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Uvod Ucel kurzu e Qoo

Tento kurz je ureny pre tych, ktori sa pripravuju vytvorit systém riadenia pohybu pomocou modulu CPU pohybu po prvy
krat. Naucia sa navrhovat, instalovat, zapajat’ a kontrolovat zapojenie systému.

Hlavny obsah tohto kurzu je uréeny pre navrharov hardvéru.

Tento obsah pre navrhara softvéru, ako je nastavenie systému a programovanie, je pripraveny v kurze ,ZAKLADY
KONTROLERU POHYBU (REALNY REZIM: SFC)“.

Pri tomto kurze potrebujete vedomosti o PLC radu MELSEC-Q, striedavych servomechanizmoch a riadeni
polohovania.
Pre tych z vas, ktori tento kurz absolvuji po prvy krat, odpora€ame absolvovat

kurz ,ZAKLADY TYPOVEHO RADU MELSEC-Q*,

kurz ,ZAKLADY MELSERVO (MR-J4)*,

kurz ,VASA PRVA PRIEMYSELNA AUTOMATIZACIA (RIADENIE POLOHOVANIA)®.
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Uvod Struktira kurzu
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Obsah tohto kurzu je nasledovny.
Odporaéame vam zacat kapitolou 1.

Kapitola 1 - ZAKLADY RIADENIA POHYBU
Spoznate zaklady systémov riadenia pohybu a modulu CPU pohybu.

Kapitola 2 - NAVRH SYSTEMU

Vyjasnite si podrobnosti o riadeni systému, ktory ma byt vytvoreny, a naucite sa navrhovat systém a vyberat
vyrobky.

Kapitola 3 - INSTALACIA A ZAPOJENIE

MNaucite sa instaloval’ a zapajat systémy riadenia pohybu.
Kapitola 4 - KONTROLA ZAPOJENIA

MNaucite sa kontrolovat spravnost zapojenia.

Zaverecny test

Uspesné absolvovanie: VyZaduje sa 60% alebo viac.
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Ako sa pouziva tento nastroj elektronického kurzu
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Prejst na nasledujlcu stranu

Prejst’ na nasledujlicu stranu.

Spéat na predchadzajlcu
stranu

Spat na predchadzajicu stranu.

Prejst na poZadovanu stranu

Zobrazi sa ,Obsah" a modzele prejst na poZadovanu stranu.

Ukondenie kurzu

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

Preventivne opatrenia

Ak sa ugite na skutoGnych vyrobkoch, pozorne si precitajte bezpetnostné opatrenia v prislusnych navodoch.

Bezpecnostné opatrenia v tomto kurze
- Zobrazené obrazovky verzie softvéru, ktort pouzivate, sa moézu lisit obrazoviek v tomto kurze.
Kurz je uréeny pre nasledujlice verzie softvéru:
- MT Developer2 verzia 1.18U
- MR Configurator2 verzia 1.01B
- GX Works2 Verzia 1.55H

Referencné materialy

Dalej uvadzame referenéné materialy pre toto &kolenie. (MéZete sa uéit aj bez nich.)
MNa prevzatie kliknite na nazov prepojenia.

Nazov odkazu Format suboru Velkost suboru

Vzorovy program Komprimovany sdbor 170,516 bytes

Laznamovy papier Komprimovany subor 4,85 kB
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EICIEEN ZAKLADY RIADENIA POHYBU

) 000

Riadenie pohybu ovlada viaceré osi (servomotory) zostavy dopravnika, stroja na spracovanie a pod. a vykonava vysoko

presné riadenie polohovania a riadenie rychlosti.

Tento kurz prinasa informacie pre projektanta hardvéru o tom, ako nakonfigurovat systém riadenia pohybu pomocou

modulu CPU pohybu (Q172DCPU)

Dalej vam predstavime priklady pouZitia riadenia pohybu.
Kliknite na tlacidlo prikladu aplikacie, ktory by ste cheeli vidiet.
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>“ Vlastnosti modulov CPU pohybu ) 00

PouZivajte modul CPU pohybu, kontroléru pohybu od spoloénosti Mitsubishi typového radu Q na riadenie pohybu. Dalej
uvadzame vlastnosti modulov CPU pohybu.

Softvér operaéného systému si mozno vybrat' tak, aby vyhovoval kazdej aplikacii
MézZete si zvolit vhodny softvér operacneho systému (riadiaci softvér) pre aplikacie ako je zostava dopravnika alebo stroj
na spracovanie.

PouZivanie zostavy dopravnika Sv '| 3 Pouivanie automaticlky oy Periféme pouZitle SV 3
Qperaény systém Kompatibilng = Motion SFC Kompatibilny = Motion £ obrabacieho stroja 4
softvér
SWEDNC-2VOOOO |[Eirs vy

SRR Deadzovarie slskironicjch kampenanty, Poddvai lisw, spracovanie polravin, Heh - | Briiska
WidadaE, pedavat, fomovad, depravniave badenie potravin, navijatka, spriadaci il Prenasaci siroj
AR T, zariadenie, nanagad laku, csadrovanis straj, tesctiing siroj, ladianensky 17 g 3 ’1 Obrabaci stroj

- Cipav, rezat plitkov, rakladac a Sloldr

A
stroj, viazad knih, formovatka preumatik, | & O

ykladat, lepiac sbroj, siradnicovy siol X-Y g Paplerensky slraj

m _ * | Maklada a vykladai
Linearna Interpoldcia (1-4 osl), kruhovd interpalacia, Synchrinne riadenie, elekironicky hriader, Linedma inlerpolicia {1-4 asi)
Korelanind richiost, posun o pevny krok, fadinie Elekironicka spofka, elekironickd valka, dadenie Kruhowd interpolicia
rychlost tah Spiralova inlerpolicia
S0 Zaslavenim v pevine] polohe, prepinanie nychilost, Palohowanie kon&lantnou rrchlostou

radenie rrchlost, Prepinanie rchiost a polahy

Konfiguracia s viacerymi CPU,zniZuje naroénost’ spracovania CPU

Modul CPU pohybu je potrebné pouzivat spoloéne s modulom PLC CPU. Tato konfiguracia sa nazyva konfiguracia s viacerymi
CPU, v ktorej sa sekvenéné riadenie a riadenie pohybu spracovava v kazdom module CPU, &im sa zniZuje naroénost
spracovania v kazdom module CPU a zrychfuje sa spracovanie. (Modul CPU pohybu sa neméZe pouzZivat samotny.)

CPU pohybu

Univerzalny
Mol Pohyb

Fiadenie PLC : Riadenis
Precesar - . Procesor

Modul PLC 11O Modul inteligentne] funkcie PLC Modul pohybu g E

(D) (AD, DA a pod.) (Bezdatykenvy doraz, manualny
Welup generdlora impulzoy)
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pocitaca v integrovanom celku.

Jednoduchy navrh systémov pohybu s grafickou obrazovkou
sNastavenie systému

mNastavenie parametrov
T e

e ———————

o -
= . raes e :
. Lo~
bt 3 ~

VAN A, e
" S
A

5 1.z Navrh systému

— o —_— : ‘/l

Prevadzka a udrzba
ZjednoduSenie prevadzky a udrzby

nChyba CPU pohybu

sFunkcia digitalneho
davkovy monitor

osciloskopu

r

. .
i A
iR =
e

3 3 -
<
=

Lt

e .

Je zabezpecené jednoduché prostredie na vyvoj a Gdrzbu

Technické prostredie kontroléru pohybu MELSOFT MT Works2 zabezpecuje prostredie na vyvoj a udrzbu, umozniujace
nastavenie systému, nastavenie parametrov, ,programovanie a ladenie”, simulaciu a ,prevadzku a Gdrzbu® z osobného

Zjednodusuje to vyvoj, prevadzku a adrzbu systémov riadenia pohybu.

[ Format tokového diagramu programu ulah&uje vizualizaciu

a pochopenie

sProgram Motion SFC
sV

sProgram polohovania
3/8Vv22) 5 s

servomechanizmu (SV13/SV22) |

Programovani

Uvedenie do prevadzky a nastavenie

' Siroka Skala funkcii monitora a skiSobnej prevadzky

sR6zne funkcie mR6zne funkcie
monitora skuSobnej prevadzky

;
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} PozZiadavky na vytvorenie systémov riadenia pohybu

Pri prechadzani kurzorom mysi po kazdom pristroji sa zobrazia detailné informacie o tomto pristroji.

InEtaldcia pomocou cscbneho poditata

Zakladna jednotka

[System 1]
Servozosilnovac  Q1720: Max. B osi
MR-J3-08 Q1730: Max. 16 osi

D= 8
Kabel Os 1 {O=1 16)
SSCHET 1
| Servomotor
kompatibilng s M-J3

e
na; pe——

Softvér cperatného systemu

Kabel USB

Osobny pocitac

Technicke prostredie

J

radi¢a pohybu
softvér
MELSOFT MT Works2
s Wslup natene
& -] zaslavenie

DrZiak [System 2] (podporovany iba Q1730)

batérie Servozosiliovad
MR-J3-0B Max. 16 osi

i Os 1 Os 16

Softvérovy balik nastavenia
servomechanizmov
MR Configurator2®

Servomotor

kompatibilng s M-J3

Ingtalacia

e
gt

J

Dalej uvadzame zakladnu konfiguraciu (vratane hardvéru a softvéru) potrebnt na vytvorenie systému riadenia pohybu.
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V' nasledujlicej tabulke je uvedeny prehlad nazvov a aplikacii kazdej sekcie modulu CPU pohybu. (V tomto kurze sa

Q172DCPU pouziva ako priklad.)

