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} Objetivn del curso

Este curso brinda una oportunidad a los principiantes que quieren construir sistemas de control de movimiento mediante
el uso de médulos de movimiento simple para aprender todo sobre los procedimientos y tareas necesarias para trabajar
con un modulo de movimiento simple por primera vez desde el disefio, instalacion, y cableado hasta la operacion mediante
el uso del software de ingenieria para controlador programable MELSOFT GX Works2.

Para este curso, usted debera tener conocimientos basicos sobre los PLC MELSEC de la serie Q, servomotores CA, y
control de posicionamiento.

Se recomienda que los principiantes de los cursos de aprendizaje en linea de Mitsubishi Electric FA tomen los

siguientes cursos:
« Curso "Conceptos basicos sobre la serie MELSEC-Q"
» Curso "Conceptos basicos de MELSERVO"
» Curso "Introduccion a los dispositivos de FA (Posicionamiento)”
Estos cursos le proporcionaran una base soélida de los dispositivos de FA y de temas afines.
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m Estructura del curso
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Los contenidos de este curso son los siguientes.
Le recomendamos comenzar en el capitulo 1.

Capitulo 1 - Vision general y ejemplos practicos de un médulo de movimiento simple
En este capitulo, se le ofrecera una vision general y se le mostraran algunos ejemplos practicos de un modulo de movimiento simple.
Capitulo 2 - Configuracion del equipo y cableado

Se le mostraran ejemplos de configuracion de equipo asi como también esquemas de cableado con un madulo de
movimiento simple.

Capitulo 3 - GX Works2 y la herramienta de configuracion del médulo de movimiento simple

Aprendera como completar la configuracion para el sistema del modulo de movimiento simple y varios parametros.

Capitulo 4 - Control de posicionamiento

Aprendera como realizar el control de posicionamiento con un modulo de movimiento simple.
Capitulo 5 - Construccion de un sistema de ejemplo (posicionamiento)

Aprendera cémo construir sistemas de ejemplos disefiados para las tareas de posicionamiento.
Capitulo 6 - Control sincrénico

Aprendera como realizar un control sincronico con un médulo de movimiento simple.
Capitulo 7 - Construccion de un sistema de ejemplo (Control sincronico)

Aprendera como construir sistemas de ejemplos disefiados para el control sincrénico.
Prueba final

Calificacion para aprobar. 60% o superior.
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Como usar esta herramienta de aprendizaje en linea
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Ir a la pagina siguiente

Regresar a la pagina anterior

Ir a la pagina deseada

Salir de la herramienta de
aprendizaje

Ir a la pagina siguiente.

Regresar a la pagina anterior.

Se muestra el "indice", el cual le permitira navegar hasta la pagina
deseada.

Salir de la herramienta de aprendizaje.
Las ventanas como la pantalla de "Contenidos” y la herramienta de
aprendizaje se cerraran.
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Precauciones de uso

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

Precauciones que debe tener en este curso
- Es posible que las ventanas de la version del software que usted usa sean diferentes a las que se muestran en este curso.
Este curso es para las siguientes versiones de software:
- GX Works2 Version 1.87R
- MR Configurator2 Version 1.12N

Materiales de referencia

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 todavia puede completar el curso sin usarlos.)

Haga clic en el nombre del archivo de referencia para descargar.

Mombre de referendia Formato del archivo Tamaiio del archive

Programa de muestra Archivo comprimido 473 kB
Hoja de registro Archivo comprimido 817 kB
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m Vision general y ejemplos practicos para un médulo de movimiento snmple)

En el capitulo 1, se le ofrecera una vision general y se le mostraran algunos ejemplos practicos de un médulo de
movimiento simple.

m Visién general de un médulo de movimiento simple 3

Un moédulo de movimiento simple es un médulo de funcién inteligente que se usa para proporcionar un control de
posicionamiento usando comandos de un CPU de PLC.

Configuracion del sistema

CPU de PLC Modulo de movimiento simple

MR-J4-B  MR-J4-B  MR-J4W2-B MR-J4-B

amaicm

Controlador programable
Ingenleria
Software
MELSOFT GX Waorks2

b Servomotor Motor de Servomotor  Servo Servomotor
Rotativo Accionamiento Rotativo Motor Rotativo
Configuracion del servo Directo Lineal

Software
MR Configurator2




i SIMPLE MOTION Module_ES

= e e

w»
m Diferencias entre un médulo de movimiento simple y un médulo de posicionamiento regular)

Un médulo de movimiento simple es un modulo de posicionamiento mas avanzado que es compatible con versiones

anteriores de modulos de posicionamiento.

Los modulos de movimiento simple proporcionan un control de posicionamiento estandar, asi como también otros

controles avanzados no disponibles en un modulo de posicionamiento regular como el control sincronico y el control de

leva con la sensacion de un médulo de posicionamiento regular.

Modulo de movimiento simple Modulo de
posicionamiento
QD77MS LD77MH QD75MH
Numero maximo de ejes de control 2 ejes/4 ejes/16 ejes 4 ejes/16 ejes 1 eje/2 ejes/4 ejes
Servo Amplificadores compatibles Serie MR-J4 Serie MR-J3
Funciones principales de posicionamiento
Control PTP O O O
Interpolacion lineal @] O O
Control OPR O @] @]
Operacion de avance manual (JOG) O O O
Equipo electronico O O O
Sistema de posicion absoluta O O O
Funciones avanzadas
Control sincrénico O O -
Control de leva O O -
Control de velocidad O O -
Control de torsion O O -
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Se pueden aplicar los modulos de movimiento simple a sistemas en una variedad de aplicaciones ya que realizan
facilmente el control de posicionamiento.

Sellado -
Mesa X-Y Linea transportadora
® Control orbital continuo ® Interpolacién lineal de 2 ejes ® Interpolacion lineal de 2 ejes
® Interpolacién lineal/circular ® Interpolacién circular de 2 ejes ® Control continuo del posicionamiento
® Control sincrénico ® Interpolacion lineal de 3 ejes ® Control sincronico
® Calculo de la érbita de alta ® Control Orbital continuo ® Control de leva

precision y velocidad

En este curso, aprendera como construir las lineas transportadoras mostradas anteriormente con un modulo de movimiento
simple modelo QD77MS usando el control de posicionamiento y un control sincrénico/de leva.
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ﬂ- Vision general de un sistema de ejemplo ) < v f ]

Compruebe los detalles del control [ﬂu_]ﬂ de control) en el sistema de ejemplo

f Inicio del siztema de
de este curso, empleando la animacion proporcionada. | manipulacisn de materisles

M

v
OPR realiza-:_iu:u en todos
Robat 1 los o

¥ ¥

Mueva el robat 1 & la posicion Mueva el robat 2 & la posicion

de espers de espera

T |

Safial da infolo: ACT IWADA
¥ ¥
Biaje el robat 1 sobre la cinta huewa el robot 2
tranzportadora 1 directamente zobre el apilador
v '
Suiete la pieza de trabaio Baie el robot 2 al apilador
v v
Lewante el robot 1 directaments Suiete la pieza de trabaio
=abre |3 cinta transportadora 1
v ¥
husya ol robot 1 dirsctamsnte Levante & robat 2
sobre & apilador directaments sobre ol apilador
v ¥
Blaje @l robot 1 &l apllador huava @l rabot 2 directaments
sobra |8 cinta transportadora 2
25 - "
Biaje la plsze de trabajo Biaje @l robot 2 & la cints
transportadara 2
¥ ¥
Levante el robat 1 Baie la pieza de trabajo
directamente sobre el apiladar
v v
Muewva el robot 1 & la posician Levante el robot 2 ala
de ezpera posician de espera
[ I
L

||:' Ciperacion autom atica [l
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En este capitulo, usted aprendio:

* Vision general de un médulo de movimiento simple
* Diferencias entre un modulo de movimiento simple y un modulo de posicionamiento regular

« Ejemplos practicos de modulos de movimiento simple

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

Visién general de un . - . . e
mﬁdulg Un médulo de movimiento simple es un modulo de funcion inteligente que se usa para

de movimiento simple proporcionar un control de posicionamiento simple usando comandos de un CPU de PLC.

Diferencias entre un Un modulo de movimiento simple es un modulo mas avanzado de posicionamiento que es
Mddulo de movimiento compatible con versiones anteriores de médulos de posicionamiento estandar. Los médulos
simple de movimiento simple proporcionan un control de posicionamiento estandar, asi como otros
controles avanzados no disponibles en un médulo de posicionamiento regular cémo el
control sincrénico y el control de leva con la sensacion de un modulo de posicionamiento
regular.

y un médulo de
posicionamiento regular

Ejemplos practicos de Se pueden aplicar los modulos de movimiento simple a sistemas en una variedad de
ﬂjﬂ'du'DS de movimiento aplicaciones incluyendo sellado, mesas X-Y, y lineas transportadoras ya que realizan
simple facilmente el control de posicionamiento.
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En el capitulo 2, aprendera sobre la configuracion del equipo y esquemas de cableado para el sistema de ejemplo.

m Configuracién del equipo para sistemas de ejemplo

)

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

QO4UDEH
Q62P

4 QD77Ms16
QX40 Q35DB

Sensores de proximidad

Cable USB
X Instalacién Dispositivo de entrada
* 3
“——— Dispositivo de salida I
Controlador programable : @ é A 6 A h
Ingenieria Botén de Lampara de Lampara Pinza 1 Pinza 1 Pinza 2 Pinza2  Boton de
Miwm;';v bes2 parada forzada Funcionamiento/ deparo Comando Comando  Comando Comando inicio
En operacidn de apertura decierre  de apertura de cierre
i €7 sscNeTiH
Lol
- Amplificador del Amplificador del Servo
Configuracion del servo servo servo Amplificador
Software MR-JAW2-228B MR-JAW2-228 MR-J4-108
MR Configurator2
Servomotor  Servomotor | Limite de recorrido Servomotor Servomotor | Limite de recorrido Servomotor
HG-KRO53 HG-KRO53 superior HG-KR053  HG-KRO53 Superior HG-KRO53
<X1> <Z1> d <X2> <Z2> i " <Rodillo 1>
: . Limite de recorrido : : Limite de recorrido :
Eje 1 Eje 2 o Eje 3 Eje 4 & bodor Eje 5

2®

Sensores de proximidad

Servo
Amplificador
MR-J4-108

Servomotor
HG-KRO53
<Rodillo 2>

Eje 6
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Aqui, aprenderemos sobre los principios de disefio seguro para el sistema de control de movimiento.

Revisaremos importantes mecanismos que estan disefados para detener indefectiblemente el sistema en caso de
emergencia para evitar dafios y mal funcionamiento en el dispositivo, y accidentes que se produzcan en caso de

problemas en el sistema.

Existen tres medidas de seguridad que se usan en el sistema de ejemplo de este curso, que se describen a continuacion.
Haga clic en el boton que desee para obtener mas informacién al respecto. (Haga clic en el botédn "Mostrar todos los circuitos”

para revisar los dlspnmtlms de medida de seguridad de todos los circuitos).

T

<Fuente de alimentacion <Fuente de alimentacion PLC=
del servomecanismo =

QD7IMS16

Fuente de poder Fuente de poder QO4UDEH QY40P
AC 000 e L Q62P | |Qx40 ?35[15
4t
fuente de
alimentacion N Fuente de ;
de circuito i‘ alimentacion Bntufr;de Sﬂmda
principal principal P rzada
LML A B Entrada de q
R A 7 Sefial de alarma paro forzado -
P i Limite de recorrido Limite de carrera
Lﬁ_ _ Fuente de inferior ~ superior
Disyuntor de Contactor alimentacian - Pieza de trabajo -
o o | magnético (MO | del circuito de 7772777777777 P TEIIIT:
control
) 3 Sefial de alarma
S R
- —
-4

. - Fuente de
Disyuntorde | Contactor

caja phie alimentacion *
moldeada magnetico (MQ) | del circuito de  *

(MCCB) control
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Aqui, aprenderemos sobre la instalacion de los PLC y de los servo amplificadores que estan equipados con modulos de
movimiento simple.

m Instalacion de PLC )

A continuacion se muestra el diagrama para la instalacion de los PLC equipados con médulos de movimiento simple.

