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Servo

Conceptos basicos del controlador de

movimiento de la serie MELSEC iQ-R
(RnMTCPU)

Este curso de capacitacion esta dirigido a los participantes que
emplearan por primera vez un sistema de control de movimiento
utilizando el modulo de CPU de movimiento de la serie MELSEC
IQ-R.

Haga clic en el boton Siguiente en la parte superior derecha de la
pantalla para pasar a la siguiente pagina.
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Objetivo del curso ) 1/2

Este curso es para los participantes que configuraran un sistema de control de movimiento utilizando por primera vez un
médulo de CPU de movimiento de la serie MELSEC iQ-R y para aprender el disefio, la instalacion, el cableado, la configuracion y
la programacion del sistema.

Aprendera como instalar y cablear el madulo
de CPU de movimiento y el método para
iniciar el sistema de muestra.

Configuracion de parametros

Verificacion de la operacion Programacion

Para tomar este curso es necesario contar con un conocimiento basico del controlador programable de la serie MELSEC iQ-R,
los servos AC y el control de posicionamiento.

Se les recomienda a los principiantes tomar los siguientes cursos:

« Curso =Conceptos Basicos de la serie MELSEC iQ-R=
» Curso «GX Works3 (Ladder)»
« Curso «Conceptos Basicos de MELSERVO (MR-J4)=
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Objetivo del curso ) 2/2

‘ « Curso =Equipo de FA para principiantes (posicionamiento)=
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Lo Te=1:4 Estructura del curso )

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

Capitulo 1 - Inicio

Aprenda como instalar y cablear los controladores programables y servoamplificadores, cablear los circuitos externos y otras
operaciones para iniciar el sistema de muestra en orden.

Capitulo 2 - Configuracion de parametros

Aprenda como configurar los parametros del sistema del modulo de CPU de control de movimiento y varios otros parametros.
Capitulo 3 - Programacion

Aprenda como programar los programas de control de movimiento SFC utilizando MT Developer2.

Capitulo 4 - Verificacion de la operacion

Aprenda como realizar verificaciones de |a operacion utilizando los programas de muestra.

Prueba final

5 secciones en total (14 preguntas) Puntaje para aprobar: 60 % o superior.
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Operaciones de cambio de pantalla )

Ir a la siguiente pagina Fara ir a la siguiente pagina.

Volver a la pagina anterior Fara volver a la pagina anterior.

Ir a la pagina deseada 5e mostrara la "Tabla de contenidos”, que le permitira desplazarse a la pagina deseada.

Cc

Salir del aprendizaje

Salir del curso. Ventanas como la pantalla de contenidos y el curso se cerraran.

=l 1
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i ==1:4 Precauciones de uso

HPrecauciones de seguridad

Cuando aprenda utilizando productos reales, lea todas las precauciones de seguridad incluidas en los manuales

correspondientes.

B 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.
A continuacion se muestra el software utilizado en este curso y la version cada software.
Para la ultima versidn de cada software, revise la pagina web de Mitsubishi Electric FA.

MELSOFT GX Works3
MELSOFT MT Works2

El icono D indica el manual de referencia.

Los contenidos del manual que se describen en este curso son de las siguientes versiones.

Ver.1.050C
Ver.1.146C

Si las versiones varian, al seccion y el contenido puede ser diferente.

Nombre del manual

MELSEC iQ-R Motion Controller

M.” del manual

Programming Manual (Positioning Control)

IB-0300235
User's Manual
MELSEC |C1.-R Motion Controller IB-0300237
Programming Manual (Common)
MELSEC |C1_—R Motion Controller _ IB-0300239
Programming Manual (Program Design)
MELSEC iQ-R Motion Controller

IB-0300241
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Precauciones de uso )

HEMateriales de referencia

2/2

A continuacion se muestra una lista de referencias relacionadas con los temas de este curso. (Tenga en cuenta que estos
materiales de referencia no son absolutamente necesarios ya que incluso puede completar el curso sin usarlos).
Haga clic en el archivo de nombre de referencia para descargar.

Nombre de
referencia

Formato del archivo  Tamafio del archivo

Hoja de registro | Archivo comprimido 6,72 kB
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En este capitulo, aprendera como instalar y cablear los controladores programables y servoamplificadores, cablear los circuitos
externos y realizar los otros trabajos para iniciar el sistema de muestra en orden.

_ Configuracion del sistema )

1) 2) 3) 4) 5) 8)

* Se requiers un

MELSOFT MT Works2 3) Madulo de CPU de control de

movimiento: RT6MTCPU
4) Madulo de salida; RYA0NTSP
) S 5) Modulo de entrada: RX40C7
Gl Ll L L 6) Mdodulo de base principal: R35B

del controlador programable
MELSOFT GX Works3

Servoamplificador servomotor con freno |

MR-J4-B solo para el eje 3. :

Computadora personal ; : . |

Eje 1 Eje 2 I Eje 3 :

- E

Iy Cable USBE Cable Servomotor _- ol

—r— ] SSCNET Il HG-KR 1 :
Instalar Eje X: Eje ¥: Eje Z:

Eje transversal Eje frontal/ Eje vertical |

posterior |

v E

Ambiente de ingenieria 1) Mddulo de la fuente de ;
del controlador de alimentacion: R61P :
MiEaIiet 2) Modulo de CPU: R0O4CPU }

J
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_ Sistema de muestra

1/2

El sistema que se operara en este curso es un brazo X-Y-Z de 3 ejes.
Para ver las especificaciones de la maquina, consulte la siguiente tabla.

Relacién
Mecanismo de Rango de operacion
reduccion
. Eje X: Eje Tornillo de bola
Eje 1 Je 25 ° 12 ~100,0 mm a 500,0 mm
transversal (Separacion: 10 mm)
) Eje Y: Eje Tornillo de bola
Eje 2 Je vae © 1:2 ~100,0 mm a 500,0 mm
frontal/posterior | (Separacion: 10 mm)
. Eje Z: Eje Tornillo de bola
Eje 3 Je &5 ° 12 ~10,0 mm a 300,0 mm
vertical (5eparacion: 10 mm)
Cable Servoamplificador Eje 1 Eje n® 1 (gje X) . Eje X
SSCMET N Servomotor Mueva el equipo
% W en sentido horizontal Posicion
a lo largo del gje x. predeterminada
Cable -
2 SSCMET I servoam plificador Ee 2 Eje n° 2 {eje ¥)
Madule de Seryomotor Mue_'va el Equipl:: en Posicion
cPU de sentido horzontal predeterminada
nowvimients a lo largo del gje y.
e \
Cable -
SSCNET Il Servoamplificador  gje 3 Eje n® 3 (egje 2) »
Servomotor Mueva la pinza del p?es:ict:.t:rminada = __
equipo hacia arriba P Eie 7
o hacia abajo 12
| alolargo del eje Z. Producto
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_ Sistema de muestra

) 272

<Direccion de rotacion del servomotor=

Segun las especificaciones de la maquina, considere la direccion de rotacion del servomotor
cuando mueva la maquina en la direccion de rotacion hacia adelante.

La direccion de rotacion es o bien en sentido antihorario (CCW) o en sentido horario (CW)
cuando se ve desde el lado de carga (lado de montaje de la maquina).

En el sistema de ejemplo, se gira cada eje en sentido antihorario (CCW) mediante el
comando de rotacion hacia adelante.

<Consideracion del metodo de retorno a la posicion predeterminada>

Ejecute el retorno a la posicion predeterminada en cada eje para eliminar los errores de
posicion de parada.

Existen multiples métodos para volver a la posicion predeterminada. Seleccione el método
segun las especificaciones de la maquina del sistema.

En el caso del sistema de muestra, el retorno a la posicion predeterminada se ejecuta con el
método de sensor de proximidad en cada eje.

o)

En el sentido
antihorario

(CCW)

En el sentido
horario

CW)
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Ol ) 1

Esta seccion explica los cableados necesarios para el sistema.

m Cableado del controlador programable )

(1) Cableado del médulo de la fuente de alimentacion

Conecte los cables de alimentacion al modulo de la fuente de alimentacion del controlador programable.

Lo siguiente explica el cableado del modulo de la fuente de alimentacion.

« Al realizar el cableado, abra la tapa de terminal en la parte frontal del médulo de la fuente de alimentacion.
» Conecte la fuente de alimentacion AC a los terminales de entrada de fuente de alimentacion (L y N).

« Siempre conecte a tierra los terminales FG y LG con conexion a tierra clase D (resistencia de tierra de 100 2 o menos).

200 a 240V AC

Dentro de la tapa de terminal del Médula de la fuente
modulo de la fuente de alimentacion de alimentacian
‘ Interruptor de circuito
en caja moldeada
[ - (MCCB) =
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m Cableado del controlador programable ) 2/2

200 a 240V AC

Interruptor de circuito
en caja moldeada
(MCCB)

Protector del circuito
CP

N/

& o

Dentro de la tapa de terminal del Méodulo de la fuente
modulo de la fuente de alimentacion de alimentacién

Tamarno del cable correspondiente: 18 a 14 AWG
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m Cableado del controlador programable )

(2) Cableado del circuito E/S

Conecte el modulo de salida (RY40NT5P) y el mddulo de entrada (RX40C7) al circuito externo.
La siguiente figura muestra el ejemplo de conexion del cableado modo sink.

Modulo de salida (inicio XY: 0000)
RYAOMTSP

Fieza de apertura/cierre de pinza

Maodulo de entrada (inicio XY: 0010)

RX40C7 -
q EMIX10)

(La pinza se cierra cuando se activa YOO) 10 ].:
Yo X0 EMI
1 Yoo X1 (| xn P —
Y2 X2
AE X3
4 X4 X12 = ———a
Y5 %5 Interruptores
V6 ¥6 | parala
Y7 va X7 X8 seleccion de ™ X3 =
Yo = * wo operacion
YA *A ¥4 f—
YB . | XB
COM | C
YD XD X %
VE 24V DC XE
YF XF COM
v com "
oM 24V DC
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m Cableado de los servoamplificadores ) 1/2

(1) Conectar la fuente de alimentacion, el cable de fuente de alimentacion del motor y el cable del encoder

Conecte la fuente de alimentacion a la fuente de alimentacion del circuito principal (L1, L2, y L3) y a la fuente de
alimentacion del circuito de control (L11 y L21) del servoamplificador.

Conecte el cable de alimentacion del servomotor y el cable del encoder.

La siguiente figura es un diagrama esquematico. Dado que el cableado y los tamafios reales del cable correspondiente
varian segun la capacidad, consulte el Manual de instrucciones del servoamplificador para obtener detalles.

200 a 240 WV AC
Servoamplificador (MR-J4-B)

Conectores de la fuente de
alimentacion de

circuito principal

(L1, L2, y L3)

Interruptor de
circuito en caja
moldeada (MCCB)

Conectores de la fuente de
alimentacion del

circuito de control
(L11yL21)

Interruptor
magnético
de contacto
(MC)
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m Cableado de los servoamplificadores ) 2/2

Servomotor

Cable de alimentacion Conectores de salida de la

fuente de alimentacion
del servomotor

(U, V. y W)

servomotor
[HG-KR)

Cable del encoder

« Use siempre un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) para los cables de entrada de las fuentes de alimentacion.

« Conecte siempre un contactor magnético (MC) entre la fuente de alimentacion del circuito principal y los terminales L1, L2,
y L3 del servoamplificador.
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m Cableado de los servoamplificadores ) 1/2

(2) Cableado de los circuito externos

Conecte los circuitos externos al servoamplificador.

Conecte los circuitos externos como la figura que se muestra a continuacion a CN3.
Cada sefial de LSP, LSN y DOG esta configurada para conectarse al servoamplificador en la seccion 2.4.4.
Conecte siempre el conector de cortocircuito suministrado con el servoamplificador a CN8.

24V DC [Mota 1)
| Dicom | | |
L5P
LEM
Circuito pos  ————
axleri
EMZ 1 I
MNota2) | MBR | H
i~
[ ALM
=2
"
24 W DC {Mota 1)
COCOM { I
Direccion de avance
2
LS DOG LsP

Arreglo del pin CN3
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m Cableado de los servoamplificadores

M.2 del pin

Abreviatura

Funcion/aplicacion

/\
1 11
2 LG L LG
DI1 3 DI2 13
4 14 MER
MO1 S MO2 s
6 {oicom| 10 AlLM
L& = LAR 17
8 18 L8]
LZ 5 LZR 5
10 e 129 or3
Immnl EM2

5 Terminales comunes de la sefial de entrada
DICOM Conexion externa a (+) de la fuente de alimentacion
10 de 24V DC
Interruptor del limite de recorrido de Hardware en el
2 DI1 (LSP) .. P .
limite del lado superior
Interruptor del limite de recorrido de Hardware en el
12 DI2 (LSN) .. P . .
limite del lado inferior
19 DI3 (DOG) Sensor de proximidad
20 EM2 Parada forzada 2
13 MBR Enclavamiento electromagnético del freno
15 ALM Sefial de alarma
Terminales comunes de sefial de salida
3 DOCOM Conexion a (-) de la fuente de alimentacion externa de

24V DC

2/2

(Mota 1) Se utiliza la misma fuente de alimentacion. Este es un ejemplo de cableado modo sink para E/S.

(Mota 2) Utilice un servomotor con freno para el eje Z y proporcione un circuito de enclavamiento utilizando la salida MBR.
Para obtener detalles, consulte el Manual de instrucciones del servoamplificador.
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m Conectar los cables de comunicacion

)

Madulo de CPU de
movimiento

=

servoamplificador eje 1

Cable S5CMET I

CM1

=

CM1A

(MR-J4-B)

"
"
n
I
o

Cable SSCMET I

servoamplificador eje 2

IMR-J4-B)

Cable SSCMET I

Servoamplificador eje 3

(MR-J4-B)

Conecte una tapa al Gltimo eje.

Conecte los cables SSCNET [l entre el modulo de CPU de movimiento y un servoamplificador y entre los servoamplificadores.