Pri prechadzani kurzorom mysi po kazdej poloZke v tabulke sa zvyrazni prislusna €ast modulu CPU pohybu a naopak.

QITIDCPY

aplikacia

T-segmentoyy displej] LED

Indikuje prevadzkowy stav a chybove informacie modulu CRU.

Otocny prepinad wherd funkeie 1 (5W1)

Sl0E na nastay enie reimu prev adzky (hommalng prev ddzka, redim indtalacie a pod.).

Otoény prepinad wwheru funkcie 2 (SW2)

SI0E na nastay enie redimu prev adzky (nommalna prev ddzka, redim inStalacie a pod.),

Spinac RUM/STOP

Pouiva sa na iadenie rmoduly CPU (ha vykongvanie alebo zasta enie prograrmioy ).

konektor vstupu nuteneho zastavenia

Svorka privodu vstupu nateneho zastavenia (24 v=).

kKonektor SSCMET 1T CHA

Konektar na pripojenie k servozosilfiovacu (do 16 osi)
Fripojte kabel S5CHMET I
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Dalej uvadzame postup vytvorenia systému riadenia pohybu.
V tomto kurze sa zoznamite s postupom navrhu hardvéru a postupom vytvorenia.

Navrh hardvéru

1) NAVEH SYSTEMU *=sresseassassasscsnannnnnnns Kapitola 2

I - y Rozsah $kolenia
2) INSTALACIA A ZAPOJENIE: === srrrsrrsssssssess Kapitola3 | tomto kurze
3) KONTROLA ZAPOJENIA =+ xxssssssnsnrssssees Kapitola 4

-

Navrh softvéru

4) VYBER A INSTALACIA SOFTVERU OPERACNEHO SYSTEMU
ZAKLADY RADICA POHYBU (REALNY REZIM: SFC) KURZ

ul

5) NASTAVENIE SYSTEMU ----ZAKLADY RADICA POHYBU (REALNY REZIM: SFC) KURZ

g

6) KONTROLA PREVADZKY - - - -ZAKLADY RADICA POHYBU (REALNY REZIM: SFC) KURZ

7) NAVRH PROGRAMU -+ ZAKLADY RADICA POHYBU (REALNY REZIM: SFC) KURZ

8) PROGRAMOVANIE --ZAKLADY RADICA POHYBU (REALNY REZIM: SFC) KURZ

“ @@

9) PREVADZKA
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Dalej uvadzame prehlad toho, &o ste sa nauéili v Kapitole 1.
Masledujice body st velmi déleZité, preto ich znova skontrolujte.

Riadenie pohybu ovlada viacere osi (servomotor) zostavy dopravnika, stroja na spracovanie a pod. a
vykonava vysoko presné riadenie polohovania a riadenie rychlosti.

Zaklady riadenia pohybu

+ Mozete si zvolit vhodny softver operacného systému (riadiaci softver) pre aplikacie ako je zostava

dopravnika alebo stroj na spracovanie.
+ Modul CPU pohybu je potrebné pouZivat' spologne s modulom PLC CPU. Tato konfiguracia sa nazyva
Viastnosti CPU pohybu konfiguracia s viacerymi 'CF'U v kEoreJ sa sekvenclje nadt_‘ame a riadenie pohybu spracovava v kazdam

o ’ module CPU, &im sa zniZuje narotnost spracovania v kaZdom module CPU a zrychluje sa spracovanie.

modully * Technické prostredie kontroléru pohybu MELSOFT MT Works2 zabezpeduje prostredie na vyvoj a udrzbu,
umoZnujice nastavenie systemu, nastavenie parametrov, ,programovanie a ladenie®, simulaciu a
prevadzku a udrébu® z osobného poditata s Windows v integrovanom celku.

+ Zjednodusuje to vyvoj, prevadzku a Gdribu systemov riadenia pohybu.
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CT NAVRH SYSTEMU MLLL

V kapitole 2 sa naucite navrhovat systém a vyberat vyrobky.

NAVRH SYSTEMU Kapitola 2

Postup Skolenia v kapitole 2 \
INSTALACIA A ZAPOJENIE == ==ssssssssnss Kapitola 3 ] 2.1 Objasnenie rezimu riadenia
2.1.1 Konfiguracia zariadeni ukazkovy
‘ systém pre tento kurz
2.2 Hodnotenie servosystému
KONTROLA ZAPOJENIA ======sssseennnns Kapitola 4 ] 2.3 Hodnotenie potrebnych Specifikacii /0 a
body
2.4 Hodnotenie bezpeénostného navrhu
2.5 Vyber vyrobkov

Qthutie tejto kapitoly /

—
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Objasnenie rezimu riadenia

Skontrolujte reZime riadenia (tok riadenia) v ukaZzkovom systéme pre tento kurz pomocou animacie.

Animacie nasledujiceho ukazkového systému ovladajte mySou podfa pokynov + Kiknie |
Rychlost' prehravania U
animacie
(=) Normilny \ijdkanaukamvatef.m.
() Pomald
() Posunutie rimu

pinag Tagidio Start (PX12)

V prevédzke (I
y

Aby usporiadal dalSie tovary do palety,
tok riadenia sa vrati spat na ukazovatel (P1).
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Dalej uvadzame konfiguraciu zariadenia ukazkového systému pre tento kurz.

Qo4
UDEH QY40P
Q62P Q172D| QX40 Q38DB
i *Konfiguracia zariadeni
Servozosilfiovag R gl 4
Y o MR-J3-10B osgi 2 a 3 st rovnaké ako os 1
BODITY POt Os 1 0s2 Os 3
—p
K3 Kébel USB SSCNET Il s
( ) kébel eVOMOIOT | gy - -
— HrkPos3 [ ~Homy
— o doraz zdvihu
S Vstupny pristroj _—1 — —
< - NiZsi
= Vystupny pristroj doraz zdvihu
Radi¢ pohybu
technické prostredie /g
MELSOFT MT Works2 = S —’
Natené  Konfrolka Kontrokka Ruéne Ruéne Tiagidlo Start Bezdotykovy doraz
- zastavenie prevadzky zastavenia otvoreny zavriet =23
< tladidlo povel povel
s b
Nastavenie
servomechanizmu
softvérovy balik
MR Configurator2
O
Prevadzka
systémovy softvér
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m Hodnotenie servosystému
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otacania, atd.).

Servozosilfovaé

podla Specifikacii stroja.

Smer otacania servomotora
Vyhodnotte smer otacania servomotora na pohyb zariadenia pri smere ota¢ania dopredu

SSCNET Ill Os1
kabel Servomotor
SSCNET IlI
kabel Servozosilfovaé Os 2
CPU pohybu Servomotor
modul n
SSCNET Il Servozosilnovaé
kabel Os3
Servomotor

®

Metéda hodnotenia navratu do vychodiskovej polohy

Chybu poléh zastavenia odstranite vykonanim navratu do vychodiskovej polohy na kazdej osi.
Na navrat do vychodiskovej polohy su pripravené viaceré metddy. Zvolte si vhodnl metddu systémovych Specifikacii stroja.
Vykonajte navrat do vychodiskovej polohy ukazkového systému typu bezkontaktného dorazu pre kazda os.

Potom vyhodnotte konfiguraciu servosystému podfa systémovych Specifikacii stroja (pocet osi, Cisla osi, smer

Pre ukazkovy systém bola vybrana konfiguracia servosystému podla detailov riadenia uvedenych v ¢asti 2.1.

7’

Os X

Os ¢.1(0s X)

Presuva zariadenie vodorovne
v smere osi X.

B

.

.
p 3
Os . 2(0sY)
Presuva za.ri\a(idenie vodorovne Doma\}
v smere osi Y. poloha
L 3
. Y
Os¢.3(0s 2)

Spuasta alebo zdviha ruku
pristroja v smere osi Z.

Domov -5 -+ ¢
poloha
OsZ
Tovar 3

Smer otacania je proti smeru hodinovych ruciciek (CCW) alebo v smere hodinovych ruciciek
(CW) pri pohlade zboku zo strany zataZe (zo strany, kde je motor naindtalovany na stroji).
V ukazkovom systéme sa os otaca proti smeru hodinovych ruciciek na povel ota¢ania dopredu.

Proti smeru
hodinovych
ruciciek
(CCW)

V smere
hodinovych
ruciciek
(CW)
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Potom vyhodnotte Specifikacie I/O a body kontroléru pohybu a servozosilfiovaca.
Vyberte Specifikacie /0 a body podla detailov riadenia uvedenych v ¢asti 2.1.

Pri prechadzani kurzorom my3si po pristroji pripojenom k kontroléru pohybu sa zobrazia Specifikacie prislugného I/O.

QO4UDEH
Qv4o0P

Servozosilfovad

*Konfiguracia zariadeni
osi 2 a 3 sU rovnake ako os 1.

