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(ZZTZ] PROPOSITO DE APRENDIZAJE DE ESTE CURSO D) 000

Este curso esta orientado a aquellas personas que van a implementar por primera vez el sistema de control de movimiento,
empleando el médulo de CPU de control de movimiento, con el fin de aprender sobre el disefio, la instalacion, el cableado
y la verificacion de conexiones del sistema.

Los contenidos principales de este curso estan dirigidos a disefiadores de hardware.
Los contenidos dirigidos a disefiadores de sistemas, tales como los de configuracion y programacion de sistemas, se
incluyen en el curso "Conceptos basicos sobre controladores de movimiento servoasistidos (MODO REAL: SFC)".

Para este curso, usted debe tener conocimientos sobre los PLC de la serie MELSEC-Q, sobre servomotores AC y
sobre control de posicionamiento.
Para quienes toman este curso por primera vez, les recomendamos tomar los siguientes cursos:

"CONCEPTOS BASICOS DE LA SERIE MELSEC-Q",

"CONCEPTOS BASICOS DEL MELSERVO (MR-J4)",

"PRIMERA AUTOMATIZACION DE FABRICA (CONTROL DE POSICIONAMIENTOQ).
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(=72 DESCRIPCION DEL CURSO ) 006

A continuacién se brinda una descripcién del contenido de este curso.
Le recomendamos que vaya a través de los capitulos en orden, comenzando con el capitulo 1.

Capitulo 1 - CONCEPTOS BASICOS SOBRE CONTROL DE MOVIMIENTO

En este capitulo aprendera los conceptos basicos sobre el sistema de control de movimiento y sobre el médulo de
CPU de control de movimiento.

Capitulo 2 - DISENO DE SISTEMAS

En este capitulo se aclararan los detalles relativos al control del sistema que se va a implementar, y aprendera como
disefiar sistemas y seleccionar productos.

Capitulo 3 - INSTALACION Y CABLEADO
En este capitulo aprendera cdmo instalar y cablear los sistemas de control de movimiento.
Capitulo 4 - VERIFICACION DE CONEXIONES

En este capitulo aprendera como verificar las conexiones de los cables.

PRUEBA COMPLETA

Calificacién para aprobar: 60% o superior.
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Cémo 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 |a pagina anterior.

Aparecera el mensaje "Indice".
Puede navegar a la pagina que desee en la indice.

Para ir a la pagina deseada

Para salir del aprendizaje.
Para salir del aprendizaje El aprendizaje y las ventanas como la pantalla de "Contenidos" se
cerraran.
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Precauciones de seguridad

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

Precauciones en este curso

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

Este curso es para las siguientes versiones de software:
- MT Developer2 Version 1.18U
- MR Configurator2 Version 1.01B
- GX Works2 Version 1.55H

Materiales de referencia

Los documentos que se indican a continuacion son las referencias asociadas con este curso. (No son indispensables para
aprender.)
Haga clic en el nombre del documento de referencia para descargarlo.

Mombre de referencia Formato del archivo Tamafio del archiva

Programa de muestra Archivo comprimido 170,516 bytes
Hgja de registro Archivo comprimido 485 kB
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El control de movimiento controla los diversos ejes (servomotores) de una unidad de correas transportadoras, una maquina
de proceso, etc,, y se encarga de controlar con exactitud su posicionamiento y velocidad.

Este curso les brinda informacion a los disefiadores de hardware sobre como configurar los sistemas de control de
movimiento, empleando el médulo de CPU de control de movimiento (Q172DCPU).

A continuacién se presentan los ejemplos de aplicaciones del sistema de control de movimiento.
Haga clic en el boton correspondiente al ejemplo de aplicacion que desea ver.
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Caracteristicas de los modulos de CPU de control de movimiento ) 00

Utilice un médulo de CPU de control de movimiento de la serie Q de controladores de movimiento de Mitsubishi para el
cantrol del movimiento. A continuacion se mencionan las caracteristicas de los modulos de CPU de control de movimiento.

Se puede elegir el sistema operativo segin cada aplicacién

Puede elegir sistemas operativos (software de control) apropiados para aplicaciones tales como unidades de correas

transportadoras o maquinas de proceso.

f

Uso en unidades de correas transportadoras Uso en méquinas autornatizadas
Sistema operativo Compatible con SFC de control de maovimiento SV] Compatible con SFC de control de movimlento SV2
SWEDNC-SVODOQO
(CD-ROM) Lenguaje dedicado Lengua]e de apoyo mecinico
[ ™ 111 [P T plirnentadora de prensa, procesarmients de
; e led trh )
— o P = 2 m:,ﬁmm.?:;dﬁﬁﬂrm alirnerbos, ervasads de simentos, maquing

devanaders, mbquina de hilar, mdquina
tejedorns, maguins de impresidn,
encuademnadors, mokdesdora de neumaticos,
rdguina productora de papel

Corntrol s-huémm, eje electrdnicn, embrague electranice,
lewa electrdnica, contral de arrastre

A transportadors, aplicador de pinturs, montaje de
chips, conador de discos fwalers), cargador
1""—"l'ht---: descargadion, mdquina pegadors, meda robdiic
- e xy
Interpolackan lineal (1 a 4 ejes), interpolacidn clreular,
velacidad constante, alimentador de indinacian fija,
control de velocidad con tope de posicidn fijo, cambio
de velocidad, contrel de velocldad, Cambla de velocldad
 pasiciin

periférico en herramientas para
= SV43

§Z_ -_ M.ﬁqulna esimerladara
| Maguina de transferencia
f* "-"\. ’, Méguina herramienta
k_:.h | Talladar en madera

| Cargadar y descargador
Ihtetpnl.aclﬁn Ilheal (1a4ajes)
Interpolacidn circular
Interpolacién helicoidal
Paslclonamients a velocidad canstante

La configuracion multi-CPU disminuye la demanda de procesamiento de la CPU

El moédulo de CPU de control de movimiento tiene que usarse junto con un modulo de CPU de la PLC. A esto se lo
denomina configuracion multi-CPU, en la cual el control de la secuencia y el control del movimiento son procesados en
cada modulo de CPU, lo cual disminuye la demanda de procesamiento en cada uno de los médulos de CPU y aumenta la
velocidad de procesamiento. (El médulo de CPU de control de movimiento no puede usarse por si solo.)

CPU de PLC

CPU de central de mavimients
Memoria de
dispasitive

Area de transmislén
de alta velocdad
muhti-CPLU

Memaora de
dispositiva

de alta velocldad
mult-CPU

Pracesador de
cantred de PLC
modela
universal

Procesadar de
cerntrel de
mevimientc

Bus de datos de sisterna de PLC de lalinea

Médule de E/S del PLC Mdadulo de funciones inteligentes del PLC Médula de contral de movimiento
(DE/S) (8/0, OfA, ete) (tope de proximidad, entrada de
generader de pulso manual)

Amplificadar
Servomotor  de seramatar
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Se brinda un ambiente de desarrollo y mantenimiento facil de usar

Un ambiente de ingenieria para controladores de movimiento, MELSOFT MT Works2, ofrece un ambiente de desarrollo y
mantenimiento que permite ajustar la configuracion del sistema, ajustar los parametros de "programacion y depuracion”,
hacer simulaciones y "operar y hacer mantenimiento” al sistema de manera integrada en una computadora personal.
Esto simplifica el desarrollo, la operacién y el mantenimiento de sistemas de control de movimiento.

Pantalla grafica que facilita el disefio de sistemas de / Programacion mediante diagrama de flujo que facilita la
control de movimiento visualizacion y la comprension
M Configuracion del sistema MAjuste de parametros MPrograma SFC de control de  MIPrograma servoasistido de
- movimiento (SV13/5V22) posicionamiento (SV13/5V22)
" e soveveia — T se————

- &
|

Programacio

S Disefio de et M.
22, s o sisﬁemas = bt
/ s
Operacion y mantenimiento Arranque y ajuste
Operacién y mantenimiento simplificado ‘ ' Una gran variedad de funciones de operaciones de monitoreo y
prueba
Bnonitor per lotes de enores e~ MFuncion de osciloscopio W Varias funciones de monitoreo  MVarias operaciones de prueba

CPU de control de movimiento digital - "
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A continuacién se muestra la configuracion basica (incluido el hardware y el software) necesaria para implementar un

sistema de control de movimiento.
Al desplazar el cursor del ratén por encima de cada aparato, se pueden ver detalles del dispositivo.

