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Tento kurz je Skoliaci systém pre toho, kto po prvy
raz vytvara systém riadenia pohybu pomocou
modulu CPU pohybu riadiacich jednotiek pohybu
typového radu Q od spolo¢nosti Mitsubishi.
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Uvod Uéel kurzu g > o

Tento kurz je uréeny pre toho, kto po prvy raz vytvara systém riadenia pohybu pomocou modulu CPU pohybu riadiacich
jednotiek pohybu typového radu Q od spolo¢nosti Mitsubishi, aby sa naucil postupy vratane instalacie opera¢ného systému,

nastavenia systému, programovania a ladenia v jazyku pohybu SFC prostrednictvom technického prostredia MELSOFT
MT Works2 riadiacej jednotky pohybu.

Hlavny obsah tohto kurzu je uréeny pre osoby zodpovedné za softvér.
Obsah pre osoby zodpovedné za hardvér, ako je navrh systému, indtalacia, kabelaz atd. je vypracovany v kurze
LZAKLADY RIADIACICH JEDNOTIEK POHYBU SERVOMECHANIZMOV (HARDVER)".

V tomto kurze potrebujete vedomosti o0 PLC radu MELSEC-Q, servomechanizmoch napajanych striedavym priadom
a riadeni polohovania.

Pre tych z vas, ktori tento kurz absolvuji po prvy raz, odpori¢ame absolvovat
kurz ,ZAKLADY TYPOVEHO RADU MELSEC-Q",
kurz ,ZAKLADY MELSERVO (MR-J3)",

kurz ,VASA PRVA PRIEMYSELNA AUTOMATIZACIA (RIADENIE POLOHOVANIA)“.
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>m Struktira kurzu

Obsah tohto kurz je nasledovny.
Odpordaéame vam zacat kapitolou 1.

Kapitola 5 - ZAKLADY RIADENIA POHYBU

Naucite sa zaklady systému riadenia pohybu.

Kapitola 6 — VYBER A INSTALACIA SOFTVERU OPERACNEHO SYSTEMU

Naucite sa vyberat a instalovat softvér operaéného systému modulu CPU pohybu.

KAPITOLA 7 - NASTAVOVANIE PARAMETROV

Naucite sa nastavovat systém modulu CPU pohybu a kazdy parameter.

KAPITOLA 8 — KONTROLA CINNOSTI

Naucite sa kontrolovat ¢innost servomotora a vykonavat navrat do vychodiskovej polohy.
KAPITOLA 9 - NAVRH PROGRAMU

MNaucite sa navrhovat program.
KAPITOLA 10 - PROGRAM PRE POHYB SFC

Naucite sa zaklady programu pre pohyb SFC pre riadenie pohybu.
KAPITOLA 11 - PROGRAMOVANIE

Naucite sa programovat a ladit program pre pohyb SFC nastrojom MT Developerz.

Zaverecny test

Priechodzia znamka: 60 % alebo viac.
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} Ako sa pouziva tento nastroj elektronického kurzu

) ood

Prejst na nasledujicu stranu

Spéat na predchadzajlcu
stranu

Prejst na poZadovanu stranu

Ukoncenie kurzu

Prejst’ na nasledujucu stranu.

Spat na predchadzajicu stranu.

Zobrazi sa ,Obsah”, ktory vam umozni prejst na poZadovani stranu.

Ukoncenie kurzu.
Okna, ako je obrazovka ,Obsah” a kurz sa zatvori.
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Upozornenia pri pouzivani

) ] v Joc

Bezpecnostné opatrenia

Ak sa uéite na skutoénych produktoch, pozorne si precitajte bezpeénostné opatrenia v prislusnych navodoch.

Bezpecnostné opatrenia v tomto kurze
- Zobrazené obrazovky verzie softvéru, ktory pouZivate, sa mé2u lisit od obrazoviek v tomto kurze.

Kurz je urceny pre tieto verzie softvéru:

- MT Developer2 verzia 1.18U
- MR Configurator2 verzia 1.01B
- GX Works2 Verzia 1.55H

Odkazy

NiZsie s uvedené referentné materialy pre toto Skolenie. (MéZete sa ucit aj bez nich.)
Ma prevzatie kliknite na nazov odkazu.

MNazov odkazu Typ suboru Velkost

Vzorowy program Komprimovany subor 166.5 kB

ZAaznamowy papier Komprimovany subor 55T kB
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(&I ZAKLADY RIADENIA POHYBU

Riadiaca jednotka pohybu ovlada viaceré osi (servomotory) zostavy dopravnika, stroj na spracovanie a pod. a vykonava

vysoko presné riadenie polohovania a riadenie rychlosti.
Pre osobu zodpovednu za softvér je v tomto kurze pripravené zostavenie systému a vyvoj programu zavedengho systému

na riadenie pohybu.

) ood

Dalej vam predstavime priklady pouZitia riadenia pohybu. Kliknite na tlaéidlo prikladu aplikacie, ktory by ste cheeli vidiet.

,| X-Y table l Sealing | Spinner | Filling machine |

B> table

1 Motion SFC program

et
Al ﬁ { o ¥ start, acoept OFF 7 3]
| M3 ABS-2

| Maial. 180543 B i BOEON.Y  wm
| KO Axisd, -SATTES  &m A -RETEE em
ABE-1 Spesd 0000 mmmin Spead 30000 mmmin
Axid, 100000 wpm 1
Spsed 100 memin o] "
* PITYCRE pmg— A/ aie] 2 siart anoept OFFF
[ o] TMIO0T 4 WEO02 VMO0 | M0
Sibxin12 starl mocapl OFF 7 ! 1
1 i
!ME001  ®! M300T ¥a] =
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[ k1] Aaigd, 00000 im Awal 00 gm
ABG-2 Anisd, 363N Em Arm bR gm
Ml 100300 E i Spead 30000 mmy min Spead 30000 mimmin
Axisd, 00 gm
Spesd 000D mmdmin B o
FiAxinl.2 starl sccapl OFF 7 JfMale 3 start assept OFF 7
FMI0DT & R002

Spoed 100000 m=min
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) Vyvoj a udrziavanie prostredia systému na riadenie pohybu ) ooo

Na vyvoj a udrzZiavanie prostredia systému na riadenie pohybu pouZite technické prostredie riadiacej jednotky pohybu
MELSOFT MT Works2 a softvérovy balik na nastavovanie servomechanizmu MELSOFT MR Configurator2.
NiZSie su uvedené hlavné funkcie kazdého softvéru.

« MELSOFT MT Works2
* MT Developer2

Vyvoj a udrZiavanie prostredia systému na riadenie
pohybu

* Riadenie projektu

» Nastavenie konfiguracie systému

» Nastavenie Gdajov servomechanizmu

» Testovanie €innosti servomotora

* Vytvorenie programu v jazyku pohybu SFC
» Ladenie a monitorovanie programu

* Pisanie alebo &itanie programu a parametra GRS 0 s e
« InStalacia softvéru operacného systému

« MT Simulator2
Simulaéné prostredie programu pre pohyb SFC

* MELSOFT MR Configurator2

Prostredie pre nastavenie servozosilfiovaca a TR esns | T g [y —va—————
servomotora == T e — - (e S
* Nastavenie parametrov servomechanizmu >3l [
« Prevadzkovy test a Uprava zisku servozosiliiovaca G | =
-D:b:‘-:- o~ -
AN Swsvis | ROTATION DIRECTION
a e e St D mAI0n SICor of BN COMTRANC PO DN
1 ow LA S D8 et TR ot
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»m Postupy vytvorenia systému riadenia pohybu

Dalej uvadzame postup zavedenia systému riadenia pohybu.
V tomto kurze sa naucite postup pri navrhu softvéru a postupy pri jeho zavadzani.

Navrh hardvéru
@ NAVRH SYSTEMU KURZ ,ZAKLADY RIADIACICH JEDNOTIEK POHYBU (HARDVER)"

@INSTALACIA A ZAPOJENIE KURZ ,ZAKLADY RIADIACICH JEDNOTIEK POHYBU (HARDVER)"*

' (FKONTROLA ZAPOJENIA KURZ ,ZAKLADY RIADIACICH JEDNOTIEK POHYBU (HARDVER)" ]

Navrh softvéru
@VYBER A INSTALACIA SOFTVERU OPERACNEHO SYSTEMU . Kapitola 6

= -

BNASTAVENIE SYSTEMU » Kapitola 7 *

EKONTROLA CINNOSTI . Kapitola 8 “ |

Rozsah vedomosti v tomto kurze
@NAVRH PROGRAMU . Kapitola 9 “

. @CINNOST
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55 TOK RIADENIA

Pomocou animacie skontrolujte reZim riadenia (tok riadenia) v ukazkovom systéme pre tento kurz.

Animacie nasledujuceho ukazkového systému ovladajte mysou podfa pokynov O Kiknite |

Rychlost prehravania =
animacie T

(=) Normslny e . s il _/\Prqdlenaukamvam.PfJ
() Pomals — '

() Posunutie rimu

jinag Tlagidlo Start (Pxﬁi:ff

. V prevédzke’
v

Zastavenie (PY3)

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

Qo4
UDEH QY40P
P

Q172D| QX40  Q38DB

Servozosiliiovaé

*Konfiguricia zariadenl
osi 2 a 3 je rovnaka ako pre os 1

. MR-J3-10B
Osobny poéitat 0Os 1 Os2 Os 3
Kabel USB Kabel Servomotor
— — SSCNET Il - -
Softvér : HF-KP053
Homa hanica
Indtalacia zdvihu
‘._. i~ Vstupné zariadenie — - — -
- Dolna hranica
“— Vystupné zariadenie TV
Technické prostredie
riadiace] jednotky pohybu |
MELSOFT MT Works2 = b ¢

Tiadidlo Kontrolka Kontrolka Prikaz na Prikaz na Tlacidio
—— nitengho  signalizacie signalizacie otvorenie zalvorenie spustenia
° » zastavenia cinnosti - zastavenia  ruky ruky

e b

Softvérovy balik
pre nastavenie
servomechanizmu
MR Configurator2

Softver
operaéného systému

92 . 9°

'
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> Konfiguracia zariadenia ukazkového systému pre tento kurz

Vyberte pristroje, ktoré sa majd pouZit' v ukaZkovom systeme, na zaklade hodnotenej konfiguracie systému.
V dalfom texte uvadza nasledujuca tabulka zoznam vybranej konfiguracie zariadenia ukaZkoveho systému.

Polozka

Komponent
konfiguracie

Zakladna jednotka

MnoZstvo

Nazov modelu

23808

zakladna jednotka s 8 slotmi na mont&Z ka2deho modulu a podporou viacerych CPU.

Madul napjacieho zdroja

LI62P

Dodava energiu pre kaZdy modul.

Maodul PLC CPU

C04UDECPU

Modul CPU uskutochiujici sekvenéne riadenie.
‘Bateria (QBBAT) je priloZena k modulu CPU.

Modul CPU pohybu

M T20CPU

Modul CPU uskutodfiujdcl riadenie pohybu.
*Batéria (QEBAT) a driiak batérie (Q170DBATC) su priloZené k
modulu CPLU.

Vstupny modul

i 40

Privadza na vstup signal ZAPVYP z tlacidla Start. (16 bodov)

Vystupny modul

40P

Vysiela na vystup signal na ZAPNYP kontroly a pristroja (ruénej Sasti).
{16 bodov)

Externy napajaci zdroj

Privadza napajanie 24 V= na pristroje /O a na vstup ndteného zariadenia.

Tlatidlo Start

Tlacidlovy spinac na spustenie ukazkoveho systemu.

Tacidlo nitena zastavenie

Tladidlovy spinad na zastavenie servomotorov vietkych osl v pripade nldze.

Kabel vstupu
nutengho zastavenia

1 FOEMICBLCIM

PouZiva sa na zapojenie vstupu nitengho zastavenia maodulu CPU pohybu,

Ruéna éast pristroja

Ruéna éast pristroja na uchopenie tovarov.

Kontrolka

Kontrolky informujuce, & je systém v prevadzke alebo je zastaveny,

Servozosilfiovad

MR-J3-10B

A servozosilfiovade pre 3 osi.

Servomotor

HF-lP053

Servomotory pre os 1 (os X)apreos 2 (osY).

HF-KFP053B

Servomotor s brzdou pre os 3 {os Z).

Doraz zdvihu

Snimacge na detekciu hormej hranice a dolnej hranice v rozsahu pohybu
Zariadenia.

Bezdotykovy doraz

Snimace delekcle vychodiskove] polohy spomalovania pri ndvrale do vychodiskove| polohy

Kabel napajacieho
zdroja motora

M R-PS1CBL2M-
Al-L

Kabel na privedenie napajania zo servozosilfiovaéa do servomotora.
(Dizka: 2 m)

Kabel kddovata

M R-J3EMCEL2 M-
Al-L

Kabel na prepojenie servozosilfiovada a kodovada servomotora.
(DiFka- 2 m

ood
) 1/2
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} Konfiguracia zariadenia ukazkového systému pre tento kurz ) l:l:;m
' /

Kabel k6dovata MRE-J3ENCBL2M- | Kabel na prepojenie servozosilfiovaca a kddovada servomaotora,
Al-L (DiZka: 2 m)

Kabel SSCNET Il M R-J3BLSOM Komunikaény kabel medzi modulom CPU pohybu a servozosilfiovadom.

Osobny pocitac - Osobny poéitaé na spustenie softvéru technického prostredia.
mMELSOFT
MT Wi orks2

Softver technického MELSOFT
prostredia G orks2?

MELSOFT
MR Configurator 2

Euftvir;pmarﬁmahu SSH.-E?ESJ&JS- Softver, ktory ma byt nainstalovany na CPU pohybu.

Softvér na nastavenie modulu CPU pohybu, na programovanie a pod.

Softvér na nastavenie modulu PLC CPU, na programovanie a pod.

Mastavovaci softvér na nastavenie servozosilfiovada a servomolora.

Kabel USB ME- 3L SECELIM Prepaja osobny poéitag, kde je nainstalovany MELSOFT MT Works2,
a modul CPU.
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»m Zhrnutie

) ood

NiZsie je uvedeny prehlad toho, ¢o ste sa naucili v kapitole 5.
Masledujice body su velmi délezité, preto ich znova skontrolujte.

Prehfad o riadeni pohybu wykonava vysoko presné riadenie polohovania a riadenie rychlosti.

Riadiaca jednotka pohybu ovlada viaceré osi (servomotory) zostavy dopravnika, stroj na spracovanie a pod. a

udrZiavanie prostredia pohybu MELSOFT MT Works2 a softverovy balik na nastavovanie servomechanizmu MELSOFT MR
ConfiguratorZ.

systému riadenia pohybu

Vyvoj a MNa vyvoj a udrZiavanie prostredia systemu na riadenie pohybu pouZite technicke prostredie riadiace| jednotky
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CZTTY3 VVBER A INSTALACIA SOFTVERU OPERAGNEHO SYSTEMU N oo

\ kapitole 6 sa naucite vyberat a instalovat softvér operacného systému modulu CPU pohybu.

VYBER A INSTALACIA SOFTVERU OPERACNEHO SYSTEMU
Kapitola 6*

Postup skolenia v kapitole 6

Kapitola 7° 6.1 Typ a vyber softvéru operaéného
systému

6.2 Instalacia softvéru operaéného
systému

Kapitola 8°

NAVRH PROGRAMU
JKapitola 9* (ZAKLADY POHYBU SFC: Kapitola 10)

PROGRAMOVANIE -Kapitola 11"

CINNOST
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hm Typ a vyber softvéru operacného systému

Vyberte modul CPU pohybu a softvér operaéného systému (riadiaci softvér) nainstalujte podla pouzitia zostavy dopravnika,
stroja na spracovanie atd.