Deje disponible la cantidad de espacio que se indica en el diagrama de abajo, encima y debajo de los médulos y alrededor
de las estructuras y de las partes para asegurar una ventilacion adecuada con el fin de prevenir el sobrecalentamiento y
hacer que sea mas sencillo reemplazar las partes cuando sea necesario.

Quiza necesite dejar mas espacio de lo que se indica en el diagrama de abajo, en algunos casos dependera en la
configuracion del sistema en uso.

Instalacion de PLC
Unidad base

Panel superior o conducto de cableado

[ 30mm 7/ '/l/l///llllll///l///////I//////llll/III{//I//// f
;| (118inch i L
T~ [pulgadas]) o

mas (Nota-1)

Gabinete — +— Puerta

70mm
(2,76inch
[pulgadas]) o
mas

98mm
(3,86inch

[pulgadas])
T e,

//

(Nota-1): Para el conducto de cableado con 50[mm] (1.97 pulgadas) o menos altura.
40[mm] (1.58 pulgadas) o mas para otros casos.
(Nota-2): 20mm(0,79inch [pulgadas]) o mas cuando el mddulo adyacente no se retira y el cable de extension esta conectado.

=

#+ 5mm(0,20inch =+ 5mm(0,20inch
[pulgadas]) o mas (Nota-2) [pulgadas]) o mas

Precauciones

« Conecte el PCL a una pared vertical y asegtrese de que esta bien orientado con la parte superior hacia arriba y el inferior
hacia abajo.

* Uselo en un ambiente con una temperatura ambiente que varie de 0°C a 55°C (32°F a 131°F).
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A continuacion hay instrucciones de como instalar los servo amplificadores.

Instalacion de servo amplificadores

Caja de control

10 mm
(0,3%inch)
0 mas 1

Precauciones

« Conecte el servo amplificador a una pared vertical y asegurese de

']

40 mm (1,57inch
[pulgadas]) o mas

10 mm

| (0,3%inch)

o mas

40 mm (1,57inch
[pulgadas]) o mas

Caja de control

Margen de cableado
(80 mm (3,15inch[pulgadas])
o mas)

Superior

(1,18inch) 1

Inferior

que esté bien orientado con la parte superior hacia arriba y el inferior

hacia abajo.

* Uselo en un ambiente con una temperatura ambiente que varie de

0°C a 55°C (32°F a 131°F).

« Utilice un ventilador de enfriamiento para evitar el sobrecalentamiento

del sistema.

« Aseglrese de que ningln objeto o material extrafio entre en los

dispositivos durante el ensamblaje o desde el ventilador de refrigeracion.
* Use un sistema de purga de aire si instala los servo amplificadores en
lugares con emanaciones de gas toxico o con alta concentracion de polvo
(para introducir la presion normal desde afuera de la caja de control y
aumentar la presion interna hasta que sea mayor a la presion externa).

Si instala dos o mas unidades conectadas juntas

30 mm

o mas

Precauciones

1mm
(0,04inch)

Caja de control

-

40 mm (1,57inch

] [pulgadas]) o mas

100 mm (3,94inch[pulgadas]) o mas
..-.1 mm (0,04inch [pulgadas])

30 mim
(1,18inch)
0 mas

« Al montar los servo amplificadores cerca, deje un
espacio de 1 mm entre los servo amplificadores
adyacentes en consideracion de las tolerancias de

montaje.
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Primero, vamos a completar el cableado al PLC, servo amplificador , y servomotor.
Luego, aprenderemos sobre el cableado de dispositivos en el sistema de ejemplo.

m Conexion de dispositivos de E/S externos )

Haga clic en el boton de ejemplo de conexion que desea ver. (Haga clic en el boton "Mostrar todos los circuitos” para
revisar los dispositivos de medida de seguridad de todos los circuitos).

QD7TMS16 Conexiones entre el amplificador del servo y
QDO4UDEH | qQv40P los dispositivos de entrada externos

Qa0 03508
Conexiones entre los modulos de
miento simple y los dispositivos de
entrada externos

Conexiones entre otros di
dispositivos E/S m y

Cable U3B
Mostrar todos los circuitos
&'::'T; Instalacidn Dispositivo de entrada E
Vi Dispositiva de salida
ControBdor programakbile A A
Ingenieria de software = @ »
MELSOFT GX Works2 Botdn de Funcionamien Durante la  Pinzal Pinza 1 Pinza 2 Pinza 2 Botdn de
parada tof durante la  parada  Comando  Cormendo  Comando Comando inicio
forzada operacion Lampara de apertura  de cierre  de apertura  de cierre

S, Lamparz :

3 »! P S SSCNETIIIIH
Confi ign del

amm?ﬁgudr:: L?Err “END Arnplificador Amplificador Amplificador Amplificador

Software del servo del servo del servo del servo

MR Configuratord MR-J4-108 MR-14-10B MR-14-10B MR-14-108
Servorotor  Servomotor [ i Servornotor  Servomotor [ s s
irrii irrii Lo t
HG-KROS3  HG-KRDS3 | Limitedecamers Sq ppsy  Hgkrosy | Limite decarmers ey e
<X 21> - <> P <Rodillo 1> <Rodille 2>
_ _ Lirmite de _ ) Limite de
Eje 1 Eje 2 recorrido inferior Eje 3 Eje 4 recorrido inferior Eie Eie £ -
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2/2

Conexiones entre otros dispositivos B
dispositivos E/S externos
Cable U3B
Mostrar todos los circuitos
q"':":'*; , Instalacidn Dispositivo de entrada
1- Dispositivo de salida
Controbdor programa bile A A
Ingenieria de software . @ —
LlEEE AN 2] Botdn de Funcionamien Durantela  Pinzal Finza 1 Pinza 2 Pinza 2 Botdn de
parada tof durante la  parada Cormendo Comando Comando  Comando inicio
forzada operacion  Lampara  de apertura  de cierre  de apertura  de cierre
vy Larnpara ; =
% P A& SSCNETIIH
Confi ian del
amplinfi::%l::: :;ET s:r'-.-'n Amplificador Arnplificador Arnplificador Amplificador
Software del servo del servo del servo del servo
MR Configuratord MR-J4-108 MR=14-108 MR-14-10E MR-J4-108
servarmotor  Servormotor - servarmotor  Servomotor - g g
frv frri to t
HG-FROS3 HG-KRO53 Lirmite de carrera HG-KRD53 HG-KRO53 Lirmite de carrera EW_IJP'V'IE' r ﬂ"-"_':"’l’ﬂ or
sUperior superior HG-KR053 HG-KRO53
<X1> <Zl» —J— : <XHiv <Ll —Ji : <Rodillo 13 <Rodillo 2
_ ) Limite de _ ) Limite de
Eje 1 Eje 2 recarrido inferior Eje 3 Eje 4 recortido inferor Eje 5 Eje 6

' Sensores de

procirmidad

' Sensores de

procirmidad

4
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m Cableado del servo amplificador (Fuente de alimentacion, motor) ) ooc

Una fuente de alimentacion esta conectada al servo amplificador con los conectores para la alimentacion del circuito principal
y la alimentacion del circuito de control.
Asegurese de conectar un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) a la linea de entrada de la fuente de alimentacion.
Asegurese de conectar los contactores magneticos (MC) entre la fuente de alimentacion de circuito principal y los terminales
L1, L2, y L3 en el servo amplificador, y conéctelos de manera que la fuente de alimentacion de circuito principal se apague
cuando el contactor magnético (MC) se DESACTIVE por una alarma.

A continuacién se muestra un diagrama de cableado para una fuente de alimentacion trifasica de 200 V AC hasta 230V AC a
una unidad MR-J4W2-22B.

o

-

Circuito principal

1

'
ﬂ;i Contactor
~ magnético

moldeada (MCCB)
'

"1 Interruptor de circuito en caja

Sefal de alarma

(MC)

Circuito de control

L =]
[ =]
=

.
Cable de fuente de alimentacian del E]E 8
H =
= I- |
Cable del o &

t
5 ]
codificador
_I

Servomotor Servomotor #

Amplificador

Limitadores de recorrido superior
(para 2 gjes)
Limitadores de recorrido inferior

(para 2 gjes)
| : Sensores de proximidad (para 2 ejes)

#% Conecte |la terminal de tierra en el servomotor a las
terminales protectores de tierra CNP3A, CNP3B, y CNP3C.
Conecte la terminal protector de tierra (PE) en la parte

Servo inferior de la superficie frontal del servo amplificador a la

terminal protector de tierra (PE) en la caja de control para

aterrizar el servo amplificador.
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Aqui, aprenderemos sobre los métodos para conectar el médulo de movimiento simple y el servo amplificador.

El servo amplificador modelo MR-J4W2-22B viene equipado con un interfaz SSCNET III/H.

El SSCNET III/H proporciona alta velocidad, comunicacion bidireccional (Full duplex) y una excelente inmunidad al ruido
usando un sistema de comunicacion optica.

Existe un cable especial que se proporciona para la conexién de los dispositivos. El cable viene con conectores que se
pueden conectar y desconectar facilmente.

Maédulo de movimiento simple Servo Amplificador (gje 1, eje 2) Servo Amplificador (gje 3, eje 4)

' Asegurese de seguir cuidadosamente las siguientes precauciones al manipular el cable
SSCNET IIL

* Tenga cuidado de no golpear el cable con fuerza, aplicar presion, tirar de él, doblarlo,
torcerlo o aplicar fuerza ya que si hace eso puede causar que los cables internos se
deformen o doblen, lo que provocaria que las comunicaciones Opticas fallen.

+ Tenga cuidado de no usar el cable de fibra Optica cerca del fuego o en temperaturas
altas ya que esta hecho de una resina sintética que podria deformarse si se calienta, lo
que podria causar que las comunicaciones Opticas fallen.

+ Tenga cuidado de que no se ensucie y que otras materias extrafias se acumulen en
cada extremo del cable de la fibra Optica, ya que podria bloquear la transmision de la
luz y hacer que los dispositivos no funcionen correctamente.

* No trate de mirar directamente a la luz emitida por el conector o de los extremos /
terminales del cable. Pestarna

+ Por razones de seguridad y de proteccion, coloque las tapas adjuntas en los

conectores no utilizados (CN1B) en el servo amplificador del eje final para bloquear la
luz emitida.

Método de conexion
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La unidad de visualizacion para el modulo de movimiento simple se muestra a continuacion. (Para el QD77MS16)

La pantalla LED se puede usar para verificar las condiciones operativas y estados para el modulo de movimiento simple y los
ejes operativos.

Pantalla LED Detalles

QDITMS16

LED indicador de RUM RUM LED indicador de gjes Error de hardware watch dog

LED indicador de ERR ERRL timer "perro guardian”

El madulo funciona
normalmente

Error del sistema

Durante el paro de eje, durante
el modo de espera del gje
Conector E/S externo

Durante la operacion del gje

Error de gje

Conector de cable

SSCMETII Error de hardware

Placa del nimero de

SEME
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La unidad de visualizacion para el servo amplificador se muestra a
continuacion. (Para el servo amplificador de modelo MR-J4W2-B) Pantalla Ajustes de eje
La unidad de visualizacion utiliza una pantalla de siete segmentos para
indicar condiciones del eje del servo amplificador y proporcionar
notificaciones de alarma.