Instalacion mediante computadora personal

‘ Unidad base
[Sistema 1]
i . n_ Amplificador de  Q1720: 8 ejes max.
- . . T servomotor  Q1730: 16 ejes max.
| . i =T MR-J3-0B .
e Eje 1 .E]E 8
. . Cable (Eje 16}
Software del sistema operativo Cable USE SSCNET I
Computadora perscnal | Servomotor
Ambiante de compatible con
software de ingenieria MR-J3 )
para controlador da
movimiento,
MELSOFT MT Works2 Receptaculo [Sistema 2] (admitido solamente por el Q173D)
st Entrada de para bateria Amplificador de
i -] paro servomotor 16 e c
" e g  forzado b -
— p Eje 1 Eje 16
7]
Lix]
Paquete de software K
de configuracion de servomotar 2
MR Configurator2 -
e Servomotor
wa favinane compatible con
@ e | MR-J3 )
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Nombres de cada una de las secciones de un médulo de CPU de control de movimiento

En la siguiente tabla se indican los nombres y las aplicaciones de cada una de las secciones de un moédulo de CPU de
control de movimiento. (En este curso se usa como ejemplo el modelo Q172DCPU.)

Cuando sefala con el cursor del raton cada elemento de la tabla, se destaca la seccion correspondiente del modulo de
control de movimiento, y viceversa.

QITIDCPY

Indica £l estaco de operacion y muestra |a inform:acion de errores del

Pantalla LED de 7 segmentos

madula de CPU.
Interruptor selector de funcian rotativa 1 Sirve para seleccionar el modo de operacion (modo de operacion namal,
(SW1) modo de instalacian, etc.).
Interruptor selectaor de funcion rotativa 2 Sirve para seleccionar el modo de operacion (modo de operacion namal,
(SW2) modo de instalacian, etc.).
Interruptar RUNSSTOR Sirve para controlar el madulo de CPU
(EJECUTAR/DETENER) (ejecutar o detener programas).

Terminal que sirve para conectar una entrada de paro forzado
Conector de entrada de paro forzado (24 vee) E P P

Conector para conectar amplificadores de servomatores (de hasta

Conector CNT SSCNET I 16 ejes) Utilice un cahble SSCHET III.
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m Procedimientos para implementar el sistema de control de movimiento

A continuacién se muestra el procedimiento para implementar el sistema de control de movimiento.
En este curso, usted aprendera scbre el proceso de disefio del hardware, ademas del procedimiento de implementacién de este.

Disefio de hardware
1) DISEFIO DEL SISTEMA ~ sresssssssssssassassansans Capitulo 2

Contenidos de

2) INSTALACION Y CABLEADO este curso

mam mm mm -----------"Capftu|03

3) VERIFICACION DE CABLEADO

llllllllllllllllllllCathuIﬂ_q,

a ¢«

Diseiio de software

4) SELECCION E INSTALACION DEL SISTEMA OPERATIVO
------------ CURSO "CONCEPTOS BASICOS SOBRE CONTROLADORES DE MOVIMIENTO (MODO REAL: SFC)"

LS

«

5) CONFIGURACION DEL SISTEMA « = == CURSO "CONCEPTOS BASICOS SOBRE CONTROLADORES DE MOVIMIENTO (MODO REAL: SFC)" ]

-

6) VERIFICACION DE OPERACION ===+ CURSO "CONCEPTOS BASICOS SOBRE CONTROLADORES DE MOVIMIENTO (MODO REAL: SFC)" ]

-

7) DISENO DE PROGRAMAS ===+ ===+ CURSO "CONCEPTOS BASICOS SOBRE CONTROLADORES DE MOVIMIENTO (MODO REAL: SFC)" ]

-

8) PROGRAMACION === +sasasssnnnas CURSO "CONCEPTOS BASICOS SOBRE CONTROLADORES DE MOVIMIENTO (MODO REAL: SFC)" ]

-

9) OPERACION ]
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A continuacion se indican los contenidos que usted aprendio en el capitulo 1.
Los puntos siguientes son muy importantes; léalos de nuevo.

El modulo de control de movimiento controla los diversos ejes (servomotores) de una unidad de correas
transportadoras, una maquina de proceso, etc,, y se encarga de controlar con exactitud su posicionamiento
y velocidad.

Conceptos basicos sobre
control de movimiento

* Puede seleccionar un sistema operativo (software de control) apropiado para aplicaciones tales como
correas transportadoras o maquinas de proceso.

« El modulo de CPU de control de movimiento tiene que usarse junto con un modulo de CPU de la PLC. A
esto se lo denomina configuracion multi-CPU; en esta configuracion, el control de la secuencia y el control

Caracteristicas de los del movimiento son procesados en cada modulo de CPU, lo cual disminuye la demanda de procesamiento

modulos de CPU de en cada uno de los modulos de CPU y aumenta la velocidad de procesamiento.

control de movimiento + Un ambiente de ingenieria para controladores de movimiento, MELSOFT MT Works2, ofrece un ambiente

de desarrollo y mantenimiento que permite ajustar la configuracion del sistema, ajustar los parametros de

"programacion y depuracion”, hacer simulaciones y "operar y hacer mantenimiento” al sistema de manera

integrada en una computadora personal con Windows.

+ Esto simplifica el desarrollo, la operacidn y el mantenimiento de sistemas de control de movimiento.
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En el capitulo 2, usted aprendera como disefar un sistema y seleccionar productos.

DISENO DE SISTEMAS ==+ssssssssasssannss Capitulo 2
INSTALACION Y CABLEADOQ == ==ssssssssnss Capitulo 3 |
[ VERIFICACION DE CABLEADQ =+ == x==xs== Capitulo 4 |

Secuencia de contenidos del capitulo 2 \
2.1 Aclaracion sobre el modo de control
2.1.1 Configuracion del equipo del sistema
de ejemplo de este curso
2.2 Evaluacion del sistema de servo
2.3 Evaluacion de especificaciones y puntos de
E/S necesarios
2.4 Evaluacion del disefio del sistema
2.5 Seleccion de productos
2.6 Resumen de este capitulo /
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2.1 Aclaracion sobre el modo de control

D 00

Velocidad de
reproduccion de
la animacion

(=) Normal
() Lento
(_) Avance por cuadros

Deteniéndose
(PY3)

Manipule la animacién del siguiente sistema de ejemplo con un ratén, segun las instrucciones de O

Compruebe el modo de control (flujo de control) del sistema de ejemplo de este curso, empleando la animacion.

Hacar d‘u:'

¢

(“Rogroso sl indicador "P1 'J

Para acomodar el siguiente lote de productos en la plataforma,
el flujo de control vuelve al indicador (P1).
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A continuacion se muestra la configuracion de equipo del sistema de ejemplo de este curso.

Q04
UDEH QY40P
Q62P Q172D X40 Q3808
Amplificador de * La configuracion de equipo de los

servomotor ejes 2 y 3 es la misma que la del gje 1,
MR-J3-108

Computadora personal Eel Eje 2 Eje 3

Cable USB Cable
N .- B ik ™ limi e
are s Limitador de

— -

recorrido superior

Dispositivo de entrada -
- 2R Umitador de
_— Dispositivo de salida recorrido inferior

Ambiente de ingenleria
del controlador de @ é A g
movimiento b _a’
Luz

MELSOFT MT Works2 Botén de iz  SeMal  Sefal  Boténde Tope de

— paro  Indicadora indicadora  de  decleme inicio proximidad
e - forzado de de apertura de
d operacién  detencidn de pinzas  pinzas

Paquete de software
de configuracién del
servomecanismo
MR Configurator2

| O

Software de sistema
operativo
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m Evaluacion de un sistema de servo
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Amplificader de
Cable servomotor Eje 1
SSCHENTE Servomotor
Cable
SSCNET I Amplificador de
servomotor E}e 2
Méodulo de CPU de Sarvomaton
control de
movimiento
Cable Amplificador de 7
SSCNET Il servomot Eje 3
Servomotor

Direccion de rotacion del servomotor
Evaltie cual es la direccion de rotacion del servomotor que mueve la maquina en la direccion de
avance, segun las especificaciones de la maquina. La direccion de rotacion va en el sentido contrario
a las manecillas del reloj (CCW) o en el sentido de las manecillas del reloj (CW) con respecto al lado
de carga (el lado de la maquina en el cual esta instalado el motor).

En el sistema de ejemplo, un eje gira en el sentido contrario a las manecillas del reloj cuando se da la
instruccion de rotacion hacia adelante.

Luego, evalte la configuracion del servomecanismo conforme a las especificaciones de las maquinas del sistema
(nimero de ejes, n° de eje, direccion de rotacion, etc.).
En el caso del sistema de ejemplo, la configuracion del servomecanismo que se muestra a continuacion se
seleccioné conforme a los detalles de control que se indican en el apartado 2.1.