) ood

Podla pouZitia existuju tieto 3 typy softvéru operaéného systému.
V' ukaZzkovom systéme pre tuto zostavu dopravnika vyberte a nainitalujte SV13.

Polozka

Pouzitie

Pouéitie zostavy dopravnika (5V13)

AR

s -
=M .-.\
" &

Pougitie automatickaho stroja { 5V22 )

Perifarne pouZitie obrabacieho stroja (SV43)

= 2
I3
A

Priklad
Zariadenia

Zostava elektronickych
komponentov zariadenia, dopravné
zariadenie, lakovacie zariadenie,
montaz Sipov, stroj na krajanie
platkov, nakladag a vykladag,
mikrozvaratka, tabulka X-Y

Stroj na balenie potravin, zariadenie na
spracovanie potravin, navijacka,
spriadaci stroj, textilny stroj,
tlatiarensky stroj, knihviazadsky stroj,
podavaé lisu, lis na vulkanizaciu
pneumatik

Briska, obrabacia linka, drevoobrabaci
stroj, naklada& a vykladag

Polohovaci
program

Specialny jazyk podporujici pohyb
SFC

Jazyk mechanickej podpory
podporujuci pohyb SFC

Jazyk EIA (G-kod)

Specializovany jazyk

Metoda riadenia programovacim
jazykom, vhodna na riadenie
pohybu, ako je riadenie polohy a iné

Jazyk mechanickej podpory

Metoda vykonavania synchronneho
riadenia len zapisanim konfiguracie
mechanického systému

Metdda vyuZivajica normalizovan
(kodovanu) ciselnd hodnotu (00 az 101),
ktora Specifikuje riadiacu funkciu osiv
zariadeni NC

Upozornenia

« Softvér operacného systému nie je v ¢ase nakupu modulu CPU pohybu nainstalovany.
Pri instalacii softvéru postupujte podla pokynov na obrazovke.

« Softvér operacného systému sa predava samostatne. Softvér operacného systému si kupte s modulom CPU pohybu.
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)
m Instalacia softvéru operaéného systému

Softvér operaéného systému nainstalujte do modulu CPU pohybu. Dodrziavajte niZsie uvedeny postup.

) ood

(@) Vypnite riadiacu jednotku pohybu.

Prepinaé RUN/STOP na module CPU pohybu prepnite na STOP. ; LU

Osobny pocitac spojte kablom USB s modulom CPU PLC. R i \
‘ ] CALTION
(2) Otoény prepinaé na vyber funkcie modulu CPU pohybu prepnite na

.Rezim instalacie”
(Prepinac pre vyber funkcie 1: A", prepinac pre vyber funkcie 2: ,0")

\ 4

(3) Zapnite riadiacu jednotku pohybu.
Displej LED sa zmeni na ,INS® (Rezim instalacie).

$

(@) Spustte MT Developer2 a nastavte nastavenie prenosu.
(V pripade potreby nainstalujte ovladaé rozhrania USB.)

¥

(5) CD-ROM softvéru operaéného systému nastavte na osobny poéitad a
spustte instalaciu z nastroja MT Developer2.
Po ukonéeni instalacie vypnite riadiacu jednotku pohybu.

\ 4

(&) Otoény prepinaé nastavte na vyber funkcie.
(Prepinaé pre vyber funkcie 1: 0", prepina¢ pre vyber funkcie 2: ,0%)

$

(7) Zapnite riadiacu jednotku pohybu.
Displej LED sa zmeni na ,AL" (Chyba pohybu).
* JAL" sa zobrazi, pretoZe parameter momentalne nie je nastaveny,
nie je to vsak problém.

Q172DCPU
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Nizsie uvadzame prehlad toho, ¢o ste sa naucili v kapitole 6.
Masledujice body su velmi délezité, preto ich znova skontrolujte.

Vyberte modul CPU pohybu a softvér operaéného systému (riadiaci softvér) nainstalujte podra
pouZitia zostavy dopravnika, stroja na spracovanie atd.
Pouzitie zostavy dopravnika (SV13)
Typ a vyber softvéru PouZitie automatického stroja (SV22)
operacného systému Periférne pouZitie obrabacieho stroja (SV43)
+ Softver operaéného systému nie je v Case nakupu modulu CPU pohybu nainstalovany.
+ Softver operaéného systému sa predava samostatne.
Softver operatneho systemu si kipte s modulom CPU pohybu.

* Pred in3talaciou prepnite otoény prepinaé vyberu funkcie modulu CPU pohybu do reZimu instalacie. (Prepinac
Vyber a in&talacia pre vyber funkcie 1: (A", prepina& pre wyber funkcie 2: "0")

softvéru operaéného Po ukonceni intalacie prepnite otony prepinac vyberu funkcie 1 na 0" a otocny prepinad vyberu funkcie 2 na
systemu <0

+ Initalaciu vykonajte instalaénou funkciou nastroja MT Developer2.
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(&TIEA NASTAVENIE SYSTEMU

\ kapitole 7 sa naucite nastavovat systém modulu CPU pohybu a kazdy parameter.

[ VYBER A INSTALACIA SOFTVERU OPERACNEHO SYSTEMU ]
Kapitola 6*

Kapitola 7*

Kapitola 8° Postup Skolenia v kapitole 7 \
7.1 Nastavenie prenosu

7.2 Vytvorenie projektu

7.3 Nastavenie systému
NAVRH PROGRAMU 7.3.1 Zakladné nastavenie systému

,Kapitola 9" (ZAKLADY POHYBU SFC: Kapitola 10) 7.3.2 Nastavenie konfiguracie
systému
7.3.3 Nastavenie konfiguracie
- SSCNET
PROGRAMOVANIE .Kapitola 11" 7.4 Nastavenie Gidajov servomechanizmu
7.4.1 Nastavenie pevnych parametrov
7.4.2 Nastavenie Gdajov pre navrat do
vychodiskovej polohy
7.4.3 Nastavenie Udajov pre rezim
JOG
7.5 Nastavenie parametrov
servomechanizmu
7.6 Nastavenie bloku parametrov
7.7 UloZenie projektu
7.8 Zapisanie parametrov do modulu

\ CPU pohybu /

CINNOST
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Povolenie komunikacie medzi osobnym pocitacom a modulom CPU pohybu )

Pred nastavenim parametrov povolte komunikaciu medzi osobnym pocitaéom, v ktorom je nainstalovany nastroj MT
Developer2, a modulom CPU pohybu. Potom nastavovacie Udaje pouZite v module CPU pohybu.

Postup pri nastavovani

« Osobny pocitac spojte kablom USB s modulom CPU PLC.
* Pomocou MT Developer2 nastavite nastavenie prenosu.
Obrazovka nastavenia prenosu a ¢innosti su rovnaké ako v GX Works2.

Osobny pocitac Modul CPU PLC

Modul CPU pohybu

Miesto nastavenia prenosu
Pretoze komunikacny ciel modulu CPU pohybu je namontovany v slote 2 CPU zakladnej jednotky, pri nastaveni prenosu
vyberte PLC &. 2.

Multiple CPU Setting

Target g g g Target PLC
Siysken :
1 2 3 4

PLC No.2

_ A

Vyberte PLC €. 2. ]
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Vytvorenie projektu ) oo
Po dokoncéeni nastavenia prenosu vytvorte novy projekt.
Projekt je jednotka pouZivana na riadenie réznych parametrov a programov nastrojom MT Developer?2.
Projekt vytvorte nastavenim tychto Gdajov.
Vyberte typ modulu CPU pohybu a typ softvéru operaéneho systému.
New Project
1 N
_PU Type : CPU Type
Vyberte nazov modelu pouzitého modulu CPU pohybu.
W tomto kurze vyberte ,Q172D",
’
05 Type ! | =\
0S Type
SWE-5V13QD EI Vyberte nazov modelu softvéru operaéného systému
nainstalovaneho v module CPU pohybu.
W tomto kurze vyberte ,.SW8-5V13QD" (SWV13). )




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_SLO EI_IQ

> Nastavenie systému ) oo

Po vytvoreni projektu najprv nastavte system.
Modul CPU pohybu a servomechanizmus nastavte podla aktualnej konfiguracie systému.

Zakladné nastavenie systému )

Majprv nastavte Basic Setting. (Po vytvoreni projektu sa zobrazi dialégové okno.)
Do nastavenia zakladného systému patri zakladna jednotka, viacnasobna CPU atd.
V tomto kurze nastavie parametre v Base Setting. (V dalsich nastaveniach pouZite predvolené hodnoty.)

Basic Setting E|
Base Setting | Multiple CPU Setting | System Basic Setting | CPU Name Setting | Built-in Ethernet 4 | * |
I
Main Base R
Vyberte pocet slotov hlavnej zakladnej jednotky, ktoré sa pouZiju.
- V tomto kurze vyberte 8 slotov”, pretoze pre zakladnl jednotku
Extension Base je vybraté Q38DE. 3
Stage 1 |Nothing -]
Stage 2 lNDthm Ll Extension Base _\1
Stage 3 |Nothing B Vyberte, ¢i pouzit’ zakladnu jednotku roz&irenia alebo nie a
pocet slotov zakladnej jednotky rozsirenia.
Stage 4 |N|:|l:hir-;| j V tomto kurze vyberte Nig" pre vietky stupne jednotky
rozsirenia.
StageS  |Nothing v J
Stage 6 |Nothing |
Stage 7 |Nl:ll:|1irn;| j
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} Nastavenie konfiguracie systému

) ood

Teraz nastavte konfiguraciu modulu pouZitého pre hlavnu zakladnu jednotku a zakladnu jednotku rozsirenia.

Modul pohybu, modul I/O a dalSie moduly, riadené modulom CPU pohybu priradte ku prazdnym
slotom zakladnej jednotky.
V' ukazkovom systéme priradte vstupny modul a vystupny modul hlavnej zakladnej jednotke.

Mastavenie
vysokorychlostného

Nazov
modelu Modul 11O Body

C. prvého

Mastavenie doby

0] odozvy IO

modulu citania
Slot 1 QY 40P Vystup 16 0000 = =
Slot 2 Qx40 Wstup 16 0010 MepouZity 10ms

QO4UDEH QY40P
Q38DB

L
L}
i
L1
[
i
o+
i
e

|

Ma nasledujucej obrazovke nastavme konfiguraciu systému.
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} Nastavenie konfiguracie systému

' MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [System Structure]

! Project Edit  Eind/Replace  Wiew  Check/Conwert  Onlne  Debug  Tools  Window  Help
DPpASLkneem)

R NERERS TR o ot =AY H Th B R Y )

: Project 1 x il system Structure = l

- Unset Project (SY13)
Swskem Setting
Basic Setking
Swskemn Skruckure
A SSCMET Structure
L4, High-speed Reading Data
Pk Optional Data Monitor
™ PLC Module List
A Automatic Refresh Setting Lisk
W Servo Data Setking
:L'l_ Makion SFC Program
Servo Program

Structured Data Twpes
Devvice Memoary

Device Comment

Main Base : 8 Slots

Mastavenie konfiguracie systému je dokoniené.

Kliknutim na n prejdite na dalSiu obrazovku.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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@EEEI Nastavenie Struktary SSCNET

Dalej nastavte konfiguraciu servozosilfiova&a pouZitého v systéme.
Servozosilfiovac, pripojeny k modulu CPU pohybu kablom SSCNET

Typ vstupu externeho

Cislo riadiacej osi na

Typ zosilfovaca

strane servozosilfiovaca signalu
do i Flatny vstup
zosilfiovaca
doz i MR-J3 (W ) -B (Mastavenie
vstupného filtra: 3,5
di3 3 ms}

I, priradte podla Cisla kaZdej riadiacej osi.

V' ukaZzkovom systéme priradte tri servozosilfiovace trom &islam riadiacich osi (d01 az d03).

Povoleny pohyb
po vypnuti

10 otadok

QUUDEH  QY40P
Q38DB

Servozosilfiovad

Upozornenia

servozosilfiovaci.
Tu nastavené €. osi slU2i na Specifikaciu riadiacej osi z programu.

Strukttru SSCNET IIl nastavme na daldej obrazovke.

" B MR-J3-10B
i i
1 B Os 1(d01) Os 2 (d02) Os 3 (d03)
‘o
[ N
L] i

Servomotor * Konfiguracia zariadeni

HF-KPO53 osi 2a 3 je rovnaka ako osi 1.

C. osi nastavené v &truktire SSCNET Il sa odliduje od &isla riadiacej osi nastaveného otoénym prepinadom na
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> Nastavenie struktury SSCNET

' MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [SSCNET Structure]

! Project Edit  EindfReplace  Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help
LI LET
R NERERS TR o ot =AY H Th B R Y )

: Project ? x Hl SSCNET Structure |

- Unset Project (SY13)
Swskem Setting
Basic Setking
Swskern Skructure
0 SSCHET Structure
L4, High-speed Reading Data
Pk Optional Data Monitor
™ PLC Module List
A Automatic Refresh Setting Lisk
W Servo Data Setking
:L'l_ Makion SFC Program
Servo Program

Structured Data Twpes
+ Devvice Memoary

Device Comment

Nastavenie konfiguracie SSCNET je dokonéené.

Kliknutim na m prejdite na dalSiu obrazovku.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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o
Nastavenie udajov servomechanizmu

Teraz nastavte udaje sewomechanigmu. Pre kaZdu os, ktora je nastavena v konfiguracii SSCNET, nastavte Udaje
potrebné pre riadenie polohovania. Udaje servomechanizmu su rozdelene do tychto troch kategorii.

Kategoria Opis

Fixed Parameater

) ood

Pozr cast 7.4.1.

Home Position
Return Data

Mastavte Odaje potrebné na vykonanie navratu do wychodiskove] polohy.

Mavrat do vychodiskove] polohy je funkcia, ktora presdva stroj do wychodiskovej polohy a v nej zoslladuje adresy vychodiskovych
poldh stroja & modulom CPU pohybu.

JOG Operation Data

Mastavte Odaje potrebné na vykonanie éinnosti v rezime JOG.
Cinnost’ v raZime JOG ja funkcia, ktorou sa servomotor ovlada ruéne v oboch smeroch otaania pr konstantnych otackach.
PouZiva sa pri vwuke alabo skdSobna] Sinnosti pri naindtalovanom systéme.

Nastavenie pevnych parametrov

Mastavte charakteristické hodnoty potrebné pre €innost stroja systému. Nastavte Udaje a rozsah pohybu stroja pre

konverziu

)

hodnoty prikazu ,adresa (velkost pohybu) a rychlost”, ktory sa nazyva elekironicke sikolie do jednotky impulzov.

V ukazkovom systéme nastavte tieto pevné parametre osi 1 aZ 3.

Fixed
Parameter

PoloZka parametra

Mastavena hodnota

osi1az3

Poznamky

Unit Setting O:mm V ukazkovom systéme je pouZita jednotka ,mm”.

MNurnber of Pulses per Revolution | 262144[PLS] ZyyZajne nastavte hodnotu rozliSenia pouZitého servomotora.
Travel Value par Revolution 10000.0[pum] W stroji sO pouZité guldékové skrutky (stipanie: 10 mm).
Upper Stroke Limit 2000000.00um)

Lower Stroke Limit

-10000.0[um]

Fozsah pohybu stroja nastavte tak, aby nedoslo k
prekroeniu hraniénych hodnit.