MR-J3-108
Os1 Os 2 Os3
Servomolor
Kabel SSCNET Il HFKPoss [
Homy doraz
Zdvihu
Vstupny pristroj —a
_ o Dolny doraz
Wystupny pristroj zdvihu
@ 9 ! + ) . .
Kontrolka  Kontrolka — Povel Povel Tlgfﬂo ! dg;dzmykm
prevadzky zastavenia otvoril zatvorit

%ii
ﬁ““

ruku ruku
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Hodnotenie bezpeénostného navrhu ) 000

skontrolujte cely obvod.)

<Mapéjaci zdroj servomechanizmu=

Napajaci zdroj
(200 V=)

v

Istic bez poistiek (NFB)

V daldom kroku vyhodnotte bezpecnostny navrh systému riadenia pohybu.
Ma predchadzanie poskodenia a porich pristrojov alebo inych nehéd v pripade chybnej funkcie systému
vyhodnotte mechanizmy na zabezpecenie zastavenia systému v pripade nudze.

Pre ukazkovy systém v tomto kurze boli prijaté nasledujlce tri bezpecnostné opatrenia.

=MNapajanie programovatelného radiCa=

Napajacl zdroj
(100 V=)

QE*EF \Q‘I I’ZD Qx40 Q3BDB

Hlavny napajaci zdroj4

Kliknite na tlacidlo bezpetnostného opatrenia, ktoré by ste cheeli vidiet. (Kliknite na tlacidlo .Zobrazit cely obvod® a

Obvod nudzového Obwvod niiteného . . ) .
Obmedzeny rozsah pohybu prace Zobrazit' cely obvod

Q04

UDEH Zakladna jednotka

/

QY40P

Tlacidlo natené

Napajaci zdroj riadiaceho obvodu Vstup nitené  Zastavenie
Sl "1 Signal alarmu Kébel SSCNET Il zastavenie ﬂ
:E) ':u.i.'") + o
= Magneticky "L
J‘—;ﬂ sgtljrkaé Y > Daolny doraz zdvihu Pra Horny doraz zdvihu
= : o ] raca )
o Signal alarmu —— - — -
H o A 7 o ////Tf iy
r— p—
(5]
m =3 . .
o = L . . | ST T |
2L ¥ Signal alarmu
iy 222222222222222!222222222222223
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Vyberte vyrobky, ktoré maju byt naklpené, na zaklade hodnotenej konfiguracie systému.

Pomocou nastrojov vyberu si vyberte vyrobky.

Pre kontroléry pohybu: Systém vyberu modelu radu
MELSEC-Q

Tento nastroj vam pomézZe pri vybere vyrobkov typového
radu MELSEC-Q, vratane modulov CPU pohybu na nasom

webovom sidle vyrobkov priemyselnej automatizacie.
Tento nastroj méZete pouzivat bezplatne.

Q eee Model Selection System

+PRORENENE  « Configure

-
letned omd WAL

-
|

* Tento nastroj pracuje na webovej stranke. Preberanie a

inStalacia nie su potrebné.

Pre servomechanizmy: Nastroj na vyber kapacity
striedavého servomechanizmu

Tento nastroj vam poméze vybrat vhodni kombinaciu
servozosiliiovacov a servomotorov v zavislosti od systémovych
Specifikacii stroja. Tento nastroj si mézZete prevziat z nasho
webového sidla vyrobkov priemyselnej automatizacie.
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*Tento nastroj si po prevzati vyZzaduje indtalaciu na osobnom
pocitaci.
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>“ Vyber vyrobkov

yberte pristroje, ktoré sa maju pouit’ v ukaZkovom systéme, na zaklade hodnotene] kenfiguracie systému.
\ dalsom texte uvadza nasledujuca tabulka zoznam vybranej konfiguracie zariadenia ukaZkoveho systému.

Komponent

Polozka konfiguracie MnoZstva  Nazov modelu
Zakladna jednotka 1 Q3808 zakladn4 jednotka s 8 slolmi na monta kaZdého modulu a podporou viacenych CPU.
Modul napajacieho zdroja 1 LeE2P Dodava energiu pre kaZdy modul.
Modul CPU uskutodhiujici sekvenéne riadenie.
Modul PLC CFU 1 CO4LDECPU “Bateria (QBBAT) je priloZzena k modulu CPU.
3;:2;“ Modul CPU uskutodhujlci riadenie pohybu,
f Modul CPU pohybu 1 Q17 2DCPLU *Bateria (Q6BAT) a driiak batérie (Q170DBATC) s0 priloZene k
pohybu modulu CPLU.
Vstupny modul 1 (x40 Privadza na vstup signal ZAP/VYP z tiagidla Start. (16 bodov) -
Vystupny madul 1 QAP Vysiela na vystup signal na ZAPNYP kontroly a pristroja (ruénej Sasti).
{16 bodov)
Externy napajaci zdroj 1 - Privadza napajanie 24 /= na pristroje /O a na vstup nitengho zariadenia,
Tlagidlo Start 1 - Tlagidlovy spinac na spustenie ukazkového systému.
Tiadidlo nitené zastavenis 1 - Tlagidlovy spinat na zastavenie servomotorov vEetkyeh osl v pripade nidze.
Externy Kabel vstupu i
’ 1 G TOEMICELLIM il i ] 5 i
pristroj /0 R T T PouZiva sa na zapojenie vstupu nuteného zastavenia modulu CPU pohybu.
Ruéna éast pristroja 1 - Ruéna éast' pristroja na uchopenie tovarov.
Kontrolka 2 - Kontrolky informujice, & je systém v prevadzke alebo je zastaveny.
Servozosilfiovad 3 MR-J3-108 A servozosilfiovade pre 3 osi.
2 HF-KF053 Servomotory pre os 1 {os X)apreos 2 (o5 Y).
Servomaotor
1 HF-KF0538 Servomotor s brzdou pre os 3 (o5 £).
Doraz zdvihu B _ Sm.rnace. na detekciu homej hranice a dolnej hranice v rozsahu pohybu
Servosystém Zariadenia.
Bezdotykovy doraz 3 - Snimate delekcle wychodiskove] polohy spomalovania pri navrate do vychodiskove| palahy,
Kabel napajacieho 3 MR-PWS1CBL2M- | Kabel na privedenie napajania zo servozosilfiovaéa do servomotora.
zdroja motora Al-L (Dizka: 2 m)
MR-J2ERMCBELZM- | Kabel na prepojenie servozosilfiovaca a kodovaga servomotora,
Kabel kédovata 3 A1-L (Di3ka: 2 m) -]

) 000

1/2
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»m Vyber vyrobkov

) 000

2/2

Kabel kédovada . fl R-J3EMCBLZ M- Katinal na prepojenie servozosilfiovata a kodovata servomotora,
A1-L {Dizka: 2 m)
Kabel SSCHET Il 3 M R-J3BUSOM Komunikadény kabel medzi modulom CPU pohybu a servozosilfiovadom.
Osobny potitad 1 - Osobny poéitad na spustenie softvéru technického prostredia.
MELSOFT . .
1 MT W orks? Softvér na nastavenie modulu CPU pohybu, na programovanie a pod.
; el MELSOFT
Softver techn!dceho 1 Y W arks? Softvér na nastavenie modulu PLC CPU, na programovanie a pod.
Viyvojove prostredia or
prostredie 1 MELSOFT MNast [ softvér na nastaveni rvozosilfiovada Feamotor
MR Corfigurator2 aslavovac! s0 a naslavenie servoZoslinovaca a sen/omolora.
Softvér operaéného ] SWBDMC- Softvar. ktory ma byt nain&tal ' na CPU pohvb
systSmu =y1200 oftver, ktory ma byt nainstalovany na pohybu.
Kabel USB 1 ME-JIUSECELIM Prepaja osobny poéitag, kde je nainstalovany MELSOFT MT Works2,
a modul CPU.

FS
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[ 26 Zhrnutie ) 000

Dalej uvadzame prehlad toho, €o ste sa nauéili v Kapitole 2.
Nasledujuce body su velmi ddleZité, preto ich znova skontrolujte.

(OLTEEGENIEREFTL IV Podrobnosti riadenia a Specifikacie stroja si vyjasnite skor, ako budete navrhovat systém.
riadenia

Hodnotenie Vyhodnotte konfiguraciu servosystému podla systémowvych Specifikacii stroja (pocet osi, Cisla osi, smer otacania, atd ).
servosystemu = Smer otatania servomotora

Vyhodnotte smer otagania servomotora na pohyb zariadenia pri smere otacania dopredu podla Specifikacii stroja.

Smer otagania je proti smeru hodinovych ruigiek (CCW) alebo v smere hodinowych rugigiek (CW) pri pohlade zboku zo strany
zataZe (zo strany, kde je motor pripojeny k stroju).

» Hodnotenie metody navratu do vychodiskowvej polohy

Chybu poldh zastavenia odstranite vykonanim navratu do wychodiskovej polohy na kaZdej osi.

Ma navrat do vychodiskove] polohy su pripravené viacere metody. Zvolte si vhodni metadu systémowvych Specifikacii stroja.

