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= _
ol kurza ) ©os

Tento kurz poskytuje prilezitost zaciatoénikom, ktori chel po prvykrat vytvarat systémy riadenia pohybu prostrednictvom
modulov pre jednoduché riadenie pohybu a ktori sa ched nauéit vietko o postupoch a dlohach potrebnych pre pracu s
modulom pre jednoduché riadenie pohybu od navrhu, ingtalacie a kabelaZe aZ po prevadzku prostrednictvom
programovatefného technického softvéru riadiacej jednotky MELSOFT GX Works2.

Pri tomto kurze musite mat zakladné vedomosti o PLC radu MELSEC-Q, servomechanizmoch na striedavy priud a
riadeni polohovania.

Zaciatoénikom v elektronickych kurzoch Mitsubishi Electric FA odpori€éame, aby sa zucastnili tychto kurzov:
* kurz Zaklady typového radu MELSEC-Q
» kurz Zaklady MELSERVO
« kurz Zaklady zariadeni FA (Polohovanie)

Tieto kurzy vam poskytnu solidne zaklady o zariadeniach FA a suvisiacich témach.
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NGB Struktira kurzu

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

Kapitola 1 — Prehl'ad a praktické priklady modulov pre jednoduché riadenie pohybu
\/ tejto kapitole je uvedeny prehlad a niekolko praktickych prikladov modulov pre jednoduché riadenie pohybu.

Kapitola 2 — Konfiguracia a kabelaz zariadeni

UkaZzeme vam priklady konfiguracie zariadeni a schémy zapojenia prostrednictvom modulu pre jednoduché
riadenie pohybu.

Kapitola 3 — GX Works2 a nastroj na nastavovanie modulu pre jednoduché riadenie pohybu

MNaucite sa vykonavat nastavenia systému modulu pre jednoduché riadenie pohybu a rozliénych parametrov.

Kapitola 4 — Riadenie polohovania

MNaucite sa vykonavat riadenie polohovania prostrednictvom modulu pre jednoduché riadenie pohybu.
Kapitola 5 — Vytvorenie ukazkového systému (Polohovanie)

MNaucite sa vytvarat ukazkové systémy, urcené pre Ulohy polohovania.
Kapitola 6 — Synchrénne riadenie

Naucite sa vykonavat synchrénne riadenie prostrednictvom modulu pre jednoduché riadenie pohybu.
Kapitola 7 — Vytvorenie ukazkového systéemu (Synchrénne riadenie)

Naucite sa vytvarat ukazkové systémy, uréene pre synchronne riadenie.
Zaverecny test

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

) 000

Prejst na nasledujlcu stranu

Spéat na predchadzajlcu
stranu

Prejst na poZadovanu stranu

Ukondéenie kurzu

Prejst na nasledujlicu stranu.

Spét na predchadzajicu stranu.

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

Ukongéite kurz.
Okna, ako je obrazovka ,Obsah” a kurz sa zatvori.
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Upozornenia pri pouzivani ) L1

Preventivhe opatrenia
Ak sa ucite na skutocnych vyrobkoch, pozorne si precitajte bezpecnostné opatrenia v prislusnych navodoch.

Bezpecnostné opatrenia v tomto kurze

- Zobrazené obrazovky verzie softvéru, ktort pouZivate, sa mézu lisit obrazoviek v tomto kurze.
Kurz je urceny pre nasledujlce verzie softvéru:
- GX Works2, verzia 1.87R
- MR Configurator2, verzia 1.12N

Referencné materialy

NiZsie je uvedeny zoznam literatlry suvisiacej s témami tohto kurzu. (Upozorfiujeme, Ze tieto referenéné materialy nie s
nevyhnutné, pretoZe kurz mbZete absolvovat aj bez ich pouZitia.)
Referencny subor si mozZete stiahnut kliknutim na jeho nazov.

MNazov

referenctného Format stiboru Velkost suboru
materialu

Vzorovy program Komprimovany subor 473 kB

Zaznamovy papier Komprimovany sabor 817 kB
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LEIGIENE Prehlad a praktické priklady modulov pre jednoduché riadenie pohybu ) 000

\ kapitole 1 je uvedeny prehlad a niekolko praktickych prikladov modulov pre jednoduché riadenie pohybu.

“ Prehlad modulu pre jednoduché riadenie pohybu

)

Modul pre jednoduché riadenie pohybu je modul inteligentnej funkcie, pouzivany pri riadeni polohovania prostrednictvom

prikazov z CPU PLC.

Konfiguracia systému
CPU PLC

ammaiem

Programovatelna

riadiaca jednotka

Technicky softwér
MELSOFT MR Works2

-u_:-:-

p—

Softvér pre
nastavovanie
senomechanizmu
MR Configurator2

LS

Modul pre jednoduché riadenie pohybu

MR-J4-B MR-J4-B MR-J4WZ2-B MR-J4-B

l !.‘.......
P -
s

B o PP

Rotacny Motaor Rotacny Linearny Rotacny
servomotor s priamym Servomotor Servomotor Servomotor
pohonom

ﬂ_"
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Rozdiely medzi modulom pre jednoduché riadenie pohybu a modulom pre oby&ajné polohovanie ) n n ﬂ

Modul pre jednoduché riadenie pohybu je pokro&ily modul polohovania, spatne kompatibilny s predchadzajucimi modulmi
polohovania.

Modul pre jednoduché riadenie pohybu umoZznuje Standardné riadenie polohovania, ako aj daliie pokrocilé spdsoby
riadenia, ktoré nie su dostupné v module pre obycajné polohovanie, napriklad synchréonne riadenie a riadenie vackou,
vnimané ako riadenie modulom obyéajného polohovania.

Modul pre jednoduché riadenie pohybu Polohovaci modul
QD77MS LD77MH QD75MH

Maximalny poéet riadiacich osi 2 osif4 osif16 osi 4 0si/16 osi 1 0s/2 osi/4 osi
Kompatibilné servozosilfiovace Typovy rad MR-J4 Typovy rad MR-J3
Hlavné funkcie polohovania

Riadenie PTP

Linearna interpolacia

Riadenie OPR

Cinnost v reZime JOG

Elektronické sikolie

Systém absolutnej polohy
Pokrocilé funkcie

Synchronne riadenie

Riadenie vackou

Riadenie rychlosti

Regulacia kratiaceho momentu

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

O|0|0| 0O
Q10|00
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} Praktické priklady modulu pre jednoduché riadenie pohybu ) 000

Moduly pre jednoduché riadenie pohybu sa mozZu pouZit v systémoch v réznych aplikaciach, pretoZe lahko vykonavaju

riadenie polohovania.

Lepenie Stol XY
@ Riadenie neprerusovaného okruhu ® Z-psova lineama interpolacia
@ Linearna/kruhova interpolacia ® 2-osova kruhova interpolacia
@ Synchronne riadenie ® 3-osova linearma interpolacia
@ \/ypocet vysokorychlostného a ® Riadenie neprerusovaného okruhu

vysokopresného okruhu

Prepravna linka

® 2-psova linearma interpolacia

@ Riadenie neprerusovangho
polohovania

® Synchronne riadenie

@ Riadenie vackou

V tomto kurze sa naucite vytvarat vyssie uvedene prepravné linky modelom modulu pre jednoduché riadenie pohybu QD77MS

prostrednictvom riadenia polohovania a synchrénneho riadenia/riadenia vackou.
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b“ Prehlad ukazkového systému

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

Fobot 1

{ Spustenie systému pre
\, manipulyvanie materialu

g

v

OPR vykonané na vEetkych
o=iach

¥
Robot 1 presuite do polohy
Zakania

¥
Robot 2 presuite do polohy
cakania

T

Splstaci signal = ZAP

L]
Robot 1 spustte na dopravnik

1

¥

Robot 2 presunte priamo nad
odkladaci zazobnik

L4 ¥
Uchopte obrobok Robot 2 spustte na odkladaci
zdasobnik
v *
Robot 1 zdvihnite priamo nad Uchopte obrobok
dopravnik 1
v v

Robot 1 presunte priamo nad
odkladaci zagobnik

Robot 2 zdvihnite priamo nad
odkladaci zasobnik

v ¥
Robot 1 2pustte na odkladaci Robot 2 presudte priamo nad
rasobnik dopravnik 2
¥ L)
PoloZte obrobok Robot 2 =pustte na dopravnik
2
T ¥
Robot 1 zdvihnite priamo nad Polozte obrobok
odkladaci zasobnik
v v
Robot 1 prezufite do polohy Robot 2 zdvihnite do polohy
Zakania cakania
[ I
L

||i Automaticka cinnost [l

) 000
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»m Zhrnutie
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V tejto kapitole ste sa naudili:

+ Prehlad modulu pre jednoduché riadenie pohybu

+ Rozdiely medzi modulom pre jednoduché riadenie pohybu a modulom pre oby€ajné polohovanie

« Praktické priklady modulu pre jednoduché riadenie pohybu

DéleZite body

MNasledujice body st velmi délezité. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

Prehlfad modulu pre
jednoduche riadenie
pohybu

Modul pre jednoduché riadenie pohybu je modul inteligentnej funkcie, pouzivany pri
jednoduchom riadeni polohovania prostrednictvom prikazov z CPU PLC.

Rozdiely medzi

modulom pre jednoduche
riadenie pohybu

a modulom oby&ajného
riadenia

Modul pre jednoduché riadenie pohybu je pokrogily modul polohovania, spatne kompatibilny
so Standardnymi modulmi polohovania. Modul pre jednoduché riadenie pohybu umozZriuje
standardné riadenie polohovania, ako aj dalsie pokrocilé spdsoby riadenia, ktoré nie so
dostupné v module pre oby&ajné polohovanie, napriklad synchronne riadenie a riadenie
vackou, vnimané ako riadenie modulom obyé&ajného polohovania.

Praktické priklady
modulov pre jednoduché
riadenie pohybu

Moduly pre jednoduche riadenie pohybu sa mézu pouzit v systéemoch v rdznych aplikaciach
vratane lepenia, stolov X-Y a prepravnych liniek, pretoze Fahko vykonavaju riadenie
polohovania.
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Kapitola 2 Konfil_:_;urécia a kabelaz zariadeni

V kapitole 2 sa budete ucit o konfiguraciach zariadeni a schemach zapojenia ukazkovo systému.

m Konfiguracie zariadeni pre ukazkové systémy

NiZsie je uvedena konfiguracia zariadenia ukazkového systému pouzitého pre tento kurz.

Q04UDEH

QOTTME14
Y40F
Q6P

Qx40  Q350B
L]

=]

Kébel USB
e InSialcia Vetupné zariadenie
. .
- ‘ Vystupné zariadenie I
Programavatema radiaca ? é A ( ) Y ( )
Jednotia Tladidlo Kontrolka Kontrolka Prikazna Prikaz na Prikaz na Prikaz na Tladidlo
M;_e;gﬁﬁmmz niteného zastavenia signalizujdca signalizujdca otvorenie  zatvorenie otvaorenie zatvorenie  spustenia
ginnost zastavenie ruky 1 ruky 1 ruky 2 ruky 2
s l?'é-:cnrrm H
- =
- Servozosilfioval Servozosilfioval Servozosiliovad Servozosilfiovad
Softwér pre MR=J4W2-228 MR-J4W2-228 MRE=J4-10B MRE=J4-10B
nastavovanis
servomechanizmu
MR Configurator2
Senvomotor Senrvomotor Homy Servomotor  Servomator | Homy Servomaotor Servomotor
HG-KR053 HG-KRO53 | doraz zdvihu HG-KR053 HG-KR053 doraz zdvihu HG-KRO053 HG-KR053
=¥1= <Z1= — - <¥2> <72= <Kotié 1= <Kotis 2=
Os 1 Os2 |Dony Os 3 Os 4 Dolny Os 5 Os 6
doraz zdvihu doraz zdvihu
I Bezdotykowvy doraz I Bezdotykovy doraz
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2.2 Prehlad bezpeéného navrhu

Teraz sa budeme ucit o principoch bezpeéného navrhu systému riadenia pohybu.

Budeme preberat dblezité uplatiované mechanizmy, navrhnuté na spolahlivé zastavenie systému v nadzovych
situaciach, na predchadzanie poskodeniam a porucham stroja a Urazov pri vzniku problémov v systéme.

NiZsie su opisané tri bezpetnostné opatrenia, pouzité v ukazkovom systéme pre tento kurz.

Kliknite na tlacidlo, o ktorom by ste sa cheeli dozvediet viac. (Kliknite na tlacidlo ,Zobrazit vietky obvody” a
skontrolujte zariadenia pre bezpecnostné opatrenia vietkych obvodaov.)

<Napajaci zdroj o .
servomechanizmu=  <Napajaci zdroj PLC>

c . c . QDTTIM316
AC napajaci AC napajaci QO4UDEH | gy40p
zdroj (200 V) zdroj (100 V) Q62P L | QX40 Q35DB
] L |
‘i
Napajaci zdroj
hlavneho Tlacidlo
obvodu 1 napajaci zdroj nuteného
Vstup nuteného zastavenia
m zastavenia
- Dolna hranica Horna hranica
w i zdvihu zdvihu
i i¢ i Napajaci zdroj
sty | Magneticky |  riadiaceho - Opiopok -
ielesa stykaé (MC) obvodu LIS I IS IS IEEZZZZEZZZZEZZJ
(MCCB)
e . | Signal alarmu
~H W— B
stie v F;’“" ok MNapajaci zdroj
: agneticky riadiaceho
Spene™ | stjkac(MC) | obvodu e

(MCCB)
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2.3 InStalacia

) 000

Teraz sa budeme ucit o instalacii PLC a servozosilfiovacoch, vybavenych modulmi pre jednoduché riadenie pohybu.

Inztalacia PLC

)

NiZsie je uvedena schéma instalacie PLC, vybavenych modulmi pre jednoduché riadenie pohybu.

Nechajte dostatok volného priestoru s rozmermi uvedenymi na scheme nad a pod modulmi a okolo Struktar a dielov, aby
bolo zabezpetené dostatofné vetranie na ochranu pred prehriatim a kvéli fahkému pristupu pri pripadngj vymene dielov.
V niektorych pripadoch, v zavislosti od konfiguracie pouZitého systému, budete musiet nechat vacsi volny priestor, ako je

uvedeny niZgie na schéme.
Instalacia PLC

Horna strana panela alebo kablovej priechodky

k5 mm (0.20 palca)
alebo viac (Poznamka-2)

(1.18 palca)
alebo viac
(Poznamka-1)

T0 mm
(2.76 palca)
alebo viac

w— 5 mm (0.20 palca)
alebo viac

Zakladna jednotka

Panel —

e ey

I

=

80 mm (3.15 palca)
alebo viac

S

98mm
(3.86 palca)

v— Dvierka

L

{Poznamka-1): Pre kablovi priechodku s vySkou 50 [mm] (1.97 palca) alebo mensou.
40 [mm] (1.58 palca) alebo viac v ostatnych pripadoch.

{(Poznamka-2): 20 mm (0.79 palca) alebo viac, ak prifahly modul nie je zloZeny a pripojeny je predlZovaci kabel.

Upozornenia

« PLC pripevnite na zvisl( stenu a uistite sa, Ze ma spravnu orientaciu vrchnou €astou smerujlicou nahor a spodnou

smerujicou nadol.

* Pouzivajte v prostredi s teplotou okolia od 0°C do 55°C (32°F aZ 131°F).
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2.3.2

Instalacia servozosilnovacov

) 000

Pokyny na instalaciu servozosilfovacov s uvedené nizsie.