PRS- Cubierta abierta

-~
Ajuste de control de eje Comunicacion USB
(1 Pantalla normal &)
Se mostrara el estado operativo del gje y las condiciones en orden si no se dispara ninguna alarma.
Después Después Después
delp de .2 del.

undos segqundos segqundos

A-estado Pantalla B-estado Pantalla
del gje negra del gje negra
pantalla estado de la

Después de (.2 segundos I

ey —
pantalla MN® de gje
1 digita) (2 digitos)

.

"b": Indica el estade de ready-off y servo-off,

c"iIndica el estade de ready-on y servo-off,
"d":Indica el estado de ready-on y servo-on. | v
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“ Unidad de visualizacion para el servo amplificador i ':/u;@

(2 Pantalla de alarma
Cuando ocurre una alarma, después de que se muestre un estado de alarma, se muestra una alarma de dos
digitos v un codigo de detalles de alarma de un digito. Los ejemplos que se muestran aqui indican que una "AL,
16 indicador de error de comunicaciones inicial 1" ha ocurrido en el eje Ay que una "AL 32 indicador de error de
sobrecarga” en el gje B.

Después Despugs Despugs Despugs Después
de 0.8 de 0.3 de (.2 de 0.8 de 0.8
——segundo segundao segundao sequndo____ segundos

A-estado /Alarma de Pantalla B-estado Alarmade | B-estado

del gje Togeh negra del gje gje B " del gje
pantalla/ ®de estadeo de la “de /estal:ll:u dela

I Después de 0.2 segundos I

pantalla M®degje Alarma Alarma
(1 digite] (2 digitos) M=(2 digitos) Detalles (1
‘L digito) =

n™ Indica que se ha generade una alarma.
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En este capitulo, usted aprendio:

+ Rewvision de disefio seguro

+ Instalacionde PLC

« Instalacion de servo amplificadores

+ Cableado del servo amplificador

+ Cableado SSCNET III/H

+ Unidad de visualizacion para el modulo de movimiento simple
* Unidad de visualizacion para el servo amplificador

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

Revision de disefio sequro Revisaremos importantes mecanismos que estan disefiados para detener indefectiblemente
el sistema en caso de emergencia para evitar dafios en el dispositivo y mal funcionamiento
y accidentes que se produzcan en caso de problemas en el sistema.

Instalacién de PLEC Deje suficiente espacio, encima y debajo de los médulos y alrededor de las estructuras y de las partes
para asegurar una ventilacién adecuada con el fin de prevenir el sobrecalentamiento y hacer que sea
mas sencille reemplazar las partes cuando sea necesaric.

Instalaciéon de + Conecte el amplificador del servo a un muro vertical asegurandose de que esta bien

amplificadores del servo orientado con la parte superior hacia arriba y el inferior hacia abajo.

- Uselo en un ambiente con una temperatura ambiente que varie de 0°C a 55°C
(32°F a 131°F). (Que varie de 0°C a 45°C (32°F a 113°F) si usa el amplificador
del servo y el apilador junto.)

= Utilice un ventilador de enfriamiento para evitar el sobrecalentamiento del sistema.

* Tenga cuidado de no permitir que entre ningln objeto o material extrafio dentro del
amplificador del servo durante el montaje o del ventilador de enfriamiento.

= Use un sistema de purga de aire si instala los amplificadores del servo en lugares con
emanaciones de gas toxico o con alta concentracion de polvo,

= Los amplificadores del servo de clase 200-V con una potencia nominal de 3.5 KW o
menaor y los amplificadores del servo de clase 100-V con una potencia nominal de 400

1/2

) oo
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= Los amplificadores del servo de clase 200-V con una potencia nominal de 3.5 KW o
menaor y los amplificadores del servo de clase 100-V con una potencia nominal de 400
W o menor se pueden montar cerca.

= Al maontar los amplificadores del servo de cerca, deje un espacio de 1 mm entre los
amplificadores del servo adyacentes en consideracion a las tolerancias de maontaje.

Una fuente de alimentacion esta conectada al amplificador del servo con los conectores

para la alimentacian del circuito principal y la alimentacidn del circuito de contral.

= Aseqlrese de conectar un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) a la linea
de entrada de la fuente de alimentacian.

Cableado del amplificador
del servo

Cableado SSCNET III/H = Conecte los madulos de movimiento simple y los amplificadores del servo juntos usando
el cable SSCMET I/H.

= El S5CMET M/H proporciona alta velocidad, comunicacion con doble cara con una
excelente inmunidad al ruido usando un sistema de comunicacién optica.

Unidad de pantalla del La pantalla LED se puede usar para verificar los estados operativos para el madulo de
movimiento simple y los gjes operativos.

» La unidad de pantalla del amplificador del servo esta ubicada dentro de la
cubierta en la parte superior de la parte frontal de la unidad.
= La unidad de pantalla utiliza una pantalla de siete segmentos para indicar
condiciones del eje del amplificador del servo y proporcionar notificaciones de alarma.

Unidad de pantalla para el

amplificador del servo

2/2

) oo
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(&1 1{{T|3 W GX Works2 y la herramienta de configuracién del médulo de movimiento simple ) i

En el capitulo 3 aprendera como completar las configuraciones para el sistema de modulo de movimiento simple y varios
parametros.

Creacion de proyectos en GX Works2 )

Intente crear un nuevo proyecto en GX Works2.
Verifique de que se cree un arbol del proyecto cuando complete los ajustes que se muestran a continuacion.

X MELSOFT Series GX Works?
: Compile

New Project >

oo 0

-
[ Use | abel m T Parameter
Inteligent Function Module
PLC Series ) Global Device Comment
|QCPU (Q mode) | % ﬁ Program Setting
=4 Pou

) MAIN
:-_'| Local Device Comimant

PLC Type
|Qo4UDEH

+ Device Memory
Language: Device Inttial Yalue
|la|:l|:|er

Lo
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— el |

)
m Adicion de médulos de movimiento simple

) oo

En esta seccion, intentaremos afiadir un médulo de movimiento simple al proyecto GX Works2.

Haga clic derecho en “Intelligent Function Module” en [Project] en GX Works2, seleccione [New Module..] y luego ajuste el
"Module Model Type", "Module Name”, y "Specify start XY address” en la pantalla de "New Module" para afadir un médulo
de movimiento simple al proyecto.

Clic derecho

4+ [PRG]Write MAIN 1 Step L

Inteligent Function [ powes

4 ¥ Global Device Comme l_

Mew Module. ..

* ihogamsmtng
=79 pou

= () Program

+ ﬁ Device Memory

Inteligent Function Module Parameter List. ..

Read G Configuratar-Qp Data, .,

Properky...

—

Title setting

Madule Selection
Module Typs |5lmpla Makian Madule ;[
Madule Name |Qo77MS4 -

Mounk Position

¥ Specify start X address | 0010 (H) 1 slot Sccupy [32 points]

Maurted Slok Na, | 1 3:

Aeknowledge 10 Asslgrment

Irle |

Cancel

o |

Se ha afadido el QD77MS. |

+ (&K Paranmet
- Inteligant thon Module
+

l}-ﬂubd[)ewe(mm
+ %hwuﬁﬁﬂm
= #3 pou

= .f;JPro-:Nm
4 MAIN
:jl.u-call)evtecmmnt
!l e M
{1 Device Initial Yalue
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>}“ Confirmacion de las tareas de E/S

) oo

En la pantalla de parametros de PC, verifique y establezca el tipo de modelo, nombre de modelo, nimero de puntos
ocupados de E/S y el nimero de E/S de inicio para cada modulo en la unidad base.

5 Parameter
PLC Parameter
% Matwork Parameater
(i Remote Password
2) Intelligent Function Module
+ (I 0010:QD77M54
‘} Global Device Comment
ﬁ Program Setking
8 POU

= () Program
44 MAIN
{7 Local Device Comment
= Device Memory
™ Device Initial Yalue

22

Q Parameter Setting

PLCName JPLC System |PLCFile |PLCRAS |Boot Fle |Program |SFC  |Device

/0 Assignment

Mukiple CPU Setting

Haga click en "Check” para confirmar que la
informacion del modulo esta reflejada de

de movimiento simple afiadidos.

manera apropiada para todos los modulos | e cmmeme g

2]
e bt - -,wrl-r-,-l" Fnants . iy | Detaked Setting |
1 ] - | \iFds - o]
Fgus "= [0 Ponis B M0 Zalsct FLC typs
S Y 7] e |
. ™
Haga click en "Check” para confirmar que la | -
supesnet| informacion del modulo esta reflejada de
manera apropiada para todos los modulos
de movimiento simple afadidos. L
.J = LA TT )
-  Datad
i 0 st Dot |
= 12300 Dot |
- Select
a i rame

Eagert bo C3¥ Ple
" 1Tty phonicd b 1ot parme wvheer e il CRL).

Fring Wesdons Df oy

| Pt Windoes Previees Bchrosindge 1T hssigreent

| It ke CPU Paramater

ek

FeadPLC Ot |
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»m Conexion entre el CPU de PLC y la PC

i 000

Conecte el modulo de CPU de PLC y el puerto USB en la PC usando un cable USB.

Médulo de CPUde PLC |

PC

Médulo de movimiento simple
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ﬂ Ajustes de conexion para el GX Works2 y conexion PLC CPU

) oo

Una vez que termine de conectar la PCy el CPU de PLC, continde completando los ajustes para la conexion del PLCy el GX

Works2.

No podra iniciar la comunicacion automaticamente sélo conectando el GX Works2 y el PLC usando un cable USB.

Para que la comunicacion funcione de manera apropiada, complete el "Connection Destination”.

Un ejemplo de la pantalla de ajustes para la configuracion de Connection Destinations se muestra a continuacion.

Transfer Setup Connection

CC IE Cont CC IE Field
HET{10(H)

o

CCOEE Cont 4 IE Fiekd
HET|10(H)

AcoessEng Host Stabon

Multipls TP Setting

3390 -
1 2 3 '1

CC-Link
LEE NET/J0{H) Baad
Eoard
=B
AC CC IE Comt CC-Link
ol NET) 10{H) ochle
Maduke
Mo SpacFication Ot SEAHON
[Srsgle Metwaork]
Time: Gt (Sec) [30 Rustry Times | 0

J

Etherrest

Mol Specifisd

Ethernet

£

CC IE Fild
Bri]

(=5

C24

T

() Sarie
Bus

GOT

5 MET(II)

Board

o

CC [E Facid

Eiaid

CC I Fiod

Macterflocsl  Communcaton
Maduls peadModuls | *|

PLC Mode | QCPU (0 mode)

PLC Diract Coupded Satting |

Conrachion Test |
ALC Type
Detsl |

Phone Lire Connection (C24). |

a4

Carvel |
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@3 scribir en el PLC ) Das

Los parametros de la PC y otros ajustes en GX Works2 se escriben en el CPU de PLC.

Antes de escribir datos en el CPU de PLC, verifique que el modulo de CPU esté detenido y que el PC y el modulo de CPU
estén conectados apropiadamente.