Hodnotenie Ohodnotte potrebné Specifikacie /O a body podla detailov riadenia a Specifikacii stroja.
Specifikacii 110
a body

Hodnotenie Ma predchadzanie po3kodenia a poruch pristrojov alebo inych nehdd v pripade chybne| funkcie systemu vyhodnotte
bezpeénostného mechanizmy na zabezpedenie zastavenia systemu v pripade nudze.
navrhu * Obvod nudzoveho zastavenia
Makonfigurujte obvod tak, aby sa magneticky stykag vypol a prerusil napajanie hlavného obvodu do servozosiliovaca, ak sa
vyskytne alarm (porucha), a aby sa aktivovala elektromagneticka brzda servomotora, €o umozni nddzove zastavenie.
* Hodnotenie metody navratu do vychodiskowvej polohy
Chybu poléh zastavenia odstranite vykonanim navratu do wychodiskovej polohy na kazdej osi.
Ma navrat do vychodiskove| polohy su pripravené viaceré metody. Zvolte si vhodni metodu systemovych Specifikacii stroja.
* Obmedzeny rozsah pohybu prace
Mainstalujte dorazy zdvihu na oboch koncoch kazdej osi.
Obvod nakonfigurujte tak, aby sa servomotor rychlo zastavil, ak praca prekroti kontakty dorazu zdvihu rozsahu pohybu.

\yber wyrobkov Vyberte vyrobky, ktoré maja byt nakipené, na zaklade hodnotenej konfiguracie systému.
Spoloénost Mitsubishi Electric dodava bezplatné nastroje na pomoc pri vybere vyrobku.
= Pre kontrolér pohybu

Systém vyberu modelu radu MELSEC-Q
= Pre servomechanizmy

Mastroj na vyber kapacity striedavého servomechanizmu
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&) INSTALACIA A ZAPOJENIE ) DOS

\ Kapitole 3 sa naucite instalovat a zapajat systémy riadenia pohybu.
Postup skolenia v kapitole 3 \
3.1 Instalacia

|NéTﬁ.LAC|AA ZAPOJENIE==s==s=sssnznn= Kapit-:-la 3 3.2 Montaz r‘nr_!dul-:m.r _
3.2.1 VioZenie batérie do modulu CPU pohybu
3.3 Uzemnenie

' 3.4 Zapojenie napajacieho zdroja a modulov /O
KONTROLA ZAPOJENIA == ssssssssnnnnnns Kapitola 4 ] 3.4.1 Zapojenie modulu napajacieho zdroja
3.4.2 7apojenie pre zariadenia /O
3.4.3 Pripojenie napajacieho zdroja k servozosilhovatom
3.4.4 Pripojenie externych pristrojov /O k
servozosilfovacu
3.4.5 Pripojenie kabla napajacieho zdroja motora
3.4.6 Pripojenie kabla kodaovaca
3.4.7 Pripojenie servozosilfiovacov
3.4.8 Vlozenie batérie pre system detekcie system
detekcie absolitnej polohy
3.5 Nastavenie Cisiel riadenych osi servozosilfiovacov
3.6 Inicializacia modulu PLC CPU
3.6.1 Pripojenie modulu CPU PLC a osobného poditaca

3.6.2 Nastavenie spojenia medzi GX Works2 a PLC
3.6.3 Formatovanie paméte

[ NAVRH SYSTEMU Kapitola 2 ]
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( 3:1 InStalacia

e 00

Nainstalujte kontrolér pohybu a servozosilfiovace.

InStalacia kontroléra
Strop panelu alebo poloha sekcie kablovej chranicky.

Hn

_{///2 I:&lr)no":/iac

'7

|

| 100 mm

| / alebo viac
a

]

oo 0 T e
! e

5 mm alebo viac 5 mm alebo viac

Upozornenie

Namiesto toho dopliite dalsi panel alebo ich oddelte.

pristrojmi (stykace, relé, atd).

’/

Zakladna jednotka

b

YT
Modul CPU pohybu

+— Dvere
—

100 mm
{ alebo viac

b—
-

128 mm
/// T e ey

« Zakladnu jednotku upevnite na rovnej ploche panelu skrutkami (M4 x 14).
* Neinstalujte kontrolér pohybu v blizkosti zdroja oscilacii, napriklad velkého magnetického stykaca alebo isti€a bez poistiek.

* Predna sekcia modulu CPU pohybu: 100 mm alebo viac
* Pravy a lavy smer modulu CPU pohybu: 50 mm alebo viac

Na zabezpecenie dobrého vetrania a odvodu tepla a na zabezpecenie jednoduchého odstrafiovania modulov sa potrebné
odstupy medzi hornou a spodnou €astou modulu a komponentmi alebo dielmi.
V zavislosti od konfiguracie systému mézu byt potrebné vacsie odstupy.

* Na obmedzenie G€inkov vyZarovaného Sumu a tepla nechavajte odstupy uvedené nizsie medzi modulom CPU pohybu a
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10 mm
alebo
viac

X

Instalacia

Panel

.

InStalacia servozosilhovaca

40 mm a!ebo viac

Upozornenie

(1)Spravne nainstalujte servozosiliiovac na zvislej ploche,
pravou stranou nahor.

(2)UdrZujte okolitu teplotu v rozsahu od 0 do 55 °C.

(3)Nainstalujte chladiaci ventilator na odvod tepla.

(4)Znecistenia vznikajlce pri montazi alebo prichadzajlace
z chladiaceho ventilatora si vyZzaduju zvySena
opatrnost.

(5)Pri intalacii servozosilfiovaca v mieste s velkym
vyskytom toxickych plynov a prachu zabezpecte
Cistenie vzduchu.

40 mm
alebo viac

Servozosilhovac

.10 mm
~ alebo

~~ viac

Panel

Nastavenie

vola
(80 mm

Servozosilfiovac’

Pri tesnej inStalacii 2 alebo viacerych zosiliiovacov
Panel
1) 1
100 mm alebo viac
Vrch 1T mm 1T mm
2 offe | ofp
30 mm 30 mm
alebo ={_ -1 alebo viac
viac » o
7 Spodok 40 mm alebo viad

Upozornenie

(1)Pre triedu servozosilfiovacov 200 V, 3,5 kW alebo
menej a pre triedu servozosilfiovacov 100 V, 400 W
alebo menej je Kk dispozicii tesna in3talacia.

(2)Pri inStalovani dvoch alebo viacerych
servozosiliiovacov blizko seba zabezpecte odstup
medzi zosilhovaémi 1 mm, aj s prihliadnutim na
tolerancie pri inStalacii.

(3)UdrZujte okolitt teplotu pri tesnej instalacii v rozsahu
od 0 do 45 °C.
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Mamontujte modul napajacieho zdroja , modul PLC CPU, modul CPU pohybu a modul I/O na zakladnud jednotku.
Pred montaZou modulu CPU PLC na zakladnu jednotku vloZte batériu do modulu CPU PLC.

(A)VloZenie batérie do modulu PLC CPU

(1) Otvorte kryt v dolnej &asti modulu CPU

¥

(@) Zasurite konektor na strane batérie do
konektora na strane modulu CPU. Uistite
sa, Ze je v spravnom smere

4

@ Zatvorte kryt v dolnej &asti modulu CPU

I (Trvanie: 00:26)

Dokoncené
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3.2 Montaz modulov

(Z2)MontaZ kazdého modulu na zakladn( jednotku

: ) Zasurite fixaény vystupok modulu do
fixaéného vybrania modulu zakladnej

-,

jednotky

oporného bodu modul zatlaéte, kym

nezaskoci

" (@ PouZitim zaistovacieho vybrania ako

| @ Presvedéte sa, e modul je spofahlivo
namontovany na zakladnu jednotku

\ 4

jednotku

‘- @ Moduly priskrutkujte na zakladnu

\ 4

|- Dokonéené

Body, ktoré treba zohladnit' u
montaz modulov

Presvedcte sa, Ze moduly
namontované na zakladnu
jednotku sU priskrutkované.

(Trvanie: 00:18)
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) Vlozenie batérie do modulu CPU pohybu

7

@ Nainstalujte jednotku drZiaka
batérie do panela spravnym

smerom.

@ Zasurite konektor batérie kabla
batérie do konektora CPU jednotky
drZiaka batérie.

¥

i @ Zasurite konektor pre stranu CPU
kabla batérie do konektora batérie
na jednotke drZiaka batérie.

VloZte batériu do modulu CPU pohybu. Batéria je externého typu.
Pomocou jednotky drZiaka batérie nainstalujte batériu do panela a pod. v spravnom smere.

Zakladna jednotka
7 Modul CPU pohybu

®

Batéria
konektor (BAT)
CPU

konektor (CPU)

¥

Dokoncené

Konektor
pre batériu
strana

Konektor CPU

(CPU)

Konektor CPU (CPU)

Jednotka drziaka batérie
(Q170DBATC)
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[ 3.3 Uzemnenie ) 0o

Pred zapojenim napajacieho zdroja kontrolér pohybu a servozosilfiovaé uzemnite.
Aby sa predislo nebezpefenstvu Urazu elektrickym pridom a poruche spbsobenej Sumom, zariadenie uzemnite podla nasledujiceho

obrazku.