Instalacia servozosilfovacov

Riadiaca skrinka

10 mm
(0.39 palca)

. P
alebo viac [

Upozornenia

« Servozosilfiovac pripevnite na zvisla stenu a uistite sa, Ze ma spravnu

40 mm (1.57 palca)

alebo viac
10 mm
L{0.39 palca)
] alebo viac

40 mm {1.57 palca)

alebo viac
" ——

Riadiaca skrinka

Volny priestor pre kabelaz
{80 mm (3.15 palca) alebo viac)

orientaciu vrchnou €asftou nahor a spodnou ¢astou nadol.

« PouzZivajte v prostredi s teplotou okolia od 0°C do 55°C (32°F az 131°F).

« Na predchadzanie prehriatiu systému pouzivajte ventilator.
* Dbajte na to, aby sa do zariadeni nedostali Ziadne cudzie predmety ani
material po¢as montaZe alebo cez ventilator.

» Pouzite systém na prefukovanie vzduchom, ak servozosilfiovace

Pri instalacii dvoch alebo viacerych spojenych jednotiek

Vrch

' 30 mm Z
(1.18 palca)
alebo viac

Spodok

Riadiaca skrinka

(0.04 palca)

u

........... - S ———

1 mm 100 mm (3.94 palca) alebo viac

40 mm (1.57 palca)
alebo viac

Upozornenia

i 1 mm (0.04 palca)

30 mm

= (1.18 palca)

alebo viac

= Ak servozosilfiovace montujete tesne k sebe, medzi

susediacimi servozosiliiovaémi ponechajte medzeru

instalujete v priestoroch s toxickymi plynnymi vyparmi alebo s vysokou

prasnostou (normalny tlak je odoberany z priestoru mimo riadiacej
skrinky a pouZiva sa na zvySovanie vnutorngho tlaku, pokial nie je

vyssi ako vonkajsi tlak).

1 mm na odstranenie montaznych tolerancii.
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2.4

Kabelaz zariadenia

Najprv dokonéime kabelaz k PLC, servozosilfiovacu a servomotoru.

Potom sa nauéime o kabelaZi zariadeni v ukaZkovom systéme.

1/2

Prepojenia s externymi zariadeniami I/O

Kliknite na tlacidlo prikladu prepojenia, ktoré by ste cheeli skontrolovat, (Kliknite na tlacidlo ,Zobrazit vietky obvody® a
skontrolujte cely obvod.)

PC

)

QD04UDEH

40P

Qx40

QDYTM316

Q3508

Prepojenia medzi servozosilfiovatom
a externymi vstupnymi zariadeniami

Prepojenia medzi r:mdulmij]r& jednoduche
riadenie pohybu a extermymi vstupmymi

raradeniami

Prepojenia medzi ostatnymi zaradeniami a
externymi vstupnymi zariadeniami

Zobrazit' vSetky obvody
r- Tl Instalacia Vatupné zariadenie =
':-"' i Vystupné zariadenie
Technicky softwér
programovatsling riadiace| - @
ELsa Tlatidlo Kontrolka  Kontroka Prikazna  Prikaz Prikaz Prikaz  Tiadidlo
oS nutengho signalizacie signalizujica otvorenie na na na spustenia
Zzastavenia Ginnosti zaskavenie ruky 1 zatvorenie  olvorenie  zatvorenie
Shenih, ﬁS NETHIH ruky 1 ruky 2 ruky 2
= - Cl i
Softver pre nastavenie L e e e
sarvozosifovata Servozosilfovad Servozosilfovac Servozosilfovac Servozosilfovac
MR Configurator2 MR-JAW2-22B MR-JW2-22B MR-J4-108 MR-J4-108
Servomotor  Servomotor mn_y Servomotor  Servomotor _m:;;}f Servomotor Sarvomotor
HG-KRO53  HGKRO53 | goraz zdvinu ~ HGKROS3  HG-KROS3 | goraz zdvihu HG-KRO053 HG-KR053
=X1= =1+ — - <K2= <L2= — - <Kotie 1= <Kotie 7=
Dolny Dolny
O=1 Os 2 doraz zdvihu Q=3 Os 4 doraz zdvihu Os 5 Os 6 -

) 000
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‘ Prepojenia medzi ostatnymi zariadeniami a
externymi vstupnymi zariadeniami
Zobrazit vietky obvody
Instalacia Vetupne zariadenie
i Wystupné zariadenie
Technicky softwér
programovatelng riadiace| = @ —
e Tlagidlo Kontrolka  Kontrolka Prikazna  Prikaz Prikaz Prikaz Tiacidlo
MELSOFT MR Works2 nutenzho signalizacie signalizujica otwvorenie na na na spustenia
zastavenia cinnosti zastavenie ruky 1 zatvorenie  obtvorenie  zatvorenie
Senis 7 J ruky 1 ruky 2 ruky 2
= ‘ SSCMNETIIIH
Softvér pre nastavenie e - . - . - .
L P—— Servozosilfovadc Servozosilfovac Servozosilfovac Servozosilfovac
MR Configurator2 MR-JW2-22B MR-J4W2-22B MR-J4-10B MR-J4-10B
Servomotor  Servomotor [ER Servomotor  Servomotor [
Horny Horny Servomotor Servomotor
HG-KR053  HGKRO53 | oz zgyviny ~ HE-KR053  HGKROS3 | o7 zgviny HG-KR053 HG-KR053
<X1= =71= - <2 <f2= . - Hots 1= <Kofld 2=
Dolny Dolny
Os 1 Qs 2 doraz zdvihu DOz 3 Oz 4 doraz zdvihu Os 5 Os 6

‘ Bezdotykovy doraz

. Bezdotykowy doraz

4
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Kabelaz servozosilnovaca (napajanie, motor)

) 000

“§ Isti¢ v lisovanom
puzdre (MCCB)

)

(1

Signal alarmu
. & Magneticky
stykaé — -

]1- [MC}

i

==

Napajaci zdroj je k servozosilfiovacu pripojeny konektormi pre napajanie hlavného obvodu a napajanie riadiaceho obvodu.
Dbajte na pripojenie isti¢a v lisovanom puzdre (MCCB) k vstupnému vedeniu napajania.

Dbajte aj na zapojenie magnetickych stykacov (MC) medzi napajanie hlavného obvodu a svorky L1, L2 a L3
servozosilfiovaca a zapojte ich tak, aby sa napajanie hlavného obvodu prerusilo pri rozpojeni magnetického stykaca (MC)

alarmom.
NiZsie je znazornena schéma zapojenia trojfazoveého striedavého napajacieho zdroja 200 V az 230 V K jednotke MR-J4W2-

Horna hranica zdvihu (pre 2 osi)
Dolna hranica zdvihu (pre 2 osi)
Bezdotykove dorazy (pre 2 osi)

Hlavny obvod

Riadiaci obvod

Servomotor

Kabeal napajacieho zdroja

- ganvomotora

1:|
Kabel kodovaca

Servomotor o

Uzemnovaciu svorku na servomotore pripojte k
ochrannym uzemnovacim svorkam CNP3A, CNP3B a
CNP3C.

Uzemnovaciu svorku (PE) na spodku prednej casti
servozosilfiovaca spojte s uzemnovacou svorkou (PE)
na riadiace] skrinke a s uzemnenim servozosilfovaca.
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Teraz sa budeme ucit o metddach prepojenia modulu pre jednoduché riadenie pohybu a servozosilfiovaca.
Servozosilfiovate modelu MR-J4W2-22B su vybavené rozhranim SSCNET I1I/H.

SSCNET IlI/H zabezpecuje vysokorychlostnu, plne duplexnud komunikaciu s vybornou odolnostou proti Sumu pomocou
optického komunikaéného systemu.

Pre spojenie zariadeni sa dodava Specialny kabel. Kable sa dodavajl s konektormi, ktoré sa daju lahko spajat’ a rozpajat.

Modul pre jednoduché

riadenie pohybu Servozosiliovaé (os 1, os 2) Servozosiliovaé (o5 3, o5 4)

Pri manipulacii s kablom SSCNET [l dbajte na prisne dodrZiavanie nizsie

uvedenych bezpeénostnych opatreni. Metada pripojenia

+ Davaijte pozor, aby ste kabel silne neudreli, nep&sobili nan tlakom, netahali
ho, nechybali ho pod ostrym uhlom, nekratili ho, ani inym sp&sobom nan
neposobili silou, pretoZe by mohlo dojst k deformacii alebo ohybu vndtornych
vodi¢ov, nasledkom Goho by mohla zlyhat optickd komunikacia.

* Kabel s optickymi vlaknami nepouZivajte v blizkosti ohnia alebo pri vysokych
teplotach, pretoZe je vyrobeny zo synteticke]j Zivice, ktora sa pri zohriati moze
deformovat, nasledkom &oho by mohla zlyhat opticka komunikacia.

+ Nedovolte, aby sa na niektorom z koncov optického kabla usadzovali
necistoty a ine cudzie predmety, pretoZe by mohli blokovat prenos svetla a
spdsobit poruchu zariadeni.

* Nepokisajte sa pozerat priamo do svetla vyZarovaneho z koncov konektorov
alebo kablovych svariek.

+ Z bezpecnostnych a ochrannych dévodov nasadte priloZzené viecka na
nepouzivane konektory (CN1B) na servozosilfiovadi poslednej osi, aby
zablokovali vyZzarovane svetlo.

Kliknutia
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NiZsie je znazornena zobrazovacia jednotka modulu pre jednoduché riadenie pohybu. (Pre QD77MS16)

Displej LED sa méZe pouzit na kontrolu prevadzkovych podmienok a stavov modulu pre jednoduché riadenie pohybu a

prevadzkovych osi.

Indikatar LED
SPUSTEMIA

Indikator LED CHYBY

Kablow konektar
SSCHNET I

Displej LED Detaily

Disple] LED osi Zlyhanie hardvéru: chyba

tasovata dohladu

Modul funguje normalne

Systémova chyba

Pofas zastavenia osi,
potas pohotovostného stavu

Externy konektor 1O osl

Potas Cinnosti osi

Chyba osi

Zlyhanie hardvéru

Stitok s vyrobnym
cislom
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m Zobrazovacia jednotka pre servozosiliovac
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Nizsie je znazornena zobrazovacia jednotka pre servozosilfiovac. (Pre Displej
model servozosilfovacéa MR-J4W2- B)

Zobrazovacia jednotka pouziva sedemsegmentovy displej na indikaciu
podmienok servomechanizmu osi a na oznamenia o alarmoch.

o AT AN

Kyt otvoreny

MNastavenie riadenia osi

(1) Normalne zobrazenie
Ak nie je spusteny Ziadny alarm, stav a podmienky ¢innosti osi sa zobrazia v poradi.

ol16s PolZs Po16s

Prazdny Displej Prazdny
disple] stavu osi B displej

Pol0Zs

Disple]
stavu osi A

e h——
Stav Os &
(1 &islica) (2 &islice)

'

“p™ Indikuje stav wypnutia pripravenosti a vypnutia servomechanizmu.
“” Indikuje stav zapnutia pripravenosti a vwpnutia servomechanizmu.
“d™ Indikuje stav zapnutia pripravenosti a zapnutia servomechanizmu.

1/2

Mastavenie osi &.

Komunikacia USB
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{2} Zobrazenie alarmu

Pri vzniku alarmu sa po zobrazeni stavu alarmu zobrazi dvojciferné £islo alarmu a jednociferny kod detailov

alarmu. MNa priklade niZSie je znazornene, Ze doslo k ,chybe 1 pofiatofnej komunikacie kddovaca AL 16" na
osi A a ",chybe nadpridu AL. 32" na osi B.

— Po08s PolBs Pol2s

Disple] ..!".displeja Prazdny Displej C. displeja | Prazdny

stavu nsijy‘alarmu asi A disple] stavu osi EWarmu 0si B disple]

I Po0.2s _I

Stav Os & & alarmu DCretaily alarmu
(1 &islica) (2 Gislice) (2 &islice) (1 &islica)

!

"n™ indikuje, Z& bol generovany alarm.
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V tejto kapitole ste sa naudili tieto témy:

« Prehlad bezpetného navrhu

« Ingtalacia PLC

* Instalacia servozosilihovacov

« Kabelaz servozosilfiovaca

+ Kabelaz SSCNET IlII/H

« Zobrazovacia jednotka modulu pre jednoduché riadenie pohybu
« Zobrazovacia jednotka pre servozosilfiovac

DéleZite body

MNasledujlce body si velmi délezité. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

Prehlad bezpeiného Budeme preberat dbleZité uplatfiované mechanizmy, navrhnuié na spolahlivé
navrhu zastavenie systému v nadzovych situaciach, na predchadzanie poikodeniam a
porucham stroja a arazov pri vzniku problémov v systéme.

Indtalacia PLC Mechajte dostatok volného priestoru nad a pod modulmi a okolo Strukiar a dielov,
aby bolo zabezpeiené dostatofné vetranie na ochranu pred prehriatim a kvdli
lahkému pristupu pri pripadnej vymene dielov.

Instalacia « Servozosilfiovad pripevnite na zvisla stenu a uistite sa, 7e ma spravnu orientaciu

servozosilfiovatov vrchnou £astou smerujacou nahor a spodnou smerujucou nadol.

- PouZivajte ho v prostredi s teplotou okolia od 0°C do 55°C (32°F
aZ 131°F). (V rozsahu od 0°C aZ 45°C (32°F a 113°F), ak pouZivate
servozosilfiovaée namontované tesne k sebe)

= Na predchadzanie prehriatiu systému pouZivajte ventilator.

- Dbajte, aby sa do zariadeni pofas montaZe alebo cez chladiaci ventilator nedostali
Ziadne cudzie predmety ani material.

« Ak servozosilfiovade in3talujete v priestoroch s toxickymi plynnymi vyparmi alebo
vysokou pradnostou, pouZite systém na prefukovanie vzduchom.

- Servozosilfovade triedy 200-V s menovitym vykonom 3.5 kW alebo niZsim a
servozosilfovade triedy 100-V s menovitym vykonom 400 W alebo niZ5im sa méiu
montovat tesne k sebe. [l
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KabelaZz servozosilfiovaca

KabelaZ SSCNET IlI/H

Zobrazovacia jednotka
modulu pre

Zobrazovacia jednotka
pre servozosilfiovai

- Pri montazZi servozosilfiovatov tesne k sebe ponechajie medzi susednymi
servozosiliovaimi odstup 1 mm na odstranenie montainych tolerancii.

Mapajaci zdroj je k servozosilfiovadu pripojeny konektormi na napajanie hlavneho

obvodu a riadiaceho obvodu.

+ Dbajte na pripojenie istica v lisovanom puzdre (MCCB) k vstupnému vedeniu
napajania.

» Ma pripojenie modulov pre jednoduché riadenie pohybu k servozosilfiovatom
pouZite kabel SSCNET IlI/H.

= SSCNET II/H zabezpefuje vysokorychlostnd, plne duplexnd komunikaciu s
vybornou odolnostou proti Sumu pomocou optického komunikagného systemu.

Displej LED sa méZe pouZit na kontrolu prevadzkovych stavov modulu pre
jednoduché riadenie pohybu a prevadzkovych osi.

« Zobrazovacia jednotka servozosilfiovata sa nachadza v kryte navrchu prednej casti

Zariadenia.

- Zobrazovacia jednotka pouZiva sedemsegmentovy displej na indikaciu podmienok

servomechanizmu osi a na oznamenia o alarmoch.