Pevné parametre nastavme na nasledujlicej obrazovke.
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} Nastavenie pevnych parametrov

MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [Servo Data]
! Project  Edit Check/Convert

WSS L T |

Find/Replace  Wiew Online  Debug

Tools

Window  Help

TR TIELE RN Y HsOY =)

Project o x

‘__-, Seryo Data * l

Unset Project (SY13)

Ikem
- Fined Paramekter
Init Sekting

Mumber of Pulses per
Reevalution

Trawvel value per
Feevolution

Backlash Compensation
Ipper Stroke Limik

Lower Stroke Lirnik
rommand fn-position

Speed Control 10x%
Multiplier Setting For
Dedgree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction

HPF. Method

Home Position Address
HPR. Speed

Swskem Setting
Servo Data Setting
". Servo Daka
Servo Parameter
|7 Parameter Block
23 Limit Gutput Data
:L'l_ Makion SFC Program
Servo Program
@ Labels
Structured Data Twpes
Devvice Memoary
Dewvice Comment

Axisl Bxiss Bxiss
The fixed parameters are set for each axis and their data is fi...

O:ram 3PLS 3PLS

262144[PLS] 20000[PLS] 20000[PLS]

10000.0[pm]

0.00km]
2000000, 0[um]
-10000, 0[um]

20000[PLS]

o[PLS]
2147483647[PLT]
o[PLS]

20000[PLS]

o[PLS]
2147483647[PLT]
o[PLS]

(10.0[pm]

: 100[PLS] 100[PLS]

Set the data to execute the home position return.

0:Reverse Direckion 0:Reverse Direckion 0:Reverse Direckion
0iProximity Dog Type 1 0iProximity Dog Type 1 OiProximity Dog Type 1
0, 0] 0[PL=] 0[PL=]

0,01 [romy'min] 1[PLSs] 1[PLSs]

Mastavenie pevného parametra osi 1 je dokonéené.

Kliknutim na n prejdite na dalSiu obrazovku.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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> Nastavenie udajov pre navrat do vychodiskovej polohy

Mastavte Gdaje potrebné na vykonanie navratu do vychodiskovej polohy. Navrat do vychodiskovej polohy je funkcia, ktora
prestva stroj do vychodiskovej polohy a v nej zoslladuje adresy vychodiskovych poléh stroja s modulom CPU pohybu.

) ood

V' ukazkovom systéme nastavte tieto (daje pre navrat do vychodiskovej polohy osi 1 az 3.

Polozka parametra Mastavena hodnota osi 1 az 3 Remarks

HPR Direction 0 : Reverse Direction -

HPR Method 0 : Proximity Dog Type 1 V ukazkovom systéme pouZite Proximity Dog Type 1.

Home Position Address 0.0[m]
HPR Speed 20000_00[mm/min)

Creep Speed 100.00[mm/min]

Travel Value after Proximity Dog ON -

Home
Paosition
Return Data HPR Retry Function 0 : Invalid

Dwell Time at the HPR. Retry
Home Position Shift Amount 0.0[pm]
Speed Set at Home Position Shift 0 : HPR Speed

Parameter Block Setting 1 Dataily =0 uvedené v Sasti Nastavenie bloku parametrov”,

Torgue Limit Value at Creep Speed -

Operation for HPR Incompletion 1 : Not Execute Servo Program

Udaje pre navrat do vychodiskovej polohy nastavme na daldej obrazovke.
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> Nastavenie udajov pre navrat do vychodiskovej polohy

MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [Servo Data]
! Project Edit  Eind/Replace  Wiew  Check/Conwert  Onlne  Debug  Tools  Window  Help
DPpASLkneem)
AR TIE LR TN Y P=EN =Y

Project o x

) ood

Unset Project (SY13)
Swskem Setting
Servo Data Setting
". Servo Daka

Servo Parameter

|7 Parameter Block
23 Limit Gutput Data

:L'l_ Makion SFC Program

Servo Program

@ Labels
Structured Data Twpes
Devvice Memoary

4 ¥ Device Comment

‘__-, Seryo Data * l

Ikerm
Creep Speed
Trawvel Yalue after
Proximity Dog ON
Parameter Block Setting
HPR Retry Function
Cuwell Time at the HPR,
Retry
Home Position Shift
Arnounk
Speed Set ak Home
Position Shift
Torgue Limit Yalue at
Creep Speed
Doeration for HFR
fncompletion
Pulse Conversion Module
Home Pasition Return
Request Setking
Standby Time after Pulse
Conversion Module Clear

Axisl
100,00 mrm/mirn]

0:Invalid

0.0[km]

0:HPR. Speed

Axis2
1[PLS/s]

0:Invalid

n[PLE]
0:HPR. Speed

{1:Mot Execute
:Servo Program

- | 1iMob Execube Servo
Prograrn

Axis3
1[PLS/s]

0:Invalid
n[PLE]
0:HPR. Speed

1Mok Execute Serva
Prograrn

b d

=

dokonéeny.

Mastavenie Odajov pre navrat osi 1 do vychodiskovej polohy je

Kliknutim na ﬂ prejdite na dalSiu obrazovku.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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Nastavenie udajov pre €¢innost’ v rezime JOG ) 0oo

Mastavte Gdaje potrebné na vykonanie cinnosti v reZime JOG.
Cinnost v reZime JOG je funkcia, ktorou sa servomotor ovlada ruéne v oboch smeroch ota&ania pri kontantnych otaékach.
PouZiva sa pri vyuke alebo skisobnej ¢innosti po vybudovani systému.

V' ukaZzkovom systéme nastavte tieto (daje pre cinnost v reZime JOG pre osi 1 aZ 3.

PoloZka parametra

JOG Operation
Data

JOG Speed Limit Value

MNastavena hodnota
osi1azl

15000.00[mmimin]

Poznamky

Parameter Block Setting

2

Detaily si uvedené v Easti \Nastavenie bloku
parametrov”.

Udaje pre &innost v rezime JOG nastavme na daliej obrazovke.
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> Nastavenie udajov pre ¢innost' v rezime JOG

MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [Servo Data]
! Project Edit  Eind/Replace  Wiew  Check/Conwert  Onlne  Debug  Tools  Window  Help
DPpASLkneem)
AR R ENERS IR o R RV T HEA N 1)

: Project 1 x #, GervoData * ]
Unset Project (SY13)
g Swskern Setking Ttem Biis1

Servo Data Setking - Fixed Parameter The fixed parameter
‘. Servo Daka Init Sekting 0

Servo Parameter Mumber of Pulses per
o . 262144[PLS
%] Parameter Block Revalution [FLS]
232 Limit Output Data Travel Value per 10000, 0[]

:L'l_ Makion SFC Program Revalution )
Serva Program Backlash Compensation 0,0[pm]

E Labels Upper Stroke Limnit 2000000, 3[pm]

Lower Skrake Limit -10000, afpm]

Structured Data Twpes
; Zommand In-position 10.0[pm]

Device Memory Speed Contral 10

! pesd Control 10
Device Cormment Mulkiplier Setting For
Deqree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction D'Reverse Direckion
HPF. Method

Home Position Address I:I.I:I[um]

HPR. Speed 20000, 00 mm/min]

Set the data to execute the home position return.

Mastavenie Gdajov pre innost v reZime JOG pre os 1
a nastavenie udajov servomechanizmu pre osi 1 az 3 je
dokonéené.

Kliknutim na ﬂ prejdite na dalSiu obrazovku.

Q1720 53W13  Hoskt Station Mo.z2
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Nastavenie parametrov servomechanizmu ) ooc

Teraz nastavte parametre Specifické pre servomechanizmus kazdej osi.

Pre nastavenie parametrov servomechanizmu je samostatne potrebny softvér pre nastavovanie servomechanizmov
MELSOFT MR Configurator2.

Pred nastavovanim parametrov si stiahnite a nainstalujte MR Configuratorz.

V' ukazkovom systéme nastavte tieto parametre servomechanizmov osi 1 aZ 3.

Polozka parametra Mastavena hodnota
Rotation direction selection CCW dir. during fwd. pls input, CW dir. during rev pls. input
Servo forced stop selection Invalid (Mot use forced stop input (EM1) )
Absolute position detection system Used in incremental system
Home position set condition selection Z-phase must not be passed.
In-position range 100 [PL3]

* Pre parametre, nepouZité v tomto kurze, pouZite predvolené hodnoty.

* Parametre servomechanizmu nastavme na nasledujlcej obrazovke.




Servo_Motion_Controller_Basics{Real Mode SFC)_SLO

)
Nastavenie parametrov servomechanizmu ) o0

' MELSOFT Series MT Developer2 {Unset Project) M=

: Project

Edit

Find/Replace  Miew  CheckfConwert  ©nline  Debug  Tools  Window  Help

i Project
[=-F= Unset Project {S413)
-- Sywskem Setting

- Servo Data Setking
[ Servo Daka

; |z] Parameter Black
-3 Limit Output Data
[+ 22 Mation SFC Program
E§|-- Servo Program

EEI--{E Labels
Structured Data Twpes
[+ Devvice Memoary

Device Comment

! Dutput

Skonti MR Configurator2.
Mastavenie parametra servomechanizmu je dokonéenée.

Kliknutim na n prejdite na dalSiu obrazovku.

| | | | | | Q1FZ0 | 3W13 | Hosk Station Mo.2 | | | 0506
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} Nastavenie bloku parametrov

Mastavte parametre zrychlenia/spomalenia pre kazdi schému ovladacieho prvku.
Vytvorit sa mbZe az 64 schém zrychlenia/spomalenia.
KaZdej schéme ovladacieho prvku v riadeni polohovania priradte fubovolné €. bloku parametrov.

V' ukaZkovom systéme nastavte blokom €. 1 a €. 2 tieto parametre.

Polozka parametra Block No. 1 Block No. 2

Pre riadenie polohovania a
Schéma ovladacieho prvku navrat do vychodiskovej Pre éinnost' v rezime JOG
polohy
Interpolation Control Unit 0:mm 0:mm
Speed Limit Value 60000.00[mm/min] 15000.00[mm/min]
Acceleration Time 500[ms] 300[ms)
Deceleration Time 500[ms] 300[ms)
Rapid Stop Deceleration Time 100[ms] 100[ms]
S-curve Ratio 100[%%] 100[%]
Torque Limit Value 300[%:] 300[%]
Deceleration Process on STOP 0:Deceleration Stop 0:Deceleration Stop
Allowable Error Ranga for Circular Interpolation 10.0Jum] 10.0[am])
Acceleration/ Deceleration System 0:Trapezoid/ S-curve 0:Trapezoid/ S-curve

Mastavenie bloku parametrov nastavme na dalsej obrazovke.
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> Nastavenie bloku parametrov

& MELSOFT Series MT Developer? {(Unset Project) - [Parameter Block]
! Project  Edit Eind/Replace Check Convert Wilindioy

NBPAS M=l
G | 36 ey SEE SRR S iR o )3 B

: Project o x
nset Project (SY13)
8l Svstem Setting
#J Servo Data Setting
.0.,- Serva Data
u Servo Parameter
| 7] Parameter Block
232 Limit Qutput Data
2} Mation SFC Pragram
Serva Program

Wiew Cnline  Debug  Toolz Help

| 7| Parameter Block l

Block Mo, 1 Block Mo,2 Block Mo, 3 Block Mo, #
5et the data such as the acceleration/deceleration function control used for each p...
0 Qi JPLS 3iPLS
60000, 00[mmrmin] 15000,00[mmmin] 200000[PLS)s] 200000[PLS/s]
Acceleration Time S00[ms] 300[ms] 1000[ms] 1000[ms]
Deceleration Time S00[ms] 300[ms] 1000[ms] 1000[ms]
Rapid Stop Deceleration Time | 100[ms] 100[ms] 1000[ms] 1000[ms]
S-curve Ratio 100[%:] 100[%:] 0[] O[]

Ikem
-] Parameter Block
Interpolation Control Unit
Speed Limit Yalue

[ Labels
Structured Data Twpes
=Y Devvice Memory

i} Device Comment

Forgue £imit Vafue
Deceleration Process an
STOP

Allowable Error Range For
Circular Interpolation

300[%]

0:Ceceleration Stop

10.00pm]

‘300[ %] 0[] 300[%]

0:Ceceleration Stop 0:Ceceleration Stop 0:Ceceleration St

10, 0[] 100[PLS] 100[PLS]

Bias Speed at Skart 0, 0Ly rir] 0, 00 rrnymir]
Acceleration/Deceleration

Swyskem

Advanced S-curve
Acceleration/Decelerati
on

Acceleration 1 Ratio - o .

0[PLS/s] O[PLS/s]

0: Trapezoid/S-curve 0: Trapezoid/S-curve 0: Trapezoid/S-curve 0: Trapezaid/S-cu

%et the data of advanced 5-curve acceleration/deceleration, which performs the
acceleration/deceleration process by converting the speed smoothly.

Mastavenia blokov parametrov €. 1 a 2 s dokonfené.

Kliknutim na m prejdite na dalSiu obrazovku.

CNY2D 5W13  Host Station MoZ
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> Ulozenie projektu

) ] v Joc

Po nastaveni parametrov uloZte projekt vratane parametrov.

Ak ukoncite MT Developer2 bez uloZenia projektu, nastavené parametre sa zahodia.

Ak ukladate novy projekt, nastavte tieto informacie o projekte.

Odporacame pouzit nazov, podla ktorého lahko rozpoznate obsah projektu (kontrolny obsah, nazov systému atd.).

Save Folder Path :

CAMELSECe-Learning Brownse...
|

§Ewe Folder Path * Povinneé
Specifikujte priecinok pre vytvorenie pracovného priestoru.

L

‘Workspace/Project List:
Workspace: |

—A

Workspace/Project List

Ak v ulozenej ceste do priedinka existuje jeden alebo viac
pracovnych priestorov, zobrazia sa v zozname.

Dwvojitym kliknutim na nazov pracovneho priestoru sa zobrazi
zoznam projektov.

r

Workspace Name * Povinné
Specifikujte nazov pracovného priestoru. (do 128 znakov)

Project Name * Povinne
Specifikujte nazov projektu. (do 128 znakov)

E

s

1
AW

Title

Specifikujte oznadenie. (do 128 znakov)

Toto pole pouzite pre nazov dihsi ako 128 znakov. (Zadanie
oznadcenia nie je nutne.)
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) Zapisanie parametrov do modulu CPU pohybu

o 000

Po uloZeni projektu zapiste parametre do modulu CPU pohybu.

Pred zapisom vykonaijte tato kontrolu.

Napajania riadiacej jednotky pohybu a servozosilfiovaca su zapnuté.
Prepina¢ RUN/STOP na module CPU pohybu je prepnuty na STOP.
Osobny pocitac je spravne prepojeny s modulom CPU PLC.

Skontrolujte parametre na obrazovke Write to CPU a vykonaijte zapis.

X

Write to CPU
Trarater nformation
Connecting rterface U8 <> [PLCModde
Target CPU; | SwtionNo. Flost~ CPUType Q1720 fcpu2
05 Type Slxovmm
Detad settng
Target memcry  [Program memory =l

Zapisanie parametrov do modulu CPU pohybu

EUMuohocwI Select A1 I Sehanoml

r |

vl

SetUNG, Vision sencor parameter

(*) Unnecessary when Motion SFC program Is unused.,

< l Vykonaijte zapis

Related functions << I I Execute I

Close I
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)

7.9 Zhrnutie

) ood

Dalej uvaddzame prehlad toho, ¢o ste sa naudili v Kapitole 7.
Nasledujuce body su velmi dalezité, preto ich znova skontrolujte.

