trabalho para
acima do stacker baizo
v v
Maowa o Robd 1 para a posicdo Erga o Robd 2 para a posicdo
de espera de espera
i I

|':. Operacio automatica El

) ood
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Neste capitulo vocé aprendeu:

Pontos importantes

+ Descricdo geral do Modulo de Simple Motion
» Diferengas entre um Modulo de Simple Motion e um médulo de posicionamento regular

- Exemplos praticos de Médulos de Simple Motion

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu conteddo.

Descricio geral do
Modulo de Movimento
Simples

0O Maodulo de Simple Motion € um médulo funcional inteligente que efetua o controle de
posicionamento simples utilizando comandos a partir de uma CPU de PLC.

Diferencas entre o
Médulo de Simple Motion
e o mddulo de

posicionamento regular

O Médulo de Simple Motion € um médulo de posicionamento mais avangado, compativel
com os médulos de posicionamento anteriores padrdo. Os Modulos de Simple Motion
oferecem controle de posicionamento padrio, além de outros controles avangados ndo
disponiveis nos médulos de posicionamento regulares, como controle sincrono e controle de
came, com a sensagao de um maédulo de posicionamento regular.

Exemplos praticos de
Médulos de Simple
Motion

Os Modulos de Simple Motion podem ser aplicados aos sistemas em uma variedade de
aplicagdes, incluindo vedacao, tabelas X-Y e linhas de transporte, pois eles efetuam
facilmente o controle de posicionamento.
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No Capitulo 2, vocé aprendera como fazer configuragoes de equipamentos e layouts de conexao elétrica para o sistema de

amostra.

m Configurag6es de equipamentos para sistemas de amostra

)

A secdo abaixo mostra a configuracao de equipamentos do sistema de amostra utilizado neste curso.

QO4UDEH i QD77MS16
Q62P l QX40 Q3508

1

PC
+ Cabo USB
= Instalagao Dispositivo de entrada

9. .

- Dispositivo de saida
Software de Q é A é) ’*\ (‘)
Engenharia = - —

de Controladores Botdo de Luz de During Luz Comando Comande Comando Comando Botio
Programaveis parada forcada funclonamento/  durante parada  de abertura  de fechamento  deabertura  de fechamente  Iniciar
MELSOFT GX Works2 durante a Lamp de garra 1 de garra 1 de garra 2 de garra 2
OpEracio
L= Luz €7 SSCNETIII/H

Fropmgs

w‘ Servo amplifier Servo amplifier Servo amplifier
Software de MR-JAW2-228 MR-JAW2-228 MR-J4-10B

configuragao do servo
MR Configurator2
J :
Servomotor  Servomotor Limite de Servomotor  Servomotor Limite de Servomotor
HG-KRO53 HG-KR0S53 | curso superior HG-KR053  HG-KROS3 curso superior HG-KR053
<X1> <Z1> <X2> <Z2> - <Cilindro 1>
Eixo 1 Bl | Hntide Eixo 3 Eixo 4 Cinete g Eixo 5
curso inferior curso inferior

Dog de proximidade

Dog de proximidade

Servo amplifier
MR-}4-108

Servomotor
HG-KRO53
<Cilindro 2>

Eixo 6
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Aqui, aprenderemos os principios de projeto seguro para o Sistema de Controle de Movimentos.

Veremos importantes mecanismos implementados que foram projetados para parar impreterivelmente o sistema em
casos de emergéncia, evitando danos e falhas dos dispositivos e acidentes, quando ocorrerem problemas no sistema.
Existem trés medidas de seguranca utilizadas no sistema de amostra neste curso, que sdo descritas a seguir.

Clique no botédo da opcéo sobre a qual deseja obter mais informacdes. (Clique no botdo "Exibir todos os circuitos”

para verificar os dispositivos de medidas de seguranga para todos os circuitos).

Circuito de parada de Intervalo mével de pecas de — _—
o e o

<Fonte de <Fonte de
alimentacdo do servo>  alimentacdo do PLC»>

‘ Fonte de Fonte de QD/77M516
alimentacdo alimentacdo QD4UDEH ‘|'4UP
CA CA(10 Qi(ﬂ-ﬂ [EESDB

fonte de M- & ”
i 5 Fonte de == S
ﬂ!lm?ﬂtﬂl;aﬂ do i ali o Botdo de parada
circuito 1 alimentacdo
o Entradade  fgrcada
principal principal c

SSCNETINH
e e ]

parada forgada q

rw e

' Sinal de alarme

Limite de curso Limite de curso
y 'FDr'ItE' dE Ir'IfErlﬂr e d ; balh SuUperior
Disjuntor de alimentacdo do - &a dE frabaino ~
cama circuito de TS TTTTTT S
maoldada |
{MC‘[B} controle

F
—p m
iciunto fonte de
DIEJE:[Er de|  Contator alimentacéo do *
moldada magnético (MC) circuito de  *

(MCCB) controle
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Motion.

Aqui, aprenderemos sobre a instalacdo de PLCs e servo amplificadores que estdo equipados com Médulos de Simple

0231 YIS

)

pecas, quando necessario.

do sistema utilizado.

Instalagdo de PLCs

Parte superior do painel ou
duto de conexdo elétrica

30mm

.&

QD77TMS |

F0mm

(2,76 pol)
ou mais

k== 5mm (0,20 pol) =+ Smm (0,20 pol)
ou mais (Mota 2) ou mais

Cuidados

voltada para baixo.a

(1,18 pol) ou
mais {(Mota 1)

Painel —

Uni

ade base

LR ey

O diagrama abaixo mostra a instalacdo de PLCs equipados com Médulos de Simple Motion.
Deixe aberta a quantidade de espaco indicada no diagrama inferior, tanto acima quanto abaixo dos médulos, e em torno
das estruturas e pegas, para garantir a ventilacdo adequada e evitar o superaquecimento, e para facilitar a substituicdo de

Pode ser necessario deixar mais espago que o indicado no diagrama abaixo em alguns casos, dependendo da configuracao

il

80mm (3,15 pol)
ou mais

98mm '
(3,86 pol)

+— Porta

é

L

(Nota 1): Para duto de conexdo elétrica com 50[mm)] (1,97 pol) ou altura inferior.
40[mm] (1,58 pol) ou mais para outros casos.
(Nota 2): 20mm (0,79 pol) ou mais quando o médulo adjacente ndo & removido e o cabo de extensdo é conectado.

b=

* Acople os PLCs em uma parede vertical, orientando-o corretamente, com o topo voltado para cima e a parte inferior

« Utilize em um ambiente com uma temperatura variando de 0°C a 55°C (32°F a 131°F).
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m Instalacao de servo amplificadores 3 0oc

As instrugdes abaixo mostram como instalar os servo amplificadores.

Instalacdo de servo amplificadores Se for instalar duas ou mais unidades acopladas juntas

Caixa de controle Caixa de controle Caixa de controle

40 mm (1,57 pol) Tolerancia da conexao elétrica mm 100 mm (3,94 pol) ou mais
ou mais (80 mm (3,15 pol) ou mais) Parte (0,04 pol) . 1 mm (0,04 pol)
10 mm 10 mm superior
N 30 mm
(0,39 pol) (0,39 pol) 30.mm 2 7
: N b7 27 P! (1,18 pol) H A (1,18 pol)
ALmaR - oumals o rs:is ou mais
Parte
40 Ao (1,57 pol) inferior 40 e (1,57 pol)
......... s leblac R 57 L.
Cuidados Cuidados
» Acople o servo amplificador em uma parede vertical, on_'ientando—o « Quando for instalar os servo amplificadores muito
corretamente, com o topo voltado para cima e a parte inferior voltada préximos um do outro, deixe uma folga de 1 mm
F:Jatrla' baixo. o . . s entre os servo amplificadores adjacentes,
PIRS9 ST UIN AT commying tempeiminyeranco oe considerando as tolerancias de instalacdo.

a 55°C (32°F a 131°F).
» Utilize uma ventoinha de resfriamento para evitar o superaquecimento
do sistema.
» Tome cuidado para que nenhum objeto ou material estranho entre dos
dispositivos durante a montagem ou proveniente da ventoinha de resfriamento.
» Utilize um sistema de purga de ar se for instalar servo amplificadores
em locais com fumacgas de gases toxicos ou com muita poeira (para
entrada de pressao normal do exterior da caixa de controle para aumentar a
pressdo interna até que ela seja superior a pressao externa).
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m Conexao elétrica dos dispnsitivos ) 000
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Em primeiro lugar, vamos fazer a conexéo elétrica ao PLC, servo amplificador e servomotor.
Em seguida, vamos ver como fazer a conexdo elétrica dos dispositivos no sistema de amostra.

m Conexoes a dispositivos de 1/0 externos )

Cligue no botdo do exemplo de conexao que vocé deseja ver. (Clique no botao "Exibir todos os circuitos” para verificar os
dispositivos de medidas de seguranca para todos os circuitos).

QDIIMSL6 Conexdes entre o servo amplificador e
QDO4UDEH | Q40P
j Qx40 QISDB dispositivos de entrada extemos
Conexdes entre Modulos de Simple
Motion e dispositivos de entrada extemnos
Conexdes entre outros dispositivos e
dispositivos de I/0 externos
Exibir todos os circuitos
.»;:.-::IT; : Instalagdo Dispositivo de entrada
T Dispositiva de saida
Sofrware de Engenhari ? A A
de Controbdores . @ .
Programévets Botio de Luz de Luz Cormendo  Comando  Comendo  Cormando  Botio Iniciar
MELSOFT GX Worksz parada funcionamen  durante  de ahertura de de abertura de
: forgada tofdurante s Par2da  dagama 1l fechamento dagara 2 fechamento
operagio 47 SSCNETII/H da gama 1 da garra 2

o

Cl:urrﬁgurag.i-l:n do servo

amplificador dervo amplificador Servo amplificador Servo amplificador Servo

Softarare MR-14W2-22B MR-18072-228 MR-14-108 amplificador
MR Configuratord hR-J4-108
—ir T
Servormotor  Servomotor Limite de curso Servormotor  Servormotor Lirnite de curso LT —— Sepenmotar
HG-KRO53 Hiz-KR053 sUDEHor HiG-KR053 Hiz-kR053 sUperior . )
<X1> <Z1>» — <X2> v rL S e H-G Ko H-G- s
Lirmite de curso Limite de curso ZCilindro 13 <Cilindro 25
Eixol Eixo 2 inferior Eixo 3 Eixo 4 inferior Eixo S Fixo 6
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2/2

Conexdes entre outros dispositivos e
dispositivos de I/O externos

' Dog de proxiradade

%".":'-f_, Instalagdo Dispositivo de entrada
Vi A Dispositivo de saida L
Sofrware de Engenhara A A
de ControBdores g @ Q 6 6 —
Frograméveds Botio de Luz de Luz Comando  Comendo  Comando  Cornando  Botdo Iniciar
AlrmriEL s parada funcionamen  durante  de ahertura de de abertura de
= forgada tofdurante s Par2des  dagamal fechamento dagara 2 fechamento
:-"-.-"' operagio A7 SSCNETIIH ~ da garra 1 da garra Z
Configuragzo do servo
amplificador Servo amplificador Servo amplificador Servo amplificador Servo
Softeare MR- 4W2-228 MR-1802-23B MR-14-10E armplificador
MR Configuratord i i MR-J4-10B
servomotor  Servormotor _:n_ite de curso servomotor  Servomotor Limite de curso Sansnrmobor Sepsomotor
HG-FRO53 HG-KR53 _W_Er_iur HG-KR053 HG-KRO53 superior HG-KRIS3 HG-KRI53
<X1> <> Limite de curso N> <> Lirriite de curse <Cilindro 1> <Cilindro 2>
Eixo 1l Eixo 2 inferior Eixo 3 Exo 4 inferior Eixo 5 Eixo 6

' Dog de proxiridade

4
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m Conexao elétrica do servo amplificador (fonte de alimentacéo, motnr})

A fonte de alimentacdo é conectada ao servo amplificador com os conectores para a alimentagéo do circuito principal e do
circuito de controle.

Conecte um disjuntor de caixa moldada (MCCB) a linha de entrada da fonte de alimentacao.

Conecte também contatores magnéticos (MCs) entre a fonte de alimentacdo do circuito principal e os terminais L1, L2 e L3
no servo amplificador, e faga a conexdo de forma que a fonte de alimentagéo do circuito principal seja desligada quando o
contator magnético (MC) for desligado por um alarme.

Um diagrama de conexao elétrica & apresentado abaixo para uma fonte de alimentacao trifasica de 200 V CA a 230 V CA para
uma unidade MR-J4W2-22B.

i

B
Disjuntor de caixa
¥ ¥ moldada (MCCB)
-
Sinal de alarme

4/. § Contator _— Limites de curso superiores
.,‘. magnético o ' (para 2 eixos)
] (MC) Limites de curso inferiores

(para 2 eixos)
| Dogs de proximidade

(para 2 eixos)

Circuito principal

Circuito de controle

Cabo de alimentacio do E]E

Conecte o terminal de aterramento no servomotor aos
terminais terra de protecdo CNP3A, CNP3B e CMP3C.
Conecte o terminal terra de protecdo (PE) na parte
inferior da superficie dianteira do servo amplificador ao
terminal terra de prote¢do (PE) na caixa de controle para
aterrar o amplificador.

#

1:|
I Cabo do encoder

iil" Ejl=pe)

[3]
~*

i

L Servo
Servomotor Servomotor # 7 amplificador
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Aqui, aprenderemos os métodos para conectar um Modulo de Simple Motion e um servo amplificador.

Os servo amplificadores modelo MR-J4W2-22B vém equipados com uma interface SSCNET III/H.

A SSCNET IlI/H permite efetuar comunicacdes em alta velocidade, full duplex, com excelente imunidade ao ruido, utilizando
um sistema de comunicagdes oticas.

Um cabo especial é fornecido para conectar os dispositivos. O cabo possui conectores que podem ser inseridos e
removidos facilmente.

Modulo de Simple Motion

Servo amplificador (Eixo 1, Eixo 2) Servo amplificador (Eixo 3, Eixo 4)

' Observe cuidadosamente as precaugées abaixo ao manusear o cabo de
SSCNET IIL

* Tome cuidado para né@o golpear o cabo com forga ou exercer pressao, puxa-
lo, dobra-lo excessivamente, torcé-lo ou aplicar qualquer for¢a que faga com
que os fios internos fiquem deformados ou curvos, o que poderia causar uma
falha nas comunicagoes oéticas.

» Tome cuidado para néo usar o cabo de fibra 6tica préximo a fogo ou em altas
temperaturas, pois ele é feito de uma resina sintética que pode ser deformada
se aquecida, causando a falha das comunicagées oticas.

* Tome cuidado para ndo deixar que a sujeira e outros materiais estranhos se
acumulem em nenhuma das extremidades do cabo de fibra ética, para ndo
bloquear a transmissdo de luz e causar a falha dos dispositivos.

* Néo tente olhar diretamente para a luz emitida do conector ou das
extremidades dos terminais do cabo.

* Por motivos de protegdo e seguranga, coloque as tampas que acompanham o
produto nos conectores nao utilizados (CN1B) no servo amplificador do eixo
final ao bloco de emissao de luz.

