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» ”
Uvod Uéel kurzu ) Vwu

Tento kurz je ur€eny pre toho, kto po prvy raz vytvara systém riadenia pohybu pomocou modulu CPU pohybu riadiacich
jednotiek pohybu od spoloénosti MITSUBISHI.

Na vytvorenie systému sa musite naucit metdédy synchronizovaného riadenia vo virtuadlnom rezime SV22 prostrednictvom
riadiacej jednotky pohybu technického prostredia MELSOFT MT Works 2.

Obsah tohto kurzu je ur¢eny hlavne pre osoby zodpovedné za softvér, ktoré rozumeji zakladom programovania a
navrhovaniu synchronizovaného riadenia. Obsah pre osoby zodpovedné za hardvér, ako je navrh systému, instalacia,
kabelaz atd. je vypracovany v kurze ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE) “. Zakladny obsah pre
osoby zodpovedné za softvér, ako je programovanie, je vypracovany v kurze ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS
(REAL MODE: SFC) “.

Pri tomto kurze musite mat vedomosti o PLC radu MELSEC-Q, servomechanizmoch na striedavy prad a riadeni
polohovania.
Pre tych, ktori tento kurz absolvuja po prvy raz, odpori¢ame absolvovat

= kurz , MELSEC-Q SERIES BASICS®

* kurz , MELSERVO BASICS (MR-J3) “

» kurz , YOUR FIRST FACTORY AUTOMATION (POSITIONING CONTROL) “

= kurz , SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE) “

= kurz , SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC) “.
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[ Uvod Struktira kurzu ) o0c

Obsah tohto kurz je nasledovny.
Odportu¢ame vam zacat kapitolou 1.

Kapitola 12 — REALNY REZIM A VIRTUALNY REZIM
Naucite sa rozdiely medzi realnym reZimom a virtualnym rezimom.

Kapitola 13 - PROGRAM MECHANICKEHO SYSTEMU

Naucite sa o programe mechanického systému a o mechanickom module pouZivanom na riadenie vo virtualnom
rezime.

Kapitola 14 - VYTVORENIE UDAJOV VACKY

Naucite sa vytvarat' udaje vacky, pouzitej v mechanickom module ,CAM*.
Kapitola 15 — CVICENIE

Naucite sa o mechanickom systéme a v ukazkovom systéme vytvarat udaje pre vacku.
Kapitola 16 — POUZITIE

Naucite sa o funkcii vystupu koncového spinaca, adresovani vacky a digitalnom osciloskope.
Zaverecny test

Hodnotenie pre Gspesné absolvovanie: 60 % alebo viac.
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Ako sa pouziva tento nastroj elektronického kurzu

) 000

Prejst na nasledujicu stranu

Spat na predchadzajacu
stranu

Prejst na poZzadovanu stranu

Ukoncenie kurzu

Prejst na nasledujtcu stranu.

Spat na predchadzajldcu stranu.

Zobrazi sa ,Obsah“ a mdzZete prejst na poZadovanu stranu.

Ukoncite kurz.
Okna, ako je obrazovka ,Obsah” a kurz sa zatvori.
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Upozornenia pri pouzivani ) 000

Preventivne opatrenia

Ak sa uéite na skutoénych produktoch, pozorne si pre€itajte bezpeénostné opatrenia v prislusnych navodoch.

Bezpecnostné opatrenia v tomto kurze
- Zobrazené obrazovky verzie softvéru, ktorG pouZivate, sa méZu lisit od obrazoviek v tomto kurze.
Kurz je ur€eny pre nasledujlce verzie softvéru:
- MT Developer2 verzia 1.18U

Odkazy

V tabulke su uvedené odkazy tykajlice sa tohto Skolenia. (M6Zete sa ucit aj bez nich.)
Odkaz si mézZete stiahnut kliknutim na jeho nazov.

Nazov odkazu Typ suboru Velkost
Sample program Komprimovany subor 53,651 bytes

Recording paper Komprimovany subor 435kB
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=X REALNY REZIM A VIRTUALNY REZIM ) oo

V tejto kapitole sa naucite rozdiely medzi realnym reZzimom (SV13/SV22) a virtualnym reZimom (SV22).
Realny rezim sa pouZziva na priame riadenie systému prostrednictvom servomotora(ov) s prislusnym programom.
Podrobnosti o realnom reZime st uvedené v kurze ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC) “.
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) Virtualny rezim ) 000

Pri konvenénom spdsobe sa stroje ovladali mechanicky prostrednictvom prepojenych hriadelov, sukoli a spojok od
kazdého motora. Virtualny rezim nahradza takato mechanicku €innost synchronizaciou motorov stroja prostrednictvom
programu mechanického systému.

Zadavanim prikazov virtuadlnemu servomotoru sa motory stroja ovladaja v stlade s nastaveniami programu mechanického
systému.

Virtualny rezim poskytuje oproti mechanicky postavenému systému tieto vyhody:

* M6Zu sa vyrobit mensie a lacnejSie stroje.

» Do Gvahy sa nemusi zobrat opotrebovanie a Zivotnost kazdého dielu (hlavny hriadel, stikolie a spojka).
« Ulohy, ako vymena zostav, sa riesia lahsie.

» Vykonnost' systému je lepSia, pretoZe neexistuja chyby tykajuce sa mechanickej nepresnosti.

Softvérové riadenie
prostrednictvom
programu pre mechanicky
systém

Mechanické ovladanie 3¢
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Rozdiely medzi realnym rezimom a virtualnym rezimom ) 000

Medzi realnym reZimom a virtualnym reZimom na riadiacej jednotke pohybu su tieto rozdiely:

Rozdiely medzi realnym reZzimom a virtualnym rezimom potvrdte kliknutim na [Realny rezim] a [Virtualny reZzim] na pravej
strane.

Realny rezim

nos

Prenos .

_— ——

[G100) o signai servomechanizmd

M2049// zapnuty?

[K10: Realny])
1 INC-1

Priamo ovladané programom pre servomechanizmus
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) Postup pri prepnuti do virtualneho rezimu ) oo

Pred pouzitim funkénosti virtualneho reZimu sa rezim musi prepnut do virtualneho rezimu. ReZim zmenite zapnutim a
vypnutim poziadavky na prepnutie realneho rezimu/virtualneho rezimu (M2043). O mozZnosti prepnutia z redlneho rezimu
do virtualneho rezimu sa presvedcte kontrolou, €i:

» Program mechanického systému je zaregistrovany.

* Prikaz na zapnutie v8etkych osi servomechanizmu je zapnuty.

» V3etky osi sU zastavene.

» Na Ziadnej osi sa nevyskytuje chyba servomechanizmu.

» PoZiadavky na navrat do vychodiskovej polohy pre vSetky osi okrem osi valca s vypnuté.

Schéma ¢asového priebehu

PoZiadavka na prepnutie z realneho reZimu do virtualneho reZimu  pgzjadavka na prepnutie z virtualneho rezimu do realneho rezimu
PozZiadavka na prepnutie
medzi realnym ZAP /
rezimom/virtualnym VYP
rezimom (M2043) ZAP ‘_;\

Stav prepnutia medzi ZAP
realnym
rezimom/virtualnym
rezimom
(M2044) Realny rezim

'
i

'

. . L
3 .

)

)

Virtualny rezim iRealny rezim

---
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Objasnenie rezimu Cinnosti D o0®

Ukazkovy systém pouzity v tomto kurze je baliaci stroj ukazkového systému, pouzity v kurze ,SERVO MOTION
CONTROLLER BASICS (HARDWARE) “ a kurze ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC) “.

(Trvanie: 00:05)
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(XN Ovladanie baliaceho stroja ) ooc
ReZim ¢innosti (tok riadenia) v ukaZzkovom systéme pre tento kurz je znazorneny nizsie

LA

LT

LT
LLL
ﬂl“"lﬂ"""l'll“'
lllllll
i

(Trvanie: 00:19)
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12.4.2 Konfiguracia zariadenia ukazkového systému pre tento kurz

) 000

Dalej uvadzame konfiguraciu zariadenia ukaZkového systému pre tento kurz.

QO0BUDH  qvaop
Q172D Qx40 Bezdotykovy
vy doraz
Osobny Q62pP l ._.._.._.._,.
poditac
<7 Hodnota
Kabel USB hornej hranice
' - zdvihu
nstalacia
—i —n
-
< T_lac'q"o Ziarovka Ziarovka Tiagidlo
- 30k niteného  indikatora  indikatora Stat —-
o _ zastavenia Ginnosti zastavenia Hodnota
Riadiaca jednotka pohybu | dolnej hranice
technické prostredie Servozosilfiovaé MR-J3-10B zdvihu
MELSOFT MT Works2
;-—":-_ Os 1 Os 2 Os 3 Os 4 Os5 Os 6
- _
Nastavenie
servomechanizmu SSCNET Il
softvérovy balik kabel
MR Conﬁguratorz
i 5 o
= Operacny systém je Servomotor HF-KP053
Softvér operaéného systému | nainstalovany na Q172DCPU
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[ X Program pre pohyb baliaceho stroja

) 000

Tok €innosti programu pre pohyb SFC, pouzitého v ukazkovom systéme, je znazorneny nizsie.