Mastavenie prenosu

Frojekt

Zakladné nastavenie
systemu

Konfiguracia systému

Konfiguracia SSCHET

Pewvny parameter

Jdaje pre navrat do
vychodiskove| polohy

Udaje pre &innost v
rezime JOG

Farameter
senyomechanizmu

Blok parametra

UloZenie proiekiu

* Pred nastavenim parameatrov povalte komunikaciu medzi osobnym poéitatom a modulom CPU pohybu.
* PretoZe komunikaény ciel modulu CPU pohybu je namontovany v slote 2 CPU z&kladne] jednotky, pre nastavenie
prenosu vybene PLC & 2.

* Projekt je jednotka pouZivana na riadenie rdznych parametrov & programov nastrojom MT Developer2,
« Mastavte typ operatného systému a nazov modelu modulu CPU pohybu, ktory sa pouZije pri vytvoreni projektu.

Do nastavenia zakladneho systému patri zakladna jednotka, viacnasobna CPU atd.

Mastavte konfiguraciu modulu pouZitéhe pre hlavnd zékladnd jednotku a zakladno jednotku rozSirenia.

Modul pohybu, modul VO a daldie moduly, riadené modulom CPU pohybu, priradte ku prazdnym slotom na zakladnej

jednotke.

« Mastavte konfiguraciu servozosilfiovada pouzitého v systéme,
Servozosilfiovad, pripojeny k modulu CPU pohybu kablom SSCHNET I, priradte podla &isla kazdej riadiace] osi,
- . osi, nastavené v konfigurdcii SSCNET, sa odliduje od &isla riadiace] osi nastavene] otodnym prepinatom na
servazosilhovadi.
C. osi sa pouziva na Specifikaciu riadiace] osi z programu.

Mastavte charakieristické hodnoty potrebng pre éinnost’ stroja systému.
Mastavte Udaje a rozsah pohybu stroja na konverziu prikazove] hodnoty ,adresy (velkosti pohybu) a rychlost®, ktora
53 nazyva elektronicke sukolie do jednotky impulzow.

Mastavte Odaje potrebné na vykonanie navratu do vyehodiskove) polohy.
Mawvrat do vychodiskove] polohy je funkeia, ktord presdva stroj do wyehodiskove] polohy & v nej zosdladuje
wychodiskove polohy medzi strojom a modulom CPU pohybu v polohe.

Mastavte Odaje potrebng na vykonanie dinnost v rezime JOG.

Cinnost v rezime JOG je funkcia, ktorow sa servomotor oviada ruéne v oboch smeroch otaéania pri kongtantnych
otadkach.

PouZiva sa pri wyuke alebo sklsobne] dinnosti po vwbudovani systému,

Mastavie parametre pecifické pre servomechanizmus kazdej osi,
Pre nastavenie parametrov servormechanizmu je samostatne potrebny softvér pre nastavovanie servomechanizmoy
MELSOFT MR Configurator2,

Mastavte proces zrychlenia/spomalenia pre kaZdl schému oviadacieho prvku. Vytvorit sa mdZe aZ 84 schém
zrychlenia/spomalenia.
Kafde) schéme oviddacieho prvku v riadeni polohovania Specifikujte lubovalng & bloku parametroy.

« Po nastaveni parametrov ulofte projekt vratane parametrow.

1/2 .
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7.9 Zhrnutie

Ulozenie projektu = Po nastaveni parametrov uloZte projekt wwatane parametrov,

* PouZite ndzov, podla ktorého sa lahko rozpoznd obsah projektu (kontrolny obsah, ndzov systému atd.).

Ak ukonéite MELSOFT MT Developer2 bez uloZenia projektu, obsah nastavenych parametrov sa zahodi.

Zapis parametroy Parametre zapiste do modulue CPU pohybu. Pred zdpisom wykonajte tito kontraolu.

* Mapéjania riadiace] jednotky pohybu a servozosilfiovada su zapnuté.

= Prepinaé RUN/STOP (SPUSTIT/ZasTavIT) na module CPU pohybu je prepnuty na STOP (ZASTavIT).
- Osobny poditad je spravne prepojeny s modulom CPU PLEC.

2/2

) ood
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&TIXY KONTROLA CINNOSTI ) S0E

\ kapitole & sa naucite kontrolovat Cinnost servomotora a vykonavat navrat do vychodiskovej polohy.

Pred instalaciou servomotora ku stroju pri prvom zapnuti servozosilfiovaca a servomotora dbajte na kontrolu €innosti, aby
ste zabranili nehode, napriklad poskodeniu stroja z dévodu poruchy, ako sU nespravne zapisané alebo nespravne
nastavené parametre.

VYBER A INSTALACIA SOFTVERU OPERACNEHO SYSTEMU
Kapitola 6*

NASTAVENIE SYSTEMU -Kapitola 7*

¥

KONTROLA CINNOSTI .Kapitola 8"

Postup skolenia v kapitole 8
NAVRH PROGRAMU 8.1 Kontrola ¢innosti servomotora
Kapitola 9* (ZAKLADY POHYBU SFC: Kapitola 10) 8.2 Spojenie servomotora so strojom
8.3 Vykonanie navratu do vychodiskovej
polohy

PROGRAMOVANIE Kapitola 11 N— —

CINNOST
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bl
m Kontrola cinnosti servomotora

) ] v Joc

Pomocou funkcie testovania MT Developer2 skontrolujte stav servozosilfiovaéa (chyby), smer ota¢ania servomotora,

cinnost hornych a dolnych hranic zdvihu a presnost zastavenia pri navrate do vychodiskovej polohy.

\ zozname funkcii testovania pouzitych v tomto kurze sa zobrazia nasledujlce poloZky.

Servomechaniz
mus zapnut a Vystupom je prikaz na zapnutie/vypnutie servomechanizmu pre vietky poZadovane osi servomotorov.
vypnut
E;::tl:;;:;{:na Zobrazi stav servozosilfiovaga. Pri vyskyte chyby sa méze kontrolovat' kad chyby a nazov chyby.
Kontrola - - . o p - .
horného a Vykona sa €innost' v reZime JOG v smere rotacie dopredu alebo dozadu kvéli kontrole, &i horna alebo
. dolna hranica zdvihu funguje normalne.

dolnehe LS
Sinnost v Vykona Ginnost’ pripojengého motora v rezime JOG.

- Pred vykonanim &innosti v reZzime JOG dbajte na nastavenie Udajov &innosti v rezime JOG a nastavte
rezime JOG - i aa e

udaje v blokoch parametrov, ktoré sa pouZijl.

T?Et na_watu '[.m Vykona sa navrat do vychodiskove| polohy, aby sa skontrolovali pripadné chyby medzi polohou
vychodiskove| . . . ;
polohy zastavenia a vychodiskovou polohou stroja.

Skontrolujme ginnost pomocou testovacej funkcie na dalsej obrazovke.
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Project  Test oOnline Help

Test Mode Function # Error Reset

The test mode supparts the initial check at a syskem skart,
From the tool button, choose the Function wou want ko perform,

Error Code Etror Detection
«35tarting procedure outline = Axis Mo, Minor | Major Servo Error | Setwo Errar
Axis 1 n 0 0 L]
Test Mode Bxis 2 n n 0 L]
[ ]

i 1] 1] ]
[Program Start] PR

Check whether the servo maokar runs in
accordance with the servo program written to
the motion controller,

- Perform operation with PLC ready {M2000) OFF,
Mext

Cebug Mode  Mation SFC program debugging is supported.

- By kurning OM PLC ready (M2000), the motion controller is placed
in the ordinary operation mode and starts the SFC program
running.

- Debug operation is supported on the monitor screen of the
program editor Funckion,

Mext

Prograrm Skark

Kontrola ¢innosti servomotora je dokonfena.

Kliknite na n a prejdite na dalSiu obrazovku.

Real Mode Test mode ErMa stop Huost Skation Mo, 2 (13 Q172D [ =z
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m Spojenie servomotora so strojom

Potom stroj nainstalujte k osi otacania servomotora.

Pred instalaciou skontrolujte €innost’ servomotora bez stroja, aby sa zabranilo poskodeniu stroja vplyvom
poruchy servosystemu.

Po dokoncéenl instalacie stroja znovu skontrolujte bezporuchovi €innost servomotora a stroja prostrednictvom
cinnosti v rezime JOG.

l Konektor

Servomotor
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hm Vykonanie navratu do vychodiskovej polohy

Po spojeni servomotora so strojom skontrolujte spravnu éinnost navratu do vychodiskove] polohy.
Mavrat do vychodiskovej polohy je zoslladenie vychodiskove] polohy uloZenej v module CPU pohybu s
vychodiskovou polohou stroja.

Mezodpovedajice vychodiskové polohy spbsobuju chybu polohy zastavenia.
Ma zabranenie chyb vykonajte test navratu do vychodiskove] polohy, aby sa potvrdilo, Ze medzi polohou zastavenia a

vychodiskovou polohou stroja nie je Ziadna chyba.

) ood

Vychodiskova poloha osi X

Aktualna hodnota ]

|
posunu - 0,0 pm [

Mavrat do vychodiskove] polohy

Aktualna hodnota posunu sa zhoduje s
vychodiskovou polohou stroja.

Skontrolujme €innost pomocou testovacej funkcie navratu do vychodiskovej polohy na daldej obrazovke.
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ratu do vychodiskovej polohy

running.

- Debug operation is supported on the monitor screen of the
progr;

Test navratu do vychodiskovej polohy je dokonéeny.

Kliknite na n a prejdite na dalSiu obrazovku.
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Nizsie uvadzame prehlad toho, ¢o ste sa naucili v kapitole &.
Masledujice body su velmi délezité, preto ich znova skontrolujte.

Kontrola Ginnosti Skontrolujte stav servozosiliiovaca, smer otacania motora a Ginnost
servomotora hornej a dolnej hranice zdvihu prostrednictvom testovacej funkcie MT DeveloperZ..

Spojenie servomotora *Pred instalaciou skontrolujte €innost servomotora bez stroja,

so0 strojom aby sa zabranilo poSkodeniu stroja z dovodu chybnej funkcie servosystemu.

*Po dokondeni instalacie stroja znovu skontrolujte spravnu innost
servomotora a stroja prostrednictvom Cinnosti v rezime JOG.

Kontrola ginnosti Po spojeni servomotora so strojom skontrolujte spravnu Ginnost

navratu do navratu do vychodiskovej polohy.

vychodiskovej polohy Po vykonani navratu do vychodiskovej polohy v teste navratu do vychodiskovej polchy
potvrdte, Ze medzi polohou zastavenia a vychodiskovou polohou stroja nie je chyba.
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&TIX) NAVRH PROGRAMU

\ kapitole 9 sa naucite navrhovat program potrebny na riadenie pohybu.

VYBER A INSTALACIA SOFTVERU OPERACNEHO SYSTEMU
Kapitola 6°

Kapitola 7*

Kapitola 8°

Postup skolenia v kapitole 9
9.1 Programovaci jazyk pre riadenie
pohybu
9.2 Vytvorenie vyvojoveho diagramu
sekvenéného riadenia
PROGRAMOVANIE Kapitola 11* 9.3 Vytvorenie korespondencénej
tabufky zariadeni I/O a cisel
zariadeni
9.4 Navrhnutie programu
servomechanizmu
9.4.1 Pokyn pre servomechanizmus
9.4.2 Udaje o polohovani
9.5 Vytvaranie programu
servomechanizmu

N J

NAVRH PROGRAMU
JKapitola 9° (ZAKLADY POHYBU SFC: Kapitola 10)

CINNOST
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) Programovaci jazyk pre riadenie pohybu

o 000

Riadenie pohybu umoZzZnuju nasledujuce tri typy programovacich jazykov.

Programovaci jazyk Opis
Program pre pohyb SFC sa spsta sekvenénym pokynom uréenym pre pohyb ,,D(P).SFCS*.
Sekvencny program * Ak je ,Auto.” v nastaveni parametrov nastavené na “Ano", sekvenény program pre spustenie nie je potrebny.
* Specifikovany program servomechanizmu sa da spustit priamo sekvenénym pokynom uréenym pre pohyb ,,D(P).SVST*
Program pre pohyb Sekvencia riadenia pohybu je napisana vo formate podobnom vyvojovému diagramu.
SFC Pri riadeni polohovania sa program servomechanizmu vykona krokom riadenia pohybu.
Program : 3 . 55 i ;
S Vzor riadenia pohybu je napisany s pokynmi pre servomechanizmus.

Na nasledujicom obrazku je znazorneny vztah medzi sekvenénym programom, programom pre pohyb SFC a programom

servomechanizmu.

<CPU PLC>

— | <CPU pohybu> I

Sekvencny program

.
- Program pre pohyb SFC |
.
L)

: : SPUSTENIE
- PSECS| -l KO [eevs|eee- , P——— b -
| ——opsres[ - To -] H: o
* Pokyn pre Ziadost o Specifikicia & 10 v
* spustenie programu programu ' Program
i pre pohyb SFC  spustenia : ssnomecherizou ||
: . [K10: Real]
*-Program pre pohyb SFC mozete mf 2 10000 PLS
spustit automaticky nastavenim Axig 2. 20000 PLS
parametra. | Vector Speed 30000 PLS/s

KONIEC

Nastavenie systému

vny par. ter
Parameter servomechanizmu
Parameter servomechanizmu
Udisie pee navrat do wjchediskeve polohy
Udaje pre &innost v rezime JOG

Prikaz

Servozosiliiovaé

Pohon

Servomotor
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>m Vytvorenie vyvojového diagramu sekvencného riadenia ) .;I./gﬂ

Jazyk pohybu SFC je programovaci jazyk, podobny vyvojovému diagramu.

VVdaka vyjadreniu sekvencie riadenia vo vyvojovom diagrame je navrh programu pre pohyb SFC jednoduchsi.
Ma nasledujucom obrazku je znazorneny vyvojovy diagram ukazkového systému.

Umiestnenim kurzora mysi nad vyvojovy diagram sa zobrazia detaily kaZzdého riadenia.

( Spustenie systému )

1

Vsetky osi zmena aktualnej poloh zmena aktualnej polo zmena aktualnej poloh
servomechanizmu zapnute osi 1 1P g osi 2 J polohy 0si 3 P Y

I ustenie osi ustenie osi 3

=—Jsi 1a 2 zapnute_—=

Navrat do vychodiskovej
polohy pre os 1

usteme osi 1

Pocet usporiadanych
tovarov resetovany

Navrat do vychodiskovej
polohy pre os 2

%._

Priznak spustenia vypnuty
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>m Vytvorenie vyvojového diagramu sekvencného riadenia ) nzgﬂ

H Priznak spustenia vypnuty I

Priznak spustenia I B
Navrat do vychodiskovej zapnuty
polohy pre os 3 +

Prikaz na otvorenie
Kontrolka ZAPNYP I a zatvorenie ruky

v

—l

Prikaz na otvorenie

Zastavit na 0,5 sekundy

]

| Riadenie polohovania |

usporiadania

Y | '

\ypocet suradnice I

Riadenie polohovania | Riadenie polohovania

=il
=

el

Prijatie spustenia vypnufé= m.
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m Vytvorenie vyvojového diagramu sekvenéného riadenia

) ] v Joc

Y

Prikaz na zatvorenie
ruky zapnuty

—

ez na zatvortie —

Zastavit' na 0,5 sekundy

'

Riadenie polohovania

jatie spustenia wvypn

¥

Pocet séitani
usporiadanych tovarov

ovarg

Pocet scitani
usporiadanych tovarov

A

Kontrolka ZAP/NYP

( Skok na P1 )

3/3
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m Vytvorenie korespondencnej tabulky zariadeni I/O a Cisel zariadeni. ) L=

Teraz vytvorte koreSpondencnu tabulku zariadeni /O a €. zariadeni, ktoré sa pouziju v ukazkovom systéme.
Vytvorenie koreSpondencnej tabufky zniZuje pocet vyrugeni od programovania a zjednodusuje programovanie.