Servoamplificador eje 1

Interruptor giratorio de
seleccion de ejes

(SW1)

Interruptor de ajuste de
numero de eje auxiliar
(5W2)

Servoamplificador eje 2

Interruptor giratorio de
seleccion de ejes
(SW1)

Interruptor de ajuste de
nimero de eje auxiliar
(SW2)

Servcamplificador eje 3

Interruptor giratorio de
seleccion de ejes
(5W1)

Interruptor de ajuste de
nimero de eje auxiliar
(SW2)

[PRECAUCION]

Apague todos los «interruptores de ajuste de ndmero de eje auxiliar (SW2)» de los servoamplificadores. Y,

N
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m Activacion de las fuentes de alimentacion )

1) Verifique que los interruptores de RUN/STOP/RESET del modulo de CPU de la PLC y el médulo de CPU de movimiento estén
configurados en STOP.

=Madulo de CPU de PLC= <Madulo de CPU de movimiento:s
| ‘ [ Jd
REIMICIAR/DETEMER/EJECUTAR DETEMER/EJECUTAR

2) Encienda la energia. Cuando se inicia el servoamplificador, se muestra «AA» (esperando para iniciar) o «Ab= en la pantalla.

<Servoamplificador=

MELSERLD |4

3) Estado LED del controlador programable después de encenderlo
M (2) 3} (1yMédulo de la fuente de alimentacion: LUZ LED (verde) ENCENDIDA

(2)Maédulo de CPU de PLC: LUZ LED READY (verde) ENCENDIDA, LUZ LED ERROR
(rojo) parpadeante

(3)Moédulo de CPU de movimiento: LUZ LED READY (verde) ENCENDIDA, LUZ LED
ERROR (rojo) parpadeante, pantalla LED de matriz de puntos: AL2200H

Si no se escriben los parametros y programas en moédulo de CPU de PLC y el
modulo de CPU de movimiento, la luz LED ERROR parpadea con el color rojo. La
luz LED ERROR se apaga cuando se desconecta la alimentacion y después de
escribir los parametros y programas.
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_ Resumen de este capitulo )

En este capitulo, usted aprendio:

« Configuracion del sistema
« Sistema de muestra

» Cableado

Puntos

Configuracion del sistema = Use los siguientes modulos del controlador programable de la serie MELSEC iQ-R.

- CPU de PLC: RO4CPU

- Controlador de movimiento: R16MTCPU

- Modulo de salida: RY40MTSP

- Modulo de entrada: R¥40CT7

- Modulo de base; R35B

- Modulo de la fuente de alimentacidn: R&1P

* Use el siguiente software para el ambiente de ingenieria.

- G¥ Works3 (para CPU de PLC)
- MT WorksZ (para CPU de movimiento)

Sistema de muestra = Utilice el servo en los tres ejes para construir un sistema para controlar el brazo X-Y-Z.

Cableado = Conecte |a pieza de apertura/cierre de pinzas al madulo de salida.

» Conecte el interruptor de parada de emergencia del controlador y el interruptor de seleccion de operacion

al madulo de entrada.
* Conecte los circuitos externos como el limite de recorrido y el sensor de proximidad al servoamplificador.

= Ajuste el nlimero de eje con el interruptor giratorio del servoamplificador.
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m Configuracion de parametros )

En este capitulo, aprendera sobre la configuracion de los parametros del madulo de CPU de PLC, del modulo de CPU de
movimiento y de los servoamplificadores en orden.

_ Descargar los programas de muestra )

Descargue los programas de muestra de la siguiente tabla.
Abra el archivo zip en un lugar arbitrario y verifique que se incluya cada uno de los siguientes archivos de proyecto.

NMombre de referencia Tamario del archivo

SampleProgram.zip 983kB

Nombre del archivo Descripcion Version del software
Archivo d t I
Sample_PLC.gx3 renivo ge proyecto para € 1.050C
modulo de CPU de PLC
. Archivo de proyecto para el
Sample_Motion.mtw - 1.146C
ample_otion.m modulo de CPU de movimiento
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_ Ajustes de los parametros del modulo de CPU de PLC ) 1/2

En esta seccion, aprendera sobre los ajustes de los parametros del médulo de CPU de PLC.
Cree un proyecto con el procedimiento descrito o verifique que el proyecto de muestra esta como se describe.

m Crear un proyecto GX Works3 )

Crear un proyecto GX Works3.

1) Inicie GX Works3 y seleccione [Project] => [New].
En la nueva ventana, configure los parametros como se muestra en la siguiente figura.
Seleccione [Module Configuration] en el arbol del proyecto.

2) Desde la ventana de seleccion de elementos en el lado derecho, arrastre y suelte los mismos médulos como en el diagrama de
configuracion del sistema que se muestra en la seccion 1.1.

3) Después de crear un diagrama de configuracién respecto al controlador programable, seleccione [Parameter] == [Fix] ( & )
desde [Edit] en el meni.

1)
Mew =i
Iyp= | B R -
Program Languags [ 4 Ladder -
[ o ] Carval
Element Selection 7 ox
2) {Find BOU k-
Navigation hx PO GPU D 1 I R W | of| W e X ar
. | B2 Display Target: A
B | | ﬁ | Al M | Rebotcpu .
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m Crear un proyecto GX Works3

)

2)

h Project

I Module Configuration

B i Program

f

3)
Edit | Find/Replace Convert View On
W Undo Chrl+2Z
M Fedo Corl+
¥ oue Chrl+X
Hny Copy Ctrl+C

Pasts Clorl+%

Dalete

Select Al

Ering bo Front

Send to Back

Mndule Status Setting (Emply)
¥ Display Module Information
Chack 3

Parameter ¥ ﬂ Fix(S)
B Stert XY Batch Input

Dafault Points Batch Input

[Nnvlgntlun 1 X PO GRU D

Element Selection g x
(Find POU k)
ﬁl\?l-—.}"l-ilﬂ_.x A

Dsplay Target: All -

Robat CPU

Power Supply

CPU Extension

Input

= Rxzm B points{AC Ing
RX10 16 poinks{AC Ir
RX10-TS 16 points{AC Ir

Arrastre y suelte

= Rx40C7 16 paints{Positi
= RX40C7-TS 16 points(Positi E

I

o= R¥40MNCEE 16 points{Naga

B DvANRMFEDIC 16 meimbel Kinss

2/2
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m Parametros del sistema ) 1/3

1) Seleccione [Parameter] == [System Parameter] en el arbol del proyecto en GX Works3.

La ventana del parametro del sistema aparece.
2) Desde [Setting Item List] en la parte izquierda de la ventana, seleccione [I/O Assignment Setting].
3) Cambie la configuracién de CPU de control del médulo de salida [RY40NT5P] y del modulo de entrada [RX40C7] a «PLC No.2=.

Esto permitira que se pueda utilizar el modulo de salida y el modulo de entrada en el programa del modulo de CPU de

movimiento.
4) Cuando el médulo de salida y el médulo de entrada se controlan con el CPU n.” 2, los colores del madulo de salida y el modulo

de entrada del diagrama de configuracion del sistema se iluminan.

1)
[ Navigation 1 x

Sl - IR -

oE-

& System Parameter

o Ly ROSHCPU

B Moduls

Haga doble clic I

-
System Parameter
V) Assienment | Multiple CPU Setting | Inter-module Syrcheonization Setting

Satting ftem List Setting Tlem
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m Parametros del sistema

-
System Parameter

10 Assignment | Multiple GPU Setting | Inter-module Synchronization Setirg |

[ Svstem Paramater Drverzion ]

Setting tem List Setting Tem
Prad Mourntive Dﬂph&’-rﬂﬂ Ghange CPUOrder| Lo |
s
Baze ModeDetails
St [ Module Name | Module Status Settine | Pomts | Start XY | Gontrol PLC Settnes | .
=/ Main 3
CPU ROACPUHast Station) dE0C 3]
GPU RIGMTCPU Mo Setting AETL .
No-n R 40MTEP Mo Setting 16 Paints 000y PLS MNa. 2 ™
W= FHA0CT Mo Setting 16 Points 0019 PLC Mo |
w05 PLC Mo. 2
A0=4 =
1| n | ¥
Explanation
Zet PLC Nooof CPLU module that manags the =2t module when wsing multipls GPU function. -
Hem Lizt | Find Result Check l [ Festore the Default Settings

0K

| {

Cancel

4)
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m Parametros del sistema

3/3
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_ Sistema de CPU muiltiple )

Esta seccion explica la comunicacion de datos entre los modulos de CPU en un sistema de CPU mdltiple.
Para obtener detalles del sistema de CPU mudltiple, consulte el Manual de configuracion del médulo MELSEC iQ-R y el Manual

del usuario del modulo MELSEC iQ-R CPU (Aplicacion).

m iQue es el sistema de CPU multiple? )

Un sistema de CPU multiple es un sistema en el que se instalan multiples médulos de CPU para controlar el modulo E/S y
modulos de funcién inteligente en cada modulo de CPU.

Ademas, se realiza la comunicacion entre los modulos de CPU.

Cuando se utiliza un modulo de CPU de movimiento, el sistema siempre sera de CPU multiple.

Un sistema de CPU multiple tiene las siguientes ventajas.

» La carga en el proceso se puede distribuir al asignar el servocontrol complicado al médulo de CPU de movimiento y otros
controles como el control de la maguina y el control de la informacion al médulo de CPU de PLC.

» El nimero de ejes de control puede incrementarse utilizando los médulos de CPU de movimiento. Se pueden controlar
hasta 192 ejes utilizando tres R64MTCPU.

» La receptividad de todo el sistema se puede mejorar distribuyendo el procesamiento de carga elevada a los modulos de
CPU multiple.

[PRECAUCION]
El médulo de CPU de movimiento no se puede establecer como CPU n.° 1.
El médulo de CPU de PLC se debe establecer como CPU n.” 1.
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La comunicacion de datos entre los modulos de CPU se realiza con los siguientes dos métodos.

« Comunicacion de datos utilizando el area del buffer de memoria del CPU (se utiliza para enviar y recibir los datos en el
momento de cada moédulo de CPU).

« Comunicacion de datos utilizando un area de transmision de escaneo fijo (se utiliza al hacer coincidir el tiempo de envio y
recepcion de datos entre los modulos de CPU).

En este curso se utiliza la comunicacion de datos utilizando el buffer de memaoria del CPU.

El tiempo de actualizacion del buffer de memoria del CPU se puede seleccionar entre dos opciones: actualizar al FINAL o
actualizar a alta velocidad compatible con la serie Q.

Seleccione actualizar al FINAL en este curso.

La actualizacion se realiza en el proceso FINAL del médulo de CPU de PLC y en el ciclo principal del médulo de CPU de
movimiento.
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(1) Imagen de la operacion

Lo siguiente muestra las especificaciones para este curso.

B100 y W100 se envian desde el CPU n.® 1 al CPU n.” 2 (dispositivo que se envia por el modulo de CPU de PLC)
B200 y W200 se envian desde el CPU n.® 2 al CPU n.” 1 (dispositivo que se recibe por el modulo de CPU de PLC)

Se requiere que el nimero de puntos del dispositivo se establezca en unidades de 2 palabras.
En otras palabras, el dispositivo de bits se establece en unidades de 32 puntos. Cuando el dispositivo de arranque es un
dispositivo de bits, es necesario que se especifigue en unidades de 16 puntos.

La siguiente figura es un ejemplo de cuando el nimero de puntos de un dispositivo de bits se establece como 2 palabras (=

32 puntos) y el nimero de puntos de un dispositivo de palabra se establece como 10 palabras para cada uno, CFURn." 1y
CPUN." 2.

Estos valores se establecen en los programas de muestra.

Modulo de CPU de PLC Modulo de CPU de movimiento
(CPU N2 1) (CPU N2 2)

Buffer de memaoria de CPU Buffer de memoria de CPU

o Area de actualizacion \ Lectura en el ciclo / Area de actualizacion
(U3EO ¥ Go) principal del CPU n.° 2 (U3E1 ¥ Gn)

Grabado al FINAL del
proceso del CPU n.® 1

Grabado en el ciclo
principal del CPU n.® 2

B100 aB11F B100 a B11F
W100 a W109 W100 a W109
{(Para el CPU n.° 1) (Para el CPU n.” 2)
B200 a B21F Lectura en el ciclo B200 a B21F
W200 a W209 principal del CPU n.® 1 W200 a W209
(Para el CPU n.° 1) Lectura al FINAL del CPU n.° 1 (Para el CPU n.° 2)
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(2) Método de ajuste

1) En el arbol del proyecto, haga doble clic en [Parameter] == [R04CPU] == [CPU Parameter].
2) En la configuracion de lista de elementos, haga clic en [Refresh Setting between Multiple CPUs] == [Refresh Setting (At the

END)].
3) En la configuracion de elemento, haga doble clic en <Detailed Setting> de [Refresh Setting (At the END)].
4) Configure el nidmero de dispositivo enviado por el CPU n.? 1y el nimero de dispositivo del CPU n.? 1 que recibe y almacena

los datos enviados desde el CPU n.@ 2.

El despliegue de la memoria se puede mostrar u ocultar haciendo clic en el botén [Detailed Setting] en la ventana de [Refresh
Setting (At the END)].

Cuando se completan estas configuraciones, convierta el proyecto y guarde.