2/2
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LENNGIERE GX Works2 a nastroj na nastavenie modulu pre jednoduché riadenie pohybu ) Wi

\ kapitole 3 sa naucite vykonavat nastavenia systému modulu pre jednoduché riadenie pohybu a rozliénych parametrov.

Vytvaranie projektov GX Works2 )

Vyskisajte si vytvorenie nového projektu v GX Works2.
Po ukonéeni niZzdie uvedenych nastaveni skontrolujte vytvorenie projektového stromu.

T MELSOFT Series GX Works2

' [P 2y o Co 2] | &b
Cancel + (I8 P.
[ Use | abeal Q arameter

Inteligent Function Module
PLC Jerles: (} Global Device Comment
|QCPU (Q mode) | + ﬁ Program Setting
= #% pou
PLC Type: - :_" Program
44 MAIN
[QMLEH 3 :J Ifcal Device Comiment
+ Device Memory
Language:

(] Device Initial Yalue
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} Pridanie modulov pre jednoduché riadenie pohybu ) 000

V tejto Casti sa do projektu GX Works2 pokusime pridat modul pre jednoduché riadenie pohybu.

Pre pridanie modulu pre jednoduché riadenie pohybu K projektu kliknite pravym tlacidlom na intelligent function module v
[Project] v GX Works2, vyberte [New Module...]. Potom nastavte Module Type, Module Name and Specify start XY
Address na obrazovke ,New Module®.

+¢] [PRG]Write MAIN 1 Step l_

Kliknite pravym tlagidiom

i
+ Program Setking
= E PO

Mew Module. ..

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

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

Maodule Selection
Module Type |Simple Motion Madule | QD77MS je pridany.
+ Par
Module Name |QD77M54 | - E Inteligent Mnction Module
T )
Mount Position » €} Global Device Comment
- + fam Prooram Setting
N Maurted Slok Mo, 1 _,_|:| dcknowladge 10 Assigrment — % pou
W Specky start XY address |0010  (H) 1 Slot Oceupy [32 points] -9 ;”,,:"m
{5} Local Device Comment
Tithe satting +- i Device Memory
Title | Device Initial Yalue
Ok Cancel
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} Potvrdenia priradeni I/0 ) 00

Na obrazovke PLC Parameter skontrolujte a nastavte typ modelu, nazov modelu, pocet obsadenych bodov I/O a
pociatoéné &islo I/O pre kazdy modul v zakladne] jednotke.

Q Parameter Setting
PLC Parameter PLCName JPLC System |PLCFile |PLCRAS |BootFie |Program |SFC | Device |10 Assignment |Mukiple CPU Setting
+ (B Network Parameter
1t Remaote Password .. i
= (B3 Inteligent Function Module Kontrolou potvrdte, Ze informacie o module
* ll m]u:qﬂ??m C i | B $u SFF‘EIUI"]E U"nl'E-IdEI"Ié prE Véetky pl‘ldﬂl"lé L] I:I-i! i L b i P Saiting
Y} Global Device Comment moduly pre jednoduché riadenie pohybu.
s ﬁhwms&“m N E—— L S—
=] PO = = L'&: Sreich Jating
= & Progran — el
<) MAIN fres [ borts _w g | Select ALC type |
() Local Device Comment = A M Hess P
- Device Memory . . . '
_ ice Initial Value Kfantrcnlau potvrdte, Ze mfﬂrmémep module [ -
smupegey SU Spravne uvedené pre vietky pridané
sl moduly pre jednoduché riadenie pohybu.
' J
- = | owa
; i ot Do auk
= 123kt Defaut
- Selact |
= rrsdiuln Faime
Export: b 5V Fie Import Mukipls CPL Pasamater | EradPCOma |
%1 Pty bl e et arme sebeer i weuiiple
Pt W | Bt Windom Preview Sichrowimdge 7 hrsgreent Doef nt heck | Cancel
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Modul CPU PLC a USB port na PC prepojte USB kablom.

Kabel USE

Modul CPU PLC ]

Modul pre jednoduché riadenie
pohybu

|




ki Servo_Simple_Motion_Module_SLO

>>m Nastavenie prepojeni GX Works2 a CPU PLC ) 0O0®

Po ukoncéeni prepojenia PC a CPU PLC pokracujte nastavenim prepojeni GX Works2 a PLC.
Komunikaciu nebudete moct automaticky spustit' len prepojenim GX Works2 a PLC prostrednictvom USB kabla.

Komunikacia bude spravne pracovat po dokonéeni ,Connection Destination”.
Priklad obrazovky nastavenia Connection Destinations je znazorneny niZsie.

Transier Setup Connectiont

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

PLC Mode | QOPU (Q mode)

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

Conrmchion Test |

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

0 0 8 0 5 oy

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

B AN N N

CCOECont  CCIEFeld  Etherrest
HET{10(H)

#Acressng Host Stabion

TMultipls TP Setting

1999
1 zZ 13 L]

Not Specified
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Parametre PC a dalsich nastaveni v GX Works2 s zapisané v CPU PLC.
Pred zapisom Udajov do CPU PLC skontrolujte zastavenie modulu CPU a spravne prepojenie PC a modulu CPU.

Udaje sa do CPU PLC zaénu zapisovat' po vybere [Online] — [Write to PLC...] v GX Works2, kliknutim na
[Parameter+Program] a naslednym kliknutim na [Execute].

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

Corection Channel List
| Qniine i Depug  Disgnostics ] [ Seral Port PLC Moduie Comnpction(UsE) System Image... |
’l Read from PLC...
[ wretonc.. ] -. B MR = cwrite s o
Yerify with PLC... i PLc odue | 9 | Exocution Target Datal §oves )
Remote Oparation. .. Tite |
ackirciant COra i et Data Paramatorsfrogram | Select 88 | Cagoel Al Selections |
Sy fiarmee [Tty b Tithe Target Cetal Last Change Targat Mamory Size

PasswordfKeyword - idesmglers
PLC Memory Qperation - ey Progami{Frogram Fle) v |
Delete PLC Data... -.QFW E-; ! 2010/0116 16:04:08 #016 Bytes

P PLC Mmteceh Frammate Pannver dfSebch Setirg - 20100111 16:51:00 732 Bytas
PLC User Data - T3 Gobal D " 0

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

- B Device Momory O pstatl
Emm 201001111 16:51:04
Necessary Settingl Mo Settng [ Aksady Set ) Set F it s newded] I Aksady Sat )
Writing Size Frae Volume Use Volume
&, T480ves | | | 116,108 &, 772Bytes Rafrash |
Relsted Functisns < < Execite | Close |
Set Clack PLC User Datta write Tite me: Clear PLC Memory ﬁrrmPLﬁ
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Teraz sa pokusime uloZit projekt vytvoreny v GX Works2.

Ak checete uloZit novy projekt, nastavte nazov saboru.

nazvu systému, alebo iného lahko rozpoznatelného textu).
Subory sa ukladaja s priponou suboru ,.gxw".

Ak skoncite GX Works2 bez uloZenia projektu, vietky vykonané nastavenia sa zahodia a nebud( uloZené.

Odporaéame, aby ste si vybrali nazov, ktory je vhodny na identifikaciu obsahu projektu (pouZitim podrobnosti riadenia,

Savein | L) eieaning |

ie,

Ulozit' cestu do prieCinka *Povinne
Specifikujte prieéinok na uloZenie.
(AZ 200 znakov vratane nazvu slboru a

pripony.)

My Recent

o

Deskiop

Zoznam suborov

Ak existuje jeden alebo viac stiborov na tej istej
ceste k ukladaciemu prie€inku, vydavaju sa vo
forme zoznamu.

o
My Docurments

T

.

My Commpnbed

My Mtk Fibe rianme [marning_sample_progiram -
Places le - J

Nazov suboru *Povinny
Specifikujte nazov siboru. (AZ 32 znakov bez
pripony suboru.)

Tt ICCIH\'E-'!;'»IHEH_ system

Switch the window by clicking this button
Save a1 &'Workspace Fomat Project., | when you want to use worlkspace formsl progsct,

Oznacenie

Specifikujte oznaéenie. (AZ 128 znakov.)

Toto pole pouzite pre nazov dihsi ako 32
znakov. (Ak checete, mdZete to preskodit, ak to
nie je potrebna.)

MELSOFT Navigator doss ot suppor this foimat, )
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Vytvorenie projektov s nastrojmi na nastavovanie )

V tejto Casti sa naucite spustit’ Simple Motion Module Setting Tool a vytvorit novy projekt.
Po dvojitom kliknuti na Simple Motion Module Settings na karte [Project] v GX Works2 a spusteni Simple Motion Module
Setting Tool, kliknite na [Project] — [New...] v Simple Motion Module Setting Tool.

| Mavigation 2 x

GX Works2

2 o (2| A

-

¥ clobal Device Comment

= #9 pou

Parameter
Intedligent Function Module
=i 0010: Q07 TMS4
b <irnple Motion Module Setting

ﬁ‘l Buito_Refrash

Program Setting

- .:j Program

Simple Motion Module Setting Tool

¥ MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool

i Project i Edit  Wiew  Online
|D Hew. ..

v GX Works2 sa neprejavia v projektoch s
nastrojmi na nastavovanie modulu pre
jednoduché riadenie pohybu.

Uvedomte si, Ze parametre a dalSie nastavenia

-
: 5| Open...
Mol Sekection
| ]
Qo7 B
pe<s | 001D (Hy 1 Slat Oceupy [32 paints]
T [
I oK I

-

e

+ (J 0010:QD77M54
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Existujo tri typy Udajov pouzitych v parametroch potrebnych pre riadenie polohovania modulmi pre jednoduche riadenie pohybu:

Udaje pre nastavovanie, riadiace (idaje a monitorovacie udaje.

Udaje pre nastavovanie sa nastavuju samostatne pre kazd( os, prostrednictvom nastroja na nastavovanie modulu pre jednoduché

riadenie pohybu.

Udaje pre

riadenie osi

Udaje pre

synchronne riadenie

Riadiace prikazy, vytvorené pouZitim riadiacich Udajov, s generované
programom PLC.

Monitorovacie Md
udaje

Udaje pre
sl :r o*fanie Parametre Parametre
polohovania 2y a W By ) | A |
—— Parameter OPR —_h; Intelligent Function Module
SR - ] 0010:QD77MS4
- Parametre System Setting
Udaje pre servomechanizmov 3" Parameter
polohovanie [5¥ Servo_Parameter
7= Positioning Data
i'e% Block Start Data
Parametre ) {33 Synchronous Control Parameter
synchronneho riadenia % Cam Data
59 Monitor
o B Digital Oscilloscope
iadiace L
ddaie Udaje pre
: riadenie systému

Monitorovacie Udaje sa daji kontrolovat programom PLC a monitorovanim nastroja na nastavovanie.
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V tejto Casti sa naucite nastavovat konfiguraciu systému modulu pre jednoduché riadenie pohybu.

Do konfiguracie systému sa dostanete dvojitym kliknutim na [System Setting]-[System Structure] v okne projektov Simple
Motion Module Setting Tool.

Dvojitym Kkliknutim na [SSCNET Setting] na schéme konfiguracie systému Simple Motion Module Setting Tool otvorite
moznost, ktora vam umozni vyber typu komunikacie SSCNET.

s MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Teol (Unset Project) - [0010:QD7 TMS4[]-System Struciure]
P Project Edt View Onine Took Window Hep
HaN-Y . TP ool fdeel 2mss =l

: Navigation ? X 4 0010:007IMS4[}- System 5.+ |

L ERE TR |

- |2} intedgent Furctson Module ]
= i 0010:007TMSA Dvojit

™ -5 e Gattoo

External 1j0 Connector Settng  SSCMET Setting |

Select the SSCHNET commenacabon bype.

3 Servo_Parameter SSCMET Setting
Lt Posionng Dats
# | yh Block Start Data : ; f+ SSCNET [IjH
+ 45 Syncheondus Control Paramation orced Stop Input
+ 148 Com Data (" S5CNET I
= o :
Digtal Oscloscope [ SSCNET Settng ] | SSCHET MM 1 np-m:;r;n-nmﬁmmmmm-h D

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

Teraz sa budeme ucit nastavovat konfiguraciu systému modulu pre jednoduché riadenie pohybu.
Do konfiguracie systému sa dostanete dvojitym kliknutim na [System Setting]-[System Structure] v okne projektov Simple
Motion Module Setting Tool.

Do nastavenia servozosilfiovaca sa dostanete dvojitym kliknutim na ikonu servozosilfiovaca osi, ktorl cheete v konfiguracii
systému nastavit.

Mastavenia servozosilfovada - |

(=] 3] pre os 1

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

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

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

Sevo bt Sores [T~

Project
. - amplfier Operation Mode Standard -
IR LR W L [ J =
= {53 [rkeligent Furction Module
- ‘h O010:QDT IS4 r External 10 Canmector Sed [ Lse 2= virtua Sarvo amokfise

-

Dvojité Kiiknutie

25 Perameker

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

W taritor

M vigital Oscilinsmope

Servo Parameter

MR Configurakar starts, and servo
2 Seryo Parameter|  parsmetsrs cen be set,

] Setting TF MR Configurator is not installed, display
i sarvo paramebar seting soreen,

e

s s A e

[ SSCHET Setting ] @ SSCHET 111/H
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[ SSCHET Setting ] : SSCHE

Ma zaklade konfiguracie systému nastavie na servozosilfiovadi spravne Cislo riadiacej osi.

Cisla riadiacich osi sa priraduji oddelene pre kazdy servozosilfiovaé, aby bola identifikovana riadiaca os. ktora sa poudije.

MbZe sa poudit lTubovolny pofet osi od osi 1 po os 16, bez ohfadu na poradie pripojenia.
Dbajte na to, aby ste nepriradili rovnake £isla riadiacich osi pre viaceré servozosilfovate v ramci toho isteho
servosysiemu, pretoze by to mohlo spdsobit zlyhanie ¢innosti systemu.

T 1M

Pre servozosilfioval nastavie £ riadiacej osi servomechanizmu pomocou kombinacie nastaveni pre otofny prepinat

vyberu osi (3WH1), ktory sa nachadza na vnatornej strane predného krytu servozosilfiovata a pomocnych spinacov
nastavenia isla osi (3W2-5 a SW2-6).

Otoény prepinaé vyberu osi
(SW1)

Modul pre jednoduché riadenie pohybu

Otoény prepinaé vyberu osi
{SW1)
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m Nastavenia systému (nastavenia servozosilnovaca)

Pre servozosilnovac nastavie . riadiacej osi servomechanizmu pomocou kombinacie nastaveni pre otofny prepinac
vyberu osi (SWH1), kiory sa nachadza na vnatornej strane predného krytu servozosilfiovata a pomocnych spinaov
nastavenia ¢isla osi (S3W2-5 a SW2-6).

Ototny prepinac vyberu osi

Otony prepinac vyberu osi
(SW1)

(SW1)

Modul pre jednoduché riadenie pohybu

Servozosilfiovat
MR-J4W2-228 Pomocné spinate nastavenia

tisla osi (3W2)
— _lh _th

251 s 2 05 3 Qs 4
(05 A) (0s B) (05 A) (Os B)

Servozosilfoval

Pomocne spinafe nastavenia MR-JAW2-22B

tisla osi (3W2)

-

* Dbajte na restartovanie napajania hlavného obvodu a napajania riadiaceho obvodu servozosiliovaca po vykonani
akychkolvek zmien otofnym prepinacom vyberu osi (SW1) a pomocnymi spinacmi nastavenia Cisla osi (SW2).
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m Nastavenie parametrov servomechanizmu

Nastavte parametre Specifické pre servozosilfiovac kazdej osi.