V' nasledujucej tabulke je ako priklad znazornena koreSpondencia zariadeni I/O a €. zariadeni v ukazkovom systéme.

Nézov za:i:-; " Roseqy | POGiatotna
zariadenia /0 ; = hodnota
nia
Tla&idlo —_— . PR . .
: PX12 et Bit - - VYP Tla&idl st té
spustenia up itowy afidlovy spinat na spustenie systamu
Prikaz na . I
otvorenie ruky PY0 Wystup Bitowy
VYP Vystup pre riadenia otvorania a zatvorenia ruky
Prikaz na B . zariadenia
zatvorania P Wystup Bitowy
ruky
Kontrolka . N o ) .
. o PY2 Wystup Bitowy - - VYP Kontrolka svieti pofas Sinnosti systému.
cinnosti
L lele PY3 Vistup Bitowy . g VYP Kantrolka svieti podas zastavenia systému.
Zastavania
. 16-bitovia . . . . I
02000 - Slovne o 0 =500 0 Vealkost pohybu osi X (o5 1) zariadenia je uloZena.
celé Cislo
. 16-bitové . . . . _—
D2002 - Slovné i 0=1100 0 Velkost pohybu osi Y (os 2) zariadenia je uloZana.
celé Cislo
. 16-bitova - . . . o
Zariadenia D2100 - Slovné cald gislo 0=6 0 MnoZstvo tovaru usporiadaného na palate ja uloZans.
pouzite v N A : .
programe MT100 . Bitovy . . VYR Bitowvy udaj, .kmr',r je v?rstupnm pre prikaz na otvorenie
ruky (PY0), je uloZeny.
MT101 _ Bitovy . . VYP Bitowy udaj, .Id::ar;r je v;.rstupnrn pre prikaz na zatvorenie
ruky (PY1), je ulozeny.
MADD _ Bitovy . . VYP Bltn_vy 1:rstup udajov od tlacidla spustania (FX12) je
uloFeny.
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m Navrhnutie programu servomechanizmu
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Teraz navrhnite program servomechanizmu.
Program servomechanizmu je naprogramovany vzor pre riadenie polohovania.

Program je zloZzeny z pokynov pre servomechanizmus, ¢. osi, adries (velkosti pohybu), rychlosti prikazu, vzoru

zrychfovania atd.

Vzor riadenia polohovania este predtym zaregistrujte ako program servomechanizmu.
Pri riadeni polohovania programom pre pohyb SFC sa Specifikované €. programu servomechanizmu vykona podla

vzoru riadenia.

C. programu
e servomechanizmu
[E 22] -~ — Pokyn pre |
5 CPSTARTS servomechanizmus

- Axis
=
o Axis 2 |— Riadiacaos ¢&.
2 ]
£ Axis 3
g Speed 20000.00 reo/min [—
-% 1 INC-3
g Axis 1, 0.0 um
% Lxis 2, 0.0 pm I—
= Axis 3, 250000.0 um
g 2 INC{ W
E Axis 2, S0000.0 um
> Axis 3, 50000.0 pum
i Fadius S50000.0 pm —
E 3 INC-3

Ayxis 1, 0.0 um

Axis 2, D 2002 num

Axis 3, 0.0 pm

Rychlost prikazu
(Vektorova rychlost)

Adresy vietkych osi
(velkost pohybu)

V zavislosti od typu pokynov pre
servomechanizmus mozZete Specifikovat
aj iné parametre ako je adresa a rychlost.

Adresu (velkost pohybu) mozete
Specifikovat pouzitim slovného zariadenia.




kg Servo_Motion_Controller_Basics({Real Mode SFC)_SLO

=l

o
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Teraz sa naucite pokyny pre servomechanizmus, pouZité v programe servomechanizmu.

Pripravenych je mnoho pokynov pre servomechanizmy, napriklad jednoduché linearne polohovanie s jednou osou
a linearne a kruhové interpolacie s dvomi alebo viacerymi osami. V tomto kurze je vysvetlenych Sest pokynov pre

servomechanizmus, ktoré su pouzité v ukazkovom systéme.

Symbol

MNazov pokynu

Prirastkova 3-
osova

Opis

* Pre tri Specifikovane osi je 3-osové linearne riadenie interpolacie vykonane v rozsahu velkosti pohybu
Specifikovaného pre kaZdud os, so zaiatkom v akiualne] polohe zastavenia.

INC-3 = Smer pohybu kaZdej osi zavisi od znamienka (+ alebo -) velkosti pohybu Epecifikovaného pre kaZdd
linearna 05,
interpolacia - Ak je velkost pohybu kladna: Polohovanie je smerom dopredu (adresa sa zvyiuje.)
= Ak jo velkost pohybu zapoma: Polohovanie j@ opaénym smearom (adresa sa zmensuja. )
- Priklad - --
Smer doEredu ﬁm.;, Sanfnréaﬁ;ﬁaﬁfaj : Ak sl veﬁ-;o-stl pu:uhytuc-v 1{I {I{I{I pre smer osi }{ EvIZHIHII pre smer osi Y a
. BOO0D pre smer osi £, polohovanie sa vykond nazledovne
Poloha zastavenia
. ' - S” : d : .d : T po polohovani
| . Bmer dopredu
Smer 1 : .y q (11300, 6300, B000)
dopredu : ] : - ——..,___-__ . Pohyb pri
L Z1 Welkost : I, - polohovani
™ pgh}rbu i S . —i
Welkost osi Y :
pfiybu : Welkost
osi £ ' L pD_h}‘tlu
N \ X1 Aktulng adresa zastavenia F:E[L}I
-
Smer dozadu | Smer | 1 (1300.1300.2000) _: ")
0 Akiudlna poloha  JoPredu | \“; - Smer
zastavenia i 5000 10000 dopredu
i Wychodiskowva poloha Welkost pohybu osi X
v . : ¥ (10000
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m Pokyn pre servomechanizmus

Absc:!ljtna 0. Podla absolitne] metddy sa riadenie 3-osovej linearmej interpolacie vykonava pre Specifikované tri
ABS-3 osova

linearna
interpolacia

osl v rozsahu od aktualne] polohy zastavenia (X1, Y1, £1) po Specifikovanu polohu (X2, Y2, Z2).
= Smer pohybu kaZdej osi zavisi od adries ich zastavenia a Specifikovanych adries.

# [ oznafuje udaje, ktoré =a majd

nastavit
r".ﬁ.ﬂr&sa polohovania
Smer 4 |(X2, ¥2, 22)
dopredu : § A
i Riadenie lineamej
1 ~— interpolacie

7 prostrednictvom
osiX osiYaosiZ

Smer -‘
dopredu ~ Aktudlnag adresa zastavenia
b ) v,z
S
~ s
Smer dozadu = u"‘u,, - d;nper;du
i "'a_m_
Virchodiskova poloha = .
' T
Smer Smer
dozadu dozadu

Priklad .

Ak je akiualna adresa zastavenia (1000, 2000, 1000) a adresa
polohovania je (4000, 8000, 4000), polohaovanie sa vykonsd

nasledovne
SniF ( . . Adresa polohovania
Saprad {4000, BODO, 4000)
1
8000 T
“._ i Pohyb podfa lineamej
| ~ | interpolécie
Smer coziX, osiYaosiZ
dopredu
- i
iy ] — L Aktuding adresa zastavenia

- (1000, 2000, 1000)
S | Smer
lm# u“l-:."in R R - dopredu
Vychodiskova _ e

............ peloha
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Symbaol

CPSTART3
(CPEND)

) ood

Mazov pokynu

Riadenie
konstantnou
rychlostou

Opis

= VWykona sa riadenie 3-osove] linearnej interpolacie alebo riadenie 2-osovej kruhovej interpolacie
konstantnou rychlostou. Po spusteni sa riadenie konstantnou rychlostou vykona pre Specifikovanu
os, pricom prejde okolo prednastaveného bodu prechodu, aZ do skonéenia riadenia konitantnou
rychlostou (CPEND). Pri riadeni interpolacie sa ako rychlost prikazu pouziva vektorova rychlost.

= Ako vidno na obrazkoch niZsie, riadenie zmien Specifikovane] rychlosti v bode priechodu sa odlisuje
v zavislosti od ZAPNYP  priznaku so Specifikaciou bodu ukonéenia CP (M2040)° v Case spustenia
riadenia konitantnou rychlostou.

Priznak Specifikacie bodu ukoncenia CP: VYP

...... Specifikuje bod zadiatku zmeny rychlosti.

Rychlost sa zaCina menit v bode priechodu.

v

Pi

V2

i

Bod priechodu

Priznak 3pecifikacie bodu ukon&enia CP: ZAP
...... Specifikuje bod dokonéenia zmeny rychlosti,

Rychlost je dplne zmenena v bode priechodu.
v

' P1

V2

Bod priechodu
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) ] v Joc

Symbaol Nazov pokynu
Prirastkova
kruhova
interpolacia
specifikovana
podla
pomocného
bodu

INC £

Opis

¢ Prirastkovou metddou je vykonané riadenie 2-osovej kruhovej interpolacie z aktualnej polohy
zastavenia (bod zaciatku) po Specifikovand relativnu adresu ukongenia (X1, Y1) s priechodom

pomocnej adresy (bod priechodu) (X2,Y2).

+ Stredom obldka je priese€nik kolmych bisektorov bodu zadiatku (aktualne zastavenie) po pomocny

bod a pomocného bodu po bod ukonéenia.

Smer
dopredu
¥
[
Vadialenost

badu
ukonEnia

potwbu K —f—— - ¥2

Vedialenost
pahiybi K
PEFTIOGRETIU

b

# [ |Oznaduje ddaje, ktoré sa majl nastavit

Rychlos? polohovanial

| j R
I

f . Pomecny | |
b | x1
I -\--""‘-\-.__\__\_ -'L l

[BoT |
Lukondsnia

Smer dozadu

Lo T 0
4

Bod spustenia_

J -
Vedialenost pahybu k
pomocnému boduy

Vadialenost B i Body
| ukonGenia palty |

'“-1 _ Stred obldka

Smer

Wichodisk_/
ova poloha

dopradu
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Symbol

+« Aktualna hodnota Specifikovana] osi je zmenana.
«  Zmenit sa moZe len aktualna hodnota zastavenaj osi.
Zmana aktualnej hodnoty pracovne) osi spdsobuje mald chybu 101.

Zmena «  Zmena aktualne] hodnoty sa vykona podla nasledujoceho postupu.
CHGA aktualnaj 1.Zapnite _Priznak prijatia spustania® zodpovedajici pacifikovanym osiam.
hodnoty 2 Zmente aktualne hodnoty gpecifikovanych osi na &pecifikované adresy.

3.Na dokonéenie zmeny akitualne] hodnoty vypnita Priznak prijatia
spustania”,

— Priznak prijatia spustenia: M200n (n: os &.)

Aktualna hodnota ok X Specifikovana adresa

Pokyn CHGA

Priznak prijatia
spustenia

Dokoncenie zmeny aktualnej hodnoty
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Rychlost’ zosuvu

Mazov ;
Symbol pokynu Opis
« Ak je nutng skontrolovat vychodiskowl polohu stroja, napriklad po zapnuti napajania, vykonajte
navrat do vychodiskovej polohy.
Navrat do . . . . - - . .
vychodisk * Ma nawat_ do v?rchamskm{taj puluhy.su pripravené viaceré metl:_:ud}r.l
ZERO ovej Vyberte si metddu vhodnu pre konfiguraciu systému alebo aplikaciu.
polohy Metodu pre navrat do vychodiskove] polohy Specifikujte na obrazovke nastavenia Udajov
servomechanizmu.
« \ ukazkovom systéme je pouZity ,Bezdotykovy doraz typu 1°.
Rychlost Rychlost navratu do vychodiskovej palohy

» Cas

Signal nulového bodu

Vychodis,
Bezdotykovy kovay
doraz polohan

—
i
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Navrhnite program servomechanizmu, zaloZeny na Specifikaciach dizajnu a vzore riadenia polohovania ukazkového systéma.

Body usporiadania tovaru

Na nasledujucom obrazku a tabulke je znazorneny
vzor riadenia polohovania ukazkového systému a
pokyny pre servomechanizmus, pouzité pre riadenie
polohovania v kazdom bode.

| Suradnicové body zobrazite kiiknutim sem. |

Usporiadanie na palete

J'IJ) DD

2o P

v o v o

o) 99

z Py P2

+ DO| ©®

A: Zatiahnuta poloha Vychodiskova

Ag Polgha 0| 9O

Pe| PS5

)| 99

B: Body vykladania tovaru

Pokyn pre servomechanizmus

5 | 7er0 Pokynpre Névrat do vychodiskovej
servomechanizmus polohy osi 2 (0s Y)
3 Navrat do vychodiskovej
polohy osi 3 (os Z)
ol e Prirastkova 3-osova | Vychodiskova fgg:‘;:ﬂfufg. prelgtr:mﬂz
linedrna interpolécia poloha -> A FPOaX
polohy ofsetu.
" ) Aktuaina hodnota
12 | CHGA Zmena aktuainej polohy ofsetu je
13 hodnoty zmenena na ,0 pm".
21 | INe-3 Prirastkova 3-0sova Ruka zariadenia (os Z)
linearna interpolacia poklesia.
Spustenie riadenia 3 osi Riadenie konstantnou
LEGTARTS konstantnou rychlostou rychlostou je spustené.
1 INC-3 E’rfrastkqvé 3—059\{3 B- ¢ Ruka ;ariac_ienia (os Z)
lineama interpolacia je zdvihnuta,
Kruhové interpolacia
mensia ako 180° s
2 INC < 4| polomerom $pecifikovanym C=D
prirastkovou metédou v
smere doprava
3 |inc3 |Prirastkova 3-osova D- E
lineama interpolacia
Kruhova i laci : .
m:’ngoi: ,.,:1‘51’380' :;'a Zariadenie sa
22 | 4 | INC [ polomerom specifikovanym E-F presunulo do polohy
prirastkovou metodou v usporiadania na palete.
smere doprava
5 |iNc:3 |Erimstiavesosava F> 6
linearna interpolacia
Kruhova interpolacia
mensia ako 180°, s
6 INC ¢ | polomerom Specifikovanym G—=H
prirastkovou metédou v
smere doprava
Derieactl A _neauA Diulen sariadanin loc 7\

polohy osi 1 (os X)

Navrat do vychodiskovej

[»

4
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2/2

Prirastkova 3-0sova Ruka zariadenia (05 £)

¥ INC-3 linearna interpolacia H= 1 poklesla.