4 5 ™
Eje #1 (eje X) Be X
Mueve el dispositivo en sentido :
horizontal, a lo largo del eje X. Posicién
redeterminada
. =
- 3
Eje #2 (eje Y)
Mueve el dispositivo en Posidén ~ BIE
sentido horizontal, a lo predeterminada EjeY
largo del eje Y.
- J
il B
o 43 (o
EJe 5 g (eJe Z) Posicién 8
Baja o eleva el brazo del  predeterminada
gislpqsitzivo en el sentido Eje Z
% e Productos 4

Evaluacion del método de retorno a la posicion predeterminada
Para eliminar un error en las posiciones de parada, retorne todos los ejes a su posicion predeterminada.
Se pueden utilizar varios métodos para restablecer los ejes a la posicion predeterminada. Seleccione un método adecuado a las

especificaciones de la maquina del sistema. En el caso del sistema de ejemplo, utilice el método de tope de proximidad en cada eje.

En el sentido contrario
a las manecillas del
reloj (CCW)

En el sentido

horario (CW)
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m Evaluacion de las especificaciones y puntos de E/S necesarios

Después, evalle las especificaciones y los puntos de E/S del controlador de movimiento y del amplificador de servomotor.
Seleccione las especificaciones y los puntos de E/S, basandose en los detalles de control que se indican en el apartado 2.1.

Cuando sefiala un dispositivo conectado al controlador de movimiento o al amplificador del servo con el cursor del ratén, se
muestran las especificaciones de E/S correspondientes.

UDEH
o4 ay4or

Qe2pP Q1720 | QX40 Q3808

* La configuracion de equipo de los
Amplificador de servomotor ejes 2y 3 es la misma que la del eje 1.
MR-J3-10B
A R R Eje 1 Eje 2 Eje 3
& ] (] E
Cable Servomotor
SSCNET I i — il — il —
HF-KP053 Limiiador de
recomido supenor
Dispositivo de entrada — — —
Limitador de
Dispositivo de salida recomido inferior
@ ? ¥ j
Luz Luz Sefalde Sefalde  Botdn de inicio Tope de
indicadora  indicadora aperturade cieme de B proximidad J

de operacion de detencion pinzas pinzas
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Despueés, evalte la seguridad del disefio del sistema de control de movimiento.

Para evitar que se produzcan dafios y fallas en los dispositivos, u otros accidentes debido a desperfectos del
sistema, evalUe un mecanismo que permita detener el sistema en caso de que ocurra una emergencia.

En el caso del sistema de ejemplo utilizado en este curso, se adoptaron las siguientes tres medidas de seguridad.

Haga clic en el boton correspondiente a la medida de seguridad que desea ver. (Haga clic en el boton "Mostrar
todo el circuito” para revisar el circuito completo.)

Cireuite de paro de emergencia Circuito de paro forzado Rangeo de movimiento de trabajo limitado Mostrar todo el circuito

=Fuenlie de alimentacidn del servomecanismos <Fuente de alimentacion del controlador de movimiento=>
Q04
Fuente de alimentacion Fuente de alimentacidn UDEH  QY40P Unidad hase
(200 Vea) (100 Vea)

QX40 Q38DB /

Q2P Q1720
L\

v v

Sin disyuntor (NFB)

Fuente de =
alimentacidn principal f

Fuente de alimentacion
del circuito de control
Sefal de

—_————1—y P Cable SSCNET I

Botdn de paro
Entrada de paro  forzado

forzado ﬁ
I"- —_

i Limitador Limitador
N de recorrido inferior . de recorrido superior
= Senal de - Trabajo -

F

Interruptor
magnetico
de contacto

| alarma

| I ////'f s |

e circuito principal

- e
| S ///,’

———— -, Sefial de

| __darma__

A T ]

Fuente de alimentacion d
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Seleccione los productos que va a comprar, basandose en la configuracién del sistema evaluado.
Seleccione los productos con la ayuda de las herramientas de seleccion.

Para controladores de movimiento: Sistema de seleccion Para servomotores: Herramienta de seleccion de

de modelos de la linea MELSEC-Q capacidad para servomotores CA

Esta herramienta le ayuda a seleccionar productos de la Iserie Esta herramienta le ayuda a seleccionar una combinacion
MELSEC-Q, tales como los médulos de control de adecuada de servoamplificadores y servomotores segun las
mgvimientﬂr en nuestro Siﬁﬂ web para prc.ductgs de ESpEEiﬁEaCiﬂnES dela méqUina del sistema. Puede dESCEr’gar
automatizacién industrial. esta herramienta desde nuestro sitio web de productos para
Puede utilizar esta herramienta sin costo alguno. automatizacion industrial.
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Seleccion d duct 00
elieccion ae proauctos
1/2 .
Seleccione los dispositivos que va a usar en el sistema de ejemplo, basandose en la configuracion del sistema evaluado. ]
En la tabla siguiente se indica la configuracidn de equipo seleccionada del sistema de ejemplo.
Componente de |a S Mombre del iDCio
Elemento configuracion Cantidad mocalo Descripcion
; unidad base que posee B ranuras para instalar cada madulo y que admite la
ekl ! Qss0e configuracién multi-CPU
ﬂ"mer".':ggi'é'ﬁ gleéutrica 1 Q62P Suministra energia a cada uno de los modulos.
Madulo de CPU de la 1 QO4UDECPU Modulo de CPU que se encarga de controlar |la secuencia.
PLC * La bateria (Q6BAT) viene incorporada en el mddula de CPU.
Sistema de Médulo de CPU d Madulo de CPU que se encarga del control del movimiento.
irol de lil dﬂ gLV de 1 Q1 720CPU * La bateria (QEBBAT) vy el receptaculo para bateria (Q170DBATC) vienan incorpora-
R control de moviriento doz en el madulo
Madulo de entrada 1 C1X40 Recibe la sefal de EMCENDIDOAPAGADD del botdn de inicio. (16 puntos) =
i Envia la sefal de ENCENDIDOYAPAGADO a la luz indicadora v al dispositivo (el
Médulo de salida 1 QY 40F brazo con pinzas).
{16 puntos)
allmeﬁra%?é?'n iilerna 1 - Suministra 24 Ve a los dispasitivos de E/S v a la entrada de paro forzado.
Botan de inicio 1 - Interruptor de botdn que sirve para iniciar el sistema de ejemplo
_ Interruptor de boton que sirve para defener los servomotores de todos los ejes en caso
Dispositivo Boton de paro forzado 1 quUE DCUME Una emergencia.
de EfS Cable para entrada de 1 Q170EMICELAM Sirve para conectar la entrada de paro forzado al madulo de CPU de control de
exlerno paro forzado H movimiento.
B"az”d;mfiil?f:s' del 1 - Parte del dispositivo que posee |as pinzas con gue se toman los productos.
Luz indicadora 2 - Las luces indicadoras indican si el sistema esta funcionando o si esta detenido.
An;g:if:;i?;fa 3 MR-J3-10B Amplificador de servomotor para 3 ejes.
2 HF-KPO53 Servomotores para el gje 1 (gje X) y el gje 2 (gje ¥).
Servomotor
1 HF-KPOS3B Servomotor con freno para el gje 3 (gje £).
e e /et & _ Sensores para detectar el limite superior ¥ al limite inferior del rango de movimiento
) del dispositivo,
SRR Sensores para delectar la posicidn inicial de desaceleracian durante al
r _ ICl || I
servo Tope de proximidad 3 procedimianta de relornd a la posicibn predetarminada
Cable de fuente de _ _ | Cable que conduce la electricidad desde el amplificador del servo hasta 2l
alimentacion del 3 MR F"'u'f;1 EBLEM servomator.
servomotor - {Longitud: 2 m)
. MR-J3ENCBLZM- | Cable gque conecta el amplificador del serve con el codificador del servomotor.
Cable de codificador 3 o (Lonaitud: 2 m |-
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MR-JZENCBELZM-

Cable que conecta el amplificador del servo con el codificador del servomotor.

Cable de codificador AL (Longitud: 2 m)
Cable de comunicacion que conecta el modulo de CPU de control de movimiento con el
Cable SSCNET Il MR-J3BUSoM amplificador de servomotor.
Computadora personal - Computadora personal que ejecuta el software de ambiente de ingenieria
MELSOFT Software que permite configurar &l moadulo de CPLU de control de movimienta,
MT Works2 programarlo, etc
Saﬂz:r;s:n?g:it:eme GM}E‘I;"?D?ﬁFETE Software que permite configurar el madulo PLC, programarlo, etc.
Ambiente de
= e MR héihf?g?ﬁ;mrz Software de configuracion del amplificador del servo v del servomotor,
Suﬂw?}r;efaetli:éstama Sg:ﬁggg Software que s instala en el madulo de CPU de contrel de movimiento
Cable USB MR-J3USBCEL3M Conecta la computadora personal &n la cual estd instalado GX Works2 con &l

madula de CPU.




k&l MOTION CONTROLLER Basics (Hardware)_SPA =R

e
E s ) ©os

A continuacion se indican los contenidos que usted aprendio en el capitulo 2.
Los puntos siguientes son muy importantes; léalos de nuevo.