I
-l E& ProgPou [PRG] [Local Label ... Prog|
il Prog i) Prog

- Setting Iem List
|Zn|‘- it the Setting [em 1o Search | ﬁ

“F &2
i [=] Mame Sstting

[ Operation Felated Seting
il Irtesrupt Setires

[il & Service Processing Setting
il File Setting

[+l Meimore/Device Settne
4 £} h H.HS Eﬂ:“m
&3] 'E Program Setting 2)

—-§8] Fsfresh Setting between Multiple GP
Refresh Setfing (8t the EMD)

1) :
- B CPU Parameter 84 Foutine Setine
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il g RAS Settne
I?I{'E Program Setting 2}

Refrezh Setting betwe=n Multiple GP
SO F\=iresh Setting (&t the END)

“arameter

-4 Fouting Settine

proscro oo e« L

Setting

Item 3}
- Refresh Sctting (At the END)
Refresh Setting (At the END) | <Detailed Setting>

= Refresh Setting (At 145 Exe)
Fefresh Setting (At 145 Exe)  <Detailed Setting>

Setting [tem

M.% de dispositivo del CPU n.® 1

12/522240 Points .
28100 enviado por el CPU n.= 1

100100

Dewvice
Points | Start End

Setting Mo,
Mo 1{Send)

M.? de dispositivo del CPU n.® 1
que almacena los datos
recibidos del CPU n.” 2

12/622240 Points
1 [ 2 BI00 B21F
10 w200 i

2/2
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En esta seccion, aprendera sobre la configuracion de los parametros del médulo de CPU de movimiento.
Cree un proyecto con el procedimiento descrito o verifique que el proyecto de muestra esta como se describe.
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Cree un proyecto MT Developer2.

1) Inicie MT Developer2 y seleccione [Project] == [New].
En la ventana de Proyecto nuevo, realice la configuracion como se muestra en la siguiente figura.
Los detalles de la =asignacion del dispositivo compatible de la serie Q de movimiento » se explican en la seccion 3.1.
Haga clic en el boton [OK] para confirmar.
2) La ventana de [System Parameter Diversion] aparece.
Haga clic en el boton [System Parameter Diversion].
Los parametros comunes de la serie R pueden desviarse del proyecto GX Works3 que se creo antes.
3) En la ventana [Open], seleccione el proyecto guardado en la seccién 2.3.3.
Haga clic en el boton [OK] para confirmar.
4) La ventana de [Self CPU Selection] aparece.
Configure el nimero de CPU del modulo de CPU de movimiento.
Seleccione «CPU2= en este curso.
Haga clic en el boton [OK] para confirmar.

1)

Mew Project

Series

Type

Device Assgnment Methad
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2)
r5'.-'5.1:em Parameter Diversion g

R, series common parameter has not been set.

Divert the system parameter from GX Weorks 3 or CW Configurator
project,

GX Works3 or OW Configurator Froject

I System Parameter Diversion m

Thee Latest Diverted Project

3)

£ Open

Loak n: [ ), RaMTGPU - «BEoE

File: name: IE-urrpI:st

Fiea of type: |P|I| Single File Format Projects (= gxd; =cpb)

2/3
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Open & Workspace Format Project..., MELSOFT Navigator supparts this format.
4)
Self CPU Selection -
Select the self CPU. T =
r_ | i | I
|_ W

3/3
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Los ajustes necesarios para los parametros comunes de la serie R se establecen como resultado de la configuracion de

desviacion del proyecto GX Works3.
Verifique los parametros que se han cambiado de los valores predeterminados. Los procedimientos se explican en el orden de

los elementos en el arbol del proyecto de MT Developer?2.

(1) Lista de configuracion del modulo

1) En el arbol del proyecto, haga doble clic en [R Series Common Parameter] == [Module Configuration List].
Se muestran los nombres del modelo de los médulos de entrada/salida utilizados.

2) Verifique que el CPU de control es «CPU2s.

ﬁ MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Module Configuration List]
! Project Edit Find/Replace View ﬂledcﬁ:olwert Online Debug Tools Window Help

; Inter-module
Series ‘ ‘HﬂleTm Operation  Comtrol | Synchronization ‘ .
B Motion CPU Madule . .
Iﬁﬁ Motion CPU Common Parameter Main - Power Supply |- i= Power Supply - . .
- Motion Control Parameter Main - CPU E0 QR cPU RD4CPU . - 2).. ;
f¥-Be) Motion SFC Program Main - CPU EWL QR CPU(Self A .
[#-\[F] Servo Program Main -1/0 1 | D000 QR Oulput RY40NTS 15 Point CPU2 | Detaded |
-1 Cam Data Main - I/0 2 0010 QR Input RY40CT 1EPoint  CPU2 |_Detaded
[l Label Main - I/0 3 |- - - N
! Structured Data Types Main - If0 4 - . . .
[#-({2] Device Memory
¥ Device Comment
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(2) Ajuste de CPU multiple

1) En el &rbol del proyecto, haga doble clic en [R Series Common Parameter] => [System Parameter] => [Multiple CPU Setting].
2) Haga doble clic en <Detailed Setting> de [Inter-CPU Communication Setting] => [Refresh (END) Setting] en la ventana de
configuracién de CPU multiple.

Verifique que los dispositivos de actualizacion que se establecen en GX Works3 estan registrados.

E:] MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Multiple CPU Setting]
Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help
NPALLmRamL: ?
i oExeadhsngBsmRR S8 S0 mifaLLee
|} Project '1) /" [l Module Configuration List” {¥] Multiple CPU Setting ||
D5 R Series Common Parameter ' System Pagameter Diversion I
[Bl Modube Configuration List
(-1 System Parameter Item ! Setting
) . Inter-CPU
=) Set the data sending and receiving between the CPU modules.
; Communication Setting
P - e00de Brocentaien S50 CPU Unit Data Not Assured
&) (il Moton CPU Common Parameter P Communication s tsed
) ) Motion Control Parameter ool Scum
© %WWSFCP’W’“ = Communication Area... Set the sending range of inter-CPU fixed scan communication area used with the fixed scan communication function.
) Servo Program ‘
- Cam Data Total [K word] O[K word]
- &) Label CPUNo.1 [StartXY: |
Structured Data Types U] %ont !
O Device Memory %:;02 [Start XY : oK word]
W Do Commat Ut [StartXy:
U3E2] ;
CPUNo.4 [StartXY: | 2)
U3E3)
Refesh (£N0) Settng || Detaded setong>
Refrech (145 executing) mmmmprm—
Settng .
_. Fixed Scan Set the fixed scan communication function.
- Communication Setting
Fixed Scan Interval
~ Setting of Fixed Scan... Set the fixed scan interval of fixed scan communication.
0.05ms Unit Setting |-
Fixed Scan Interval ‘
Setting (Not Setby 0... |=
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F '
Refresh (END) Setting Refresh (END) Setting
oo om0] I -
Refresh Device (CPUZ) --> CPU Buffer Memory (CPUZ) Refresh Device {CPU2) <-- CPU Buffer Memory (CPU1)

The device will be used to send the data to other CPU. The device will be used to receive the data from CPU1.
‘Setting | Refresh (END)
_No. | points (%) Stat | End
[ 2|B100 [B11F -
Iz 10w 100 w109 =

4 4 — N |

5 M.2 de dispositivo del 5 M.2 de dispositivo del

6 CPU n.2 2 enviado por & CPU n.2 2 que

; el CPUn.2 2 : almacena los datos

3 g recibidos del CPU n.2 1
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(3) Configuracion de sincronizacion entre modulos

1) En el arbol del proyecto, haga doble clic en [R Series Common Parameter] == [System Parameter] == [Inter-module

Synchronization Setting].

Si se cambia la configuracion de sincronizacion entre modulos en GX Works3, también se cambia en MT Developer2.

La Configuracion de sincronizacion entre modulos no se ha cambiado en este curso.

ﬁ MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Inter-module Synchronization Setting]

Em-]ect Edit FEind/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help
NPASER=amlEAnRE DSRS0

iolds L Al dh SRR SSEER S S im0 Pa B

| Project 1) _ [E Module Configuration List rm Multiple CPU S:el:tlrp/ #) Inter-module Synchron... =
R Series Common Parameter N e |
L]l Module Configuration List
- 1 System Parameter Item Setting
pq Multiple CPU Setting -, Inter-module - Set the inter-module synchronization function to combine the control timing beba
| Sl et St Use Inter-madule
! . Synchronization Functio. .. | Mot Used
B Motion CPU Common Parameter
= Motion Control Parameter Select Inter-module
0| Motion SFC Program Synchronization Target
& Servo Program Ficed Scan Interval
& E&mmf = Setting of Inter-mod... Set the ficed scan interval of inter-module synchronization.
- (i) Label 0.05ms Unit Setting |-
B~ Device Memory Setting (Not Setby 0... |-
-} Device Comment . -
Fixed Scan Interwv,
Setting (Set by 0.05... |-
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(4) Mdédulo de CPU de movimiento

Las siguientes funciones no se utilizan en este curso.

: Project

nox

<
=

CPU Parameter

?5 Untitled Project (MELSEC IQ-R Motion Device assagnn

El-\# R Series Common Parameter
- —[H Module Configuration List

12 e Parame i
i i Motion CPU Module
: CPU Parameter
: iy Module Parameter
E ' WL TICH FL O Hal altic
Funcion Descripcion
La operacion de la funcion del modulo de CPU de movimiento se

establece en el parametro de CPU.

D Programming Manual (Common)
Chapter 2 COMMON PARAMETERS

2.2 R Series Common Parameters

Module Parameter

Se establecen los valores y los propios ajustes del nodo para
comunicarse con otros dispositivos utilizando la interfaz PERIFERICA

del modulo de CPU de movimiento en el parametro del madulo.

D Programming Manual (Common)
Chapter 2 COMMON PARAMETERS

2.2 R Series Common Parameters
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[ MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Servo Network Setting]

i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help

JBH.dn L ET PR T=lnll 11T _,uca ;Y |

pp oo e REEEER S A a2 ases v -8

= ﬁ Untitied Project (MELSEC iQR Mation Device assignr
= 5 Senes Comnon Da'ame!u

on Paramete SSCNET Setting
n B-ﬁcSenng X

g Sefvo Network Setting

- U Comn

: Limit Ouh.;t Dats
F§ High-spead Inout Request Signal
# Mark Detection
@ Marual Pulse Generator Connection Setting
[#) #] Vision System Parameter
. Head Module
#) Motion Control Parameter
8e Moton SFC Program
{¥) Servo Program
=& Cam Data
ﬁ Label

Structured Data Types
+
)

SSONET HI - LINE 1 : SSONET HH/H

(RN

-

3]

Dewvice Memory
Device Comment

< i ’

 Project 8 x g Basic Setting” fff Servo Network Setting >

l

Axis Label

a
3

Axis Label Name
Xaxis
Yoxs
Zaxs

LR R A R D

Se completaron las configuraciones del parametro
comun del moédulo de CPU de movimiento.

Haga clicen > |para pasar a la siguiente pagina. |

R16MT

Host Station CAP NUM SCRL
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Las siguientes funciones no se utilizan en este curso.

= l |m Mo O D ST O ce e L

Ei ‘ Motion CPU Common Parameter

n Basic Setting
~§§ Servo Network Setting

-2 Limit Output Data
5" High-speed Input Request Signal
- @@ Mark Detection
g Manual Pulse Generator Connection Setting
I=- fj Vision System Parameter

Pl {i Ethernet Communication Line Setting
-4 Vision Program Operation Setting

ﬂ Head Module
m...mm DEramarar

Funcion Descripcion

Se requiere configurar los datos de salida limite cuando se utiliza la
funcion de salida limite.

Limit Qutput Data
D Programming Manual (Common)

Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
4.1 Limit Switch Output Function

Se requiere configurar la solicitud de entrada de alta velocidad
cuando se utilizan funciones como la funcion de deteccion de
marcas.

High-speed Input Request Signal

D Programming Manual (Common)




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPL)_SPA

m Parametros comunes del modulo de CPU de movimiento )

Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
4.2 External Input Signal

Mark Detection

Se requiere configurar la deteccion de marcas cuando se utiliza la
funcion de deteccion de marcas.

D Programming Manual (Common)
Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
4.3 Mark Detection Function

Manual Pulse Generator Connection
Setting

Se requiere configurar la conexion del generador de pulso manual
cuando se utiliza el pulso manual.

D Programming Manual (Common)
Chapter 2 COMMON PARAMETERS
2.3 Motion CPU Commaon Parameter

Vision System Parameter

Se requiere configurar el parametro del sistema de vision cuando
se utiliza el sistema de vision.

D Programming Manual (Common)
Chapter 6 COMMUNICATION FUNCTIONS
6.5 Vision System Connection Function

Head Maodule

Se requiere configurar el médulo de inicio cuando se utiliza el
modulo de inicio LU72MS15 o el médulo de deteccion MR-MT2010.

D Programming Manual (Common)

Chapter 5 FUNMCTIONS USED WITH SSCNET COMMUMNICATION
5.6 Connection of SSCNETII/H Head Module

2/3




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPL)_SPA

m Parametros comunes del modulo de CPU de movimiento

5.7 Connection of Sensing Module

3/3
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Parametros del control de movimiento (Configuracion de parametros del eje) )

Ei] MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Axis Setting Parameter]

i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help

Configuracion de las especificaciones
de la maquina y otros

Configuracion de los datos
relacionados con el retorno a la

4 x . o v
posiciéon predeterminada
1§ Untitied Project (MELSEC 1Q-R Mation Device assign . - - \l’
&- (@) R Series Common Parameter Item _Aas1as] Axis2[Yaxs] _ Axis3[Zaxs] -
?! Motion CPU Comman Par ameter = ~ MR-J4{Wi}-B (RJ) : E-MW)B(-RJ) . m'm( COnﬁ urac'én de los datos
i g et B 2 = relacionados con la operacién JOG
Stancby Time after Clear
Servo Parameter < - 1=
Parameter Bock Sy P TR, TR )
B¢ Syndwonous Control Parameter = JOG Operation Data Set the data to execute the JOG operation.
[+ Machine Control Parameter JOG Speed Limit Value 2000,00[mm fmin] 2000,00[mm fmen) 2000,00[mm fmin]
# G-code Control Parameter Parameter Block Setting | 2 2 2
@i @& Motion SFC Program + Bxternal Signal It is the parameter of setting servo external signal
=-\(%]) Servo Program ~ Parameter (FLS/RLS/STOP/DOG) to be used in each axis. Set the signal L.
® Cam Data '+ Expansion Parameter Set the expansion parameters which are set for each axis.
3‘ ;“’" i : ﬂwmw Set the data only when the speed-torque control is executed.
@ O;h:o:'mn\wvm e '+ Optional Data Monitor  Monitor can be executed if servo amplifier, servo motor infor...
b Device Comment + Pressure Control Data  Set to execute pressure control which used profile. The setti..
+ Override Data Set to occasion when using override function.
ﬁ.m Set the vibration suppression command filter. For servo
Command Filter Data amplifier axis, the maximum number that can be set and use....

