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Objetivo del curso D) w W

Este curso es un sistema de capacitacion para quienes implementaran por primera vez el sistema de control de movimiento,
empleando el médulo de CPU de movimiento de controladores de movimiento de MITSUBISHL

Para establecer el sistema, necesita aprender el control sincrénico en el modo virtual SV22 usando el ambiente de
ingenieria de controlador de movimiento MELSOFT MT Works 2.

Este curso consiste principalmente en contenidos destinados para una persona a cargo del software que entiende lo basico
de la programacion y los disefios del control sincrénico. Los contenidos dirigidos a personal a cargo de hardware, tales
como el diseio, la instalacion y el cableado del sistema, se incluyen en el curso "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS
(HARDWARE)". El contenido basico para una persona a cargo del software, como la programacioén esta preparado en el
Curso "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)".

Para este curso, usted debe tener conocimientos sobre los PLC de la serie MELSEC-Q, sobre servomotores CA y
sobre control de posicionamiento.
A quienes toman este curso por primera vez, les recomendamos tomar los siguientes cursos
* Curso "MELSEC-Q SERIES BASICS"

» Curso "MELSERVO BASICS (MR-J3)"

» Curso "YOUR FIRST FACTORY AUTOMATION (POSITIONING CONTROL)"

= Curso "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)"

» Curso "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFQ)".
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Estructura del curso

Los contenidos de este curso son los siguientes.
Le recomendamos comenzar en el capitulo 1.

Capitulo 12: MODO REAL Y MODO VIRTUAL

Aprendera las diferencias entre el modo real y el modo virtual.

Capitulo 13: PROGRAMA DEL SISTEMA MECANICO

Aprendera sobre el programa del sistema mecanico y médulo mecanico usado para controlar bajo el modo virtual.

Capitulo 14: CREACION DE DATOS DE LEVA

Aprendera cémo crear datos de leva usados en con moédulo mecanico "LEVA".

Capitulo 15: EJERCICO

Aprendera sobre el sistema mecanico y cdmo crear datos de leva usando el sistema de muestra.

Capitulo 16: APLICACION

Aprendera sobre la funcién de salida del interruptor de limite, manejo del embrague y osciloscopio digital.

Prueba final

Calificacion para aprobar: 60% o superior.
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Como usar esta herramienta de aprendizaje en linea ) 000

Ir a la pagina siguiente Ir a la pagina siguiente.

Regresar a la pagina anterior Regresar a la pagina anterior.

Se visualizara el "Indice”, lo que le permitira navegar a la pagina
deseada.

Ir a la pagina deseada

Salir del aprendizaje.
Salir del aprendizaje El aprendizaje y las ventanas como la pantalla de "Contenidos” se
cerraran.
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Precauciones de uso D) w W

Precauciones de seguridad

Cuando aprenda usando productos reales, lea atentamente las precauciones de seguridad incluidas en los manuales
correspondientes.

Precauciones que debe tener en este curso

- Es posible que las ventanas de la version del software que usted usa sean diferentes a las que se muestran en
este curso.

Este curso es para las siguientes versiones de software:

- MT Developer2 Version 1.18U

Material de consulta

Los documentos que se indican a continuacion son el material de consulta asociado a este curso. (No son imprescindibles
para aprender.)
Haga clic en el nombre del material de consulta para descargarlo.

Nombre del

docuament Tipo de archive Tamaiio

Sample program Archivo comprimido 53,651 bytes

Recording paper Archivo comprimido 43.5 kB
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CTZITEE MODO REAL Y MODO VIRTUAL

En este capitulo, aprendera sobre las diferencias entre el modo real (SV13/SV22) y el modo virtual (SV22).

El modo real se usa para controlar directamente un sistema usando el o los servomotores con un programa servo.
Para obtener mas detalles sobre el modo real, consulte el Curso "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE:
SFQ)".
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»m Modo Virtual ) 00c

Convencionalmente, una maquina es controlada por medio de ejes, engranajes y embragues conectados mecanicamente
de cada motor. El modo virtual reemplaza esta operacion mecanica sincronizando los motores en la maquina usando el
programa de sistema mecanico.

Al dar comandos al servomotor virtual, los motores en la maquina se controlan segun las configuraciones del programa del
sistema mecanico.

El modo virtual brinda las siguientes ventajas sobre construir mecanicamente el sistema:
- Se pueden fabricar maquinas mas pequefias y de menor costo.

* No se necesitan considerar el desgaste ni la vida Gtil de cada pieza (eje principal, engranaje, y embrague).
* Tareas como la etapa de reemplazo se hacen mas faciles.
* El desempefio del sistema mejora porque los errores debidos a la precision mecanica no existen.

Control de software por medio
de programa de sistema
mecanico

Control mecénico
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m Diferencias entre el Modo Real y Modo Virtual

) oo

g

programa de secuencia \

x1°£’/{ SET MO 1
MO
DP.SFCS H3EL K10
RST MO

Transferencia

{G100]
M2049// (Aceptar servo-on?

(K10 : Real ]
1 INC-1

Eje . 10000 PLS
velocidad 30000 PLS/sec

1M2001
TERMINO
onamiento

parametros de control de poOSICi

Ajustes del sistema

parametro fijo

parametro de servo

gloque de parametros
Datos para retomo a la posicion inicial

Datos para operacion de JOG

I

C —

Directamente controlado por el programa servo
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»m Procedimiento para cambiar a Modo Virtual ) 00c

Para poder usar la funcién de modo virtual, el modo debe cambiarse al modo virtual. Para cambiar el modo, prenda y
apague las solicitud de cambiar del modo real/modo virtual (M2043). Al cambiar del modo real al modo virtual, revise lo
siguiente para determinar si es posible cambiar:

« El programa de sistema mecanico esta registrado.

* Todos los ejes servo en comando se prenden.

* Todos los ejes se detienen.

* No existen errores servo con cualquiera de los ejes.

« Se apagan las solicitudes de retorno a la posicion inicial para todos los ejes excepto para los ejes de rodillos.

Grafico de tiempo
Solicitud de cambio del modo real al modo virtual Solicitud de cambio del modo virtual al modo real

ACTIVADA

Solicitud de cambio de

modo real/modo virtual pESACTIVADA
(M2043)

Estado de cambio de
modo real/modo virtual
(M2044)

Modo real Modo Virtual Modo real
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@Y Aclaracion sobre el modo de operacién ) 000

El sistema de muestra usado en este curso es la maquina de empaquetado del sistema de ejemplo usado en el Curso
"SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" y el Curso "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE:

SFQ)".

(Duracion: 00:05)
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»m Control de la maquina de empaquetado

|

ol
[

LT (LS

Hlu"“""

\

| A

El modo de control (flujo de control) del sistema de muestra para este curso es como se muestra a continuaciéon

(Duracién: 00:19)

) o0C
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m Configuracion de equipo del sistema de muestra para este curso

) oo

A continuacion se muestra la configuracion de equipo del sistema de muestra para este curso.

QO6UDH Q40P

Q62p 1 Sensor de proximidad
Computadora —

personal

m !

\ Cable USB

Valor limite de
Instalacion

recorrido
superior
—i

=3 Botonde P L:z i s L;IJZ . Boton de
¢ . paro forzado 'ndicadora de Indicadora ae inicio
detencion detencion

—n
— —n
- : s Valor limite de
Ambiente de ingenieria

recorrido
para controlador de Ampli inferior
imiento mplificador de servomotor MR-J3-10B

MELSOFT MT Works2
Eje 2 Eje 3 Eje ! Eje 5! Eje!

i Eje 1
= . El sistema operativo es Servomotor HF-KP053
Software del sistema operativo | 1 i-12d0 el Q172DCPU

e b

-

Paquete de software
de configuracion del Cable

servomotor SSCNET I
MR Configurator2

-
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»m Programa de movimiento de la maquina de empaquetado

El flujo de operacion del programa SFC de movimiento usado para este sistema de ejemplo se muestra a continuacion.

Al indicar con el cursor del mouse en el flujo se muestran sus detalles.