Pre kontrolér Panel Pre servomechanizmy Panel
Sarvozosilfiovad Servomotor
MFB MC CM2
— i = —————1
Siredavs E
napiie | —o | 0— £ S0
eimabayanie = |
—a O :E ¥ . - .
oy
W
j
= [CQITODBATC =
= | | T
Sumavy filter Kabel SSCNET Il -
{FR-BLF) —
NFB onkajia
] fR— = iPE] skrinkal
napatie
zAscbovanie

Upozornenie
= Na prevenciu Urazu elektrickym prudom skontrolujte, Ze svorka ochranného uzemnenia servozosilfiovaca je pripojena k

ochrannému uzemneniu panelu.
« Do te] miery, v akegj je to moZné, pouzite nezavislé uzemnenie, aby sa predislo moZnému vplyvu Sumu z inych zariadeni.

Ak nie je moZné nezavislé uzemnenie, pouzite spoloéné uzemnenig, pricom vietky tri uzemnovacie vodice musia mat
rovnaku diZku.

Pﬂhyb Senmomechanizmus Pﬂhyb Servomechanizmus
radic 1 radic A

-

(1) Nezavislé uzemnenie: NajlepSie  (2) Spoloéné uzemnenie: Dobry  (3) Spologné uzemnenie: Nedovoleng
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} Zapojenie napajacieho zdroja a modulov I/O ) o0

Zapojte servozosiliovace PLC a servomotory.
Ma nasledujucom obrazku su pristroje, ktoré maju byt zapojené v ukazkovom systéme.

Kliknite na tlacidlo zapojenia, ktoré by ste cheeli vidiet. (Kliknite na tlacidlo ,Zobrazit’ cely obvod® a skontrolujte cely obvod.)

Zapojenie napajacieho Pripojenie servo Fripojenie Pripojenie modulu " -
:ﬂ] : f 1o zusilﬁn-.:l:':l < moduimi vo [ servozosiliovaéa so CPU pohybu so Zobrazit' cely obvod
zdroja a modulov servomotorom servozosiliovaémi

Qo4
UDEH QY40P
QB2P |Q172D| Qx40 Q38DB
Servozosilfiovad XK':;'ﬁ g”;lé 3ﬁ ;azadeni 5}? i2
MR-J3-10R a 3 je zhodna ako v osi 1.
Os 1 Os 2 ;l
Napdjaci Kabel SSCNET Il Servomotor | —jgg—— —il - —i
zdroj HF-KP053 | Homy doraz zdvihu
VWstupny pristroj —ilF —ilF—
Dolny doraz zdvihu
Wystupny pristroj
é l 6 S Bezdotykovy _‘/‘
Kontrolka Kontrolka Povel  Povel  Tlagidlo Start doraz J

prevadzky zastavenia otvont zatvornt
ruku ruku
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Zapojenie modulu napajacieho zdroja ) ooc
Usporiadajte napajaci kabel a uzemnovaci vodi¢ podla nasledujliceho postupu.
Uzemnenie je pripojenie na prevenciu zasahu elektrickym pridom a chybnej funkcie.
Modul napajacieho zdroja |
2 : (Q62P)
(@ Pripojte napéjacie napétie 100 V~ k \ A
l svorke vstupu napéjacieho napétia cez ‘ S—
vypina¢ a oddelovaci transformator , R CH
’ (@ =5
~ - @ FG
‘-' 100 V 5 LG
; @ VSTUP

' @ Uzemnite svorky LG a FG \ :Ug"E}a ......

Uzemnovaci =

vodic Uzemnenie

% V ukazkovom systéme sa pouZiva napajaci zdroj 100 V~.
Modul napajacieho zdroja Q62P je kompatibilny s napajacim napatim 100 az 240 V~.
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> Zapojenie pre zariadenia I/O ) 006

Zapojenie pre vstupny modul (QX40) a vystupny modul (QY40P) vykonaijte tak, ako je zobrazené dolu.
Zapoijte tlacidlo Start (X12), povel otvorit ruku (YO0), povel zatvorit ruku (Y1), kontrolka prevadzky (Y2),
a kontrolka zastavenia (Y3), ako sa uvadza dolu.

‘:"(';

‘.-!(-"

‘.,“‘(-'.

R &

Tlacidlo Start LS P
Signal: X12 , 4 ('.
(PX12) [EAPEOR
0T

| CAPP

S

T

m Povel otvorit ruku

Slgnél YO (PY0)
Zatvonf ruku

Q Povel

Slgnél Y1(PY1)

OperaCIa
kontrolka
Signal: Y2 (PY2)

Kontrolka
zastavenia svetlo
Signal: Y3 (PY3)

o
IN

o A A A A AN

Y Yy Y Y el
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Pripojenie napajacieho zdroja k servozosiliovacom ) 0w

Pripojte napajaci zdroj do oboch ¢asti: napajaci zdroj hlavného obvodu a napajaci zdroj riadiaceho obvodu
servozosilfiovaca.

Pre vstupné vedenia napajacieho zdroja vZdy pouzivajte isti€ v lisovanom telese (MCCB).

Okrem toho vZdy zapojte magneticky styka¢ (MC) medzi napajaci zdroj hlavného obvodu a svorky L1, L2, L3
servozosilfiovaca tak, aby sa magneticky styka¢ vypol a odpojil hlavny obvod napajacieho zdroja, ked' je signal alarmu
alebo sa signal vstupu nlateného zastavenia nachadza v nevodivom stave.

Na nasledujicom obrazku je schéma zapojenia pre MR-J3-10B az MR-J3-350B s 3-fazovym napajanim 200 az 230 V~.

Alarm Vynuatené
zastavenie prf

°—M‘~[:i:rr2r

Servozosiliovac Servomotor

MCCB

. . . > O
3-fazovy (L =
200 az 230 V~ L

>+2—0

Kabel kodovaéa| Kodovac

O

Nutené zastavenie

Problém
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Pripojenie napajacieho zdroja k servozosilihovacom )

Pomocou nasledujdcej animacie sa naucite, ako pripojit kabel napajacieho zdroja hlavného obvodu a napajaci zdroj
riadiaceho obvodu.

V ukazkovom systéme pripojte 3-fazovy napajaci zdroj 200 V~ k MR-J3-10B.
Informacie o postupe vyberu kablov napajacieho zdroja a o ich pripojeni ku konektorom najdete v navodoch.

1. Pripojte konektor pre CNP1, dodavany ako prisluSenstvo servozosilfiovaca,
ku kablu napajacieho zdroja hlavného obvodu.
Uistite sa, Ze zapojenie L1, L2 a L3 je spravne.

2. Pripojte konektor pre CNP2, dodavany ako prisluSenstvo servozosilfiovaca,
s kablom napéjacieho zdroja riadiaceho cbvodu.
Uistite sa, Ze zapojenie L11, a L12 je spravne.

3. Pripojte napajaci zdroj hlavneho obvodu ku konektoru CNP1 servozosilfiovata.

4. Pripojte napajaci zdroj riadiaceho obvodu ku konektoru CNP2 servozosilfiovaca.
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} Pripojenie externych pristrojov I/O k servozosiliiovacu

Pripojte externé pristroje /O ku konektoru signalov 1/0 (nazov modelu: MR-CCN1).

Pripojte zapojeny konektor signalov I/O ku konektoru CN3 servozosilfovaca.

Dalej uvadzame signalov( schému zapojenia signalového konektora 1/0.
V' nasledujicej tabulke uvadzame externé pristroje |/O pouZivané v ukazkovom systéme.

Pripojenie ostatnych pristrojov, pozri prislusné navody.

Konfiguracia kolikow
konektor signalov /O

1 /= =
Fripojenea
] 12
k CMN3 La L
[ T§] i[F
M %
4 loocosd ' | ver
| M2 3
® loicou| '® |aLw
LA o] LAR s
8 | '8 ] s
L2
el BT
L INE v o[ ) ]
nll:ml EMI
udf/—’/”,;j

Vyssie uvedena schema je pri
pohfade zo strany pripojenia
konektora.

Kontakt &.

Symbol

Funkcia a aplikacia

2 D Pripojte horny doraz zdvihu.
12 D2 Pripojte dolny doraz zdvihu.
19 DI3 Pripojte bezdotykovy doraz.
Pripojte blokovanie elektromagnetickej brzdy.
Ak sa pouZiva, tento signal nastavuje Zas oneskorenia
13 MBR I
elektromagnetickej brzdy.
Vypnuty stav servomechanizmu vypina MBR.
Vydava signaly alarmu.
15 ALM Pripojeny k externej sekvencii, ktora zapina alebo vypina
magnetické stykade (MC) signalmi alarmu.
5 Wstup 24 V= pre rozhranie 110 (24 V= =z 10 %, 150 mA).
Kapacita napajacieho zdroja zavisi od bodov pouZivaného
DICOM .
10 rozhrania /0.
Pripojte (+) externého napajacieho zdroja 24 V=,
3 DOCOM | Spolotna svorka pre vstupné signaly, ako je signal EM1.
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Pripojenie kabla napajacieho zdroja motora )

Pomocou nasledujlicej animacie sa naucite, ako pripojit kabel napajacieho zdroja motora.

Mapajaci kabel motora je potrebny na prenos elektrickej energie zo servozosilfiovaca do servomotora.