Fooed Parameter

.

Set the fixed parameters for sach acs and thear data is fixad basad on the mecharcal system, stc,

La explicacion de la configuracion de parametros
del eje continta en la siguiente pagina.

Hagaclicen > | para pasar a la siguiente pagina.

R16MT Host Station CAP NUM SCRL
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Para obtener detalles sobre el método de retorno a la posicion predeterminada y otros métodos, consulte el siguiente manual.

= x;:‘ Sk il Set the data to execute the home position return.
HFR. Direction QJ:Reverse Direction Q:Reverse Direction Q:Reverse Direc
0:Proximity Dog Q:Proximity Dog O:Proodmity Dog
HFR Method Method 1 ~ | Method 1 Method 1
Hame Position Address O:Proximibv Doa Method 1
HPR. Speead A:Proximity m Method 2
Mwepmeﬁ Amount After S:Count Method 2 :
D 6:Count Method 3
o9 2:Data Set Method 1
Parameter Block Setting | 3:pata Set Method 2
HPR. Retry Function 14:Data Set Method 3
Dwell Time at HPR Retry :;Ef’ Crﬂrl: tihg:dhgd
opper Me
Flome Position Shift 9:Stopper Method 2
10:Limit Switch Combined Method
Speed Set at Home Pos. | 11:5cale HP Signal Detection Method
Ehlﬁ S 12:Dogless Home Position Signal Reference Method

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.4 Home Position Return Data
Chapter 5 POSITIONING CONTROL
5.21 Home Position Return
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] MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Axis Satting Parsmeter] = sk

i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help -8 X

mmw

d \ms:nhgm xl]
1 £ Untitied Project (MELSET 1QR Mation Device assignm

- (@)% R Series Common Parameter Ttem AasiDiows] | Aws2Yews] | Aws3[Zews]
- i) Motion CPU Common Parameter n':;:(w)'a(ﬂ) = 'R-J"M)-B(-'U) MR-I4V)B (R1)
o R ~ Parameter (FLS/RLS/STOP/DOG) to be used in each axis. Set the signal L.
Servo Parameter = F1S Signal Set the signal type and the signal/contact used as the upper
Parameter Block Sonal Type "‘W "‘f‘!’&’ ?E‘,",_‘,,l Mdﬁe! m
£3- B Machine Conbrol Persmeter Cantact 1:Normally Closed Co... 1:Normaly Closed Co.... 1:Normaly Closed Co...
& G-rode Control Parameter - = RLS Signal Set the signal type and the signal/contact used as the lower ...
3 Signal Type Lmlrwt 1:Ampifier Input L:Ampifier
@ Moton SFC Program Device k? S P e A e ]
S' sc:“wo:.?'" Contact L:Normaly Closed Co... L:Normaly Closed Co... 1:Normaly Closed Co...
2 Label ~ STOP Signal Set the signal type and signal contact to be used as stop sign...
< Data Types Sgnal Tyoe 0:Tnvalid 0:Invalid 0:Invalid
iy Sty Device o — e —
O D et Contaxct - ) S
~ DOG Signal Set the signal type and signal contact to be used as the proxi...
Signal Type 1:Ampifier Input L:Ampifier Input  1:Ampiifier Input
Device "B‘?&v:nn = 1%’ o et ——.
Contact Q:Normaly Open Con,.. 0:Normaly Cpen Con,.. 0:Normaly Open Con.,..
Precsion 0:Ganeral 0:Gereral 0:General
'+ Expansion Parameter | Set the expansion parameters which are set for each axis.
i :;ﬂ'mw Set the data only when the speed-torque control is executed.
'+ Optional Data Monitor  Monitor can be executed if servo
Faed Parameter La explicacion de la configuracion de parametros
Set the fixed for each axis and ther data is fixed basad . P Al oo G %
S “ del eje continua en la siguiente pagina.
Hagaclicen > l para pasar a la siguiente pagina.
‘ m { »

RI16MT

Host Station CAP NUM SCRL
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Las siguientes funciones no se utilizan en este curso.

Item

Fixed Parameter

Home Position Return
Data

JOG Operation Data

External Signal
Parameter

Expansion Parameter

Speed-torque Control
Data

Optional Data Monitor
Pressure Control Data
Override Data

Vibration Suppression
Command Filter Data

Axis 1[Xaxis]
MR-J4(W) -8 (RJ)

Axis2[Yaxis)
MR.-J4(W)-B (-RJ)

Axis3[Zaxis]
MR-J4(W)-8 (R))

Set the data to execute the home position return.

Set the data to execute the JOG operation.

It is the parameter of setting servo external signal
(FLS/RLS/STOP/DOG) to be used in each axis. Set the signal t...

Set the expansion parameters which are set for each axis.
Set the data only when the speed-torque control is executed.

Monitor can be executed if servo amplifier, serve motor infor...
Set to execute pressure control which used profile. The setti...
Set to occasion when using override function.

Set the vibration suppression command filter. For servo
amplifier axis, the maximum number that can be set and use...

Funcion Descripcion

Los parametros de expansion se establecen cuando se realiza la
siguiente operacion con la configuracion parametros de cada eje.

Expansion Parameters

= Monitoree individualmente los valores del limite de torque de
la direccion positiva y negativa.

= Cambie el tiempo de aceleracion/desaceleracion cuando se
cambia la velocidad.

» Especifique la direccion de posicionamiento al realizar el
control de posicionamiento en el método absoluto con el eje
de grado.

D Programming Manual (Positioning Control)

1/3
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m Parametros del control de movimiento (Configuracion de parametros del eje) )

Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.7 Expansion Parameters

Speed-torque Control Data

Configure los datos de control de torque y velocidad cuando se
realice el control de torque y velocidad.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.8 Speed-Torque Control Data

Optional Data Monitor

Configure los elementos de monitoreo de datos opcionales cuando
se utiliza la funcion de monitoreo de datos opcional.

La funcion del monitoreo de datos opcional se utiliza para
almacenar datos del servoamplificador en un dispositivo especifico
de palabras y para monitorear los datos.

D Programming Manual (Common)
Chapter 5 FUNCTIONS USED WITH SSCNET COMMUNICATION
5.2 Optional Data Monitor

Pressure Control Data

Configure el control de datos de presion cuando se utiliza el perfil
de presion.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.9 Pressure Control Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.7 Pressure Control

Configure los datos de sobremando cuando se utiliza la funcion de

2/3
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Configure los datos de sobremando cuando se utiliza la funcién de
sobremando.

Configure el radio de sobremando de 0,0 a 300,0 [%] en los
incrementos de 0,1 [%] para la velocidad de comando durante el
control de posicionamiento.

El valor obtenido al multiplicar el comando de velocidad por el
Override Data radio de sobremando es la velocidad de avance actual.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.10 Override Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.8 Override Function

Configure los datos del filtro del comando de supresion de
vibracion cuando se utiliza el filtro de comando de supresion de
vibracion.
Esta funcion se utiliza para eliminar las vibraciones en el control de
posicion en el lado de carga como las vibraciones de la plataforma
Vibration Suppression Command Filter del trabajo y la agitacion del marco de la maquina.
Data
D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.11 Vibration Suppression Command Filter Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.9 Vibration Suppression Command Filter
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2] MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Servo parameter] : —

i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug

il oo snRRrERa s alline

&, Auis Setting Dammet?" fl Servo parameter -

Parametros del eje 1

N4

Parametros del eje 2
)

| Parametros del eje 3 |

1]

[Regen. eption & nat Lsed =] j

- Battery(®ABS, *SC0P4)

Component parts g Writing
Regeneratve cpbon[**REG) Brabke output(MBR)
Regeneralive option seting Servo ampifier ¥ Uses slectromagnetic brake interlock [MERY)
Blectramagnetic brake seguence autput
I 100 u[ﬂ.m

Abszolute pos. detection system ==l
|mabledﬂ.lsedhmmﬂswhem:| j
Home pos. s=t condition sel,

Encoder cable(~*COP1)
Emcoder cable commurication method sl

Serv motor

|2-|Jhaye must not be passad El [2-vere

=

servo.

: Project ax
= Uritited Project (MELSEC 10-R Mamon Device assigniT | = : —
ElﬂRSu'ie-:CummP‘ermtu ‘@Mlﬂ b iwmmm hmﬁr tpﬂ T‘W‘:'FF!
= Meiartion CPLI Comenan Parameber .18 i A
(=] Miobon Control Parameber m_ - - -
Auxis Setting Parameter = [E Function display
Operation mode
| Far Sk H- Commaon
-1l Synchronous Control Parame ber | .
fl- 5§ Machine Control Parameder (o
[H-4%] G-code Contral Parameter Extension
@ [l Mation SFC Program i Extension 2
- Eervm Frinirm Alarm setting
#1384 Cam Data Toudh drive
-y Label [ ; J
(B Structured Data Types Drive recorder
# [ Device Memaory Compaonent parts
" Devioc Comment Pasition control
! Tongue control
| [F 5ervo adjustments
Basic
Extension
I Filber 1
Filter 2
i~ Filter 3
i~ Vibration control
One-touch tuning
Gain changing
= Egl.lsr display
Basic
1| m ¥ Gain/filter

Se completo la configuracion de los parametros de

Haga clicen > | para pasar a la siguiente pagina.

R16MT Hast Station

CAP NUM SCRL
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)

- MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Parameter Block]

|

mm:mmmmmmmmmrmwmwp

Configuraciéon del bloque 1 (para el control de posicionamiento)

¥
Configuracion del bloque 2

(para la operaclén JOG y retorno a la posicién predeterminada)

= a ? e Item Block No. 1 SodNo.2 Block No.3 | Block No.4 Blodk No.5 Block No.i »
:@r‘Smech‘ ? "':m - Parameter Block &t&eﬁhnﬁu&ewmun-muﬂudbradlnwmm F
8 :: E"‘::;""' — interpolation Control Unit Oz 0:mm Jipuse 3:puise Jipuee Tipuse
. Soeed Umit Vakue 10000.00fmen min] 3000.00fmmjmin] 200000 puises] 200000ise/s] 200000[pulse/s] 200000Epuse/s]
s.f?""’ Accsler ation Time 100[ms) 100{ms] £000fms] 1000(ms} 1000 (ems) 1000]ms)
L Deceleration Time 100[s] 100§ms] 1000fms] 1000{ms} 1000fms] 1000ms]
U8 X Rapd Stop Deceleration Tme  10[ms] Wpes] 1000{ms] 1000{ms] 1000(ms] 1000{ms}
R s-curve Ratio o of%] ot ol%] o ol%]
[ 9] G-code Control Parameter Yorquos thut 300.0{%] 00.0[%] 300,00%] 300.0[%] 300,0[%] 300.0[%] -
# @a Motion SFC Program DrooTAUonPIOCESEON gDecelerationSiop  OfDecslratonStop  O:DecslerstonStop  ODecslratonStop  ODecslrationStp  (:Deceleration St
= Servo Program
& g Can Dt m for 1 10.0pm) 10.0fpm) 100 [pulse] 100{puiss) 100[pulse] 100{puse)
@B Label Bias Speed at Start 0.00[mem/min] 0.00{mem min) Ofpusafs) Opuises) Ofpulsafs) Ofpuise/s)
" ;h:;"ed‘ Oun Tvem s\;‘.:ua ion/Deceleration O:Trape2oid /S-curve 0;Trapezcid/S<urve 0:Trapezou /S-curve D:Trapezoid/S-curve 0:Trapezowd /S-aurve D:Trapezoid/S-cu
) Device Comment . Advanced S-curve Set the data of advanced S-curve acceleration/deceleration, which performs the acceleration/deceleration process to change the
~ Accel/Decel lc:elenﬁu smoothly.
Accel, Secton LRato = b= 3 X 2 z
Accel, Sechon 2Ratic. |- - - 5 - % -
‘| " | '

processing 5 performed at the S-curve rato of
0%.

S<urve Rato -Setang Range
Set the S<curve ratio for S-curve E ' ' y 0{%] to 00[3t]
acceleration/deceleration processing. i~ 7 ‘

Trapezadal acceleration /deceleration =

Se completé la configuracion de los bloques de £
parametros.

‘ L J ’

&=
/< Hagaclicen > | para pasar a la siguiente pagina. ’

R16MT Host Station CAP NUM SCRL
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Las siguientes funciones no se utilizan en este curso.

|I| - IFIIUN | AL WENTETRN ] Foll GETELET
(- #J) Motion Contral Parameter
Axis Setting Farameter
Servo Parameter

] ﬂ] Synchronous Control Parameter
[#- 59 Machine Control Parameter
2] .'}"1 G-tode Control Paramater

&

Funcion Descripcion

Esta funcion se utiliza cuando se realiza el control sincrénico.

Synchronous Control Parameters

D Programming Manual {Advanced Synchronous Control)

Se utiliza esta funcion cuando se utiliza la biblioteca integrada para

el controlador de movimiento iQ-R.
Machine Control Parameters

G-code Control Parameters
B Programming Manual {Machine Control)

D Programming Manual (G-code Control)
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En este capitulo, usted aprendio:

Puntos

Sistema de CPU multiple

Como descargar los programas de muestra

La configuracion de los parametros de CPU de PLC

Configuracion de parametros del CPU de movimiento

Crear un diagrama de configuracion de modulo en GX Works3.

Cambiar el m&dulo de salida y el médulo de entrada al control de CPU n.2 2 (CPU de movimienta) en los

parametros del sistema.