Ukazanim kurzoru mysSi na tok sa zobrazia jeho detaily.

UkaZka programu pre realny rezim

Hlavna stranka realneho rezimu

Servomechanizmus zapnuty

Navrat do vychodiskovej polohy

Bez poZiadavky na navrat do vychodiskovej polohy

Prenos

Signal spustenia vypnuty |

Koniec

Ukazka programu pre virtualny rezim

Hlavna stranka virtualneho rezimu

| |
Servomechanizmus zapnuty
X
Navrat do vychodiskovej polohy

Bez poZiadavky na navrat do vychodiskovej polohy

Prepnutie do virtualneho rezimu

Cakanie na prepnutie do virtuaineho rezimu

Spustenie virtudlneho servomechanizmu

Signal spustenia virtualneho servomechanizmu

Koniec
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@GP Zhrnutie ) 006

V tejto kapitole ste sa nau€ili:

+ Virtualny rezim

* Rozdiely medzi realnym rezimom a virtualnym rezimom

Délezité body

Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny niZsie.

. . Virtualny rezim synchronizuje programom mechanického systému motory, ktoré boli riadené konvenéne

Virtualny rezim 4
mechanicky.

P.OStl,Jp P preRnutl Lt Pred prepnutim z realneho rezimu do virtualneho rezimu skontrolujte, &i prepnutie je mozné.
virtualneho rezimu
Rozdiely medzi Realny rezim priamo ovlada jednotlivé osi.
redlnym reZimom a Virtualny rezim vydava prikazy virtualnemu servomotoru a osi ovlada ich synchronizaciou prostrednictvom
virtualnym reZimom programu mechanického systému.
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X PROGRAM MECHANICKEHO SYSTEMU ) ooo

V tejto kapitole sa naucite o programe mechanického systému.

Program mechanického systému vyuZiva na riadenie synchronizacie softvérom mechanické moduly vratane virtualneho
servomotora, synchrénneho kédovaca, sukolia, spojky, valceka a vacky.
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) Schéma zapojenia mechanického modulu ) o000

Schéma zapojenia mechanického modulu je schéma virtualneho systému, v ktorom sa usporiadané mechanické moduly.
Schéma zapojenia mechanického modulu je uvedena nizsie.

Prenosovy modul

Modul pohonu ‘a a 1—-—— *‘”ﬁ
Drferancnélne k.
: > Suikolie
I Virtualny servomotor stkolie V'“Uﬁll_"aydglra\f"y
; Virtualny +— Spojovacia os
Sy":gdrgcg servomotor

Synchronny ’
kédovaé Modul pohonu Spojka

o * Pripojeny je jeden z tychto modulov.
* Pripojeny je jeden z
tychto modulov. Suakolie a

Diferencialne sukolie
Virtualny pomocny

vstup e
Sukolie so zmenou

Sukolie so zmenou otacok

otacok Prenosovy modul

Spojka Vystupny modul

2 Pnpo;eny je jeden z tychto
Virtualny MOCRROV.
servomotor Rotaény
stol

Valéek GUTOCKOVé

Modul pohonu

Synchronny
kodovaé

* Pripojeny je jeden z Vystupna os
tychto modulov. /
\

1 blok J, /
b, )

1 systém
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m Ukazkové okno mechanického systému

D 000C

NiZ3ie je zobrazené ukazkové okno programu mechanického systému, pouzité v ukazkovom systéme v tomto kurze.

Ukazanim kurzoru mysi na ikonu modulu sa zobrazi jeho vysvetlenie.

P MELSOFT Series MT Developer?2 C:¥MELSECYe-learnine¥Packing Equipment - [Mechanical System page 01]

= [ Packing Equpment (5v22) |

+ i System Setting

+ W Servo Data Setting

+ B Motion SFC Program

+ (K] Servo Program

. f,j Machanical System

+ 28 Cam Data

+ &) Labels
£} Structured Data Types
g Device Memory
1'} Device Comment

i Project Edit FEnd/Replace View Check/Convert Online Depug Tools Window Heb -® X
NPRAGE M am]

: same@EaRalibiead -V EsTRIBL L b E =] R

: Project ? X 7l Mechanical System page ... [ (7] Parameter Block ] M system Srru:fuc”] goMot-:n SFC 18 Add data Iao Motion SFC 15:Virtwal ct 4 »

Editing Page 1/8 Q1720 SVZ2 Host Station No2

NUM

Os Detail osi

Val¢ek pasoveého dopravnika pod valcom baliacej folie

Rotacny stdl pre valCek baliacej folie

Rotacny stol pasového dopravnika pred rezacim zariadenim

Gulockova skrutka pre Upravu polohy rezu

Vacka ovladajuca ¢innost rezacieho zariadenia

DO | B|LIN|=

ValCek pasového dopravnika za rezacim zariadenim
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> Modul pohonu

) 000

Moduly pohonu st zdrojmi energie pre virtualne osi (virtualny hlavny hriadel a virtualna pomocna vstupna os).
K dispozicii su tieto dva typy modulov pohonu.

Mechanicky modul
Funkcia Pozrite si
Vzhlad Nazov
Virtual servomotor Pouziva sa pri pohone virtualnej osi programu mechanického
systému vstupnymi impulzmi od programu servomechanizmu
arezimu JOG. 13.3.1

Synchronous
encoder

Pouziva sa pri pohone virtualnej osi vstupnymi impulzmi od
externého synchrénneho kdédovaca.

13.3.2
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[ 13.3.1 Virtualny servomotor

Virtualny servomotor sa pouZiva, ak je virtualna os pohanana programom pre
servomechanizmus a rezimom JOG.
Virtualny servomotor po spusteni vysiela impulzy do virtualnej osi podla stavu pri
spusteni (prikazana rychlost a hodnota zdvihu).

Kliknutim na kazdu polozku parametra v tabulke sa zobrazi jej vysvetlenie.

* Niz8ie uvedené hodnoty parametra sa
pouzivajua pre ukazkovy systém.

Virtualny servomotor

Vystupny modul

- L\—t——-———

Prenosovy
modul

-
4

Polozka parametra

Ukazkova hodnota

Virtual axis

1

Command in-position range

100[PLS]

Operation mode at error occurrence

Continue

Upper stroke limit value

0[PLS]

Lower stroke limit value

0[PLS]

Parameter block No.

2

JOG speed limitvalue

15000[PLS/s]

=<Detaily nastavenia=

<Rozsah nastavenia>

<Priklad nastavenia=

Pri pouZiti Q173DCPU: 1 a2 32

Nastavte islo osi uréenejv programe pre servomechanizmus vo virtualnom reZzime.

Pri pouZiti Q172DCPU: 1 a2 8

Tuto poloZku parametra nastavte na .1, pretoZe ukazkovy systém pouZiva vitualnu os 1.
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[ 13.3.2 Synchrénny kédovac

Synchrénny kédovac€ sa pouziva pri pohone virtualnej osi vstupnymi impulzmi od
externého zdroja.
* Na pouzitie synchrénneho kédovaca sa vyZaduje Q172DEX alebo Q173DPX.

Kliknutim na kazdu polozku parametra v tabulke sa zobrazi jej vysvetlenie.

* Niz8ie uvedené hodnoty parmetra sa
pouzZivaju pre ukazkovy systém.

Polozka parametra

Ukazkova hodnota

Vstup z externého zdroja

Synchronous encoder number

Using the existing encoder

No

iy

Prenosovy

modul

Vystupny modul

<Detaily nastavenia>

Nastavte cislo synchrénneho kédovaca definované v okne nastavenia systému.

<Rozsah nastavenia>

<Priklad nastavenia>
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> Prenosovy modul

D) 000

Prenosovy modul vysiela impulzy z modulu pohonu do vystupného modulu.
K dispozicii su tieto Styri typy prenosovych modulov.