Ejemplo de programa para el modo real Ejemplo de programa para el modo virtual

[ Principal real Principal Virtual

Servomotor activado Servomotor activado

Retorno a la posicion inicial Retorno a la posicion predeterminada

Solicitud sin retorno a la posicién inicial | Solicitud sin retorno a la posicién inicial

Transferencia Cambio a modo virtual

Aceptacion de arranque APAGADA Espera para cambiar a Modo Virtual

[ Término ] Comenzar servo virtual

Aceptacion APAGADA para comenzar servo virtual

Término
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@EXA Resumen

En este capitulo, usted aprendié:

+ Modo Virtual

+ Diferencias entre el Modo Real y Modo Virtual

Puntos importantes

El contenido que aprendio en este capitulo se menciona abajo.

Modo Virtual El modo virtual sincroniza los motores que eran controlados mecanica y convencionalmente por medio del

programa del sistema mecanico.

Procedimiento para

IR I Al cambiar del modo real al modo virtual, revise si el cambio es posible.

Diferencias entre el El modo real controla directamente los ejes individuales.
Modo Real y Modo El modo virtual da comandos al servomotor virtual y controla los ejes al sincronizarlos usando el programa de
Virtual sistema mecanico.
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CTZITEE PROGRAMA DE SISTEMA MECANICO

En este capitulo, aprendera sobre el programa de sistema mecanico.

El programa de sistema mecanico usa los médulos mecanicos incluyendo el servomotor virtual, codificador sincrénico,
engranaje, embrague, rodillo, y leva para realizar un control de sincronizacion por software.
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m Diagrama de Conexion del moédulo mecanico

El diagrama de conexién del médulo mecanico es una diagrama de sistema virtual en donde los médulos mecanicos se

D) oo

establecen.

El diagrama de conexion de médulo mecanico se muestra a continuacion.

Maodulo de
transmision u Rl = 4.4{.:_
3 Engranaje 1 I

Médulo de
accionamiento

-

I Servomotor virtual

| Codificador

sincrénico

diferencial Eje principal Virtual

Servomotor

Codificador virtual

sincronico
Médulo de
accaonamiento

* Uno de estos médulos esta conectado.
Engranaje a

Entrada auxiliar
virtual

* Uno de estos médulos
esta conectado.

Engranaje

+— Eje de conexion

Embrague

Engranaje diferencia

Engranaje de cambio

Engranaje de cambio
de velocidad

e i i
Embrague

Modulo de
accionamiento

Codificador
sincronico

Servomotor
virtual

* Uno de estos modulos Rodillo

esta conectado.

Eje de salida
N

Cpnd

Tomillo
esfenco_

de velocidad

Maodulo de transmision

--——'--—

Médulo de salida

* Uno de estos modulos
esta conectado.

Mesa de
rotacion

-

1bloque
. <

—f=

1sistema
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m Ventana de ejemplo del sistema mecanico

) oo

A continuacién se muestra una ventana del programa de sistema mecanico usado en el sistema de ejemplo en este curso.

Al indicar con el cursor del mouse en el médulo se muestra su explicacion.

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

: Propct Edit End/Replace View Check/Convert Onlne Depug Tools Window Heb -® X
NPAGL R amL
? o SR ESRS L DR =SS THTIB L L b 10 ~]ISRE

[ (1] Pacameter Block i [l System Structure 1 o Motion SFC 18 Addr data I o Motion SFC 15Virtual ct 4 »

: Project 7 x 71 Mechanical System page ..
- 'fi.ri‘e-:ir-: Equpment (5v22) |

+ [l System Setting

+ W Servo Data Setting

+ Bl Motion SFC Program

+ (K] Servo Program

+ ) Machanical System

+ 138 Cam Data

+ &) Labek

Structured Data Types
+ g Device Memory
L} Device Comment

Editing Page 1/8 Q1720 SVZ2 Host Station No2 NUM

Detalle del eje
Rodillo para cinta transportadora por debajo del rollo del film de embalaje

ey
®

Mesa de rotacion para el rollo del film de embalaje

Mesa de rotacion para la cinta transportadora antes del dispositivo de corte
Tornillo de bola para ajustar la posicion de corte

Leva que controla la operacion del dispositivo de corte

Rodillo para la cinta transportadora después del dispositivo de corte

AW N -
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»
m Modulo de accionamiento

) oo

de entrada auxiliar virtual).

Los siguientes dos tipos de modulos de accionamiento estan disponibles.

Los médulos de accionamiento son la fuente de energia del accionamiento de los ejes virtuales (eje principal virtual y ejes

Modulo mecanico

Apariencia Nombre

Funcién

Consulte

Virtual servomotor

Usado al accionar el eje virtual del programa de sistema
mecanico por medio de pulso de entrada del programa servo
y la operacion JOG.

Synchronous
encoder

Usado al accionar el eje virtual por medio de pulsos de
entrada de un codificador sincrénico externo.
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m Servomotor virtual

programa servo y la operacion JOG.

El servomotor virtual es usado cuando el eje virtual es accionado por medio del

Cuando el servomotor virtual inicia, transmite pulsos al eje virtual segin la condicién
de inicio (velocidad de comando y valor de viaje).

Haga clic en cada articulo del parametro en la tabla para ver su explicacion.

) o e S o
1211 Ile4

* Los valores del parametro que se
muestran a continuacién se usan para
el sistema de ejemplo.

Servomotor virtual

| -

Qt

Médulo de
Transmision

Modulo de salida

Parametro del articulo Valor de muestra

Virtual axis 1
Command in-position range 100[PLS]
Operation mode at error occurrence Continue

Upper stroke limit value 0[PLS]
Lower stroke limit value 0[PLS]
Parameter block No. 2
JOG speed limit value 15000[PLS/s]

<Ajuste de detalles>

<Ajuste del rango>

<Ajuste del gjemplo>

Ajuste el nimero de gje especificado por el programa del servo en el modo virtual.

Al usar Q173DCPU: 1 al 32 Al usar Q172DCPU:1 al 8

Ajuste este parametro a "1" ya que el sistema de ejemplo usa el gje virtual 1.
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m Codificador sincronico

Se usa un codificador sincrénico al accionar el eje virtual por medio de pulsos de
entrada de una fuente externa.
* Q172DEX o Q173DPX es requerida para usar el codificador sincrénico.

Haga clic en cada articulo del parametro en la tabla para ver su explicacién. * Los valores del parametro que se
muestran a continuacion se usan para

el sistema de ejemplo.

Parametro del articulo Valor de muestra

Entrada de fuente externa
Synchronous encoder number 1
ﬂ—‘————- Using the existing encoder No
7 Médulo de
Transmision

Mdédulo de salida

<Ajuste de detalles>

Ajustar el nimero de de encoder sincrénico definido en la ventana de configuracion del sistema.

<Ajuste del rango>

<Ajuste del ejemplo>
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@&EX Modulo de transmisién ) 000

Un modulo de transmision transmite pulsos desde el médulo de accionamiento al médulo de salida.
Los siguientes cuatro tipos de modulos de accionamiento estan disponibles.

Médulo mecanico »
— Funcién Consulte
Apariencia Nombre
Gear Usado para cambiar el radio de rotacion o direcciéon por la
entrada del valor de recorrido (pulso) desde el médulo de
accionamiento. 1341
Clutch Usado para transmitir la rotacion del médulo de
accionamiento al médulo de salida y separarlos del médulo
de salida. 13.42
Speed change gear | Usado para cambiar la velocidad del médulo de salida
durante la operacion.
1343
Differential gear Usado para cambiar la fase del médulo de salida o ajustar la
posicion de inicio de la operacion.
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Los engranajes se usan para transmitir la cantidad de pulsos, obtenidos al multiplicar
la cantidad de pulsos del eje de entrada por el radio del engranaje, al eje de salida.
El radio del engranaje se calcula dividiendo "la cuenta del diente lateral del eje de
entrada del engranaje” entre "la cuenta del diente lateral del eje de salida del

engranaje”.

Ndmero de pulsos del eje de salida = (Numero de pulsos del eje de entrada) X (Radio de engranaje) [PLS]

Haga clic en cada articulo del parametro en la tabla para ver su explicacion. * Los valores del parametro que se
muestran a continuacion se usan para
el sistema de ejemplo.