CPEMD Koniec radenia Riadenie kenstantnouw
konstantnou rychlostou rychlostou je ukoncens.
Spustenie radenma 3 osi Riadeanie kanstantnow

CPSTARTS kanstantnou rychlostou rychlostou je spusteng
Prirastkova 3-osova Ruka zariadenia (05 £)

2 ! INC-3 lineama interpolacia 1= Jj& zdvihnuta,

2 | agg.z [Absolutna 3-osova J= A Zariadenie sa presunulo
linearna interpolacia do zatiahnute] polohy.

CPEMD Koniec nadenia Riadenie konstantnou
kanstantnou rychlostow rychlostou je ukonéené.

[»

4
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B e

<OSX S0mm Omm

J G ED A (Zatiahnutg poloha)
----------------------- = Omm
-------------------------- = -50mm

OsZ

-300mm

Poloha usporiadania tovaru  Body vykladania tovaru
(na palete) (na baliacej linke)
Os X

<+
_________ atiahnuta poloha)
Baliaca
linka
P2
‘.vvn -
oo
e OsY
P4
7 d
D9
P&| PS
JI| 9O
DI 99

OsY | ' 1 Wmm
JE GE EE 50 EA(ZLtiahnuté poloha)
---------- —+ omm
............................ C--1 50mm

Goods arrangement position

Body vgkladania tovaru

(on the pallet) (na baliacej linke)

(3)
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Pokyn pre servomechanizmus

MNastrojom MT Developer2 vytvorte program servomechanizmu, ktory ste navrhli,
W ukaZkovom systéme vytvorite nasledujicich desat’ programov servomechanizmov.
Programy servomechanizmaov vytvorme na nasledujlucej obrazovke.

Rozsah
pohybu

Mavrat do vichodiskove] polohy pre os 1 (os X)
2 | ZERD Mavrat do vychodiskovej polohy = Mévrat do vychodiskovej polohy pre os 2 (os Y)
3 | Mavrat do vychodiskovej polohy pre 0s 3 {os Z)
10 | INC-3 Interpolasi liner 3-sumbu inkremental Zaniadenie sa presunulo zo zatiahnutej polchy do polohy ofsetu,
TN
11 Aktuaina hodnota polohy ofsetu osi 1 (0s X) je zmenena na 0 pm®,
12 | CHGA Zmena aktualne) hodnoty Aktualna hodnota polohy ofsetu 0si 2 (0s Y) je zmenena na 0 pm",
13 Aktudlina hodnota polohy ofselu 0si 3 (0s Z) je zmenend na .0 pm”,
Prirastkova 3-030va linedrna ' .
21 | INC-3 interpolacia A= B | Ruka zanadenia (os Z) poklesia.
CPETARTZ Spustenie riadenia 3 osl keadtantnow richlostiow | Riadenie konstantnou rychlostou je spustend.
Prirastkova 3-0s0va linedrna . . . .
1 IMC-3 interpolacia Ruka zariadenia (os Z) je zdvihnuta.
Krunova interpolacia mensia ako
2 | INC <= | 180°, 5 polomerom Specifikovanym C=D
prirastkovou metddou v smere doprava
Prirastkova 3-osova linearna
3 | INC-3 interpoldcia D=+ E
| Kruhova interpolacia mensia ako
22 | 4 | INC < ™| 180° s polomerom Specifikovanym E—= F | Zanadeniz sa presunulo do polohy usporiadania na palete.
prirastkovou matadou v smere doprava
Prirastkovd 3-0s0va linedrna
5 | INC-3 interpolacia F=G
| Kruhova interpolacia mensia ako
B | INC <% 180* s polomerom Specifikovanym G=H
prirastkovou metddou v smere doprava
Prirastkova 3-0sova lingarna . .
T | INC-3 interpalécia H= | | Ruka zaradenia (0s 7) poklesla.
ISP ERIC Kaniae radsnia FataYad-Ta1-)

1/2 .

4
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CPEND

Koniec riadenia konstantnou rpchlostou Riadenie konstantnou rychlostiou je ukonéeng,
CPESTARTZ Spustania nadenia 3 osi konStaninoy richiostou Riadenie konstantnou rychlostou je spustené,
Prirastkova 3-050va linearna . . . ,
- T JING3 | erotacia I=+J | Ruka zaradenia (05 Z) je zdvihnuta.
2 | ABS-3 | Absclitna 3-osova linedma interpolacia | J— A | Zariadenie sa presunulo do zatiahnutej polohy.
CPEMND Kaniec nadenia kendtantnou rychlostou Riadenie kendtantnou rychlostou je ukoncené.

2/2

) ood

4
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:ﬁ‘ MELSOFT Series MT Developer? C:¥MELSECYe-learnineg¥Packing Equipment - [Servo K23]

! Project  Edit Eind/Replace  Wiew Check/Gonvert Online  Debue  Tools  Window  Help

NRASy  RMMelE BB Es &= B By 2 Flonline Chanee OFF | 8, B (81| 6 O 2
iplap X BP0 SRR SRR it dah ¥ B

: Project * X k3 [ [serva k10 | [[DServo k11 | [ Serva k12 [ [ Servo k13 [ []Servo k21 | []Serva k22 [K] Servo

Packing Equiprnent 10-9-3005%13)
Syskem Setking [E 23]
¥ Servo Data Setting 3 CP3TARTS
=1 Motion SFC Program hxis
Servo Prograr Axis

= E Serya Program Axis

| koool Speed 20000.00 mm/min

|| koooz _
|| ko003 =3

I_] k0010 .ﬁ.x:f.s 1 0.0 um
|| koot1 ixis 2 0.0 um
I_] KOooiz Lxis 3 J00000.0 num

|| ko013 LES-3
|| Koozt ixis 1 .0 pm

Axi=z 2 LOom

Lxi= 3 L0 om
CPEMND

Structured Data Twpes
+ Denvice Memoary

l_} Device Comment

Programy servomechanizmov su vytvorené.

Kliknite na m a prejdite na dalSiu obrazovku.

CNY2D 5W13  Host Station MoZ
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NiZsie je uvedeny prehlad toho, ¢o ste sa naucili v Kapitole 9.
Masledujice body su velmi délezité, preto ich znova skontrolujte.

Vytvorenie vyvojoveho Jazyk pohybu SFC je programovaci jazyk, podobny vyvojovemu diagramu.

EREMTEEAENEU I \yjadrenie sekvencie riadenia vo vyvojovom diagrame ulah&uje navrh programu pre pohyb SFC.
HELENTE]

Program * Program servomechanizmu je naprogramovany vzor pre riadenie polohovania.
servomechanizmu Program je zloZeny z pokynov pre servomechanizmus, €. osi, adries (velkosti pohybu), rychlosti pohybu,
vzoru zrychlovania atd'.

* Pri riadeni polohovania programom pre pohyb SFC sa Specifikované €. programov servomechanizmowv
vykonaju podla vzoru riadenia.

Pokyn pre Pokyny pre riadenie prikazov na polohovanie.

servomechanizmus Pripravenych je mnoho pokynov pre servomechanizmy, napriklad jednoduché linearne polohovanie s jednou
osou a linearne a kruhové interpolacie s dvomi alebo viacerymi osami.
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V kapitole 10 sa naucite zaklady programu pre pohyb SFC.
Na konci kapitoly navrhnete program pre pohyb SFC v postupe riadenia (tokovy diagram) ukaZzkoveho systému.

[ VYBER A INSTALACIA SOFTVERU OPERACNEHO SYSTEMU ]
Kapitola 6*

Kapitola 7*

KONTROLA CINNOSTI -Kapitola 8"

Postup skolenia v kapitole 10 \
10.1 Funkcie programu pre pohyb SFC
10.2 Konfiguracia komponentov
programu pre pohyb SFC
. 10.3 Dostupny typ zariadenia
PROGRAMOVANIE Kapitola 11* 10.4 Postupnost ¢innosti programu pre
’ pohyb SFC
10.5 Vytvorenie programu pre pohyb
SFC v ukaZkovom systéme
10.6 Metdda spustenia programu pre

\ pohyb SFC /

NAVRH PROGRAMU
JKapitola 9° (ZAKLADY POHYBU SFC: Kapitola 10)

CINNOST
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Program pre pohyb SFC F: Krok riadiacej tinnosti
Program pre pohyb SFC je program podobny tokovému diagramu pre « Vykona aritmetick(
grafické znazornenie toku procesu programovania. Program | operaciu a riadenie 1/O.
Llahko ho zvladne aj osoba, ktora sa prvykrat uéi programovat riadenie G: Prechod (podmienka
pohybu. P10 takania)

V tejto tabulke st uvedené funkcie programu pre pohyb SFC. * Vyhodnocuje podmienku
F10 I prechodu.
Bod Funkcia K: Krok riadenia pohybu
. | Priradenim kaZdej innosti stroja kaZdému kroku éinnosti sa Ll * Vykona riadenie
Prc:gr:arrkktur}r prostrednictvom formatu tokového diagramu da vytvorit’ program, polohavania a riadenie
dokaze | kiory kazdy dokaze fahko pochopit. 2. | rychlosti servomotora.
pouzivat kazdy . , -
Udrziavatelnost' sa teda zlepsila.
Cas snimania PretoZe modul CPU pohybu uréuje podmienku prechodu a spasta ] ]
ho polohovanie, neexistuje variacia v dobe odozvy, ovplywvnena gl I g1 | 2150
neovplyviuje casom snimania na strane modulu CPU PLC. | l |
F30 | | Fa0 | [0
Modul CPU pohybu dokaze spracovat nielen riadenie polohovania, 1
Skrateny ale aj tiselné operacie, SET alebo RST zariadenia atd. G200
taktovaci Cas Vdaka tomu nie sU operacie prostrednictvom modulu CPU PLC |
nutnostou a skracuje sa taktovaci as.
K100 G210 |
Grflﬁ Opis podmienky prechodu, Specifickej pre pohyb SFC, umoziiuje LI P20
p?:g::ggty vydat prikaz servozosilfiovadu po splneni podmienky spustenia. G300 |
ép';-c:iﬁckej FI"FE Okrem tuh_o je mo?né urj,_.fkunat‘ precrjodl na dalsi krok po spusteni .
pohyb SFC polohovania, bez Sakania na dokonéenie. F150
Doplnok 10
Riadiaca jednotka pohybu sa da ovladat sekvenénym programom,
prostrednictvom sekvenéného pokynu uréeného pre pohyb.
Podrobnosti su uvedené v priruckach.
. A
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Konfiguraéné komponenty programu pre pohyb SFC (grafické symboly SFC) st vysvetlené na priklade ukazkového

programu.

Umiestnenim kurzoru mysi na obrazok kazdého konfiguraéného komponentu sa zobrazi pouZitie tychto komponentov.

Priklad programu: Podprogram

Priklad programu: Hlavny program

Hlavny ]

l

F1

G1

IFB1 \ ——
o I

FO F2

]

Podprogramu

G3 |

IFE1

[\ Podprogramu j

|

K1

T

PAB1

F3

PA

E1

F4

-

~

~

KONIEC J
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V' programe pre pohyb SFC mézZete pouzit tieto zariadenia.

= Zariadenie Symbol  Pofet bodov Citat  Pisat Poznamky
Wstup X o a
8192 hodov F’Dzr!amka}.hﬂm:lul E:_F-‘L! pglhybu nflma pristup k modulu /O s X" a Y.
Vystup Y o a Mamiesto nich pouiite ,FX"a FY".
Wstup
alebo
wystup Watup PX ] ®
956 bodov Zariadania pre moduly /0 riadend modulom CPU pohybu
Vystup BY o a Pra pristup k modulu IO pougite FPX"a PY".
Bitové
Intamé ralé 0 12 288 bodov o a Toto zariadenie sa mdZe pouiit v rozsahu MO az ME191.
Relé spoja B 5192 bodov o a —
Signalizator F 2048 bodov o o —
Speciglne relé SM 2256 bodov o o -
Register odajov D 6182 bodov o a Toto zariadenie sa mbZe pouzit v rozsahu D0 az DE191.
Reqgister spojov W 5192 bodov o a —
Slovne
Specialny register SD 2256 bodov o o -
- C. 8000 aZ &. 8630 pouZite ako monitorovacie zariadenia a & 8640 a2
Register pohybu # 12 288 hodov © © ¢. 8735 ako zariadenia & historiou chyb pohybu.

Zariadenie zdielajlice viac CPU

Symbaol Pocet bodov
Hlavna CPU
Un G Mat:c.t'::i?SE
Ostatné CPU v

Poznamky

Mbzete zdielat rozsah zariadeni priradenych v nastaveni viacerych CPU

medzi modulmi CPU a takisto pristup k zariadeniam ovladanym modulom
CPU FLC.
* Dostupné body sa odlifujo v zavislosti od nastavenia systamu.
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Zariadenie urcéené na polohovanie
Toto je zariadenie, ktoré ma pristup k stavu modulu CPU pohybu a kaZdej osi.
VyuZiva cast rozsahu v internom relé (M) a registri Gdajov (D).

Podrobnosti si moZete pozriet kliknutim na tlacidlo nizsie. Zoznam zariadeni mozZete prehladavat vo formate PDF.

| Zoznam zariadeni uréenjch pre polohovanie |

V' ukaZkovom systéme pouZite tieto Specialne polohovacie zariadenia.

C. zariadenia Pouzitie Poznamky

M2042 \Eetky osi nastavi do stavu so zapnutym servomechanizmom. —

M2415 PouZiva sa na kontrolu stavu zapnutia servomechanizmu pre os 1. . . .
Zariadenie je zapnuté v stave

M2435 PouZiva sa na kontrolu stavu zapnutia servomechanizmu pre os 2. zapnuiia servomechanizmu.

M2001 FouZiva sa na kontrolu stavu prijatia spustenia pre os 1.

M2002 Pouziva sa na kontrolu stavu prijatia spustenia pre os 2. Zariadenie je :ZEIDHUIE.v!{Ed JE.
servomechanizmus v Ginnosti.

M2003 PouZiva sa na kontrolu stavu prijatia spustenia pre os 3.

Register pohybu
Toto je zariadenie, ktoré ma pristup k monitorovanym hodnotam a histérii chyb kazdej osi.
J° sa pouZiva ako symbol zariadenia. (V ukazkovom systéme nie je pouZity register pohybu.)

Podrobnosti si moZete pozriet kliknutim na tlacidlo niZsie. Zoznam zariadeni mbzZete prehladavat vo formate PDF.

| Zoznam registrov pohybu |
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Postupnost zakladnych &innosti programu pre pohyb SFC sa zaéina symbolom ZACIATOK" a konéi symbolom ,KONIEC".

Ak sa program v priebehu €innosti presiva k prechodu, na dali krok sa presunie aZ po splneni podmienok.
(Cakanie na spinenie podmienok)
Postupnost ¢innosti sa zmeni aj pri zacleneni rozvetveni podmienky, skokov a vyvolani podprogramov.

Pri kontrole &innosti si za priklad zoberme ukaZkovy systém. Animaciu si prehrajte kliknutim na tlagidlo PREHRAT.