Luego de seleccionar [Online] — [Write to PLC...] en GX Works2, haga clic en [Parameter+Program] y luego haga clic en
[Execute] para empezar a escribir datos al CPU de PLC.

l:ljl.'l:.'.ll “PHG'WI‘"E‘ MAIN 1 Online Data Operation ril

Conmection Chanmel List

| Qriine i Debug  Qiagnostics ] [Seral Port. PLC Moduie Conmection(UsS8) System Image... |
’l Read from PLC... ;
"-ﬂ Write to PLC... I -. B ’ « ined * Write " yorly " Qelete
Yerify with PLC... i PLc Module |9 | Execution Target Datal |oves )
Remote Operation. .. Titie |
B edundant Oners i ede Data Baramator+frogam |  Select 8 | Cagoel Al Selections
Target Detal Targat Mamory Sze
Password/Keyword En‘n__--__—
ﬁ!ﬂmg...
PLC Meamory QOperation _EWH = ]
IHATN ooy 14

Delete PLC Data.,.. _.‘i"' ;_ Z010/01/16 16:14:08 #8016 Bytas

B PLC etk Rremote Passveor df Swsbch Setting - 201000111 16:51:00 732 Bytes
PLC Usgr Data ) 0

) COMMENT DEtsl| 20120725 08:34:16

- B brvee Mooy O Detatl
Emm 2010001411 16:51:04
Necessary Settingl Mo Settng [ Arsady Set ) Set F it s needed] I Alrsady Sat )
Writing Size Frae Volume Use Volume
&, 748 yes | [ ] 116,108 £, 772Bytes Refrash |
Pelsted Furction < < Execite | Close |
Set: Clack PLC Usser Dakta Wit Tite Fu'nw!HE Clear PLC Memory ﬁrrmFL(
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} Guardar proyectos GX Works2

) oo

Aqui, intentaremos guardar un proyecto creado de GX Works2.
Si sale de GX Works2 sin guardar el proyecto, cualquier ajuste que haya hech

Si desea guardar un nuevo proyecto, fije el nombre del archivo.

Se recomienda que seleccione un nombre que se pueda utilizar para identific
datos de control, el nombre del sistema, u otro texto facilmente reconocible).
Los archivos se guardaran con la extension del archivo ".gxw".

o se desechara sin que se guarde.

ar el contenido del proyecto (utilizando los

Save o L_] geaining

Guardar ruta de la carpeta *Requerido
Especifique una carpeta para guardar.

(Hasta un maximo de 200 caracteres
incluyendo el nombre del archivo y extension). )

-

Lista de archivos

Si hay uno o mas archivos en la misma ruta de
la carpeta de almacenamiento, se dan en forma
de lista.

k-leanmg_sarph_nlogwn

Cancel

Nombre del archivo *Requerido
Especifique un nombre de archivo. (Hasta un
maximo de 32 caracteres sin incluir la extension
del archivo).

IC onveypance_iystam

Switch the window by clicking this button
when you want 1o use wolkspace formal progsct,

Save a1 a'Workspace Fomat Project |
MELSOFT Mavigator doss mol suppoil this laimsat, )

Titulo

Especifique un titulo. (Hasta 128 caracteres
maximao)

Use este campo cuando desee asignar un
nombre de mas de 32 caracteres. (Puede
omitir el titulo si lo desea, ya que no es
necesario).
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m Creacion de proyectos en la herramienta de cnnfiguracién

) oo

En esta seccion, aprenderemos como iniciar la Simple Motion Module Setting Tool y cdmo crear un nuevo proyecto.

Luego de darle doble clic a Simple Motion Module Settings en [Project] en GX Works2 e iniciar la Simple Motion Module
Setting Tool, haga clic en [Project] — [New...] en la Simple Motion Module Setting Tool.

Tools  ‘Window Help

£ auto_Refresh
¥ Global Device Comment
+ Mem Program Setting
= #1 pou

— GX Works2 — Simple Motion Module Setting Tool
: Mavigation L
®: MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool

[P oty 2] Abe , | project | Edt view Online
* Parameter H
- g Irtelligent Functian Module _| (] tew... i

- (b 0010:Q077Ms4 :| % Open... Ctr+O

ol <rrple Motion Module Setting -

= (5 Program g Sekctinn
] MAIN | =
L L i
i EJ - [p7me4 |
ﬂ el TENga en cuenta que los parametros y otros
ajustes establecidos en GX Works2 no se
reflejaran en la herramienta de configuracién Whdpess 0010 () ! Skt Occupy [32 parts]
del médulo de movimiento simple.
T I
o | cancal |

_--{ﬂ _.m:-%.g]l%

= !h Intedligent Function Module
+ () 0010:QD77M54
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m Configuracién del médulo de movimiento simple

) oo

Existen tres tipos de datos necesarios que se usan en los parametros para el control de posicionamiento con modulos de

movimiento simple:
Datos de configuracién, datos de control, y los datos del monitor.

Los datos de configuracion se establecen por separado para cada eje usando la herramienta de configuracion del médulo

de movimiento simple.

Control de datos

sincrénico

Los comandos de control creados usando el control de datos son
producidos por el programa del PLC.

Datos de

monitoreo

Los datos de monitoreo se pueden comprobar en el programa del PLC y en la herramienta de configuracion de monitoreo.

Datos de R ,
X -, Parametros Parametros de
configuracion . . & ¥, Gy 2 | &
posicionamiento lod o % O &) -
, - ,; Inteligent Function Module
— Parametro OPR B - 1 0010:QD77M54
P + System Setting
— Parametro de servo—____ " Parameter
o Servo_Parameter
_D_EI tos d_E 1<% Positioning Data
posicionamiento % Block Start Data
- ui*j. Synchronous Control Parameter
Parametros del — - &% Cam Data
control sincrénico & Monitor
. Digital Oscilloscope
Datos de Control de datos dg Cd |
Control sistema
Control de datos
del gje
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Configuracion del sistema (configuracion del SSCNET) 3

En esta seccion, usted aprendera como configurar los ajustes de configuracion del sistema para un médulo de movimiento
simple.
Haga doble clic en [System Setting] -[System Structure] en la ventana del proyecto de Simple Motion Module Setting Tool para

detener la configuracion del sistema.
Haga doble clic en [SSCNET Setting] en el diagrama de configuracion del sistema de Simple Motion Module Setting Tool para
abrir la opcion que le permite seleccionar el tipo de comunicacién de SSCNET.

P MILSOFT Serles Simple Mation Module Setting Tool (Unset Project) - [0010:QD77MS54] ] System Structure) ‘
D Project £t Yew OQnine Jools Window Hebp -8® X

DA% ool 2l Seomg sy

: Navigation ? X §40010Q077MS4[}-System S... < | 1~

ERIWE TR |
2} [ntedgent Function Module
= B 0010:Q077MS4

MAN-PLS Input Logic Selection

MANPLS/SYNC. Encoder (INC) Input
MANPLS Input Selection [Aphase/B-pha
& 3 Block Start Data SRR T

-

5 x_ﬁ Synche Control Par or Forcad Stop Input

¢ 3 CamDats
. Mordtor
Digtal Osclloscope [ SSONET Settng ] : SSCNET TIM i Operate as MR- 13 compatitiity mode when MR- )4 servo

ampifiers are connected to SSCNET 111 system.

However, an slarm may ocour when the MR-J4(W) whach wes
once connected to SSCNETTIIM is connected to SSCNETTIL
Plasse refer to the troubleshooting of MR-4 servo ampifier
nstruction manual for the detads,

[—&_] Carcel J
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Configuracién del sistema (configuracién de los servos amplificadores)

En esta seccion, usted aprendera como configurar los ajustes de la configuracion del sistema para un modulo de
movimiento simple.

Haga doble clic en [System Setting]-[System Structure] en la ventana del proyecto de Simple Motion Module Setting Tool
para detener la configuracion del sistema.

Para configurar un servo amplificador, haga doble clic en el icono del servo amplificador del eje que desea establecer en |a
configuracion del sistema.

& MELSOF T Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010:QD7 TMS4[]-System Structure] 4| =)(:3] Configuracion del amplificador

: project  Edie Wiew  Orline  Toak  Wndow  Help - & x|servo para el gje 1
LLOLES H o8 - e e ol mme s me Amplifier SettingfAxis #1] X

| Mavigation 3 x 7 =
e 440010007 IME4[}-SystemS... | Serva Ampifier Information
Project
: - Seevo ApiFler Series [T - g
- Eepp e .ﬂ ﬁ
= |33 Irkeligent Funcion Modue amplfier Opercation Mode | Standand -
= D010 QLTS - [ Extermial 1/0 Conrector Sel

[ Use 25 virtua Sarvo amplfiar

Doble clic b

@

Magati Serva Paramsber

LY
:t: Perameter MR Corfiguratar starts, ard servo
2 Servo_Paremeter o) | ServoParameter|  parameters can be set. N
(% Postioning Data | Setting IF MR Corfiguraior is not installed, display

' Blodk Start Diaka the servo parameder sething soreen,
¥

5 Synchronous Corkrol Faramener
8 Cam Data

B faritor

M vigital Oscilinsmope

s s A e

[ SSCHET Setting ] : SSCHET 11/H

I B
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} Configuracién del sistema (configuracién de los servos amplificadores) ) 0oo
2/3

[ SSCHET Satting ] : SSCHET 1I1H

Establezca el apropiado n"de eje de control al amplificador del servo que esta en la configuracion del sistema.

Mimeros de eje de control se asignan por separado para cada amplificador del servo con el fin de identificar el gje de control que se
utilizara, 5e puede utilizar cualquier ndmero de gjes desde el gje n"1 al gje n® 16 independientemente de |a orden de conexidn,

Tenga cuidado de no asignar el mismo numero al eje de control a varios amplificadores de servo entre el mismo sistema de servo ya que
podria causar que el sistema falle,

Para el amplificador del servo, configure el control servo del ndmero de eje usando una combinacién de ajustes para el conmutador
giratorio de seleccion de ejes (5W1) ubicado dentro de |a portada del amplificador del servo v en los interruptores de ajuste de ndmero
de eje auxiliar (SW2-5, SW2-6).

Interruptor giratorio de Interruptor giratorio de

seleccion de ejes (SW1) seleccion de ejes (SW1)

Médulo de movimiento simple
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} Configuracién del sistema (configuracién de los servos amplificadores) ) 0oo
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Interruptor giratorio de Interruptor giratorio de

seleccion de ejes (SW1) seleccion de ejes (SW1)

Maodulo de movimiento simple

e e S e Amplificador del Amplificador del Interruptor de gjuste de
nimero de gje auxiliar (SW2) senve SErve ndmero de eje auxiliar (SW2)
MR-JAW2-22B MR-JAW2-22B
86 0 08 -
Eel Eje 2 Eje 3 Eje 4 i
(Eje A) (Eje B) (Eje A) (Eje B)

* Asegurese de reiniciar la energia del circuito principal y la energia del circuito de control del amplificador del servo
después de hacer cualquier cambio en el conmutador giratorio de seleccion de gjes (SW1) y el interruptor de ajuste del gje de
control (SW2).
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} Configuracion de parametros del servo

Configure los parametros del servo amplificador especificos de cada eje.
Se recomienda que use el software de configuracién del servo amplificador MELSOFT MR Configurator2 para establecer los
parametros del servo.