Mechanicky modul . -
Funkcia Pozrite si
Vzhlad Nazov
Gear Pouziva sa na zmenu rychlosti otacania alebo smeru
vstupnej hodnoty zdvihu (impulzu) z modulu pohonu.
13.4.1
Clutch Pouziva sa na prenos rotacie modulu pohonu do vystupného
modulu a na jeho oddelenie od vystupného modulu.
13.4.2
Speed change gear | Pouziva sa na zmenu otacok vystupného modulu pocas
cinnosti.
13.4.3
Differential gear Pouziva sa na posunutie fazy vystupného modulu alebo na
upravu zaciatoénej polohy ¢innosti.
1344
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@YX sukolie

Sukolia sa pouzivaja na prenos poc¢tu impulzov, ziskanych vynasobenim poctu
impulzov zo vstupnej osi prevodovym pomerom, na vystupnu os.
Prevodovy pomer sa vypocita vydelenim ,poctu zubov na strane vstupnej osi

prevodového pomeru” ,poctom zubov na strane vystupnej osi prevodoveho pomeru®.

PocCet impulzov vystupnej osi = (Pocet impulzov vstupnej osi) X

(prevodovy pomer) [PLS] |

Kliknutim na kazdu poloZzku parametra v tabulke sa zobrazi jej vysvetlenie.

* Niz8ie uvedené hodnoty parametra sa
pouzivaju pre ukazkovy system.

Ukazkova hodnota

Virtualny servomotor Vstupna os Poloika parametra

30

n Gear ratio input axis side tooth count
— Gear ratio output axis side tooth count

1

Rotation direction

Forward

Sukolie

(prevodovy
Vstupna os: pomer)
100[PLS] Vystupna os

=
=4

Vystupna os:
3000[PLS]

<Detaily nastavenia=
Nastavte pocet zubov na strane vstupnej osi sikolia.

<Rozsah nastavenia=
13265535

<Priklad nastavenia=

hodnotou 30.

Tento parameter nastavie na _30°, pretoZe os 4 ukaZzkového systému nasobi pocet vstupnych impulzov od virtualneho servomotora




K Servo_Motion_Controller_Application(Virtual Mede)_SLO o

(a2 BT ) 0E

Spojka prenasa prikazové impulzy od vstupnej osi do vystupného modulu a prerusuje ich. PouZiva sa na riadenie
spustania a vypinania servomotora.

K dispozicii su dva druhy spojok, vyhladzovacie a priame spojky. Vyber medzi nimi sa vykona podfa toho, &i je poZzadované
zrychlenie/spomalenie, alebo nie.

] L}
Zrychlenie/spomalenie: poZadované v i i
Virtuainy ; :
N servomotor ; ;
i i
] t t aT t
Vyhladzovaci proces: i Spojka zapnuta i Spojka vypnut
vykonany : :
] L}
] 1
-l |~ 5 ;
v e
] )
Vyhladzovacia E
spojka i '
q i
Zrychlenie/spomalenie: nie je poZadované t . : |
N E :
s s
Vyhladzovaci proces: ' :
nebol vykonany - -
] L}
/ \ i :
] L}
‘ Priama spojka
i I >
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YT spojka

ON/OFF mode

NiZ3ie je uvedenych pat rozli€nych rezimov spojky.

ReZim ¢innosti Opis

Spojka sa zapne, ked sa zariadenie vydavajlice prikaz na ZAP/NYP spojky prepne z VYP na ZAP.
Spojka sa wypne, ked sa zariadenie vydavajuce prikaz na ZAPNVYP spojky prepne zo ZAP na VYP.

Address mode

Spojka sa zapne, ked zariadenie vydavajlce prikaz na ZAPNYP spojky je zapnuté a dosiahne sa adresa zapnutia
spojky.

Spojka sa vypne, ked sa zariadenie vydavajlce prikaz na ZAP/VYP spojky je vypnuté a dosiahne sa adresa
vypnutia spojky.

Address mode 2

Pokial je zariadenie vydavajuce prikaz na ZAPVYP spojky zapnuté, spojka sa zapina a vypina podl'a adresy
ZAPNYP spojky.
Spojka sa vypne, ked sa zariadenie vydavajlce prikaz na ZAP/VYP spojky prepne zo ZAP na VYP.

One-shot mode Ked sa zariadenie vydavajlce prikaz na ZAP/VYP spojky prepne z VYP na ZAP, spojka sa zapne po vykonani
stanoveného pohybu a potom sa po vykonani stanoveného pohybu znovu vypne.

External input Tento reZzim sa pouziva len pre os, ktorej prirastkovy synchrénny kédovac (ruény generator impulzov) je nastaveny

mode ako modul pohonu. Spojka sa zapina a vypina podl'a zariadenia vydavajuceho prikaz na ZAPVYP spojky a

externého vstupu (signal TREN: signal na spustenie synchronneho kédovaca).

Kliknutim na kazdu polozku parametra v tabulke sa zobrazi jej vysvetlenie.

pouZité v ukazkovom systéme.

* Hodnoty parametra uvedené nizsie su

PoloZka parametra Ukazkova hodnota

Clutch ON/OFF command device M7004

m ) Clutch status device M7014

1/3

) 000

I
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YT spojka

PoloZka parametra Ukéazkova hodnota
Clutch ON/OFF command device M7004
Clutch status device M7014
Clutch type Smoothing clutch

Smoothing clutch method

Time-constant system

Smoothing time constant

30[ms]

Priama spojka

Operation mode

ONIJOFF mode, address
mode and one-shot

Mode setting device D7040
ON address setting device D7042
OFF address setting device D7044

Address mode clutch control system

Current value within 1

<Detaily nastavenia=
Specifikujte zariadenie vydavajlice prikazy pre zapnutie a vypnutie spojky.

<Rozsah nastavenia=

X0000 aZ X1FFF
Y0000 az Y1FFF
MO aZ M8191 (*1)
FO aZ F2047

2/3

) 000

4




Servo_Motion_Controller_Application(Virtual Mode)_SLO o

[ :i2 BT ) S

3/3

<Rozsah nastavenia=

X0000 aZ X1FFF =
Y0000 az Y1FFF

MO a3z M8191 (*1)

FO0 az F2047

B0000 aZ B1FFF

U3E0G10000.0 3aZ U3EOG17167.F (*2)

U3E1G10000.0 3Z U3E1G17167.F (*2)

Nazov Stitka a Struktiry, zaregistrovanej ako bitové zariadenie

(*1) Oblast zariadenia stavu osi virtualneho servomotora a signalu prikazov, ktora nie je vyuZita v programe mechanického systému
mdzZe wyuiit pouZivatel.
(*2) Dostupny rozsah zariadeni zdiel'ajlcich viac CPU zavisi od nastavenia oblasti vysokorychlostného prenosu viacerych CPU.

<Priklad nastavenia=

Pre ukazkovy systém nastavte tento parameter na M7004".

4
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) 13.4.3 Sukolie so zmenou otacok

Sukolie so zmenou ota¢ok sa pouZiva na zmenu rychlosti ota¢ania a hodnoty zdvihu

pre vystupny modul po¢as prevadzky.

Otacky prenesené na vystupnu os sa vypocitaju ako otacky vstupnej osi vynasobené
koeficientom zmeny otacok nastavenym v zariadeni na nastavenie koeficientu zmeny
otacok.

- : o s .. (Koeficient zmeny otacok) *
Otacky vystupnej osi = (otacky vstupnej osi) 1000 [PLS/s]

* 0 az 65535

Kliknutim na kazdu poloZzku parametra v tabulke sa zobrazi jej vysvetlenie.

* NizSie uvedené hodnoty parametra sa
pouzivaju pre ukazkovy systém.

Vystupny modul

<Detaily nastavenia>

Nastavte hornd hranicu koeficientu zmeny otacok.

hodnotou.

<Rozsah nastavenia>
Tuato hodnotu nastavte vynasobenim hodnoty 0.00 az 655.35[%] hodnotou 100 (0 az 65535).

Ked hodnota od zariadenia na nastavenie koeficientu zmeny otacok prekroci tito hranicu, sikolie so zmenou otécok sa riadi hranicnou

Polozka parametra Ukazkova hodnota
Speed change ratio upper limit value 65535
o Speed change ratio lower limit value 1
| Sukolie so zmenou = - . : P
otidok peed change ratio setting device
Vystupni (Koeficient zmeny Smoothing time constant 0[ms]
0s otacok)
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<Priklad nastavenia>»

Pre ukazkovy systém nastavte tento parameter na ,65535".

L

|
<
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@EEY Y Diferencialne sukolie

nastaveny ako opacny.

Diferencialne sukolie odpocita velkost pohybu pomocnej vstupnej osi od velkosti
pohybu vstupnej osi a vysledok potom odosle do vystupnej osi.
Pomocna os diferencialneho stkolia ma smer otacania, ktory je predvolene

Velkost pohybu vystupnej osi = (velkost pohybu vstupnej osi) — (velkost pohybu pomocnej vstupnej osi) [PLS/s] |

/

(1) Pri postvani fazy vystupného modulu alebo Uprave zaciatoénej polohy ¢innosti.