Método de conexdo

Lingueta
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A unidade de display do Modulo de Simple Motion é apresentada abaixo. (Para o QD77MS16)
O display LED pode ser usado para verificar as condi¢des de operacdo e o status do Médulo de Simple Motion e dos eixos de

operacao.
Detalhes
. QDITMS16
LED do indicader RUN T Display LED dos eixos Falha de hardware - erro do
LED do indicador ERR ERR. temporizador do watchdog

O madule funciona
normalmente

Erro do sistema

Durante a parada do eixo,
durante a espera do eixo
Conector de /'O externc

Durante a operagdo do eixo

Erro do eixo

Conector do cabo
de SSCMET IT

Falha de hardware

Placa do ndmero de

SErie
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»m Unidade de display do servo amplificador

A unidade de display do servo amplificador é apresentada abaixo. (Para  Visor
o modelo MR-J4W2-_B de servo amplificador) O display contém sete
segmentos para indicar as condi¢des do servo de eixo e fornecer
indicagdes sobre alarmes.

Definicao do n° do eixo

ERVI Tampa aberta

Co»

Definigdo do controle do eixo Comunicagao USB

(1) Display normal
O status de operagdo e as condigbes do eixo serdo exibidos pela ordem, se nenhum alarme for acionado.

isdeld Depoisde(Zs Deioisdel,ﬁs

Display do Display Display do Display

status em branco status em branco
o eixg do eixo B
Depoisdel,2 s

S

Status M® do exo
i1 digito) (2 digitos)

'

"b": Indica o status pronto/desligade e servo/desligade.
"c":Indica o status pronto/ligade e serve/desligado.
"d" Indica o status pronto/ligade e serve/ligade.

e 000

[»
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“ Unidade de display do servo amplificador

(2) Display de alarme
Quando ocorre um alarme, depois do status do alarme, sdo exibidos um ndmero de alarme de dois digitos e um
codigo de detalhe do alarme, de um digito. O exemplo seguinte indica que ocorreu um "AL. 16 - Erro de
comunicagdo inicial de encoder 1" no eixo A e um "AL32 - Erro de sobrecorrente” no eixo B.

—Beppis de08 Depois de(8 Depoisde(,2s Depois de cisdel8s

E‘!. isplay do N®  Display Display do

Display do Display do N® | Display
\istatus doalarmedo  em branco status walarme do /' em branco
o eixo A ginn A do eixo B gixo B

Depoisde0,2 s

2

S — (S ——
Status  MN% do emo M® do alarme  Detalhes do
(1 digito] (2 digitos) (2 digitos)  alarme (1 digite)

-

n": Indica que foi gerado urm alarme.

2/2
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Neste capitulo vocé aprendeu:

* Analise do projeto seguro

* Instalacdo de PLCs

* Instalacdo de servo amplificadores

+ Conexao elétrica de servo amplificadores

+ Conexdo elétrica SSCNET IlI/H

+ Unidade de display para o Médulo de Simple Motion
* Unidade de display do servo amplificador

Pontos importantes

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu conteddo.

Andlise do projeto seguro

Instalagdo de PLCs

Instalagdo de servo
amplificadores

Veremos importantes mecanismos implementados que foram projetados para parar
impreterivelmente o sistema em casos de emergéncia, evitando danos e falhas dos
dispositivos e acidentes, quando ocorrerem problemas no sistema.

Deixe aberta uma quantidade de espago adequada, tanto acima quanto abaixo dos
modulos, e em torno das estruturas e pecas, para garantir a ventilagdo adequada e
evitar o superaguecimento, e para fadlitar a substituicio de pegas, quando necessario.

= Acople o servo amplificador em uma parede vertical, orientando-o corretamente, com
o topo voltado para cima e a parte inferior voltada para baixo.

= Utilize em um ambiente com uma temperatura variando de 0°C a 55°C (32°F a
131°F). (Wariando de 0°C a 45°C (32°F a 113°F) se for utilizar servo
amplificadores empilhados.)

= Utilize uma ventoinha de resfriamento para evitar o superaquecimento do sistema.

= Tome cuidado para que nenhum objeto ou material estranho entre nos dispositivos
durante a montagem ou proveniente da ventoinha de resfriamento.

= Utilize um sistema de purga de ar se for instalar servo amplificadores em locais com
fumacgas de gases toxicos ou com muita poeira,

» Os servo amplificadores de classe 200-Y com poténcia nominal de 3,5 KW ou menos,
e de classe 100-V com poténcia nominal de 400 W ou menos podem ser instalados
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Conexdo elétrica de servo
amplificadores

Conex3o elétrica SSCMNET
m/H

Unidade de display do
Modulo de Movimento
simples

Unidade de display do

servo amplificador

» Os servo amplificadores de classe 200-V com poténcia nominal de 3,5 kW ou menos,
e de classe 100-V com poténda nominal de 400 W ou menos podem ser instalados
proximos um do outro,

» Ao instalar os servo amplificadores proximos entre si, deixe uma folga de 1 mm entre
os servo amplificadores adjacentes, considerando as tolerancias de montagem.

A fonte de alimentagdo é conectada ao servo amplificador com os conectores para a fontg

de alimentagdo do circuito principal e a fonte de alimentagdo do crcuito de controle.

= Conecte um disjuntor de caixa moldada (MCCE) & linha de entrada da fonte de
alimentagdo.

= Conecte os Maodulos de Simple Motion e os servo amplificadores entre si
utilizando o cabo de SSCNET III/H.

= A SSCMET II/H permite efetuar comunicagdes em alta velocidade, full duplex, com
excelente imunidade ao ruido, utilizando um sistema de comunicagfes oticas.

O display LED pode ser usado para verificar o status de operagiao do Modulo de
Movimento Simples e dos eixos de operagdo.

* A unidade de display do servo amplificador localiza-se dentro da tampa, sobre a
superficie dianteira da unidade.
= A unidade de display utiliza sete segmentos para indicar as condigbes do servo de

eixo e fornecer indicages sobre alarmes,

2/2
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No Capitulo 3, vocé aprendera a fazer as definicdes completas do sistema de Madulo de Simple Motion e diversos
parametros.

Criacao de projetos em GX Works2

Experimente criar um novo projeto em GX Works2.
Certifique-se de que a arvore do projeto seja criada depois que concluir os ajustes apresentados a seguir.

- MELSOFT Series GX Works2
: Compile

New Project

o o
-
[ Use Label o I T:ﬁ: Function Module
PLC Jeries: (¥ Global Device Comment
|QCPU (Q mode) ) + i Program Setting
= m
PLC Type = £ P_:;wah
4 MAIN
[WLDEH lj :_" Local Device Comment
+ Device Memory
Languags: Device Initial Value
|la|:I|:Im ﬂ
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Simple Motion ao projeto.

4] [PRG]Write MAIN 1 Step L

Cligue com o botdo direito

Mew Module., ..

L]
* a Program Setting Inteligent Function Module Parameter List...
=9 POU
= ._‘_1 Frogram Read Gx Configuratar-QF Data, .,
ﬁ MAIN

= Property...

£ ) Local Device Com .Eh
+ a Device Memory m

Module Selection
Module Type |simple Mation Madule v
Module Name  |QD77MS4 ~|

Mounkt Position

Nesta se¢do, tentaremos adicionar um Maédulo de Simple Motion ao projeto em GX Works2.
Clique com o botao direito sobre o intelligent function module em [Project] no GX Works2, selecione [New Module...] e
defina o Module Model, Module Name, e Specify start XY Address na tela "New Module para adicionar um Madulo de

Um QD77MS foi adicionado. |

d Maunted Slat Ma, 1 _,JIJ Acknowladge 11O Assigrmant

W Specify start XY address | 0010 (H) 1 Slok Ceeupy [32 points)

Title setting
Iitle |

[ o 1]

+ &% Par

- Intelligent tion Module
-
¥ Global Device Comment

+ %ngran‘jﬂumg

=9 POU

- jhogam
48 MAIN
{53 Local Device Comment
: ca M
Device Initial Yahue
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Na tela Parametros do PC, verifique e defina o tipo de modelo, o nome do modelo, o nimero de pontos de I/O ocupados,
e o numero de I/O inicial para cada modulo da unidade base.

iy d 80 g | At Q Parameter Setting
= (4 Parameter
PLC Paramstss PLC Name b- System |FLC File |PLC RAS |Boot Fie |Program |SFC ]l:-:v--;c 1O Assignment Jrukiols CPU Setting
+ Metwork Paramater
gp Remote Password . . s
5 & 'Ir.tm Function Module Confirme se as informacdes do modulo
+ (b 0010:QD77MS4 wowee |noo| estdo bem refletidas para todos o5 Modulos o se oo s
Y Global Device Comment de Simple Motion adicionados.
N ﬁhwam‘jattm O h—y L S—
o . Farky St - el Zeitng
=N - ] . 0T s = | Detaled Setting
= Program : o e o '
ﬂ MAIM Vel = [0 |ePoinid . [T Salct FLE type
() Local Device Comment = A ] e P
- Device Memory ;. . - E
8 Device Initial Value Confirme se as informagdes do modulo 5 -
wupeqned €5td0 bem refletidas para todos os Médulos
tswmsiel de Simple Motion adicionados.
i A
i -
st > | 7 oot
(LR 12 -
£t ) | 0 Skt Gt auglt
m | = 1z sket Oefauit |
LR T ® Select
i e e
Exgert bo O3 Pie ] Import Mulipls CPU Parsimetber Eaad PLC Data ]
) Pt ilhindel b il i b i TRl TP
Byt W j Pt e e mmm—ﬂ Dok ek | Cancel
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Conecte o modulo da CPU de PLC e a porta USB do PC, usando um cabo USB.

Médulo de CPUde PLC |

PC

Médulo de Simple Motion
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Depois de conectar o PC e a CPU de PLC, preencha as defini¢bes para a conexdo do GX Works2 e do PLC.
Vocé nao podera iniciar as comunicagbes automaticamente, simplesmente conectando o GX Works2 e o PLC com um cabo

USB.

Para que as comunicagdes funcionem corretamente, preencha o "Connection Destination".

Um exemplo da tela de defini¢es de Connection Destinations é apresentado abaixo.

Transfer Setup Connectiond

CC IE Cont CC IE Field
HET{1D(H)

i

CCIECont  CC IE Fiekd
HET|10(H)

Acresgng Host Stabion

TMuktipls CPU Setting

1990
1 zZ 13 L

EtherTest

o

Etherrest

Not Specified

a
-

CC-Link
LEE RET/10{H) Baacd [T B
Board
s
AL CC IE Cont CC-Link Ethernet c24
el NET] 10{M} Mechle Medie
Madule
ha Specfication Cathr SEation Cehar Station
(Sreghe Metwork] [Co-existencs Network)
Time Ot (2oc.) [30 Fistry Times | 0
CiC-Link

2%

_

c

T

) Sarig
Bus

GOT

]

MET(I)
Board Board

CCIEFed  CC IE Fisid
Masterfioesl  Commarcaton
Maduls Head Moduls

X

PLC Mode | QCPU (0 mode)

PLC Diewct Coupled Satting |

Cornaction Test |

PLC Type

oas |

System Image. .. |

Prione Lire Connection (C24), |

O

Carcel |
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»m Escrevendo no PLC

Os parametros do PC e outras definicdes feitas em GX Works2 sdo escritos na CPU de PLC.
Antes de escrever dados na CPU de PLC, confirme se o modulo da CPU esta parado e se o PC e 0 médulo da CPU estao
conectados corretamente.

) ood

Depois de selecionar [Online] — [Write to PLC...] no GX Works2, clique em [Parameter+Program] e cliqgue em [Execute] para
comecar a escrever os dados na CPU de PLC.

U]ECII [[PH{j|Wr|’Ie MAIN 1 Online Data Operation ril
Corectan Chanrel List
| Qnine i Debug  Diagnostics ] [l Port LT Mok Conrmctiond/58) System tmage... |

’l Read from PLC...

N ke to PLC... -. B OJER e cwrite  Cwly g
Yerify with PLC... i1l Puc Module |9 | Executon Target Datal |oves )
Remobe Operation, ., Tie |
i edt Data Paramator+Progam |  Select 88 | Cagoel Al Selections
dik 4 A e Tt 3 Bl Tithe: Target Detal Last Change Targat Mamory Size
Password/keywor - feamgle e . | |
-, “YPLC Data Frogram Memory[D. .
PLC Memory Operation = ee——— =
Delete PLC Data... _"m 5 F: 2010/01/16 16:14:08 8016 Bytes
I PLC Histwecr fRteimte PasswordfSwich Setting =) 2010/01/11 16:51:00 792 Bytes
PLC User Data -
- )Gt Device Commert L]
i)‘ COMMENT el 2012707125 08:34:16
- 3 Dvice Momory 10 Deta

EMIH 201000111 16:51:04

Necessary Settingl Mo Settng [ Aksady St ) Set F it s neadad] I Alrsady Sat )
Wiriting Size Frae Volume Use Volume
6, 74858 | | | 106,108 &, 772Eytes Refresh |
Plsted Function £ < Eeecte | Close |
Set Clack PLC User Data Wit Tite Fu'rw PLC  Clear PLC Memory ﬁrrmu: PLC
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Aqui, tentaremos salvar um projeto criado em GX Works2.
Se voceé sair do GX Works2 sem salvar o projeto, todas as definicdes efetuadas serdo descartadas sem serem salvas.

Se quiser salvar um novo projeto, defina o nome do arquivo.

E recomendado selecionar um nome que possa ser usado para identificar o contetdo do projeto (usando os detalhes do
controle, o nome do sistema ou outro texto facilmente reconhecivel).

Os arquivos sdo salvos com a extensao ".gxw".

N

Caminho da pasta para salvar *Obrigatorio

Save i |LJ eleaning Especifique a pasta onde deseja salvar.
(Mo maximo 200 caracteres, incluindo o nome
do arquivo e a extensio).
-
Lista de arquivos
Se houver um ou mais arquivos na mesma
pasta, eles serdo indicados na forma de uma
lista.
’
My Docurments
My Conmpubed
H Nome do arquivo *Obrigatorio
MyMNetwork  File pame [-leaning samgle_progiam ~] Especifique o nome do arquivo. (No maximo 32
Places Cancel caracteres, sem incluir a extensao).
~
Title Icnnveyanﬁe_mtam Titulo
Especifique um titulo. (No maximo 128
caracteres).
Utilize isso quando quiser usar um nome com
Switch the wandow by clicking this bution . q 9 -
Save at 2 Workspace Fomat Project | when you want 10 use work space foimal progect mais de 32 caracteres. (Vocé pode pular a
[MELSOFT Mavigator does nol suppo this foimat, ) SE(;E'D do titulo se quEﬂ P'DiS ela ndo &
obrigatoria.)
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Nesta secdo, aprenderemos como iniciar a Simple Motion Module Setting Tool e criar um novo projeto.
Depois de clicar duas vezes em Simple Motion Module Settings, em [Project], no GX Works2, e de iniciar a Simple Motion
Module Setting Tool, clique em [Project] — [New...] , na Simple Motion Module Setting Tool.