Cuando se utiliza el CPU de movimiento, el sistema siempre sera el sistema de CPU muliiple.
El CPU de movimiento no puede establecerse como CPU N2 1.

La comunicacion de datos entre los modulos de CPU se realizan en dos métodos: comunicacion de datos
utilizando la memoria intermedia de CPU y comunicacion de datos utilizandeo un area de comunicacion de

escaneo fijo.

La comunicacion de datos utilizando la memaoria intermedia de CPU se actualiza al FINAL o con la

actualizacién de alta velocidad compatible con Q.

El método de asignacion del dispositivo del CPU de movimiento se puede realizar con una asignacian

compatible de la serie Q y asignacion del dispositive de movimiento de MELSEC 1Q-R.
Los parametros del sistema se pueden desviar de un archivo del proyecto GX Works3.

Los ajustes basicos (configuracion de entrada de paro de emergencia) y los configuracion de la red de servo

se establecen en los parametros comunes del CPU de movimiento.
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= Los parametros especificos para cada gje (como las especificaciones de la maguina) se establecen en &l

parametro de control de movimiento.
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En este capitulo, aprendera como programar el controlador de movimiento utilizando un programa de SFC de movimiento.

_ Dispositivos )

Los modulos de CPU de movimiento tienen dispositivos como entradas (X); salidas (Y), relés internos (M), relés de enlace (B),
anunciadores (F), registro de datos (D) y registros de enlaces (W) tal cual los médulos de CPU de PLC.
Ademas, los modulos de CPU de movimiento tienen sus propios registros de movimiento especiales (#).

Algunos de los relés internos (M) y registros de datos (D y #) entre los dispositivos se asignan como la sefial especifica de
posicionamiento.

La sefial especifica de posicionamiento puede asignarse (método de asignacion del dispositivo) con la =asignacion del
dispositivo de movimiento de MELSEC iQ-R» y «asignacion del dispositivo compatible de movimiento de la serie Q=.

Para el método de asignacion compatible de movimiento de la serie Q, los ndmeros y los modulos de CPU de movimiento de la
serie Q estan disponibles, pero los nimeros del dispositivo de hasta eje 32 y después del eje 33 no son consecutivos.

Se recomienda asignar los dispositivos de acuerdo a los siguientes casos:

Método de asignacion compatible de movimiento de la serie Q: Al desviar un programa del médulo de CPU de movimiento de
la serie MELSEC Q

Método de asignacion del dispositivo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R: Al iniciar un nuevo sistema

Se utiliza la asignacion del dispositivo de movimiento MELSEC iQ-R en este curso.
(Ejemplo) Asignar un dispositivo para cada eje

Meétodo de asignacion

~ Asignacion del
dispositivo de movimiento
MELSEC 10-K

Asignacion compatible de
mc%.rimientu de la sere Q |M2400 a M2419 M2420 a M2439 v | M3020 a M3039 M33424 a M33455

AN AN

M32400 a M32431 M32432 a M32463 M33352 a M33423 M33424 a M33455
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_ Dispositivos ) 2/2

Los mismos numeros que el Ambos son los
movimiento de la serie Q mismos del gje 33

Para obtener detalles de los nimeros de dispositivos asignados a las sefiales especificas de posicionamiento, consulte el
siguiente manual.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 2 POSITIONING DEDICATED SIGNALS

Si la configuracion del médulo de CPU de movimiento y la configuracion del MT Developer2 para la asignacion del método de
dispositivo son diferentes, no se puede realizar |a transmision.

En este caso, seleccione [Online] == [Change Device Assignment Method] de la barra de herramientas del MT Developer2 para
cambiar la configuracion del médulo de CPU de control de movimiento.
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Programa de SFC de movimiento )

En esta seccion, aprendera sobre el significado de los simbolos en el diagrama del programa de SFC de movimiento.

Configuracion del programa de SFC de movimiento )

Operacién de | Nombre del
inicio programa
Posicionamiento
listo FO
Verifique el
pDS‘ICIGﬁamIEHtG GD
listo para la
finalizacion
Ejecute el
posTfJ:ionamiento KO

.

finaliza

Verifig

ue la
cion de

posicionamiento

’

G1

Final

de |a

operacion

END

Se crea un programa de SFC de movimiento con la descripcidon de manera similar a un diagrama de flujo.
Como se muestra a continuacion, el metodo de descripcién basica esta configurado desde una combinacion de elementos,

como INICIO, paso, transicion y FINAL.

INICIO: Indica el punto de entrada del programa.

Paso (paso de control de operacion): Ejecuta el programa de
control de operacion especifica en el estado activado.

Transicion (cambio): Indica la condicion para cambiar
el control al siguiente paso.

Paso (paso de control de movimiento): Ejecute el
programa de servo especificado en el estado activado.

Transicion (ESPERA): Indica la condicion para cambiar
el control al siguiente paso.

END: Indica la finalizacion del programa.
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(1) Elementos basicos

Nombre Simbolo Descnpcion
START Nombre del | Indica el punto de entrada del programa con &l
. programa nombre del programa.
(Iniciar el programa) | o
Limitado a un elemento por programa.
| Indica la finalizacion del programa.
END :
END | Esto se puede colocar varias veces en un

(Finalizar el programa)

programa. No es necesario que se coloque.

Salto

L

Salta al puntero especificado dentro de su
propio programa.

Puntero

l&—— Pn

Indica el puntero del destino del salto.
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m Simbolos del programa de SFC de movimiento )

(2) Pasos

Nombre

Simbolo

Descripcion

Empieza el programa de servo especificado Kn. (Consulte la seccion

Borrar el paso

Lol

Mombre del
I programa

Paso de control de movimiento Kn
| 3.4 para obtener detalles).
- |
Paso Unico de control de . .,
o Fn Ejecuta el programa de control de operacién una sola vez
operacion ejecutable |
g | . 5 .
Paso de control de operacion ESn Ejecuta un programa de control de operacion de forma repetida
ejecutable de escaneo | hasta que se cumpla la préxima condicion de transicion.
Llama o inicia el programa de SFC de movimiento con el nombre del
| rograma especificado
Llamada a subrutina/paso de Nombre del prog p. ; . . L .
nicializacion programa El comportamiento cambia dependiendo de si la transicion posterior
| esta en ESPERA o no. (Consulte la seccion 3.2.5 para obtener
detalles).
- —

Detiene el programa especificado que se esta ejecutando y finaliza el
proceso.
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(3) Transiciones

Nombre

Cambio
(Transicion
proxima)

Simbolo

Gn

Descripcion

Si el proceso previo es el paso de control de movimiento, el proceso
cambia al siguiente paso cuando se cumple la condicion sin esperar que se
complete la operacidn de movimiento.

Si el proceso previo es el paso de control de operacidn, el proceso cambia
al siguiente paso cuando se cumple la condicién después de que se
completa la ejecucion de operacion.

Si el proceso previo es el paso de llamada a subrutina/paso de
inicializacion, el proceso cambia al siguiente paso cuando se cumple la
condicion de transicion sin esperar que se complete la operacion de
subrutina.

WAIT

Si el proceso previo es el paso de control de movimiento, el proceso
espera que se complete la operacion de movimiento y luego cambia al
siguiente paso cuando se cumple la condicion.

Si el proceso previo es el paso de control de operacion, el proceso cambia
al siguiente paso cuando se cumple la condicién después de que se
completa la ejecucién de operacién. (La operacion es la misma que &l
cambio).

Si el proceso previo es el paso de llamada a subrutina/paso de
inicializacion, el proceso espera que se complete la operacion de subrutina
y cambia al siguiente paso cuando se cumple la condicion de transicion.
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Se prepara para comenzar el siguiente paso de control de movimiento e

WAITON - inmediatamente genera un comando si el dispositivo bits especificado se
- ———|r1———*' enciende.

Se prepara para comenzar el siguiente paso de control de movimiento e

WAITOFF inmediatamente genera un comando si el dispositivo bits especificado se

apaga.

Transicion Y/N

Gn N

K] {Cuanda no se
[Cuando se curnple la condicidn)
cumple la condicidn)

+ 51 el proceso previo es el paso de control de movimiento, el proceso
cambia al siguiente paso cuando se cumple la condiciéon y cambia al paso
en el lado derecho cuando no se cumple la condicion sin esperar que se
complete el control movimiento.

+ 51 el proceso previo es el paso de control de operacion, el proceso cambia
al siguiente paso después de que se completa la ejecucion de operacion.
El proceso cambia al paso en el lado derecho cuando no se cumple la
condicion.

+ 5i el proceso previo es el paso de llamada a subrutina/paso de
Inicializacion, las transiciones del proceso al siguiente paso cuando se
cumple la transicion y cambia al paso conectado desde la derecha cuando
no se cumple la condicidn sin esperar que se complete la operacion de
subrutina.

+ 5Si el proceso previo es el paso de control de movimiento, el proceso
espera que se complete el movimiento y cambia al siguiente paso cuando
se cumple la condicion y cambia al paso en el lado derecho cuando no se
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cumple la condicion.

* 5Si el proceso previo es el paso de control de operacion, el proceso cambia

al siguiente paso después de que se completa la ejecucion de operacion.
WAIT YI/N - F.:.:mh - El proceso cambia al paso en el lado derecho cuando no se cumple la
e b ootk o cendetan) condicion. (La operacion es la misma que el cambio S/N)

+ 5Si el proceso previo es el paso de llamada a subrutina/paso de
inicializacion, el proceso espera que se complete la operacion de subrutina
y cambia al siguiente paso cuando se cumple la condicion de transicion y
cambia al paso conectado desde el lado derecho cuando no se cumple la

condicion.
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Esta seccion explica los patrones de ramificacion y acoplamiento.

(1) Ramificaciones y acoplamientos selectivos

IFBm: Entre puntos de
ramificacion selectiva

IFEm: Entre puntos de
acoplamiento selectivo

IFT2

Ramificacién selectiva

Después del proceso justo antes de que se ejecute la ramificacion,

se ejecuta la ruta cuya condicion se cumple a la primera,

Se requiere que todos los inicios de las ramificaciones selectivas sean transiciones
de cambio o transiciones de ESPERA,

Una mezcla de transiciones resultara en una ramificacion paralela.

Acoplamiento selectivo

Un acoplamiento selectivo conecta la ruta desde la
ramificacion selectiva hasta una ruta Unica.

El elemento antes y después del punto de acoplamiento
puede ser paso o transicion,
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(2) Ramificaciones y acoplamientos paralelos

] Ramificacién paralela
Después del proceso justo antes que se ejecute una ramificacion,

BARM | todos los procesos conectados en paralelo se ejecutan simultaneamente.
El inicio de un ramificacion paralela puede ser paso o transicion.
PATI PAT? 5in embargo, no se puede establecer ESPERAENCENDIDA y ESPERAAPAGADA

) durante el inicio.
!
: Acoplamiento paralelo
Un acoplamiento paralelo conecta la ruta desde la ramificacion

PAEmM ~ selectiva hasta una ruta Unica.
El elemento antes v después del punto de acoplamiento puede ser
paso o transicion.
4
[PRECAUCION]

Ve

* En caso de un acoplamiento como la figura en la izquierda,

la finalizacién de detencion de los ejes que iniciaron en K2 v K3 no

— seran la condicién para cambiar a G1.

— e |
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K3
_ Para cambiar a G1 después de la finalizacion de detencion

63 | de los ejes que iniciaron en K2 y K3,
establezca una transicion de ESPERA para K2 y K3,
Gl

G

2/2
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Esta seccion explica los saltos ( I—b Pn |)yPunteros ( j&—— Pn )-

« Configure el salto para saltar al indicador Pn especificado en el propio programa.
! P » Los indicadores pueden establecerse en los pasos, transiciones,
puntos de ramificacion y puntos de acoplamiento.
« Hasta 16384 (PO a P16383) punteros pueden insertarse en un programa.

En el caso de la figura en la izquierda,
el proceso forma un bucle como G1 => K1 => G2 => F1 => G1 => K1 => ...

[PRECAUCION]

1) Un salto para salir de la ramificacion paralela; no se puede establecer el acoplamiento paralelo.
2) Un salto para ingresar dentro de la ramificacion paralela; no se puede establecer el acoplamiento paralelo desde afuera.
3) Los punteros y saltos que se procesan consecutivamente no se pueden establecer.

1) 2) 3)
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1)
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m Llamada a subrutinas/Paso de Inicializacién

)

El control difiere de acuerdo al tipo de transicién que se ejecuta después de la llamada (

inicializacion.

I
Mombre del
programa

) a subrutina/paso de

(1)Si la transicion de ESPERA se ejecuta a continuacion: Llamar a subrutina como se muestra en la siguiente Figura A, cuando
se ejecuta la llamada a subrutina, los controles cambian al programa especificado y cuando el programa llamado ejecuta el

FINAL, el control vuelve al programa en el que se hizo la llamada.

(2)Si la transicion que no sea de ESPERA se gjecuta a continuacion: Iniciar subrutina como se muestra en la siguiente Figura A,
cuando se ejecuta la llamada a subrutina, el programa especificado inicia y continda para controlar el programa fuente de la

llamada. Se ejecutan dos programas en paralelo.

Figura A Llamada a subrutina

| MAIN

END

(1)

[ SUB

Figura B Inicializacion a subrutina

MAIN

SUB

Transicion

END

(M

(2)

2

SUB

[ END
v
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En esta seccion, aprendera como crear los programas que se describen en los pasos y transiciones de movimiento SFC.

m Dispositivos y constantes

)

(1) Descripciones de los dispositivos de bits

MNombre del dispositivo

Descripcion del dispositivo

Relé de entrada Xn

Relé de salida ¥n

Relé interno Mn

Relé de enlaces Bn
Anunciador Fn
Registro de datos Dn.m *1
Registro de enlace Wn.m *1
Registro de movimiento #n.m *1
Relé especial SMn
Registro especial SDn.m *1

Dispositivo de acceso al buffer de memoria del CPU

USEC¥Gn.m *1

Dispositivo de acceso al buffer de memoria del CPU
(area de transmision de escaneo fijo)

USEO¥HGN.m *1

Dispositivo de acceso al modulo

UO¥Gn.m

*1 "m" indica la especificacion de bits (nimero de bits: 0 a F) de un dispositivo de palabra.