. ) Parametro del articulo Valor de muestra
Servomotor virtual Eje de
[ — n ikt Gear rat?o input axis-sid.e tooth count 30
S Gear ratio output axis side tooth count 1
’f"‘ﬁ" Rotation direction Forward

Engranaje
(radio de
engranaje)

Eje de entrada:

100[PLS] OEje de salida
Eje de salida: 'f""':
3000[PLS]

<Ajuste de detalles>

Ajuste la cuenta del diente lateral del eje de entrada del engranaje.

<Ajuste del rango>
1 al 65535

<Ajuste del ejemplo>

Ajuste el parametro a "30" porque el eje 4 del sistema de ejemplo multiplica el nimero de pulsos de entrada provenientes del servomotor
virtual por 30.
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@EZEN Embrague ) 908

Un embrague transmite los pulsos comando del eje de entrada al médulo de salida y los corta, y se usa para controlar el
inicio y detener las operaciones del servomotor.

Los dos tipos de embragues estan disponibles, los embragues suaves y directos. Cualquiera es emitido dependiendo si se
necesita o no acelerar/desacelerar.

Aceleracion/desaceleracion: requerida

n Servomotor virtual

Embrague
ENCENDIDO

Embrague

Proceso de suavizado: APAGADO

realizado

- |~

| Embrague suave

Aceleracion/desaceleracién: no requerida

Proceso de suavizado:
No realizado

/

Embrague directo
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El embrague tiene los cinco modos diferentes como se muestra abajo.

Modo de operacion Descripcion

ON/OFF mode Este embrague se prende cuando el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO del embrague cambia de
APAGADO a ENCENDIDO.

Este embrague se apaga cuando el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO del embrague cambia de
ENCENDIDO a APAGADO.

Address mode El embrague se enciende cuando el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO del embrague esta prendido
y cuando se alcance el manejo ENCENDIDO del embrague.

El embrague se apaga cuando el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO del embrague esta apagado y
cuando se alcance el manejo APAGADO del embrague.

Address mode 2 Mientras que el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO del embrague esta ENCENDIDO, el embrague se
enciende y apaga segun el manejo de ENCENDIDO/APAGADQ del embrague.

Este embrague se apaga cuando el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO del embrague cambia de
ENCENDIDO a APAGADO.

Cuando el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO cambia de ENCENDIDO a APAGADO, el embrague se
enciende luego de moverse por una cantidad de recorrido especifica, y luego se apaga después de moverse por una
cantidad de recorrido especifica.

External input Este modo es usado sélo para el gje fijado en el codificador sincronico gradual (generador de pulso manual) como el
mode modulo de accicnamiento. El embrague se enciende/apaga segtin el comando del dispositivo de
ENCENDIDO/APAGADO del embrague y la entrada externa (senal TREN: Senal de inicio del cedificador sincrénico).

; : . G * Los valores de parametro
Haga clic en cada articulo del parametro en la tabla para ver su explicacién. mostrados a continuacién son

usados para el sistema de ejemplo.

Parametro del articulo Valor de muestra
Clutch ON/OFF command device M7004

m J Clutch status device M7014
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@EZEN Embrague

Embrague directo

Parametro del articulo

Valor de muestra

Clutch ON/OFF command device

M7004

Clutch status device

M7014

Clutch type

Smoothing clutch

Smoocthing clutch methed

Time-constant system

Smoothing time constant

30[ms]

Operation mode

ON/OFF mode, address
mode and one-shot

Mode setting device

D7040

ON address setting device

D7042

OFF address setting device

D7044

Address mode clutch control system

Current value within 1

<Ajuste de detalles>

<Ajuste del rango>

X0000 a X1FFF
Y0000 a Y1FFF
MO0 a M8191 ("1)
FO a F2047
B0000 a B1FFF

Especificar el dispositivo para el comando de encendido/apagado del embrague.
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@EZEN Embrague

<Ajuste del rango>

X0000 a X1FFF

Y0000 a Y1FFF

MO0 a M8191 (*1)

FO a F2047

B000O0 a B1FFF

U3E0 G10000.0 a U3EO G17167.F (*2)

U3E1 G10000.0 a U3E1 G17167.F (*2)

Etiqueta y nombre de estructura registrada como dispositivo bit

(*1) El area del dispositivo del estado del eje del servomotor virtual y sefial de comando no usada en un programa de sistema mecanico es
usada por un usuario.

(*2) El rango del dispositivo para compartir del CPU muiltiple disponible varia dependiendo en el ajuste del area de transmisién de alta
velocidad del CPU muiltiple.

<Ajuste del ejemplo>

Ajustar este parametro a "M7004" para el sistema de ejemplo.
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»m Engranaje de cambio de velocidad

Un engranaje de cambio de velocidad es usado para cambiar la velocidad de rotacién
y el valor de recorrido para el médulo de salida durante su operacion.

La velocidad transmitida para el eje de salida se calcula multiplicando la velocidad al
eje de entrada por un radio de cambio de velocidad ajustado al dispositivo de ajuste
de radio del cambio de velocidad.

Radi . loci H
Velocidad de eje de salida = (Velocidad de eje de entrada) X (Radio 0% cam;}g;gie oo [PLS/s]

Haga clic en cada articulo del parametro en la tabla para ver su explicacion.

* 0 al 65535

* Los valores del parametro que se
muestran a continuacién se usan
para el sistema de ejemplo.

Parametro del articulo

Valor de muestra

Speed change ratio upper limit value

65535

Engranaje de Speed change ratio lower limit value

1

— cambio de velocidad| Speed change ratio setting device

(radio de cambio de

Smoothing time constant

Eje de velocidad)
salida
Maédulo de

<Ajuste de detalles>

Ajuste el limite superior del radio de cambio de velocidad.

controlado por el valor limite.

<Ajuste del rango>
Ajuste este valor multiplicando 0,00 a 655,35[%)] por 100 (0 a 65535).

Cuando el valor del radio de cambio de velocidad del dispositivo de ajuste excede este limite, el engranaje de cambio de velocidad es
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»m Engranaje de cambio de velocidad ) llzlgﬂ

<Ajuste del ejemplo>

Ajuste este parametro a "65535" para el sistema de ejemplo.

4
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Un engranaje diferencial sustrae el valor de recorrido del eje de entrada auxiliar del
valor de recorrido del eje de entrada y luego transmite el resultado al eje exterior.

El eje auxiliar del engranaje diferencial tiene la direccion de rotacion, y esta ajustado
para revertir la direccién por defecto.

Valor de recorrido del eje exterior = (Valor de recorrido del eje de entrada) — (Valor de recorrido del eje de entrada auxiliar) [PLS/s]

(1) Al cambiar la fase del médulo de salida o ajustar la posicion de inicio de la operacion

Eje principal Virtual @

etk

Embragu

Eje de entrada Eje de entrada
auxiliar
Engranaje
diferencial

—

Modulo de Moédulo de salida
accionamiento
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»m Engranaje diferencial

(2) Al conectarse con el eje principal virtual

ACTIVADA

Eje de entrada  Engranaje diferendial / Eje principal Virtual @

Eje de
Servomotor 1 salida
virtual

bmbia la fase de
l6dulo de salida.

Eje de entrada

Codificador auxiliar,

XVl sincronico Médulo de

del eje auxiliar
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@ visdulo de salida
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Un médulo de salida controla las maquinas. Existen cuatro tipos de moédulos de salida mencionados a continuacion.

Médulo mecanico >
— Funcion Consulte
Apariencia Nombre
Roller Usado para controlar la velocidad de una maquina conectada
al servomotor.
1351
Ball screw Usado para mover de manera lineal una maquina conectada
al servomotor.
1352
Rotary table Usado para mover de manera rotatoria una maquina
conectada al servomotor.
13.5.3
Cam Usada para mover una maquina conectada al servomotor
segln un patrén de leva definido.
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Un rodillo es usado en los casos siguientes:
* Para operar continuamente una maquina conectada al servomotor
« Para usar un sistema que no requiere control de posicion

El rodillo es controlado por la velocidad y el valor de recorrido calculado como sigue.