Aclaracién sobre el Aclare los detalles de control y las especificaciones de maquinas antes de disefiar sistemas.
modo de control

SETETLT G NI R 5 5 Bl Evalle la configuracion del servomecanismo conforme a las especificaciones de la maquina del sistema (ndmero de ejes, n®
de servo de eje, direccion de rotacion, etc.).

* Direccion de rotacion del servomotor

Evalie cual es la direccion de rotacion del servomotor que permite mover la maquina en la direccién de avance, basandose
en las especificaciones de la maquina. La direccion de rotacion puede ser inversa (CCW) o directa (CW) con respecto al lado
de carga (el lado en el cual el motor esta conectado a la maquina).

* Evaluacion del método de retorno a la posicion predeterminada

Para eliminar un error en las posiciones de parada, restablezca cada uno de los gjes a su posicion predeterminada.

Se pueden emplear varios métodos para restablecer un gje a la posicion predeterminada. Seleccione un método adecuado a
las especificaciones de la maquina del sistema.

Evaluacién de las Evalue las especificaciones y los puntos de E/S necesarios, basandose en los detalles de control y en las especificaciones de la
especificaciones y los maguina.
puntos de E/S

Evaluacién de la Para evitar dafios y fallas en los dispositivos, ademas de otros accidentes producto de desperfectos del sistema, evalle un
seguridad del disefio mecanismo que permita detener un sistema en caso que ocurra una emergencia.
= Circuito de parada de emergendia
Configure el circuito de tal manera que un interruptor de contacto magnético se apague para cortar el suministro eléctrico
del circuito principal del amplificador del servo cuando se active una alarma (falla) y el freno electromagnético del
servomotor se active para efectuar una parada de emergencia.
= Evaluacion del método de retorno a la posicion predeterminada
Para eliminar un error en las posiciones de parada, restablezca cada uno de los ejes a su posicion predeterminada.
Se pueden emplear varios métodos para restablecer un gje a la posicion predeterminada. Seleccione un método adecuado
a las especificaciones de la maquina del sistema.
= Rango de movimiento de trabajo limitado
Instale limitadores de recorrido en ambos extremos de cada eje. Configure el circuito de tal manera que el servomaotor se
detenga rapidamente cuando un trabajo que excede el rango de movimiento permitido toque el limitador de recorrido.

ot Yl (T WG N1 (1w o Ol Seleccione los productos que va a comprar, basandose en la configuracion del sistema evaluado.
Mitsubishi Electric proporciona herramientas gratuitas para ayudarlo a seleccionar productos.
= Para controladores de movimiento
Sistema de seleccion de modelos de la serie MELSEC-0Q
= Para servomotores
Herramienta de seleccién de capacidad para servomotores CA
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En el capitulo 3, usted aprendera cémo instalar y cablear los sistemas de control de movimiento.

¥

{ DISENO DE SISTEMAS Capitulo 2 } Secuencia de contenidos del capitulo 3

3.1 Instalacion
3.2 Instalacion de maédulos
P . 3.2.1 Instalacién de bateria en un méadulo de control
INSTALACION Y CABLEADQ ======ssssnnn=- Capitulo 3 de movimiento
3.3 Conexion a tierra

‘ 3.4 Cableado de alimentacion eléctrica y dispositivos
VERIFICACION DE CABLEADQ ============= Capitulo 4 ] de E/S
3.4.1 Cableado del modulo de alimentacion eléctrica
3.4.2 Cableado de dispositivos de E/S
3.4.3 Conexion de la fuente de alimentacion y los
amplificadores del servomotor
3.4.4 Conexion de dispositivos de E/S externos al
amplificador de servo
3.4.5 Conexion de un cable de alimentacion eléctrica
de un motor
3.4.6 Conexion de un cable de codificador
3.4.7 Conexion de amplificadores de servomotores
3.4.8 Instalacion de bateria del sistema de deteccion
de posicion absoluta
3.5 Configuracion del nimero de ejes de control de los
amplificadores de servomotores
3.6 Inicializacion del modulo de CPU del PLC
3.6.1 Conexion de un modulo CPU del PLC a una
computadora personal
3.6.2 Configuracion de la conexion entre GX Works2
y el PLC
3.6.3 Formateo de la memoria
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Instale un controlador de movimiento y amplificadores de servo.

Para brindar buena ventilacion para la disipacion del calor y reemplazar los médulos con facilidad, deje el espacio necesario
entre las secciones superior e inferior del médulo y los componentes o piezas.

Dependiendo de la configuracion de su sistema, es posible que tenga que dejar mayor espacio.

Instalacion del controlador de movimiento
El techo del gabinete o la posicion de la seccion del ducto para cables.  yUnidad base

e

Modulo de CPU de control de movimiento

- 7/ YT T T
:[40 mm O mas

Gabinete —*

|100 mm

| ]
I O mas
i / 128mm
| I //
a [ [ [ T |‘7I!7 W i

! =i

5 mm o mas 5 mm o mas

Precauciones

* Fije la unidad base sobre la superficie plana del gabinete con tornillos (M4 X 14).

* No instale un controlador de movimiento cerca de una fuente oscilante, como, por ejemplo, un interruptor magnético de
gran tamafo o un disyuntor sin fusible. En lugar de eso, coloque otro gabinete o separelos.

« Para disminuir los efectos del ruido y el calor radiante, deje espacios tal como se muestran a continuacién entre el médulo
de control de movimiento y los dispositivos (interruptores de contacto, relés, etc.).

* Seccion frontal de un moédulo de CPU de control de movimiento: 100 mm o mas
* Lado derecho e izquierdo de un modulo de CPU de control de movimiento: 50 mm o mas
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Instalacion del amplificador de servomotor

Gabinete Gabinete
e gy ; 1
40 mm o méas Esi_plr]acm Amplificador
Amplificador {36 rLEm] de servomoto
de servomotor
10 mm Z\ b7 10mm
0 mas . *4  omas
40mm
7 omas,
e - _ e A
s G
G G040

Precauciones

(1)Instale un amplificador de servomotor en el muro
vertical, en la orientacion correcta.

(2)Mantenga una temperatura ambiente de entre 0 y 55
°C.

(3)Instale un ventilador para disipar el calor.

(4)Tenga cuidado con las sustancias extrafias que se
generan durante el armado o que pueden entrar por
los ventiladores.

(5)Cuando instale un amplificador de servomotor en un
lugar donde haya muchos gases toxicos o polvo, instale
un purificador de aire.

Instalacion cercana de 2 o mas amplificadores

Superior

30 mm
0 mas

Inferior

Precauciones

(1)Los amplificadores de servoamplificadores de 200 V y
3,5 kW o menos y los de 100 V y 400 W o menos

Gabinete

40 mm o mas
T

1
100 mm o mas
Imm e .Iﬂ.mrn

__FEU mm
“I omas

pueden instalarse juntos.

(2)Cuando instale juntos dos o mas amplificadores de
servomotores, deje un espacio de 1 mm entre ellos,
considerando el margen de tolerancia de la instalacion.

(3)Mantenga una temperatura ambiente de entre 0 y 45

°C.
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Instale el médulo de alimentacion eléctrica, el médulo de CPU de la PLC, el modulo de CPU de control de movimiento y el
maodulo de E/S en la unidad base.
Antes de instalar el médulo de CPU de la PLC en la unidad base, instale una bateria en el médulo de CPU de la PLC.

(DInstalacion de bateria en el médulo de CPU de la PLC

(@ Abra la tapa situada en la parte inferior
del médulo de CPU

¥

@) Inserte el conector de la bateria en el
conector situado en el lado del modulo
de CPU, fijandose bien en su orientacion

\ 4

@) Cierre la tapa de la parte inferior del

modulo de CPU
‘ (Duracion: 00:26)

Completado
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(2Instalacion de cada uno de los madulos en la unidad base

@ Inserte la pata de fijacién del médulo en
el hueco de fijacion para modulos de la
unidad principal

pu

(@ Empuje el médulo, utilizando el hueco
de fijacion para modulos como punto de
apoyo, hasta que oiga un chasquido

p

3 Asegurese de que el médulo esté
instalado firmemente en la unidad base

@

@ Atornille el médulo a la unidad base

@

Completado

Detalle importante al
instalar los modulos
Asegurese de atornillar
los médulos instalados
en la unidad base.

(Duracion: 00:18)
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Instale una bateria en un médulo de CPU de control de movimiento. La bateria es de tipo externo.
Instale la bateria en el gabinete, utilizando el receptaculo para bateria, en la orientacion correcta.

Unidad base
/ Maodulo de CPU de control de movimiento

@ Instale el receptaculo para bateria
en el gabinete en la orientacion

correcta.