1/2
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(2) Descripcion de los dispositivos de palabra

Descripcion del dispositivo

Tipo punto flotante de
64 bits

Nombre del dispositivo Tipo interger de 32 bits

Tipo interger de 16 bits

(n es un ndmero par)

(n es un nimero par)

Registro de datos Dn DnL DnF
Registro de enlace Whn WnL Whn:F
Registro de movimiento #n #nlL #nF
Registro especial SDn SDnL SDnF
Dispositivo de acceso al buffer de

: U3EC¥Gn U3EO¥GnL U3EC¥GnF
memoria del CPU
Dispositivo de acceso al buffer de
memoria del CPU U3SEC¥HGN U3EO¥HGNL U3SEO¥HGNF
(area de transmision de escaneo fijo)
Dispositivo de acceso al modulo UO¥Gn UO¥GnL UO¥GnF
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m Operadores y funciones

La prioridad del operador y la funcion es la siguiente.
La secuencia de operacion se puede especificar libremente utilizando los paréntesis.

Prioridad

Elemento (operador y funcion)

Calculo en paréntesis ([...))

Funcion estandar (SIN, COS, etc.), conversion de tipo (USHORT, LONG,

2 etc.)
3 Inversion de bits (~), negacion logica (), inversion de signo (-)
4 Multiplicacion (*), division (/), remanente (%)
Alto
1 5 Adicion (+), sustraccion (-)
Desplazamiento de bits a la izquierda (< <),
6 . .
desplazamiento de bits a la derecho (> =)
; Operadores de comparacion: Menor que (<), menor o igual que (<=),
mayor que (=), mayor o igual que (>=)
8 Operadores de comparacion: Igual (==), desigual (!=)
| 9 Logica de bits AND (&)
Bajo 10 Exclusivo de bits OR ()
11 Logica de bits OR (|)

1/2
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m Operadores y funciones

12

Logica AND (%)

13

Logica OR (+)

14

Asignacion (=)

2/2
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Muchos de los comandos que se pueden utilizar en los programas de control de operacion se pueden dividir en comandos y
partes de datos. El comando y las partes de datos se utilizan para los siguientes objetivos.

* Parte del comando: Indica la funcion de ese comando.

* Parte de datos: Indica los datos utilizados en el comando.

Ejemplo
Asignacion: = | DO = #0
(S —T—

L Parte de datos: Fuente (5)

Parte del comando
Parte de datos: Destino ()

BFuente (5)

» La fuente son los datos utilizados en la operacion.

» La fuente varia como se muestra en la siguiente tabla segun el dispositivo especificado en cada comando.

Dispositivos Descripcion

Especifica el dispositivo que almacena los datos utilizados en la operacion. Se requiere

. . . . . que los datos se almacenen en el dispositivo especificado antes de que se ejecute la
Dispositivo de bits, dispositivo de

operacion.
palabra . . .
Los datos utilizados en el comando se pueden cambiar al cambiar los datos
almacenados en el dispositivo especificado durante la ejecucion del programa.
Constant Especifica el valor numérico utilizado en la operacion. Dado que la constante se
onstante

establece al crear el programa, no se puede cambiar durante la ejecucion del programa.
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MDestino (D)

» Los datos después de la operacion se almacenan como datos de destino.

» Establezca siempre el dispositivo para almacenar los datos en los datos de destino.

Programa de ejemplo

B Programa que establece M100 cuando ya sea MO o X0 esta ENCENDIDO (1)

| SETM100 = MO + X0

MO |I| (Falso)

M‘IUCI I Merdadera)
X0 Werdadera)

B Programa gque restablece M100 cuando MO esta APAGADO (0)

| RsTM100 = 1Mo

M100 II"— MO |I’ (Verdadero)

B Programa gue establece M100 cuando #0 y DO coinciden

| SETM100 = #0 == D0

0[]
M100 III —— == Verdadero)
o [
B Programa que asigna K123456.789 a DOL
| DOL = K123456.789
D1 Do
poL | 123456 | 123456789 |

Asianar al convertir el tino ounto flotante de 64 bits al tioo entero de 32 bits.
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_ Programas de servo

)

Esta seccion explica sobre los programas de servo que consiste en la velocidad de rotacion del servomotor, direccion de

posicion de destino y otros.

m Configuracion del programa de servo

)

Un programa de servo consiste en un nimero de programa, comando de servo y datos de posicionamiento.
Cuando el nimero del programa y el comando servo de destino estan especificados en MT Developer2, los datos de
posicionamiento requeridos para ejecutar el comando de servo especificado puede establecerse.

BExplicacion del programa

M.* del programa; Cualquier ndmero de 0 a 8191

{0 2 4095 si la version de software O5 es «0%= o anterion)

se puede especificar como el numero de especificaciones

en el programa de SFC de control de movimiento,

Comando de servo: Indica el tipo de control de posicionamiento.

Datos de posicionamiento: Datos regueridos

para ejecutar el comando de servo.

<K11=>
ABS-3
Axis 1, 3000000.0
Axis 2, 5500000.0
Axis 3, -2500000.0
Vector speed 40000.00
Dwell 2500

Unidad
[Hm]

[Hm]

[Hm]
[mm/min]
[ms]

Datos del programa de servo

K11

M.” del programa

1/2

ABS-3

Comandao de servo

Axis 1, 30000000

Eje a utilizar

Direccion de posicionamiento

Axis 2, 55000000

Eje a utilizar

Direccién de posicionamiento

Axis 3, -2500000,0

Eje a utilizar

Direccion de posicionamiento

Vector Speed Velocidad de comando de los tres ejes
(eje 1, eje 2 y gje 3) combinados

Dwell Tiempo de permanencia

M Code Codigo M

F.B. Mamero de blogue del parametro

Por cada comando de servo, existen los datos necesarios para la ejecucion.
For ejemplo, los datos que se muestran en la siguiente tabla son necesarios

para el comando ABS-3,
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M code 12
P.B. 3

Condicion de ajuste

Siempre establezca

Elemento de ajuste

+ El gje a utilizar vy la direccion de posicionamiento

- La velocidad de instruccion

Establezca segun sea

necesario

- Tiempo de permanencia
- Cadigo M

+ B.P. (blogue de parametros)
Si no se establece este elemento,
se realiza el control con el valor inicial
(blogque de parametros 1).
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m Retorno a la posicion predeterminada

Utilice el comando ZERO del programa de servo para ejecutar el retorno a la posicion predeterminada.
Establezca el método de retorno en la posicion predeterminada en [Motion Control Parameter] == [Axis Setting Parameter] ==

[Home Position Return Datal.

Para obtener detalles de los datos de retorno a la posicion predeterminada, consulte la seccion 2.4.4.

Ejemplo de ajuste del comando ZERO

3 b |
Servo Program Editor [ K10 : Real Axis ]
Sedect Instrucion am Mo, S Preevious Ho. | Mewt ko,
| eowr ting | | | I
1 ZERD 1
<< Add
Delete >
Axm
[1 Lis=d Steps : 120
Program Steps : 2 Total Steps : 32768
Instruction Detals Fragram Alocation Sart cowert || Cose | cancel

Comando ZERO: Realiza el retorne a la posicién predeterminada.
Especifica el nimero de gje.
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Utilice el comando AB5-1 del programa de servo o el comando INC-1 para ejecutar la operacion de posicionamiento para el eje

1.
Se requiere que el retorno a la posicion predeterminada se realice antes del posicionamiento.

Ejemplo de ajuste del comando ABS-1

Sarvao Program Bditor [ K20 : Real Aas ]
Sefect Instruction Pr Ho. Previouz Mo, | Mext Mo
| egram No. Seteng | | S
1 ABS-1 - &3 Comando ABS-1: Realiza el posicionamiento con el métode de posicionamiento absoluto,
- Especifica el nimero de eje.
-=Address 00000.0  wm +# H-cade Especifica la direccion de posicicnamiento con la posicién absoluta.
<< Add .o e :
Speed 000,00 mmfmin < ofts Especifica la velocidad.
P.B. 1 L | anee = Especifica el ndmero de bloque del pardmetro (coma las constantes de tiempo de aceleracion/desaceleracién).
Dwel 100 ms + Ex - Especifica el tiempo de permanendia,
el
P, Torgque
5TOP
S-Curve Ratio
Bams Speed
s Adv. S-curve T
| 1 Used Steps : 120
Program Steps & 8 | Tatal Steps - 1768
Irstnucton Detals Frogram Alocztion Sart [[Zomet] chse | cancd

(Mota) Seleccione el B.P. (blogue del parametro) y permanencia en [Setting Item] en el lado derecho y haga clic en el boton
[<«<Add] para agregarlos al programa de servo en el lado izquierdo.
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. L. . . . . Control de interpolacion circular
En el control de interpolacion, se especifican de dos a cuatro ejes a utilizar para realizar el

posicionamiento al trazar una trayectoria lineal o circular. o A
. v e . . - . ireccion positiva
Se requiere que el retorno a la posicion predeterminada se realice antes del posicionamiento.

Punte auzihar

. - . - e . . r e LAML YI)
En el caso de la interpolacion circular, seleccione un método de especificacion del punto bunte S
urlo de oo
auxiliar, especificacion del radio y especificacion del punto central. (1. Y1) /
. . . . Radic R/
Consulte la figura en el lado derecho para el concepto de puntos en interpolacion circular. /
/! |
Punto central Punta final
(e, ¥e) (%2, ¥2)

Ejemplo de ajustes del comando INC /3

Direccian positiva

Selbect Tratnuction Pr Fla, e Pr Mo. | Mextiho.
| ogram tting I VLS | 3 I Ttem .
L NS -« ok 12 INC " : Control de interpolacion circular del punto central especificaco,
= Dwel métoda incremental, sentido horario
-=Movernent amount  S0000.00  pm = TCoaE Especifica el nimero de eje del eje X y la coordenada X del punto final.
s
A z —_— || unt i . _ . ,
«=Mavernent amount 0.0 pm 4 — == Th Especifica el numero de eje del eje ¥ y la coordenada Y del punto final.
Speed 300000 memyimin + — Especifica el vector velocidad.
Conuraliont . 4 L Especifica la coordenada X del punto central
->Movement amount 30000.0 pm Els P P .
Central poirt z } P. Torgue .
>Movementamount  30000.0  ym + SToP Espec]f!ca la u:‘n-ordenada ¥ del punto cerntral.
P 1 L — Especifica el nimero de bloque del parametro.
Dwvel 00 ms + =TT R Especifica el tiempo de permanencia.
Bias Speed
Adv. S-curve -
Lh]
[1 Used Steps 120
Program Steps ! 12 Tots Steps 32TeE
Instruchon Detals Frogram Alocaton | Sort | Convert || Close | concel |

La trayectoria que se muestra en la siguiente figura se traza en este programa.

{Unidad de la cantidad de mowimiento: mm)

¥ (eje 2)
A Direcodn positiva

TN
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La trayectoria que se muestra en la siguiente figura se traza en este programa.

{Unidad de la cantidad de mowimiento: mm)

¥ (eje 2)
A Direccidn positiva

(30,20}
Direccian positiva

>
0,0 (B0 Xigje 1)
Punito de inicio Punto final
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En el control de trayectoria continua, el posicionamiento se realiza de manera continua a un punto de pasada predeterminado

Con un inicio.

Ademas, el control se puede realizar repetidamente entre puntos arbitrarios utilizando el comando repetidas veces.
El codigo M y los valores limites de torque se pueden cambiar para cada punto de pasada.

SelectInstructon | Program o, Setting | Previcusio. | Mextio. | ——
O (PETART2 e BHES
Unit

Axis 2 R
L Spesd ________ 1000.00_ e/ _ _ _ _ =214
11 INC-2 : Delete >> &
1 pxs 1 i Bl
: -=Movement amount 200000 wm L | O Topgues
1 Axs 2 | STOP
p. ->Movement amount _ _ _ 00_ pmo_ ! a
12 INCEA : S-curve Ratia
b s 1 | N
, -=Movement amount 50000 pm '« Bias Speed
1 Axis 2 X Adv. 5-curve
I -=Movement amount 5000.0 pm I
CRadus 5000.0_ pm _ _ __ __ |
13 NE2 |
: Aoie 1 I
 -=Movemant amount 0.0 pm I"‘
1 A 2 X
, ->Movement amount _ 20000.0_ »m _ _ _ _ _ _ !
14 N !
I Axis 1 i
! sMovement amount  —5000.0 ¢
1 A 2 ;
: ->Movement amount 50000 pm I
L Radus_ L J0000_wm _ _ _ . |
15 INC-2 |
s 1 |
1 ->Movemant amount -20000.0 pm :"
| o 2 |
,. ->Movement amount _ _ _ _ 00_ pm_ _ ____ !
16 INCE# ;
: A 1 I
,  -=Movement amount -5000.0  pm Ir"
1 Ads 2 ,
: -=Movemant amount -5000.0  pm I
 Radus 50000 wm |

CPSTARTZ: Control de trayectoria continua utilizando dos gjes

Dos ejes a utilizar y la velocidad del vector

Primer punto
Métoda de control: control lineal de 2 ejes, método incremental
Establezca la cantidad de movimiento de cada eje,

Segundo punto

Metodo de control: control de interpolacion circular de 2 gjes,
método incremental, rotacion en sentido antihorario

del radio especificado

Establezca la cantidad de movimiento de cada eje y el radio de
interpolacién circular.

Tercer punto
Método de control: contral lineal de 2 ejes, método incremental
Establezca la cantidad de movimiento de cada eje.

Cuarto punto

Método de control: control de interpolacion circular de 2 gjes,
metodo incremental, rotacion en sentido antihorano

del radio especificado

Establezca la cantidad de movimiento de cada eje y el

radio de interpolacion circular.