— GX Works2 —_—

| Mavigation B ox

Simple Motion Module Setting Tool

®: MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool

¥ Global Device Comment
+ fkm Program Setting
= &9 pOU
= .:'j Program
48 MAIN

T ﬂ 3 Lembre que os parametros e outras definigbes
feitas no GX Works2 ndo serdo refletidos nos
projetos feitos com a Ferramenta de Definicdo

do Maodulo de Simple Motion.

s AR WA, , | project | Edt View Onlne Toos ‘Window Help
* Par ameter = "
- g Irelligentt Function Module H | [ New... Ceri+N
= l_‘ 0010: Q07 TMS4 : B Qpen... CH+O
Bl Sirols Maticn Modules Setting H
£ auto_Refresh e

|c7TEs |

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

_--{.'] -_;m;%.ﬂl‘t

- !h Intedligent Function Module
+ @ 0010: QDTS4
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Existem trés tipos de dados utilizados nos parametros necessarios para fazer o controle de posicionamento com os

Maédulos de Simple Motion:

Dados de definicdes, dados de controle e dados do monitor.

Os dados de defini¢ces sdo configurados separadamente para cada eixo usando a Ferramenta de Definicdo do Médulo de

TR W
- a Inteligent Function Madule
= ,l, 0010: QD7 7M54
* - Syebem Setting

(= Parameter

L5 Servo_Parameter
—® -4 Positioning Diata

+ |4 Block Start Data

— e R Synchironous Control Parameter

Simple Motion.
Dados de Pardmetros Positioning -
defini¢des parameters
—— OPR parameter _
— Servo parameters
Dados de L
posicionamento .
Pardmetros de -
controle sincrono
Dados de Dados de
controle controle do sistema

Dados de
controle do eixo

Dados de
controle sincrono

Os comandos de controle criados utilizado os dados de controle
sdo produzidos pelo programa do PLC.

[ Md |

Dados do

+ |34 Cam Data

5% Monitor

B Cigital Oscilloscope

monitor

Os dados do monitor podem ser verificados no programa do PLC e na monitoracdo da ferramenta de definicdo. 1
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Nesta secdo, vocé aprendera a definir a configuracdo do sistema para um Médulo de Simple Motion.

Clique duas vezes em [System Setting]-[System Structure], na janela Project da Simple Motion Module Setting Tool, para
acessar a configuracao do sistema.

Clique duas vezes em [SSCNET Setting], no diagrama de configuracdo do sistema da Simple Motion Module Setting Tool,
para abrir a opcao que lhe permite selecionar o tipo das comunicacdes SSCNET.

P MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010:QD7 7MS4[]-System Structure]
PProject Ed Yew Onine Jods Window Heb
DBALX LI NE el Boms s
: Navigation ? X 540010:Q077MS4[}-SystemS... * |

W |
e ol it ;)' & | r
- 2} Intehgent Furction Modue Cllq {3 Module Setting
= b 0010:Q077M54 o A [ External 1/0 Connector Setting )
- W Syseseiog External 1JJO Connector Setting  SSONET Setting
(1 Buffor Mamory Dovice Name i

MAN-PLS Input Logic Selection Negative Logic Select the SSCNET communication type.

(R Peremotr MAN-PLS/ Encoder (INC) Input

) A 1L5/5YrX NCOGHr Py

L Servo_Perameter —_— SSOMET Setting
* \_:" Postioning Data .2 MA S Input Selection 338 3385
¢ 3 Bock Start Data : . (v SSONET M
. O3 Synetv Control Par or orcad Stop Ingant ~
* &C'ﬁ[‘d. { SSONETIN
. Morvtor

Osgtal Osclloscope SSCNET Setting ] ' SSCNET M i Operate as MR- 1) compatibiity mode when MR- M servo

amgiifiers are connected to SSCNET 111 system

However, an slarm may ocour when the MR-J4{(W) which was
once connected to SSCNETIILM is connected to SSONETITT
Flease refer to the troubleshooting of MR-34 servo ampifier
nstruction menudl for the details,
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Aqui, aprenderemos a definir a configuracao do sistema para um Modulo de Simple Motion. /
Cligue duas vezes em [System Setting]-[System Structure], na janela Project da Simple Motion Module Setting Tool, para
acessar a configuragado do sistema.

Para definir um servo amplificador, clique duas vezes no icone do servo amplificador do eixo que vocé deseja definir na
configuragao do sisterma.

Definigdes do servo
amplificador para o eixo

=1

: Project  Edie Wisw Orline  Took  Window  Help -f X

S MLLSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool [Unset Project) - [0i040:G0 7 1454[ |-System Structure]

LN =N I e [EN_a¥. ¥ | ’;} N ﬁli-a Amplifier Selting]Axis #1]
Hasatcn X Ja"'ﬂmmmﬂm[}mgms_ L | Sarva templfier Informatian

Project

Sovohmpe soos [N -]

amplfier Cperation Mode | Seandard |

[T L 2 W Ly 2 | BN
= {53 [nkeligent Furction Module
=1 Jy 00 10:007 G

Clique duas

VEZes EE Parameber
# Servn_Parsmeter
"o Posiioning Dacs
{25 Black Stark: Data
|_';‘$ Synchronous Conkrol Paramener
8 Cam Data
W taritor
B vigita Oscilnsmope

[ Use as Yirtual Servo Amplfier
Sarvo Paramater

MR Corfigurakor starks, ard servo
) || ServoParameter)  parametars can be set,
] Seting IF MR Corfigurator is nat installed, display

the serva parameter setting soreen. —

A
i

P

+ A

[ SSCHET Satting ] : SSCHET III/H
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SSCHET Satting ] : SSCHET IH

) ood

2/3

Defina o N® do eixo de controle adequado para o servo amplificador, com base na configuragdo do sisterma.

Os ndmeros dos eixos de controle sdo atribuidos separadamente para cada servo amplificador, para identificar os eixos
de controle a serem utilizados. Pode ser usado gualguer ndmero de eixos, de Eixi 1 a Eixo 16, independentemente da

ordem da conex3o.

Tome cuidado para ndo atribuir o mesmo n® de eixo de controle a varios servo amplificadores dentro do mesmo
sistema de servo, para ndo causar uma falha na operacdo do sistema.

Para o servo amplificador, defina o n® do eixo de contrale do servo utilizando uma combinagdo das definighes para a
chave rotativa de selegdo do eixo (5W1), localizada dentro da tampa dianteira do servo amplificador, e as chaves de

definicdo do ndmero de eixos auxiliares (SW2-5, SW2-8).

Chave rotativa de selegdo
do eixo (SW1)

Madulo de Simple Motion

Chave rotativa de selegdo
do eixo (SW1)
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Para o servo amplificador, defina o n® do eixo de controle do servo utilizando uma combinagdo das definigbes para a
chave rotativa de selegido do eixo (SW1), localizada dentro da tampa dianteira do servo amplificador, e as chaves de
definigdo do ndmero de eixos auxiliares (SW2-5, SWZ2-6).

Chaves de definigdo do

(SW2)

Chawve rotativa de selegao
do eixo (SW1)

ndmero de eixos auxiliares

Mdodulo de Simple Motion

Servo
amplificador
MR-JAW2-22B

o8 -

Eixo 1
(Eixo A)

Eixo 2
(Eixo B)

g s

) ood

3/3

Servo
amplificador
MR-JAW2-22B

Eixo 3
(Eixo A)

—,('-

Chawve rotativa de selegao
do eixo (SW1)

Chaves de definicdo do
numero de eixos auxiliares
(SW2)

Eixo 4
(Eixo B)

* Lembre-se de reiniciar a alimentagdo do circuito principal e do circuito de controle do servo amplificador depois de
efetuar alteragbes a chave rotativa de selegio do eixo (SW1) e as chaves de definigdo do ndmero de eixos auxiliares (SW2).
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Defina parametros especificos para o servo amplificador de cada eixo.
Recomenda-se a utilizacdo do software de configuracdo de Servo MELSOFT MR Configurator2 para definir os parametros
do servo.

. Farameler SEITTHE
Ampiier Scitieg Axds ¥1] _.-!:_

1] Acist E[ +kead [B) Set ToDefault o verfy [ Parameter Copy [ Farameter Block

Rotation direction('POL) Er
Fotation direction selection Ei
] Tough drive
Cligue duas vezes Drive racordd COW e, ahuring hadd. pls. ingul, OW i during rev. pls. ngut ﬂ
Companant parts| =
Fasition control Forced Stopl*A0PT) Ei
=1 Servo adjustment| _
: Servo forced Sop selection
. Basic
I Exkersion Enabled (Use forced stop input EMT or EM2) w
Fiker 1 Enabled (LUse forced stop input EMI or BM2)
Fiter 2 Dizabdad (The force stop input EW and EM2 are not wused)
Ficer 3
talibur Fimms P

Tome cuidado especialmente com os parametros abaixo, ao
efetuar as definicbes dos pardmetros do servo. (Definigio Definigdo de parametros do servo utilizando o MR Configurator2

Comum--Base)

Definicdo dos valores
para o sistema de
amostra

Item do parametro Explicagdo da fungao Valores iniciais

Use esta opgdo para definir a diregdo de rotagdo do
servomotor, ao ser movido por comandos de rotagdo de
avango. A diregio de rotagdo pode ser no sentido anti-horario
(CCW) ou horario (CW), vista do lado da carga (lado acoplado &
magquina). -
CCW para comando CCW para comando
de rotagdo de de rotagdo de

bl Wi e F ol | Lt W La W e W al s

Selegdo da direcio de

4

rotacio
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} Definigﬁo de parametros do servo

Fiter 1
Fiter 2

Enabled (Uss forzed stop input EMA or M)
Dizablad (The force stop input EM1 and El2 are not used)

Fiter 3

Wk skanir Pam

Tome cuidado especialmente com os parametros abaixo, ao

efetuar as definigbes dos parametros do servo. (Definigao

Comum--Base)

Item do pardmetro

Selecdo da diregdo de
rotagao

Explicagdo da fungdo

Use esta opgdo para definir a diregio de rotagio do
servomotor, ao ser movido por comandos de rotagdo de
avango. A diregio de rotagdo pode ser no sentido anti-horéario
(CCW) ou horario (CW), vista do lado da carga (lado acoplado &

magquinal.

Anti-horario (CCW) Horario (CW)
Vamos agora analisar a diregdo de rotagdo a partir das
especificagbes da maquina. Cada um dos eixos do sistema de
amostra e feito para girar no sentido anti-horario (CCW)
utilizando comandos de rotagdo de avango.

Valores iniciais

CCW para comando
de rotagdo de
avango,

CW para comando
de rotagdo reversa

Definigdo de pardmetros do servo utilizando o MR Configurator2

Definigdo dos valores
para o sistema de
amaostra

CCW para comando
de rotagdo de
avango,

CW para comando
de rotagdo reversa

Selegdo de parada
forgada do servo

Ative esta opgdo para permitir o uso do sinal de entrada da
parada forgada (EM2 ou EM1).

O valor inicial & definido como [Ativado] por motivos de
seguranca. Para desativar o sinal no sistema de amostra, defina
esta opgdo como [Desativadaol].

Ativado

(O sinal de entrada
de parada forgada
EM2 ou EM1 &
utilizado.)

Desativado

(Mem o sinal de entrada
de parada forgada EM2
rnem EM1 é utilizado.)

E_
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»m Defini¢6es dos parametros i QOC

Aqui, vocé aprendera a definir os parametros de posicionamento para o Modulo de Simple Motion.
Defina os parametros na inicializagdo do sistema com base nos equipamentos da maquina e no motor utilizado, bem como
na configuracao do sisterma.

Tome cuidado para nao definir incorretamente os Basic Parameters 1, pois isso pode fazer com que o motor gire na
direcdo oposta, ou que deixe de funcionar totalmente.

7 0010:07TMS4[)-Parameter | a0
Display Fiter Imu vl cmnganmu]
= Rem Axis #1 Axis #2 Axis #3 Axis #4 -~
= 119010-‘20“"5' S Basic paremeters 1 mmummu“m system is started up.
(mnmmwmunmummm)mhmﬂcom
Pr.i:Unit setting [o:men 1.o.] O:omen 0:rmm 0:rem
Pr.2:No. of pulses per rotation 410 S 419404 S A0S A0S
Gt gl g 10000.0 ym 10000.0 ps 10000.0 pm 10000.0
Pr,4:Unit magrification 1ixl Times 1x1 Times 1:x1 Times Lixi Tmes
= L" Postionhg D‘*" Pr.7:Bias speed 2 start 0.00 menfrren 0.00 reenjirvn 0.00 menfmin 0.00 menmin
‘t Axrs#lPostvomthata - Basic parameters 2 Set according to the machine and applicable motor when system is started up.
5y 2 Axis #2 Positioning Data Pr.8:5peed ikt value 600000 menfrn 6000,00 memfmrn €000 .00 menfenin 600000 menfrmin
.."} Axis #4 Posi Daka Pr. 10:Deceler stion time 0 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
~ - Set according to the system configuration when the system is started up.
-G8 Block Start Data Detalled paremeters 1 (This parameter become valid when the PLC READY signal [Y0] turns from OFF to ON)
+ 35 Synchronous Control Parameter i)
+ q Cam Data .,,;”',W'“"‘""“" 0.0 ym 0.0 ym 0.0 ym 0.0y
* Monitor mzmﬂlmum 2147483647 yn 2147483647 yn 2147483647 um 2047483647 pm
Digital Oscilloscope ;
::3"5:""”"“""" IoWer | 2147483648 2147483648 ym -214748364.8 ym 214748364.8 ym
£ 0:50t Software Stroke  00Set Software Strobe  0:5et Software Stroke  0:5et Software Stroke
ﬁ Pr. 4iScftware strcke st Uit toCurert Feed  Limk to Curent Feed  Lmt to Curvent Feed Lk to Cusrert Feed
Yalue Valoe Vahuse Yalue
Pr. 15:Software stroks mt
vobd/ivald settng 0.VaMd 0:Vald 0.Vahd 0:vald
Pr. 16:Commmand in-position width 10,0 pm 10.0 um 10.0 pen 10.0 pm
Pr.17:Torque lenkt setting value 200 % 200 % 300 % 300 %
m"""’w"“'w 0-WITH Mode 0-WITH Mode 0. WITH Mode 0-WITH Made
0:Standard Speed 0 Standard Speed 0:Sandyrd Speed 0:Standard Speed
Pr.19:5peed swhching mode Switchang Mode Switching Mode Swstchirg Mode Switchang Mode
m”‘“ 0.Composte Soeed 0 Componte Soeed 0 Composte Speed 0 Comporte Soeed

Pr.21:Current food value duaring  O:hct Update of Currerd  O:hot Update of Current  O:Not Update of Current  0:Not Update of Current
speed control Feed Vo Feed Value Feed Voo Feed Vohue
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o
m Defini¢des dos parametros (engrenagem eletrénica) ) ooc

Os sistemas mecanicos (por exemplo: fuso de esferas) conectados ao servomotor utilizagdo as unidades de mm (pol), grau,
etc. O controle de posicionamento utiliza a mesma unidade usada pelos sistemas mecanicos.

Contudo, uma vez que a rotacdo do servomotor € medida na unidade de nimero de pulsos, as quantidades dos comandos
emitidos para o servomotor precisam ser convertidas na unidade de pulsos.

Depois que se definem os parametros da engrenagem eletrénica, o Médulo de Simple Motion sera configurado para
converter os comandos de posicdo emitidos na unidade do sistema mecanico em unidade de pulsos.

Utilize as definigdes de pardmetros abaixo, se houver algum fuso de esferas (passo do fuso de esferas: 10 mm (0.4 pol]) B
conectado ao servomotor (4194304 pulsos/rotagao).