@ Inserte el conector del cable de la

Conector

bateria en el conector para bateria : Gabinete bateria (BAT)
de la CPU. . Conector de la

¥

CPU (CPU)

@) Inserte el conector del cable de la
bateria del CPU en el conector para
bateria del receptaculo para

bateria.
Conector de la

Completado CPU(CPU)

Conector de la CPU (CPU)

Receptaculo para bateria
(Q170DBATC)
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Antes de conectar |a fuente de alimentacion, conecte a tierra el controlador de movimiento y el amplificador de servomotor.
Para evitar descargar eléctricas y desperfectos a causa del ruido, aseglrese de efectuar las conexiones a tierra que se indican en la
siguiente ilustracion.
Para controladores de movimiento Gabinete Para servomotores Gabinete
Amplificador de servomotor Servomotor

MNFE

Ty
—) |
-0 | O—

~
—

Filtro de linea

Receptaculo para
bateria
(Q170DEATC)

Filtra de ruido Cable SSCMET I
(FR-BLF)

Precauciones
« Para evitar descargas eléctricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de proteccion del amplificador a la toma de tierra del

gabinete.
+ En la medida que sea posible, haga conexiones a tierra independientes para evitar el posible efecto del ruido de otros dispositivos.

Cuando no sea posible hacer una conexion a tierra independiente, haga una conexion a tierra comun, procurando que todos los cables
de tierra sean de la misma longitud.

Controlador de Controlador de Controla de
movimiento Servomotor hiento i maotor

? ?
- L

(1) Conexion a tierra independiente: (&) Conexion a tierra comun: Bueno (3) Conexion a tierra conjunta: No permitido
Recomendado
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Cablee el PLC, los amplificadores de servomotores y los servomotores.
A continuacion se muestran los dispositivos del sistema de ejemplo que deben cablearse.

Haga clic en el boton correspondiente al cableado que desea ver. (Haga clic en el botén "Mostrar todo el circuito” para
revisar el circuito completo.)

Cableado de la Conexion entre Conexidén entre un Conexion entre un madulo de
fuente de alimentacion un amplificadar de amplificador de servomotor contral de mavimiento y Mostrar todo el circuito
'} los madulos de E/S servomotor y madulos de EIS ¥ un servomator amplificadores de servomaolores

Qo4
UDEH QY40P
Q2P  |QN72D| QX40 Q38DB Amplificador de N r L s
W La comnguracion o@ 1os @quipos O 10 ajas
servomotor v 3 @3 [a misma que la del eje 1.
MR-J3-10B
Eje 1 Eje 2 Eje 3
e Cable SSCNET Ill Servomotor | —jg-— — - .
alimeantacion HF-KP053 | Limitador
Dispositivo de de recorrido superior
. N entrada —i —F -
Dispositivo de Limitador
salida de recorrido inferior
Q 6 T Tope de _‘/’
Luz Luz Seflal de Sefial de Boldn de proximidad J
indicadora indicadora aperiura cierrs inicio
de de da pinzas de pinzas

operacion  detencion
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Instale el cable de alimentacion y el cable de tierra seguin se indica a continuacion.
La conexion a tierra es un cable que evita descargas y desperfectos eléctricos.

Modulo de alimentacion

eléctrica
3 3 (Q62P) =
(1 Conecte la fuente de alimentacién de A
100 Vca al terminal de entrada de S—
alimentacion a través de un disyuntory W wp ERR

- ™ (6
un transformador aislador @ s W
, ‘ AC100V = (s F @r¢
- s (o ®
:UEHBG . == ™ (1) ENTRADA
=g
@ Conecte a tierra los terminales LG y FG ad
- Cable =
a tierra Conexién

a tierra

% En el sistema de ejemplo se usa una fuente de alimentacion de 100 Vca.
El médulo de alimentacion eléctrica Q62P es compatible con la fuente de alimentacion de 100-240 Vca.
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Conecte los cables del modulo de entrada (QX40) y del médulo de salida (QY40P) segiin se muestra a continuacion.
Cablee el boton de inicio (X12), la sefal de apertura de pinzas (Y0), la sefial de cierre de pinzas (Y1), la luz indicadora de
operacion (Y2) y

la luz indicadora de detencién (Y3) seguin se muestra a continuacion.

(PX12)

Boton de inicio
Ay seiial: x12
.\=

;‘ppf-.;.g‘n

mSeﬁal de apertura de pinzas
- Senal: YO (PY0)
Senal de derre
de pinzas
* = Seial: Y1 (PY1)

ais,

|
. |
\J

Luz indicadora
de operacion
Sefial: Y2 (PY2)

S LA
Luz indicadora
de detencion
Sedal: Y3 (PY3)

fr A A A A A SN
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Conecte la fuente de alimentacion a las dos partes: fuente de alimentacion del circuito principal y fuente de alimentacion
del circuito de control de un amplificador de servomotor.

Use siempre un disyuntor de caja moldeada (MCCB) en las lineas de entrada de la fuente de alimentacion.

También, asegurese de conectar un interruptor de contacto magnético (MC) entre la fuente de alimentacion del circuito
principal y los terminales L1, L2 y L3 del amplificador de servomotor, y conéctelo de modo que el interruptor magnético se
desactive (apague) a fin de cortar la alimentacion del circuito principal cuando la sefial de alarma o sefial de entrada de
paro forzado no sea conductiva.

A continuacion se muestra el diagrama de cableado del MR-J3-10B al MR-J3-350B con fuente de alimentacion trifasica de
200-230 Vca.

Paro
forzado OFF

Servomotor

200 a 230 Vea ¢
trifasico [

Cable _
de codificador | Codificador

Paro forzado
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Aprendera coémo conectar la fuente de alimentacién de un circuito principal y la fuente de alimentacion de un circuito de
control con la ayuda de la animacién siguiente.

En el sistema de ejemplo, conecte la fuente de alimentacion trifasica de 200 Vca al MR-J3-10B.

Para obtener informacion sobre como seleccionar los cables de alimentacion y conectarlos a los terminales, consulte los
manuales.

1. Conecte el conector para CNP1, que es un accesorio de un amplificador de servomaotor,
al cable de alimentacion del circuito principal.
Aseglrese de gue la conexion de los cables L1, L2 y L3 sea correcta.

2. Conecte el conector para CNP2, que es un accesorio de un amplificador de servomotar,
al cable de alimentacion del circuito de control.
Aseglrese de gue la conexion de los cables L11 y L12 sea correcta.

3. Conecte el cable de alimentacion del circuito principal al conector para CNP1 del amplificador de servomotor.

4. Conecte el cable de alimentacion del circuito de control al conector para CNP2 del amplificador de servomotor.
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Conecte los dispositivos de E/S externos a un conector de senal de E/S (modelo: MR-CCN1).
Conecte el conector de sefial de E/S ya cableado al conector CN3 del amplificador de servomotor.

A continuacién se muestra el diagrama de cableado de sefial de un conector de sefiales de E/S.
En la tabla siguiente se listan los dispositivos de E/S externos utilizados en el sistema de ejemplo.
Para obtener informacion sobre como conectar otros dispositivos, consulte los manuales.

Configuracion de patas de un
conector de sefiales de E/S

Simbolo Funcién y aplicacion
1 . . .
Connected 3 " 3 1 2 DIl Conectar un limitador de recorrido superior.
La LG . . . .
to CN3 - - 12 D12 Conectar un limitador de recorrido inferior.
3 1% .
1 T 19 DI3 Conectar un sensor de proximidad.
foocosd wiEF
MO 1 MO2 f— Conectar un interruptor protector con freno
- : = - electromagnético.
{0 com| ALK 13 MBR Cuando use esta sefial, ajuste el tiempo de retardo de
LA o] LAR operacion del freno electromagnético.
- T Cuando se activa una alarma o el servomotor esta en
Le BF estado apagado, se apaga el MBR.
L2 LIk H
8 4 Sefiales de alarma de salidas.
0 1we 2% ) o 15 ALM Conectadas a una secuencia externa que activa o desactiva
m,;ml BNl interruptores de contacto magnéticos (IM) mediante
;I/’,//j sefiales de alarmas.
¢ 5 Suministra 24 Vcc a la interfaz de E/S (24 Voo £ 10%, 150
).
El diagrama anterior se muestra DICOM La capacidad de la fuente de alimentacion varia segun los
desde la perspectiva de la seccion de 10 puntos de la interfaz de E/S utilizados. 3
cableado del conector. Conecte el cable (+) de la fuente de alimentacion de 24 Vcc
externa.
3 DOCOM Terminal comun para las sefiales de entrada tales como la
EML.
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Aprendera cémo conectar el cable de alimentacién de un motor con la ayuda de la animacién siguiente.

El cable de alimentacion del motor es necesario para transmitir energia eléctrica desde un amplificador de servomotor a un
servomotor.

En este curso se usa un cable de alimentacion para motores de la linea HF-KP, "MR-PWS1CBL2ZM-AL-L (Longitud: 2 m)".
Para obtener informacion sobre cédmo seleccionar cables de alimentacion para motores, consulte los manuales.