Odporaéame, aby ste na nastavenie parametrov servomechanizmu pouZili softvér pre nastavovanie servozosilfovada

MELSOFT MR Configurator2.

[ S2CHET Sett

Dwvojité kliknutie

Pri nastavovani parametrov servomechanizmu venujte

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

1] Asist E[ wRead [ Set ToDefault Foverify [0 Parameter Copy [s)| Farameter Block

Toiigh drive
Crive records
Component parts| _
Paositicn control
=] Servoadjustment|

. b

Exkension

Fiker 1
Fiter 2
Fiker 3

talibur Fimms P

mimoriadnu pozornost nizie uvedenym parametrom. Configurator2
{Commaon--Basic nastavenie)

PoloZka parametra

Vysvetienie funkcie

Rotation direction('FPOL)
Riotation direction selection

QO dir, guring T, pls. inpul, CW die. during rev. pis. ingut 3

) 000

1/2

Forced stop(*ACPT)
Servo forced slop selection

Enabled (Use forced stop input EMT or EM2) w

Enabled (Use forced stop input Ex or EM)
Ciizabbad [ The force stop input ER and EM2 are not wsed)

Nastavenie parametrov servomechanizmu prostrednictvom MR

Potiatofné hodnoty Hodnoty nastavené pre

ukaikovy systém

Rotation direction
selection

Tato moénost pouZite na nastavenie smeru ofatania
servomotora pri pohybe podra prikazov pre otacanie

(CW) pri pohlade zo strany zataZe (strana pripojena ku
stroju’).

dopredu. Smer otacania je bud dofava (CCW) alebo doprava

CCW dir. during
fwd. pls. input, CW

CCW dir. during fwd.
pls. input, CW dir.

4
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} Nastavenie parametrov servomechanizmu ) ﬂzgﬂ
/

Pri nastavovani parametrov servomechanizmu venujte Nastavenie parametrov servomechanizmu prostrednictvom MR
mimoriadnu pozornost nizSie uvedenym parametrom. Configurator2
{Common--Basic nastavenie)

PoloZka parametra Wysvetlenie funkcie Potiatoiné hodnoty Hodnoty nastavené pre

ukaikovy systém
Tato moénost poudite na nastavenie smeru ofatania
servomotora pri pohybe podla prikazov pre otacanie
dopredu. Smer otatania je bud dofava (CCW) alebo doprava
(CW) pri pohlade zo strany zataZe (strana pripojena ku
stroju’).

Rotation direction

T @] = CCW dir during | CCW dir. during fwd.
| fwd. pis. input, CW |  pls. input, CW dir.

dir. during rev pls. during rev pls. input
Proti smeru hodinovych V' smere hodinovych input

ruticiek (CCW) ru€iciek (CW)

Teraz preskimame smer otaéania zo Specifikacii stroja. Kafda
z osi ukaZkoveho systemu sa prostrednictvom prikazov na
otacanie dopredu ofata smerom dolava (CCW).

Tato moénost zapnite, aby sa umoZnilo pouZitie signalu vstupu| Enabled Disabled

nuteného zastavenia (EM2 alebo EM1). (Use forced stop (The forced stop input
Potiatoéna hodnota je z bezpeénostnych dévodov nastavena |input EM1 or EM2) |EM1 and EM2 are not
na [Zapnuta)]. Signal v ukazkovom systeme vypnete used)

nastavenim tejto volby na [Vypnuty].

Servo forced stop
selection
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Teraz sa budete ucit nastavovat parametre polohovania modulu pre jednoduché riadenie pohybu.
Parametre nastavte pri spustani systému na zaklade vybavenia stroja a pouZitého motora a konfiguracie systému.

Venujte pozornost tomu, aby ste Basic Parameters 1 nenastavili nespravne, pretoZe by to mohlo sposobit otacanie motora
v opaénom smere alebo by sa vébec nepohol.

- I;‘.’ﬂl - - | q b
e i O Display Fiter  [Dplay Ad - Compute Basic Parameters 1 |
::m':m‘m“m e [ Ass #1 Aois #2 Ads #3 Aus #4 ~
= (& 0010:QD77MS54
. Set according o the machine and applic able motor when i started up.
- Ml System Setting Basic perameters 1 (This parameter become valid when the PLC READY signal [ Y0] turns from OFF to ON.)
I 5!*5“"' Structure Pr.imnit setting [ 0umen D:men 0-prem
Oatection Pr.2:Mo. of pubtes per rotakion 4194304 FLS 4194304 PLS Lt A4 LS
__-E: - P vemart SRR PN | 400000 10000.0 ym 10000, yem 10000.0
3 =8 ster Pr.4:Unt magrafication Lind Teves 1:x1 Temes 1l Tenes L1l Tnes
= L“Mmma Pr.7:Bias spoed ot start 0.00 menfman 0.00 menjimin: 0.00 menjeran, 0.00 mangdman
_:-."1" Axis #1 Positioning Data - Basic parameters 2 St according to the machine and apphic sble motor when system is started up.
h;f:- Axis #2 Positioning Data Pr .8 Sped bt valuo G000, 00 pravwfrvary G0, ) ety 000, 00 rnfrnary SO00). O} framfrran
Pr . 9: Accober shior Lime O 1000 es 1000 s 000 s D000 s
&% Axis #3 Positioning Data
-
\.."-'I:' Axis #4 Posiioning Data P, 10 Do stacry Rirres O 1000 e 1000 s 1000 e D000 e
i . Set according to the system configur ation when the system is started
$-Y38 Block Start Data Dutafled parametars 1 (This parameter become vad when the PLC READY signel (Y0) turns frewm OFF to O%)
+ 48 Synchronous Control Parameter =T
+ g Cam Data mw'w 0.0 m 0.0 pm 0.0 pm 0.0 pm
m“mc Scecope QD IS S MR 5140400007 1 21474864.7 pm 214748364.7 ym 214748064.7
:l":ﬁt“" strolm ik lower | 5474836484 ZIATHE3E4. 6 m -ZI4THE364 5 pm ~ZIATHE3EA. 6
- 0:5et Software Stroke 005t Software Stroka  0:Set Software Stroke  0:Set Scftware Stroke
m af 14:Selware strcke lonk UMk to Currert Foed Lk to Current Feed Lk to Current Feed Lt to Cusrent Feed
W Wik LT e
Pr. 15 Software stroke bmit g '
vadfwald setting 0 Wabd 0:Vakd D: ¥k 0l
Pr. 1&:Command inv-posiaon width | 10,0 pm 1000 pm 10,0 10.0
Pr. 1 7: Torgue bkt setting value 300 % 300 % 300 % 300 %
Prm.lrII:HmﬁIOHWW 0:WITH Mode 0/WITH Mode 0:WITH Mode 0:WITH Mode
0: Standard Speed 0: Stardard Speed D:Stardard Spend 0: Starsdaed Speed
mﬂd 0: Composite Speed 0:Compaste Speed D:Composte Speed 0 Compasite Speed

Pro21:Current fead value during | D:Not Lipdate of Curmerd (ot Updste of Current  0ohct Update of Current  OcMot Update of Current
speed control Feed ¥alue Feed value Feed Vahue Feed Value
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[ 3.13.1 Nastavenie parametrov (elektronické sukolie) ) 000

Mechanické systémy (napriklad gulféckova skrutka) pripojené k servomotoru pouzivaju jednotky v mm (palcoch), stuprfioch /
atd. Riadenie polohovania pouZiva rovnaké jednotky ako mechanické systémy.

Aviak pretoZe jednotkou otacok servomotora je pocet impulzov, hodnoty v prikazoch vydanych servomotoru sa musia
prekonvertovat na jednotky impulzov.

Po nastaveni parametrov elektronického sukolia sa modul pre jednoduché riadenie pohybu nastavi tak, aby konvertoval
prikazy pre polohu vydané v jednotkach mechanického systému na jednotky impulzov.

Ak s k servomotoru (4194304 impulzov/otacku) pripojenée nejake guldckove skrutky (stlpanie guléikovej skrutky:
10 mm (0.4 palca)), pouiite nifSie uvedené nastavenie parametrov.

Pohyb o dizku 10 mm (0.4 palca) = Elektronické
slkolie = 4191304 impulzov

« Parametre elektronickeho sukolia

Item Axis #1

. Set according to the m

RIS TR LA (This parameter becon

Pr. {25t setting $0:mm |
Pr.2:Mo, of pulses per rokation 4194304 PLS

Pr.3:Movement amaunt per
rotakion

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

100000 pm

Nastavenie parametrov pre skutofné stroje, ako su rotaéné stoly a dopravniky, je omnoho zloZitejsie, pretoie existuje velké mnozstvo ich typov
a okrem guldckovych skrutiek sa k systému pripojené aj daldie diely, napriklad sukolia so zmenou otacok a prevody.

PouZitim ,Compute Basic Parameter 1" dokaZete jednoducho nastavovat parametre elekironického sukolia.

Enlry

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

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

A A achires Componsnts © |Bal 3chwr, Hongontal j
N Set according to the machine a :
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[ 3.13.1 Nastavenie parametrov (elektronické sukolie)

Enlry

5 Selck e st Conponants, nd snber the macking dats bo sibomatially 2ok thes bark: paranmsten |
Item Lewis 21 ] furdt sebing, Me. of pulses per robabion, movement smount per robation and unit magrification

) : Cwmnpuk: Bl P 1 - Aais &1
Display Filker |Displa-;.-' All j I Compute Basic Parameters 1 I b e S

Set according to the machine a ichine Comoarmeids & (Bl scoaw,Hortoortal F-|

Sl{itHlELELEEEE {This parameter become valid Uik Setting

Pr 11t sefting {0 mm | 0:mm Leadof BalScrew PR)
Pr.2:Mo. of pulses per rotation 4194304 PLS 4194304

Radction Gear Ratko (NUHM)
[ Caloulaby reducion rata by besth or damebers  Beduction F!ah:rSuth:!

Encoder Foeaohation 419EH  [PLSEe]

Setting Ranges

—*t Cramg i Foartir B 1 ]

Baic Paramsbers | | Sotting e
\Mo. of Pubes per Robabion A1THEH FLS
|Messrnant femoust par Botution | 10000.0 n
| Unk: Magnification 1:x] Times Morvameni. Anount e Pukse |

i & it o cadoulation, o armor pcurs in the morvement srouant.
FApphang the caloulsion rend sbove,

Hroe e Foe bhis srvimand ot [ien] o wvant o pesform bs st ]

ek, 04 brafiect b the basic o ammetens 1,
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@EXEXYI Nastavenie parametrov (Hranicna hodnota rychlosti) ) oog

Maximalnu prikazana rychlost pocas rezimu riadenia nastavte ako ,Speed limit value."

) 0010:QDTIMS4[}-Parameter | 4 b
Display Filker  |Exsplay &1 'l Compute Basic Parameters 1 |
Item Axis #1 Aok #2 Axis #3 Aok £4 i
Pr. 9:Acoeler sbion time 0 L0 e 1000 s 10D i 1000 e
Pr. 10:Deceleration tme 0 1000 mes 1000 ms 1000} s 1000 mes
T s #1 Posibioning Dat
.‘:;: ‘“:;_ M: 5 Detalied paraneters 2 gmmr:;?h system configuration when the system is started up.
2 duin 8 Positioning Data )
3 Auts #4 Positioning Data Pr.25:Acceleration time | 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
+ I8 Biock Start Data Pr. 26:Acosleration bime 2 1100M) e 1000 ms 110 s 1000 e
* i Syrchrorows Cortrol Par armster Pr. 27 Acosleration bims 3 1000 s 1000 s 1000 s 1000 mes
+ g Cam Data Pr.28:Deceler ation Lime | 1000 ms 1000 ms 1000 e 1000 ms
. =“""‘“ Pr.29:Decelerstion time 2 1000 s 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Cugpt al O lloscngen ; doci Hines 3 1000 e 1000 ms 1000 me 1000 ms
| H.al:mg lirsk. walue 200,00 mmjmin 200,00 emenfrnin 200.00 mimjmin 200,00 menjrin I
;ﬁz:'mlmﬂ: - ko accelerstion | 0,000 0: 1000 0: 1000 0: 1000
Priklad vypoctu hranicnej hodnoty rychlosti Polozka parametra Detaily nastavenia
Pr. 8: Mastavte hraniénd hodnotu rychlosti
Maximalne otacky Velkost pohybu na otacku Speed limit value (maximalna rychlost potas rezimu
servomotora (HG- % servomotora 1 riadenia).
KR
053) Pr. 31: Mastavte hraniénd hodnotu rychlosti
6000 r/min. 10000 pm JOG speed limit value | pre rezim JOG (maximalna rychlost
pocas rezimu riadenia).
_ . . . (Dbajte na dodrzanie tejto hodnoty:
60000000 pm/min. (2362.2 in./min.) (Pr. 31- JOG speed limit value
. . . = Pr. ed limit value].
= 60000 mm/min. (2362.2 in./min.) 8 Speed limit valuel.)




Servo_Simple_Motion_Module_SLO

{ ) [ el

[ SNERIN Nastavenie parametrov (Vyber signalu externého vstupu)

) 000

Nastavte logiku a typ signalu externého vstupu.

Polozka parametra Detaily nastavenia

| 0010:00TIMSA[)-Parameter | L
Ditsplany Filteg IDilph'.' il - I Compute Basic Parameters | ]
Ikem Als #1 Axs #2 Ay #3 Bk #4 -~
Fr.221input signallogic Selection ! | 0oguve Logi 1:Postive Logc | Posive Loge 1:Postive Logk
Pr.22:1 signal aleckion : ]
TS ater mm il 11 Positive Logic 1:Positive Logc 1 :Postive Logic 1:Positive Logic
= | s} Positiorirs Dat W i
1 3 s 0 Pu:m-qﬂda xzm signal gk s8ection |, agative Logi O:Neqative Logc 0:Negative Loge 0:Hegatroe Logs
& ks 2 Positioning Dt : 1
; J,l:: - m-mnum: g&:&w mﬂm:mtml 0 Negative Logic 0:Negabive Log: 0:Negative Log: 0= Negative Logi
= Ao 4 Positioning Data 22 '
# g Block Start Data mf;ﬂm SEe— 1:Positive Logic 1:Positive Logc | :Positive Log 1:Positive Logc
# |._'_.-I. Syretworows Corrol Par aveter 23 signal '
+ (A Cam Dt :gfuidln::g wm?or“k:im 0: Negative Logic
¥ = Munios Pr. BO/E<tarnal input signal OtlUse External Input D:Use External Input 0:Ukse E xtearudl Inget 0:Lkse Extarnal Inges
Dighel Coclloscope selaction Signal of QDTTME Signal of QDTTMS Signal of QDTTMS Signal of QDTTMS
Pr.24:Manual pulse
generator fincremantal Sync, ENC | 0:4-phase [B-phase Mode (4 Multiply)
input seleckion

Pr. 22: Mastavte logiku signalu externého vstupu (Spinachornej/dolne] hranice), vybratd v Pr.
Input signal logic selection: | 80.
Lower limit
Hodnota podiatoéného nastavenia je z bezpeénostnych dévodov nastavena na
Pr. 22: _ _ [Negative Logic]. Ak tento signal nepouZivate, typ nastavte na [Positive Logic].
Input signal logic selection:
Upper limit
Pr. &0: SlizZi sa na vyber toho, ¢o sa pouzije ako signal externgho vstupu (spinace
External input signal hornej/dolnej hranice, signal bezdotykoveho dorazu, signal zastavenia) zo _signalu
selection externeho vstupu modulu pre jednoducheé riadenie pohybu/signalu vstupu

servozosilnovaca/medzipamat modulu pre jednoduché riadenie pohybu®.
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Po nastaveni parametrov uloZte projekt vratane parametrov.
Ak nastroj na nastavovanie modulu pre jednoduché riadenie ukoncéite bez uloZenia projektu, obsah nastavenych
parametrov sa zahodi.