Virtuainy hlavny hriadef

Pomocna
vstupna os

Vystupna
0s

Modul pohonu

Vstupna os

= Diferencialne

sukolie

+

Spojka

&= Vystupny modul -

-
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(2) Pri pripojeni k virtualnemu hlavnému hriadelu

Vstupna os  Diferenciaine sukolie

Virtuainy hlavny @
/ hriadel

Vystupna i
Virtualny 0s
servomotor

Ppsuva fazu
vystupného modulu

(24P N

. : ) Pomocna
Synchrénny koédovac vstupna os,
pomocnej osi Vystupny

modul

4
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> Vystupny modul

D) 000

Vystupny modul riadi stroje. Existuja Styri typy vystupnych modulov, ktoré st uvedené niZSie.

Mechanicky modul -
Funkcia Pozrite si
Vzhlad Nazov
Roller Pouziva sa na riadenie rychlosti stroja pripojeného k
servomotoru.
13.5.1
Ball screw Pouziva sa na linearny pohyb stroja pripojeného k
servomotoru.
13.5.2
Rotary table Pouziva sa na rotaény pohyb stroja pripojeného k
servomotoru.
13.5.3
Cam Pouziva sa na pohyb stroja pripojeného k servomotoru podia
definovaného vzoru vacky.
13.54
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GEEEXM Valcek

ValCek sa pouziva v tychto pripadoch:
* Pri nepretrzitom riadeni stroja pripojeného k servomotoru
* Pri pouzivani systému, ktory nepotrebuje regulaciu polohy

Ovlada sa rychlostou a velkostou pohybu podla niZSie uvedeného vypoctu.

Otacky valteka = (otacky modulu pohonu [PLS/s]) x (prevodovy pomer) x (koeficient zmeny otacok) [PLS/s]
Velkost pohybu valCeka = (velkost pohybu pohonu [PLS]) x (prevodovy pomer) x (koeficient zmeny otacok) [PLS]

Kliknutim na kazdu poloZzku parametra v tabulke sa zobrazi jej vysvetlenie.

* NizSie uvedené hodnoty parametra sa
pouzivaju pre ukazkovy systém.

ﬁ PoloZka parametra Ukazkova hodnota
# Sikolie Qutput axis No. 1
1 Prevodovy pomer Comment
Modul pohonu Roller diameter 95493.0[um]
i Spojka Number of pulses per revolution 262144[PLS)

Permissible droop pulse value

6553500[PLS)

Valcek

Speed limitvalue

1800000.00[mm/min]

Unit of output mm
Torque limit 300%
Phase compensation Not set

<Detaily nastavenia>
Nastavte Cislo osi, definovanej na obrazovke nastavenia systému.

<Rozsah nastavenia>
Pri pouZiti Q173DCPU: 1 a2 32 Pri pouZiti Q172DCPU: 1 3z 8

1]
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<Priklad nastavenia=
Tento parameter nastavte na 1%, pretoZe v ukazkovom systéme sa pouZiva Cislo 1.

4
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[ 13.5.2 Guléckova skrutka

Gulbckova skrutka sa pouZiva na linearny pohyb stroja pripojeného k servomotoru.
Je ovladana rychlostou vypocitanou vynasobenim rychlosti a velkosti pohybu od
modulu pohonu a prevodového pomeru od prevodového modulu. Vystupom je
vysledna velkost pohybu.

Rychlost gulé&kovej skrutky = (rychlost modulu pohonu [PLS/s]) x (prevodovy pomer) x [PLS/s]
Velkost pohybu gul6¢kovej skrutky = (hodnota velkosti pohonu [PLS]) x (prevodovy pomer) [PLS]

Kliknutim na kazdu poloZzku parametra v tabulke sa zobrazi jej vysvetlenie.

* NizSie uvedené hodnoty parametra sa
pouzivaju pre ukazkovy systém.

PoloZka parametra UkaZkova hodnota
ﬁ‘ # Sukolie Output axis No. 4
] Prevodovy pomer | Comment
Modul pohonu
&8 Spojka
Permissible droop pulse value 6553500[PLS]

'i Guldikova
skrutka

Speed limitvalue

60000.00[mm/min]

Unit of output mm

Torque limit 300%

Upper stroke limit value 214748364.7[um]
Lower stroke limit value -214748364.8[pm]
Phase compensation Not set

<Detaily nastavenia>
Nastavte Cislo osi, definovanej na obrazovke nastavenia systému.

<Rozsah nastavenia>=




K Servo_Motion_Controller_Application(Virtual Mede)_SLO o

@EEEY M Gurockova skrutka ) lg/lg@

<Rozsah nastavenia>
Pri pouZitiQ173DCPU: 1a232  Pri pouZitiQ172DCPU: 1 aZ 8

<Priklad nastavenia=
Tento parameter nastavte na _4°, pretoZe v ukazkovom systéme sa pouZiva cislo 4.

4
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@EEXEM Rotacny stol

Rotac¢ny stél sa ovlada otackami a velkostou pohybu podla nizdie uvedeného
vypoctu.

Otacky rotaéného stola = (otacky modulu pohonu [PLS/s]) x (prevodovy pomer) x [PLS/s]
Velkost pohybu rotatného stola = (hodnota velkosti pohonu) x (prevodovy pomer) [PLS]

Kliknutim na kaZdu poloZku parametra v tabulke sa zobrazi jej vysvetlenie. * NiZSie uvedené hodnoty parametra sa
pouzivaju pre ukazkovy systém.
-~
‘ Polozka parametra Ukazkova hodnota
_—t —_ Output axis No. 2
- Sukolie ...
1 Prevodovy Comment
omer
Modul pohonu P
&8 Spojka "
POl Permissible droop pulse value 6553500[PLS] =
Rotacny stol Speed limit value 1080000.000
——
Torque limit 300%
Upper stroke limit value 0.00000[degree] L
Lower stroke limitvalue 0.00000[degree]
Main shaft side D7020
Auxiliary input axis side
Phase compensation Not set
<Detaily nastavenia>
Nastavte Cislo osi, definovanej na obrazovke nastavenia systému.
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@EEEEM Rotaény stol

<Rozsah nastavenia=
Pri pouZiti Q173DCPU: 13232  Pri pouZitiQ172DCPU: 13z 8

<Priklad nastavenia> —
Tento parameter nastavte na ,2°, pretoZe v ukazkovom systéme sa pouZiva Cislo 2.

4
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Vacka sa pouZziva sa na pohyb stroja pripojeného k servomotoru podfa definovaného
vzoru vacky.
Vacka vykona jednu otacku s mnozstvom impulzov na jednu otacku osi vacky.

Pre os s vackou $pecifikovanou ako vystupny modul sa na vykonanie rovnakej
¢innosti ako vacka méze pouzit aj gul6ckova skrutka, pozri nizSie uvedeny vykres.
Pre pouzitie vacky su potrebné tieto dva typy udajov:

« Udaje vagky (podrobnosti si uvedené v kapitole 14.)
» Parametre vystupného modulu

* NizSie uvedené hodnoty parametra sa

Kliknutim na kazdu poloZzku parametra v tabulke sa zobrazi jej vysvetlenie. pouZivaji pre ukazkovy systém.
-~
Polozka parametra Ukazkova hodnota
Qutput axis No. 5
Vaika Comment
\ Cam number setting device D7056
Number of pulses per revolution 2621440[PLS] -
\ / Permissible droop pulse value 6553500[PLS]
Stroke amount setting device D7058
Lower stroke limit value storage device D7060
Cam or ball screw switching device J
Redukéné GkurfiiKOVé Unit of output mm
Qkoli skrutka
sukolie . Torque limit 300%
DIZka zdvihu
Servomotor
Main shaft side D7062
Auxiliary input axis side
Phase compensation Not set

<Detaily nastavenia>

Nastavte Cislo osi, definovanej na obrazovke nastavenia systému.
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<Rozsah nastavenia=
Pri pouZiti Q173DCPU: 1 3z 32 Pri pouZiti Q172DCPU: 13z 8

<Priklad nastavenia=
Tento parameter nastavie na .5 pretoZe v ukazkovom systéme sa pouziva Cislo 5.

4
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)

Virtuainy servomotor alebo
synchronny kodovac

Sukolie

Aktualna hodnota v
rozmedzi 1 otacky

osi vatky
=

Pocet impulzov za jednu otacku

= 2621440[PLS]

1 cykius

r' Y

Spojka
Aktualna hodnota
posuvu vacky

Dizka zdvihu

ﬂw

Vacka

a1

Hodnota dolnej
hranice zdvihu

Prikazova hodnota
pre servozosiliiovat

\J 'y

Prikazova
hodnota pre
servozosilnovac

Aktualna hodnota posuvu
= dizka zdvihu * pomer zdvihd

N

[

Pocet impulzov v rozmefizi 1
otacky osi vacky -1

+ hodnota dolnej hranice zdvihy

o000
1/2

4
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)

>

Prikazova
hodnota pre
servozosilnovac

}

Prikazova hodnota pre servozosiliiovac

= Aktualna hodnota posuvu * Pocet impulzov za jednu otacku /

velkost pohybu za otacku

2/2

L

4
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V tejto kapitole ste sa nau€ili:

« Schému zapojenia mechanického modulu
« Program mechanického systému

* Mechanicky modul

* Modul pohonu

* Prenosovy modul

« Vystupny modul

Délezité body

Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny niZsie.