\/ tomto kurze sa pouZiva kabel napajacieho zdroja pre motory radu ,MR-PWS1CBL2M-A1-L (diZka: 2 m)* sa pouZiva.
Informacie o postupe vyberu kablov napajacieho zdroja motora najdete v navodoch.

1. Uzemnite uzemnfovaci vodic od servomotora na svorku ochranného vodica (PE) servozosilfiovaca.
Podrobnosti o uzemaovani sa uvedene v casti 3.3.

2. Pripojte konektor pre CNP3, dodavany ako prislusenstvo servozosilfiovaca, ku kablu napajacieho zdroja.
Uistite sa, Ze zapojenie pre U,V a W je spravne.
3. Pripojte konektor CNP3 kabla napajacieho zdroja ku konektoru CNP3 servozosilfiovaca.

4. Pripojte kabel na privedenie napajania zo servozosilfiovaca ku konektoru napajacieho zdroja servomotora.

+ Uistite sa, Ze zapojenie pre U, V a W kabla napajania motora je spravne.
Ak je zapojenie nespravne, bude vydany alarm a servomotor nefunguje.
« Na zapojenie servozosilfiovacov a servomotorov pouZivajte Specialne kable.
MNeinstalujte medzi nimi napajaci kondenzator, prepatovi ochranu, filter ani magneticky stykac (MC).
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} Pripojenie kabla kédovaca

Pomocou nasledujlicej animacie sa naucite, ako pripojit kabel kédovaca.
Kabel kodovaca je potrebny na vydanie spatnej vazby o datach polohy detegovanej kodovaémi servomotoroch do

servozosilfhovaca.
V tomto kurze sa pouZiva kabel kédovaéa pre motory radu HF-KP ,MR-J3ENCBL2M-A1-L (dlZka: 2 m)* sa pouZiva.

Informacie o postupe vyberu kablov kddovaca najdete v navodoch.

1. Konektor kabla kadovada pripojte ku konektoru servozosiliovaca CN2.
2. Konektor kabla kddovada pripojte ku konektoru kddovada motor,
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Pripojenie servozosiliovaca ) ooc

Maucite sa, ako prepojit kablami modul CPU pohybu a servozosilfiovace.

Servozosilfhovacte MR-J3-0B vyuZivaju rozhrania SSCNET Ill.

SSCNET Ill, ktory wyuZiva opticky komunikacny systém, je vysoko odolny proti Sumu a vhodny na vysokorychlostna
interaktivnu komunikaciu.

Ma pripojenie pouZivajte Specialne kable. Kable s konektormi sa lahko pripajaju a odpajaju.

Modul CPU pohybu Servozosilfiovac osi 1 Servozosilfiovat osi 2 Servozosilhovad koneénej osi (os 16)

Kabel SSCNET NI

CN1

Pri manipulacii s kablami SSCNET Il postupuijte opatrne.

= Vnutro kabla mézZe byt deformované alebo poskodené
nasilim, ako je napriklad vysoké razové zataZenie, boény tlak,
extremny tah alebo kratenie, o znemozriuje opticky prenos.

» KedZe optické vlakna su vyrobené zo syntetickej Zivice, ohefi
alebo vysoka teplota deformuje viakna a znemozni opticky
prenos.

« Znecistenie celnegj plochy optickeho kabla znemozZfiuje
opticky prenos a mézZe sposobit poruchu.

* Nepozerajte priamo do svetla vychadzajuceho z konektorov
alebo kablov.

= Nasadte kryt z prisluSenstva na vyhradeny konektor (CN1B)
servozosilfiovaca poslednej osi na zarucenie bezpecnosti a
ochrany.




i@ MOTION CONTROLLER Basics (Hardware)_SLO [E=R A

»>
Vlozenie batérie pre systém detekcie systém detekcie absolutnej polohy ) W

Ak sa pouziva systém absollutnej polohy, musi sa viozZit batéria na uchovanie dat absolltnej polohy.
Pri vkladani batérie do servozosiliiovaca (alebo pri vymene batérie) sa uistite, Ze su spinené tieto podmienky
predchadzania uderu elektrickym pradom alebo straty dat absolltnej polohy.

* Na prevenciu Urazu elektrickym pradom vypnite napajaci zdroj hlavného obvodu a pockajte 15 minut alebo dihSie.
Po potvrdeni kontrolka nabijania zhasina; skontrolujte testerom napatie medzi P (+) a N (-) atd'., a potom pripojte batériu.

« Batériu vymienajte len ked' sa napajaci zdroj riadiaceho obvodu zapne.
Ak sa batéria vymeni, ked je napajaci zdroj riadiaceho obvodu vypnuty, data absolutnej polohy budu stratené.

» U niektorych kontrolérov spdsobi odpojenie kabla kédovaca stratu dat absolatnej polohy.
Po odpojeni kabla kédovaca urcite vykonajte navrat do vychodiskovej polohy.

Ako sa vklada batéria do MR-J3-10B

Zasunte konektor do CN4.

Drziak batérie

Kontrolka nabijania
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3.5 Nastavenie Cisiel riadenych osi servozosilnovacov

) 000

Mastavte €isla riadenych osi servozosilfovacov.
Cisla osf riadenia st &isla, ktoré sa priraduji kaZdému servozosilfiovaéu na identifikaciu osi riadenia; nastavit moZno

a? 16 osl.

Systém nefunguje normalne, ak je €islo osi duplicitné.

Mastavte &isla riadiacich osi ototnym prepinacom nastavenia osi (SW1) za ¢elnym krytom servozosilfiovaca.

Otoény prepinad

Oto&ny prepinaé nastavenia osi (SW1)

Otoény prepinad

nastavenia osi Riadenie osi &. Displej nastavenia osi Riadenie osi &.
(SW1) (SW1)
0 Os1 d1 8 Os 9 d0g
1 Os 2 doz 8 Os 10 d10
2 Os 3 d03 A Os 11 d11
3 Os 4 do4 B Os 12 di2
4 Os5 d0s c 0Os 13 d13
5 Os6 d06 D Os 14 di4
6 Os7 do7 E Os 15 d15
7 Os 8 doa F Os 16 di6
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[ 3.6 Inicializacia modulu PLC CPU ) 000

Sekvencéné programy a parametre sa zapisuju do paméate modulu PLC CPU.
Po zaklupeni viak pamat nie je nastavena na pouZivanie.
To znamena, Ze operacia oznacovana ako formatovanie” je potrebna na inicializovanie paméate a jej spristupnenie na pouzitie.

Formatovanie sa vykonava pomocou technického softveru PLC, GX WorksZ2.
Okrem toho je potrebné prepojit modul CPU s osobnym poéitacom kablom USE.
Pred formatovanim pripravte osobny pocitac, kde je nainstalovany GX Works2 a kabel USE.

Maformatujte pamat podla tohto postupu.

|f(D Pripojenie modulu CPU PLC a osobného pocitaca ]

) 4

|-® Nastavenie spojenia medzi GX Works2 a PLC J

¥

|® Formétovanie paméte |
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> Pripojenie modulu CPU PLC a osobného pocitaca

) 00

Prepojte porty USB modulu PLC CPU s osobnym pocitatom pomocou kabla USB.

Osobny potitaé ' Modul PLC CPU

Kabel USB

| Modul CPU pohybu |
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>m Nastavenie spojenia medzi GX Works2 a PLC
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Po prepojeni osobného poéitata a modulu PLC CPU prepojte GX Works2 a PLC.
Samotné pripojenie kablom USB nenadviaZze komunikaciu medzi nimi.

Zadajme nastavenie spojenia na obrazovke Transfer Setup.
Zadajme nastavenie prenasania na nasledujlcej obrazovke.

Dalej uvadzame priklad obrazovky nastavenia prenasania.

Trongfer Setup Connectionl

Materlocs  Corwgreaion
Module Modds  HesdModde |*|

PLE Mode [OCPU () mode)

5 @ 8 ——

Wit geige el —

Tiems Ot (Sesc. ) |10 Retry Temes [0

H B B BN S —

CCIECot CCIEFmd  Ethemet  CC-rk 24

RET/LO(H) _ Syt Image. . |
L |

el I | o
CCIECot CCIEFmd  Ehemet  CC-ek c

RET/1004) _ Cancel ‘

Ascpging et Staten -l

Mulktiple CPL Settirg

i, ——
ot Specifed -

I 2 3 4
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[T MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) — [[PRG] MAIN]
Diagnostics

Debug

} Nastavenie spojenia medzi GX Works2 a PLC

Help
e b 0% mLB
4t G = T

Tool

! Project Edit Find/Replace  Compile  Yiew  Online
(AL % T RER R S S E e e 5 e
ee] 2 | 21 2R %2 "B o | @ dh it S U T i*ﬂlﬁrssaﬁrsﬁsapsl als ks g ke B 60 A5 B R E]
: Navigation 2 X «] [PRG] MAIN | v~
e f ©

Connection Destination
a

[ Ga = G 2]
Current Connection
E Canhection

All Connections
E Connection]

; I. User Library

g Connection Destination

b
-

Tym je nastavenie prenasania dokondéené

(54

Kliknite na m a prejdete na dalsiu obrazovku.
B

020 Host Station

Enelizh

IInlabeled
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} Formatovanie pamite
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Po dokonéeni nastavenia prenasania sa nadviaZze komunikacia medzi pamatou a modulom PLC CPU.