Distancia de 10 mm (0.4 pol) deslocada = engrenagem
eletrénica = 4191304 pulsos

= Parametros da engrenagem eletrénica

Item Axis #1 S
. Set according to the m
LEEIS[E TR LA (This parameter becon
Pr. It sefting S0 .l
Pr.2:Mo, of pulses per rokation 4194304 PLS
Pr.3:Movement amaount per
rotakion 10000.0 pm
Pr.4:Unit magnification 1:x1 Times
Pr.7 Bias speed at start (0,00 mmyrmin ;-

As definigdes de parametros para as maquinas reais, como mesas rotativas e esteiras transportadoras, sdo muito mais complicadas. pois existe uma

grande variedade de tipos e outras pegas conectadas ao sistema além dos fusos de esferas, como as engrenagens de mudanga de velocidade e as
engrenagens.

Usando "Compute Basic Parameter 1" vocé poderd efetuar a definigdo de pardmetros facilmente para a engrenagem eletrénica.

Conpuir Basic Paorenvios 1 - dxis #1

Display Filker |Di5play all ﬂ I Compute Basic Parameters 1 I ’ By

Sedck the maching conponants, and snber the mackine dats to sbomatically set the bais pacameters |
{urit seting, Me. of pulses per rotabion, morement Smeount perr rotabion and unit magnification]

Ikem Axis #1 ]

A q achins Componsnts ; |Bal ST, Honmonkal j
N Set according to the machine a :
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>m Defini¢des dos parametros (engrenagem eletrénica) ) l:/ll;m

Usando "Compute Basic Parameter 1" vocé podera efetuar a definicdo de parametros facilmente para a engrenagem eletrénica.

% . - A I Conpuk Boic Paranvivis 1 - Axis ¥1
Display Filter |Dlsplay all _v_] I Compute Basic Parameters 1 I } e -3
v Sedact the machine conponents, and anter the mackine data to astomaticaly set the basc parsmetars 1
Item [ Axis #1 3 (it satng, Ne, of puses per rotabion, Mavement smount per rotation and unk magnifcation)
: Set according to the machine a Maching Comparens : . [6al crew, Horaore =
\-| Basic parameters 1 7 5 ZX
{This parameter become valid Uk Setting [0:rm =
=T .
Pr. I setting 0:mm | 0:mm Loadof BalScrew PB) [ 10000 [ N
Pr.2:No. of pulses per rotation 4194304 PLS 4194304
Reduction Gear Rako (NUWM)
- | I
V' Calculats reducion 13k by testh or diameters  Reduction Ratio Setting |
Encader Resobtson 419300 [PLSinv]
Setting Range

* | Grmen e Rovir bavicrwinec 1|

Calculation Result E
Baic Paromters ) (D% Sty O
{No. of Pukes per Rotatkn 19304 PS
;Mw. Amoust per Pokatior 100000 pn
{Unk Magrification 1:x] Tmes Movenenk Amourk e Pue

A5 8 Rt o caloulation, 1O error DCCUrs I the movement amount,
Apphyng the caladacon reclt above,

the error for the movement amourt [1en]  you wank 1o perfom is aoout {p) ] —
Chek OK bo reflect to the basic oo ameters 1, oK Cancel
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»m Defini¢oes de parametros (valor limite de velocidade)

Defina a velocidade maxima para o comando durante o modo de controle como o "Speed limit value”.

s ) 3]

- swrmw
= B 0010:QO7IMSA
= ) System Settng
System Structure

!! !! ction
I SNV W amater
= 3% Postioning Dota
3P Axis #1 Positoning Dats
& Asis #2 Postionng Data
& Axs #3 Positioning Data
3P A 24 Positioning Data
5% Block Start Data
8 Syrchwonous Control Parameter
3 Cam Data
Maondor
Ougtal Osciloscope

R W

2 0010:0077MS4[]-Parameter |

Display Filter,

[ousplay AY | Compute Bask Parameters 1 |

Pr.10:Deceleration time 0

Axis #1 Axis #2 Axis #3 Axis #4
- Qraing ! N A DM ) D Nhen » | ata )
000,00 mm/min 000,00 men/min 6000.00 mm/min 000,00 meafmin
1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms

Set according to the system configuration when the system is started up.

time

Exemplo que envolve o calculo do valor limite de

velocidade

Velocidade de rotagao
maxima para o
servomotor (HG-KR053)

6000 r/min.

Quantidade de
movimentos por rotagao
do servomotor 1

6000 r/min.

= 60000000 pm/min. (2362,2 pol/min.)

= 60000 mm/min. (2362,2 pol/min.)

- Detalled parameters 2 (Set as ired.)
Pr.25:Accelerabion time | 1000 s 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr.26:Acceleration time 2 1000 ms 1000 ms 1000 s 1000 ms
Pr.27:Acceleration time 3 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr.28:Deceler stion time | 1000 e 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr.29:Deceleration time 2 1000 s 1000 ms 1000 s 1000 ms
3 3 1000 mes 1000 me 1000 ;s 1000 mes
Pr.31:306G lifrék value 200.00 mm/min 200.00 menfenin 200,00 mindmin 200.00 menjenin
Pr.32:00G operation acceleration : > :
selection 0:1000 0:1000 0:1000 0:1000

Item do parametro Definindo detalhes

Pr. 8:
Speed limit value

Defina o valor limite de velocidade
(velocidade maxima durante o modo
de controle).

Pr. 31:
JOG speed limit value

Defina o valor limite de velocidade
para a operagao JOG (velocidade
maxima durante o modo de controle).
(Mantenha o seguinte valor: [Pr. 31:
JOG speed limit value

< Pr. 8: Speed limit value].)
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g LR, |
ﬁnmrmm
“ B 0010:QOYIMIA
= i System Settng
System Structre

!: : ection

o7 ameter
= % Postiorirg Dats
2 Axs #1 Postioning Data
‘d:: Axn #2 Positioning Data
2 Avs 1) Postioning Data
2F Auds #4 Positioning Data
58 Bock Start Dota
3% Syrehvenous Control Parsater
8 Cam Deta

Mondor
Osgtal Osclloscope

DR

»m Defini¢des de parametros (Selecao do sinal de entrada externo) 3 000

Defina a |ogica e o tipo do sinal de entrada externo.

b o

2 0010:0D7TMSA[)-Parameter |
Display Filter |Displov Al - | Compute Basic Parameters | ]

Item Axis #1 Axis #2 Axis #3 Axis 84 -~
w'v:'ﬂm‘ $ignal logic selection | o ciive Logkc 1 Postive Logk 1 Poskive Logi 1 Postive Logk
mwmw““‘m‘ 1:Positive Logic 1:Postive Logic 1 :Postive Logic 1:Posiive Logic
%zm signal logic selection : 0:Negative Logic D:Negative Logic 0:Negative Loge 0:Negative Logi
?ﬁ&mm:mmd 0:Negative Logic 0:Negative Logk 0:Negative Logk 0:Negative Logk
ﬁfmm selection | | ositive Logk 1:Positive Logic 1 Poskive Loge 1:Poskive Logk
Pr.221Input signal logic selection : |
Manual pulse generator input | O-1Negative Logic
Pr.B0IExternal input signal |0iUse External Ingut 0:Use External Input 0:Use External Input 0-Use Externyl Ingat
selaction Signal of QO77MS Signal of QO77MS Signal of QD77MS Signal of QOTIMS
Pr.24:Manual pulse
generator/Incramental Sync, ENC | 0:A-phase/B-phase Mode (4 Multiply)

Input selection

Item do parametro Definindo detalhes

Pr22: Defina a |ogica para os sinais de entrada externos (switches de limite
Input sinal logic selection: superior/inferior) selecionados em Pr. 80.
Lower limit
O valor inicial é definido como [Negative Logic] por motivos de seguranga. Se ndo
Pr. 22: : . ; estiver usando esse sinal, defina o tipo como [Positive Logic] .
Input sinal logic selection:
Upper limit
Pr. 80: Utilize essa opgao para selecionar o que sera usado como sinal de entrada externo
External input signal (switches de limite superior/inferior, sinal de dog de proximidade, sinal de parada),
selection em "Sinal de entrada externo do Modulo de Simple Motion/sinal de entrada do
servo amplificador/buffer memory do Médulo de Simple Motion".
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Salvando projetos com a ferramenta de defini¢ao ) 00c

Salve um projeto incluindo parametros apos a definicdo de parametros.
Se vocé sair da Ferramenta de Definigdo do Médulo de Simple Motion sem salvar o projeto, o conteldo do parametro
defindo sera descartado.

Se quiser salvar um novo projeto, defina o nome do arquivo.

E recomendado selecionar um nome que possa ser usado para identificar o conteido do projeto (usando os detalhes do
controle, o nome do sistema ou outro texto facilmente reconhecivel).

Os arquivos sao salvos com a extensdo ".pcw".

Caminho da pasta para salvar *Obrigatorio

Especifique a pasta onde deseja salvar.
(No maximo 200 caracteres, incluindo o nome
_,,2) do arquivo e a extensao).
My Recent . )
Diocuments "
'La. 4 Lista de arquivos
Lol Se houver um ou me_l'ls arquivos na mesma
pasta, eles serdo indicados na forma de uma
) lista.
My Documents
59
My Computer .
_ Nome do arquivo *Obrigatorio
Especifique o nome do arquivo. (No maximo 30
My mt File name brarspoit_between_the_lines caracteres, sem incluir a extensao).
Titul §
itulo
jad rebot_postionig.Fonrd Especifique um titulo. (No maximo 128
caracteres).
Utilize isso quando quiser usar um nome com
Save 55 3 Worksgace Format Project.., | SWRED the window by clching ths button when mais de 30 caracteres. (Vocé pode pular a
you wank to use workspace format project. secdo do titulo se quiser, pois ela ndo é
obrigatoria.) )
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m Escrevendo no Médulo de Simple Motion

Utilize [Write to Module...], na ferramenta de definicdo, para escrever no QD77MS.
Definicdo de destinos de conexdes utiliza as mesmas definigbes usadas no GX Works2.

|ﬁ“]1¢°‘5 Windowe  Hedp
B0 Read from Modue...

Connection Chareed Lat | Seral Commurac aton Connection (LSE)
EN rite to Module. ., M

Cam Data Password 3 B ’ ' f s * Write
Backup/Restore of AB5/Cam Data..,
Monitor »

8 positioning Jest...

Request of Parameter InitisizationElash ROM YWrike...

Set F 2 m remechecl

| Aready3st )

Mol Crverview
l Simple Mation Meckde

Medel QOTIMEA
Shart 1) 0010

Tile —

- 'winta ta the buffer memary [volatie
mamry.

« Plagse chack “Winba b ERa Flagk ROM™
whar vrite bo the Mash ROM.

Ermote choe |
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O feo

Neste capitulo vocé aprendeu:

* Definigdes do sistema

» Confirmacédo de atribuicdes de I/O

* Definicbes de conexdo para o GX Works2 e a CPU de PLC

- Definicéo de pardmetros do servo

« Definicbes dos parametros (engrenagem eletrénica)

+ Definices de parametros (valor limite de velocidade)

» Definicdes de parametros (Selecdo do sinal de entrada externo)

Pontos importantes

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu conteddo.

Definigdes do sistema

As definigdes do sistema do Médulo de Simple Motion sdo feitas com a Simple Motion
Module Setting Tool (Ferramenta de Definigdo do Médulo de Simple Motion), em GX
WorksZ.

Confirmagdo de
atribuicbes de /O

Defina o tipo de modelo, o nome do modelo, o0 ndmero de pontos de I/O ocupados, e o
numero de [/O inicial para cada médulo da unidade base.

Definigies de conexdo
para o GX WorksZ e a
CPU de PLC

Vocé ndo poderd iniciar as comunicagdes automaticamente, simplesmente conectando
o X Works2 e o PLC com um cabo USE.

Complete as definigdes de transferéncia de conexdo, em Setting Connection
Destinations (Definigdo de destinos de conexdes), em GX WorksZ2,

Definigdo de parametros
do servo

Defina parametros especificos para o servo de cada eixo. Recomenda-se a utilizagdo do
software de configuragio de Servo MELSOFT MR Configurator2 para definir os
parametros do servo.

Definigdes dos pardametros

(Engrenagem eletrénica)

Esse item € usado para determinar guantas vezes o motor sera girado (quantos pulsos)
com a engrenagem eletrénica, que & utilizada para mover a maquina na quantidade de
movimentos selecionada pelos comandos.

1/2

) ood

4
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O feo

Definigées dos parametros
(Valor limite de velocidade)

Definigies dos parametros
(Selegdo do sinal de
entrada externo)

Defina a velocidade maxima para o comando durante o modo de controle,

Defina a logica e o tipo do sinal de entrada externo.

2/2

) ood

4
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> Controle de posicionamento ) IIIII; [1oc
1/

No Capitulo 4, vocé aprendera como fazer o controle de posicionamento utilizando um Madulo de Simple Motion com o
QD77MS4 usado como exemplo.

CPU de PLC e Médulo de Simple Motion )

O controle total @ manuseado pela CPU de PLC, e o controle de posicionamento é feito pelo Médulo de Simple Motion,
calculando a posicao.

A CPU de PLC e o Madulo de Simple Motion transmitem e recebem dados utilizando os sinais de 1/0 e a buffer memory.
*O layout dos sinais de I/O e da buffer memory podem variar, de acordo com o modelo do Médulo de Simple Motion.
Lembre que os layouts para o QD77MS2/QD77MS4 e QD77MS16, em particular, diferem substancialmente.

Lista de sinais de IO <PDF>

CPU de PLC Mdédulo de Simple Maotion

<Controle total> Ligado/Desligado para os 32 <Calculos de posigao>

pontos Y do sinal de saida
S — s sab
Programa de sequéncia 32 pontos X
Referéncia para os 32
| | — :| 32 pontos Y
[ |_SET YO pontos X do sinal de P B
trad -
:Iﬁlr' [ o Enderego Buffer memory
[ L l— 5 G
uo\ Escrevendo dados . .
I I [MO‘H’P k1 G1500 :I na buffer memaory 15.[][] 1
Leitura de dados na buffer
memory

@ Miétodo de designagdo para a buffer memory

Método de designagdo :U ? \G ?
Frnderern da hoffer memnne (Nefinir intensaln O 3 65536 sm derimnais) hal
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<1 {TLEN Controle de posicionamento ) oo
2/2

@ Miétodo de designagdo para a buffer memory

Método de designagdo U LING Q
Enderego da buffer memory (Definir intervalo: 0 a 65536 em decimais)

P MNimero de /O inicial para o Médulo de Simple Motion (Definir intervalo: 00H a FFH)

Definigdo: Dois primeiros digitos do ndmero de I/0 inicial, quando expresso como um valor de
trés digitos

Para X/Y010 » » « X/Y010
Exemplo de acesso da buffer memory: MOVP K1 U1 G1500 Designagdo: 01

O wvalor "1" & transferido para o enderego da buffer memory 1500 do madulo com o ndmero de [JO inicial de X/Y010
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m Médulo de Simple Motion e Servo Amplificador )

, . . : , . 1/2
O Madulo de Simple Motion controla o servo amplificador através das comunicagdes SSCNET III/H.
O Médulo de Simple Motion gera comandos de posicionamento para cada ciclo de comunicagdo de comandos, e
transmite-os ao servo amplificador para o posicionamento do controle.