1. Conecte el cable de tierra del servomotor al terminal de tierra de proteccidn del amplificador de servomaotaor.
Para obtener informacion detallada sobre la conexidon a tierra, consulte el apartado 3.3.

2. Conecte el conector para CNP3, que es un accesorio de un amplificador de servomotor, al cable de alimentacion.
Asegurese de que la conexion de los cables U, WV v W sea correcta.

3. Conecte el conector para CNP3 del cable de alimentacion al conector para CNP3 del amplificador de servomotor.
4. Conecte el cable de alimentacion del amplificador de servomotor al conector de alimentacion de servomotor.

+ Asegurese de conectar correctamente los cables U, V y W del cable de alimentacién del motor.
Si conecta mal los cables, se activara una alarma y el servomotor no funcionara.

* Utilice cables dedicados para conectar los amplificadores y los servomotores.
No instale condensadores eléctricos, absorbedores de picos transitorios, filtros ni interruptores de contacto magnéticos
(IM) entre ellos.
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Aprendera como conectar un cable de codificador con la ayuda de la animacion siguiente.

El cable del codificador es necesario para enviar informacion sobre los datos de posicion detectados por los codificadores
de los servomotores a los amplificadores de servo.

En este curso se usa un cable de codificador para motores de la linea HF-KP, "MR-J3ENCBL2M-A1-L (Longitud: 2 m)".
Para obtener informacion sobre como seleccionar cables para codificadores, consulte los manuales.

1. Conecte el conector del cable del codificador al conector CN2 del amplificador de servomotor.

2. Conecte el conector del cable del codificador al conector del codificador del motor.
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Conexion de amplificadores de servomotores 3 000

En este apartado aprendera como conectar un médulo de CPU de control de movimiento con los amplificadores de
servomotores.

Los amplificadores de servomotores MR-J3-0B usan interfaces SSCNET IIL

SSCNET II, que utiliza un sistema de comunicacion optico, es muy resistente al ruido y es apropiado para establecer
comunicaciones interactivas de alta velocidad.

Use cables dedicados para hacer la conexion. Los cables con sus conectores pueden conectarse y desconectarse con facilidad.

Médulo de CPU Amplificador de Amplificador de Amplificador de servomotor
de control de movimiento servomotor del eje 1 servomotor del eje 2 del dltimo eje (eje 16)

Cable SSCNET I

CN1

Manipule los cables SSCNET III, prestando atencion a lo siguiente.

* El interior del cable puede deformarse o romperse si se aplican
fuerzas de alto impacto, presion lateral o tension o torsion
extremas, lo cual impide la transmision de la sefal optica.

+ Debido a que las fibras Opticas estan hechas de resina sintética, el
fuego o las altas temperaturas deforman las fibras e impiden la
transmision de la seal.

+ Si la seccion terminal del cable de fibra optica esta sucia, la
transmision de la sefal se vera afectada negativamente, lo cual
puede producir un desperfecto.

* No mire directamente la luz que sale de los extremos de los
conectores o cables.

* Coloque una tapa accesoria en el conector reservado (CN1B) del Pestaria
amplificador de servomotor del Gltimo eje por seguridad y para su
proteccion.
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m Instalacion de bateria del sistema de deteccion de posicion absoluta ) 000

Cuando se utiliza el sistema de deteccion de posicién absoluta, es necesario instalar una bateria para poder almacenar los
datos de posicion absoluta.

Cuando instale (o reemplace) una bateria en el amplificador de servomotor, tenga presente las siguientes precauciones
para evitar descargas eléctricas o la pérdida de los datos de posicién absoluta.

* Para evitar descargas eléctricas, corte el suministro eléctrico del circuito principal y espere 15 minutos o mas.
Cuando la luz indicadora de carga se apague, verifique la tension entre P (+) y N () con un probador, etc,, y después
conecte una bateria.

« Sustituya la bateria Gnicamente cuando la fuente de alimentacion del circuito de control esté encendida.
Si la bateria se sustituye cuando la fuente de alimentacion del circuito de control esta apagada, se perderan los datos de
posicion absoluta.

* En el caso de algunos servomotores, los datos de posicion absoluta se pierden cuando se desconecta el cable del
codificador.

Una vez que desconecte el cable del codificador, asegurese de restablecer los ejes a su posicion predeterminada.

Cémo instalar una bateria en un MR-J3-10B

Inserte el conector en CN4.

///’

Receptaculo para bateria

Luz indicadora de carga
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ﬂ Configuracion del nimero de ejes de control de los amplificadores de servomotores ) Wi

Configure el nimero de ejes de control de los amplificadores de servomotores.

El nimero de ejes de control corresponde a los niameros asignados a cada amplificador de servomotor con el fin de
identificar los ejes de control, los que pueden ser hasta 16.

El sistema no funciona correctamente si se duplica el niamero de ejes de control.

Ajuste el nimero de ejes de control mediante el interruptor de ajuste de ejes giratorio (SW1) situado en el interior de la
cubierta frontal del amplificador de servomotor.

Interruptor de ajuste de ejes giratorio (SW1)

Ajuste el nimero de ejes de control de cada amplificador de servomotor, empleando como referencia
la tabla de ajuste que se muestra a continuacion.

Interruptor de Interruptor de

ajuste de ejes N> de jes de Pantalla ajuste de ejes N.° de ejes de Pantalla
giratorio (SW1) control giratorio (SW1) control
0 Ejel d0l 8 Eje 9 dog
1 Eje 2 doz 9 Eje 10 dl0
2 Eje 3 do3 A Eje 11 dll
3 Eje 4 d04 B Eje 12 dl2
4 Eje 5 d05 C Eje 13 dl3
5 Eje 6 d0g D Eje 14 dl4
6 Eje 7 do7 E Eje 15 dl5s
7 Eje 8 d0g F Eje 16 dls
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>“ Inicializacion del médulo de CPU de la PLC

Los programas y los parametros de las secuencias se almacenan en la memoria del moédulo de CPU de la PLC.

Sin embargo, la memoria no viene configurada para su uso.
Por lo tanto, para poder inicializar y usar la memoria, primero es necesario realizar una operacion llamada "formateo”.

El formateo se realiza mediante el software de ingenieria del PLC, GX Works2.
Ademas, se debe conectar el médulo de CPU a una computadora personal mediante un cable USB.
Antes de formatear la memoria, prepare una computadora que tenga instalado Gx Works2 y un cable USB.

Formatee la memoria segun se indica a continuacién,

(I Conexidn entre un médulo de CPU de la PLC y una computadora personal

4

2 Configuracion de la conexién entre GX Works2 y el PLC

¥

@ Formateo de la memoria
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m Conexion entre un moédulo de CPU de la PLC y una computadora personal ) ooc

Conecte los puertos USB del médulo de CPU de la PLC y de la computadora personal con un cable USB.

' Computadora personal \ i‘Médulo de CPU de la PLC \

Cable USB

Modulo de CPU
~ de control de movimiento
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»m Configuracién de la conexion entre GX Works2 y la PLC ) 000

Una vez que haya conectado la computadora y el modulo de CPU de la PLC, conecte GX Works2 y la PLC.
Conectar el cable USB no es suficiente para establecer comunicacion entre ambos.

Configure la conexién en la pantalla Transfer Setup.
Configuremos la conexién en la pantalla siguiente.

A continuacion se muestra un ejemplo de la pantalla de configuracion de conexion.

Trongfer Setup Connectionl

PLC Miode [P () monde)

5 & =2 —

S m w B —

— Corveschon, Test
Tims Out (Sec.) [10 Retry Temes [0

H B N BN O

CCIECont  CC IE Feeld Exhesimad QC=Limi,
RET/LO(H) _ Syitees Image,

H B N BN -

COIECont  CC IE Fesld Exhurant CClimd:
NET/100H) o Carcel

Autisdig Hodt St =

Muliple CPU Settirg

i, ——
ot Specifed -
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Configuracion de la conexion entre GX Works2 y la PLC
[BE MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) — [[PRG] MAIN] =13
! Project Edit Find/Replace GCompile  Yiew Online  Debug  Disenostice  Tool  Window  Help - X
Oz isbHE o GRERER SN OB EF RS = FE | e b 3G ILLE
B E=E 2 @ dh it S U T i%ﬂl%ﬂmﬁsaml ats afs e P ss | 00 A5 S o
i Mavigation 3 x 4| [PRG] MAIN l 10 -
Connection Destination ~
a [EnD =
[ Ga = G 2] E
Current Connection
Q Canhection
All Connections
Q Connection]
r 3 Project
I. User Library .
- Ha completado el proceso de configuracion de la conexion
! Connection Destination . . . o
Hagaclicen () paraira la pagina siguiente
- v
Enelizh IInlabeled 020 Host Station L
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@EXENN Formateo de la memoria ) 000

Una vez que termine de configurar la conexién, se establece la comunicacion entre la memoria y el médulo de CPU de la PLC.
Ahora ya puede formatear la memoria mediante la instruccion Format PLC Memory de GX Works2 para colocar la memoria del
modulo de CPU de la PLC en su estado inicial.