Amptier Seitisg) Axds X1]

Doble clic

Farameier Setting

1] Acist E[ +kead [ Set ToDefault o verfy [ Parameter Copy [o) Farameter Block

Tough drive
Crive records
Component parts| _
Position contral
=] Servo adjuskment|

. b

Exkension

Tenga especial cuidado con los siguientes parametros al
establecer la configuracidn de pardmetros del servo. (Comin-

Configuracion basica)

Parametro del articulo

Fiter 1
Fiter 2
Ficer 3

Whhe shamr Fam

Explicacion de la funcién

Rotation direction('POL]) Er
Riotation direction selection Ei

) oo

1/2

COW dir, during ted, pls. ingut, OW die. during res. pls. input 3

Forced stop(*A0P1) E
Serva farced Hop selsction

Enabled (Uze forced stop input ER or EM2) »

Enabled (Uss forzed stop input Ekid or Eb2)

Diizabdad (The force stop input Ex and EMZ are not Lesed))

Configuracion de los pardmetros del servo utilizando el MR

ConfiguratorZ

Valores iniciales  Ajuste de los valores para

Seleccion de la direccion
de rotacion

Litilice esta opcidn para establecer el sentido de giro del
servomaotor al ser movido por los comandos de rotacién hacia

adelante. La direccion de rotacion es o bien en sentido antihorario

(CCW) o en sentido horario (CW) como se ve desde el lado de
carga (lado conectado a la maquina).

el sistema de ejemplo

CCW para CCW para .
comandos de comandos de
rotacidn hacia rotacion hacia

ardalanto ardelante

4
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} Configuracién de parametros del servo

Parametro del articulo Explicacién de la funcién Valores iniciales

Utilice esta opcion para establecer el sentido de giro del
servomotor al ser movido por los comandos de rotacion hacia
adelante. La direccion de rotacion es o bien en sentido antihorario
(CCW) o en sentido horario (CW) como se ve desde el lado de
carga (lado conectado a la maquina).

Seleccion de la direccion
de rotacion

En sentido antihorario (CEW)  En sentido horario (CW) CW para comandos
de marcha atras

CCW para
comandos de
rotacion hacia

adelante,

Revisaremos la direccion de rotacion desde las especificaciones
de la maquina. Cada eje en el sistema de ejemplo estd hecho
para girar en sentido antihorario (CCW) utilizando comandos de
rotacion hacia adelante.

Ajuste de los valores para
el sistema de ejemplo

CCW para
comandos de
rotacion hacia

adelante,

CW para comandos
de marcha atras

ACTIVE esta opcion para permitir el uso de la entrada de sefial de |Activado

Seleccién de paro paro forzado (EM2 o EM1). (No se utiliza la
farzado del serva El valor inicial se establece en [activado] por razones de parada forzada EM2
sequridad. Para desactivar la sefial en el sistema de ejemplo, o EM1)

ponga la opcidn [desactivar].

Desactivado
(Mo se utiliza la parada
forzada EM2 ni EM1).
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> Configuracion de los parametros

Aqui, usted aprendera como configurar los parametros de posicionamiento del médulo de movimiento simple.

Fije los parametros al iniciar el sistema basado en el equipo de la maquina y del motor usado, y de la configuracién del sistema.

Tenga cuidado de no fijar los Basic Parameters 1 de manera incorrecta, ya que podria causar que el motor rote en la direccion
opuesta o que deje de funcionar por completo.

- (& 0010:QD77MS4
= il System Setting

- US Pos&lonhq Data
&% Axis #1 Positioning Data
_.:5 Axis #2 Positioning Data
3 Axis #3 Positioning Data
33 Axis #4 Positioning Data
CR Block Start Data
+ G’, Synchronous Control Parameter
+ G Cam Data
Monitor
Digital Oscilloscope

ﬁ

2 0010:Q07TMSA[)-Parameter < |

Display Fiter Imu 'I wmnmn]
Ttom | Avs #1 Aois 82 Ais #) Ads #4
- Set according to the machine and applicable motor when Is started

Basic parameters 1 (This parameter become valid when the PLC READY signal [Y0) turns mom.on.)
Pr.1:Unit setting (2 T [T 0:rmen 0:mem
Pr.2:No, of pulses per rotation UM RS M0 NS AN RS A0S
DX ORI S por 10000.0 yen 10000.0 y 10000.0 ym 10000.0 pn
Pr.4:Unit magrification 11x1 Teves 1x1 Tines 1xd Times Lixd Tienes
Pr.7:00as spoed o start 0.00 mmfren 0.00 menferen 0.00 menjrun 0.00 mn/min

- Basic parameters 2 Set according to the machine and apphicable motor when system is started up.
Pr.0:Spoed ekt value 600000 menjomn 6000.00 mendain G000 .00 menjrmn 6000. 00 menmin
Pr.9:Accoler stion time 0 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr. 10:Deceler stion time 0 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms

= Set according to the system configuration when the system is started up.

Oetalled parameters 1 (mnmmmmmmummm]mmmum
w'ww 0.0 m 0.0 0.0 4m 0.0
mﬁ‘:‘”""""““’" 214748364.7 ymn 214748364, 7 yn 214748364.7 ym 214748264.7 pm
mzﬁ"""‘m""""’ 214748364.8 214748364.8 ym -214748364.8 yn 2147463648 ym

¢ O:Set Software Stroke  015et Software Strobe  O:Set Software Stroke 0:5et Software Strobke
Pr. 14:Software stroke ek Lk to Currert Foed Lt to Currert Feed Lt to Current Feed Lk to Currert Feed
selection Vahue Vahoe Value Vaue
?"S’W“ 0:Vald 0/Vald 0-vahd 0:Vod
Pr.16:Comenand nvposition wadth 10,0 ym 10.0 pen 10.0 ym 10.0 ym
Pr.17:Torque lenkt setting value 200 % 200 % 00 % 200 %
m"“"“"""m 0 WITH Mode 0:WITH Mode 0. WITH Mode 0:WITH Mode

0:Standard Speed 0:'Standard Speed 0:Standerd Speed 0:Standard Speed

Pr.19:Speed swiching mode Seettching Mode Swiching Mode Suntchirg Mode Sedtchang Mode
mw 0:Composite Speed 0:Composte Speed 0:Composte Speed 0:Comgoste Speed
Pr.21:Current food valuo during | uiNct Update of Currert  0iNot Update of Current  0:Not Update of Current  0:Not Update of Current
speed cortrol Feed Vo Foed Value Feed Voue Feed Vahe

) 000
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m Configuracion de los parametros (Equipo eléctrico) ) 00c
Los sistemas mecanicos (ejemplo, tomillo de bola) conectados al servomotor usan unidades de mm (pulgadas), grados, etc:.l'/z
El control de posicionamiento usa las mismas unidades que los del sistema mecanico.

Sin embargo, como la rotacion del servomotor se mide en unidades de nimero de pulsos, las cantidades en los comandos
enviados al servomotor deben ser convertidos a unidades de pulsos.

Una vez que se han establecido los parametros del equipo eléctrico, el médulo de movimiento simple se establecera para
convertir comandos de posicion emitidas en unidades del sistema mecanico a unidades de pulsos.

Utilice los ajustes de los parametros siguientes si hay tornillos de la bola (bola de paso de rosca: 10 mm (0.4 in.])
conectado al servomotor (4194304 impulsos/rotacion).

Distancia de 10 mm (0.4 in} mowvido = equipo
electronico = 4191304 impulsos.

» Parametros del equipo electronico

Ikern Axis #1

Set according to the m
{This parameter becon
Pr. it sefting S0 mirn ool
Pr.2:Mo. of pulses per rotation 4194304 PLS

Pr.3:Movement amounk per

-| Basic parameters 1

raktation 100000 prm
Pr.4:Unit: magnificakion 1:x1 Times
Pr.7 Bias speed at start 0,00 o rin -

La configuracion del parametro para las maguinas como, la mesa giratoria y la cinta transportadora son mucho mas complicadas ya que hay una
amplia variedad de tipos y hay otras partes conectadas al sistema ademas de los tornillos de bolas, tales como engranajes de cambio de velocidad
y engranajes.

El uso de "Compute Basic Parameter 1" le permitira configurar los ajustes de parametros para el equipo electronico facilmente,

Conpuk Besic Parenvios 1 - Axis #1
Entry

Sedact ithe mading conponants, and snber the mackins dats to stomatioally et e bai parameters |
{urdt seting, Me. of pulses per robabion, moement smount per rotabion and unt magnification’

Display Filker |Di5play &l j I Compute Basic Parameters 1 I ’

Ikem Axis #1 '

A . Flachins Compormnts Ea -
set according to the machine a [l scrom, Horzcntal F-|

- Rasir naramebers 1
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»m Configuracion de los parametros (Equipo eléctrico)

) oo

El uso de "Compute Basic Parameter 1" le permitira configurar los ajustes de parametros para el equipo electronico facilmente.

Display Filker |Displa';.f all

j I Compukte Basic Parameters 1 I ’

Itermn
-| Basic parameters 1

Pr. 120 seffing
Pr.2:Mo, of pulses per rakakion

Axis #1 ]

Set according to the machine a
{This parameter become wvalid

| IH
4194204

(0 rm
4194304 PLS

Conpul Bmiv Parenulus 1 - Axis #1
Entry

Select: UFe bt ConRRonants, and snber e macking dats Lo sEonmatialy fet ik bane panimeten 1
furdt sebing, Ne. of pulses per rotabion, movement smount per rotation and unit magrification’s

Hlachires Componesnts ; |3.a!;'u:rm~.|—mmt¢' j
kst Cm—
Leadof BalScrew iPE) [ twoon b=

Rechction Gear Fatio (R}
- | |
W Caculats rmdhcion rake by besth or dmeters  Eaduction Rats Settre|

2/2

Cheke Ok borafheck b the basic s amebens 1,

Encoder Reiohation 41HH  [PLSE]
Setting Range
h— :
Cabrulation Result: =
Baic Pararabers | [0 Felling Donms
|Mo. of Pulbses per Robakion A193H FS
| Movarment: Aumoust par Bokatior | 1000.0
Uk Magnficaiion 1] T Maorarnenit Fmount 2or Pulse
el ot o cimboulation, 1o Bror BOCLRS I he morsement smaunt,
Fpphang tre caloudcion reclt sborvs,
Hroe warce Foe Ehe esovemend amourt [n] 0w want o pesFom is acout | []

Lance|
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»m Configuracion del parametro (Valor de limite de velocidad) ) oac

Ajuste la velocidad maxima para el comando de velocidad nominal durante el modo de control como el "Speed limit value”.

P Asis #2 Postionng Data
& Axs #3 Positioning Data
3P Ass 24 Positioning Data
{5 Bock Start Data
4 Synchwonous Control Par ameter
4 Cam Data
Maondor
Osgtal Osciloscope

DRI

2 0010:0077MS4[]-Parameter | 4
Display Fiter  |Drsplay A1 v| Compute Bask Parameters 1 |
Ttem Axis #1 Axis #2 Axis #3 Axis £4
.8:5peed 600000 mm/min 000,00 menfmin 6000.00 mmjmin 000,00 meafmin I
Pr.9:Acceler ation time 0 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr. 10:Decelerabion time 0 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms

- Detalled parameters 2

Set according to the system configuration when the system is started up.

time selection

Ejemplo que implica calcular el valor limite de velocidad

La velocidad maxima de
rotacion para el
servomotor (HG-KR053)

6000 r/min.

Cantidad de movimiento
por rotacion del
servomotor 1

6000 r/min.

= 60000000 pm/min. (2362.2 in./min.)
= 60000 mm/min. (2362.2 in./min.)

(Set as required.)

Pr.25:Accelerabion time | 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr.26:Acceleration time 2 1000 ms 1000 ms 1000 tms 1000 ms
Pr.27:Acceleration time 3 1000 ms 1000 s 1000 ms 1000 ms
Pr.28:Deceler ation time 1| 1000 s 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr.29:Decelerabion time 2 1000 s 1000 ms 1000 ms 1000 ms

3 3 1000 ms 1000 me 1000 ;s 1000 mes
Pr.31:306 litrik. value 200.00 mmfmin 200.00 trenfrmin 200.00 minimin 200.00 tmenfrmin }
Pr.32:J0G operation acceleration |, ,ony, 0:1000 0:1000 0:1000

Parametro del articulo Detalles de configuracion

Pr. 8:
Speed limit value

Fije el valor de limite de velocidad
(velocidad maxima durante el modo de
control).