Velocidad de rodillo = (Velocidad de médulo de accionamiento [PLS/s]) x (Radio de engranaje) x (Radio de cambio de velocidad) [PLS/s]
Valor de recorrido del rodillo = (Valor de recorrido del accionamiento [PLS]) x (Radio de engranaje) x (radio de cambio de velocidad) [PLS]

Haga clic en cada articulo del parametro en la tabla para ver su explicacién.

* Los valores del parametro que se
muestran a continuacion se usan para
el sistema de ejemplo.

=

Modulo de
accionamiento

" Engranaje ...
Radio de engranaje

i Embrague

Pardmetro del articulo

Valor de muestra

Qutput axis No. 1
Comment
Roller diameter 95493.0[um]

Number of pulses per revolution

262144[PLS)

<Ajuste de detalles>

<Ajuste del rango>
Al usar Q173DCPU: 1 al 32

Permissible droop pulse value 6553500[PLS]
Speed limit value 1800000.00[mm/min]
Unit of output mm

Torque limit 300%

Phase compensation Not set

Especificar el nimerc de eje definido en la ventana de configuracion del sistema.

Al usar Q172DCPU: 1 al 88

(11}
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<Ajuste del ejemplo>

Ajuste este parametro a "1" ya que el sistema de ejemplo usa el nimero 1.
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»m Tornillo de bola

servomotor.

Un tornillo de bola es usado para mover de manera lineal una maquina conectada al

El tornillo de bola es controlado a la velocidad calculada al multiplicar la velocidad y
el valor de recorrido del médulo de accionamiento por el radio de engranaje del
médulo de transferencia, y el valor de recorrido resultante es de salida.

Velocidad de tornillo de bola = (Velocidad de modulo de accionamiento [PLS/s]) x (Radio de engranaje) x [PLS/s]
Valor de recorrido del tornillo de bola = (Valor de recorrido del accionamiento [PLS]) x (Radio de engranaje) x [PLS]

Haga clic en cada articulo del parametro en la tabla para ver su explicacién.

* Los valores del parametro que se muestran a
continuacion se usan para el sistema de ejemplo.

ﬁ ¥ Engranaje ...

] Radio de engranaje
Modulo de

accionamiento &8 tmbrague

-! Tornillo
de bola

Parametro del articulo

Valor de muestra

Qutput axis No.

Comment

Permissible droop pulse value

6553500[PLS]

Speed limit value

60000.00[mm/min]

<Ajuste de detalles>

<Ajuste del rango>

Unit of output

Torque limit

Upper stroke limit value

214748364 .7[pm)

Lower stroke limit value

-214748364 .8[um]

Phase compensation

Not set

Especificar el nimero de eje definido la ventana de configuracion del sistema.
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»m Tornillo de bola

<Ajuste del rango>
Al usar Q173DCPU: 1 al 32 Al usar Q172DCPU:1 al 8

<Ajuste del gjemplo>
Ajustar este parametro a "4" ya que el sistema de ejemplo usa el nimero 4.
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La mesa de rotacién es controlada por la velocidad y el valor de recorrido calculado
como sigue.

Velocidad de mesa de rotaciéon = (Velocidad de modulo de accionamiento [PLS/s]) x (Radio de engranaje) x [PLS/s]
Valor de recorrido de mesa de rotacion = (Valor de recorrido del accionamiento [PLS]) x (Radio de engranaje) x [PLS]

Haga clic en cada articulo del parametro en la tabla para ver su explicacién.  * Los valores del parametro que se muestran a
continuacion se usan para el sistema de ejemplo.

Parametro del articulo Sample value

ﬁ L‘f' Engranaje ...

Valor de muestra

Comment

Radio de engranaje
Médulo de

accionamiento = Embrague

Permissible droop pulse value

6553500[PLS]

Mesa de rotacion

Speed limit value

1080000.000

Torque limit

Upper stroke limit value

0.00000[degree]

Lower stroke limit value

0.00000[degree]

Main shaft side

D7020

Auxiliary input axis side

Phase compensation

Not set

<Ajuste de detalles>

Especifique el nimero de eje definido la ventana de configuracién del sistema.
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<Ajuste del rango>
Al usar Q173DCPU: 1 al 32 Al usar Q172DCPU:1 al 8

<Ajuste del ejemplo>

Ajuste este parametro a "2" ya que el sistema de ejemplo usa el nimero 2.
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Una leva es usada para mover una maquina conectada al servomotor segun un
patron de leva definido.

La leva hace una revolucion con una cantidad de pulsos por cada revolucion del eje
de leva.

Para un eje con una leva especifica como el médulo de entrada, el tornillo de bola
también puede ser usado para realizar la misma operacion como lo hace la leva,
como se muestra abajo.

Los siguientes dos tipos de datos son necesarios para usar la leva:

* Datos de la leva (consulte el Capitulo 14 para mas detalles).
* Parametros del médulo de salida

Haga clic en cada articulo del parametro en la tabla para ver su explicacion.

* Los valores del parametro que se
muestran a continuacién se usan para
el sistema de ejemplo.

Parédmetro del articulo

Valor de muestra

Output axis No.

Comment

Cam number setting device

Number of pulses per revolution

2621440[PLS)

Permissible droop pulse value

6553500[PLS]

Stroke amount setting device

Lower stroke limit value storage device

Cam or ball screw switching device

Engranaje de Tornillo de bola Unit of output

reduccién Torque limit

Cantidad de
recorrido

Servomotor v
Main shaft side

D7062

Auxiliary input axis side

Phase compensation

Not set

<Ajuste de detalles>

Especifique el nimero de eje definido la ventana de configuracion del sistema.
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<Ajuste del rango>
Al usar Q173DCPU: 1 al 32 Al usar Q172DCPU:1 al 8

<Ajuste del ejemplo>

Ajuste este parametro a "5" ya que el sistema de ejemplo usa el nimero 5.
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)

Servomotor virtual o
codificador sincrénico

Valor actual
con 1 revolucion del
eje de leva

Numero de pulsos por revolucion
= 2621440[PLS]

Fy

1 ciclo

Embrague

velocidad
de la leva
Cantidad de

recorr'ldo

Leva
\

Valor actualde ~“4|7TT

Valor limite de
recorrido inferior

Valor de comando
para el

Y ~

>

Valor de comando
para el
servoamplificador

recorrido inferior

Valor de velocidad actual
= Cantidad de recorrido * Rad

5

Numero de pulsos por 1
revolucion del eje de la lgjva -1

o de recorrido + Valor limite de

oo
1/2

4
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Valor de comando
para el
servoamplificador

Valor de comando para el servoamplificador
= Valor de velocidad actual * Cantidad de pulsos por una
revolucion / valor de recorrido por revelucion
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En este capitulo, usted aprendié:

+ Diagrama de conexion del médulo mecanico
* Programa de sistema mecanico

» Modulo mecanico

* Mddulo de accionamiento

* Médulo de transmision

+ Modulo de salida

Puntos importantes

El contenido que aprendio en este capitulo se menciona méas abajo.

Diagrama de Conexién
del médulo mecanico

Un diagrama del sistema virtual con los modulos mecanicos establecidos de manera apropiada

Programa de sistema Un programa que realiza un control de sincronizacion por medio de software de la misma forma que el
mecénico hardware

Médulo mecanico

Un médulo funcional ilustrado en el diagrama de conexion del médulo mecanico

Médulo de La fuente de energia de accionamiento de los ejes virtuales (eje principal virtual y ejes de entrada auxiliar
accionamiento virtual)

Médulo de
transmission

transmite pulsos desde el médulo de accionamiento al médulo de salida.

Médulo de salida El valor de recorrido del servomotor es controlado por un pulso comando del médulo de salida.
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En este capitulo, aprendera como crear datos de leva.
Los datos de leva son usados por la misma leva, un médulo de salida del médulo mecanico.
Los articulos que se fijaran para crear datos de leva se mencionan a continuacion.

Articulos para fijar Valor inicial Ajuste del rango
Cam No. - Consulte la siguiente seccion.
Resolution 256 256, 512,1024, 2048

Stroke amount switching position 0 0 a (resolucion -1)

» Two-way cam mode

Operation mode Two-way cam mode « Feed cam mode

Cam data table 0 0 ~ 32767

Servomotor
Engranaje de
reduccion

Tornillo de bola

Cantidad de recorrido
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El nGmero de leva es el nimero asignado a los datos de leva creados.