Schéma zapojenia

el Ik ks Schéma virtualneho systému so spravne usporiadanymi mechanickymi modulmi

Program mechanického

systému Program, ktory simuluje riadenie synchronizacie softvérom bez hardvéru

L S Funkény model, znazorneny na schéme pripojenia mechanického modulu

Modul pohonu Zdroj energie pre virtualne osi (virtualny hlavny hriadel a virtualna pomocna vstupna os).

Prenosovy modul Vysiela impulzy z modulu pohonu do vystupného modulu.

Vystupny modul

Velkost' pohybu servomotora je riadena prikazovymi impulzmi od vystupného modulu.
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V tejto kapitole sa naucite vytvarat udaje vacky.
Udaje vacky vyuziva vacka, vystupny modul mechanického modulu.
PoloZky, ktoré sa musia nastavit pre vytvorenie Gdajov vacky, su uvedené nizZSie.

PolozZky, ktoré treba nastavit Pociatoéna hodnota Rozsah nastavenia
Cam No. - Uvedeny v dalSej casti.
Resolution 256 256, 512,1024, 2048
Stroke amount switching position 0 0 az (rozlisenie -1)

Operation mode

Two-way cam mode

* Two-way cam mode
* Feed cam mode

Cam data table

0

0 ~ 32767

Vacka

Servomotor
Redukcéné

sukolie

Guléckova
skrutka

Dizka zdvihu
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Cislo vacky je &islo priradené vytvorenym Gdajom vacéky.
Kazdému nazvu stroja priradte €islo od 1 do 64.

Cislo udajov vacky sa uréuje podla poradia, v akom st nazvy strojov pocas konverzie zaregistrované programom
mechanického systému, a ako znazornené nizsie, pouziva sa s hodnotou ofsetu.

Pri nastavovani €isla vacky v udajoch vacky, pouzitych pre zariadenie na nastavenie Cisla vacky v programe pre pohyb

SFC, pouzite €islo s touto hodnotou ofsetu.

Cam Data Setting ri|

Enter the machine name for Cam Data Setting.

I CUTTER-CAM

Poradie nazvov strojov Nastavenie &. vacky
1 1~26
2 101 ~ 164
3 201 ~ 264
4 301 ~ 364

- =

oK Cancel |
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14.2 RozliSenie
Rozlisenie je pocet segmentov, na ktoré je kvodli riadeniu rozdelena krivka vacky pre jeden cyklus.
Vy3&Sie rozliSenie ziskava viac vzorkovacich tdajov a tym umoznuje riadenie blizSie ku krivke vacky.

Iv

1 cyklus
1cyklus 0° 180° 360°
Rozlisenie 0 128 256
I= ‘I Idealna krivka
1 cyklus
1cyklus ¢° 180° 360°
1024 2048 Skutoény lokus

Rozlisenie 0

Kvoli zabezpeceniu, aby vSetky Gdaje bodov rozliSenia boli vystupom, musia byt spinené nasledujice podmienky.

* Pocet impulzov za jednu otacku vacky (Nc) >= rozliSenie
« Cas potrebny na otacku va&ky >= prevadzkovy cyklus X rozlidenie
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Pre riadenie dajov vacky je k dispozicii rezim s dvojcestnou vackou a rezim s posuvom vacky.

@ Rezim s dvojcestnou vackou

Dvojcestna &innost sa opakuje v rozsahu diZky zdvihu.

l Vzor vacky l Priklad Cinnosti
SKIoF 3 Vystupna hodnota
/ Dizka zdvihu (adresa)
0
Hodnota dolne;j ’ [~/
0 Rozlisenie -1 hranice zdvihu Dizka Zd‘"h“I FAYAY / i ot
o 1o¥Kus | ek e 1 cyklus |1 cyklus | 1 cykdus
(1 otacka hriadela vaéky) v 2N =1 F=n
.t

® Rezims posuvom vacky

Pri polohovani so za&iatkom na hodnote dolnej hranice zdvihu postva o $pecifikovant dizku zdvihu, v
jednom cykle a jednom smere.

B Vzor vacky B Prikiad &innosti
-— Vystupna p—
hodnota (adresa) / '
Dizka zdvihu S P :
b ]
v 0 : 1_ / i
0 RozliSenie -1 ittt 77T |
1 1 1 > t
Hodnota dolnej
1 cyklus hranice zdvihu | 1 €YKlus | 1 cyklus | 1 cyklus
(Jedna otatka osi vagky) V1

R
.
e
g

I
\,
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@I Tabulka s udajmi vacky

Tabulka s udajmi vacky definuje pomer zdvihu pre kazdy bod definovaného rozliSenia.
Pomer zdvihu je hodnota znazornena maximalnou hodnotou krivky vacky ako 100 %.

Nastroj MT Developer2 pri vytvoreni krivky vacky automaticky generuje tabulku s tdajmi vacky.

Vystupna 4
hodnota (adresa)
100%
+ Krivka vacky
'
Dizka zdvihu Pomer zdvihu
Hodnota dolnej o * IR, S
hranice zdvihu 0 >
(dolna avrat) 1 cyklus

Na zaklade aktualnej hodnoty v rozpati jednej otacky osi vacky je vystupom hodnota vypocitana prostrednictvom pomeru
zdvihu v tabulke s udajmi vacky.

Aktualna hodnota posuvu = hodnota dolnej hranice zdvihu +diZka zdvihu X pomer zdvihu
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@I Foloha zopnutia dizky zdvihu

Toto nastavenie sa pouZiva na zopnutie &isla va&ky a dizky zdvihu v priebehu &innosti.

Ak st dlzka zdvihu a &islo vacky spravne, tak pri prechode stanovenou polohou zopnutia [0 aZ (rozliSenie -1)], program
prepne na stanovené &islo vacky a dizku zdvihu.

(Priklad) Ak je poloha zopnutia diZky zdvihu nastavena na 0, vacka ¢&. 1 a &. 2, ako aj dizka zdvihu S1 a
S2 sa prepnu ako to je znazornené nizZsie.

Nc-1 2

Aktualna hodnota v rozpati
jednej otacky osi vacky

(PLS)
0
(Nc: Pocet impulzov za N
otacku vackového hriadel) Poloha zopnutia ”
1 cyklus op
+ > dizky zdvihu

Hodnota na zariadeni na
nastavenie Cisla vacky

Zariadenie na nastavenie
dizky zdvihu

Pouzité ¢. vacky

Vykonat dizku zdvihu

Vacka €. 1 Vacka €. 2
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GEYTE Zhrnutie

V tejto kapitole ste sa nau€ili:
+ Udaje vacky
« C. vagky

RozliSenie

+ Poloha zopnutia dizky zdvihu

+ RezZim €innosti

Tabulka s Gidajmi vaéky

DélezZité body

Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny niZsie.

Udaje vacky Nastavenia pouzité pre vacku mechanického modulu.

C. vacky Cislo priradené k (idajom vacky.

Rozlisenie Pocet segmentov, na ktoré je kvoli riadeniu rozdelena krivka vacky pre jeden cyklus.

Poloha zopnutia dizky
zdvihu

Nastavenie sa pouZiva na zopnutie &isla va&ky a dlZky zdvihu v priebehu &innosti.

Rezim cinnosti Pre riadenie udajov vacky je k dispozicii rezim s dvojcestnou vackou a reZzim s posuvom vacky.

IELTITERENGE G IREE S Nastavenie pomeru zdvihu pre kazdy bod definovaného rozliSenia.
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V tejto kapitole sa budete ucit o vytvarani programu mechanického systému a Gdajov vacky, ako aj o monitorovani
priebehu programu.

Ukazkovy systém sa zaobera baliacim strojom pouzitym v kurze ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS
(HARDWARE) “ a kurze ,SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC) “.
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m Program mechanického systému

Naucte sa vytvarat program mechanického systému a jeho vyuZitie na cvicenie.
Na nasledujlcej obrazovke nastavme konfiguraciu systému.