Quinto punto
Métoda de control: contral lineal de 2 ejes, métoda incremental
Establezca la cantidad de movimiento de cada eje.

Sexta punto

Método de control: control de interpolacion circular de 2 gjes,
método incremental, radio especificado

Establezca la cantidad de movimiento de cada eje y el radio
de interpolacidn circular.
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17 INC-2 i
| A 1 !
1 ->Movement amouwnt 0.0 wm ',.q
: Axis 2 |
L ->Movement amount _ -20000.0_ wm __ _ _ _ _ :
18 INCe4 X
: s 1 i
j  =xMovement amount 5000.0  pm '"‘
I Axs 2 |
: -=Movement amount -5000.0  pm !
i _Radus _ _ _ ___ ___ S000.0 _wm. _ _ _ __ _
9 CPEND o
Axig
[1
Program Steps @ 33 |
Instruchon Details | Program Allocaton | Sort |

Lizad Stepa = 120
Total Steps : Ery ]
Comvert | Close I Cancel |

Septimo punto
Método de control: contral lineal de 2 ejes, método incremental
Establezca la cantidad de movimiento de cada gje.

Octavo punto

Método de control: contral de interpolacién circular de 2 ejes,
metodo incremental, radio especificada

Establezca la cantidad de mavimiento de cada eje v el radio
de interpalacion circular.

Siempre finalice con CPEND.

La trayectoria que se muestra en la siguiente figura se traza en este programa.

(Unidad de la cantidad de movimiento: mm)

Y (axis 2)

Punto de pasada 5 (0, 30)

Punto de pasada 6 (-5, 25)

L 4

Punto de pasada 4 (20, 30)

) <
O\) Punto de pasada 3 (25, 25)

Punto de pasada 2 (25, 5)

Punto de pasada 7 (-5, 5) t,k(, j
> —O

Punto de pasada 1 (20, 0)

Punto de inicio (0, 0)

= Xlgel)




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPL)_SPA —
m Operacion de MT Developer2 ) 1/2

(1) Como crear un programa de SFC de movimiento

Se utilizan los videos en esta seccion para explicar como crear un programa de SFC en MT Developer2.
Como se muestra en la siguiente figura, se crea un programa para encender el servo de todos los ejes como ejemplo.

< ServoOMN )

[GO] Espera hasta que el modulo CPU de movimiento inicie de manera normal.
SM500 SM500: PCPU LISTO completo
[FO]

Ejecuta todos los ejes del comando de ENCENDIDO de servo.
SET M30042 M30042: [Rq.1123] Todos los ejes del comando de ENCENDIDO de servo

Espera hasta que los servoamplificadores del gje 1 al eje 3 ingresen al estado de servo listo.
M32415+32n: [St.1075] Servo listo

w
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(Nota) En el programa de muestra, este programa se registra en el programa de SFC de movimiento n.® 200.
Se agrega 200 a cada nimero de programa de control de operacion y programa de transicion.
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Anterior

=8 5] ’—‘;
i 000:ServolN Eg

|_ {) Operation Control Frogram
| ] F/FS0000:ALAXSVON [}
= @ Transition Program Gl
ﬂﬁmm:cmm

G000 1: CheddSVON IEF -0

E= {E Servo Program
i Servo Program List
Command Generation Axis Prox
Servo Program
¥ (48 Cam Data
- Label
i Struciured Data Types

[# Device Memory
-4 ¥ Device Comment K Programa de entrada

[ ( ServoON )

Reordene los simbolos

I
del programa y conéctelos |§:}m
< " » uno por uno. *

[FO)
SET M30042

oupling program of Motion SFC, F/FS and G have completed successfully.

161)
M32415 * M32447 * M32479

Haga clicen > | para pasar a la siguiente pagina.

- Motion SFC Program Batch Conversion End  Error: O, Waming : 0

4

*_[IProgress | = Output |
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(2) Como crear ramificaciones y acoplamientos

En esta seccion se utilizan videos para explicar la operacion cuando hay ramificaciones y programas de servo.

Como se muestra en la siguiente figura, se crea un programa para ejecutar todo el retorno a la posicion predeterminada de los
ejes como ejemplo.

Este programa se ejecuta después de que todos los ejes del servo se enciendan.

( HPR )

[G1] Espera hasta que cada servoamplificador ingrese al estado de servo listo.
M32415 * M32447 * M32479 Esto es comun en el programa de servo encendido.
M32415+32n; [St.1045] Servo listo

Ramificacion paralela
[K10] [K11] [K12] Ejecuta un retorno a la posicién
ZERO ZERO ZERO : :
Axis Axis Axis predeterminada para cada gje.
Espera hasta que cada eje complete el
['G1E|'] [GH] 612] retorno a la posicion predeterminada.
MSE‘”” MSE"‘“"‘E "“"32‘“‘”‘4 M32410+32n: [5t.1070] Retorno a la
posicion predeterminada completo
Acoplamiento paralelo

o )
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(Nota) En el programa de muestra, este programa se registra en el programa de SFC de movimiento n.® 201.
Se agrega 200 a cada nimero de programa de control de operacion, programa de transicion y programa de servo.
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Anterior
EI Motion SFC = ' : .
Eﬂ = m K10 K11 K12 Programa de entrada
L wm )
010:HPR. —
Fl LE'}) Operation Control Program IR
(] F/FS0000: AIAXSVON : . i3 e
B B, Transition Program Flnalmente, e_]E'CUtE Ia conversion. ; . !
" [ Go000:ChedMTCPU T T Teho
i GO0D1:ChedSVON | ¥ ] = | = T = T
! GO0 10: Chedoix IHPRC 1G] [511] [G12]
| ] G0011:CheckAx2HPRC el i "’““
| ] Go012:ChedkAx3HPRC (N
= @ Servo Program

—I¥) Serve Program List
¥ Command Generation Axis
=-[F" servo Program
L[] kno10:Ax1HPR
] KDO11:AX2HPR
i KDD12: Ax3HPR,
f+1- 34 Cam Data 5
- Label
(B} Structured Data Types
=l M ma Wl
< | i '

oupling program of Motion SFC, F/FS and G have completed successfully.

== Motion 5FC Program Batch Conversion End  Error: O, Waming : 0

.

Haga clicen > | para pasar a la siguiente pagina. |

4

*._[IProgress | Foutput |
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(3) Como crear un programa de servo

Como ejemplo de como crear un programa de servo, se utilizan los videos para explicar el método descrito del continuo control
de trayectoria en la seccion 3.4.5.

Select Instruction | Program No. Setting | PreviousNo. | Mexto. | —
9 CPSTART2 - P.B. B
I —— une
Axis 2 ‘E S.R.
Speed 1000.00  mmymin | <A 11|l &
1 INC-2 Delete == by
Axis 1 el
-=Movement amount 20000,0  pm P. Torgue
Axis 2 STOP
->Movement amount 0.0 pm 5
2 INCL4 S-curve Ratio
Axis 1 FIN
-=Movement amount 5000.0 pm Bias Speed
Auxis 2 il Adv. S-curve
Axis
|1 Used Steps : 120
Program Steps 33 Total Steps : 32768
Instruction Details | Program Allocation | Sort I Convert | [?I Cancel |

(Nota) En el programa de muestra, este programa se registra en el programa de servo n.” 220.
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Anterior

: Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help

->Movement amount
Axis
->Movement amount
8 INC<4
Axis
->Movement amount

-~

1

0.0 um
) << Add

-20000.0 pm Delete >>

1
5000.0

um

20 : Real Axis ]
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Los parametros relacionados al programa de SFC de control de movimiento se establece en el parametro de SFC de control de
movimiento.

El programa de SFC de control de movimiento puede ejecutarse automaticamente después de que el controlador programable
ingrese el estado de listo estableciendo [Automatic Start] en las configuraciones de inicio.

Para obtener detalles sobre otros elementos, consulte el siguiente manual.

D Programming Manual (Program Design)
Chapter 6 MOTION SFC OPERATIONS AND PARAMETERS
6.9 Program Parameters

Motion SFC Parameter ﬁ
—Task Parameter ————— ~Program Parameter
— Cont.Trans. Count Setting — M. | Program MName | Auto, | Trans. | EMD | Executing Flag | Execution Task

0 Initial s Mormal

(Mormal Task Common) 1 Main Mo Mormal

3= 10 HPR Mo Mormal

= 11 Ax1Posi Mo Mormal

12 Interpolation Mo Mormal

—NMI Interrupt Setting 13 PickAndPlace Mo Mormal

10 18 100 ErrorReset fes Mormal

M1 19
M1z C110
Mz [M1wn
Miea [T112
15 13
[is 114
riz [C115
Mo, of Repeat Control Limit |
4 m 3
Cancel |
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Verificacion de operacion del programa de muestra

En este capitulo, aprendera como verificar la operacion utilizando el programa de muestra.

_ Descripcion del programa de muestra

Esta seccion explica sobre el programa de SFC del programa de muestra.
La asignacion del dispositivo es como se muestra en las siguientes tablas.

+ Dispositivo de entrada

N.2 de .., N.? de .
- " Descripcion . . Descnpcion
dispositivo dispositivo
Paro de emergencia del Inicio de control de
X10 X13 . . .
controlador interpolacion de 2 ejes
Retorno a la posicion Inicio del continuo control
X11 predeterminada de todos X14 )
. de trayectoria
los ejes
Inicio d ici lent -
X12 rielo de posiclonarmiento X1F Reestablecimiento de error
del eje 1

» Dispositivo de salida

1/2
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Verificacion de operacion del programa de muestra ) 2/2

» Dispositivo de salida

N.? de .y
Descripaion

dispositivo

Yoo Comando de apertura/cierre de

pinzas




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPL)_SPA

_ Descripcién del programa de muestra

) 172

(1)N.7 000: Initial (inicio automatico)
Realiza los ajustes iniciales cuando se inicia el CPU de control de movimiento.

( Initial )

PO

Espera hasta que el madulo de CPU de movimiento inicie de manera normal y el
EMI de entrada de paro de emergencia se encienda (se canceld el paro de emergencia).
SM500; PCPU LISTO completo

+ SM502: Entrada de paro de emergencia

[FO]
SET M30042

—

[G1]
M32415 * M32447 * M32479

—_—

[Ga)
SM500 * 5M502

Ejecuta todos los ejes del comando de ENCENDIDO de servo.
M30042: [Rg.1123] Todos los gjes del comando de ENCENDIDO de servo

M32415432n; [S1.1075] Servo listo

MAIN
Ejecuta la subrutina PRINCIPAL.
1G2]
ISM502 Detiene la subrutina PRINCIPAL cuando se apague la

entrada de parada de emergencia.
SM502: Entrada de paro de emergencia

Espera hasta que los servoamplificadores del eje 1 al eje 3 ingresen al estado de servo listo,
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_ Descripcion del programa de muestra

CLR
MAIN

PO

2/2




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPL)_SPA — 4

_ Descripcién del programa de muestra )

(2)N.7 001: Main (sin inicio automatico)
Cambia el programa que se ejecuta por el dispositivo de entrada.

( Main ) Ejecuta cada subrutina cuando se enciendan X11 a X14.

Si la solicitud de retorno a la posicion predeterminada que se va
[G1]
M5 % ME24A7 * ME24T

utilizar esta encendida, se aplica el enclavamiento de manera que
no se gjecuta la subrutina.
M32409+32n: [St.1069] Solicitud de retorno a la posicién predeterminada

Verifica que los servoamplificadores
del eje 1 al gje 3 estén en el estado
de servo listo.

M32415+32n: [SE.1075] Servo listo

d [G3] [Ge] [&5] [Gi] "I
: im X12* IM32409 X132 % IM32409 * INM3244H4 K14 * IME2409 * IM32447 * IM32473 "

1
: i
1 1
I + + + + I
1 1
1 HPR AxlPosi Interpalation PickandPlace i
1 1
1 ]
LY I

LY - e . F

EEL Se llama a una subrutina al configurar la transicién de ESPERA después de una subrutina,
Esto puede prevenir el inicio simultdneo de la subrutina,
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_ Descripcion del programa de muestra

(3)M.* 010: HPR (sin inicio automatico)
Este programa realiza el retorno a la posicién predeterminada de todos los ejes.

(: HFR )

[G1]
M22415 * M32447 * M32479

—

[K10] [E11] [K12]
FERO ZERO ZERO
Axis 1 Axis 2 Axis 3
[G10] [G11] [G12]
M32410* M32402 M32442 * M32434 32474 * M3I2466

—

—_—

[G13]

( END )

Verifica que los servoamplificadores del eje 1 al eje 3 estén en el estado de servo listo.
M32415+32n: [S.1075] Servo listo

Ejecute el retorno a la posicion
predeterminada con un comando
ZERO del programa de servo.

Espere hasta que el retomo a la posicion
predeterminada se complete de manera normal.
M32410+32n: [5t.1070] Retormno a la

posicion predeterminada completo
M32402+32n; [5t.1062] En posicion
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_ Descripcion del programa de muestra ) 1/2

(4)N.* 011: Ax1Posi (sin inicio automatico)
Este programa realiza el control de posicionamiento utilizando solo el eje 1 (gje X).