Asigne un nimero del 1 al 64 por cada nombre de maquina.

El nimero de datos de leva se determina segun el orden en que los nombres de la maquina se registran durante la
conversion por medio de un programa de sistema mecanico, y se usa con un valor de compensacion como se muestra a
continuacion.

Al ajustar el namero de leva de los datos de leva usados para el dispositivo de ajuste del nimero de leva en el programa
SFC de movimiento, use el nimero con este valor de compensacion.

Cam Data Setting

Orden de los nombres de la = )
méaquina Ajuste de nimero de leva
7 ——
| 2 101 ~ 164
| 3 201 ~ 264
4 301 ~ 364
| =
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La resolucion es el nimero de segmentos en donde una curva de la leva para un ciclo Unico se divide para tener control.
Un resolucion mas alta adquiere mas datos de muestra para permitir mejor control de la curva de la leva.

1 ciclo
1 ciclo 0° 180° 360°
Resolucion 0 128 256
I‘ ‘I Curva ideal
1 ciclo
1 ciclo 0° 180° 360°
1024 2048 Lugar actual

Resolucion 0

Las siguientes condiciones deberan cumplirse para asegurarse que todos los puntos de resolucién estén puestos.

* Numero de pulsos por revolucion de leva (Nc) >= Resoluciéon
* Tiempo requerido por revolucién de leva >= Ciclo de operacién x Resolucion
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El modo de leva bidireccional y modo de velocidad de la leva estan disponibles para el control de los datos de la leva.

@ Modo de la leva bidireccional
Una operacion bidireccional se repite dentro del rango de cantidad de recorrido.

B Patron de leva B Operacién de muestra

/N

6 ~ Valor limite de
Resolucion -1 recorrido inferior

il Valor de salida
Cantidad de (Manejo)

recorrido

i VAVAVAN

t

&

1 ciclo

>

(1 revolucion del eje de leva)

® Modo de velocidad de la leva

Las velocidades para la cantidad de recorrido especifico en un ciclo Gnico en una direccién Unica para
comenzar el posicionamiento del valor limite de recorrido mas bajo.

I Patron de leva

Cantidad de
recorrido

1 ciclo

Resolucién -1

(Una revolucién del eje de la leva)

Valor limite de

recorrido inferior v

1 ciclo

1 ciclo

1 ciclo

I\

VAN

P ol

./

N

I Operacion de muestra

g

Valor de salida
(Manejo)

Cantidad de _I-
recorrido

....... - ]

/

|
|
|
I
]

Valc_>r limite de
recorrido inferior

1 ciclo

1 ciclo

v
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La tabla de datos de la leva define el radio de recorrido por cada punto de la resolucién definida.
El radio de recorrido es el valor representado con el valor maximo de la curva de la leva como 100%.

MT Developer2 automaticamente genera la tabla de datos de la leva cuando se crea la curva de la leva.

»

Valor de salida 4
(Manejo)

100%

4 Curva de la

x leva

Cantidad de Radio de
recomdo | | AT T T T TSN T T T recorrido

Valor limite de recorrido o ¥
inferior 0
(punto muerto inferior) 1 ciclo

Basado en el valor actual dentro de una revolucion de eje de la leva, se establece un valor calculado usando el radio de
recorrido en la tabla de datos de la leva.

Valor de velocidad actual = Valor limite de recorrido inferior +Cantidad de recorrido X Radio de recorrido
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Este ajuste se usa para cambiar el nimero de leva y la cantidad de recorrido durante la operacion.

Cuando la posicién de cambio especifica [0 a (resolucién -1)] se pasa, si la cantidad de recorrido y el nu
correctos, el programa cambia al nimero de leva especifico y la cantidad de recorrido.

Nc-1 7
Valor actual dentro de una
revolucion de eje de la leva (PLS)

mero de leva son

(Ejemplo) Cuando la posicién de cambio de la cantidad de recorrido se estableceen 0, N° 1yN°® 2dela
leva, las cantidades de recorrido S1 y S2 se cambian como se muestra a continuacién.11

(N Ndmero de pulsos por

revolucion el eje de la leva)

1 ciclo

Cantidad de recorfi
del cambio de po

Dispositivo de ajuste del 1 2
valor de nimero de leva

Dispositivo de ajuste de la E ! b4 Sz |

cantidad de recorrido

Numero de leva usado 2

Ejecute la cantidad de
recorrido

I
|
|
1
|
I
|
|
|
|
|
|
I
k
|
|

TAVAN

!'_

N° 1 de leva N° 2 de leva
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En este capitulo, usted aprendié:

+ Datos de la leva

* N°deleva

* Resolucion

+ Cantidad de recorrido del cambio de posicion
* Modo de operacion

+ Tabla de datos de la leva

Puntos importantes

El contenido que aprendio en este capitulo se menciona mas abajo.

Datos de la leva Ajustes usados para la leva del médulo mecanico.

N° deleva Nuamero asignado a los datos de la leva.

Resolucién Numero de segmentos en donde una curva de la leva para un ciclo Gnico se divide para tener control.

Cantidad de recorrido

del cambio de posicién Ajuste usado para cambiar el nimero de leva y la cantidad de recorrido durante la operacion.

Un modo de leva bidireccional y modo de velocidad de la leva estan disponibles para el control de los
datos de la leva.

Modo de operacién

Tabla de datos de la

L Ajuste del radio de recorrido para cada punto de la resolucion definida.
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En este capitulo, aprendera sobre la creacion de un programa de sistema mecanico y los datos de la leva, y también sobre
el monitoreo de la operacién del programa.

El sistema de muestra es compatible con la maquina de empaquetado del sistema usado en el Curso "SERVO MOTION
CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" y el Curso "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)".
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m Programa de sistema mecanico

Aprenda como crear el programa de sistema mecanico usando el sistema para el ejercicio.

Ajustemos la configuracién de un sistema en la ventana siguiente.

P MELSOFT Series MT Developer? C:¥MELSECYe-learnineg¥ Packing Equipment ~ [Mechanical System page 01)

Promct [dt Fnd/Replace Yew Chech/Corwert Onine Debug Tooks Wndow Help
] 3 H . s '\ -)' -!. . =
0 kD X SaRrFEER FiR s SISO LL M

7L Mechanical System page

eloayg j

Edtreg Page 1/ 8 Q1720 SVZ2 Host Station No2

"
o)

3neg meweey (exveyooy ' |
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: Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help - F X

L ET

5 MO RTE DR B =S TIE L L K75 ] |ER L
':.. Mechanical System page ... ‘ 4 b « : Mechanical Parameter Setting ax

- A | Roller

X [ Parameter Item Setting Value

T‘:. Output Axis No, 6

Q Comment

Roller Diameter
MNumber of Pulses per

Revolution 262144[PLS]
Permissible Droop Pulse 6553500[PLS]
‘ Output Unit mm
|+ Torque Limit 300%
| +] Phase Compensation Mot Set

95493,0[pum]

L Speed Limit Yalue

Ajuste otros parametros en el mismo procedimiento.

Haga clic en m para ir a la pantalla siguiente.

Editing Page 1/ 8

Q172D SW22 Host St

T oI O o000 000TO0r

ation No.2
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»m Creacion de datos de leva

Ahora aprenderemos como crear datos de leva usando la leva de un programa de sistema mecanico creado en la seccién
15.1.2.

Cree los datos de la leva en la siguiente pagina usando la ventana actual.

P MELSOFT Series MT Developer? C:¥MELSECYe-learning¥Packing Equipment = [Cam [ Cutter-cam ) no01)
i Promct Edt Erd/Replace Ywow Check/Corwert Onine Detue Jook Window el
DARGEmBam)

P _Xl"i"’ﬂ.‘!ﬂﬂag‘qlgmmnlgm g.