Ak cheete uloZit novy projekt, nastavte nazov siboru.

Odporacame, aby ste si vybrali nazov, ktory je vhodny na identifikaciu obsahu projektu (pouZitim podrobnosti riadenia,
nazvu systému, alebo iného lahko rozpoznatelného textu).

Subory sa ukladaja s priponou suboru ,.pow”.

Ulozit' cestu do priecinka *Povinne
Specifikujte prie¢inok na uloZenie.

(AZ 200 znakov vratane nazvu suboru a
9 pripony.)
H_I,! Recant e )
Documents “
[ﬁ J Zoznam suborov
L e Ak existuje jeden alebo viac stborov na tej istej
- ceste k ukladaciemu priecinku, vydavajl sa vo
\ forme zoznamu.
.J ., 7
My Documents
My Computer
- Nazov suboru *Povinny
MyMNetwork  File name: Famport_between, the fnes 3 Specifikujte nazov siboru. (AZ 30 znakov bez
Places i ’
Concel pripony suboru.) )
Tk ; Iruhut_p-:lsjh-:rnq_l:ur'krd Oznadenie h

Specifikujte oznadenie. (AZ 128 znakov.)
Toto pole pouzite pre nazov dihsi ako 30

znakov. (Ak checete, mbzete to preskodit, ak to
Switch the window by clicking this button when i1
you wank bo wse workspace format preject, nie je potrebne.)

Save a5 a Workspace Formak Project. .,
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} Zapis do modulu pre jednoduché riadenie pohybu ) 00

MNa zapisovanie do QD77MS pouzite [Write to Module...] v nastroji na nastavovanie.
Mastavenie cielov spojenia pouZiva rovnaké nastavenia ako su v GX Worksz2.

[iorine | Jook _yindow _ti ontoevuapersten &

28 Read from Modue...

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

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

Title
< ‘Winta ta the Buffer memary volstie

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

Jet f & i reecedd( | Akready st )

Exncute l:hul
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V tejto kapitole ste sa naudili:

« Nastavenia systému

« Potvrdenia priradeni I/O

« NMastavenie prepojeni GX Works2 a CPU PLC

« Nastavenie parametrov servomechanizmu

+ MNastavenie parametrov (Elektronicke sukolie)

« Nastavenie parametrov (Hraniéna hodnota rychlosti)

« Nastavenie parametrov (Vyber signalu externého vstupu)

Délezité body
MNasledujlce body si velmi délezité. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

Mastavenia systému Nastavenia systému pre modul pre jednoduchého riadenia pohybu sa nastavuji
pomocou nastroja na nastavovanie modulu pre jednoduché riadenie pohybu v GX
Works2.

Potvrdenia priradeni /O Nastavte typ modelu, ndzov modelu, poéet obsadenych bodov /O a poéiatoéné Eislo
/O pre kazdy modul v zakladnej jednotke.

Mastavenie prepojeni GX Komunikaciu nebudete méct automaticky spustit len prepojenim GX Works2 a PLC
Works2 a CPU PLC prostrednictvom USB kabla.
Nastavenia prenosu prepojenia nastavie v GX Works2 v nastaveni cielov prepojenia.

Mastavenie parametrov Nastavie parametre Specifické pre servomechanizmus kaZzdej osi. Odporicame, aby
servomechanizmu ste na nastavenie parametrov servomechanizmu poudili softvér pre nastavovanie
servozosiliovata MELSOFT MR Configurator2.

Mastavenie parametrov Tato poloZka sa pouiiva na stanovenie poftu otafok motora (poétu impulzov) s
(Elektronické slkolie) elektronickym sukolim, ktoré sa pouZiva na posun stroja o velkost pohybu
Specifikovan( prikazmi.

4
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»m Zhrnutie

MNastavenie parametrov
{Hranitna hodnota
rychlosti)

MNastavenie parametrov
(Vyber signalu externého
vstupu)

Nastavie maximalnu prikazana rychlost pocas reZimu riadenia.

MNastavie logiku a typ signalu externeho vstupu.

2/2

) 000

4
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LEIGIERE Riadenie polohovania

) 000

QD77MS4 ako prikladu.

\ kapitole 4 sa budete uéit o riadeni polohovania prostrednictvom modulu pre jednoduché riadenie pohybu s pouzitim

1/2

“ CPU PLC a modul pre jednoduché riadenie pohybu

)

pohybu.

pohybu.

Zoznam signalov /O <PDF=

CPU PLC

<Celkové riadenie= ZAPINYP pre body Y 32
vystupneho signalu

—

Odkaz pre body X 32
| [SET ""D]— vstupného signalu

Sekventny program

Uon Zapis Odajov do
| | [ MOVP K1 G1500 |— medzipaméte

_

Citanie udajov v
medzipamati

@ 1/etéda oznatovania medzipamate

Metoda oznatovania ‘UG [

Dramaticky sa odlisuju hlavne usporiadania pre QD77MS2/QD77MS4 a QD77MS16.

Modul pre jednoduché riadenie

Adresa

1500

Celkové riadenie zvlada CPU PLC a riadenie polohovania a vypocet polohy vykonava modul pre jednoduché riadenie

CPU PLC a modul pre jednoduché riadenie pohybu vysielaju a prijimajd udaje s vyuZitim signalov 1/0 a medzipamate.
*Usporiadanie signalov /O a medzipaméate sa modze odliSovat v zavislosti od modelu modulu pre jednoduché riadenie

<\Vypoity polohy=

Signal /O
X 32 bodov
Y 32 bodov

Medzipaméat
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} Riadenie polohovania ) nzg@
/

@ Vetoda oznatovania medzipaméte

L’ Adresa medzipamate (Rozsah nastavenia: 0 aZ 65536 v desiatkovej slstave)

» Pocfiatotné Cislo /O pre modul pre jednoduché riadenie pohybu (Rozsah nastavenia:
0D0H ai FFH)
Nastavenie: Prva dve Eislice pofiatoéného Eisla I/O pri vyjadreni v trojcifernej hodnote

Pre X/Y010 ---X/Y010

Priklad pristupu k medzipamati: MOVP K1 U1 G1500
1" je prenesena do adresy 1500 medzipamate modulu s poéiatoénym éislom /O na hodnote X010

Metdda oznatovania :UITI“.G

Cznatenie: 01
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Modul pre jednoduché riadenie pohybu riadi servozosilfovac prostrednictvom komunikacii SSCNET IHI/H. /

Modul pre jednoduché riadenie pohybu generuje polohovacie prikazy pre kaZzdy cyklus koemunikaénych prikazov a tieto
prikazy vysiela do servozosilfiova¢a na riadenie polohovania.

Modul pre jednoduché
riadenie pohybu

Polohovaci prikaz

leaJe servomechanizmu

Aby servozosilfiovat mohol byt riadeny
stav servomechanizmu.

Servozosilfiovat

Senvomotor

-

Mapajanie

Impulzy spatnej vazby

modulom pre jednoduché riadenie pohybu, musi byt nastaveny na zapnuty

Po prepnuti servozosilfiovata do stavu zapnutia servomechnizmu sa servomotor spriahne so servomechanizmom a

riadenie polohovania je povolené.

Signal pripravenosti
PLC

_

Signal dokonienia
pripravenosti QD77

CPUPLC

Signal ZAP
vietkych osi

Stav zapnutia
servomechanizmu

NiZSie je znazomeny priklad programu.

Modul pre jednoduché

riadenie pohybu Servozosilfiovaé

Senvomotor

—

Prikaz na ZAP
SEervomechanizmu

_

Stav zapnutia
servomechanizmu

| =T tin cinns T i Ol
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NiZSie je znazormeny priklad programu.

|F'rngram zapnutia signalu pripravenosti PLC

SM403 M25 M27 XTB
| | Yo )
Wypnuté len UloZenie UloZenie  Fapnutie PLC
pre jedno prikazu na prikazu na pripraven PRIPRAVEMNE
snimanie  inicializaciu  zapis do asti PLC
po parametra Flash
SPUSTENI ROM

Program zapnutia servomechanizmu

YO x1
| | | | ‘
[ [

{Y1 H
Qo7 . PLC . Priznak WVEetky osi
PRIPEAVENE PRIPRAVEME synchronizacie servomechanizmu

zapnuté
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Cinnost v reZime JOG je funkcia, ktorou sa servomotor ovlada rune v oboch smeroch otaéania pri kon&tantnych ota¢kach.
PouZiva sa pri vyuke alebo skiSobnej éinnosti po vybudovani systému.

Po vykonani nastaveni rychlosti v reZzime JOG a inych nastaveni sa zapnutim signalu na spustenie rezimu JOG spusti
cinnost v reZime JOG a jeho vypnutim sa spusti spomalovanie a €innost' v rezime JOG sa zastavi.
Nizsie su uvedené poZadované signaly a Udaje vytvorené pre éinnost v rezime JOG pri pouZiti modelu QD77MS4 ako

prikladu.
Signaly 1/O

Medzipamat

Signal spustenia
ginnosti v rezime JOG
dopredu

[Cd. 17] Rychlost v rezime
JOG

Signal spustenia
¢innosti v rezime JOG Y9
dozadu

[Pr. 32] Vyber Casu
zrychlenia éinnosti v
rezime JOG

Priklady ¢innosti v reZzime JOG
Pre ¢innost osi 1 v reZime JOG v smere dopredu

Rychlost v reZzime |- - - -
JOG

[Pr. 33] Vyber casu
spomalenia ¢innosti v
rezime JOG

|

|

|

|

|
T =
i

|

Ll
|
|

Signal spustenia
cinnosti v rezime JOG |

|
dopredu (Y8) | :
signal —— |
|

|

ZANEPRAZDNENIA |
(XC) '

(1) Po zapnuti signalu spustenia
sa zacne zrychlenie v stanovenom smere.
!
(2 Ked rychlost v rezime JOG dosiahne nastavenu

rychlost, éinnost pokracuje pohybom konstantnou
rychlostou.

l
(3 Po vypnuti signalu spustenia sa
zacne spomalovanie.

l

4) Cinnost sa zastavi, ked rychlost klesne na 0.
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Prehlad o navrate do pévodnej polohy (OPR) )

MNavrat do povodnej polohy (OPR) je funkcia, ktora sa pouziva na presun stroja do jeho povodnej polohy a v ngj zosuladuje
adresy OP stroja a modulu pre jednoduché riadenie pohybu.

PouZiva sa na navrat stroja do jeho pévodnej polohy pri vypnuti napajania a v pripade potreby.

Existuju dva typy riadenia OPR modulu pre jednoduché riadenie pohybu.
« OPR stroja... PouZiva sa na zavedenie pévodne] polohy pre riadenie polohovania.
« Rychly OPR... PouZiva sa na nastavenie polohovania smerom k pdvodnej polohe.

Na zavedenie ,povodnej polohy” prostrednictvom OPR stroja je dostupnych pat metod. Pre kazdy model stroja nastavte
Specifikované parametre OPR.

Metoda OPR Detaily cinnosti

Metdda bezdotykoveho | Poloha nulového bodu motora za prepnutim bezdotykového dorazu zo ZAP — VYP je
dorazu nastavena ako pdvodna poloha.

Metoda pocitania (I Poloha nuloveho bodu motora za prepnutim bezdotykoveho dorazu z VYP — ZAP a
presunutim stroja o uréend vzdialenost, je nastavena ako pdvodna poloha.

Metoda pocitania (3 Poloha, v ktorej sa stroj zastavi po presunuti o uréend vzdialenost po prepnuti
bezdotykového dorazu z VYP — ZAP, je nastavena ako povodna poloha.

Metoda nastavenia Poloha pouZita pre OPR je nastavena ako povodna poloha. V tomto pripade sa nepouiije
udajov bezdotykovy doraz.

Metoda prispdsobenia Po prepnuti bezdotykoveho dorazu z VYP — ZAP sa stroj presunie v smere opaénom k
detekcie signalu pohybu OPR a poloha detekcie signalu pdvodnej polohy (nulovy bod) je nastavena ako
pdvodne| polohy OFPR.,

Po dokonéeni OPR sa aktualna hodnota posunu a hodnota posunu stroja zapisu do pdvodnej adresy.
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Cinnost OPR stroja sa spusti po nastaveni parametrov OPR a nastaveni &. spustenia polohovania na ,9001" a ozna&eni

OPR, &im sa zapne signal spustenia polohovania.

PoZadované signaly a Udaje potrebné pre spustenie ¢innosti OPR stroja sU uvedené niZzsie a model QD77MS4 je pouzity

ako priklad.
Signaly I/O Medzipamat
Os1 | Os2 | Os3 | Os4 Hodnota
Os 1 Os 2 Os 3 Os4 R
Signal zagiatku
Y10 Y11 Y12 Y13 [Cd. 3] C. spustenia
polohovania polchovanis., 1500 | 1600 1700 1800 9001

Priklad spustenia OPR
Pri vykonavani OPR stroja prostrednictvom metédy bezdotykového dorazu na ose 1

= Sekvenény program

X53
| |

uo\
~
[ MOVP k9001 G1500 |

1|
Prikaz na
OPR stroja

C. spustenia polohovania osi 1

+* Parametre OPR

Pr.45:0P address

[ sETY10 }—

Signal spustenia
polohovania osi 1

Pr 46 0PR spaad

Pre nastavenie pouzite nastroj na nastavenie modulu pre

= OPR basic parameters

Pr. 4310PR method
Pr. 4 0PR direckion

Pr. 47 Creep speed

Set the values required for ©
(This parameter become val

0 Near-paint Dog Method

0:Farward Direction{address
Increass Direction)

0,0 pm

1000,00 mm/min
100,00 /i

jednoduche riadenie pohybu.
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NiZsie s uvedené &innosti pouZité pre metédu bezdotykového dorazu pre OPR pozdiZ osi 1.

[mm/min] (1) Spusti sa ¢innost OPR stroja.
Stroj sa pohybuje v smere OPR [Pr. 44] rychlostou OPR
1000 [Pr. 48] .

!
(2} Detekcia zapnutého stavu bezdotykového dorazu spusti
zaciatok spomalovania stroja.

!
(3) Stroj spomali na rychlost zosuvu [Pr. 47] a dalej
sa pohybuje rychlostou zosuvu.

Bezdotykovy
doraz

Signal
nuly ~ . . . , .

(@) Spomalovanie sa zastavi po vypnuti bezdotykového dorazu.

Signal zaciatku polohovania L Stroj neskdr zastavi v polohe pévodného nulového bodu

(Y10) motora.
Priznak dokonéenia OPR !
5! Priznak dokon¢enia OPR (Md. 31 stav: b4) sa prepne z

VYP — ZAP,

Aktualna hodnota :><

posuvu/Hodnota posuvu stroja®
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Prehl‘ad o funkcii riadenia polohovania )

Modul pre jednoduché riadenie pohybu vykonava riadenie polohovania s nastavenim cielovej polohy, prikazanej rychlosti a
dalgich nastaveni Gdajov polohovania, ktory aktivuje spustanie modulu.
Detaily hlavného riadenia polohovania vykonangho modulom pre jednoduché riadenie pohybu sU uvedené nizsie.