L MELSOFT Series MT Developer? CYMELSECYe-learnineg¥Packing Equipment ~ [Mechanical System page 01)

Promct [dt [End/Replace Yew Check/Convert Onine Debug Jooks Window Help

71 Mechanical System page

Edtre Page 1/8 Q1720 SVZ22 Host Station No2

v kD X SaprRER iR esR  ~ SISO L L NN

3ueg mewesey (exueyooy ' |
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m Program mechanického systému

' MELSOFT Series MT Developer2 G:¥MELSEC¥e-learnine¥Packine Equipment — [Mechanical System paee 01]

! Project Edit Find/Replace

52 Mechanical System page ...

‘ yaafoug [ |

View Check/Convert

Online  Debue

sape@Ran Bibi

1l

Tools

B 8 =SS EHTIE L L Kb T

Window

Help

1P -

-8 X
1162
~ — 7
: Mechanical Parameter Setting a x
7| Roller
‘ Parameter Item Setting Yalue
Output Axis No, 6

Comment
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DalSie parametre nastavte rovnakym postupom.

Kiiknite na () a prejdite na dalsiu obrazovku.
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) Vytvorenie tidajov vacky ) 000

Teraz sa naucime vytvarat Gdaje vacky prostrednictvom vacky programu mechanického systému, vytvoreného v ¢asti
15.1.2.

Udaje vacky vytvorte na dalSej strane prostrednictvom aktualneho okna.
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) Vytvorenie udajov vacky ) oo
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Udaje vacky su vytvorené.

Kliknite na m a prejdite na dalSiu obrazovku.
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m Monitorovanie

Cinnost vytvoreného programu mechanického systému méZete monitorovat.

Program monitorujte na dal$ej strane prostrednictvom nastroja MT Simulator2.

MT Simulator2: Tento nastroj umoznuje monitorovanie rozlicnych aloh vratane monitorovania programu pre pohyb SFC

bez pripojenia k skutoénému systému, spustenim simulacie z MT Developer2.
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m MELSOFT Series MT Developer2 C:¥MELSEC¥e-learning¥Packine Equipment — [Mechanical System page 01]

m Monitorovanie ) 00c
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. :Si Mechanical System paege ... | 4 P - : Mechanical Detailed Monitor ax
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. | — Parameter Name Value Unit
Output Axis No. 200000 A...
Feed Current Yalue 200000 pm
Real Current Yalue 0 pm
Deviation Coagﬁj&; 300 PLS
Torque Limit Yalue 1 %
Execute Cam No., oo
Lower Stroke Limit 200000 pm
Execute Stroke 1909980 pm
Axis 2 Cam Axis 1
Rev.Curr.Val, 267210 PLS
Minor Error 0
Major Error 0
Spusti sa monitorovanie Cinnosti programu
) mechanickeho systemu.
(¢ RUN
Kiiknite na (JJ a prejdite na dalSiu obrazovku.
r
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@Y Zhrnutie ) 000

V tejto kapitole ste sa naucili:

[

+ Vytvorit program mechanického systému
« Vytvorit idaje vacky

* Monitorovanie

Délezité body

Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny nizsie.

Vytvoreple B Usporiadanie a konfiguracia mechanickych modulov pre konfiguraciu systému.
mechanického systemu

Vytvorenie udajov

vacky Vytvorit potrebna krivku vacky v stlade s detailmi ovladania.

Monitorovanie Prostrednictvom simulacie mdzete kontrolovat' ¢innost virtualneho rezimu.
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X POUZITIE ) 000

V tejto kapitole sa naucite pokrocilé pouZitie virtualneho reZimu v riadiacej jednotke pohybu.
* MbzZete pouzit aj funkciu vystupu koncového spinaca a digitalny osciloskop v readlnom ale aj virtualnom rezime.

» Funkcia vystupu koncového spinaca
» Rezim ¢innosti spojky (Rezim adries)
« Digitalny osciloskop
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) Funkcia vystupu koncového spinaca ) Vwu

Funkcia vystupu koncového spinaca vyuzZiva udaje riadenia pohybu alebo Gdaje fubovolného slovného zariadenia ako
sledované udaje a zapina vystupné zariadenie. Sledované tdaje sa pritom v rozmedzi vystupného bloku zapnutia,
definovaného hodnotami pre zapnutie a vypnutie.

Nastavenia sa méZu urobit' vyberom [Servo Data Setting] -> [Limit Output Data] v okne projektu.

Vyhody pouZivania funkcie vystupu koncového spinaca

» Cena sa da znizit vdaka tomu, Ze spina¢ snimaca a suvisiaci hardvér nie s nutné.
» Kabelaz snimaca nie je nutna.

* Polohové udaje sa daju presne monitorovat.

Pouzitie

* Pouziva sa na monitorovanie adresy rotacnej rezacky
* PouzZiva sa na oznacenie spinaca
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16.1.1 Cinnost funkcie vystupu koncového spinaca ) 1/5

Riadenie vystupu koncového spinaca je povolené pri priznaku ukonéenia pripravenosti PCPU (SM500: Zapnuté) prepnutim

priznaku pripravenosti PLC (M2000) z vypnuty na zapnuty.
V3&etky body su deaktivované, ak je priznak ukon&enia pripravenosti PCPU (SM500) vypnuty prepnutim priznaku PLC

PRIPRAVENE (M2000) z polohy zapnuty.
Koncovy spina¢ sa mézZe nastavenim vystupného bitu povolit/zakazat zapnut alebo vypnat jednotlivo pre kazdy bod.

Vystup koncového spinaca sa méze zapnut pre kazdy bod nastavenim nuteného vystupného bitu.

Ak (hodnota zapnuty) < (hodnota vypnuty)

100000.0 [pm] = Aktualna hodnota posuvu < 200000.0 [pm]

L1

Y0 sa zapne, ak je aktualna hodnota posuvu 100 [mm] alebo vacsia a mensia ako 200 [mm).

=3

2 |

VYP lWP

Vystupné zariadenie Yo
Hodnota Vypnuté 200000.0[pm] | __.-—_—-—‘

Nastavenie bloku

Zapnuté Hodnota Zapnuté 1000 i

Hodnota sledovanych Aktualna hodnota
udajov posuvu « >

{Hodnota Zapnuté) £ (Hodnota sledovanych Udajov) = (Hodnota Vypnuté)

PoloZka parametra | UkaZkova hodnota
Limit output data
Output device | Yooo0
Watch data
Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1
Name 0: Current feed value
ON block setting
DA alua | sennancars .
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>,

> ~
(CARB Cinnost funkcie vystupu koncového spinaca )
ON block setting I
ON Value K100000.0L[pm)
OFF Value K200000.0L[pm)
Enable/disable output bit setting
Enable/disable output bit | 0:1nvalig
Forced output bit setting
Forced output bit | 0:1nvalia

Ak (hodnota zapnuty) > (hodnota vypnuty)

Aktudlna hodnota posuvu £ 100000.0[pm],
200000.0[um] < Aktudlna hodnota posuvu

Y0 sa zapne, ak je aktualna hodnota posuvu 100 [mm] a men3ia, alebo vacsia ako 200 [mm].

VWystupné zariadenie vo ZAP | AIZAP
VYP
Hodnota Zapnuté 200000.0[um] > pmm—
Nastavenie bloku ===
Zapnute Hodnota Vypnuté 100000 0juaa}
Hodnota sledovanych .
Gdajov Aktualna hodnota

(Hodnota sledovanych udajov) < {Hodnota Vypnuté)

posuvu

» "
»

(Hodnota Zapnuté) £ (Hodnota sledovanych
udajov)

2/5
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@ETEEB Cinnost funkcie vystup

u koncového spinaca

) 000
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[»

1

N

PoloZka parametra | UkaZkova hodnota
Limit output data
Output device | voooo
Watch data
Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1
Name 0: Current feed value
ON block setting
ON Value K200000.0L[pm]
OFF Value K100000.0L[pm])
Enable/disable output bit setting
Enable/disable output bit | 0:1nvalia
Forced output bit setting
Forced output bit | 0:1nvalig

Ak (hodnota zapnuty) = (hodnota vypnuty)

Aktualna hodnota posuvu = 100000.0[pm]

YO0 je neustale vypnuté bez ohl'adu na aktualnu hodnotu posuvu.