Formateemos la memoria de la PLC en la pantalla siguiente.

A continuacién se muestra un ejemplo de la pantalla de formateo de memoria de la PLC.

Format PLC Memory E'

Connection Channel List
Connection Interface '—'55

Target PLC | StationMo. Host  PLC Type JQO6UDH

= PLC Module

Target Memory |Program Memory ﬂ

Formak Twpe
* Do not create a user setting system area (the required system area only)

(" Create a user setting system area
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b
m Formateo de la memoria

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

Debue  Diagnostice  Tool

Help
I

e

- BX

! Project Edit Find/Replace  Compile  Yiew  Online
POVEY P o af B e o | O B B P SR s S EL g 0
iIEIEIW%I%'ﬁ'crlﬂlﬂﬂiiskirgﬁﬁ{r%{rs}lﬁg'rgE’Sc’ﬁn EHPHIBEELRLE LD mEISES
: Navigation 2 X «] [PRG] MAIN | 1v~

(eno -

a

[F 23 = B [2) | -

+ Parameter
|

Intellieent Function Module
Gilobal Device Comment

+ Proeram Setting

-5 POU

- @ Program

HE] MATHN
@ Local Device Comment
+-i2 Device Memary
= Device hitial Value

I. User Library

Se ha formateado la memoria incorporada en la PLC.

Haga clicen (@) para ir a la pagina siguiente.

Connection Destination

b
-

IInlabeled

(54

020 Host Station

B

Enelizh
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A continuacion se indican los contenidos que usted aprendio en el capitulo 3.
Los puntos siguientes son muy importantes; léalos de nuevo.

Instalacion del controlador de
movimiento

Instalacion del amplificador de
servomotor

Instalacion de mddulos

Conexidn de amplificadores de
servomotores

Mimero de ejes de control de
los amplificadores de
servomotores

* Para brindar buena ventilacion para la disipacion del calor y reemplazar los madulos con facilidad, deje el espacio necesario entre

las secciones superior @ inferior del madulo y los componentes o piezas.

» Fije la unidad base sobre la superficie plana del gabinete con tomillos (M4 x 14),
* Mainstale un controlador de movimiente cerca de una fuente oscilante, coma, por gjgmplo, un interruptor magnetico de gran

tamanio o un disyuntor sin fusible, En lugar de eso, coloque otro gabinete o separelos.

- Para disminuir los efectos del ruido y el calor radiante, deje espacios que se muestran a continuacion entre el modulo de control de

maovimiento y los dispositivos (interruptares de contacto, relés, etc).

- Instale un amplificador de servomotor en &l muro vertical, asegurandose que esté bien orientado,

* Mantenga una temperatura ambiente de entre 0y 55 °C, (En caso de instalacionss juntas: 0 a 45°C)

* Instale un ventilador para disipar el calor.

- Tenga cuidado con las sustancias extranas que se generan durante el amado o que pueden entrar por los ventiladores.

* Cuando instale un amplificador de servomotor en un lugar donde haya muchos gases téxicos o pohva, instale un purificador de aire,
* Los amplificadores de servomotores de 200V y 3,5 kW o menos y los de 100V y 400 W o menos pueden instalarse juntos uno al

lado de otro.
Cuandeo instale juntos dos o mas amplificadores de servomotarn, deje un espacia de 1 mm entre los amplificadores, consideranda el
margen de tolerancia de la instalacian,

+ Antes de instalar el modulo de CPU de la PLC en la unidad bass, instale una bateria en el modulo de CPU de |a PLC,
» Aseguirese de atomillar los modulas instalados en la unidad bass,
* Instale la bateria en &l tablero, utilizando el receptaculo para bateria, en la orientacion corecta,

* Antes de conectar |a fuente de alimentacidn, conects a tierra el controlador de movimiento y el servomotor,

Para evitar descargas eléctricas y desperfectos a causa del ruido, asegirese de hacer las conexiones a tierra corespondientes.

* Para evitar descargas eléctricas, asegirese de conectar el terminal de tiema de proteccién del amplificadaor a |a toma de tierra del

gabinets,

» En la medida que se=a posible, haga conexiones a tierra independientes para evitar 2 posible efecto del ruido de otros dispositivos.

Cuando no sea posible hacer una conexién a tierra independients, haga una conexidn a tierra comdn, procurando que todos los
cables de tierra sean de la misma langitud.

» El madulo de CPU de control de movimiento y los amplificadores de servomotores se conectan mediante cables SSCNET I
= SSCMET IO, que utiliza un sistema de comunicacian ptico, es muy resistente al ruido y es apropiado para establecar

comunicaciones interactivas de alta velocidad.

* A cada amplificador de servomotor se le asigna un ndmero para identificar los gjes de control, que pueden ser hasta 16,
* Tenga en cuenta que duplicar un ajusts de nimero de gjes de control puede hacer que el sistema funcione de manera incomecta.
» Ajuste el ndmero de gjes de control mediante el interruptor de ajuste de gjes rotativo (SW1) situado en el interior de la cubierta

frontal del amplificador de servemotor,
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CTZTTY VERIFICACION DE CABLEADO

En el capitulo 4, usted aprendera cémo verificar la conexién de los cables.

[ DISENO DE SISTEMAS Capitulo 2 |
INSTALACION Y CABLEADQ = =====sssssss- Capitulo 3 ]
VERIFICACION DE CABLEADQ *===ss=ssss Capitulo 4

Secuencia de contenidos del capitulo 4
4.1 Inspeccion visual
4.2 Comprobacion de la entrada eléectrica

correcta

4.3 Comprobacion de sefiales de
oS omP S
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} Inspeccién visual ) 000

Antes de encender la fuente de alimentacion, inspeccione visualmente la conexién de los cables del controlador de
movimiento y del servomotor.

Revise que no haya cables conectados de manera incorrecta, o cables o conectores desconectados, sueltos o dafados.
También revise el recorrido del cable y el entorno en busca de retazos de cables, polvos de metales, etc.

Cuando el cableado es incorrecto

+ Modifique las conexiones incorrectas o aquellas que hayan sido omitidas.

* Reconecte los conectores desconectados o sueltos.

* Reemplace los cables corroidos o dafiados por otros nuevos.

* En el caso de los cables en cortocircuito, modifique el aislamiento y el cableado.

Inspeccione visualmente

Amplificador de servomaotor

Servomotor
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a Comprobacion de la entrada eléctrica correcta

e 00

hay errores.

(1 Antes de encender la fuente de alimentacion, revise lo
siguiente:
=Cableado de la fuente de alimentacion
=Tension de la fuente de alimentacion

-

2 Revise que los interruptores del médulo de CPU de la
PLC y del médulo de control de movimiento estén en la
posicion STOP

‘

@) Encienda el médulo de la fuente de alimentacion

-

@ Revise que la fuente de alimentacién sea la correcta
(1) La luz "POWER" del modulo de la fuente de
alimentacion se enciende (color verde)
(2) La luz "ERR." del modulo de CPU parpadea en rojo
(A pesar de que la pantalla muestra mensajes de error
debido a que alin no se han ajustado los parametros,
no significa que haya problemas en esta etapa.)

-

®) Revise las pantallas LED de 7 segmentos del médulo de
CPU de control de movimiento y de los amplificadores
de servomotor de cada eje
*Médulo de CPU de control de movimiento:
"AL" (Error de movimiento)
*Amplificador de servomotor:
"bou"” (oo es un nimero de ejes)

Después de inspeccionar visualmente el cableado, encienda la fuente de alimentacion, siguiendo el siguiente procedimiento.
Revise las pantallas LED del médulo PLC, el médulo de control de movimiento y los amplificadores del servomotor para ver si

Médulo de CPU de la PLC
~ RESET RUN

STOP

RESET/STOP/RUN

(1)

Modulo de
alimentacion eléctrica

Modulo de CPU
de control de movimiento

Q1720CPU

Encienda la fuente de alimentacion

Modulo de CPU
de control de movimiento

Modulo de
CPU de la PLC

Amplificador de
servomotor
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>m Comprobacion de senales de E/S ) ] v foc]

Después de encender la fuente de alimentacidn, compruebe las sefiales de E/S con GX Works2 y MR Configurator2.
Revise las sefiales de E/S y aseglrese de que cada sefial esté conectada de manera correcta.

Comprobacién del controlador de movimiento

Compruebe las sefiales de E/S de los dispositivos de E/S externos conectados al modulo de E/S.
Para efectuar la comprobacién, utilice las siguientes funciones de GX Works2.