Maodulo de Simple Motion Servo amplificador Servomotor

Alimentagdo _lﬁ

Pulsos de feedback

Comando de posigio

-—

Dados do servo

O servo amplificador deve ser configurado no status Servo-on (Servo ativado) para que seja controlado pelo Modulo

de Simple Motion.
Depois que o servo amplificador é colocado no status Servo-on (Servo ativado), o servomotor blogueia o servo, e ©

controle de posicionamento é ativado,

Modulo de

Sinal de PLC pronto
CPU de PLC P Simple Motion

Servo amplificador

; ' Servomotor
— i
Comando de servo

Sinal de conclusdo de
QD77 pronto

Sinal de ativagdo do

servo em todos os ativado
eix0s
Status do servo ativado Status do servo ativado

Weja um exemplo de programa a seguir.

| IS N I T =T
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»m Mddulo de Simple Motion e Servo Amplificador

Veja um exemplo de programa a seguir.

|F‘ru:ugrarr|a de sinal de PLC pronto ativado |

SM403 M25 M27 X7B
| | /Ir,lf /Ir,l/ | | _
| | | 1 (YO )
Desativado Armazename Flash PLC PLC
para um scan Nnto de Armazenamen
apenas apas :cj:;mandos to de Egi?.rr;::lﬂn PRONTO
EXECUTAR inicializacio comandaos de

de escrita em
pardmetros  ROM

Programa de servo ativado

X0 Y0 X1
| | | L
Qo7y PLC Sinalizador de SErVo Bm
PROMNT PROMTO sincronizagdo todos os
eixos
ativado

2/2

) ood
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»m Operacao JOG

) ood

A operacao JOG e uma fungdo que opera manualmente um servomotor manualmente na direcdo de rotacdo de avango ou
reversa, a velocidade constante.
Ela € usada para a operacao de treinamento ou teste, quando um sistema é construido.

Depois que a velocidade de JOG e outras definicées forem concluidas, a ativacdo do sinal de inicio de JOG aciona a
operacgdo JOG e a desativacdo desse sinal inicia a desaceleracéo, até a parada da operagédo JOG.
A secdo abaixo mostra os sinais necessarios e os dados gerados para a operagdo JOG usando um modelo QD77MS4 como

velocidade constante.

exemplo.
Sinais de I/O Buffer memory
Eixol | Eixo2 | Eixo3 | Eixo 4 Eixol | Eixo2 | Eixo3 | Eixo4
Sinal de inicio de JOG [Cd. 17] Velocidade de JOG | 1518 1618 1718 1818
na direcéo de avan Y8 YA Ye vE
G 50 [Pr. 32] Selecdo do tempo
SIHEI! de inicio de JOG vg VB VD VE de aceleracdo da operagdo 50 200 350 500
na dire¢do reversa JOG
[Pr. 33] Selecdo do tempo
- de desaceleragio da 51 201 351 501
Exemplos de operacdo JOG operacio JOG
Para a operacdo JOG do Eixo 1 na direcdo de avanco
(1) Depois que o sinal de inicio & ativado,
Velocidade de JOG |- - - - 7 a afelerai;ﬁn & iniciada na direcdo especificada.
: : (2) Depois que a velocidade de JOG atinge a velocidade
: : > definida, a operagio continua em um movimento de
i1 |:Ig'j 3 4
|

(Y8) '

Sinal de OCUPADO ——
(XC) :

I
- |
I
I
I

L
S - - - Fi - i
(3) Quando o sinal de inicio & desativado, a desaceleracio
& iniciada.
L
4! A operacao para gquando a velocidade atinge 0.
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»m Retorno ao Ponto Original (OPR)

) ood

m Descricao geral do Retorno ao Ponto Original (OPR)

)

O Retorno ao Ponto Original (OPR) é uma funcao usada para mover a maquina até sua posicao original e fazer a
correspondéncia aos endere¢os de OP da maquina e o Médulo de Simple Motion nessa posicéo.

E usada para retornar as maquinas a posi¢ao original quando a alimentacdo é ligada, e em outras ocasifes, quando necessario.

Existem dois tipos de controle de OPR para o Médulo de Simple Motion.
* OPR da maquina... Usado para estabelecer a posicéo original para controle de posicionamento.
* OPR rapido... Usado para definir o posicionamento direcionado ao avanco até a posicao original.

Existem cinco métodos disponiveis para estabelecer a "posigdo original" usando a operacdo de OPR da maquina. Defina os

parametros de OPR especificados para o modelo da maquina.

Método OPR Detalhes da operagéo
Método de dog de A posicdo do ponto zero do motor apés o dog de proximidade é alterada de ligada—
proximidade desligada é definida como posigao original.
Método de contagem A posigdo do ponto zero do motor apds o dog de proximidade é alterada de desligada—
@ ligada e a maquina é movida para a distancia especificada, sendo definida como posigéo

original.

Método de contagem A posigdo em que a maquina para quando movida para a disténcia definida apos o dog de
@ proximidade € alterada de desligada— ligada é definida como posicdo original.
Método de definigdo A posicdo em que o OPR é usado é definida como a posicdo original. Nenhum dog de
de dados proximidade é usado neste caso.
Método de detecgdo Depois que o dog de proximidade é alterado de desligado — ligado, a maquina € movida
do sinal de origem da na direcdo oposta a direcdo de OPR, e a posi¢do em que o sinal de posi¢do original (ponto
escala zero) & detectado é definida como OPR.

Depois que o OPR é executado, o valor de alimentacéo atual e o valor de alimentacdo da maquina séo escritos no
endereco original.
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A operacdo de OPR da maquina comeca depois que os parametros de OPR s&o definidos, e o N° de inicio de

posicionamento é definido como "9001," a designagdo do OPR, que ativa o sinal de inicio de posicionamento.

Os sinais e dados necessarios para iniciar a operacdo OPR da maquina sdo fornecidos abaixo, utilizando um modelo

QD77MS4 como exemplo.

Sinais de I/O Buffer memory
Eixol | Eixo2 | Eixo3 | Eixo4 Eixol | Exo2 | Eixo3 | Eixo4 | Jaorda
definicdo
Sinal de inicio de [Cd. 3] N° de inicio
. Y10 Y11 Y12 Y13 .
posicionamento do 1500 1600 1700 1800 9001
posicionamento

Exemplo de inicio do OPR

Ao efetuar o OPR da maquina usando o método de dog de proximidade no Eixo 1

» Programa de sequéncia

X53
| |

U\

Comando de
OPR da
maquina

-

[ MOVP K9001 G1500 }—
N° de inicio do

posicionamento no Eixo 1

» Pardmetros OPR

= OPR basic parameters

Pr. 431 0PR method

Pr. 4 OPR dirackian
Pr.4510F addrass

[ sETY10 }—

Sinal de inicio do
posicionamento no Eixo 1

Pr.46:0PR spaad
Pr. 47 Creep speed

Defina usando a Ferramenta de Definigdo do Madulo de

Simple Motion.

Set the values required for ©
(This parameter become val

0:Near-paint Dog Method

0: Forward Direction{Address
Increase Direction)

0,0 pm

1000,00 mm/min
100,00 mm/rmin




k&l SIMPLE MOTION Module_POR

(=] -t

@EJ operacio OPR

) ood

As operacdes usados no método de dog de proximidade de OPR ao longo do Eixo 1 sdo fornecidas abaixo.

[mm/min] 4
1000
100
0 20 @ ®
Dog de
proximidade
Sinal
zZero |—| J
5inal de inicio de ] |

posicionamento (Y10}

Sinalizador de OPR. concluido

"Walor de alimentacdo atual

Valor de alimentacao da :>< |

maguina” ! [

(1) A operagio OPR da maquina é iniciada.
A magquina se move na direcdo de OPR [Pr. 44] a velocidade de
OPR [Pr. 46] .
L
(2} O estado ligado do dog de proximidade ON é detectado, o que

faz com gue a maquina comece a desacelerar.
l

(3! A maquina desacera em velocidade lenta [Pr. 47] e em seguida
move-se ao longo do eixo em velocidade lenta.
l
(@) A desaceleracéo para depois que o dog de proximidade é
desativado. A maquina posteriormente na posicio de ponto zero
inicial do motor.
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m Descricao geral da fun¢ido de controle de posicionamento

Controle de posicionamento

Detalhes

Controle de

Grafico de operagfies

até a posigio alvo.

principal interpolagdo
<Controle li de 2 eixos>
Controle Contraole linear O controle linear continua a O ontrolelinear de < eixos
de partir do enderego do ponto (Até 4 eixos) | vy Endereco do
: L . @ pontofinal
posigao inicial (posigdo de parada atual) (posigio alvo)

Enderego do ponto inicial

o controle continua a
velocidade de comando até que
se receba o comando de
parada.

(Até 4 eixos)

> X
O controle de interpolagio 0 <Controle de interpolagio circular de
Controle de Gircular & feito a partir do 2 eixos por designagio de subpontos>
interpolagdo L (2 eixos)
. enderego do ponto inicial
circular de 2 (posigdo de parada atual) até a
B posigdo alvo, utilizando dois Enderego do
eixos. Existem dois tipos de Y Subponto F’Gf_"'tf' final
circular interpolagdo disponiveis: ® (posicio alvo)
uma baseada na designagdo de
subpontos e outra baseada na Endereco do ponto inicial
designagdo do ponto central. > X
Controle de velocidade Apds a execucdo do comandao, O )
P ¢ Velocidade

Comando de parada

/ \

) ood

)

O Maodulo de Simple Motion faz o controle de posicionamento com a definicdo da posicao alvo, a velocidade de comando,
e outras definicbes para os dados de posicionamento, o que aciona o médulo.
Os detalhes do controle de posicionamento princial efetuado com o Médulo de Simple Motion sdo descritos abaixo.

1/2
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Controle de velocidade

Apds a execugdo do comando,

O

: Velocidade
o controle continua a (Até 4 eixos) Comando de parada
velocidade de comando até que
se receba o comando de -
parada.
»
g o
EMpo
Controle de P
velocidade

O posicionamento € iniciado

Controle de alteragio da . *

. ) & com o controle de velocidade, Velocidade Curl‘tnand? i

SRelsozeniiiois mudando para o controle de dlteracao

posicdo quando o sinal de
« . _ |
altera_:;acu da’ pcum:;gcu de | Quantidade
velocidade é recebido de uma :de movimento
fonte externa, executando-se o . >
- P >t »

posicionamento para a | ' Tempo
quantidade de movimento Controle de  Controle de
especificada. velocidade posicdo

Existem dois métodos disponiveis para se especificar a posigio alvo

. 0 sistema absoluto e o sistema de incrementos.

Sistema absoluto (ABS)

Esse método especifica a posigdo original como posigdo padrdo (enderego absoluto).

Sistema de incrementos

(INC)

Esse método espedifica a quantidade de movimento e a distdncia do movimento usando a

posigdo de parada atual como ponto inicial,

2/2
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As defini¢gdes dos dados de posicionamento precisam ser feitas para se acionar o controle de posicionamento principal.
Existem seiscentos pontos de dados de posicionamento por eixo a serem definidos com a Ferramenta de Definicédo do
Médulo de Simple Motion.

-
-

LA
= oY Enteligent Furchon Mode
=y 00L0:Q0T TS
= gl Svstem Settng
Fstem Rructure
Mk Dataction
(5 Parameter
(5 Servo_Parameber

Cligud

T B 3 Postioning Data
# o #4 Postioning Data
+ {33 Blodk Start Data

* i Synctwonous Control Pas ameter

(o oy

1/2

duas vezes

v

Se for utilizar o Data Settings Assistant, os dados de
controle apropriados para o sistema de controle de
posicionamento poderdo ser definidos de forma simples e

57 0010QDTTMS4[]-Axis #1P... ]

rapida.

L || Display Filter |Displa-y all ﬂ I Data Setting Assiskant I Offine Simulation Automatic Command Speed Calc, | Aukomatic Sub Arc Cac,
Mo, | Operation pattern| Control syskem inp'tzlrsptnTaE:d Ai?;:ﬁmn Di‘fﬂ?‘:ﬁ;mn Positioning address & address | Command speed | Dwell time | M code
P 0ZND iDARAES Linear 2 Axis# 0:1000 0:1007 100000, 0 pm 0.0 pm 10000,00 rmfrmin O ms a
< Pagitioning Zammenk =
5 1i2ONT =
<Pasitioning Cmmen  [Dados de posicionamento]
3 1i2ONT ] |
< POSIOnIng C3rmmery Item definido Descrigdo
4 |1=ONT "8 | Dal |Operation Pattern Usado para definir a forma como os dados de posicionamenta continuo
::P_':'SE'_';'”""';' ijm‘;’; serdo controlados. (Para obter detalhes, consulte 4.5.5.)
s <Pasitioning Commer| | Da.2 |Control method Usado para definir o método de controle de posicionamento principal.
5 1:ZOMNT 1l
=Positioning Commen} |\ pa 5 | Axis to be interpolated  |Usado para definir o eixo a ser interpolado (eixo parceiro), durante o
7 n:p—mr_:. o A controle de interpolagdo de dois eixos. (Para obter detalhes, consulte 4.5.7.)
PrciFinmina Tammery . . -
Da3 |Acceleration time No. Usado para selecionar e definir o tempo de aceleragio a ser usado quando
o contrale for iniciado.
Da4 |Deceleration time No.  |J5ado para selecionar e definir o tempo de desaceleracdo a ser usado |~
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Da.4 |Deceleration time No. Usado para selecionar e definir o tempo de desaceleragdo a ser usado
guando o controle for parado.

Da.6 |Positioning address Usado para definir o enderego da posigdo alvo para o controle de
posicionamentao.

Da7 |Arc address Usado para definir o enderego do subponto ou ponto central durante o
controle de interpolagdo crcular,

Da.8 [Command speed Usado para definir a velocidade de execugio da operagdo de controle,

Da.8 [Dwell time Usado para definir o periodo de tempo apos o qual o sinal de
posicionamento concluido sera ativado, apos a conclusdo do posicionamento,

Da.10 |M code Defina quando a fungdo de saida do codigo M sera utilizada.

) ood

2/2
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Depois de concluidas as definigdes dos dados de posicionamento, o inicio do controle de posicionamento é acionado
quando o N° dos dados de posicionamento a ser iniciado é definido como o N° de inicio de posicionamento, e o sinal de
inicio de posicionamento € acionado.

Os sinais e dados necessarios para iniciar o posicionamento sdo fornecidos abaixo, utilizando um modelo QD77MS4 como

exemplo.
Sinais de I/O Buffer memory
Eixol | Eixo2 | Eixo3 | Eixo 4 Eixol | Eixo2 | Eixo3 | Eixo 4 ::;i?‘gi
Sinal de inicio de vio | vi1 | v12 v13 || [Cd. 3] Ndmero de
posicionamento inicio do 1500 | 1600 | 1700 | 1800 1 a 600
posicionamento

Exemplo de inicio de posicionamento
Para posicionamento do Eixo 1 em 100000 pm a 3000 mm/min.