Hlavny program Podprogram

Hlavny ___;:__ Podprogram sa zaéne od SPUSTIT. J[ Podprogramu :| »PREHRAT
I | |
F1 ' K1 ‘
I
| :
o =
’47%1 ) '
I
IFB1 . J ! PAB1 I
G2 . |F3 | Fa
I
| : PAE1 J
FO F2 ‘ 1 ~
| ' | KONEC |
I
Podprogramu | !
:
-
I
IFE1 :
T — !
—p P1 !

pE————————
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m Vytvorenie programu pre pohyb SFC v ukazkovom systéme )

Vytvorte program pre pohyb SFC v postupe riadenia (tokovy diagram) ukazkového systemu.
V' nasledujicej tabulke su uvedené programy pre pohyb SFC, ktoré sa maju vytvorit.

kY

C. Mazov programu Opis programu
Toto je hlavny program, ktory sa ma vykonat sekvenénym programom pre spustenie.
Po spusteni systému tento program vykona kazdy podprogram .zapnutia servomechanizmu®, .pohybu do zatiahnutej
10 | Hiavny polohy” a ,navratu do vychodiskovej polohy”.
Program po dokonéeni vy58ie uvedenych podprogramov éaka na vstup signalu spustenia (PY12).
Po zapnuti signalu spustenia (PY12) sa vykona podprogram ,Polochovanie 1% a tovar je presunuty na paletu.
Podprogram sa vykonava opakovane, aZ pokial poget tovarov usporiadanych na palete nedosiahne hodnotu 6.
11 Zapnutie Tento podprogram sa wykona, ak sa systém spusti z hlavného programu.
servomeachanizmu Vsetky osi nastavi do stavu so zapnutym servomechanizmom.
Tento podprogram sa vykona, ak sa system spusti z hlavného programu.
. . | Ruku zariadenia presunie z vychodiskovej polohy do zatiahnutej polohy (poloha, v ktorej bude ruka zariadenia v
Pohyb do zatiahnute ] T . . o
12 polohy strede tovarov) a prostrednictvom zmeny aktualnej hodnoty tdto polohu nastavi na .0 mm”®.
Mastavenim zatiahnutej polohy na 00 mm* prostrednictvom zmeny aktualnej hodnoty sa da jednoducho ziskat
adresa (velkost pohybu).
13 Mavrat do Tento podprogram sa vykona, ak sa system spusti z hlavného programu.
vychodiskovej polohy | Vykona navrat do vychodiskovej polohy pre vSetky osi pouZitim Proximity dog type 1% (Bezdotykovy doraz typu 1).
Tento podprogram pre riadenie polohovania sa vykona po zapnuti signalu spustenia z hlavného programu.
14 |p , Usporiada Sest tovarov z baliace| linky na paletu.
olohovanie 1 . , , . .. . . .
Sdradnica usporiadania sa vypogita z poftu usporiadanych tovarow.
Ked sa podet usporiadanych tovarov dostane na hodnotu 6, poget sa vynuluje na 0.

Bod

Zapisanim vietkych procesov do jediného programu by znamenalo velmi zloZity program, ktory by sa pri vytvarani tazko ¢ital.
Rozdelenim programu podla riadiaceho obsahu (vytvorenim programov), ich vyvolavanim z hlavného programu a vykonavanim
sa program zjednodusuje a stava sa lahko citatelnym.

Okrem toho sa efektivita programovania zlepsuje, pretoZe odpada nutnost mnohokrat pisat rovnaké detaily spracovania.
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»m Vytvorenie programu pre pohyb SFC v ukaZkovom systéme ) 0oo

Ma nasledujucom obrazku su programy pre pohyb SFC v ukaZkovom systéme.
Umiestnenim kurzoru mysi na obrazok kazdeho konfiguraéneho komponentu sa zobrazi kaZdy detail spracovania.

Podprogram &. 11: Podpragram €. 13: Mavrat Podprogram . 14:
Zapnutie servomechanizmu do wychodiskovej polohy Polohovanie 1

|f Zaprutie | [ hawsid ) i [ Polohovanie 1 |

N : T

G11 K1

]

LS A

G

=
F31

odprogram &, 12 : [ ] | |

Pohyb do zatiahnutej polohy I P K21 G356 |

Fahybda | :
l zZatismute] pelohy | : Ga2

S = | ]
|

1 (E|E
]

K11 | K12 | K2 RS |Fa3 |

! I I [ komEC |
" L ——,
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>m Metoda spustenia programu pre pohyb SFC

Ma spustenie programu pre pohyb SFC su k dispozicii nasledujice dve metody.

) ood

Spusti sa automaticky po vykonani modulu CPU pohybu

Zapnutim Priznaku PRIPRAVENIA PLC (M2000) modulu CPU pohybu sa mdZe automaticky spustit’ akykolvek program pre

pohyb SFC.

Sekvenény program na spustenie programu pre pohyb SFC nie je potrebny.

Nastavenie prepinaéa STOP/RUN modulu CPU pohybu v predvolenom nastaveni na SPUSTIT zapne M2000.

Program, ktory sa ma spustit automaticky, nastavte v parameltri pohybu SFC nastroja MT Developerz.

PoloZku programu ,Auto.” nastavte na ,Yes". (Predvolené nastavenie je ,No".)

Task Paramater

Conk. Transition Ct.

{Mormal Task Common)

33:

NI Interrupt setting
[ 10 [ 18
11 ™19
12 M 110
13 111
[~ 14 112
15 113
™ 16 [~ 114
17 [T 115

Prograrm Parameksr
No. | Program Name | Trans. | END Executing flag | Execution Task
|10 Main s Marrmal
11 Servo ON Mo Marrnal
12 Move position Mo Marrnal
13 Home return Mo R o
14 Positioning] Mo Program, ktorého poloZka Auto” je

nastavena na .Yes", sa spusti automaticky.
Mastavena hodnota sa mdze zmenit v
dialogovom okne dvojitym kliknutim na
kazdy program.

(874 Cancel
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Spustte pouzitim sekvenéného pokynu urceného pre pohyb zo sekvencného programu

Akykolvek program pre pohyb SFC sa méZe spustit prikazom pre Ziadost' o spustenie pohybu SFC ,D(P).SFCS" zo
sekvenéneho programu.

MéZe sa vytvorit systém riadenia pohybu spojeny so sekvencnym riadenim.

[Command [Execution
symbol] condition)

DP. SFCS f R DP.SFCS | (n1) | (h2) —

Command
|| DP. SFCS (n) | m2 | o | 02

Udaje

TR Detaily nastavenia Mastavuje Typ udajov

(Prve &. /O cielove] CPU)/16
Pre aktualnu Specifikaciu plati toto Gislo.

(n1) CPU &. 2: 3E1H, CPU &. 3: 3E2H, CPU &. 4: 3E3H Pouzivater 1&'52;‘;3"
(Poznamka): CPU pre pohyb sa neda nastavit ako CPU &. 1 v konfiguracii viacerych
CPU.
. . , . 16-bitowy,
(n2) C. programu pre pohyb SFC, ktory sa ma spustit. Pouzivatel bindmy

Dokonéené zariadenia
(D1+0): Zariadenie, ktoré sa zapne pre jedno snimanie pri dokonéeni prijatia pokynu.
{D'I}[P“”’”"’ﬂ (D1+1): Zariadenie, kioré sa zapne pre jedno snimanie pri necbvyklom dokonceni System Bitove
prijatia pokynu.

ri dokonéeni chyby sa zapne aj + 0.
Pri dokonéeni chylb jD1+0

16-bitowy,

(D2) Frentmizt} | Kpompletny stav UloZného zariadenia Systém bindriy

Poznamka-1: Vynechat je mozné len (D1) aj (D2) spolu.
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' 10.7 Zhrnutie

) ] v Joc

Program pre pohyb
SFC

Konfiguracny
komponent pohybu
SFC

Postupnost Sinnosti
programu pre pohyb
SFC

Zariadenie uréené na
polohovanie

Register pohybu

V tejto tabulke je uvedeny obsah, ktory ste sa naudili v kapitole 10.
Masledujice body su velmi délezité, preto ich znova skontrolujte.

Je to program podobny tokovemu diagramu pre riadenie pohybu.
Lahko ho zvladne aj osoba, ktora sa prvykrat uéi programovat riadenie pohybu.

Program pre pohyb SFC je opisany usporiadanim a prepojenim konfiguraéného komponentu
(symboly diagramu SFC).
« SPUSTENIE
Spusti program.
+ Krok riadenia ginnosti
Wykona program riadenia éinnosti.
= Krok riadenia pohybu
Wykona program servomechanizmu (riadenie polohovania).
+ Krok vyvolania/spustenia podprogramu
Wykona podprogram (iné programy pre pohyb SFC).
+ Prechod na posun
Bez Cakania na dokonCenie predchadzajuceho kroku sa po splneni podmienck prechodu presunie na
dalsi krok.
+ Prechod na CAKANIE
Po takani na dokongenie predchadzajuceho kroku sa po splneni podmienck prechodu presunie na
dalsi krok.
+ Skok a ukazovatel
Presunie proces na polohu Specifikovand ukazovatelom.
« KONIEC
Ukonéi program.

Postupnost zakladnych Cinnosti sa zatne od SPUSTIT™ a ukondi sa pri KONIEC®.
Ak sa program presunie na prechod, na dalsi krok sa presunie aZ po splneni podmienok.
Postupnost sa okrem toho zmeni pri vykonani vetvy, podprogramu a inych Cinnosti.

Toto je zariadenie, ktoré ma pristup k stavu modulu CPU pohybu a kaZdej osi.
Priradena je Cast rozsahu v internom rele (M) a registri udajov (D).

\ zariadeni uréenom pre CPU pohybu (Symbol: #) méZe mat riadiaca jednotka pohybu pristup k
monitorovaniu hodnét a historii chyb kaZdej osi.
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&TIXE PROGRAMOVANIE ) 08E

\ kapitole 11 sa budete uéit metodu programovania a ladenia programu pre pohyb SFC ukazkového systému nastrojom
MT Developerz2.

VYBER A INSTALACIA SOFTVERU OPERACNEHO SYSTEMU
Kapitola 6*

Kapitola 7* 1
Astup Skolenia v kapitole 11 \
b

i 11.1 Vytvorenie programu pre pohy

KONTROLA CINNOST] Kapitola 8" SFC

11.2 Konverzia programu do
praktického formatu

] 11.3 Vytvorenie sekvenéného

NAVRH PROGRAMU
JKapitola 9° (ZAKLADY POHYBU SFC: Kapitola 10)

programu pre spustenie
11.4 Ladenie programu pre pohyb SFC
11.4.1 Ladenie bez pouZitia
modulu CPU pohybu
. - 11.4.2 Ladenie programu
PROGRAMOVANIE Kapitola 11° ¢ P
11.5 Pisanie programu pre pohyb SFC
11.6 Vykonanie programu pre pohyb
CINNOST SFC
11.6 Dokonéenie ukazkového systému

J/
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>m Vytvorenie programu pre pohyb SFC

) ood

programe.

Ma dalSej obrazovke budeme programovat pohyb SFC.

& MELSOFT Seriee MT Developer? CVMELSECYe-learningVPacking Equipment = [Motion SFC 10:Main]
émmmmmmwumwnwm

NPRGE R amE D g2 ok
i a_g [T o0 e n-u-hhﬁﬂamﬁué ]

T oo

1)

 Praject 9 x

Programovanie programu pre pohyb SFC ukazkoveho systému nastrojom MT Developer?2.
Maucite sa zakladné c¢innosti, ako je vyber, usporiadanie, zoslladenie obrazkov a spojovacich a rozpojovacich linii v celom

d Bapoimabis Refveih Satl A
= W Servo Data Setting

Sarvo Data
Servo Parameter
P areaten Block:

33 ekt Cutput Data

B Motion SFC Program

%] Moton SFC Program M
Motion SFC Par amelber
Matuon SFC Prosgyam

O10:Man
011 Sewva OM

012 Mo peilluon
013 Mo reburn
014 Perpiliorars L
= ([E] Servo Frogram
= lfh Sareo Program
L1 va}

W |

Q1720 SV13 Host Sisteon Mol
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D Py
Device Comment

Program pre pohyb SFC je wytvoreny.
Kliknite na u a prejdite na dalSiu obrazovku.

an Mo2
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»m Konverzia programu do praktického formatu

Po vytvoreni programu ho skonvertujte do praktického formatu pre modul CPU pohybu.
Meskonvertované programy nie je moZné vykonat ani uloZit.

,.# MELSOFT Seriezs MT Developer? C:¥MELSEC¥e—learning¥Packing Equipment — [Motion SFC 10:Main]
! Propct Edit  End/Replace Ilw Check/Corvert  Online  Debug  Tools  Window
NRA _BiMBo Eilp|ad 5> oSN E D) By &35 1= '“IWEHEJWMMDFF Js.,»ﬁaff,u

TR A E R Holel=lcT=1sTo) ) GO AR %

: oj # x 3o Motion SFG 10:Main | r Na paneli s nastrojmi kliknite na Batch Conversian.
* Je to moZné aj z ponuky, [Kontrola/Konverzia] -

Il‘lai n l [Davkova konverzia] .

Servo...

IGEI

Home ...

: Qutput

Batich cormerting the motion SFC progr s, ..

(Connecting Motion SFC program (control code)...
- Output
Zaobrazia sa vysledky konverzii programov.

coupling...
mmmcfﬂhmlﬂ FiF5 and G have completed successfully.
- Error: 0, Warning: 0

- Bl Corvversion End : Errar: 0, Warrarg: 0
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> Vytvorenie sekvencného programu pre spustenie ) ooc

Zo sekvencneho programu pre spustenie spustte program pre pohyb SFC ukaZkového systému s motion dedicated PLC
instruction ,.D (P) .SFCS".

Ma nasledujucom obrazku je vyvojovy diagram pre spustenie ukaZkového systému.
Program pre pohyb SFC €. 10 (Hlavny) modulu CPU pohybu (€. 2) sa spusti po zapnuti MO.

-
* Starl motion SFC K10
&
SM403
o— | {sET MO X
Instruct
Bxac,
command
memo
* < Start K10. >
(L]
S— | {DP.SFCS H3EI K10 1
Instruct
BXBC.
command
memao
{RST MO I
Instruct
BNBE.
command
mamo
18 {END ]

* SM403 v programe je Specialne relé, ktoré sa rozpaji len pri prvom spinani po zapnuti modulu CPU PLC.

Vytvorte sekvenény program pomocou GX Works2, (Sekvenéné programy nie je mozZné vytvorit pomocou MT Works2.)
Vytvorené programy zapidte do modulu CPU PLC pomocou Write to PLC nastroja GX Works2.
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Po dokon&eni programovania skontrolujte, & program funguje podla navrhu.
Pri¢inu nespravnej ¢innosti (bod chyby) nazyvame Chyba a vyhfadavanie a opravu Ladenie.

Ladenie je dblezita Cinnost. Programy nespustajte bez ladenia v skuto¢nom systéme.
Ak by v programe ostali chyby, mohli by spdsobit neobvyklé zastavenia, chybné funkcie, alebo problémy.

Sucastou nastroja MT Developer2 st funkcie na podporu ladenia.

Funkcia na simulaciu vykonania programu bez modulu CPU pohybu. PouZite ju v prostredi,

Simulator kde nemoéze byt zabezpe€eny modul CPU pohybu pre ladenie.

Funkcia na monitorovanie stavu ¢innosti a stavu kazdého zariadenia.
Monitorovanie | Existuju rozne funkcie monitorovania, napriklad funkcia na monitorovanie len
zaregistrovanych zariadeni, na monitorovanie vykonavaného programu pre pohyb SFC.