Hlavné riadenie polohovania Detaily Riadenie Graf éinnosti
interpolacie

. . .. o . . . <2-ové linearne riadenie=
Riadenie | Linearne Linearne riadenie pokratuje z O Adresa bodu

polohy riadenie adresy bodu spustenia (AZ 4 osi) v ukoncenia
(akiualna adresa zastavenie) ® (ciefova
po ciefovd polohu. poloha)

Adresa bodu spustenia
L

Riadenie kruhovou o <Riadenie 2-o0sovej kruhove]

interpolaciou sa vykonava z (2-050V4) interpolacie oznatenim
adresy bodu spustenia podruzneho bodu=

(aktualna adresa zastavenie) po Adresa bodu
ciefova polohu prostrednictvom ukonéenia
dvoch osi. K dispozicii si dva Podruiny bod (cielova

druhy kruhovej interpolacie. — ®  poloha)
Jedna je zaloZena na oznaceni /
podruZneho bodu a druha na Adresa bodu spustenia

oznaceni stredového bodu. e

Riadenie 2-
050VE]
kruhove;j
interpolacie

Riadenie rychlosti Po vykonani prikazu pokratuje O
riadenie prikazanou rychlostou (AZ 4 osi)
a7 do prijatia prikazu na
zastavenie.

Rychlost Prikaz na
zastavenie

/
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Riadenie rychlosti Po vykonani prikazu pokracuje
riadenie prikazanou rychlostou
aZ do prijatia prikazu na
zastavenie.

Rychlost Prikaz na
zastavenie

Riadenie prepinanim medzi Polohovanie sa zatne
rychlostou a polohou riadenim rychlostou do polohy
a prepne sa do riadenia
polohou, ked z externého
vstupu prijme signal na Velkost
prepnutie do riadenia polohou.
MNasledne sa vykona

1
polohovanie o stanovenu “
velkost pohybu. Riadenie Riadenie

rychlosti polohy

Rychlost

pohybu

Na Specifikaciu cielovej polohy existuji dve metady, absoldtny systém a prirastkovy system.

Absolutny systém (ABS) Tato metoda Specifikuje pdvodnd polohu ako Standardni polohu (absoliina adresa).

Prirastkovy systém (INC) Tato metoda Specifikuje velkost pohybu a vzdialenost pohybu prostrednictvom aktualnej
polohy zastavenia ako bod spustenia.
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Nastavenia udajov o polohovani musia byt dokonéené, aby bolo umoZnené hlavne riadenie polohovania.
Ma jednu os je Seststo bodov s (dajmi o polohovani, ktoré sa majl nastavit nastrojom pre nastavovanie modulu pre
jednoduché riadenie pohybu.

2 | &
L 3 Enkeligent Functon Moduls
- _‘WLD:QDM
- Eysinm Setting
System SEructure
Mk Detection
(¥ Parameter
(% Servo_Paramster

DvOj

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

te kliknutie

v

Ak sa poudije Data Settings Assistant, prisluiné riadiace
Udaje pre systém riadenia polohovania sa dajl nastavit
jednoducho a rychio.

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

000
) 1/2

Y

Display Filter |Dis|:|la'y Al

~|

Data Setting Assistant |

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

Mo, | Operation pattern

Conkral system

Buis ko be

interpolated kime [,

Acceleration

Decekeration

Eirre Mo, M cade

Positioning address frc address | Command speed | Dwell Eime

I

< Pasitioning Zammenk =

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

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

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

ZPrziFinmina Tammen

[Udaje pre polohovanie]

Nastavenie poloZky Opis

Da.1

Operation Pattern

Poufiva sa na nastavenie spdsobu riadenia adajov pre nepretriité
polohovanie. (Podrobnosti su uvedené v ¢asti455)

Da.2

Control method

PouZiva sa na nastavovanie definovane] metody riadenia pre hlavné
riadenie polohovania.

Da.5

Axis to be interpolated

PouZiva sa na nastavovanie osi, ktora sa ma interpolovat’ (partnerska os), pouite]
pofas dvojosového riadenia interpolacie. (Podrobnosti s0 uvedené v dasti4.57.)

Da.3

Acceleration time No.

PouZiva sa na vyber a nastavovanie asu zrychlenia, pouZitého na
zaciatku riadenia.

Deceleration time No.

PouZiva sa na vyber a nastavovanie £asu spomalenia, pouZitého pri
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Da.4 |Deceleration time No.  |Poufiva sa na vyber a nastavovanie ¢asu spomalenia, pousitého pri
zastaveni riadenia.

Da 6 |Positioning address PouZiva sa na nastavenie adresy ciefovej polohy pri riadeni
polohovania.

Da.7 |Arc address Poufiva sa na nastavenie adresy podruiného alebo stredového bodu
pri riadeni kruhovou interpolaciou.

Da.8 |Command speed PouZiva sa na nastavenie rychlosti vykonavania éinnosti riadenia.

Da 9 |Dwell time PouZiva sa na nastavenie casoveho Useku, po uplynuti kiorého sa po
dokonéeni polohovania ma zapnatf signal dokonéenia polohovania.

Da.10 |M code Mastavte ho pri pouZiti vystupnej funkcie kodu M.
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Po nastaveni Udajov pre polohovanie sa riadenie polohovania spusti, ak €. Gdaja polohovania, ktoré sa ma spustit, je nastavené

na &. spustenia polohovania a signal spustenia polohovania je zapnuty.

PoZadované signaly a Udaje potrebné na spustenie polohovania st uvedené niZzsie a model QD77MS4 je pouzity ako priklad.

Signaly I/O Medzipaméat
Hodnota
Os 1 Os2 0Os 3 Os 4
Os 1 Os 2 Os 3 Os4 nastavenia
Signal zagiatku
Y10 Y11 Y12 v13 || [Cd. 3] Cislo zaéiatku .
polohovania polohovania 1500 | 1600 1700 1800 1 az 600

Priklad spustenia polohovania
Pre polohovanie osi 1 az 100000 pm pri 3000 mm/min.
= Sekvenény program

T o k1 2
|| [ MovP K1 G1500 |}
Ulozenie C. spustenia
prikazu na polohovania osi 1
uloZzenie .

["SETY10 |

polohavania
Signal spustenia
polohovania osi 1

| RSTM6 |—

UlozZenie prikazu na
zatiatok polohovania osi 1

« Udaje pre polohovanie

Axis ko be | Acceleration | Deceleration

No. | Operstion pattern —Control systemn inkerpolated Eirme M, EirmE M,

1 -
<Positioning Comment =

Pre nastavenie pouZite nastroj na nastavenie modulu pre jednoduché riadenie pohybu.

Poglitianing address Are address

O:END D1h:ABS Linear 1 - 0:1000 01000 100000,0 pm 0.0 pm

3000,00 mmjmin

Command spesd | Dwell time = M code

0 ms

0
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Cinnost pri polohovani osi 1 o 100000 pm pri 3000 mm/min je opisana niz&ie.

3000 mm/min - ---- - p L : - :
' (1) Po zapnuti signalu spustenia stroj zrychluje v
; smere adresy 100000 pm.
|
! ” !

(2) Po dosiahnuti prikazanej rychlosti 3000 mm/min sa stroj
: dalej pohybuje konstantnou rychlostou.
Signal zaciatku I
polohovania (Y10) |
Signal
ZANEPRAZDNENIA (XC) !

[ |
3! Polohovanie sa dokongi pri zastaveni stroja na adrese 100000 pm .
Signal dokoncenia '
polohovania (X14)

Y

Signal dokonéenia polohovania sa prepne z VYP — ZAP.

f
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Modul pre jednoduché riadenie pohybu vykonava neprerusovane riadenie polohovania spustenim z €. Gdaju polohovania,

Specifikovaného &. spustenia polohovania [Cd. 3]. ,Operation pattern” v Gdajoch polohovania sldZi na nastavenie, £i
vykonat dalsiu sadu Udajov polohovania.

& MELSOFT Series Simple Motion Medule Setting Tool (Unset Preject] - [0 N ]
i Projest Eck View  Orkwe Tock  wirdow  Hel [‘u’mr EIﬂﬂDStl]
PSR O [T e o ; ' :
:: Mavi alinm _.-'- _::‘-'MI.IJQD?TVE‘L]ME #1 P, OF}E‘FatIDﬂ paﬂE‘rﬂ
i, a1 | By DoployPher [ouiay i ] Polohovanie dalsieho . Udaja polohovania nie je

= (23 Tneebasck urctien Madde . Cperaton pattern Cortral s vykonané.
= B L e
L q‘r‘*;::-:?muﬂ =Fositionrg Comment >

Mark Debachion Lol Whilhe. L
:g_ Farsmsts- <Foskioning Comient -

(3 serva._Paremeter et CEhINC L Po ukonéeni polohovania sa stroj dotasne zastavi a
-:_'-:-_‘;Pcstu'rq:uta «Poskionineg Comment

: e e T potom sa vykona polohovanie dalieho €. (daja
5 Axis &1 Postioning Data - ’ .
':.; i 42 Poslin i-:i D Heskrrnng Lemment polohovania.

W f g LN T Oh: I L . . - - -
(25 s 83 Pashoring Deke e (Riadenie neprerusovaneho polohovania)

Po dokonéeni polohovania sa polohovanie daliieho
. udaja polohovania vykona bez spomalenia alebo
zastavenia stroja.

(Riadenie neprerusovanej cesty)

LOCATION

{I* Riadenie nepreruiovaného polohovania @ Riadenie neprerusovanej cesty

- Pri kon5tantnej rychlosti

Vzor Adresa Prikazana Wzor Adresa Prikdzana
cinnosti prikazu rychlost ' Cinnosti prikazu rychlost

CONT LOCATION
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I» Riadenie neprerusovaného polohovania

(2 Riadenie neprerusovanej cesty

» Pri konitantnej rychlosti

Vzor Prikazana
tinnosti rychlost

Wzor Prikazana
tinnosti rychlost

CONT

LOCATION

W
&

Dotasne zastavené.

Y

Udaj A~ Udaj B
g 1 g 2

Nezastavenég.

'

A
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= Pri premenlivej rychlosti

Vzor
cinnosi

Adresa
prikazu

Prikazana
rychlost

LOCATION

Po polohovani do A
sa rychlost zmeni bez zastavenia stroja.
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Modul pre jednoduché riadenie pohybu vykonava riadenie interpolacie prostrednictvom dvoch az &tyroch motorov pre
riadenie stroja tak, aby sa pohyboval po Specifikovane ceste.

Dostupné su rozlicné typy riadenia interpolacie vratane riadenia linearnej a kruhovej interpolacie. Pouzity typ sa nastavuje
v systéme riadenia (dajov polohovania. Jedna z osi nastavenych v systéme riadenia je oznacena ako ,referenéna os” a
druha os ako ,interpolacéna os”. Modul pre jednoduché riadenie pohybu vykonava riadenie referencnej osi podla Gdajov
polohovania nastavenych pre referencnu os, pricom interpolaéna os je v reakcii riadena po linearne alebo kruhovej ceste.

#* Riadenie 2-osovej linearne] interpolacie #® Riadenie 2-osovej kruhovej interpolacie
{Oznacenie podruzneho bodu)

Y
Y
(Interpolacna & (Interpolacna &
o0s) 0s)
{X?-.. Y?]l {xh YJ}

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

|
[
|
|
[
Yib--o | vl
[
|
|
|

|
|
|
|
|
|
: (%11 Y1) (%40 Yy) :
[ I I
[ [ |
[ | I
[ I I
L l : L
X X:
‘ * (Referen&na os) X X2 (Referenéna os)
Riadenie linearmej interpolacie sa Riadenie kruhovej interpolacie
vykonava od (X1, Y1) po (X2, ¥2). sa vykonava tak, aby stroj

pregiel cez podruzny bod.
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Pri riadeni interpolacie sa systém riadenia, adresy polohovania, prikazanej rychlosti a dalie nastavenia vykonavaju pre
Udaje polohovania referenénej osi, pricom pre rovnaké €. Udajov polohovania interpolaénej osi je nastavena len adresa
polohovania.

Po nastaveni (Gdajov polohovania pri riadeni interpolacie je €. Udajov polohovania, ktoré sa ma spustit, nastavené na .
zaciatku polohovania referencnej osi a signal spustenia polohovania pre referencnui os je zapnuty, ¢im sa spusti riadenie
interpolacie.

PoZadované signaly a Odaje potrebné pre spustenie riadenia interpolacie sO uvedené nizsie a model QD77MS4 je pouZity
ako priklad.

Signaly /O (Referencna os) Medzipamat (Referencna os)

Os1 Hodnota
Os 1 nastavenia

Signal zaciatku

polohovania 110 [Cd. 3] Cislo zatiatku | 5, 1 a% 600

polohovania

Priklad znazorfiuje zaciatok riadenia interpolacie

Ked s osi 1 a 2 (100000 p, respektive 50000 pm) riadené linearnou interpolaciou pri 3000
mm/min.
- Sekventny program

e U0\

|| ——_ MOVP Ki G1500 |}
UloZenie C. spustenia polohovania osi 1
prikazu na

zatiatok [ SETY10 |
pD_IDhD‘faﬂla Signal spustenia
0si 1 polohovania osi 1

[ RSTME |—

UloZenie prikazu na
zatiatok polohovania osi 1

- Udaje pre polohovanie

s 1
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} Spustenie riadenia interpolacie

- Udaje pre polohovanie

0s 1

Deceleration
Lire Mo,

0:1000

Acceleration
Lirne Mo,

0:1000

Bxis to be
interpolated

0iEMD 0ahABS Linear 2 Axis#Z
=Pasitioning Comment >

Mo, | Operation pattern|  Conkrol swskem Positioning address

100000.0 pm

Arc address

0.0 pm

Command speed | Dwell time

3000,00 mm)'min 0 ms

M code
]

Deceleration
Lirne Mo,

Acceleration
Lirne Mo,

Bis ko be

Operation pattern interpolated

Conkral syskem Positioning address

S0000.0 pra
=Positioning Comment =

Pre nastavenie pouZite nastroj na nastavenie modulu pre jednoduché riadenie pohybu.

arc address

0.0 prm

Command speed | Dwell time

0,00 rmymin

M code
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>Winnost’ pri riadeni interpolacie ) 00

nizsie uvedeny postup.

g

[mm/min]

Pri riadeni linearnej interpolacie pre polohovanie osi 1 so 100000 pm a osi 2 do 50000 pym pri 3000 mm/min dodrZiavajte

Os 1 (Referenéna os) / N,

[mm/min] &

Os 2 (Interpolaéna os)| - - o

osi 1 (XC)

osi 2 (XD)

Signal zaciatku
polohovania (Y10) |
Signal ZANEPRAZDNENIA

Signal ZANEPRAZDNENIA ——

Signal dokoncenia
polohovania (X14)

(1) Po zapnuti signalu spustenia stroj zrychluje v
smere adresy polohovania kazdej osi.

!
(2) Po dosiahnuti prikazanej rychlosti 3000 mm/min sa stroj
dalej pohybuje konstantnou rychlostou.