Potom ju naformatujte pomocou Format PLC Memory v GX Works2 na uvedenie paméte modulu PLC CPU do

vychodiskového stavu.
MNaformatujte internt paméat v PLC na nasledujlcej obrazovke.

Masledujluci obrazok ukazuje priklad obrazovky Format PLC Memory.

Format PLC Memory

Connection Channel List

Connection Interface M5B <> PLC Module

Target PLC | StationMo. Host  PLC Type JQOSLDH
Target Memory | Program Memory |

Formak Twpe

(* Do oot create a user setting system area (the required system area only)

(" Create a user setting system area

X]
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} Formatovanie pamite

[T MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) — [[PRG] MAIN]
Cnline

Debue  Diagnostics

Tool

Window  Help
e e ) B 5 L

B

Gilobal Device Comment

+ Program Setting
0455 POl
= @ Proeram
HE] MATHN
@ Local Device Comment
+-[{2 Device Memory
= Device hitial Value

+ Parameter
Intellieent Function Module

I. User Library

v Connection Destination

LR

IInlabeled

! Project Edit Find/Replace GCompile  Wiew
(AL % T RER R S S E e e 5 e
EIEIIEIIWEEI%' for @ i HHEE Y S aES TR R LG REOSEER
: Navigation 2 X «] [PRG] MAIN | 1v~
-
a [EMD =
[F Ga = G 2] ] A =

Sformatovana bola interma pamat v PLC.

Kliknite na n a prejdete na dalSiu obrazovku.

Q020

Host Station

(54

M1

Enelizh
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&X Zhrnutie ) 000

Dalej uvadzame prehlad toho, &o ste sa nauéili v Kapitole 3.
MNasledujice body su velmi déleZité, preto ich znova skontrolujte.

it NG =TV + Ma zabezpedenie dobreho vetrania a odvodu tepla a na zabezpecenie jednoduchého odstrafiovania modulov su
potrebné odstupy medzi hormou a spodnou astou modulu a komponentmi alebo diglmi.

= Zakladnu jednotku upevnite na rovnej ploche panelu skrutkami (M4x14).

= Neinitalujte radi pohybu v blizkosti zdroja oscilacii, napriklad velkeho magnetickeho stykaca alebo istiCa bez poistiek.
MNamiesto toho doplfite dalgi panel alebo ich oddelte.

= Na obmedzenie Uginkov vyZarovaného Sumu a tepla nechavajte odstup medzi modulom CPU pohybu a pristrojmi
(stykace, relé, atd).

Ingtalacia + Spravne nainstalujte servozosilfiovaé na zvislej ploche.

servozosiliiovala + Udrzujte okolitd teplotu v rozsahu od 0 do 55 °C. (Pri tesnej in3talacii: 0 do 45°C)

« Nainitalujte chladiaci ventilator na odvod tepla.

« Znetistenia vznikajuce pri montazi alebo prichadzajuce z chladiaceho ventilatora si vyZaduju zvySend opatrmost’

« Pri in&talacii servozosilfiovata v mieste s velkym wyskytom toxickych plynov a prachu zabezpedte Zistenie vzduchu.

* Pre triedu servozosilfiiovacov 200V, 3,5 kKW alebo menej a pre triedu servozosilfiovadov 100V, 400 W alebo menej je k
dispozicii tesna instalacia.
Pri indtalovani dvoch alebo viacerych servozosilfiovatov blizko seba zabezpeéte odstup medzi zosilfiovaémi 1 mm, aj s
prinliadnutim na tolerancie pri instalacii.

MontaZ modulov * Pred montaZou modulu CPU PLC na zakladnu jednotku vioZte batériu do modulu CPU PLC.
* Presvedcte sa, Ze moduly namontované na zakladnd jednotku si priskrutkovane.
* Pomocou jednotky driiaka batérie nainstalujte batériu do panela a pod. v spravnom smere.

Uzemnenie ¢ Pred zapojenim napajacieho zdroja kontroléru a servomechanizmus uzemnite.
Aby sa predislo nebezpedenstvu Urazu elektrickym pradom a poruche spdsobensej Sumom, zariadenie uzemnite.

« Na prevenciu Urazu elektrickym pridom skontrolujte, Ze svorka ochranného uzemnenia servozosiliovaca je pripojena k
achrannému uzemneniu panelu.

* Do tej miery, v akej je to moZné, pouzZite nezavislé uzemnenie, aby sa predislo moZnému vplywvu Sumu z inych zariadeni.
Ak nie je moZné nezavislé uzemnenie, pouZite spoloéné uzemnenie, pricom vietky tri uzemfovacie vodide musia mat
rovnak diZku.

Pripojenie « Modul CPU pohybu a servozosilfiovate si prepojené kablami SSCNET I
servozosiliovata « SSCMET I, ktory vyuZiva opticky komunikaZny systém, je vysoko odolny proti 3umu a vhedny na vysokorychlostni
interaktivhu komunikaciu.

Cisla riadiacej osi » Kazdemu servozosilfiovatu sa priraduju Eisla na identifikaciu osi riadenia, ktoré moZno nastavit' aZ pre 16 osi.
sarvozosilfiovatov * Pripominame, Ze duplicitne Cisla riadiacej osi nastavenéa v servosysteme sposobovat abnormalnu prevadzku.
* Mastavte Cisla riadiacich osi otoCnym prepinacom (SW1) za Celnym krytom servozosiliovaca.
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T3 KONTROLA ZAPOJENIA NLLL

V kapitole 4 sa naucite kontrolovat spravnost zapojenia.

NAVRH SYSTEMU Kapitola 2 |

INSTALACIA A ZAPOJENIE=========s===== Kapitola 3 ]

L 2

KONTROLA ZAPOJENIA == ===sseeeeeceees Kapitola 4

Postup skolenia v kapitole 4

4.1 Kontrola pohfadom

4.2 Kontrola spravneho vstupu napajania
4.3 Kontrola signalov /O
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»“ Kontrola pohfadom ) 000

Pred zapnutim napajacieho zdroja pohladom skontrolujte, €i v zapojeni kontroléru a servozosilfiovaca nie su chyby.
Skontrolujte spravnost zapojenia a odpojenég, uvolnené alebo poskodené kable alebo konektory.
Skontrolujte aj vedenie kabla a podmienky v jeho okoli, ako si Utrzky drétov, kovové prasky a pod.

Ak zapojenie nie je spravne
« Upravte nespravne alebo vynechané zapojenie.
« Znova pripojte odpojeny alebo uvolneny konektor.

« Skorodovany kabel alebo poskodeny kabel vymente za novy.
+ Pri skratovanom zapojeni vymenite izolaciu i zapojenie.

Skontrolujte pohfadom

Servozosilfovad

Servomotor
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m Kontrola spravneho vstupu napajania
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Po vizualnej kontrole zapojenia zapnite napajaci zdroj podla nasledujliceho postupu.
Skontrolujte, ¢€i na displejoch LED modulu PLC CPU, modulu CPU pohybu a servozosiliiovacov nie st chyby.
Modul CPU pohybu

@ Pred zapnutim napajacieho zdroja skontrolujte:
-Zapojenie modulu napajacieho zdroja
-Napétie napajacieho zdroja

i

@ Skontrolujte, &i st spinage modulu PLC CPU a
modulu CPU pohybu v polohe STOP

:

@ Zapnite modul napéjacieho zdroja

:

@Skontrolujte spravnost napéjacieho zdroja
(1) LED ,POWER" modulu napajacieho zdroja svieti
na zeleno
(2) .ERR.” LED modulu CPU blika ¢ervene
(Hoci sa objavi zobrazenie chyby, pretoze
parametre este nie sU zapisané, neznamena to v
tejto faze Ziadny problém.)

-

® Skontrolujte 7-segmentové displeje LED modulu
CPU pohybu a servozosilfiovace kazdej osi
*Pre modul CPU pohybu:
JAL" (Chyba pohybu)
*Pre servozosiliiovac:
"boo” (oo je €. osi)

Modul PLC CPU

RESET RUN

RESET/STOP/RUN

(1)

Modul napajacieho zdroja

Modul CPU pohybu

Q1720CPU

Zapnite napajaci zdroj

(2)

Modul PLC CPU

Servozosilnovac
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} Kontrola signalov I/0 ) 000

Po zapnuti napajacieho zdroja skontrolujte signaly 1/O pomocou GX Works2 a MR Configurator2.
Skontrolujte signal /0O a presveddte sa podla signalov, Ze su spravne zapojeneé.,

Kontrola kontroléru

Skontrolujte signaly /O z externych pristrojov /O pripojenych k modulu I/O.
Ma kontrolu pouZite nasledujlce funkcie GX Works2.