© Project 8 X 7L Mechancal System page 01 2 Cam [ Cutter-cam ] no01 |
[~ 08 Pacing Coupment (322) [
. System Settng
. Servo Data Settng
+ B Motion SFC Program
* (&) Servo Program
* Ga) Macharscal System
= (gt CamDate
= 4 Cutter-com
3 _) ooy
= A0 Labels
& varlARLE
Rructiured Data Types
. Dervice Meenory
) Device Comment

90.0 180.0 0.0

3%0.0
(degree)
Cnﬂod.l Two-way ﬂm| % Cuw!m| Cam Curve wmwmml 0

Q1720 SVZ2 Host Station No2




k] 4-MOTION_CONTROLLER_Application_Virtual_Mode_fod00191_spa

»m Creacion de datos de leva

' MELSOFT Series MT Developer2 C:¥MELSEC¥e—-learnine¥Packine Equipment — [Cam [ Gutter-cam 1 no011]
: Project Edit Find/Replace

View Check/Convert Online Debug Tools Window Help

NPRAS Rl
il MEX e S MRS BT

: Project

2 x

/ E}. Mechanical System page 0}/ 4 Cam [ Cutter-cam ] no01 =

-~ Packing Equipment {5v22)
+ (gl System Setting
+ '#J Servo Data Setting
+ B Motion SFC Program
+ (K] Servo Program
+ &3 Mechanical System
= 44 Cam Data

=1-4_] Cutter-cam

) Ino01

+ (& Labels

{E® Structured Data Types
+ - Device Memory

|

Device Comment

I 0.00

0.0 90.0 180.0 270.0 360.0
[degree]

Cam Mode | Two-way Resoluti0n| 256 Curve Type | Cam Curve Stroke Switching Position | 0

Los datos de la leva han sido creados.

Haga clicen () para ira la pantalla siguiente.

Q172D S5V22 Host Station No.2
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Puede monitorear la operacion del programa del sistema mecanico creado.

Monitorear el programa en la siguiente pagina usando MT Simulator2.

MT Simulator2: Esta herramienta permite realizar varias tareas de monitoreo, incluyendo el monitoreo del programa SFC de

movimiento sin conectarse a un sistema actual iniciando una simulacion desde el MT Developer2.

L MELSOFT Series MT Developer? CYMELSECYe-learning¥Packing Equipment ~ [Mechanical System page 01)
o Eda Frd/Replace Vow Check/Corwvert  Onlne Debug Tools Wndow MHelbp
> H H s '« g -~ . s
LYY VR0

1 Mechanical System page

Virtual Mode Monitorng Page 1/8 Q720 SVZ22 Simulation No2
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W MELSOFT Series MT Developer2 C:¥MELSEC¥e-learnine¥Packineg Equipment — [Mechanical System paee 011

: Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help - & X
I LT
: N R R R[S | | [foox ] &2

. 21 Mechanical System page ... i 4 b « : Mechanical Detailed Monitor % X
.. 3 Monitor e
.1 - Parameter Name Valle Unit
Output Axis No. 200000 a..,
Feed Current Yalue 200000 pm
Real Current Value 0 pm
Deviation Counter
Value 300 PLS
Torque Limit Yalue 1 %
Execute Cam Mo, an

Lower Stroke Limit 200000 pm
Execute Stroke 1875030 pm

Cam Axis 1

Rev.Curr.Val, 267210 PLS
Minor Error 0
Major Error 0

Se inicia el monitoreo de la operacion del programa
& RUN del sistema mecanico.

Haga clic en m para ir a la pantalla siguiente.

l\' wrrast Mode Monitoring  Page 1/ 8 Q172D SW22 Simulation No.2
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»m Resumen ) 00c

En este capitulo, usted aprendié:

+ La creacion del programa de sistema mecanico
* Creacion de datos de leva
» Monitoreo

Puntos importantes

El contenido que aprendio en este capitulo se menciona mas abajo.

La creacion del
programa de sistema Personalice y configure los médulos mecanicos para configurar el sistema.
mecanico

g,eaacﬁn de datos de Cree una curva de leva necesaria segun los detalles del control.

Monitoreo Puede revisar la operacién de modo virtual via una simulacion.
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En este capitulo, aplicaciones del modo virtual en el controlador de movimiento.

* También puede usar la funcion de salida del interruptor limite y osciloscopio digital en el modo real, asi como en el modo

virtual.

« Funcién para la salida del interruptor de limite
* Modo de operacion del embrague (Modo de manejo)
* Osciloscopio digital
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»m Funcién para la salida del interruptor de limite ) 00c

La Funcién para la salida del interruptor de limite usa los datos de control de movimiento o datos del dispositivo de
palabras arbitrarias como "datos de observacion” e inicia el dispositivo de salida mientras que los datos de observacion se
encuentran en el bloque de salida de PRENDIDO definido en los valores PRENDIDO y APAGADO.

Los ajustes se pueden hacer seleccionando [Servo Data Setting] -> [Limit Output Data] en la venta del proyecto.

Las ventajas de usar la funcion de salida del interruptor limite

* El costo se puede reducir porque el interruptor de sensor y hardware relacionado no son necesarios.
* No es necesario el cableado del interruptor.

» Los datos de posicion se pueden monitorear de manera precisa.

Aplicacion

+ Usado para monitorear el manejo cortador rotativo

* Usado para el interruptor de marcacion
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Se habilita el control de salida del interruptor limite durante la bandera de "Ready y Complete” PCPU (SM500: ENCENDIDO)
iniciando la bandera de listo PLC (M2000).

Todos los puntos se deshabilitan cuando la bandera de "Ready y Complete” PCPU (SM500) se apagan al apagar la bandera
de Listo PLC (M2000).

Esta salida del interruptor de limite puede habilitarse o deshabilitarse individualmente para cada punto al ajustar el bit de
salida habilitar/deshabilitar.

Al ajustar el bit de salida forzado, la salida del interruptor de limite se puede prender para cada punto.

Cuando (valor ENCENDIDQ) < (valor APAGADO)

1000000 [pm] = Valor de velocidad actual < 200000.0 [um]

Y0 se prende cuando el valor de velocidad actual es 100[mm] o mayer e inferior que 200 [mm].

ACTIVADA |

3 DESACTIVADA lDESACTIVADA

Dispositivo de salida

Valor APAGADO 200000.0[pm]

Configuracién de
bloque ENCENDIDO Valor ENCENDIDO

Valor de datos de Valor de velocidad
observacién actual < >

(Valor ENCENDIDOe) £ (Watch data value) S (Valor APAGADO)

Parametro del articulo | Valor de muestra

Limit output data

Output device | Y0000

Watch data

Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1

Name 0: Current feed value

ON block setting

Fal NRYEN NP I & TaTaTaTaTaWal N 1




k] 4-MOTION_CONTROLLER_Application_Virtual_Mode_fod00191_spa .
»
m Operacion de la funcion de salida del interruptor limite ) g/‘g@

ON block setting

ON Value

K100000.0L[pm]

OFF Value

K200000.0L[pm]

Enable/disable output bit setting

Enable/disable output bit

| 0: Invalid

Forced output bit setting

Forced output bit

| 0: Invalid

Cuando (valor ENCENDIDO) > (valor APAGADO)

Valor de velocidad actual = 100000.0[pum],
200000.0[pm] < Valor de velocidad actual

Y0 se prende cuando el valor de velocidad actual es 100[mm] o inferior o superior que 200 [mm].

Dispositivo de salida Y0

Configuracién de
bloque ENCENDIDO

Valor de datos de
observacion

ACTIVADA

Valor ENCENDIDO

DESACTIVADA

| ACTIVADA

200000.0[pam]

Valor APAGADO

Valor de
velocidad actual

»
>

100000.0

).é

(Valor de datos de observacién) < (Valor APAGADO)

4
*

(Valor ENCENDIDO) £ (Valor de datos de observacion)
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m Operacion de la funcion de salida del interruptor limite

Parametro del articulo

I Valor de muestra

Limit output data

Output device

|voooo

Watch data

Watch data specification

0: Motion control data

Axis

Axis 1

Name

0: Current feed value

ON block setting

ON Value

K200000.0L[pum]

OFF Value

K100000.0L[pm]

Enable/disable output bit setting

Enable/disable output bit

| 0: Invalid

Forced output bit setting

Forced output bit

| 0: Invalid

Cuando (valor ENCENDIDOQ) = (valor APAGADOQO)

Valor de velocidad actual = 100000.0[pm]

Y0 se apaga constantemente sin importar el valor de velocidad actual.