» Programa de sequéncia

M6 - U
| |
| | [ MOVP K1 G1500 |
Armazenamento N° de inicio do
de comandos posicionamento no Eixo 1
de inicio do —
posicionamento | SET Y1D:|_

Sinal de inicio do
posicionamento no Eixo 1

[ RSTM6 |—

Armazenamento de comandos de
inicio do posicionamento no Eixo 1

» Dados de posicionamento

, Axis ko be Acceleration | Deceleration ,
No. | Operation pattern  Control system interpolated Firre Mo - Positianing address Arc address | Command speed  Dwsll time = M code

0:END 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 1000000 pm 0,0 300000 mmjfmin - 0 ms 1]

1
<Posikioning Commenk =

Defina usando a Ferramenta de Definicdo do Médulo de Simple Motion.
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A operacao para posicionamento do Eixo 1 em 100000 pm a 3000 mm/min é feita conforme a descricdo abaixo.

3000 mmfmin - -~~~ 0
|
/'—\
I »
| :
Sinal de inicio de (K :l_
|
!
& 2 |
o
! B
|

posicionamento (Y10}

Sinal de OCUPADO (XC)

Sinal de posicionamento
concluido (X14)

(1) Quando o sinal de inicio é ativado, a maquina acelera na direcio do
enderego 100000 pm.
l
(2) Quando se atinge a velocidade de comando de 3000 mm/min, a

magquina continua se movendo em uma velocidade constante.
l

3 0 posicionamento termina quando a maquina para no enderego
100000 pm . O sinal de posicionamento concluido muda de desligado
- ligado.
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O Médulo de Simple Motion faz o controle de posicionamento continuo comecando pelo N° dos dados de
posicionamento especificado pelo N° de inicio do posicionamento [Cd. 3].

O "Operation pattern” dos dados de posicionamento define se o proximo conjunto de dados de posicionamento sera
executado.

ood
) 1/3

& MELSOFT Series Simple Motion Madule Setting Teol [Unset Praject] - [0

| Py Bk vew orie ook Window  He [Padric de operacio]
e Y O [T e e A f=] - ¥ oK F
i Havigation 3% gD TTMSA[] Auis P Operation Pattern Descrigdo
(Fromc | — . »
e h g e "’ O posicionamento do préximo N° de dados de
= {23 Inzelig=rk Functicn Moduls . ] . . - H
_;-rl,j,um:mmg | Mo Crdeatonpatié) Contralsy Terminar posicionamento ndo € executado.
[T
L j#;nﬂ:-::l;?muﬂ Z =Pomtorng Lommenk >
ek Dk s o o Leow (h: Ihe L
‘._Q - <Posfioring Comment- - = T o N Fa
:“;:m:ww . Lo A Apods a conclusdo do posicionamento, a maguina é
{74 Feskicring Dk Peekloning Comment> Continuo parada temporariamente, e o posicionamento do
[ A 1 Postinning Daka g LEEHT eI L L. o .. .
5 s 42 Postiing Date Fostinng Comment > proximo n® de dados de posicionamento é executado.
28 s 82 Poshoing Dste 5 '_"""T!_______f'!“_l':jw'lr

(Controle de posicionamento continuo) N

Apéds a conclusido do posicionamento, o

Local posicionamento do préximo n® de dados de
posicionamento € executado, sem que a magquina seja
desacelerada ou parada.

(Controle de percurso continuo)

I Controle de posicionamento continuo 2 Controle de percurso continuo

» Quando a velocidade é constante

NO Padrdo de Enderego do VEIDé::jadE — Padrac de Enderego do "u"Elﬂé:idade
a 2 o
operagio comando comando operagio comando comando
1 Continuo A . 1 Percurso A 3 I
il
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2 Controle de percurso continuo

= Quando a velocidade é constante

N© Padrio de Enderego do VE|D§::|EC|E i Padrio de Enderego do Velcé:idade
] H 0
operagio comando comando operagio comando comande
1 Continuo A . 1 Percurso A .
7 Terminar B a 2 Terminar B a
v v
A A

a / |"|

Parada temporariamente,

l .

f
Nede A Nede 6B
dados 1 dados 2

Mo é parada.

/

'

\,

M% de
dados 1

A Nede

dados 2

t

2/3
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S

+ Quando a velocidade varia

\o | FPedriode | Endereco do Velnsidade
a comando o
R comando
P
1 ercurso A .
Terminar
p B b

Apds o posicionamento em A,
a velocidade é alterada sem que a maguina seja

parada.
W
A
bF-------
a
I
I
I
" Pt
Nede A MNede B
dados 1 dados 2

3/3




k&l SIMPLE MOTION Module_POR L | e

»m Controle de interpolacao ) 0o

O Modulo de Simple Motion faz o controle de interpolacdo usando dois a quatro motores para controlar a maquina, de
forma que ela faga o percurso especificado.

Existem varios tipos de controles de interpolacao disponiveis, incluindo o controle de interpolagao linear e circular. O tipo a
ser usado é definido no sistema de controle dos dados de posicionamento. Um dos eixos definidos no sistema de controle
& denominado "eixo de referéncia” e o outro, "eixo de interpolacdo”. O Mdédulo de Simple Motion faz o controle do eixo de
referéncia seguindo os dados de posicionamento definidos para o eixo de referéncia, e o eixo de interpolacdo é controlado
por um percurso linear ou circular, como resposta.

* Controle de interpolagdo linear de 2 eixos * Controle de interpolacéo circular de 2 eixos
(Designagdo de subpontos)

Y Y
(Eixo de (Eixo de &
int laga int laca
interpo an;a:}l (Xa. Ya) interpolagac) - | oY
Cl Il o Yo |----- PEELEEE L Lo
#,/ | / :
g |
~ : |'/ :
|
Yifb--@ ' - !
(X1, Y) : Y1 +{x1. Y1) '
[ : | :
[ i [ |
[ | |
[ : | I
> X L ! X
X Xz ) .. X X . ..
(Eixo de referéncia) ! ?  (Eixo de referéncia)
O controle de interpolagio linear é O controle de interpolagéo
feito de (X1, Y1) até (X2, Y2). circular é feito de forma que a

maquina passe pelo subponto.
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No controle de interpolacéo, o sistema de controle, o enderego de posicionamento, a velocidade de comando e outras
defini¢bes sdo efetuadas para os dados de posicionamente do eixo de referéncia, enquanto apenas o endereco de
posicionamento é definido para o mesmo N° de dados de posicionamento do eixo de interpolacéo.
No controle de interpolacédo, depois que os dados de posicionamento sdo definidos, o N° dos dados de posicionamento
de inicio é definido como o N? de inicio de posicionamento do eixo de referéncia, e o sinal de inicio de posicionamento
para o eixo de referéncia é ativado, o que aciona o controle de interpolagéo.
Os sinais e dados necessarios para iniciar o controle de interpolacao sdo fornecidos abaixo, utilizando um modelo
QD77MS4 como exemplo.
Sinais de I/O (eixo de referéncia) Buffer memory (eixo de referéncia)
Eixol | Eixo2 | Eixo3 | Eixo4 ~ ~ | - Valor da
EBixol | Eixo2 | Eixo3 | Eixo 4 definicio
oinal de inicio de vio | vi1 | vi2 | vi3 || [Cd.3] Ndmero de
posicionamento incio do 1500 | 1600 | 1700 | 1800 1a 600
posicionamento
Exemplo mostrando o inicio do controle de interpolagdo
Quando os Eixos 1 e 2 (100000 w, 50000 pm, respectivamente) sdo controlados pelo controle de
interpolagdo linear a 3000 mm,/min.
= Programa de sequéncia =
Mb U0y
|| [ Movp k1 G1500 |—
Armazena M® de inicio do posicionamento no
mento de Eixo 1
cnr‘.’na’n_dns [ SET Y10 :’_ _
de inicio do . L .
. Sinal de inicio do posicionamento
[osIClonam Eivo 1
ento no ne ek
Eixo 1 [ RSTME |
Armazenamento de comandos de
inicio do posicionamento no Eixo 1
+ Dados de posicionamento
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Eixo 1
Mo, | Operakion pattern| Control system | . il 0 b .ﬁ.cu_:eleratinn Deu_:eleratiu:un Positioning address arc address | Command speed | Dweell time | M code
interpolated kime Mo, time Mo,
i :END 0ah:ABS Linear 2 Axis#z 0:1000 0:1000 100000,0 0.0 pm 3000.00 mm/min O ms 1]
<Positioning Comment >
Eixo 2
Mo, | Operation pattern| Control syskem | Axis to be P.l:l_:elerath:nn DEFEleratiDn Positioning address Arc address | Command speed | Dweell time | M code
interpalated kime Ma, kime Ma,

S0000.0 pri
< Paositioning Comment =

Defina usando a Ferramenta de Definicdo do Médulo de Simple Motion.

0.0 prn

0,00 rarnyriin
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3000 mm/min, é feita conforme a descrigao abaixo.

[mm/min)

Eixo 1 (eixo de referéncia) / N

A operacao de controle de interpolacéo linear para posicionamento do Eixo 1 em 100000 pm e do Eixo 2 em 50000 pm a

[mm/min] 4

Eixo 2 (eixo de interpolacio) — - T

Sinal de inicio de
posicionamento (Y10} I
Sinal de Eixo 1

QCUPADD (XC)

Sinal de Eixo 2 ———|
OCUPADO (XD) |

Sinal de posicionamento
concluido (X14) Fol

(1) Quando o sinal de inicio é ativado, a maquina acelera nas direcées dos
enderecos de posicionamento de cada eixo.
l
2 Quando se atinge a velocidade de comando de 3000 mm/min, a
maquina continua se movendo em uma velocidade constante.
l
3/ O posicionamento termina gquando a maquina para ac longoe do Eixo 1
no endereco 100000 pm e ao longo do Eixo 2 no endereco 50000 pm.

O sinal de posicionamento concluido muda de desligado — ligado.
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Neste capitulo vocé aprendeu:

* O PLC e 0 Médulo de Simple Motion
* Operacao JOG

* Retorno ao Ponto Original (OPR)

+ Controle de posicionamento

+ Dados de posicionamento

« Controle de posicionamento continuo
* Controle de interpolagéo

Pontos importantes

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu contetdo.

OPLCeo Para fazer o controle de posicionamento utilizando um Madulo de Simple Motion, o
Maodulo de Simple controle total € manuseado pela CPU de PLC, e os cdlculos de posigdo sdo efetuados
Motion pelo Madulo de Simple Motion.

- A operagdo JOG & uma fungdo que opera manualmente um servomotor manualmente
Ciperagao JOG Perag ta0q P
na diregdo de rotagdo de avango ou reversa, 3 velocidade constante.

Retorno ao Ponto O Retorno ao Ponto Original (OPR) € uma fungdo usada para mover a maquina até sua
Ciriginal (OPR) posigdo original e fazer a correspondéncia aos enderegos de OF da maquinae o
Madulo de Simple Motion nessa posigdo.

Controle de O Médulo de Simple Motion faz o controle de posicionamento com a definigio da
posicionamento posigdo alvo, a velocidade de comandao, e outras definigbes para os dados de
posicionamento, o que aciona o madulo.

Dados de Os dados de posicionamento sdo usados para definir o padrdo de operagdo, o sistema
posicionamento de controle e outras definigdes para controle de posicionamento.

1/2
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Controle de
posicionamento continuo

Controle de interpolagio

O Médulo de Simple Motion comega o posicionamento pelo N® dos dados de
posicionamento especificado pelo N de inicio do posicionamento [Cd. 3]. O "Padrido de
operagaon” dos dados de posicionamento define se o proximo conjunto de dados de
posicionamento serd executado.

Existem varios tipos de controles de interpolagdo disponiveis, incluindo o controle de
interpolagdo linear e circular. O tipo a ser usado é definido no sistema de controle dos
dados de posicionamento. Um dos eixos definidos no método de controle é
denominado "eixo de referéncia” e o outro, "eixo de interpolagdo . O Madulo de Simple
Motion faz o controle do eixo de referéncia seguindo os dados de posicionamento
definidos para o eixo de referéncia, e o eixo de interpolagdo é controlado por um
percurso linear ou circular, como resposta.

2/2

) ood
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1L N Construcao de um sistema de amostra (posicionamento)

No Capitulo 5, vocé aprendera a construir sistemas de amostra projetados para tarefas de posicionamento.

1/2

Fluxograma dos principios de controle

A secdo seguinte mostra um fluxograma dos detalhes do controle do sistema de amostra.

Aponte o cursor do mouse sobre o fluxograma para ver detalhes.

movimentagdo de materiais

v

Retorno ac ponto criginal
executado em todos os exos
|

Inicializagdc do sisterna de )

\
Mova o Reba 1 para a posicdo de Mova o Rebd 2 para a posigde de
Espera espera
| |
Sinal de inicio = ativade
v v
Abaixe o Robé 1 para a Esteira 1 Mova o Rebad 2 diretamente acima de
) stacker
Agarre a peca de trabalho Abaixe o Robé 2 no stacker
v v
Erga o Robéd 1 diretamente acima da
Ecteiral Agarre a peca de trabalho
v
Mowva o Robd 1 diretamente acima do Erga o Robd 2 diretamente acima do
stacker stacker

Abaixe o Roba 1 no stacker

Mova o Robd 2 diretamente acima da

L

Esteira 2
L

) ood
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CE Construcdo de um sistema de amostra (posicionamento) ) IIIZII;E
/

¥ ¥
Mowva a peca de trabalho para baixo Abaixe o Robd 2 para a Esteira 2
v v
Erga o Robd 1 diretamente acima do -
tacker Mawva a pega de trabalho para baixo
v _
Mova o Roba 1 para a posigdc de Erga o Robao 2 para a posicdo de
ESpErd ESpEra
| | —
v .

Operacdo automatica _)"
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Crie uma tabela de correspondéncia de dispositivos I/O e niUmeros de dispositivos a serem utilizados no sistema de
amostra.
A criacdo de uma tabela de correspondéncia reduz as falhas de programacéo e otimiza seus programas.

Vocé pode fazer download de um exemplo de tabela de correspondéncia de nimeros de dispositivos para o sistema de
amostra no link abaixo.

<PDF de Numeros de dispositivos atribuidos >
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»“ Operacédo de um sistema de amostra i oo

O sistema de amostra é projetado para operar da forma apresentada abaixo, em condi¢des normais de operagao.

Robd 2 Robd 1

g Eixo X1

Eixo Z2 I -

Esteira 2
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“ Monitoragéio do sistema de amostra

Vocé pode usar a fungdo de monitoracao da Ferramenta de Definicdo do Médulo de Simple Motion para monitorar e exibir
os locais atuais, codigos de erro e outras informagdes para todos os eixos em operagao, ao mesmo tempo.