Pr. 31:
JOG speed limit value

Fije el valor de limite de velocidad para
la operacion de avance manual (JOG)
(velocidad maxima durante el modo de
control).

(Asegurese de mantener el siguiente
valor: [Pr. 31: JOG speed limit value

< Pr. 8: Speed limit value].)
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- 5 Irteligent Function Modje
“ B 0010:QOYIMIA
= f System Settng
System Structure

!: ! action
L ameter
=\ ¢4 Postiorwryg Data
& Axs #1 Positioning Data
4.:: Axn #2 Positioning Data
2 Avs 83 Postioning Data
¥ Auds #4 Positioning Data
L5 Dok Start Dota
3t Syretvenous Control Parsevater
4 Cam Data

Mordor
Oxgtal Osclloscope

ol

D

m Configuracion del parametro (Seleccion de la seiial de entrada externa) ) ooc

Fije la logica y el tipo para la sefial de entrada externa.

b o

7 0010:QD7IMS4[)-Parameter |
Display Filter |Displcv Al - | Compute Basic Parameters | ]
Item Axls #1 Axis #2 Axis #) A 84 -~
Pri22:lnput signallogi selection 1 |1 5, gtive Logic 1:Postive Loge 1:Postive Loge 1:Postive Loge
mm‘*ww“"‘m’ | 1:Positive Logic 1:Positive Logic 1:Postive Loge 1:Posiive Logic
%zm signel logic selection 1 | o, o cative Logi 0:Negative Logic 0:Negative Log 0:Negative LOgi
?ﬁ&mm:mm 0:Negative Logic 0:Negative Logc 0:Negative Loge 0:Negative Logx
:.fmm selection : |, .00qmive Logkc 1 Poskive Logec 1:Poskive Loge 1:Postive Logk
Pr.22:Input signal logic selection : |
Manual pulse generator input | O:Negative Logic
Pr.B0IExternal input signal |0iUse External Ingut 0:Use External Input 0:Use Extornal Input 0:Use External Ingest
selaction Signal of QO77MS Signal of QD77MS Signal of QD77MS Signal of QOTIMS
Pr.24:Manual pulse
generator/Incremental Sync, ENC | 0:A-phase/B-phase Mode (4 Multiply)
Input selection

Detalles de configuracion

Parametro del articulo

Pr. 22: Fije la l6gica para las sefales de entrada externas (interruptores de limite
Input signal logic selection | superior/inferior) seleccionado en el Pr. 80.
Lower limit
El valor inicial se establece en [Negative Logic] por razones de seguridad. Si no usa
Pr. 22: o 1 e A . :
: : ; esta sefal, fije el tipo a [Positive Logic].
Input signal logic selection
Upper limit
Pr. 80: Utilice esta opcion para seleccionar cual utilizar para la sefial de entrada externa
External input signal (interruptores de limite superior/inferior, sefial de sensores de proximidad, sefial de
selection parada) de la "Senal de entrada del médulo de movimiento simple/Sefal de entrada
del servo amplificador/Buffer de Memoria del médulo de movimiento simple”.
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Guardar los proyectos con la herramienta de configuracion )

Guarde un proyecto, incluyendo los parametros, después de configurarlos.
Si sale de la herramienta de configuracion del médulo de movimiento simple sin guardar un proyecto, los contenidos
fijados del parametro seran descartados.

Si desea guardar un nuevo proyecto, fije el nombre del archivo.

Se recomienda que seleccione un nombre que se pueda utilizar para identificar el contenido del proyecto (utilizando los
datos de control, el nombre del sistema, u otro texto facilmente reconocible).

Los archivos se guardaran con la extensién del archivo "pcw".

Guardar ruta de la carpeta *Requerido
Especifique una carpeta para guardar.

(Hasta un maximo de 200 caracteres

incluyendo el nombre del archivo y extension). )

"

Lista de archivos

Si hay uno o mas archivos en la misma ruta de
la carpeta de almacenamiento, se dan en forma
de lista.

Dreskbop

by Documents

Nombre del archivo *Requerido
Especifique un nombre de archivo. (Hasta un
maximo de 30 caracteres sin incluir la extension
del archivo).

My Compaher

-

My Metvwak Fibe riaine Iranspcut_bemaen_the_lineg

Titulo

Especifique un titulo. (Hasta 128 caracteres
maximao)

Use este campo cuando desee asignar un

e — Swikch the window by cicking ths Buton when nur_n!::re d:& mas_de 30 caracteres. (Puede
— you wank bo use workspace format project, omitir el titulo si lo desea, ya que no es

necesaria).

Tl : I robok_positioring_conkrol
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| Qrine | Took Window Hebp

)
m Escribir en el médulo de movimiento simple

Read from Module. ..

=

Write to Module... |— -

Cam Data Password r

Backup/Restore of ABS{Cam Data...
Monitor ]

Positioning Test...
Request of Parameter Inikisization/Flash ROM Write..,

Use [Write to Module...] en la herramienta de configuracion para escribir al QD77MS.
Los ajustes de destinos de conexion usan las mismas configuraciones que se usaron en GX Works2.

Conmeten Charved Lot | Seral Commure sbor Conneton (U5}

2 )0 - = Write

Irtalligens: Funciion Modue |

Wald 1

Set F it reeded(

l Lebact 31 |¢:.m.|s.uuu

et abs
L]

I Blready st )

Mochde Crvervies
l Simple Motion Mod

Mexded GOT A
St 1O 0010

Tt —

- 'inita o the Euffer memory [volatin

mamery,
« Plaase dhack “Wiba ta ke Flash ROM™
wher write to the Mash RCM.
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En este capitulo, usted aprendio:

* Ajustes del sistema

* Confirmacion de las asignaciones de E/S

* Ajustes de conexion para el GX Works2 y conexion PLC CPU

+ Configuracion de parametros del servo

« Configuracion de los parametros (Equipo eléctrico)

« Configuracion del parametro (Valor de limite de velocidad)

* Configuracion del parametro (Seleccion de la sefial de entrada externa)

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

Ajustes del sistema

Las configuraciones del sistema para el médulo de movimiento simple se establecen
usando la herramienta de configuracion del madulo de movimiento en GX Works2,

Confirmacion de las tareas
E/S

Fije el tipo de modelo, nombre del modelo, nimero de puntos E/S ocupados vy el
ndmero E/5 de inicio para cada modulo en la unidad de base.

Ajustes de conexidn para

el GX Works2 y conexign
PLC CPU

Mo podra iniciar la comunicacion automaticamente solo conectando el GX Works2 y el PLC
usando un cable USE.

Configure las opciones de transferencia de conexidn en destino de conexion de ajuste en
GH Works2,

Configuracion de
parametros del servo

Configure los parametros del servo especificos de cada eje. 5e recomienda que use el
software de configuracion del amplificador del servo de MELSOFT MR Configurator2
para establecer los parametros del servo.

Configuracion de los
parametros

(Equipo electrénico)

Se usa este articulo para determinar cuantas veces el motor se debe rotar (cuantos
impulsos) con el equipo eléctrico, que se usa para mover la magquina a la cantidad de
movimiento de seleccion especificada por los comandos.

1/2

4
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Configuracion de los
parametros
(valor de limite de velocidad)

Ajuste la velocidad maxima para la velocidad nominal durante el modo de control.

Configuracion de los
parametros

(Seleccion de la sefial de
entrada externa)

Fije la logica y el tipo para la sefial de entrada externa.

2/2

) oo

4
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<UL Control de posicionamiento

) oo

En el capitulo 4, aprendera sobre el control del posicionamiento usando un moédulo de movimiento simple con el
QD77MS4 que se uso como ejemplo.

1/2

CPU de PLC y médulo de movimiento simple

)

simple, calculando la posicion.

simple.

I/O signal List <PDF>

CPU de PLC Médulo de movimiento simple

EMCEMDIDO/APAGADO por
los puntos ¥ 32 de la sefial de

' salida Sefial E/S
X 32 puntos
Referencia de los puntos X
| | I_
| [ SETY0 |- 32 de la sefial de salida

| | [ Direccion
| 1 L :I_ 0

<Control total> = Calculo de la posicion=

Programa de secuencia

¥ 32 puntos

Memoria intermedia

) uo\ Escritura de datos a
I I [MD‘UP K1 G1500 :I— la memoria intermedia

_

' Lectura de datos en la

1500 1

memaoria intermedia

@ Método de designacién para le memoria

Método de designacion :U|_|__|".G
Direrrifan de la memnoria intermedia (Fie sl rannos 0 3 5536 en decinnall

El control total es manejado por el CPU de PLC, y el control del posicionamiento es realizado por el médulo de movimiento

El CPU de PLC y el modulo de movimiento simple transmiten y reciben datos usando las sefiales de E/S y buffer de memoria.
*El disefio de las sefiales E/S y del buffer de memoria pueden variar dependiendo en el modelo del médulo de movimiento

Tenga en cuenta que los disefios de estos para QD77MS2/QD77MS4 y QD77MS16 en particular varian enormemente.
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G Control de posicionamiento ) oo
2/2

@ Método de designacion para le memoria

Método de designacion :ULI\G ?
Direccion de la memoria intermedia (Fije el rango: 0 a 65536 en decimal)

* Mumero E/S de inicio para el modulo de movimiento simple (Fije el rango: 00H a FFH)

Predeterminada: Los dos primeros digitos del ndmero E/S de inicio cuando se expresa
como un valor de tres digitos
Para /Y010 =+ =X/Y010

Ejemplo de acceso a la memoria intermedia: MOVP K1 U1 G1500 Designacion: 01

"1" se transfiere a la direccidn de memoria intermedia 1500 del médulo con el ndmero E/S de inicio de X010
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m Médulo de movimiento simple y servo amplificador )

El médulo de movimiento simple controla el servo amplificador a través de comunicaciones de SSCNET III/H.
El médulo de movimiento simple genera comandos de posicionamientos para cada ciclo de comando de comunicacion y
transmite aquellos comandos al servo amplificador para controlar el posicionamiento.

Modulo de —
mavimiento simple Amplificador del servo Servomotor

Fuente _lﬁ

Reconocimiento de impulsos

Comando de posicion

-—

Datos del servo

El amplificador del servo debe estar ajustado al estado de encendido del servo para que el madulo de movimiento

simple lo pueda controlar,
Una vez que el amplificador del servo ha sido colocado en el estado de encendido del servo, el servomotor se cierra, y

el control del posicionamiento se activa,

= : Modulo de
Sefial de listo del PLC .
CPU de PLC movimiento simple Amplificador del servo

; : Servomotor
> —nﬁ
Comando de

Sefial de finalizacian

lista del QD77
Sefial de ENCENDIDO del
servo de todos los gjes ENCENDIDO de servo
Estado encendido del Estado encendido del
seryo serva

A continuacion, se muestra un gjemplo.

|n. qqqqq ele EBITERIOTONT ole 1o mmmal de lieds ool O
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m Médulo de movimiento simple y servo amplificador )
2/2

A continuacion, se muestra un ejemplo.

Programa de ENCEMDIDO de la sefial de listo del PLC

Sh403 M25 M27 X7B
| | | | | |
| - - | {Y0 H
APAGADD  Almacena Flash PLC PLC
durante un  miento de  Almacenamie EMCEMNDI LISTO
ciclo comandos  nto de 00 listo
después de deinicio de comandos de
BIECUTAR  pardmetros escritura ROM
Prograrna de ENCEMDIDO de servo
#0 Y0 X1
| | | 1 | |
| |1 | {Y1 H
Qo7 PLC LISTO  indicador Todos los gjes
LISTO de de servo
SINCroniza EMCENDIDOS
cian
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m Operacion de avance manual (JOG) ) 00c

La operacion de avance manual (JOG) es una funcion que hace girar el servomotor en forma manual, en sentido normal o
inverso, a una velocidad constante.
Se utiliza con fines de ensefianza o para hacer pruebas cuando se instala un sistema.