Dispositivo de salida

Configuracién de Valor ENCENDIDO  Valor APAGADO

bloque ENCENDIDO

Valor de datos de

observacién Valor de

velocidad actual
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m Operacion de la funcion de salida del interruptor limite

Parametro del articulo l Valor de muestra

Limit output data

Output device | Y0000

Watch data

Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1

Name 0: Current feed value
ON block setting
ON Value K100000.0L[pm]
OFF Value K100000.0L[pm]
Enable/disable output bit setting

Enable/disable output bit | 0: Invalid
Forced output bit setting

Forced output bit | 0: Invalid

Suma légica de los resultados de salida

Cuando los datos de observacion multiple, region de ENCENDIDO, bit para habilitar/deshabilitar salida y bit de salida forzada se ajustan al mismo dispositive
de salida, el resultado de la suma logica de la configuracion se muestra.

ACTIVADA
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1) Sin la salida de ajustes de Dispositivo de Salida/Habilitar y Deshabilitar/Bit de Salida Forzada

F T F 3 F Y
Dispositivo de salida —_— I \ 4 4 4 A 4

Valor /
APAGADO

| »

Configuracion de

bloque ENCENDIDO Valor
ENCENDIDO
Valor de datos de _./ V =
observacion

Control de salida basado en el Valor Salida
Salida de ENCENDIDO y valor de APAGADO ENCENDIDA Salida
APAGADA (Salida forzada) | ApAGADA

* »

v
v

Bit de salida para
habilitar/deshabilitar

Control de salida basado en el Valor
Salida de ENCENDIDO y valor de APAGADO Salida
APAGADA APAGADA

>
v
'y
v
-~

Bit de salida forzada Salida

ENCENDIDA
(Salida forzada)

+

»

2) Con salida de ajustes de Dispositivo de Salida/Habilitar y Deshabilitar/Bit de Salida Forzada
| [ | | | | | |
Dispositivo de salida T l T 1 T l T l T l
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Elemento Ajuste del rango Descripcion
Output device Dispositivo bit (X, Y, M, B, Uo \ G) El dispositivo transfiere las sefiales
ENCENDIDO/APAGADO para los datos
de observacion establecidos.
Watch data Datos de control de movimiento, Datos para la funcién de salida del
dispositivo de palabras (D, W, #, Uo \ G) interruptor limite
(entero de 16-bit, entero de 32-bit, 64-
bit de punto flotante)
ON block ON Value Dispositivo de palabra (D, W, #, Uo \ G), El dispositivo de salida se inicia en este
constante (K, H) blogue para los datos de observacion.
OFF Value
Enable/disable output bit Dispositivo bit (X, Y, M, B, F, SM, U2\ G), | La salida del interruptor limite se apaga
Ninguno: Invalido (default) sin importar del valor de datos de
observacion mientras el dispositivo de
ajuste esté apagado.
Forced output bit Dispositivo bit (X, Y, M, B, F, SM, Uo \ G), | La salida del interruptor limite se
Ninguno: Invélido (default) enciende sin importar el valor de datos
de observacion mientras el dispositivo de
ajuste esté encendido.

Los datos del ajuste de salida limite para ajustar para la funcién de salida del interruptor limite se muestra a continuacion.
Se puede crear hasta 32 datos de ajuste de salida limite.
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El embrague del modo de manejo brinda modos para iniciar/apagar el embrague dependiendo del valor de manejo actual
del eje virtual (eje de entrada).

El modo de manejo y el modo de manejo 2 estan disponibles dependiendo en el método de operacién del embrague.
(Consulte la secciéon 13.4.2 para el embrague).

Ventaja el modo de manejo

* Apta para el embrague de un dispositivo que requiera alta precision

* Apta para un dispositivo que inicia/apaga repetidamente el embrague

Aplicacion

« Embrague usado con el eje para el cortador en ejecucion del sistema de
ejemplo (eje que inicia/apaga repetidamente el embrague)

Modo de operacion Operacion del embrague

El embrague se enciende cuando el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO
del embrague esta prendido y cuando se alcance el manejo ENCENDIDO del embrague.
El embrague se enciende cuando el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO
del embrague esta APAGADO y cuando se alcance el manejo APAGADO del embrague.

Address mode

Mientras que el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO del embrague esta
ENCENDIDO, el embrague se enciende y apaga segun el manejo de

Address mode 2 ENCENDIDO/APAGADO del embrague.

Este embrague se apaga cuando el comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO del
embrague cambia de ENCENDIDO a APAGADO.

El valor del dispositivo de ajuste de manejo ENCENDIDO/APAGADO del embrague es el valor actual del eje virtual o el valor
actual dentro de una revolucion de eje virtual, dependiendo en el médulo de salida.

Tornillo de bola o rodillo Engranaje diferencial

= Valor actual del eje virtual » El valor actual dentro de una revolucion de eje virtual
Cuando el engranaje diferencial esta conectado al eje (Valor de recorrido del modulo de manejo x Radio del
principal, el valor actual del eje principal se encuentra engranaje % NC)
después del engranaje diferencial %: Operador de multiplicacion y division, NC: Niumero de
pulsos por cada revolucion del eje de la leva
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Un ejemplo de la operacién del modo de manejo se muestra a continuacion.
Este ejemplo usa la leva como el médulo de salida.

Dispositivo de comando de ACTIVADA

ENCENDIDO/APAGADO del ————
DESACTIVADA DESACTIVADA
embrague

Manejo APAGADO

Valor actual dentro de una
revolucion de eje virtual

Manejo ENCENDIDO

estado del embrague |

DESACTIVADA

Engranaje diferencial

Engranaje

Servomotor virtual
o codificador Valor x del recorrido del

sincrénico 4— médulo de accionamiento
Radio de engranaje

Embrague

Médulo de

accionamiento
| |
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Un ejemplo de la operacién del modo de manejo 2 se muestra a continuacion.
Este ejemplo usa la leva como el médulo de salida.

ACTIVADA
Dispositivo de comando de | l
ENCENDIDO/APAGADO del  DESACTIVADA DESACTIVADA

embrague

Manejo APAGADO

Valor actual dentro de una
revolucién de eje virtual

Manejo ENCENDIDO

ACTIVADA ACTIVADA

estado del embrague | | | 1
DESACTIVADA DESACTIVADA DESACTIVADA

Engranaje diferencial

Engranaje

Servomotmj virtual Valor x del recorrido del
o chn‘igac?or modulo de accionamiento
sincrénico Radio de engranaje

Embrague

Médulo de

accionamiento
B
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La figura siguiente compara el modo de manejo y el modo de manejo 2.

Modo de manejo

Dispositivo de comando de

Servomotor virtual

o codificador sincronico

ENCENDIDO/APAGADO del
embrague

Manejo APAGADO

Valor actual dentro de una
revolucion de gje virtual

Manejo ENCENDIDO

Engranaje diferencial

L.
Engranaje

Médulo de Embrague
accionamiento

—

estado del embrague

Modo de manejo 2

Dispositivo de comando de

ervomotorvirtual
codificador sincronico

ENCENDIDO/APAGADO del
embrague

Manejo APAGADO

Valor actual dentro de una
revolucion de eje virtual

Manejo ENCENDIDO

Engranaje diferencial

, gt_k_
Engranaje

Mddulo de Embrague
accionamiento

estado del embrague
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El osciloscopio digital imita la funcionalidad del osciloscopio en un software y se usa para ajustar y analizar el estado del
sistema que controla el movimiento.

Esta funcion permite la funcionalidad del osciloscopio sin preparar un osciloscopio fisico.

Es ideal para comenzar un analisis de una sistema o durante la ocurrencia de una falla porque muestra el estado del control
del sistema de movimiento por medio de formas de onda.

:mos-uu.. ~ MT Developar2

R >a50 = .

Select the work item.

Comerecate with the controller and sample the data.
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El osciloscopio digital es una funcién de MT Developer2.
Ahora confirmamos como usar el osciloscopio digital.

Ir a la pagina siguiente.

Configurara en osciloscopio digital usando MT Developer2.
(Usted puede simular el software).

fmu Oscilloscoape - MT Developar?