Vystupné zariadenie

Nastavenie bloku

Hodnota Zapnuté Hodnota Vypnuté

Zapnuté

Hodnota sledovanych
udajov

Aktudlna hodnota
posuvu

100000.0[pm]
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@ETXEB Cinnost funkcie vystupu koncového spinaca ) 2/'2@

s1uMsNaad | Aal
Limit output data
Output device | voooo
Watch data
Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1 =
Name 0: Current feed value
ON block setting .
ON Value K100000.0L[ 2t m) -
OFF Value K100000.0L[ 2 m) J
Enable/disable output bit setting |
Enable/disable output bit | 0: Invalid
Forced output bit setting |
Forced output bit | 0: Invalid
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@ETXEB Cinnost funkcie vystupu koncového spinaca )

1) Widalduilaldrunsdedrimlarameimastdumlarants

X £ Aj T_ Y w— 4
aUnsallaninm A4 A4 A4 )4 —
aila // =
mseeddlavdan ]
audla
drdayansithg L/ .

mMsaquiaiyaudnllauazdlla Waenivm
Taamivm (mstvdulatm | Taanivm

"1 >l > »la »>
» > » >

aunsaltlaninm
daldudlaldauin _
. mMsamuauEaMmImMa A Illauasdtlla
Paaivm Paamivm

imasthaudaiani Wawenivm
(mMsieAudatam

- >
* »

LI [




Servo_Motion_Controller_Application(Virtual Mode)_SLO o
»
(R WI Hraniéné daje nastavenia vystupu ) 000

nizsie.
Vytvorit sa da az 32 hrani¢nych udajov nastavenia vystupu.
Polozka Rozsah nastavenia Opis
Output device Bitové zariadenie (X, Y, M, B, Uo \ G) Vystupom z tohto zariadenia s
signaly ZAP/VYP pre nastavené
sledované (daje.
Watch data Udaje pre riadenie pohybu, slovné Ciefoveé udaje pre funkciu vystupu
zariadenie (D, W, #, Uo \ G) (16-bitové koncového spinaca
celé Cislo, 32-bitové celé Cislo, 64-bitova
pohybliva desatinna ciarka)
ON block ON Value Slovné zariadenie (D, W, #, UD \ G), V rozsahu tohto bloku sledovaného
OFF Value konstanta (K, H) Gdaja je vystupné zariadenie zapnuté.
Enable/disable output bit Bitové zariadenie (X, Y, M, B, F, SM, Uo | Vystup koncového spinaca je vypnuty
\ G), Ziadne: neplatné (default) bez ohfadu na hodnotu sledovaného
udaja, pricom nastavovacie zariadenie
je vypnuté.
Forced output bit Bitoveé zariadenie (X, Y, M, B, F, SM, Uo | Vystup koncového spinaca je zapnuty
\ G), Ziadne: neplatné (default) bez ohfadu na hodnotu sledovaného
Gdaja, pricom nastavovacie zariadenie
je zapnuté.

PoloZky hrani¢nych adajov nastavenia vystupu, ktoré sa nastavuju pre funkciu vystupu koncového spinaca, st uvedené
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) Rezim adries spojky ) 000

ReZim adries spojky zabezpecuje reZimy pre zapnutie/vypnutie spojky v zavislosti od aktualnej hodnoty adresy virtualnej
osi (vstupna os).

ReZim adries a rezim adries 2 su K dispozicii v zavislosti od metoédy €innosti spojky.

(Spojka je opisana v Casti 13.4.2.)

Vyhody reZzimu adries

* Vhodny pre spojku zariadenia, ktoré si vyZzaduje vysokua presnost

* Vhodny pre zariadenie s opakovanym zapinanim/vypinanim spojKy
Pouzitie

» Spojka pouzita s osou pre beZiacu rezacku ukazkového systému (os
opakovane zapina/vypina spojku)

Rezim &innosti Cinnost' spojky

Spojka sa zapne, ked zariadenie vydavajuce prikaz na ZAP/VYP spojKy je zapnuté
a dosiahne sa adresa zapnutia spojky.
Spojka sa zapne, ked zariadenie vydavajuce prikaz na ZAP/VYP spojky je vypnuté
a dosiahne sa adresa vypnutia spojky.

Address mode

Pokial je zariadenie vydavajuce prikaz na ZAP/VYP spojky zapnuté, spojka sa
zapina a vypina podla adresy ZAP/VYP spojky.

Spojka sa vypne, ked sa zariadenie vydavajuce prikaz na ZAP/VYP spojky prepne
zo ZAP na VYP.

Address mode 2

Hodnota zariadenia, nastavujuceho adresu ZAP/VYP spojKy, je aktualna hodnota virtualnej osi alebo aktualna hodnota v
rozmedzi jednej otacky virtualnej osi, v zavislosti od vystupného modulu.

Gul6ckova skrutka alebo valéek Diferencialne sukolie
» Aktualna hodnota virtualnej osi * Aktualna hodnota v rozmedzi jednej otacky
AK je diferencialne sukolie spojené s hlavnym virtualnej osi (velkost pohybu modulu pohonu x
hriadefom, tak aktualna hodnota pouzita pre prevodovy pomer % NC)
diferencialne sukolie je pouzita ako aktualna hodnota %: Operator nasobenia a delenia, NC: Pocet
impulzov za jednu otacku osi vacky
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( 16.2.1 Rezim adries

NiZ3ie je uvedeny priklad €innosti v reZime adries.

Vacka je v tomto priklade pouzita ako vystupny modul.

ZAP
Zariadenie vydavajuce prikaz _VYP |
na ZAP/VYP spojky
Adresa VYP _ _ _

Aktualna hodnota v rozpati
jednej otacky virtualnej osi
Adresa ZAP - - - - - -

Stav spojky [

Virtualny servomotor
alebo synchronny
kodovaé

Diferencialne sukolie

Sukolie

Modul pohonu
S ——

Velkost pohybu modulu
4—— Pohonu x Prevodovy pomer

Spojka

Vacka
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»
(W2 Rezim adries 2
NiZ3ie je uvedeny priklad €innosti v reZime adries 2. @

Vacka je v tomto priklade pouzita ako vystupny modul.

vyp 22 . VYP

Zariadenie vydavajuce prikaz
na ZAP/VYP spojky

Adresa VYP
Aktualna hodnota v rozpati
jednej otacky virtualnej osi
Adresa ZAP

Stav spojky  VYP

Diferencialne sukolie

Virtualny servomotor
alebo synchrénny
kédovaé

Sukolie
Velkost pohybu modulu
— pohonu x Prevodovy pomer
Spojka
Modul pohonu
[—
Vacka
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»
16.2.3 Porovnanie rezimu adries a rezimu adries 2

Na niZ8ie uvedenom obrazku je porovnany rezim adries s rezZimom adries 2.

Rezim adries Virtuslny servomotor alebo synchrénny
ZAP fcodovac
. . PR , VYP VYP
Za'!adenle:‘ ;yg;?\jluyos sgc:?c; — L Diferencialne stkolie
Adresa VYP —L -
Aktualna hodnota v rozpati Sukolie
jednej otacky virtualnej osi <
——
Adresa ZAP Modul pohonu Spojka
ZAP e —
- [ L
Stav spojky -Vaéka
RezZim adries 2 irtulny servomotor alebo synchronny
ZAP odovaé
- danis wddvailice ori VYP VYP
zmadem?\ ;y;:;?wg gg{l:;; SR \ Diferencialne sukolie
Adresa VYP - _7 _'L -
Aktualna hodnota v rozpati Sukolie
jednej otacky virtualnej osi L
—_——
Adresa ZAP : . P
—— |
VYP T

Stav spojky Vacka
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) Digitalny osciloskop ) @ec

Digitalny osciloskop softvérovo emuluje funkénost osciloskopu a upravuje a analyzuje stav systému riadiacej jednotky
pohybu.

Tato funkcia umoznuje vyuzivat funk&nost osciloskopu bez pripravy fyzického osciloskopu.

Je idealna pre analyzu pri spusteni systému alebo pri vyskyte poruchy, pretoZe zobrazuje stav riadenia systému pohybu v
tvare vinenia.

™ 6;-0-!0-:&-1-.- =~ MT Developarl

R ><casr0~a
Select the work item.
Commurscate with the controller and samgle the data. Analyze the sampled data.
D: - g
- - v bact i
: g v i Print the sampled data.
- s ’ e t v rd et i
: i v J
=3 i Refer to the help.
8c " 4 | .
- Check the previously saved sampling data.
A
& Cwgley o Zwtp
2] —
o
SSute. . _ STOP m. [o]
© Controwel Mode Irigger Counts Finish Time
Semdater Mo 2 MOOE | Dvpital (055 -
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[ 16.3.1 Spdsob pouzivania digitalneho osciloskopu ) 0oo

Digitalny osciloskop je funkciou nastroja MT Developer2.
Teraz potvrdime spdsob pouZivania digitalneho osciloskopu.

Prejst na nasledujicu stranu.

Digitalny osciloskop nakonfigurujete prostrednictvom nastroja MT Developer2.