Luego de que se establece la velocidad y otros ajustes de JOG, girar la sefial de inicio de JOG en ENCENDIDO inicia la
operacion de JOG y APAGANDOLO inicia la desaceleracion y hace que las operaciones de JOG se detengan.

Las sefales y datos necesarios producidos por la operacion de JOG usando un modelo QD77MS4 como ejemplo se
muestran a continuacion.

Sefial E/S Buffer de Memoria
Ejel Eje 2 Eje 3 Eje 4 Ejel Eje 2 Eje 3 Eje 4
Sefial de inicio de JOG [Cd. 17]: Velocidad de JOG 1518 1618 1718 1818
marcha hacia adelante Y8 YA YC YE [Pr. 32] Seleccién de
tiempo de aceleracion de 50 200 350 500
A inici la operacion de JOG
[Pr. 33] Seleccidon de
tiempo de desaceleracién 51 201 351 501

de la operacion de JOG

Ejemplo de operacién de avance manual (JOG)
Para operaciones de avance manual del eje 1 en direccidn hacia adelante

(1) Una vez que la sefal de inicio se ENCIENDE,
se inicia la aceleracion en la direccién especificada.
! l
! P 4
| 2! Una vez que la velocidad de JOG ha alcanzado la
| & .
| velocidad establecida,
1D @ 3 @ las operaciones procederan con un movimiento
] M
| constante de velocidad.

I L
de marcha hacia _|_|—|_|7_

| (3! Una vez que la sefal de inicio se APAGA, se inicia
adelante (Y8) |

Sefial de OCUPADO ——
(XC) !

Velocidad JOG |- - - -

|

Lo la desaceleracion.
[ S l
|
|
|

| 4 La operacion se detiene una vez que se ha alcanzado

la velocidad 0.
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m Vision general del retorno al punto original (OPR) )

El retorno al punto original (OPR) es una funcién que se usa para mover una maquina a su posicién original y que coincide
con la direccion OP de la maquina y el modulo de movimiento simple en esa posicion.
Se utiliza para regresar las maquinas a su posicion original cuando la energia esta encendida y cuando sea necesario.

Existen dos tipos de control OPR para el modulo de movimiento simple.
» Maquina OPR... Se usa para establecer la posicion original para el control del posicionamiento.
* OPR rapido... Se usa para establecer el posicionamiento dirigido hacia la posicion original.

Existen cinco métodos disponibles para establecer la "posicion original” usando la operacién de la maquina OPR. Fije los
parametros OPR especificados para el modelo de maquina.

Méetodo OPR Detalles de operacion

Metodo de sensores de | La posiciondel punto cero del motor luego ce que un sensor de proximidad cambia de

proximidad ENCENDIDO—APAGADO se establece como la posicion original.

Metodo de conteo (7 La posiciondel punto cero del motor luego de que un sensor de proximidad cambia de
APAGADO—=ENCENDIDO y la maquina que se mueve a la distancia especificada se
establece como la posicionoriginal.

Metodo de conteo & La posicion en la que la maquina se detiene cuando se mueve a una distancia establecida

luego de que un sensor de proximidad se cambia de APAGADO —=ENCENDIDO se establece
como la posicionoriginal.

Metodo para fijar datos | La posicionen la que se usa el OPR se establece como la posicionoriginal. No se usa
ningun sensor de proximidad en este caso.

Metodo de deteccion Despues de que el sensor de proximidad se cambia de APAGADO — ENCENDIDO, la
de la sefial de escalade | maquinase mueve a la direccion opuesta de la direccion del OPR, y la posicionen la que se
origen detecta la sefial de posicion original (punto cero) se establece como OPR.

Luego de que el OPR se completa, el valor de velocidad actual y el valor de la velocidad de la maquina se escriben en la
direccion original.
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La operacion de la maquina OPR inicia luego de que se establecen los parametros OPR y el nimero de inicio del
posicionamiento se establece en "9001", la designacion OPR, que ENCIENDE la sefal de inicio del posicionamiento.
Sefiales y datos necesarios requeridos para el inicio de la operaciéon de la maquina OPR se dan a continuacién usando un
modelo QD77MS4 como ejemplo.

Senal E/S Buffer de Memoria
. : . : . . . . Valor
Ejel Eje 2 Eje 3 Eje 4
je je je je Eel | Ee2 | Ee3 | Ee4 | _blocido
Sefial de inicio del .
o : Y10 Y11 Y12 Y13 [Cd. 3] Ndmero de
posicionamiento inicio del 1500 | 1600 | 1700 | 1800 9001
posicionamiento
Ejemplo de inicio del OPR
Cuando una maquina esté ejecutando OPR usando el método de sensor de proximidad en el eje 1
» Programa de secuencia » Parametro OPR
X53 uo\
I |l [ MOVP K9001 G1500 }— - OPR basic parameters ?FI:Iih;a::m::;:ﬂ:::fnﬂn::l
comando OPR Eje 1 Namero de inicio de Pr.43:0PR, methad 0 Near-point Dag Methad
de la Maquina posicionamiento 0:Forward Direction(Address

Pr 4 OPR diraction Increass Direction)

Pr 45:0F address 0.0 pm
E SET Y10 ]— Pr 4610PR speed 1000,00 mm/min
Pr.47:Creep spaad 100,00 mm/min

Eje 1 Sefial de inicio de . Y
posicionamiento Establezca usando la herramienta de configuracion del

modulo de movimiento simple.
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La operacion que se usa para el método de sensor de proximidad en el eje 1 se brinda a continuacion.

(1) La operacién de la maquina OPR inicia.
La maguina se mueve en el [Pr. 44] direccion OPR en el [Pr. 46]
velocidad OPR.
l
(2) Se detecta el estado de ENCENDIDO del sensor de proximidad,
que desencadena la maguina para gque empiece a desacelerar.
l

Sensores de . . . .
proximidad (3! La maquina desacelera a [Pr. 47] velocidad lenta y después

- se mueve a lo largo en velocidad lenta.
Senal |_| J
cero l

(4 Se detiene la desaceleracion luego de que se APAGA el sensor

Sefial de inicio del ]

de proximidad. La maquina se detiene en la posicion inicial del
motor en cero mas adelante.

Indicador completo del OPR 1

2! El indicador completo del OPR (Md. 31 estado: b4 ) pasa de

posicionamiento (Y10)

"Valor de velocidad actual

valor de velocidad de la :>< ! ! >< 0 ﬁPA'G-‘l::'G
maquina” | i i | = ENCENDIDO.
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m Vision general de la funcion del control de posicionamiento

)

a continuacion.

Control del posicionamiento

Detalles

Control de

Tabla de funcionamiento

hasta que se ponga el comando

de narara

principal interpolacién
Control Control lineal El control lineal continua desde O <control lineal de 2 gjes> Direccién de
de la direccién de punto de inicio (hasta 4 Y ° punt:?u ﬁ’nal
posicion (posicion actual de parada) a la gjes) (pGS'F'Dn
posicion destino, destino)
Direccion de punto de inicio
> X
El control de interpolacion <control de interpolacién crcular de
Control de circular se realiza desde la O P
- . . . o - ' [ i0 >
interpolacian direccién de punto de inicio (2 ejes) Z ejes por designacion del subpunto
circular de 2 (posicion actual de parada) a la _ _
ejes posicion destino usando dos ejes. Direccion de
Existen dos tipos de v punto final
interpolaciones circulares Subpunto —@ (posicién
disponibles, una se basa en la desting)
designacion de subpunto y la S L
Dtragen I3 designacipﬁn de En Direccion de punto de inicio
punto central. > X
Control de velocidad Luego de que se gecute el O Velocidad
elocida
comando, el control procede (hasta 4 Comando de parada
segln la velocidad nominal ejes)

/ \

El médulo de movimiento simple realiza el control de posicionamiento con el ajuste de la posicion de destino, comando de
velocidad, y otros ajustes a los datos de posicionamiento, lo que desencadena la puesta en marcha del médulo.
Los detalles principales del control del posicionamiento realizados con el médulo de movimiento simple estan enumerados

) oo
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posicion de velocidad

control de velocidad,
cambiando el control de
posicion cuando la sefial de
cambio de posicion de la
velocidad se introduce desde el
exterior, que lleva a cabo la
cantidad de movimiento
especificado.

Control de velocidad Luego de que se gjecute el O Velocidad

comando, el control procede (hasta 4 Comando de parada

segun la velocidad nominal gjes)

hasta que se ponga el comando -

de parada.

< > T_"'
Control de velocidad empo

Control de cambio de El posicionamiento inicia con el %

Velocidad

Comando de cambio

:Cantid ad de
imovimiento
e >t N

Control de  Control de Tiempe

velocidad posicion

Existen dos métodos disponibles para especificar la posicign desting, un sistema abseoluto y un sistema de incremento.

Sistema absoluto (ABS)

Este método especifica la posicion original como una posicion estandar (direccion absoluta).

Sistema de incremento (INC)

Este método especifica la cantidad de movimiento y la distancia del movimiento usando la

posicion de parada actual como punto de inicio.
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Los ajustes de los datos de posicionamiento se deben completar para activar el control principal de posicionamiento.
Existen 600 puntos de datos de posicionamiento por eje para que se fijen usando la herramienta de configuracion del

maédulo de movimiento simple.

3 | &
= 3 Entelsgent Furchon Mode
=iy 0010: QDTTHE
Srstem Frlure
Mk Dataction
_:'.'- Far amester

1/2

ohble clic

S5i se utiliza el Data Settings Assistant , los datos de control

adecuados para el sistema de control del posicionamiento
se pueden configurar de forma sencilla y rapida.

(¥ dos #4 Pogitioning Duts
=0 Block Start Data

v

+ 0 Synctwonous Control Pasameter

57 0010QDTTMS4[]-Axis #1P... ]

Y

L_{| Display Filter |Displa-y All ﬂ I Data Setting Assistant I QFffine Simulation Automatic Command Speed Calc, | Aukomatic Sub Arc Cac,
. Bxis ko be Acceleration | Decekration L _ .
Mo, | Operation pattern| Control syskem e Hime Ma. Hime Mo, Positioning address &rc address | Command speed | Dwell time | M code
P END PDARGABS Linear 2 Axis# 0:1000 0:1007 100000, 0 prn 0.0 pri 10000.00 mm/min O ms n
< Pagitioning Zamment =
5 1 ZONT 0
=<Pasitioning Cammen  [Datos de posicionamiento]

3 - ) e 4
<Posithoning L-ammery Elemento de ajuste Descripcion

Se utiliza para definir la forma en que los datos de posicionamiento continuos
van a ser controlados. (Para obtener mas detalles, consulte el 4.5.5.)

Se utiliza para establecer el método de control definido para el control
principal de posicionamiento,

Se utiliza para establecer los gjes a interpolar (gjes par) usados durante el control de
interpolacion de dos gjes. (Para cbtener mas detalles, consulte el 4.5.7.)