Funkcia na vykonanie testu kontroly ¢innosti vytvorenych programov zapnutim/vypnutim
bitovych zariadeni, zapisanim Gdajov slovného zariadenia.
Ladenie sa moze vykonat bez pripojenia zariadeni 1/O.

Test
zariadenia

Upozornenia
Ladenie vykonajte bez pripojenia zariadeni I/O alebo stroja k systému riadiacej jednotky pohybu alebo servomotorom.
Neumyselna ¢innost mdéze byt spésobena chybami.
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@EEXB Ladenic bez pouzitia modulu CPU pohybu

Ak pre ladenie nie je mozné zabezpedit modul CPU pohybu, pouzite funkciu simulacie.
Cinnost programu sa da softvérovo simulovat na virtudlnom module CPU pohybu.

= MT Simulator2  [2 /51 [ Polozka Opis
Vykona virtualny pohyb modulu CPU.

Spinaé Zastavi virtualny pohyb modulu CPU. (poéiatony stav)

Vynuluje virtualny modul CPU pohybu.
(Toto sa da vybrat' len pocas STOP.)

Stav modulu CPU pohybu alebo chyb zobrazi na
T-segmentovom displeji LED.

Switch

Upozornenia

« Neexistuje Ziadna zaruka, Ze program pre pohyb SFC bude po ladeni fungovat podfa simulacie.

« Vstupné alebo vystupné moduly /O sa vykonaju s vyuZitim paméte pre simulaciu.

« Vysledok Cinnosti funkcie simulacie sa teda méZe odlisovat od vysledkov €innosti skutoéného modulu CPU pohybu.
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@EX®M Ladenie programu ukazkového systému

g 00c

Ziadost o ladiaci
rezim alebo jeho

Ladenie programu pre pohyb SFC ukazkového systému s funkciou simulacie.
Najprv presuiite stav €innosti programu na rezim ladenia.

V rezime ladenia sa mézu Specifikovat az 4 polohy zastavenia programu (ktoré sa nazyvaju body prerusenia).
Program sa zastavi po presune na krok oznaceny ako bod prerusenia. (Tato situacia sa nazyva Pocas prerusenia.)
Programy sa pocas prerusenia mézZu vykonavat' s vysledkami ¢innosti alebo kontrolovanymi ¢innostami vzdy v
jednom kroku pomocou tychto funkcii.

Funkcia Opis

Presuva vykonanie programu do ladiaceho rezimu alebo uvolfiuje ladiaci rezim.
Ak je program presunuty do ladiaceho rezimu, méze sa pouzit' nizSie uvedena funkcia prerusenia.

zrusenie
Vykonat alebo Program vykona znovu alebo v fiom pokracuje, ak je program pre pohyb SFC preruSeny alebo
pokracovat’ nasilu ukonceny.

Cinnost po jednom
kroku

Program pre pohyb SFC poc¢as preruSenia presuva z bodu prerusenia na dalsi krok.

Nuteny presun

Nasilu prestva program na dal$i krok, ak sa na dalSi krok pri prechode nepresunie kvoli
nesplnenym podmienkam.

Prerusenie

Nasilu ukonci vykonavany alebo preruseny program pre pohyb SFC bez ohlfadu na bod prerusenia.

Natené ukoncenie

Nasilu ukonci vykonavany alebo preruseny program pre pohyb SFC.

Na dalSej obrazovke budeme ladit program pre pohyb SFC.
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@Y% Ladenie programu ukazkoveho systému

' MELSOFT Series MT Developer? C:X*MELSEC¥e-learnine¥Packinge Equipment — [Motion SFC 10:Main]

! Project  Edit Eind/Replace  Wiew Check/Gonvert Online  Debue  Tools  Window  Help - B X
()P PG cu B 06 (7 e o | B B8 ) 1B B B oriee chenes o7~ BB B @ @
ida B8 R 200 e p i Al it pt mE M i (<] [F] el [P [ | [E] (2] [ B [Gh [Ch | WPLKFL il d= ) o ol

: Project X 3o Motion SFC 10:Main ]
Packing Equiprnent 10-9-3005%13)

+ Sysberm Setking IFBE1
+ Setwo Data Setting

Maotion SFC Pragranm [G 3 ]

Makion SFC Parameter

Mation SFC Program

|| 010:Main

|| O11:Serva O

|| 012:Mave position

LJ 013:Home return

] 014:Positioning1 [G 2]
+ Servo Programm IMB001

= ¥
+

%Mﬂmnﬂpmgrammana Px12 // Check start button is ON

B Device Memary
1_} Dievice Cormment

[F 6]
SET MEOO01 /4 8tart rising note

SET PYZ2 /4 In ope L .
_ | Funkcia simulacie sa ukongi.
R3T PY¥3 // Inacti|| adenie programu pre pohyb SFC je dokoncené.

| Kliknite na n a prejdite na dal3iu obrazovku.

CNY2D 5W13  Host Station MoZ
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@ Fisanic programu pre pohyb SFC

o 000

Do modulu CPU pohybu zapiste vytvoreny program pre pohyb SFC.

Pred zapisom vykonaijte tato kontrolu.

» Napajacie zdroje riadiacej jednotky pohybu a servozosilfiovaca st zapnuté.
* Prepinaé RUN/STOP na module CPU pohybu v polohe STOP.

* Osobny pocitac je spravne prepojeny s modulom CPU PLC.
Kliknite na tlacidlo Parameter + Program v okne Write to CPU a vykonajte zapis.

Write to CPU &‘

Transfer nformation
Cornacting reerface LS8 <> |PLC Module
Target CPU : f SwonNo. ot CPUType Q1720 P2

05 Type [SV13Q0 VER3008

Detad satting

Target memory Kliknite na Mo&Zu sa skontrolovat informacie o module CPU pohybu.
o tlacidlo Parameter + Program.

wameter + Progam|  Select | Select tiore |

= W] Program
BA Motion SFC parameter, SFC usediunused setting, Vision sensor parameter
EA Motion SFC Program (Control CodefText) (*) Unnecessary when Motion SFC program is unused,
4 Servo program (K)

= B parameter

programy su vybraté.

VSetky parametre a ]

} Vykonaijte zapis

Related furctions<< | ae |
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> Vykonanie programu pre pohyb SFC

Vykonajte zapis programu pre pohyb SFC do modulu CPU pohybu.
Prepinace modulu CPU PLC a modulu CPU pohybu prepinajte podla nasledujicich postupov.

1) Vynulujte modul CPU PLC a modul CPU
pohybu. Modul CPU PLC
Prepina¢ RESET/ STOP/ RUN CPU PLC
nastavte na RESET. __RESET" RUN
Vynulovanie sa vykona modulom CPU PLC &. [ e ™ ;DP
1.
Vynuluju sa vietky moduly CPU vratane
modulu CPU pohybu. RESET/ STOP/ RUN

) 4

2) Skontrolujte vygenerovanie chyb.

i Modul CPU PLC Modul CPU pohybu
3) Vykonaijte program.
Prepina¢ RESET/ STOP/ RUN modulu CPU
PLC a prepina¢ STOP/ RUN modulu CPU
pohybu nastavte na RUN.

_ RESET RUN

STOP
RESET/ STOP/ RUN
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Dokoncenie ukazkového systému i oo

Napokon pomocou animacie skontrolujte €¢innost’ dokonceného ukazkového systému.

Animacie nasledujuceho ukazkového systému ovladajte mySou podfa pokynov 7 Kiinire |

Rychlost’ prehravania

Podprogram ¢. 11:

animacie Zapnutie servomechanizmu
(=) Normdlny - — — -
() Pomald | KONIEC [

() Posunutie rimu

[ KONIEC ]
Podprogram sa ukonci a tok sa vrati na hlavny program.

ypinag Tiacidio Start (PX12)
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»m Zhrnutie

) ] v Joc

V tejto tabulke je uvedeny obsah, ktory ste sa naudili v kapitole 11.
Masledujice body su velmi délezité, preto ich znova skontrolujte.

Konvertovanie programu

Ladenie

Funkcia simulacie

Ladiaci reZim

Vykonanie pohybu SFC

Po vytvoreni programu ho skonvertujte do praktického formatu pre modul CPU pohybu.
Meskonvertovang programy nie je mozné vykonat ani ulozit.

Po dokonéeni programovania skontrolujte, & program funguje podla navrhu.
* Priginu nespravnej éinnosti (bod chyby) nazyvame Chyba a vyhladavanie a opravu Ladenie.
* Programy nespustajte bez ladenia v skutoénom systéme.

Ak by v programe ostali chyby, mohli by sposobit necbvyklé zastavenia, chybne funkcie, alebo
probléemy.

Ak nie je mozne zabezpetit modul CPU pohybu, pouZite funkciu simulacie.
Cinnost programu sa da softvérovo simulovat na virtualnom module CPU pohybu.

Specifikovat' sa mézu az 4 polohy zastavenia programu (ktoré sa nazyvaji body prerusenia).

Program sa zastavi po presune na krok oznaceny ako bod preruSenia. (Tato situacia sa nazyva poas
prerusenia.)

Pocas prerudenia sa program mdze vykonat' pouzitim nasledujacich funkeii vzdy po jednom kroku.

1. Vynulujte modul CPU PLC a modul CPU pohybu.
Prepinat RESET/ STOPR/ RUN CPU PLC nastavte na RESET.
Vynulovanie sa vykona modulom CPU PLC &. 1.
Vynuluji sa vietky moduly CPU vratane modulu CPU pohybu.
. Skontrolujte vygenerovanie chyb.
3. Vykonajte program.
Prepinac RESET/ STOP/ RUN modulu CPU PLC a prepinas STOP/ RUN modulu CPU pohybu
nastavte na RUM.

[a%]
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Teraz, ked ste absolvovali vietky lekcie kurzu Zaklady RIADIACICH JEDNOTIEK POHYBU (Realny reZim: SFC),
ste pripraveni podstupit zaverecny test.

Ak vam nie su jasné niektoré z preberanych tém, vyuzite tato prileZitost a prestudujte si tieto témy.

V tomto zaverecnom teste je celkom 5 otazok (23 poloZiek).

Zaverecny test mbzete zopakovat tolkokrat, kofko budete cheiet.

Ako sa hodnoti test

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

Vysledky hodnotenia
MNa stranke vysledkov sa objavi potet spravnych odpovedi, pocet otazok, percento spravnych odpovedi a
vysledok vyhovel/nevyhovel.

Spravne odpovede : 3

MNa Uspesné absolvovanie testu
Celkovy podet otazok : 3 musite spravne odpovedat na
60 % otazok.

Percento : 100%

Pokratovat = | Kontrola ‘

» Kliknutim na Pokracovat' sa test ukongi.
+  Kliknutim na Kontrola skontrolujte test. (Kontrola spravnej odpovede)
+  Kliknutim na tlagidlo Opakovat’ zopakujte test.
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Vyberte 3 spravne funkcie softvéru operacného systému (dalej uvadzaného ako softvér operacného systému).

Softvér operatného systému sa odosiela nainstalovany na module CPU pohybu.
Softvér operacného systému musi byt nainstalovany na module CPU pohybu.

Softvér operaéného systému musi byt kipeny samostatne od modulu CPU pohybu.
Softvér operaéného systému je vioZzeny do modulu CPU pohybu.

Pred instalaciou softvéru operacného systému nastavte modul CPU pohybu otoénym prepinacom do
rezimu instalacie.

Softvér operacného systému je uz nainstalovany, takze modul CPU pohybu mézete pouzivat kratko
po nakupe.

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

Komponent kanfigurécie Detall spracovania Detail spracovania

1. Vykona Specifikovany program pre pohyb SFC.
2. Bez cakania na dokongenie predchadzajuceho kroku
KONIEC ONIED sa program po splneni podmienok prechodu
: : presunie na dalsi krok.

Krok riadiace] . Skoci na Specifikovany ukazovatel Pn v programe.
Sinnest ' : . Ukonci program alebo podprogram.
Krok riadenia . Bez cakania na dokoncenie predchadzajuceho kroku
pohybu - - sa rozuet*:'i, ak su podmienky prechodu splnené a
Krok vyvolanial | - nesplnene. _
Slg_gﬂ;"'fmu _Fodprogramu_| . | . Oznacuje ukazovatel (stitok) cielfa skoku.
e . Ak predchadzajlicim krokom je krok riadenia pohybu,
Prechod na ' Caka na dokoncenie pohybu a pri spineni podmienky
pOSL [ | . o

prechodu sa presunie na dalsi krok.
Prechod na . Viykona Specifikovany program riadenia cinnosti.
CAKANIE - - . Spusti program alebo podprogram.
- VWkona Specifikovany program servomechanizmu.

SPUSTENIE Hlavny

Prechod na
posun AN

Skok

Ukazovatel

Odpoved ] [ Spat ]
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Vyberte spravny program, kde sa program po dokonéeni pohybu kroku riadenia pohybu
presunie na dalsi krok.

~ Priklad programu 1 ~ Priklad programu 2 ~ Priklad programu 3
g
[ Test ] ( Test j L Test j
K22 K22 K22
[ ]
GO GO F2
|
F2 F2 F3
s I's
KONIEC ] I\ KONIEC j [ KONIEC ]

Odpoved ] [ Spat ]
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Vyberte 3 procesy, ktoré sa maju vykonat pred ovladanim polohovania pri navrhovani programu pre pohyb SFC.

Zapnutie servomechanizmu

Vypnutie servomechanizmu

Cinnost v rezime JOG

Navrat do vychodiskovej polohy

/Zmena aktualne) hodnoty

Potvrdenie zapnutia priznaku prijatia spustenia

Potvrdenie vypnutia priznaku prijatia spustenia

Odpoved ] [ Spat ]
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Vztah medzi réznymi programami a parametrami nutnymi pre riadenie pohybu je znazorneny na obrazku nizsie.
Prazdne miesta dopliite spravnymi slovami.

_ —Select-- v _ —-Select—- v
aininininlnlnlelnliillnlnininlnininininininlilas 'l I I S—
_ —-Select—- v | —Select- v | —-Select-- v
: : (CSPUSTENE ) |5 -
' ' —Select- v
:|—1|—|DP.SFGS[----| KO - J - H: (G100] | | -
' 4 ' M2049//Je signél l
- .
E Specifikacia &isla * serwmachanlimu Zapnuty?
- programu _ —Select-- v
1 spustenia ol I Servozosilfiovaé
. —Select-- v L [Iﬂ r? c ﬁtzeélny] \
R T T R m R TRTRTRTR Os 1 10000 PLS Seloct
Os 2 20000 PLS | —oelect- | ¥
Vektorové rychlost 30000 PLS/s

1
(___KONIEC ) 9
--Select-- v|
Nastavenie systému Servomotor

Pevny parameter
Farameter servomechanizmu

Blok paramefra
Udaje pra ndvrat do wchodiskove] polohy]
Udaje pre éinnost v rezime JOG

Odpoved ] ’ Spat’
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Absolvovali ste zaveretny test. Rozsah vysledkov je nasledovny.
ZaverecCny test ukoncite prechodom na dalSiu stranu.

¥ ]

Spravne odpovede :

L |

Celkovy pocet otazok :

Percento : 100%

Pokracovat ] [ Kontrola ]

Gratulujeme. Absolvovali ste test.
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Absolvovali ste kurz Zaklady RIADIACICH JEDNOTIEK POHYBU (Realny reZim: SFC).

Dakujeme vam za absolvovanie tohto kurzu.

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

Kurz si mézZete prejst tolkokrat, kolkokrat budete chciet.

- Hodnotenie | | Zatvorit