(MbzZete simulovat softvér.)
R ><a50 =
Select the work item.
e Comemrscate with the controller and sample the data. Analyze the sampled data.
5| || e ||z
.- E o Itk LRSS Print the sampled data.
ﬂ“ - Refer to the help. .
ﬂ; Check the previously saved sampling data.
i
& Cwgley o Zwtp
odnte] | —
o
St . STOP - [ I
© Contowel Mode Irigges Counts Finish Time
Semdater Mo 2 MOOE  Dital 055 (
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m Spoésob pouzivania digitalneho osciloskopu ) o0

W Digital Oscilloscope — MT Developer2

File Edit \iew Action Online Tools Help
@[ o oM FI0 5 |
Ax, 5-Speed command Ax. 5-Servo error detection 1] 2425.7| [E) el 2-1 2215 L8 s120| LED 19147 [0 43424

x| Unit A B A-B 1 2 2-1
12 _J Ax. 5-Speed command PLS/s 4000000 -4000000 8000000 0 0 0
Ax, 5-Cam Axis 1 Re... PLS 2100000 900000 1200000 1085100 2205920 1120820
M 2. 5-Motor speed x0, Lrfmin 0 ] 0 0 0 0
B 2. 5-Motor current x0.1% 0 0 0 0 0 0
1 1ax, 5-Servo error de... 0 0 0
[[2])ax. 5-Error detection 0 0 0

RD

WO PLS/s
10000000

J
-
!

= B B
=)

= 10000000

@ Scale |AUTO ~ = , | Pomocou zatiarkavacich policok v okne CURSOR méZete |
' tvary vinenia filtrovat' a pozriet' si tie, ktore chcete. - oms

1000.0 2000.0

| 0.0
< Status TRIGGER STOP ;j ;fl’j < Kliknite na u a prejdite na dalSiu obrazovku.

-]

|!_
=

& Cootinual Made Trigger Counts Finish Time
Simulation No.2 MODE | Digital OSC
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GETYE Zhrnutie

V tejto kapitole ste sa nau€ili:
« Funkciu vystupu koncového spinaga
« Rezim ¢innosti spojky (Rezim adries)

+ Digitalny osciloskop

Ddlezité body
Obsah, ktory ste sa naucili v tejto kapitole, je uvedeny nizsie.

Funkcia vystupu Tato funkcia zapina vystupné zariadenie, pri¢om hodnota sledovaného Gdaja je v rozmedzi vystupného
koncového spinaca bloku zapnutia.

Rezim ¢innosti spojky Tento reZzim zapina/vypina spojku podla aktualnej hodnoty virtualnej osi alebo aktualnej hodnoty v
(Rezim adries) rozmedzi jednej otacky virtualnej osi.

Digitalny osciloskop Tento softvér emuluje fyzicky osciloskop.
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Teraz, ked ste absolvovali vietky lekcie kurzu PouZitie RIADIACEJ JEDNOTKY POHYBU (Virtualny rezim), ste
pripraveni podstupit zaverecny test.
Ak vam nie s( jasné niektoré z preberanych tém, vyuZite tato prileZitost a prestudujte si tieto témy.
V tomto zaverec¢nom teste je celkom 10 otazok (32 poloziek).
ZavereCny test mdzZete zopakovat tolkokrat, kolko budete chciet.
Ako sa hodnoti test

Po vybere odpovede nezabudnite kliknat na tlacidlo Odpoved'. Ak budete pokracovat bez kliknutia na tlacidlo
Odpoved, vasa odpoved bude stratena. (PovaZuje sa za nezodpovedanu otazkou.)

Vysledky hodnotenia
Na stranke vysledkov sa objavi pocet spravnych odpovedi, pocet otazok, percento spravnych odpovedi a

vysledok vyhovel/nevyhovel.
Jawaban yang benar : 6
Na Uspesné absolvovanie testu
R B musite spravne odpovedat na
' 60% otazok.
Persentase : 100%
. Pokratovat | | Kontrola |

« Kliknutim na tlacidlo Pokracovat’ sa test ukonci.
« Po kliknuti na tla¢idlo Kontrola skontrolujte test. (Kontrola spravnej odpovede)
« Kliknutim na tlacidlo Zopakovat' zopakujte test.
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Vyberte softvér OS pohybu, ktory podporuje virtualny rezim.

)

Pouzitie zostavy dopravnika (SV13)

)

Pouzitie automatického stroja (SV22)

)

Periférne pouzitie obrabacieho stroja (SV43)

Odpoved | [ Spat |
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Vyberte funkcie konfiguracnych komponentov (napriklad krok, prechod), pouzitych v programe pre pohyb SFC.

Mechanicky modul

Vzhlad

Nazov

Opis funkcie

Pouziva sa na pohon virtualnej osi
programu mechanického systému
programom servomechanizmu alebo
rezimom JOG.

Pouziva sa na upravu rychlosti
otaCania a smeru podla velkosti
pohybu (impulzu) z modulu pohonu.

Pouziva sa na zmenu otacok _
vystupného modulu pocas ¢innosti.

Odpoved ] [

Spat ]

Pouziva sa na ovladanie linearneho
polohovania stroja pripojeného k
servomotoru.

Nazov

Virtual servomotor
Synchronous encoder
Gear

Clutch

Speed change gear
Roller

Ball screw

Cam

CNOOAWON=
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vhodnu pre tento typ ovladania.

Na niZSie uvedenom grafe je znazorneny vztah medzi vstupom a vystupom spojky. Vyberte spojku

vV
A
Vstup spojky /

» |
Spojka vypnuta

e i e e e e e e [ ) e =

I
|
I
I
I
|
: Spojka zapnuta
|
|
I
I
|
I

4

Vystup

Vyhladzovacia spojka

Odpoved H Spat }

»t

|d

Priama spojka
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Vyberte 3 procesy, ktoré sa maju vykonat pred ovladanim polohovania pri navrhovani programu pre pohyb SFC.

A B

@® Vzory vacky su znazornené vyssie na grafoch. Vyberte spravny vyraz na vyplnenie Q1 a Q2 na grafe.

A —Select-- \d
-Select-- v |

@® Na vyssie uvedenom grafe A a B vyberte spravny vzor vacky nastaveny v rezime s posuvom vacky.

[ Odpoved ][ Spat ]
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Odpovedzte na niZSie uvedené otazky.

@ Namiesto Q1az Q4 vyberte spravne vyrazy z niZSie uvedenych opisov pod Cislami 1 az 7.

Aktualna hodnota posuvu = hodnota dolnej hranice zdvihu + [Q1] * pomer zdvihu
Pocet impulzov potrebnych na otocenie vacky cez jeden cyklus je [Q2]
[Q3] je nastavenie, ktoré urCuje pocet rozdeleni indexov v jednom cykle.

[Q4] a dizka zdvihu st nastavené, a priznak Ziadosti o prepnutie REALNEHO/VIRTUALNEHO reZimu

je (M2043) je zapnuty.
Vyrazy
1. Dizka zdvihu 5. Cam No.
2. PocCet impulzov za jednu otacku vackového hriadela 6. Operation mode
3. RozliSenie vacky 7. Feed cam mode

4. Pomer zdvihu

[ Odpoved ][ Spat ]
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Ak je rezim adries 2 nastaveny na rezim adries spojky, vyberte spravny stav spojky s nasledujucim zariadenim
vydavajucim prikaz na ZAP/VYP spojky, aktualnou hodnotou virtualnej osi a adresou ZAP/NYP spojky.

ZAP
Zariadenie vydavajuce
prikaz na ZAP/VYP spojky LI | vvP
Aktualna hodnota ZAP VYP ZAP VYP ZAP VYP VYP VYP

virtualnej osi

*Ciarkované Eiary znazorfiujl
adresy ZAPIVYP spojky.

1

1

I

:

I

VYP T

Stav spojky A Salam !
:

I

:

1
|
1 1 ]
| I I |
I I 1 1
ZAP I 1 1 !
T T T I VYP 1
. I 1 ] 1
- I | ] ]
2o |4 :
~ Stav spojky B bl : : : } o : }
I 1 ] I ] 1 |
ZAP | I I ] 1 1 |
I 1 1 | ] I
- : VYP VYP
~ Stav spojky C ! ; : ; : :
I I I I ] 1 ] |
I zap | (7= I 1 1 I
I ] 1 |

Odpoved || Spat |
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[ Test Hodnotenie testu

Absolvovali ste zaverecny test. Rozsah vysledkov je nasledovny.
ZaverecCny test ukoncite prechodom na dalSiu stranu.

Spravne odpovede : 6

Celkovy pocet otazok : 6

Percento : 100%
Pokracovat | | Kontrola |

Gratulujeme. Absolvovali ste test.
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Absolvovali ste kurz PouZitie RIADIACEJ JEDNOTKY POHYBU (Virtualny reZim).

Dakujeme vam za absolvovanie tohto kurzu.

Dufame, Ze lekcie sa vam paéili a Ze informacie, ktoré ste ziskali v
tomto kurze, budl uZitoéné v budicnosti.

Kurz si mozete prejst’ tolkokrat, kolkokrat budete chciet.

Hodnotenie | | Zatvorit