!
3! Polohovanie sa dokonéi pri zastaveni stroja v ose 1 na
adrese 100000 um a v ose 2 na adrese 50000 ym.
Signal dokoncenia polochovania sa prepne z VYP — ZAP.
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»m Zhrnutie ) 000
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V tejto kapitole ste sa naudili:

« PLC a modul pre jednoduché riadenie pohybu
» Cinnost v reZime JOG

« Navrat do povodnej polohy (OPR)

« Riadenie polohovania

+ Udaje pre polohovanie

+ Riadenie neprerusovangho polohovania

+ Riadenie interpolacie

DéleZite body

MNasledujice body sl velmi délezite. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

PLC a modul pre Pre riadenie polohovania prostrednictvom modulu pre jednoduché riadenie pohybu
jednoduché riadenie je celkové riadenie zviadnuté CPU PLC a vypocty poléh vykonava modul pre
pohybu jednoduché riadenie pohybu.

Cinnost v refime JOG Cinnost v reZime JOG je funkcia, ktorou sa servomotor ovlada ruéne v oboch
smeroch otatania pri konstantnych otackach.

Navrat do povodnej Mavrat do povodnej polohy (OPR) je funkcia, kiora sa pouZiva na presun siroja do
polohy (OPR) jeho pévodnej polohy a v nej zoslladuje adresy OP stroja a modulu pre jednoduché
riadenie pohybu.

Riadenie polohovania Modul pre jednoduche riadenie pohybu vykonava riadenie polohovania s nastavenim
ciefovej polohy, prikazanej rychlosti a dalGich nastaveni (dajov polohovania, ktory
aktivuje spustanie modulu.

Udaje pre polohovanie Udaje pre polohovanie sa pouZivajl na nastavenie vzoru éinnosti, systému riadenia a
daldich nastaveni pre riadenie polohovania.

4
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Riadenie
neprerusovaneho
polohovania

Modul pre jednoduché riadenie pohybu spusti polohovanie v poradi z €. udajov
polohovania, Specifikovaného ¢. spustenia polohovania [Cd. 3]. \Vzor ¢innosti" v

udajoch polohovania slUZi na nastavenie, &i vykonat daliu sadu adajov polohovania.

Riadenie interpolacie

Dostupné s rozlitné typy riadenia interpolacie vratane riadenia linearnej a kruhovej
interpolacie. Poufity typ sa nastavuje v systéme riadenia (dajov polohovania. Jedna
z osi nastavenych v metode riadenia je oznatena ako referenéna os" a druha os
ako ,interpolatna os". Modul pre jednoduché riadenie pohybu vykonava riadenie
referentnej osi podla Udajov polohovania nastavenych pre referenénu os, pricom
interpolaéna os je v reakcii riadena po linearne alebo kruhovej ceste.

2/2

) 000
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WG UCIEEN Vytvorenie ukazkového systému (Polohovanie)

V kapitole 5 sa budete ucit vytvarat ukaZkové systémy, uréené pre Ulohy polohovania.

“ Vyvojovy diagram principov riadenia

Ma nasledujucom obrazku je znazorneny vyvojovy diagram detailov riadenia ukaZkového systému.

Umiestnenim kurzoru mysi na vyvojovy diagram sa zobrazia detaily.

Spustenie systému pre h
manipulovanie materidlu )

v

Mavrat do pdvodne] polohy

yykonany na vietkych osiach
|

v

Robot 1 presunte do polohy

v

Robot 2 presunte do polohy

cakania
L

cakania
|

Spustaci signal = ZAP

v

Robot 1 spustte na dopravnik 1

v

Robot 2 presufte priamo nad
odkladaci zasobnik

v

LUchopte obrobok

Robot 2 spustte na odkladaci
zasobnik

v
Robot 1 zdvihnite priamo nad
dopravnik 1

v

Lichopte obrobok

v

Robot 1 presufte priamo nad
odkladaci zasobnik

v

Raobot 2 zdvihnite priamo nad
odkladaci zasobnik

v

Robot 1 spustte na odkladaci
zasobnik

v

Robot 2 presunte priamo nad
dopravnik 2

L

L
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WGUCICEN Vytvorenie ukazkového systému (Polohovanie)

Robot 1 spusﬁé na odkladaci Robot 2 presuﬁ'te priamo nad
zasobnik dopravnik 2

v v

Polofte obrobok Robot 2 spustte na dopravnik 2

v v

Robot 1 zdvihnite priamo nad =
odkladaci zasobnik Polozte obrobok
v

Robat 1 presufte do polohy S = .
Zakania Robot 2 zdvihnite do polohy cakania
[ [

v

Automaticka éinnost j
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m Priradenie Cisel zariadeni ) L

Vytvorte koreSpondenénu tabulku zariadeni 1/O a Cisel zariadeni, ktoré sa pouZiju v ukaZkovom systéme.
Vytvorenie koreSpondencnej tabufky zniZi pocet vyruseni od programovania a zjednodu$i programovanie.

Prostrednictvom niZsie uvedeného odkazu si méZete stiahnut priklad korespondencnegj tabulky s priradenymi &islami
zariadeni pre ukaZkovy systém.

<PDF s priradenymi ¢islami zariadeni=
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>minnnst’ ukazkového systému ) < ] o1 Jroc

Ukazkovy systém je navrhnuty tak, aby za normalnych prevadzkovych podmienok vykonaval cinnost ako na obrazky nizsie.
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>
“ Monitorovanie ukazkového systému

Funkciu monitorovania nastroja na nastavovanie modulu pre jednoduché riadenie pohybu méZete pouzit na sucasné
monitorovanie a zobrazenie aktualnych umiestneni, kddov chyb a dalSich informacii pre vietky osi v prevadzke.
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m Monitorovanie ukazkového systému
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[ [Monitorovana poloikal

Zobrazi monitorovani polozku nastaven(
vo vybere monitorovanej poloZky.

|
16

®
16

a
16

@
1k

A

[Stipec zobrazenia monitorovanial
Zobrazi monitorovand hodnotu osi

nastavenej vo vybere monitorovane;

poloZky .

[Zoznam informacii o module]
Zobrazi informacie o module.
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V tejto kapitole ste sa naudili:

* Priradenie ¢isel zariadeni

+ Monitorovanie ukazkového systému

DéleZite body

MNasledujice body st velmi délezite. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

Priradenie ¢isel zariadeni

Vytvorte koreSpondencnd tabulku zariadeni I/O a Cisel zariadeni, ktoré sa pouZijl v
ukazkovom systéme. Vytvorenie korespondenénej tabulky znizi potet vyruseni od
programovania a zjednodusi programovanie.

Monitorovanie ukaZkového
systamu

Funkciu monitorovania nastroja na nastavovanie modulu pre jednoduche riadenie pohybu
mozete pouzit na siéasné monitorovanie a zobrazenie aktualnych umiestneni, kodov chyb a
dalgich informacii pre vietky osi v prevadzke.
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V kapitole 6 sa budete ucit o synchronnom riadeni polohovania prostrednictvom modulu pre jednoduché riadenie pohybu s
pouZitim QD77MS4 ako prikladu.

m Prehlad o synchrénnom riadeni )

Synchrénne riadenie je typ riadenia, pri ktorom sa niekolko inych osi (podriadené hriadele) synchronizuje so standardnou
osou (hlavny hriadel).

Nizsie je uvedeny opis beZného synchrénneho riadenia vratane prepravného zariadenia, uvedeného ako priklad.

So synchronnym riadenim Bez synchrénneho riadenia

Podriadena
hriadele

Hlavny hriadel

* Predmety sa m&Zu nepretrZite prepravovat bez * Dopravnik sa musi zastavit' vzdy, ked
nutnosti zastavenia dopravnika. prepravuje predmety.

Pouzitie synchrénneho riadenia ma niekolko vyhod, niektoré si uvedené niZsie.

« ZlepSena produktivita...PretoZze medzi ¢innostami nie je pohotovostny ¢as ako pri sekvenénych ¢innostiach, taktovaci cas
sa moze skratit a tym zlepsit’ produktivitu.

« Bezpedtné riadenie...PretoZe vietky podriadeng hriadele su synchronizované s hlavnym hriadelom a zastavia sa pri
zastaveni hlavného hriadefa, zniZuje sa riziko poskodenia zariadenia.
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»m Synchrénne riadenie modulom pre jednoduché riadenie pohybu ) 000

Modul pre jednoduché riadenie pohybu dokazZe zabezpedit mechanické synchrénne riadenie prostrednictvom prevodov,
hriadelov, sukoli so zmenou otacok a dalSich €asti celkom jednoducho, oby&ajnym nastavenim synchréonnych parametrov
a podobnych nastaveni.

Synchronne riadenie modulom pre jednoduché riadenie QD77MS

ohybu : ; .
pony —— Prostrednictvom synchronizovanych parametrov

synchronizuje innost osi 1 aZ osi 3.

@ vyhody

: I
+ Siroj je kompakinejSi a naklady
s0 niZsie.
+ Nemusime mat obavy o trenie
i i i a prevadzkovu Zivotnost hlavného
hriadela, prevodu a spojky.
— Os 1 Os 2 Os3 e - _
+ Zmena pociatoéného nastavenia je
* jednoducha.

+ Neexistuje chyba spdsobena
Tradiéné mechanické synchronne riadenie mechanickou nepresnostou a

vykonnost systému je lepsia.
—
)
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m Tok pri synchronnom riadeni
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Tok pri synchronnom riadeni modulom pre jednoduché riadenie pohybu je znazorneny nizsie.

Hlavny hriadel v module pre jednoduché riadenie sa oznacuje ako vstupna os a synchronizovana os ako vystupna os.
Pre kazdu vystupnu os sa nastavuja parametre synchronizacie, ktoré uréuja, ako ma byt vystupna os synchronizovana a s

ktorou vstupnou osou.

Spustenie polohovania

Parametre ) o
@l ZloZzené sukolie

¥

Riadenie
polohovania

Udaje pre
polohovanie

ServozosiiNovac e —

Servomotor

Vstupna os e o
> (Hlavny Sikolie
hriadel hlavny) T
Vstupna os .
(Hlavny hriadel, Spojka
podruzny)
o Sakolie so
Sukolie so zmenou otatok
Zmenou
Spojka otacok
Sikolie _ : Zlozeng
W Fj stikolie

Sdkolie so
zmenou otacok

st Vacka -

Pomocny
hriadel

Modul pre jednoduche
riadenie pohybu

Udaje vacky

Vystupna os
|

v

Synchronne
Servomotor

Servozosilnovad

I

]

]

\ I
\ i
X J ;

S’
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Vystupna os pre synchrénne riadenie vyuziva ¢innost vacky.
Riadenie vackou prostrednictvom tradiéne] mechanicke] vacky je reprodukované ako riadenie elektronickou vackou s

vyuzitim adajov vacky.

Riadenie prostrednictvom mechanickej vacky Riadenie prostrednictvom elektronickej vacky

QD7TTMS

e Elekironicka vacka

Udaije vacky

Hodnota dolngj >
hranice zdvihu |

Riadenie elektronickou vatkou pre modul pre jednoduché riadenie pohybu sa vykonava softvérom. Idealny vzor vacky sa
dosiahne bez akychkolvek obav spésobenych riadenim tradiénou vaékou, ako su chyby spésobené mechanickou

nepresnostou.
Vymena vacky kvéli zmenam v pouzitom modeli vacky sa da vykonat velmi lahko, jednoduchou vymenou vzoru vacky.
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Vystupna os je riadena hodnotami (hodnoty aktualneho posunu), prekonvertovanymi z Udajov nastavenia vacky s vyuZitim
aktualnych hodnét pre jeden eyklus osi vatky ako vstupnych hodnét.
V' Gdajoch vacky existuju tri typy ¢innosti: pre dvojcestna vacku, posuv vacky a linearnu vacku.

@ Dvojcestna vacka

Dvojcestna vatka sa pohybuje dopredu a dozadu v rozsahu konitantného zdvihu vacky.

. Udaje vaiky l Priklad éinnosti

A ; A

N\ AN /\ a
— S ——

Jeden cyklus Jeden cyklus segencymus | Jeden cyklus ' Jeden cyklus

t

@ Posunvaiky

Posunom vacky sa meni referencna poloha vatky pre kazdy cyklus.

. Udaje vatky

a :
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. Udaje vatky

F 3

-

f
|

Jeden cyklus

/:
~~—

. Priklad £innosti

F Y

Aktualna
hodnota
posunu

-------- Referenina poloha vaiky pre treti cyklus

Referentna poloha vacky pre druhy cyklus

Jeden cyklus

@ Lineamavatka

Jeden cyklus

Jeden cyklus

Linearna vatka sa pohybuje priamym smerom a pre kazdy cyklus produkuje pomer zdvihu 100 %.
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Aktualna
hodnota
posunu

. Udaje vacky

F Y

Jeden cyklus

.F‘n‘klad ginnosti

e

Jeden cyklus

-
Jeden cyklus—

el
L
'
'

S

.

\eden cyklus

~
Diika zdvihu = 100 %

Referentna poloha vatky pre treti cyklus

Referentna poloha vatky pre druhy cyklus

Linearna vatka je v nastroji pre nastavovanie modulu pre jednoduché riadenie pohybu registrovana ako vacka €. 0.
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»m Vytvorenie udajov vacky

Pre vytvorenie udajov vacky pouZite nastroj na nastavenie modulu pre jednoduché riadenie pohybu.

Ma dalsej obrazovke sa poklsime vytvorit’ daje vacky.
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»m Vytvorenie udajov vacky

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

! Project Edt View Onlne
Hhl=1= 1 =l 10

i Mavigation 7o

WMEEWRNLERE T NENE |

Tools  Window Help

ol im@ma®

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

[l

[=] La Inkelligent Function Madule
= 0010:QD77MS4
- System Setting
System Structure
: Mark Detection
ﬁ Parameter
(4t Servo_Parameter
l{:*i Fositioning Data

4 Block Start Daka
- Synchronous Control Paramete
% Cam Data
L] Cam_Data_List
] No.0D1
+H La Maritor
. Digital Oscilloscope

*
=
=

—Display Maanification

width [100 +|% Height [100 =|% WiH 100% Screen |

‘ — Pioink Daka

[ |

acceleration == [ Jerk —‘

90,00000 160.00000 270,00000 360,00000

[deqree]

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

nd [degres]
Q0. 00000

180, 00000

27000000

Stroke [9:] Camn Curve
0.0000000 Constant Speed
100.0000000 Constant Speed
1000000000 Constant Speed
0.0000000 Constant Speed

MNastavenie (dajov vatky je dokontené.

Kliknutim na n pokraéujte na dalSiu obrazovku.

Q04IDEH Host AP
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b
Nastavenia parametrov synchronizacie ) 000

Pre riadenie vackou, pri ktorom je os 2 synchronizovana s osou 1 sa parametre synchronizacie musia nastavit pre os 2.
Pre nastavenie parametrov synchronizacie pouZite Simple Motion Module Setting Tool.

Parametre synchronizacie nastavme na nasledujlicej obrazovke.
Udaje vacky vytvorené na predchadzajlcej obrazovke sa pouziju pre riadenie vackou.

P i 0 T R Sampls ad e Madule Yeiiing Teol Linss) Prapot) [0010,00 7 1% | Lais # 7 Speshrenmaus Farameler |

me. ol

B A | Asis 7 S
[T ey -

Spre brsrvissn o mi el ireishle sebas e e b ssrkale o el o
sk whall

Flup gl sy
e A e EE T
e A iy s i
L T

#e %M
e A R i

Pk shall | esspeaile grar
Py A Pl
P, 4

Pt whall gos
Py, A0S Pt
Py 4H Drirgieesd i

Pk alluall i bl
Bl abial® aBA B il il D

o A roniel el (7] " i
P A0 condiod e 0 CFF Corredl e id
o AT s ke

tinn
17 Pl dhaf® tugch 04 adkren
W Nyl o o e vt Py
O ’
s il (ibch OFF mchlemid 0

aylEn
P 40 1 i dl GuBch e
trre o ard

r: 17 Hprage of e st chi

Pt g o e aball ol B
o
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i
Nastavenia parametrov synchronizacie

! Project Edit  WView Onlne  Tools  Window Help

ARN=1: T A=ty Y ol (2assal
4

]

: Navigation - (= 0010:QD7IMS4[]-Axis #2 S...