- Sefial de entrada: Funcion de monitoreo por lotes de memoria de dispositivo/memoria intermedia
« Sefal de salida: Funcion de registro/cancelacion de E/S forzada

Funcion de monitoreo por lotes Funcién de registro/cancelacion de E/S forzada
de memoria de dispositivo/memoria intermedia
 Device/Bulfer Memory Batch Monitor-1 I’-_|rE||§| Forced Input Output Regiztration/CGance llatwon El
Dervice
Device Register FORCE Cancel Regratration
 Device lame |5 w|  TIC Set Vahue Reference Program E,ifﬂml I :I o | |
 Bulfer Mamory o | < e =] Register FORCE OFF
Modéyvaloe... | DuspleyFormat... | Open Dissley Format... | Save Display Pormat... | No. Device | ONJOFF  Mo. Dewce  ONJOFF
112 oN 17
Device FEDCEADS 76543210 - 2|vo oN 18
ﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬁﬂﬂ o] alvi OFF 19
x10 o000 Q0O0OD0DODOD0DDQ 0o L]
L) D00DODDODO0ODODODODOQQO0OODODODDO [u} s = -
30 0000000000000 00D B 5|Y3 OFF z1
040 0000000000000 000D 0 L iz
w50 o000 O0ODODDOOODODODDO a 7 23
b0 00000000 0Q0OQ0ODDDDDQ a B 4
x70 00000000O0DO0ODDD o ° —
x20 000000000000000D (]
=90 Do00D0OOQODO0OODODDOOODODODDO a 10 26
) 0000000000000000 ] 11 &7
e 0000000000000D00D o 12 o
00 00000000000000N0D (] 13 =4
X000 DO00D00QO0ODODDODO0O0ODDODDDO I:I'I 14 )
15 3
F » 16 2
Update Status Batch Cancel Registration Close
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»m Comprobacion de senales de E/S

Comprobacion del amplificador de servomotor

Compruebe las sefiales de E/S de los dispositivos de E/S externos conectados al amplificador de servomotor.
Para efectuar la comprobacidn, utilice la siguiente funcion de GX Works2.

+ Sefal de entrada: Pantalla de monitoreo de E/S

Pantalla de monitoreo de E/S
. L' Montor

i (W] aist | Bl Clear
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A continuacion se indican los contenidos que usted aprendio en el capitulo 4.
Los puntos siguientes son muy importantes; léalos de nuevo.

Inspeccion visual del
cableado

Comprobacion de la
entrada de energia

Comprobacién de
sefiales de E/S

Antes de encender la fuente de alimentacidn, inspeccione visualmente la conexion de los cables del
controlador de movimiento y del servomotor en busca de errores.

Revise que no haya cables conectados de manera incorrecta, o cables o conectores desconectados, sueltos
o dafiados.

También revise el recorrido del cable y el entorno en busca de retazos de cables, polvos de metales, etc.

Encienda la fuente de alimentacion y revise las pantallas LED del modulo PLC, el modulo de control de
movimiento y los amplificadores de servomotores para ver si hay errores.

Compruebe las sefiales de E/S con GX Works2 y MR Configurator2.
Revise las sefiales de E/S y asegurese de que cada sefial esté conectada de manera correcta.
*Comprobacion del controlador de movimiento
Compruebe las sefiales de E/S de los dispositivos de E/S externos conectados al médulo de E/S.
Para efectuar la comprobacion, utilice las siguientes funciones de GX Works2.
- Sefial de entrada: Funcion de monitoreo por lotes de memoria de dispositivo/memaoria intermedia
- Sefial de salida: Funcion de registro/cancelacion de E/S forzada
Comprobacion del amplificador de servomator
Compruebe las sefiales de E/S de los dispositivos de E/S externos conectados al amplificador de
servomotor.
Para efectuar la comprobacion, utilice la siguiente funcion de GX Works2.
- Sefial de entrada: Pantalla de monitoreo de E/S
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@Y Prueba final

) 000

Ahora que ha completado todas las lecciones del curso Conceptos basicos del CONTROLADOR DE MOVIMIENTO
(Hardware), usted esta listo para tomar 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 5 preguntas (23 areas).

Puede tomar la prueba final las veces que desee.

Como calificar la prueba

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

Resultados de la calificacion

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

Respuestas correctas: 1

Total de preauntas Para aprobar la prueba, debe
preguntas: 3 responder correctamente el 60%
de las preguntas.
Porcentaje: 20%
Continuar l { Revisar ] [ Volver a intentar

+ Haga clic en el boton 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 boton Volver a intentar para tomar la prueba nuevamente.




k&l MOTION CONTROLLER Basics (Hardware)_SPA

(2| )

Prueba Final 1

) 000

Seleccione la linea correspondiente al amplificador de servomotor que esta conectado al modulo de CPU
de control de movimiento mediante cables SSCNET IIL

)

MR-J3-00A

1]

MR-J3-B

L)

MR-J3-0OT

Respuesta ] I Regresar
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Prueba Final 2 ) 000

Seleccione las descripciones correctas de las medidas de seguridad necesarias para los sistemas de control de
movimiento. (Seleccione tres descripciones.)

~ El circuito debe configurarse de tal manera que solamente se apague la fuente de alimentacion del circuito de
control del amplificador de servomotor cuando se apaga la senal de alarma del amplificador de servomotor.

~ El circuito debe configurarse de tal manera que solamente se apague la fuente de alimentacion del circuito
principal del amplificador de servomotor cuando se apaga la sefial de alarma del amplificador de servomotor.

~ El circuito debe configurarse de tal manera que la fuente de alimentacion de 24 Vcc esté conectada al terminal
de entrada de paro forzado del médulo de control de movimiento, y todos los ejes se detengan cuando la
entrada de corriente sea desactivada mediante un interruptor de paro forzado, etc.

~ Se debe conectar una fuente de alimentacion de 100 Vca al terminal de entrada de paro forzado del modulo de
control de movimiento.
El circuito debe configurarse de tal manera que todos los ejes puedan detenerse a la fuerza.

~ Se deben instalar limitadores de recorrido en ambos extremos de los ejes para detener rapidamente la maquina
cuando esta excede el rango de movimiento permitido a fin de evitar fallas y accidentes a causa de esto.

Los limitadores de recorrido superior e inferior se conectan a los modulos de E/S.

Respuesta ] I Regresar
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Prueba Final 3 ) 000

Seleccione los dispositivos minimos necesarios para configurar un sistema de control de movimiento. (Seleccione cuatro

dispositivos.)

~ Unidad base principal
Extension de unidad base
Médulo de CPU de la PLC
Modulo de CPU de control de movimiento
Modulo de posicionamiento
Modulo del controlador de movimiento
Modulo de E/S

Receptaculo para bateria

Respuesta ] I Regresar
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Prueba Final 4 ) 000

Seleccione las caracteristicas correctas de los modulos de CPU de control de movimiento que permiten crear
configuraciones multi-CPU. (Seleccione dos caracteristicas.)

~  Se pueden construir sistemas con un unico modulo de CPU de control de movimiento o con un
modulo de CPU de control de movimiento y un médulo de CPU de la PLC.

~  El control de la secuencia y el control del movimiento son procesados en cada modulo de CPU, lo
cual disminuye la demanda de procesamiento sobre cada uno de los médulos de CPU y aumenta la

velocidad de procesamiento.
" El sistema puede seguir funcionando incluso si falla la CPU de la PLC o la CPU de control de movimiento.

Utilizar una configuracion multi-CPU con memorias de alta velocidad permite transmitir datos a alta
velocidad entre una CPU de la PLC y una CPU de control de movimiento.

Respuesta ] [ Regresar
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Prueba Final 5 ) 000

Seleccione descripciones correctas sobre los controladores de movimiento. (Seleccione tres descripciones.)

~ No hay problema en instalar un médulo de CPU de control de movimiento en una extension de unidad base.
Se deben usar cables SSCNET IIl para conectar Q172DCPU y amplificadores de servomotores.
Se deben usar cables SSCNET para conectar Q172DCPU y amplificadores de servomotores.
Se debe instalar una bateria en el modulo de CPU de control de movimiento.

Los parametros y los programas no se pierden, incluso si una CPU de control de movimiento no tiene instalada una
bateria.

~ Un modulo de CPU de control de movimiento debe atornillarse a la unidad base.

Un modulo de CPU de control de movimiento no debe atomillarse a la unidad base.

Respuesta ] I Regresar
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Calificacion de la prueba

Ha completado la Prueba Final. Sus resultados son los siguientes.
para terminar con la Prueba Final, vaya a la pagina siguiente.

Respuestas correctas: ()

Total de preguntas: 5

Porcentaje: 0oy

Continuar ‘ | Revisar ‘ ‘ Volver a intentar ‘

No ha aprobado la prueba.
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Usted ha completado el curso Conceptos basicos sobre CONTROLADORES DE MOVIMIENTO (Hardware).

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 revisar el curso las veces que desee.

Revisar Cerrar