T e —————
{37 Axis #3 Postioning Data
(4% Axis #4 Postioning Data

#03 Block Start Data
&}-@*} Synchronous Centrol Parameter
#1034 Cam Data

= IQ Monltor

-8 Error History
: EL ‘Warning | listory
T current value History
u% Servo Monitor
- Daital Oscilloscep

* (010:QDITMS16{] - Axis Menitor

B @nmmm.m:—.n

St the wortor tee and the Segiey order
Fowng | [oociey 4 =l
Selectatin tem

Lrvor deteson

w5

Lart comgate

M 27 Carert ipeed

P25 st et soeedoini sl e (ool

M X0Latanal ot sgnd < Lower et

M X0 E AT FOL GOnd | e et

M 0L arne rout snd | oo sondl

M0 Extwral rp sgrd : Dol conmand ugrakiowiheg sgnal
Y PV e

M2 B - I peed ortedd Rag ~

|| 2 e e,

e
Brsat te Dol | lang 25t tendate

| [M Sarent fond hm

Tha e 1w of the mardon Gepands on the runber of selected Ce.
Morko Rem andd the Sepley (rder b of oabctnd fae | 19 tame
Md 21 Machire food ~shar

S 5 Ry v Yo
DA 34 ks st shas

M 4 Dondorreg doke Mo berg & ited

M 4T Postionn date beng sumcuted wm;m-v
sl 4; w & g

g o "
14 P ) B4 D) v miutnd e
M 4 Postiore date beng executed © 2 to be stapoisted
M 47 Postionng dees bang execited | M code

M4 152 Oaaton Conter

M 113 Mctor noksten speed

M3 3 M0 Curen vele

M 100 Ser e S | Sarvo s

M 10050 D SO iy

AT 114 s W

o 000

Pode ser usada para
selecionar o item de
monitoragdo.

Axis Monitar Mokee Type: [os(cutpat Aus)  v] FootSow: [spr ] [ Select Monoe Avs | | Selact Monce o |I

Mocule Information List
Aos #1 Maks #2 Aks £3 Rods #4 @ PLC READY(YLO)

Md 20:Current foed vabe 100000.0 pm 0.0 pm 1157158 um 1200000 pm @ QU7 READY(X10)

Md 21 Maching foed vauo 100000.0 prn 0.0 g 1157015.0 pn 120000.0 pm @ Syrcronizinn HGUC 1)
m24::e:::‘rb 2 : : : @ Al axes sarvo ONIYLL

e ~ z .

MU0 Lasdlan Salus vidlen vidleny Pusdies Cuntsul Intergadatun mw:s”ngm IREADY.ON

Mc.28:0s fradrate 0.00 mm/mir 0.00 mmmen S6R.ESmmirn 000 mmimn et (BT , 12113114 1S 16
IMd 44 Positioning dataNo. beng .

xcted 1. §00: 3evD 805 : Sarvo ON
Mg;mmummmip poring Carglata Postiorig Camplety - LontIREus Postinng s SRR

. a am onhol 'Jm'ﬂ Complate o :

M 47 Prationing data haing Aeenuted)] 2 Aves e 9 10111213 14 1516
: Control system nterpolation (INC) @ MAST:Forced stop npuk(U11GA23)
Manfoaﬁrmdaub&qmted . 3 .

Byl e inieg 0:100 0:100 0:100 0100 wsv,' — —
Md 47 Positioning data being executed " s

: Deceleration tme No, 0:300 0:100 0:100 100 9 1011 12 13 14 15 16
ma:zmm databememcutad L s 84 M3.31:5000 ; Errer datection

forsho. (1 23 4.5 678
47 LG mem: 1

mcod? e tedl. 9 1011 12 13 14 1516

4
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“ Monitoragéo do sistema de amostra

v

* (010:QDITMS16{] - Axis Menitor

~

Axis Monitar Moker Type: [sioutout Ans)  v] FontSon: [age =) [ Select montor fos | Isumwmm" Mocule Information List

2t #1 s 82 2ois #3 2ois #4 @ PLCREADNYLO)
Mc 20:Current feed vale 100000.0 L 0.0 pm 1157158 um 120000.0 pm @ QO7TTREADY(X10)
Md 21:Machine food viue 100000.0 prn 0.0 um 11570150 ym 130000.0 @ Sychroniayon 1)
Md 23:Ax5 eror No. W * - . @ A3 005 sarvo ONYLL)
pimes bl 5 » : x M4.108:Sevo s2atizs :READY ON
MU 200030 e gl >.alus Vedlkny Vidleng Puniies Cunsud Interpadats s = it "
Md.28:Axis fredrata 0,00 e 0,00 mmimn SRS mmin 0,00 mmfmn foito, TR R PR T ‘6
T FPryrrgres : i S : 10 11 12 13 14 151
ovecutod 195 100; 567D 38005 - Servo O

oo EATSEANET G 0

|Md.47-Positivning databeng executed|,, Covplote  Post Cormolot gr.‘\:;mmm Pt Corveiet
9 10 11 12 13 14 1516

: Cperation pattem
IMct 47 Pratining data heing meecuted] 2 aves oo

Cantrol system > ntepolation (1) @ MdS0Foried stop Inpuk(U11G4231)

MAA7-Positoning data beng mrtodio:m 0:100 0:100 0100 BUSY
: Accederation time No. PR ==
Md.47 Positining data beang executed ™ Y27 3N
: Deceleration tme No, 0:300 0:100 0:100 0100 '3 101112 13 14 1516
M 47 data executed % 3 "
ES xm“"”"""m L i i L m,lm.&r??“: s 6 78

e < [31 »
M&Mmmmm 9 1011 12 13 14 1516
M. 102: Devistion courter 0ASs oRs onAs oms M 215t 1 Nucke warring detedicn
Md. 103:Motoe rotation speed 0.0 rjmin 0.0 ¢/mn S6785 rfmin 00 rfmn s, |1 2|3 45678
M. 104:Motor curment ke 0.0% 00% 9 10 11 12 13 14 15 16
M. 108:Sarvs statius © Sarvo alem CFF FF

W MA T test mode FlagU11GH00)

M. 108:Servd status & SeevD wanng CFF FF G
b 5 @ MASLAME Jass operaion moda(L11G4232)

M T Opeeation cych o Flagh 11154239)

Md. 1 34: Operation time{U1{G400S
505 ps

193,155, Marssmsin wum st UeeedU S400%) oo

A

[Coluna de exibigdc de monitoragao]
Mostra o valor de monitoragdo do eixo
definido na Selegdo do eixo de

monitoragao.

[Item de monitoragao]
Mostra o item de monitoragdo definido na
Selegdo do item de monitoragao.

Mostra informagoes dos modulos.

[Lista de informagbes dos modulos]

[»

4
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Neste capitulo vocé aprendeu:
« Atribuicdo de nimeros de dispositivos

* Monitoracéo do sistema de amostra

Pontos importantes
Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu conteddo.

Ll EE LS Crie uma tabela de correspondéncia de dispositivos I/O e nimeros de dispositivos a serem
dispositivos utilizados no sistema de amostra. A criagdo de uma tabela de correspondéncia reduz as

falhas de programacéo e otimiza seus programas.

Monitoragdio do sistema Vocé pode usar a fungdo de monitoragdo da Ferramenta de Definigdo do Modulo de Simple
de amostra Motion para monitorar e exibir os locais atuais, codigos de erro e outras informagées para

todos os eixos em operagdo, a0 mesmao tempo.
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(T {TIXW Controle sincrono

No Capitulo 6, vocé aprendera como fazer o controle sincrono utilizando um Modulo de Simple Motion com o QD77MS4
usado como exemplo.

Descricao geral do controle sincrono )

O controle sincrono & um tipo de controle no qual varios outros eixos (eixos escravos) sdo sincronizados com o eixo padrao
(eixo principal).

A secdo abaixo descreve o controle sincrono geral envolvendo um dispositivo de transporte como exemplo.

Com controle sincrono Sem controle sincrono
| |

Eixos escravos |

Eixo principal

stein (S — ) Esteira

transportadora transpor-
» Os objetos podem ser continuamente transportados, sem + A esteira precisa ser parada sempre que tadora

gue a esteira tenha que parar. transporta objetos.

Existem varias vantagens em usar o controle sincrono, algumas das quais sdo mencionadas a seguir.

* Maior produtividade...Uma vez que nao existe tempo de espera entre operagdes, como na operagao sequencial, o tempo
do ciclo pode ser reduzido, melhorando a produtividade.

« Controle seguro..Uma vez que os eixos escravos sdo todos sincronizados com o eixo principal e parados quando o eixo
principal € parado, o risco de danos aos equipamentos pode ser reduzido.
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0O Médulo de Simple Motion pode oferecer controle sincrono mecanico utilizando engrenagens, eixos, engrenagens de
mudanca de velocidade, cames e outras pecas muito facilmente, simplesmente definindo-se os parametros sincronos e
outras definicdes desse tipo.

Controle sincrono com o Médulo de Simple Motion QD77MS
————— Sincronize a operacdo do Eixo 1 até o Eixo 3 usando os
pardmetros sincronos.
< ) | @ Vantagens

« Magquina mais compacta e custos
mais baixos.

« Nao & preciso se preoccupar com o
atrito e a vida Gtil do eixo principal,

Fixo 3 da engrenagem e da embreagem.

+ E facil mudar a configuraco inicial.

« Nao sdo gerados erros por

Controle sincrono mecanico tradicional precisdo mecanica, e o

———————————- desempenho do sistema melhora.
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Inicio do posicionamento

>
m Fluxo do controle sincrono

O fluxo de controle sincrono para o Médulo de Simple Motion é apresentado abaixo.

O eixo principal do Médulo de Simple Motion é denominado eixo de entrada, e o eixo a ser sincronizado, eixo de saida.
Existem parametros sincronos a serem definidos para cada eixo de saida, que determinam como o eixo de saida deve ser
sincronizado, e com qual eixo de entrada.

v

Controle de
posicionamento

Dados de
posicionamento

(eixo principal)

Eixo de entrada
(Sub-eixo principal)

Engrenagem de
mudanca

de velocidade
Engrenagem

A

Embreagem

Eixo auxiliar

Parametros Engrenagem
sincronos composta
Eixo de (™=
Sitrada LF‘ Engrenagem

* Embreagem

waby Came

Eixo de saida

|

Engrenagem de
: | mudanga de

velocidade
ﬁ' & composta

Engrenagem de
mudanga de
velocidade

Engrenagem

Maodulo de
Simple Motion

Dados de cames

-

A
Servo
amplificador
Servomotor

e e

Sincrono

v

Servo

amplificador

Servomotor
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O eixo de saida para o controle sincrono utiliza operacéo por came.

O controle de came que utiliza um came mecanico tradicional é reproduzido como controle de came eletrénico utilizando

dados de cames.

Controle utilizando um came mecanico Controle utilizando um came eletrénico

=

QD77MS

‘J Came eletronico

Dados de cames

Valor do limite de
curso inferior

Como o controle de came eletrénico para o Modulo de Simple Motion € processado por software, o padrdo de cames ideal
e gerado sem os problemas causados pelo controle de came tradicional, como erros de precisdo mecanica.
A substituicdo do came por alteragdes no modelo usado pode ser feita com facilidade, simplesmente mudando-se o

padréo de cames.
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1/3

O eixo de saida é controlado utilizando valores (valores de alimentacdo atuais) convertidos a partir dos dados de cames
definidos, utilizando valores atuais para um ciclo do eixo de came como valores de entrada.
Existem trés tipos de operagdes nos dados de cames, para o came de duas vias, o came de alimentagdo e o came linear.

'. Came de duas vias

O came de duas vias opera para tras e para a frente, pela extensdo do curso do came constante.

. Dados de cames l Exemplo de operagido

A : A . | i
Valor de ~ - -

/ alimentagio / /

/ ; atual |/ E.f'

. . : —» t
g * Lgi . >
Um ciclo : Um ciclo ' Um ciclo ' Um ciclo '

@ Camede alimentagio

O came de alimentagdo € acionado para mudar a posigdo de referéncia do came para cada ciclo.

. Dados de cames

[N\ ,
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. Dados de cames

& :

[/
|' f

/i
1

Um ciclo

. Exemplo de operacdo

F !
Valor de '
. = ' _— L i i
alimentagdo ! ------- Posigdo de referéncia do came para o terceiro ciclo
| I ; - . .
atual i ! ! Posigdo de referéncia do came para o segundo ciclo

I ! !
L : iyt

S | i

Um ciclo Um ciclo Um ciclo
@ Camelinear

O came linear atua em uma linha reta que gera um indice de curso de 100% para um ciclo.
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WValor de
alimentacio
atual

. Dados de cames

A ]
_d-ﬂ'"d__!
T 1
- 1
_—"_'-'- i
>
4 »
Um ciclo '

-~ Posigdo de referéncia do came para o terceiro cclo

. i s _—
i i T [
H L :
! P, S N
L s

P S A S

_— b n .
: ~C — —» 1
-+ ; - aid | ot
o S a0 "
Um ciclo ' Um ciclo x& ' Um ciclo '
™4
Valor do curso = 100%

Posicdo de referéncia do came para o segundo ciclo

O came linear é registrado na Ferramenta de Definicdo do Médulo de Simple Motion como came NP 0.
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»m Criacdo de dados de cames

Os dados de cames sé@o criados com a Ferramenta de Definicdo do Médulo de Simple Motion.

Vamos tentar criar os dados de cames na proxima tela.

F A Twwbes & ur Cmphog Mg ds part it
/:;::v—-’“ I e [ et | Aman o 17k - wath (50 el g [V o) e e | |
s et e ™~
e s et - — 10 o
Cwnle |
Tl o
oo

I R

- e
AR | e —
& twoon " oo o ooe 1 o e
(anpee)
by
€ Pww e Vi cw b by wcton
[ wutlogee) * vdingml N L Orve N
! [ O MO Curet e gl
RIS 00 30000 100 0000000 Corwtant Soeed
L 19 1w L0 0000 Crret et gmed
™ oo RETTE 000000 et ard Sl

e e
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% MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010:QD7 7MS4[]-Cam Data No.0D1[]]
Tools  Windew Help

ol imam

] 0010:QD77MS4[]-Cam Data... * ]

| Project Edt  View Orline
EDE‘JBIESEI'”!H

i Mavigation 1 x

[f 2y Ha Ga (2 ) A1

A |

[l

[=] g Inkelligent Function Module
= (b 0010:QD77MS4
- System Setting
System Struckure
: Mark Detection
Lf} Parameter
;_'f:‘:' Servo_Parameter
l&‘i Positioning Data

w4 Block Start Daka
-If# Synchronous Control Paramets
% Cam Data
1] Cam_Data_List
] No.0D1
+H Lﬂ Maritor
. Digital Oscilloscope

*
&
H

acceleration == [ Jerk —‘

— Display Maanification

Width | 100 Tl“.-"a Height | 100 TI%

—Point Data

[ ]

WiH 100% Screen ] ‘

90,00000

160.00000 270,00000 360,00000

[deqres]

':N{;l Fine-tune the cam curve by section

nd [degree]
S0, 00000

1&0. 00000

27000000

Stroke [%:]

0.0000000 Constant Speed
100.0000000 Constant Speed
100.0000000 Constant Speed

0.0000000 Constant Speed

am Curve

Assim, vocé tera concluido as definigdes do dados
de cames.

Cligue em m para avangar até a proxima tela.

QO4UDEH

Hask _AF
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Definicoes de parametros sincronos

) oo

Eixo 2.

PN 1007 | Sevime Yample Matinn Mo dule Satting Tool (Linset Prapect] [O010.00 7 70841 ] Axis #7 Synahronaus Parameiei |

A . ey o #3
Serepe e A IR0 TN ) Asie 02 8
R
D ret vy
A
~

T
|

| K18

Para o controle de came em que o Eixo 2 é sincronizado com o Eixo 1, é necessario definir os parametros sincronos para o

Os parametros sincronos sao definidos com a Simple Motion Module Setting Tool.

Vamos tentar definir os parametros sincronos na préxima tela.
Os dados de cames criados na tela anterior sdo usados para o controle de came.