Item Setking value A
2) | &b ¢ Shaft  Avpdliary Shaft  Speed - Pr.441
—_; Intelligent Function Madule ' =L : sfraum S00000.0 pam
= (b 0010:QD77MS4 p Aupdiary Shaf o 440
-l System Setting - ™ ' :
Swstem Structure
g Mark Detection
__'327' Parameter
i _;i:' Servo_Parameter
|5 Positioning Daka
{43 Block Start Data
%4 Synchronous Control Parameter
;;f-‘ Inpuk Sxis Parameter
I_;tf' Axis #1 Synchronous Parameter
[ fuds #2 Synchronous Parameter
;_:i:' fods #3 Synchronows Parameter
;;:‘.i' #ds #4 Synchronous Parameter
4 Cam Data

= Monitor

Synchron  Set the
Bl Digital Oscilloscope - + ous parameter

control i... for the init..
< s I

Sak the kime bo advance or delay the carn axis current value per| .- - .
2147483648 to 2147483647 s Tym sa dokontia nastavenia parametrov
synchronizacie pre 0s 2.

ut a...

Kliknutim na m pokratujte na dalSiu obrazovku.

QO4UDEH Insert
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>}m Spustenie synchrénneho riadenia ) 006

Synchrénne riadenie sa spusti po nastaveni parametrov synchronizacie a udajov vacky a zapnuti prikazu na spustenie
synchrénneho riadenia. PoZadované signaly a Udaje potrebné pre spustenie synchrénneho riadenia si uvedené nizsie a
model QD77MS4 je pouzity ako priklad.

Medzipamat

Os 1 Hodnota nastavenia

Ciefovl os nastavte ako Stvorbitovy kod.
[Cd. 380] Spustenie bit 0 (os 1) aZ bit3 (os 4)

synchronneho riadenia VY P: Koniec synchronneho riadenia
ON: Spustenie synchronneho riadenia

Podmienky cinnosti osi sO ulozené v pamaéti.
[Md. 26] Podmienky cinnosti 0: Pohotovostny rezim

0si 5: Prebieha analyza

15: Synchronne riadenie

Priklad znazorfiuje zaciatok synchrénneho riadenia
Ked je os 2 synchronizovana s osou 1

« Sekvencny program * Parametre synchronizacie a udaje vacky

<Spustenie synchronneho riadenia= . .
X56 uo\ PouZite priklad nastavenia na

| | r e
| | MOVP Ho2 Gaﬁaznj— predchadzajlcej obrazovke.
Mastavenie €. synchronneho

pelohovania <Synchronous control end=>
X56 uo

| [
- [ MOVP HO G36320 |——
Mastavenie €. synchronneho polohovania
SM403 U

| | [ =
|| [(=K15G909 }——+—(M90 )——

Vypnute len pre jedno snimanie Synchronne
po vykonani SPUSTEMNIA riadenie
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(=] -t

» =
mlnnost’ pri synchronnom riadeni

) 000

Riadenie polohovania sa vykona na osi 1 pomocou ddajov polohowvania.

Signal spustenia
polohovania (Y10) pre
05 1

Poloha
A | | | | |
I I I I I
I I I I I
Qs 1 | | | |
I I I I
| | | | |
| | | | |
1 I 1 1 1 »
Poloha | I I [ I
Y I I I I I
| | | | |
Os2 | | | | |
ERVAVAVA
- —— = ] f i =
Spustenie synchranneho (1 '@J Ll | | | 4
riadenia pre os 2 | | | | |
Signal I : : : :
ZANEPRAZDNENIA osi :"If | | | |
2(XD) I I I I I
E:E;:éﬁﬂ] S Sl o Fohoipvosini X@rebicha ansljza (s | S!.-'n{:hrdnrl'le riadenie (15)
|
I
I

Pri €innosti synchrénneho riadenia, v ktorom je os 2 synchronizovana s osou 1, dodrZiavajte niZsie uvedeny postup.

1) Po zapnuti signalu spustenia synchronneho

=)

riadenia sa stav éinnosti osi [Md. 28]
zmeni na ,5 Prebieha analyza®.

|
FPo dokonéeni analyzy sa stav Ginnosti osi [Md.
26] zmeni na ,15:
Synchronne riadenie” a signal
ZANEPRAZDNENIA sa ZAPNE.

|
Po potvrdeni stavu Einnosti osi [Md. 28]
ako ,15: Synchronne riadenie”,
sa signal spustenia polohovania (Y10) pre os 1
ZAPNE.
Po spusteni polohovania osi 1 saos 2
synchronizuje s osou 1 vacka sa
uvedie do Ginnosti.

Po prepnuti signalu spustenia synchrénneho
riadenia zo ZAP — VYYP sa signal
ZANEPRAZDNENIA VYPMNE a stav sa zmeni na

0: Pohotovostny resim."
L FONoOIoVOoSsInY reiim.
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m Virtualna funkcia servozosilhovaca ) 000

1/2
Modul pre jednoduché riadenie pohybu je vybaveny funkciou, ktora sltZi ako os (virtualna os servozosilfiovaca) a ktora /
generuje len virtualne prikazy bez skutoéného pripojenia k servozosilfiovacu.

PouZitie virtualnej osi servozosilfiovaca ako vstupnej osi umoZiuje synchronne riadenie prostrednictvom virtualnych
vstupnych prikazov.

Mastavenia virtualnej osi servozosilfiovata sa vykonajl na obrazovke nastavenia servozosilfiovaéa v konfiguracii systému. N

Amplifier Setting] Axis #1]
Sarvo Amplifier Iefonmastion
Serva hpifier Series | =]

[ External 152 Cornector Satting ]

derglfier Cperation Mods | =]
/B-phasa (4 Multipy) ==

=
7 e as venasl o elémr . K(ONrola L

e ———— Ma obrazovke sa

MR Conbigur sbiw sharts, and servs zobrazi napis Virtual
[ 5=*ET Sattirg | : SSCHET M | 5 amedter bu.:ﬂ

the sereo par ameter setting Foreen.

W g HOWE

I
P

(=) el

Tok synchronneho riadenia prostrednictvom virtualnej osi servozosilfiovaca je znazorneny
niZsie.

Spustenie polohovania

Parametre ZloFens Modul pre

Riadenie L - 2= i
h R jednoduché riadenie
polohovania o sukolie  gykolie

. ohybu
. p VSIUPNA s pony
Udaje pre os (Hlavny ' LT .

mealab s e mie | R TP | R 0 LA |
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e
Virtualna funkcia servozosilnovaca

!

Riadenie
polohovania

Parametre
synchronizacie

Udaje pre
polohovanie

Vstupna os
(Hlavny hriadef,
Podruiny)

Spojka

L]
T

Sﬂhnlief_ %iu;_m

Interpolaéna
0s

» Vsiupna se.
0s {Hlavnif‘:d'—& _t..
hriader, Hiavny) |

Zloiene

sUkolie S(ikolie

& Spojka
Slikolie so : Sukolie so
Zmenou er'Ee:nDu

otatok otacok

Zloiene
slkolie

Slkolie so
Zmenou

otacok

—

Vystupna os

Modul pre
jednoduché riadenie
pohybu

Udaje vatky

Vatka €4—t———

Servozosilfoval

Senvomotor
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»m Zhrnutie

) 000

V tejto kapitole ste sa naudili:

« Synchrénne riadenie

« Parametre synchronizacie

« Riadenie vackou

+ Udaje vaéky

« Virtualna funkcia servozosilfiovaca

DéleZite body

MNasledujice body st velmi délezité. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

Synchronne riadenie

Synchrénne riadenie je typ riadenia, pri ktorom sa niekofko inych osi (podriadené hriadele)
synchronizuje so Standardnou osou (hlavny hriadel).

Parametre synchronizacie

Hlavny hriadel v module pre jednoduché riadenie sa oznacuje ako vstupna os a
synchronizovana os ako vystupna os.

Pre kazdu vystupn( os sa nastavuji parametre synchronizacie prostrednictvom nastroja na
nastavenie modulu pre jednoduche riadenie pohybu, kioré urcuju, ako ma byt vystupna os
synchronizovana a s ktorou vstupnou osou.

Riadenie vackou

Vystupna os pre synchranne riadenie vyuziva Ginnost vacky.
Riadenie vackou prostrednictvom tradiénej] mechanicke] vacky je reprodukované ako
riadenie elektronickou vackou s vyuzitim Gdajov vacky.

Udaje vatky

Vystupna os je riadena hodnotami (hodnoty aktualneho posunu), prekonvertovanymi z
udajov nastavenia vacky s vyuZitim aktualnych hodndt pre jeden cyklus osi vagky ako
vstupnych hodndt.

Virtualna funkcia
senvozosilfiovaca

Maodul pre jednoduche riadenie pohybu je vybaveny funkciou, ktora slizi ako os (virtualna os
servozosilfovaZa) a ktora generuje len virtualne prikazy bez skutoéného pripojenia k
servozosilnovacu. PouzZitie virtualne] osi servozosilfiovaca ako vstupnej osi umozfuje
synchrénne riadenie prostrednictvom virtualnych vstupnych prikazov.
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} Vytvorenie ukazkového systému (Synchrénne riadenie)

) 000

\ kapitole 7 sa budete uéit vytvarat ukazkové systémy, uréené pre synchronne riadenie.

Vyvojovy diagram principov riadenia

Ma nasledujucom obrazku je znazorneny vyvojovy diagram detailov riadenia ukaZkového systému.

Umiestnenim kurzora mysi na symboly vo vyvojovom diagrame sa zobrazia detaily kaZdej €innosti riadenia.

I-/- Spustenie systému pre

manipulovanie materidlu

)

v
Mavrat do pdvodne] polohy
vykonany na vietkych osiach
|

v

Robot 1 presufte do polohy éakania

v

Robot 2 presufte do polohy éakania I

¥

Spustaci signal = ZAP

v

Riadenie robota 1 Udajmi vadky I

v

Riadenie robota 2 Udajmi vacky I

v

( Automaticka ginnost
.

"
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7.2 Priradenie Cisel zariadeni ) 000

Vytvorte koreSpondenénu tabulku zariadeni 1/O a Cisel zariadeni, ktoré sa pouZiju v ukaZkovom systéme.
Vytvorenie koreSpondencnej tabufky zniZi pocet vyruseni od programovania a zjednodu$i programovanie.

Prostrednictvom niZsie uvedeného odkazu si méZete stiahnut priklad koreSpondencnegj tabulky s priradenymi &islami
zariadeni pre ukazkovy systém.

<PDF s priradenymi ¢islami zariadeni=




Servo_Simple_Motion_Module_SLO = | =

>minnnst’ ukazkového systému ) < ] o1 Jroc

Ukazkovy systém je navrhnuty tak, aby za normalnych prevadzkovych podmienok vykonaval cinnost ako na obrazky nizsie.

Vaetky Styri osi (X1, X2, Z1 a Z2) sl riadené
synchronizovane.
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x>
Riadenie vackou v ukazkovom systéme ) 000
NiZsie st znazornené udaje vacky pouZité v ukazkovom systéme.
i |
| [}

Udaje vacky pre X1 Udaje vacky pre
”"'”I;':I »-uele:il

X2

- .||/

\

i N

- |

(L. b = 7

Udaije vacky pre Z1

L 1

Udaje vacky pre
[y [ [ [

— [ o0 L

Z2

PR

I

o I A

/TN

- e | O

ELrg O L) it R ; R

1]
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( 7.5 Zhrnutie

) 000

V tejto kapitole ste sa naudili:

* Priradenie ¢isel zariadeni

DéleZité body
MNasledujice body st velmi délezité. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

Priradenie Cisel zariadeni Vytvorte koreEpondencnd tabulku zariadeni I/O a Cisel zariadeni, ktoreé sa pouZijl v
ukazkovom systeme.

Vytvorenie korespondenénej tabulky znizi pocet vyrugeni od programovania a zjednodusi
programovanie.
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Test Zavereény test ) 000

Teraz, ked ste absolvovali vietky lekcie kurzu Modul pre JEDNODUCHE RIADENIE POHYBU servomechanizmu,
ste pripraveni podstupit zaveretny test.

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

V tomto zaverecnom teste su celkom 3 otazky (7 poloZiek).

Zaverecny test mozZete zopakoval tolkokrat, kolko budete chciet.

Ako sa hodnoti test

Po vybere odpovede nezabudnite klikndt na tlacdidlo 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 poéet spravnych odpovedi, pocet otazok, percento spravnych odpovedi a
vysledok vyhovel/nevyhovel.

Spravne odpovede: 3

o Na uspesné absolvovanie testu
Celkom olazok: 3 musite spravne odpovedat na
60% otazok.

Percento: 100%%

Pokracovat ] | Hodnotenie ]

» Kliknutim na Pokracovat’ sa test ukongi.
+ Po kliknuti na Kontrola skontrolujte test. (Kontrola spravnej odpovede)
«  Kliknutim na tlagidlo Zopakovat' zopakuijte test.
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} Zavereény test 1 ) 00T

Vyberte dva softvéroveé programy nutné pre riadenie polohovania prostrednictvom modulu pre jednoduché niadenie
pohybu (vyberte dve moznosti).

GX Works2
MT Worksz2
GT Works3
MR Configurator2

PX Developer

MX Component

Odpoved H Spat ]
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} Zavereény test 2 ) 000

Z pofla Vyber vyrazov" vyberte ¢islo pod tabulkou pre spravny vzor ¢innosti, ktoré zodpoveda niZsie
znazornenému prikladu cinnosti.

Riadenie neprerusovaného polohovania Riadenie neprerusovanej cesty

v v Vyber vyrazov

A g

4 , 1. Nepretrzita
Dotasne zastavene. MNezastavene. 2. Cesta
3. Koniec

Vzar Adresa Prikazana - Vzar Adresa Prikazana
cinnosti prikazu rychlost - cinnosti prikazu rychlost
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} Zaverecny test 3

Odpovedzte na niZSie uvedené otazky.

® /Z nizsie uvedenych grafov vyberte spravny graf udajov vacky pre dvojcestnu vacku.

D1 Y|

A

[\ _

N

Jeden cyklus ' i Jeden cyklus ' Jeden cyklus '

@ Vyberte ¢. vacky pre linearnu vacku registrovant pomocou nastroja na nastavenie modulu pre
jednoduché riadenie pohybu.

iED | L

[ Odpoved ][ Spat ]
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Hodnotenie testu

Absolvovali ste zaveretny test. Rozsah vysledkov |e nasledovny.
Zaverecny test ukoncite prechodom na dalsiu stranu.

Spravne odpovede:. 3

Celkom otazok:

Percento: 100%

Pokracovat ] [ Hodnotenie ]

Gratulujeme. Absolvovali ste test.
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i 000

Absolvovali ste kurz Modul pre JEDNODUCHE RIADENIE POHYBU servomechanizmu.

Dakujeme vam za absolvovanie tohto kurzu.

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

Kurz si mézZete prejst tolkokrat, kolkokrat budete cheiet.,

~ Hodnotenie | Zatvorit |