» Vstupny signal: Funkcia davkové monitorovanie pristroja/medzipamate
» Vystupny signal: Funkcia natena registracia/zrusenie 1/O

Funkcia davkové monitorovanie pristroja/medzipamate Funkcia natena registracia/zrusenie 1/10
¥ Device/Buffer Memory Batch Montor=1
Dvage i
 Devce Name E = | TIC Sek Vahes Reference Progeam Beference... I l! B I I
(~ Bulfer pomory [ =l | SR = Register FORCE OFF
Modfy vaie... | DisplayFormat... | Open Display Format... | Save Display Format... | No. Device  ONJOFF__Mo. Device  ONJOFF
1§x12 ] 17
Device FEDCEBAS 8765432010 E zlvo oN 18
ﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂiﬂﬂ 1] alvi OFF 19
X0 OOD0DDO000D00DDDDOBRD O 4
%20 0000000000000 00D 0 - L o4 L.
w30 000000000000O00DD 0 S|Y3 OFF 21
%40 000000000000 000D0 o & e
=0 OO0 D0DO0O0D00D0DDDODD D 1] 7 23
XE0 0000000000000 000 0 8 2%
0 0000000000000 00D 0 3 =
k=) Q000000000 0DD0DDD D Q 10 %
X390 OO0 0O0O0D000DDDODD D 1]
A 0000000000000 0D0 0 11 7
X0ED 0000000000000 000 0 12 Fiij
X0 0000000000000 00D a 13 24
X000 0000000000000000 o] -l 14 2
15 31
< > 16 2
Lipdate Status Batch Cancel Regestration Close
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> Kontrola signéluv 1/O
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Kontrola servozosiliiovaca

Funkcia displeja monitora 1/O

YO Manitar

Skontrolujte signaly I/O z externych pristrojov I/O pripojenych k servozosilfovadu.
Na kontrolu pouZite nasledujlcu funkciu MR Configurator2.

« Vstupny signal: Funkcia displeja monitora 1/O

v [Jeorr
MR-13-B
Inputt signal Cutpud signal
— | 2 9 =
[ 12 13 R
mnn 20
. BAE | LALAR
TAT | LBLBR
818 | LILIR
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Dalej uvadzame prehlad toho, ¢o ste sa naudili v Kapitole 4.
Nasledujtce body st velmi dbleZité, preto ich znova skontrolujte.

Kontrola zapojenia Pred zapnutim napajacieho zdroja pohladom skontrolujte, i v zapojeni kontroléru a servozosilfiovaca nie
pohlfadom su chyby.

Skontrolujte spravnost zapojenia a odpojené, uvolnené alebo poskodené kable alebo konektory.
Skontrolujte aj vedenie kabla a podmienky v jeho okoli, ako st utrzky drétov, kovoveé prasky a pod.

Kontrola vstupu Zapnite napajaci zdroj a skontrolujte, ¢i na displejoch LED modulu PLC CPU, modulu CPU pohybu a
napajania servozosilfiovaca nie st chyby.

Kontrola signalov 1/0 Skontrolujte signaly I/0O pomocou GX Works2 a MR Configurator2.
Skontrolujte signal I/O a presvedcte sa podfa signalov, Ze su spravne zapojené.
*Kontrola kontroléru
Skontrolujte signaly 1/O z externych pristrojov I/O pripojenych k modulu 1/O.
Na kontrolu pouzite nasledujice funkcie GX Works2.
- Vstupny signal: Funkcia davkové monitorovanie pristroja/medzipamate
- Vystupny signal: Funkcia natena registracia/zrusenie 1/0
*Kontrola servozosiliiovaca
Skontrolujte signaly 1/O z externych pristrojov I/O pripojenych k servozosilfiovacu.
Na kontrolu pouzite nasledujtcu funkciu MR Configurator2.
- Vstupny signal: Funkcia displeja monitora 1/O
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Teraz, ked ste absolvovali vietky lekcie kurzu Zaklady KONTROLERU POHYBU (hardvér) , ste pripraveny
podstupit’ zaverecny test.

Ak vam nie su jasné niektoré z preberanych tém, vyuzite tuto prilezitost' a prestuduijte si tieto témy.

V tomto zavereénom teste je celkom 5 otazok (23 poloziek).

Zavereény test mozete zopakovat tolkokrat, kolko budete chciet’.

Ako sa hodnoti test
Po vybere odpovede nezabudnite kliknit' na tlagidlo Odpoved. Ak budete pokragovat’ bez kliknutia na tlagidlo
Odpoved, vasa odpoved bude stratena. (Povazuje sa za nezodpovedanu otazku.)

Vysledky hodnotenia
MNa stranke vysledkov sa objavi po&et spravnych odpovedi, po€et otazok, percento spravnych odpovedi a
vysledok vyhovel/nevyhovel.

Spravne odpovede: 5

Na Uspesné absolvovanie testu
Celkom otazok: g musite spravne odpovedat na
60 % otazok.

Percento: 100%

Pokracovat ] [ Kontrola ]

+ Kliknutim na Pokracovat' sa test ukongi.
+ Po kliknuti na Kontrola skontrolujte test. (Kontrola spravnej odpovede)

+  Kliknutim na tlagidlo Zopakovat' zopakujte test.
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Vyberte typovy rad servozosilnovaca, ktory je prepojeny s modulom CPU pohybu kablami SSCNETIIIL

)

MR-J3-0OA
MR-J3-0OB

1]

]

MR-J3-0OT

Odpoved ] [ Spat' ]
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Vyberte spravny opis bezpetnostnych opatreni, potrebnych pre systémy nadenia pohybu. (Vyberte tri polozky.)

— Tento obvod musi byt nakonfigurovany tak, aby bolo vypnuté iba napajacie napéatie ovladacieho obvodu
servozosiliovaca, ked sa vypne signal alarmu servozosiliiovaca.

— Tento obvod musi byt nakonfigurovany tak, aby bolo vypnuté iba napajacie napatie hlavného obvodu
servozosiliovaca, ked sa vypne signal alarmu servozosiliiovaca.

- Obvod musi byt nakonfigurovany tak, aby sa nutene zastavilo iba napajanie 24 V= pre svorku vstupu nutengho
zastavenia pohybu modulu CPU a aby sa vSetky osi nutene zastavili, ked sa privod napajania vypne spinatom
nuteného zastavenia a pod.

— Napajacie napatie 100 ¥V~ musi byt privedené na vstupnu svorku nuteného zastavenia modulu CPU pohybu.
Obvod musi byt nakonfigurovany tak, aby mohli byt nutene zastaveneé vsetky osi.

— Na oboch koncoch kaZdej osi sa musia nainstalovat koncové spinace zdvihu, tak aby stroj pri prekroceni
rozsahu pohybu uviedli rychlo do zastaveného stavu a aby sa tak predislo poruche a nehodam spésobenych
prebehom.

— Homy doraz a dolny doraz zdvihu sa privadza zo vstupov 1/O.

Odpoved ] [ Spat ]
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Vyberte mimimum pristrojov potrebnych na nakonfigurovanie systému kontroléru pohybu. (Vyberte Styn polozky.)

— Hlavna zakladna jednotka
Rozsirovacia zakladna jednotka
Modul PLC CPU
Modul CPU pohybu
Polohovaci modul
Modul kontroléru pohybu
Modul I/O

Jednotka drZiaka batérie

Odpoved ] [ Spat' ]
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Vyberte spravne vlastnosti modulov CPU pohybu, ktoré podporuju konfiguraciu s viacerymi CPU. (Vyberte dve polozky.)

—  Systémy moézu byt vytvorené s jednym modulom CPU pohybu alebo s modulom CPU pohyb a
modulom PLC CPU.

— Sekvencné riadenie a nadenie pohybu sa spracovava v kazdom module CPU, ¢im sa zniZuje
narofnost spracovania v kazdom module CPU a zrychluje sa spracovanie.

— Prevadzka moéZe pokracCovat dokonca aj pri vypadku bud PLC CPU alebo CPU pohybu.

Pri pouziti viacerych CPU umozZiuje pamat s vysokorychlostnym prenosom medzi PLC CPU a CPU
pohybu prenosy vysokou rychlostou.

Odpoved ] [ Spat ]
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Vyberte spravne opisy kontrolérov pohybu. (Vyberte tn polozky.)

— S montaZou modulu CPU pohybu na rozSirovaciu zakladfu nie st Ziadne problémy.
Na prepojenie Q172DCPU a servozosilnovatov sa musia pouZivat kable SSCNETIII.
Na prepojenie Q172DCPU a servozosiliiovatov sa musia pouZivat kable SSCNET.

Modul CPU pohybu musi byt vZdy vybaveny baténou.

Modul CPU pohybu je potrebné priskrutkovat k zakladnej jednotke.
Modul CPU pohybu sa nemusi priskrutkovat k zakladnej jednotke.

Odpoved ] [ Spat ]

Parametre a programy nestratite, ani ked modul CPU pohybu nie je vybaveny batériou.
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Absolvovali ste zaveretny test. Rozsah vysledkov je nasledovny.
Zaverecny test ukoncite prechodom na dalSiu stranu.

Spravne odpovede: 5

Celkom otazok: 5

Percento: 100%,
Pokratovat | | Kontrola |

Gratulujeme. Absolvovali ste test.
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Absolvovali ste kurz Zaklady KONTROLERU POHYBU (hardvér).

Dakujeme vam za absolvovanie tohto kurzu.

Dufame, Ze lekcie sa vam pacili a Ze informacie, ktoré ste ziskali v
tomto kurze, budd uzitoéné v budtcnosti.

Kurz si mézete prejst tolkokrat, kolkokrat budete chciet.

Hodnotenie | | Zatvorit |