N iry -
Nyt hroncus o red mesiule settong  Set cach madule g et or
Mk bt
P A -
e (T —

P 0 A N |

Iwe
A 0
TR e ———
WA M
LU AN T 1)
Mot bt o
A0S v
Iy A0S Dwrwmtrodd o
Matn st thateh
S shalh R cortrnd sttty
P AROM conteed e o AL (e
P A5 CFY controd e DOFF Cortrst booand
R A e
i
N L A IR D)
b et wetivg
By AGT Man thatt Autch ON addon
Iy GO Traresl vohae Debue s st
arh oM

N A% M sl Aach OFF addeme ’
Py A10:Travel v before man bt
e OFF

AL Man ihaft A wsootheng
ey

P 412 M it A wattg

tivw Cocatart

Pr AL S00a0n ¥ men st e

oM

410 Spoagn o man At AN

orr

L
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> Definicoes de parametros sincronos

¥ MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010: QD7 7MS4[]-Axis #2 Synchronous Parameter]
Windew  Halp

q (=1 Feal )
,—;,{j'_); - B R
o =

! Project  Edit  Wiew Online  Tools

LB P06 B [P e o 8

Mawigakion

_:?::' 0010:0DF M54 ]-Axis #2 5...

2) | A
—_; Inkelligent Function Module
= (J 0010:QD77M54
=/ |l System Setting
System Structure
g Mark Detection
__'327' Parameter
__:t:' Servo_Parameter
(%4 Positioning Data
[ Block Start Daka
_u Synchronous Conkrol Parameter
Lf-' Inpuk Axis Parameter
S Aods #1 Synchronous Parameter
5 Buds #2 Synchronows Parameter
;_:i:' fods #3 Svnchronows Parameter
L:*.f' fods #4 Synchronous Parameter
= Cam Data
B Monitor
Bl Digital Oscilloscope

d Change

£ ¥

I

Ikem
Pr.441
:Cam | 500000.0 pm
shro...

Pr.440

Satting value | A

Synchron  Set the
+ OUs parameter
controli... for the init...

Sak the Hme o advance o delsy the cam axis current value per cyele p

2147453646 to 21474585647 ps

Q04IDEH

Hask

Assim, vocé tera concluido as definigbes
dos parametros sincronos para o Eixo 2.

Clique em (@ para avancar até a
proxima tela.

Insert

Pl i
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abaixo, utilizando um modelo QD77MS4 como exemplo.

O controle sincrono é iniciado apos a definicdo dos parametros sincronos e dos dados de cames, e depois da ativacdo do
comando de inicio do controle sincrono. Os sinais e dados necessarios para iniciar o controle sincrono sao fornecidos

Buffer memory
Eixo 1 Eixo 2 Eixo 3 Eixo 4 Valor da definicdo
Defina o eixo alvo como um coédigo de quatro bits.
[Cd. 380] Inicio do controle bit 0 (Eixo 1) a bit3(Eixo 4)
. 36320 . ] .
sincrono Desligado: O controle sincrono termina
Ligado: O controle sincrono € iniciado
As condigbes de operacgdo dos eixos sdo
- das na memoria.
[Md. 26] Condigées de armazena
= : 809 909 1009 1109 0: Espera
operacgo dos eixos 5: Analisando
15: Controle sincrono

Exemplo mostrando o inicio do controle sincrono
Quando o Eixo 2 é sincronizado com o Eixo 1

* Programa de sequéncia
<Inicio do controle sincrono>

X56 uon
| | [
als [ MOVP H02 G36320 |——
Definicdo do N° de
posicionamento sincrono <Final do controle sincrono>
X56 ot

4 [" MOVP HO G36320 |——

I
Definigdo do N° de
posicionamento sincrono

SM403 uo

|| [(=K15G909 }———(M90 )——

Desligado para um scan Controle
apenas apos EXECUTAR sincrono

* Parametros sincronos e dados de cames

Utilize o exemplo de definicao da tela
anterior.
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A operacdo para controle de came em que o Eixo 2 € sincronizado com o Eixo 1 continua conforme a descricdo abaixo.

O controle de posicionamento & feito no Eixo 1 utilizando os dados de posicionamento.

Posigdo
A | | | | |
I I I I I
I I I I I
. I I I I —~
Eixo 1 | | | |
| | | | |
| | | | |
1 T 1 1 1 s
Posicdo | ' ' ' '
Y I I I I I
| | | | |
Eixo 2 [ I [ I [
ERVAVAVA
. ey oy T f >
(1 ) 3 | | | i4)
Inicio do controle | | | [ [ —
sincrono para o Eixo 2 I I I I I
Simal de Eixo 2 ’T : : : : "~ 1
CCUPRADO [XD) | | | | |
[Md. 26] Status de Espera (0) % Analisando (5 Controle sincrono (15) Espera (0)
operacio do Eixo 2 : ; ; ; ;
Simal de inicio de | ! [ [ [
posicionamento (Y10) I I I I I

para o Eixo 1

(1) Depois que o sinal de inicio do controle sincrono
& ativado, o status da operacio do eixo [Md. 26]
muda para "5: Analisando.”

l

2 Depois que a analise & concluida, o status da
operacao do eixo [Md. 26] mudar para "15:
Controle sincrono”, e o sinal de OCUPADQ &
ativado.

l

i3 Depois que o status da operacdo do eixo [Md. 26]
for confirmado como "15: Controle sincrona”,

o sinal de inicio de posicionamento (Y10) para o
Eixo 1 & ativado.

Quando o posicionamento do Eixo 1 & iniciado, o
Eixo 2 & sincronizado com o Eixo 1, e o came

comeca a funcionar.
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> Funcao do servo amplificador virtual

) ood

entrada virtuais.

do sistema.

[ &= €T Satting ] : SSCHET IIIH

W0 HOWR

I
i

E
H

31 "

entrada & apresentado abaixo,

Inicio do posicionamento

hase (4 Mutiply)

Amplifier Setting] Axis #1]

Saryo Amgifier Informastion
Serve Aumpifier Series | =]
pergifier Cpsration Mods: | =
ey —

-

s xS .
@ Do it Senadnclfer, Assinale
Sorvo Piramtes — =

O Madulo de Simple Motion esta equipado com uma fungdo que atua como um eixo (um eixo de servo amplificador
virtual), que gera apenas comandos virtuais sem uma conexao real com um servo amplificador.
O uso do eixo de servo amplificador virtual como eixo de entrada permite que o controle sincrono utilize comandos de

As definigdes do eixo de servo amplificador virtual sdo concluidas na tela de Definigbes do Servo Amplificador, na Configuragao

Virtual aparece na tela ]

MR Corligurabor sharts, and gorve

'-"_IF Sorvo Paramsber|  parameters can be set.

L Seiting IF MR Conffigurasbon is nol installsd, display
the S0 b maker REREING FOTEEN.

v

O fluxo de controle sincrono que utiliza um eixo de servo amplificador virtual como eixo de

Controle de
posicionamento

Parametros
sincronos

Engrenagem

p» Eixode

Dados de

i

entrada

I

composta Engrenagem

e L

Maodulo de
Simple Motion

1/2

nosicinnamento
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} Funcao do servo amplificador virtual
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l

Controle de
posicionamento

Dados de
posicionamento

P_arémetros Bidrdiatasn Maodulo de
sincronos g gt Simple Motion
composta  gngrenagem
» Eixo de e .
entrada - ‘L -
(Eixo principal) [
Eixo de entrada S Embreagem
(Sub-eixo
prnsil __ Engrenagem
Engrenagem nde mudanca
de mudanga de velocidade
de
Embreagem velocidade
Engrenagem < Engrenagem
- composta
Dados de
Engrenagem cames
de mudanca
de velocidade A
Eixo de
interpolagdo el Came €
Eixo de
saida
\{

Servo amplificador

Servomotor
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O feuo
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Neste capitulo vocé aprendeu:

« Controle sincrono
* Parametros sincronos
« Controle de came

+ Dados de cames

* Funcéo do servo amplificador virtual

Pontos importantes

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu conteddo.

Controle sincrono

O controle sincrono é um tipo de controle no qual varios outros eixos (eixos escravos) sdo
sincronizados com o eixo padrdo (eixo principal).

Parametros sincronos

O eixo principal do Médulo de Simple Motion é denominado eixo de entrada, e o eixo a ser
sincronizado, eixo de saida.

Existem parametros sincronos a serem definidos para cada eixo de saida utilizando a
Ferramenta de Definicdo do Modulo de Simple Motion, que determinam como o eixo de
saida deve ser sincronizado, e com qual eixo de entrada.

Controle de came

O eixo de saida para o controle sincrono utiliza operacdo por came.
O controle de came que utiliza um came mecanico tradicional é reproduzido como controle
de came eletrénico utilizando dados de cames.

Dados de cames

O eixo de saida é controlado utilizando valores (valores de alimentacdo atuais) convertidos a
partir dos dados de cames definidos, utilizando valores atuais para um ciclo do eixo de came
como valores de entrada.

Fungdo do servo
amplificador virtual

O Modulo de Simple Motion esta equipado com uma fungio que atua como um eixo (um
eixo de servo amplificador virtual), que gera apenas comandos virtuais sem uma conexao real
com um servo amplificador. O uso do eixo de servo amplificador virtual como eixo de
entrada permite que o controle sincrono utilize comandos de entrada virtuais.
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o1 LT LVA Construcao de um sistema de amostra (controle sincrono)

) ood

No Capitulo 7, vocé aprendera a construir sistemas de amostra projetados para controle sincrono.

Fluxograma dos principios de controle

A secdo seguinte mostra um fluxograma dos detalhes do controle do sistema de amostra.

Aponte o cursor do mouse sobre os simbolos do fluxograma para ver detalhes sobre cada controle.

Inicializagdc do sistema de
mavimentagdoe de materiais
v
Retorno ac ponto original
executado em todos os eixos

v

Maova o Reba 1 para a posicdo de
Espera

v

Mova o Reobd 2 para a posicdo de
Espera

¥

Sinal de inicio = ativado

Controle do Robo 1 com dados de
cames I

Controle do Robd 2 com dados de
cames

v

| Operagdo automatica
b _}
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Atribuicao de numeros de dispositivos ) 000

Crie uma tabela de correspondéncia de dispositivos I/O e nimeros de dispositivos a serem utilizados no sistema de amostra.
A criacdo de uma tabela de correspondéncia reduz as falhas de programacao e otimiza seus programas.

Vocé pode fazer download de um exemplo de tabela de correspondéncia de numeros de dispositivos para o sistema de
amostra no link abaixo.

<PDF de Numeros de dispositivos atribuidos>
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) Operacédo de um sistema de amostra i oo

O sistema de amostra é projetado para operar da forma apresentada abaixo, em condi¢des normais de operagao.

Todos os quatro eixos (X1, X2, Z1, Z2) sao
controlados em sincronizagao.

Robd 2 Robo 1

Eo X2 Eixo X1

Eixo Z2 I e

Esteira 2
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>
7.4 Controle de came em um sistema de amostra h 0oc
Os dados de cames utilizados no sistema de amostra sao apresentados abaixo.
i ||
) [ ]

- -

Dados de cames para X1 Dados de cames para X2

e | NI
e oo | e ooce:
| |

— 1 e / \
— [T

130 0
0 00000 w0 oo 0 e 9% moon D'C-BI O e 0 0 o0ng, I 0n

- o
Hmpwe]

Dados de cames para Z1 Dados de cames para Z2

™ [ [T,
m-a-l 190 cotonee. |

| R

10 oo | 4 v o ‘ -
o oo0ee. w0 o 0 ooy 75 00 ] o oo 0 o = 5

R
Iyw]
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} Resumo
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Neste capitulo vocé aprendeu:

« Assignment of Device Atribuicdo de nimeros de dispositivos

Pontos importantes
Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu conteddo.

TG ER T EGEE BBl Crie uma tabela de correspondéncia de dispositivos I/O e nimeros de dispositivos a serem
dispositivos utilizados no sistema de amostra.

A criagdo de uma tabela de correspondéncia reduz as falhas de programacio e otimiza seus
programas.
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0 Teste DY

) ood

Agora que vocé concluiu todas as ligbes do curso Servo Modulo de SIMPLE MOTION, esta pronto para fazer o
teste final.

Se tiver qualquer duvida sobre os topicos abrangidos, aproveite esta oportunidade para revé-los.

O Teste Final @ composto por 3 perguntas (7 itens).

Vocé pode fazer o teste final quantas vezes desejar.

Como é feita a pontuacéo do teste

Depois de selecionar a resposta, ndo se esqueca de clicar no botdo Resposta. Sua resposta sera perdida se vocé
continuar sem clicar nesse botdo. (O sistema assumira que essa pergunta nédo foi respondida).

Resultados da pontuacao

O numero de respostas corretas, o nimero de perguntas, a porcentagem de respostas corretas e o resultado
aparecem na pagina de pontuacao.

Respostas corretas: 2

Para passar no teste, vocé
precisa responder corretamente
a 60% das perguntas.

Total de perguntas: 3

Porcentagem: 67%

Continuar | ‘ Rever

« Clique no botdo Continuar para sair do teste.
» Clique no botdo Rever para rever o teste. (Verificar a resposta correta)
 Clique no botdo Repetir para refazer o teste.
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Teste Final 1 ) 000

Selecione os dois programas de software necessarios para fazer o controle de posicionamento utilizando um Modulo de
Simple Motion (selecione duas opgdes).

—  GX Worksz2
—  MT Works2
—  GT Works3
— MR Configurator2

—  PX Developer

—  MX Component

Resposta ] I Voltar
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Teste Final 2

) ood

Selecione o ndmero, na caixa "Termos a selecionar” abaixo da tabela, para definir o padrdo de operacdo mais

adequado ao exemplo de operacdo apresentado abaixo.

Controle de posicionamento continuo

Controle de percurso continuo

\
¥
Mao é parada.

L
S

Termos a
selecionar

1. Continuo
2. Percurso
3. Terminar

W
A
Parada temporariamente.
|'
|
ar |
|
|
>t
Dados A Dados B
Me 1 Me 2
N© Padrao de Endereco do | Velocidade
operagao comando do comando
1 v A a
2 v B a

Resposta ] I Voltar

Dados Dados P
NE 1 Ne 2
N© Padrao de Endereco do | Velocidade
operagao comando do comando
1 v A a
2 v| B a
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Teste Final 3

) ood

Responda as perguntas abaixo.

@ Selecione o grafico de dados de cames correto para um came de duas vias, entre os diagramas abaixo.

v

A Bl A cl a

_——,

g‘!’
¢

oy oy
Umciclo Um ciclo '

Umciclo '

@ Seclecione o N° de came para um came linear registrado com a Ferramenta de Definicido do Médulo de
Simple Motion.

| --Select-- | v

Resposta ] I Voltar
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Pontuacdo no teste ) 000

Vocé concluiu o Teste Final. Seus resultados sdo os seguintes.
Para terminar o Teste Final, va para a proxima pagina.

Respostas corretas: 3

Total de perguntas: 3

Porcentagem: 100%

Continuar ’ [ Rever ’

Parabéns. Voceé passou no teste.
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]

Vocé terminou o curso Servo Madulo de SIMPLE MOTION.

Muito obrigado por fazer este curso.

Esperamos que tenha gostado das licdes e que as informacdes
adquiridas sejam uteis no futuro.

Vocé pode rever o curso quantas vezes quiser.

‘ Rever ‘ | Fechar