( aver )
R

Verifica que la solicitud de retorno
[(G20] L . . .
IM32409 a la posicién predeterminada del gje 1 esté apagada.
' M3Z24094+32n: [S1.1069] Solicitud de retorno
+ ala pﬂgiciﬁn predeterminada
[k20] Efe 1 (gje ¥)
i =
ABE"‘_ Verifica que |a solicitud de retorno |
Aifddress ;GDGDD 0 um a la posicion predeterminada del eje 1 este apagada. '
SpE‘E‘d EGDG.GE; mum.l'rmin M32409+32n: [51:.1069] Solicitud de retormo
PR 1 a la posicién predeterminada
Dwell 100 ms
[G21] Espera hasta gue se complete el posicionamiento,
M32401 * M32402 M32401+32n: [SL.1061] Posicionamiento completo
M32402+32n: [St.1062] En posicidn
[k27]
ABS-1
Axis 1
Laddress 0.0 um Realiza el posicionamiento con un comando ABS-1 en el programa de servo.
Speed 3000.00 mm/min Se mueve desde la posicién de 300 mm hasta la posicién de 0 mm.
PE. 1
Dwell 100 ms

I =311 I Eciera Miacts mim oo correlats ol mee e o el e
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_ Descripcion del programa de muestra

——e

[G21]
M22407 * M32402

S

[G22]
X2

+
( END )

Espera hasta gue se complete el posicionamiento,
M32401+32n: [St.1061] Posicionamiento completo
M32402+32n: [St.1062] En posicidn

Espere hasta que se apague el X12,

2/2




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPL)_SPA — 4

_ Descripcién del programa de muestra )

(9)N." 012: Interpolation (sin inicio automatico)

1/2

Este programa realiza la interpolacion lineal y circular utilizando el eje 1 (eje X) y el eje 2 (gje Y).

( Interpolation )

[G30]
IM32409 * IM32441
[K30]
ABS-2(combined)
Axis 1
“Address 120000.0 pm
Axis 2
LAddress 120000.0 pm
Speed 3000.00 mm/min
PB. 1
Dwell 100 ms
[G31]

M324071 * M32433 * M32402 *
M32434

s

[K31]
ABS 7
Axis 1
LAddress 3000000 pm
Axis 2
“Address 120000.0 pm

Verifica gue la solicitud de retorno
a la posicion predeterminada del
gje 1y gje 2 esté apagada.

M32409+32n:
[SE.1069) Solicitud de retorno
a la posicion predeterminada

Realiza el control de interpolacion
lineal con un comando ABS-2 en
el programa de servo.

Espera hasta que se complete el
posicicnamiento.

M32401+32n:

[5£1061] Posicionamiento completo
M32402+32n:

[SL1062] En posicidn

Realiza el control de interpolacion
circular con un comando
ABS M en el programa de servo.

[K32]
ABS-2(combined)
Axis 1
“Address 0.0 pm
Axis 2
“Address 0.0 pm
Speed 3000.00 mm/min
PE. 1
Dwell 100 ms
[G31]
M32401 * M32433 * M32402 *
M32434
[G32]
X13

C )

Realiza el control de
interpolacion lineal con
un comando ABS-2 en
el programa de servo.

Espera hasta que se

complete el posicionamiento.
PA32407+32n:

[5t1061] Posicionamiento completo
M32402+32n:

[SE1062] En posicion

Espera hasta que
se apague el ¥13.
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_ Descripcién del programa de muestra

Speed 3000.00 mm/min
Central point 1

“Address 2100000 um
Central point 2

“Address  210000.0 pm

P.B. 1

Dwell 100 ms

[G31]
M324071 * M32433 * M32402 *

M32434

Espera hasta que se complete el
posicicnamiento.

M3Z240T+32n:

[5t.1061] Posicionamiento completo
M32402+32n:

[5t.1062] En posician

La trayectoria que se muestra en la siguiente
figura se traza en este programa.

Y (eje 2) (Unidad de la cantidad de movimienta: mm)
F 9

|//-121{|. h

| o |
1

Punto de pasada 1

(120, 120

)
'Punto de pasada 2
(300, 120)

* ¥ (gje 1)

(0. 0

Punto de inicio

) 272
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_ Descripcién del programa de muestra

) 172

(6)M.° 013: PickAndPlace (sin inicio automatico)
Este programa realiza la operacion de recogida y colocacion utilizando todos los gjes.

( PickAndPlace )

[G40]
IM32409 * IM32441 * IM32473

—

[Fan]
RET YD
[ka40]
ABS-1
Axis 3
Laddress 2000000 pm
Speed S000.00 mm/min
FB. 1
Diwell 100 ms
[G41]

MZE2465 * M32466

e

[F41]
SET YD

—

[G42]
TIM 1000

e

(ka1
CPSTARTZ
Axis
Axis
Axis
Speed

F.E,

.
2
3
000,00 mmy/min
1

Verifica que la solicitud de retorno a la
posicion predeterminacda de todos los

gjes este apagada.

M32409+32n: [St.1069] Solicitud de retorno
a la posicion predeterminada

Abre las pinzas.

Disminuye el eje Z.

Espera hasta que se complete el

posicionamiento del eje £

M32401+32n: [St.10617] Posicionamiento completo
M32402+32n: [St.1062] En posicidn

Cierra la pinza.

Espera 1000 ms.

Realiza la operacion de recogida
y colocacion con el control continuo
de trayectoria.

[G43]
32407 * M32433 * M32455 *
32402 * M32434 * M32466
[F40]
RET YD
[G42]
TIK 1000
[Kd2]
CPSTART3
Axis 1
Als 2
Auis 3
Speed 5000.00 mm/min
FE, 1
1 ABS-3
s 1
LAddress 3000000 pm
Auls 2
LAddress 3000000 pm
Auls 3
Laddrass 00 pm
2 ABS-3
Axis 1
Laddress 0.0 pm
Axis 2
Laddress 0.0 pm
Axis 3
Laddress 000 pm
3 CPEND
[G43]
32407 * M32433 * MI2455 ¢
32402 * M32434 * M32466

Espera hasta que se complete

el posicionamiento.

M32401+32n:

[5t.1061] Posicionamiento completo
M32402+32n:

[5t1062] En posicion

Abre las pinzas.

Espera 1000 ms.

Retorno de todos los ejes a la
posicion predeterminada con
continuo control de trayectoria.

Espera hasta que se complete

el posicionamiento,

M32401+32n;

[5t.1061] Posicionamiento completo

N T--"




F.E.
1 ABS-3
Axis
Laddress
Axis
Laddress
Axis
Laddress
2 MBS (4
Axis
LAddress
Axis
Ltddress
Radius
1 ABS-3
Axis
Lhddress
Axis
Lhddress
Axis
Lddress
4 ABS (A
Axis
“fddress
Axis
“address
Radius
5 ABS-3
Axis
“hddress
Axis
LAddress
Axis
Ltddress
B ABS (A
Axis
Laddress
Axis
Laddress
Radius
T ABS-3
Axis
Laddress
Axis
“address
Axis
“address
& CPEMD
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_ Descripcién del programa de muestra

) 272

1

1
0.0 wm

2

0.0 um

3

00000 pm

1

500000 pm
3

0.0 pm
50000.0 ms

1

2500000 pm
2

0.0 pm

3

0.0 pm

1
2000000 um
2

500000 pm
30000.0 ms

1

2000000 ym
2

250000.0 pm
3

0.0 pm

2

3000000 um
3

200000 pm
50000.0 ms

]
300000.0 g
2
200000,0 pm
3
200000.0 pm

M_}Iz'q'clz El M 32434 Y M32466 l-"\- LR SL j BRI LT L L L ll-l'l\- Ly
M32402+32n;

[St.1062] En posicion

Espere hasta que se apague el X14.

La trayectoria que se muestra en la siguiente figura se
traza en este programa.

{0, 0,0 (50,0, 0) (250,0,0) y
Funto de inicio 4 7% ﬁ ' )
b (300,50, 0
o, 0, 500
| T, (300,300, 0
S Praon, 250, 0)
H §
. it
H 10 (300, 300, 50)
¥ 0 :
Clerme de pinza i
{0, 0, 200) !
z © (300, 300, 2000

Apertura de pinza
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_ Descripcién del programa de muestra ) 1/2

(7)N." 100: ErrorReset (inicio automatico)
Este programa realiza &l reinicio en caso de error.

( ErrorReset )

4+— PO
Ejecuta el lado izquierdo cuando ocurre un error o advertencia
en el CPU de movimiento v el lado derecho cuando ocurre
[G100] [G101] un error en el servoamplificador.
M32407 + M32439 + M32471 M32408 + M32440 + M32472 M34207+32n: [St.1067] Deteccién de error
M34208+32n: [S1.1068] Deteccidn de error del servo
[G102] [G102] . .
¥1F %1F Cuando se enciende X1F, el comando de reinicio de errar o
~ comando de reinicio de error de servo se enciende.

_I_ _I_ M34487 +32n: [Rq.1147] Comando de reinicio de error
M34488+32n: [Rg.1148] Comando de reinicio de error de servo

[F100] [F101]

SET M34487 SET M34488

SET M34519 SET M34520
SET M34551 SET M34552

[G103]
XF

+ - Cuando se apaga X1F, el comando de reinicio de error y
el comando de reinicio de error de servo se apagan.

[F102]

RST M34487

RST M34519
RST M34551
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_ Descripcion del programa de muestra ) 2/2

RST M24488
RST M34520
RST M34552
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_ Verificacion de la operacion

_—

Esto completa la explicacion y verificacion de operacion
del programa de muestra.
Pase a la siguiente pagina.
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_ Resumen de este capitulo )

En este capitulo, usted aprendio:

« Descripcion del programa de muestra

« Verificacion de operacién del programa de muestra

Puntos

Desaripdon del programa de muestra  El programa de configuracion inicial y el reestablecimiento de error se inician automaticamente y los otros

programas se ejecutan al llamar a subrutinas.

= Aprendid sobre los programas de muestra para el retorno a la posicion predeterminada, el posicionamiento

del gje 1, el control de interpolacion del gje 2 v el programa del continuo control de trayectoria que

aprendic en el Capitulo 3.

VerificaciGn de operaciGn del = Aprendid como se opera el sistema de muestra mediante los programas de muestra en un video.
programa de muestra
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Prueba Final

)

Ahaora que ha completado todas las lecciones sobre Conceptos basicos del controlador de movimiento de la serie MELSEC
iQ-R (RNMTCPU), esta listo para tomar la prueba final. Si no tiene claro alguno de los temas cubiertos, tome esta oportunidad

para revisar esos temas.

Hay un total de 5 preguntas (14 areas) en esta Prueba Final.

Puede tomar la prueba final las veces que desee.

Puntaje

El nimero de respuestas correctas, el nimero de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas y el resultado de
aprobado/reprobado aparecera en la pagina de puntaje.

Todal de preguetas 28
Feigeaesiad comecta: 23

Boicernaie: B2 w

N 5 5 S P N

Para pasar la prueba, se requiere
el 60% de respuestas correctas.

1 Fi ] & H ] T ] ] ) i) 1
Wabvet 8 Froeta | PR E
imtrntar
Pruehs I of [ | 0| ¥
Prueba 3 v
Prigha 4 S
Prueba § |
Valver & Frith W
imtentar
Prueha 7 AR AE A K
Prueba § FEE AR AEAE
Frusba v
Wabyer & Progoa 10
il
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Prueba Final 1 )

Seleccione la frase o palabra correcta para () en los siguientes enunciados.

= El software de ingenieria para el CPU del controlador programable de la serie MELSEC iQ-R es (P1) y el software de ingenieria para
e| CPU de movimiento de la serie MELSEC iQ-R es (F2).

= Cuando se utiliza el CPU de movimiento, el sistema siempre sera (P3).

P1 Seleccione las palabras correctas O

P2 Seleccione las palabras correctas o

P3 Seleccione las palabras correctas &
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Prueba Final 2 )

Seleccione los enunciados a continuacién que son correctos, (Se pueden seleccionar varios enunciados).

P1

La comunicacion de datos entre los médulos de CPU se realizan por comunicacion de dates utilizando el
buffer memoria del CPU y comunicacion de datos utilizando un area de comunicacion de escaneo fijo.

No hay problema si el método de asignacion del dispositivo en el archivo del proyecto y el método de
asignacion del dispositivo establecido en el CPU de control de movimiento son diferentes.

El método de asignacion del dispositivo del CPU de movimiento se puede realizar con una asignacion
compatible de la serie Q y asignacion del dispositivo de movimiento de MELSEC iQ-R.

Las configuraciones basicas y las configuraciones de red del servo estan en los parametros del sistema del
CPU de control de movimiento.

Los pasos, las transiciones y los bloques de funcion estan disponibles para el elemento de SFC de
movimiento.
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Prueba Final 3

Seleccione los nombres de los simbolos del programa de SFC de movimiento de las siguientes opciones.

P1 P2 P3 P4 P5 P6
1 | I L
Simbolos F1 G1 K1 Proarom +— PO
I | I |
P1 Seleccione las palabras correctas & P2 Seleccione las palabras correctas
P3 Seleccione las palabras correctas & P4 Seleccione las palabras correctas

PS Seleccione las palabras correctas & P6 Seleccione las palabras correctas
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Prueba Final 4 )

En los programa de SFC de control de movimiento, seleccione el programa correcto que espera que se complete el movimiento del
paso de control de movimiento y luego cambia al siguiente proceso.

P1
A A B C
| Positioning )
B
G10
= K10
F10

END
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Prueba Final 5

)

Seleccione el nombre del tipo de cada parte en el siguiente programa de SFC de movimiento a partir de las siguientes opciones.

P1 Seleccione las palabras correctas
P2 Seleccione las palabras correctas
P3 Seleccione las palabras correctas

END

| |
G10 G11 G12
SUBO SUB1 SUB2
G20

P1

P2

P3
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Calificacion de la prueba

Ha completado la prueba final. Sus resultados del drea son los siguientes.
Para finalizar la prueba final, continde con la préxima pagina.

1 2 3 4 5 10
Prueba Final 1 v | v | Total de prequntas: 14
Prucba Final 2 v Respuestas correctas: 14
Prueba Final 3 v v v v v
Prueba Final 4 v Porcentaje: 100 %
Prueba Final 5 v v v

Borrar
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Usted ha completado el curso «Conceptos basicos del controlador de movimiento de la
serie MELSEC iQ-R (RnMTCPU)».

Gracias por tomar este curso.
Esperamos que haya disfrutado las lecciones y que la informacion aprendida en este curso |e sea Util en el futuro.

Puede volver a tomar el curso las veces que desee.

Revisar

Cierre