R >car0 - e

Select the work item.

Commurscate with the controller and sample the data.
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W Dieital Oscilloscope — MT Developer2

File Edit View Action Online Tools Help
- |70 =
@[ B e -, ] |
Ax, 5-Speed command Ax. 5-Servo error detection n’ 2‘25-?| B| ‘85‘-2| m 2‘27-5‘\ n 5‘2-0} m -‘9“-7] m e |
x| Unit A B A-B 1 2 2-1
al Jﬁ\x. 5-Speed command PLS/s 4000000 -4000000 8000000 0 0 0
Ax, 5-Cam Axis 1 Re... PLS 2100000 900000 1200000 1085100 2205920 1120820
[#]1 M 4x. 5-Motor speed x0. 1r]min 0 0 0 0 0 0
B 2. 5-Motor current x0.1% 0 0 0 0 0 0
1 Ax. 5-Servo error de... 0 0 0
[[Z] ax. 5-Error detection 0 0 0
| < I >

Assnslant Screen

PLS/s 8iT

10000000

(>

. mm
I}l!}ltl_;
SE ST

(8]

& Scale |AUTO v |

| Al usar los cuadros para marcar en la ventana CURSOR,

> Status TRIGGER STOP

puede filtrar las formas de ondas para aquellas que desea
ver.

-

> Caontioual Made Trigger Counts

Simulation No.2 MODE | Digital OSC

Finish Time

Haga clic en 0 para ir a la pantalla siguiente.
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En este capitulo, usted aprendié:

+ Funcion para la salida del interruptor de limite
* Modo de operacién del embrague (Modo de manejo)
* Osciloscopio digital

Puntos importantes

El contenido que aprendio en este capitulo se menciona mas abajo.

Funcién para la salida Esta funcién se inicia en el dispositivo de salida mientras que el valor de datos de observacion esta dentro
CERGIETGTEEN T E del bloque de salida ENCENDIDO.

MO (o8 OPSTRCIGE o Este modo inicia/apaga el embrague segun al valor actual del eje virtual o el valor actual dentro de una

revolucion de eje virtual.

embrague (Modo de
manejo)

Osciloscopio digital Este software simula un osciloscopio fisico.
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Ahora que ha completado todas las lecciones del curso Aplicacion del CONTROLADOR DE MOVIMIENTO (Modo
virtual), usted esta listo para hacer la prueba final.

Si no le ha quedado claro alguno de los temas tratados, aproveche esta oportunidad para repasar esos temas.
Esta prueba final consta de un total de 10 preguntas (32 areas).
Puede tomar la prueba final las veces que desee.

Coémo calificar la prueba

Luego de seleccionar la respuesta, asegurese de hacer clic en el botén Respuesta. Su respuesta se perdera si no
hace clic en el boton Respuesta. (Se le considerara como pregunta sin respuesta.)

Resultados de la calificacion

El nimero de respuestas correctas, el nimero de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas y el resultado
sobre si aprobé o reprobé se mostraran en la pagina de calificacion.

Respuestas correctas: 2

Para aprobar la prueba, debe
TR GepeegUE: 8 responder correctamente al
menos 60% de las preguntas.
Porcentaje : 339%
Continuar . Revisar . Reintentar |

» Hacer clic en el botén Continuar para salir de la prueba.
» Haga clic en el botén Revisar para revisar la prueba. (La respuesta correcta aparece marcada)
» Haga clic en el botén Reintentar para volver a tomar la prueba.
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Seleccione el software OS de movimiento que apoya el modo virtual.

. Seleccione el software OS de movimiento que apoya el modo virtual.
Uso en maquinas automatizadas (SV22)

. Uso periférico en maquinas herramienta (SV43)

Respuesta ] [ Retroceder
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Seleccione las funciones de los componentes de configuracion (p. ej., paso, transicion) usados en un programa de

SFC de control de movimiento.

Mddulo mecanico

Apariencia Nombre

Descripcion de la funcion

Usado para manejar el eje virtual del
programa del sistema mecénico por
un programa servo u operacion JOG.

Usado para ajustar el radio de
rotacion y direccion segun la entrada
del valor de recorrido (pulso) desde el
modulo de accionamiento.

Usado para cambiar la velocidad del
maédulo de salida durante la
operacion.

Usado para llevar a cabo el control de
posicionamiento lineal de la maquina
conectada al servomotor.

[ Respuesta ] Retroceder

Nombre

Virtual servomotor
Synchronous encoder
Gear

Clutch

Speed change gear
Roller

Ball screw

© NV A WNH

Cam
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Los gréficos siguientes muestran la relacion entre la entrada y salida del embrague. Seleccione el
embrague adecuado para este tipo de control.

v

Entrada del
embrague

|
|
|
|
|
|

' Embrague Embrague
ENCENDIDO APAGADO

Salida

Embrague suave ~ Embrague directo

Respuesta ] Retroceder




Lo D L Gd

k] 4-MOTION_CONTROLLER_Application_Virtual_Mode_fod00191_spa

) Prueba Final 4 ) oae

Seleccione los 3 procesos que deben ejecutarse antes del control de posicionamiento al disefiar un programa de SFC de
control de movimiento.

A B

@ Se indican una serie de patrones de leva en los graficos de arriba. Seleccione el término correcto para
completa Q1 y Q2 en el grafico.

| _Select:-
(02 3 --Select-- v

@ Seleccione el arreglo de patron de leva correcto en el modo de velocidad de la leva del grafico de arriba A y B.

[0 JAS

[ Respuesta ] [ Retroceder
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Responda las preguntas siguientes.

@ Seleccione el término correcto para completar Q1 a Q4 en las descripciones siguientes del 1 a 7 en el cuadro inferior.

Valor de velocidad actual = Valor limite de recorrido inferior + [Q1] * Radio de recorrido
El nimero de pulsos requerido para rotar la leva a través de un ciclo es [Q2]
[Q3] es el ajuste que determina el nimero de divisiones de indice en un ciclo.

Y[Q4] se ajusta la cantidad de recorrido, y ENCIENDE una advertencia de solicitud de cambio del
modo (M2043) REAL/VIRTUAL.

Términos

1. Cantidad de recorrido 5. Cam No.

2. Numero de pulsos por revolucion del eje de la leva 6. Operation mode
3. Resolucion de leva 7. Feed cam mode
4. Radio de recorrido

Respuesta ] [ Retroceder
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Cuando se ajusta el modo 2 de manejo al embrague del modo de manejo, seleccione el estado de embrague correcto
con el siguiente comando del dispositivo de ENCENDIDO/APAGADO del embrague, valor presente del eje virtual, y el
manejo del embrague de ENCENDIDO/APAGADO.

FNCENDIDO

Dispositivo de comando de ~
ENCENDIDO/APAGADO _4PAcAD0 |

del embrague

Valor actual del eje virtual

*Las lineas punteadas
representan los manejos de
ENCENDIDO/APAGADO del
embrague.

FNCFNDINDG  APAGARG  FNCENDIDG  APAGADO

ENCENDIDO

I APAGADO

FNCFNDITX)  APAGADO  APAGADD  APAGARQ
1

Estado del embrague A 2 |

APAGADO

I
I
1
I
IENCENDIDO

APAGADO

Estado del embrague B

APAGADO

|

I I
JENCINDIDO

APAGADO

Estado del embrague C

APAGADO

1
CNCINDIDC

Estado del embrague D

[ Respuesta ] [ Retroceder

APAGADO

[NCENDIDO

APAGADO

APAGADO
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) Calificacion de la prueba ) 000

Ha completado la prueba final. Sus resultados son los siguientes.
Para terminar la prueba final, avance a la pagina siguiente.

Respuestas correctas: 6

Total de preguntas: 6
Porcentaje : 100%
Continuar ’ ‘ Revisar ’

Felicitaciones. Ha aprobado la prueba.
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Usted ha completado el curso Aplicacién del CONTROLADOR DE MOVIMIENTO (Modo virtual).

Gracias por tomar este curso.

Esperamos que haya disfrutado las lecciones y que la informacion
aprendida en este curso le sea util en el futuro.

Puede volver a tomar el curso las veces que desee.

Revisar ] { Cierre