Se utiliza para seleccionar y establecer el tiempo de aceleracion a utilizar
cuando se inicia el control,

1iZOMT [
4 |1-ONT 8 | Dal |Operation Pattern
<Pasitioning Cammery
c 1iZOMT (0
<Pasitioning Commer| | Da.2 |Control method
g 1iZONT (0
=Positioning Commen} |\ pa 5 |Axis to be interpolated
;D il:
sPrcitinminn mamrmen
Da.3 |Acceleration time Mo,
Dad |Deceleration time Mo,

Se utiliza para seleccionar v ajustar el tiempo de desaceleracion a usar [*]




k& SIMPLE MOTION Module_ES L [

@XEI Datos de posicionamiento N oo

2/2

Dad |[Deceleration time Mo, Se utiliza para seleccionar y ajustar el tiempo de desaceleracion a usar
cuando se detiene el contral,
Da.6 |Positioning address Se utiliza para establecer la direccidn de la posicion destino para el control
de posicionamiento, =
Da./ |Arc address Se utiliza para establecer la direccidn del punto de proyeccién o del centro
durante el control de interpolacian circular.
Da.8 |Command speed Se utiliza para ajustar la velocidad de ejecucion de la operacion de control.
Da9 |Dwell time Se utiliza para establecer el pericdo de tiempo después de que la sefial de

posicicnamiento completo se ENCIEMDE después de que se completa el
posicionamiento.

Da.10 (M code Se establece cuando se utiliza la funcidn de salida de codigo M.
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Después de que se hayan hecho los ajustes de los datos del posicionamiento, el inicio del control de posicionamiento se
activa cuando los nimeros de los datos del posicionamiento a iniciar se establecen en el nimero de inicio de
posicionamiento y la sefal de inicio de posicionamiento se enciende.

Las sefales requeridas y los datos necesarios para el inicio del posicionamiento se dan a continuacion usando un modelo
QD77MS4 como en el ejemplo.
Sefal E/S Buffer de Memoria
- : - : . : . . Valor
Ejel Eje 2 Eje 3 Eje 4
- — ) d) ) -J Ejel Eje 2 Eje 3 Eje 4 establecido
el '"'F'ﬁt:e' yio | vir | vi2 | vi3 || [Cd.3] Namero de
posicionamie inicio de 1500 | 1600 | 1700 | 1800 1 al 600
posicionamiento
Ejemplo de inicio de posicionamiento
Para el posicionamiento de ejes 1 al 100000 pm al 3000 mm/min.
* Programa de secuencia
M6 - Uoh
| |
| | [ MOVP K1 G1500 |
Almacenami Eje 1 NUmero de inicio
ento de de posicionamiento
comandos [
SET Y10
de inicio de '— :I_
posicionami Eje 1 Sefial de inicio
ento de posicionamiento
[
[ RSTME |—
Eje 1 Almacenamiento de
comandos de inicio de
posicionamiento
» Datos de posicionamiento
MNo. | Operation pattern|  Control syskem In'qt:irsptn?al::d 'ﬁ'ifr:fﬁntilm Dif;fﬁ';ilm Posltloning address | Arc address | Command speed  Dwell time M code
1 0:END 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 1000000 pm 0.0 300000 mmjfmin 0 ms 1]
<Posikioning Commenk =
Fije usando la herramienta de configuracion del modulo de movimiento simple.
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Operacion para el posicionamiento del eje 1 al 100000 pm a 3000 mm/min procede como se describe a continuacion.

3000 n r—-———-- P ... R ..
mm/min : (1) Cuando la sefial de inicio estd en ENCENDIDO, la maguina acelera en
! la direccion de 100000 pm.
I
| > l

’1{} 2 /%': (2) Una vez que la velocidad nominal de 3000 mm/min se alcance, la
| |

|

|

!

Senal de inicio del L L, . ) o
maquina continda moviéndose con la velocidad de movimiento

posicionamiento
(¥10)

Sefial de OCUPADO (XC)

constante.
l

) |

[

|

| 3! El posicionamiento se completa cuando la maquina se detiene en
I | 100000 pm direcciones.

|

posicionamiento La sefial de posicionamiento completo cambia de
completo (X14) APAGADO — ENCENDIDO.

Sefial de
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M A % e

: Mg ation 3 x

: a3 | A
= 2 Inebgert Furctien Hadds
= () co1mooTIE
il Tt Seting
il Srsban Stnaduns
Mark Dt action
{2 Parsmater
[ Serve_Farameter
= {4 Poskioning Data
L& dis £ Postinning Daca
L s 7 Poslining Data

B MELSOFT Series Shmpl= Molion Modube Setting Tool [Unset Proaject] - [
i project Eck Yew Orlee Took Windos  Hel

izl e

| E e |

S S D TTMSA ] Auis gl P

28 oo 85 Posbioring Dste

Dizpley Fiksg

Caaplay Al -

E

z

&l

Mo,

Operation pathern  Conltrol

CEITR e

=Fosiorrg Comment s
LoLOMT ok b L
~Fostionirg Comiment s>
LCONT 0Eh:THC Li
Pk ioning Corinent

LATONT OED:THE L
“Fosconng Comment:s

LZONT 00h: 1N L

El modulo de movimiento simple realiza un control de posicionamiento continuo partiendo de los ndmero de datos de
posicionamiento especificados por el [Cd. 3] nimero de inicio del posicionamiento.
El "Operation pattern” en los datos de posicionamiento sirve para establecer si se debe ejecutar el siguiente conjunto de
datos de posicionamiento.

)

oo
1/3

Operation Pattern

Término

[Patrén de operacidn]

Descripcion

Mo se gjecuta el posicionamiento del proximo ndmero

de datos de posicionamiento,

Continuo

Luego de gue el posicionamiento se completa, la
maguina se detiene temporalmente y se gjecuta el
posicionamiento del proximo ndmero de datos de
posicionamiento,

(Continuo control del posicionamiento)

Uhbicacién

L Continuo control del posicionamiento

Luego de gque el posicionamiento esté completo, el
posicionamiento del proximo ndmero de datos de
posicionamiento se gjecuta sin que se desacelere o
detenga la maquina.

(Control continuo del posicionamientao)

@ Continuo control de la ruta

« Cuando la velocidad es constante

Patrén de Direccion de Velocidad Patrén de Direccién de Velocidad
- operacion comando nominal B operacion comando nominal
Continuo
1 A 1 A a
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I Continuo control del posicionamiento

2 Continuo control de la ruta

= Cuando la velocidad es constante

)V

Datos
n*1

Datos
n® 2

Detenido temporalmente.

\H
B

Mo se detuvo.

Datos
n*1

Patrén de Direccion de Velocidad Patron de Direccion de Velocidad
- operacion comando nominal - operacion comando nominal
Conti Rut
1 ontinuo A a 1 uta A a
2 Término B 3 5 Término B 5
v v
'y 'y

2/3

) oo
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5

= Cuando la velocidad waria

o Patron de Direccign de Velocidad
operacion comando nominal
Rut
1 e A a
Térmi
5 ermino B b

Despues del posicionamiento en A,

la velocidad cambia sin que la maguina se

detenga.

v
F

b ________
al

i

I

I

Datos A

n®1

L
Datos B
n* 2

3/3
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El modulo de movimiento simple realiza un control de interpolacion usando de dos a cuatro motores para controlar la
maquina para que asi viaje en la ruta especificada.

Existen diferentes tipos de controles de interpolacién disponibles, incluyendo controles de interpolacién lineales y circulares,
el tipo a utilizar y configurar en el sistema de control para los datos de posicionamiento. Uno de los ejes establecidos en el
sistema de control se conoce como "eje de referencia” y el otro como "eje de interpolacion”. El médulo de movimiento
simple realiza el control de los ejes de referencia segun los datos de posicionamiento establecidos para los ejes de
referencia, con el eje de interpolacion siendo controlado a lo largo de una ruta lineal o circular en respuesta.

* control de interpolacion lineal de 2 gjes. * control de interpolacion circular de 2 ejes.
(Designacion de subpunto)

Y Y
(Eje de 4 (Eje de A
interpolacion) interpolacion)

R ..{x?" Y2) - - (X, Y2)
‘ o Yo |-==--~- bbb =9
/__,/' [ / :

4 I

- |
.-'"'/l-' : II/ |
-~ |
Yi b --@, ' - !
(X1, Y1) | A +{x1. Y1) '
[ : | :
[ { [ |
[ | |
[ : | i

L L ! X

Xi X _ X Xa o _
(Eje de referencia) ! ¢ (Eje de referencia)
El control de interpolacion lineal se El control de interpolacion
realiza desde (X1, Y1) a (X2, Y2). circular se realiza de tal manera

que la maquina pase por los
subpuntos.
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Eje 1 Almacenamiento de
comandos de inicio de

. : osicionamiento
= Datos de posicionamiento H

>} - L] L] L n u E
Inicio del control de interpolacion ) 1/2
En el control de interpolacion, el sistema de control, direccion de posicionamiento, velocidad nominal, y otros ajustes se
hacen para los datos de posicionamiento de los ejes de referencia mientras que soélo la direccion de posicionamiento se
establece para el mismo namero de datos de posicionamiento del eje de interpolacién.
En el control de interpolacion, luego de que se realizan los ajustes de datos de posicionamiento, el nimero de datos de
posicionamiento a iniciar se establece en el numero de inicio del posicionamiento de los ejes de referencia y la sefial de
inicio de posicionamiento para los ejes de referencia se ENCIENDE, lo que activa el control de interpolacion.
Sefiales y datos necesarios requeridos para el inicio del control de la interpolacién se dan a continuacion usando un
modelo de QD77MS4 como ejemplo.
Sefiales E/S (ejes de referencia) Memoria intermedia (gjes de referencia)
Eel | Ee2 | Ee3 | Eed , , + + Valor
]| 3| ]| | Ejel Eje 2 Eje 3 Eje 4 establecido
senal de inicio el vio | vi1 | viz | vi3 || [Cd.3] Nimerode
posicionamie inicio de 1500 | 1600 | 1700 | 1800 1 al 600
posicionamiento

Ejemplo que muestra el inicio del control de interpolacion

Cuando los ejes 1y 2 (100000 w, 50000 pm respectivamente) son controlados por el control de

interpolacién lineal a 3000 mm.min.

» Programa de secuencia _
MB U0y, -
|| [ Move k1 G1500 |—

Ejel _ Eje 1 Ndmero de inicio de
Almacenamiento o ]
de FICISICICII"IEIF’IIEHTD
.r:cu.rr!anu:lcus de [ SET Y10
inicio de Ol
posicionamientao Eje 1 Sefial de inicio de

posicionamientg

[ RST M6
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Fje 1

2/2

<Positioning Comment =

Eje 2

Mo, Cperation pattern|  Control swstem

0:END 040 ABS Linear 2 Axis#2 0:1000 0:1000 100000,0 pm 0.0 pm 3000,00 mmjmin - 0 ms 1]

fxis ko be Acceleration | Decelerakion

intsrpolated Hime Mo, bime Mo, Positioning address arc address | Command speed | Dwwell time | M code

<Positioning Cormment =

Mo, | Operation pattern| Control syskem

Fije usando la herramienta de configuracion del madulo de movimiento simple.

fuis ko be Acceleration | Deceleration

interpolated e Mo, Firne Mo, Positioning address Arc address | Command speed | Dweell time | M code

S0000.0 prm 0.0 pr 0.00 rornyrin
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Operacion para el control de interpolacion lineal para el posicionamiento del eje 1 a 100000 pm y del eje 2 a 50000 um a
3000 mm/min procede como se describe a continuacion.

[mm/min] ‘_‘ L
. . . (1) Cuando la sefal de inicio estd en ENCENDIDO, la maguina acelera en
Eje 1 (eje de referencia) L, . . .
» la direccion de posicionamiento de cada gje.
[mm/min] 4 L
Eje 2 (eje de interpolacién) - - - - o (2) Una vez que la velocidad nominal de 3000 mm/min se alcance, la
o I,'w, 3 > maquina continda moviéndose con la velocidad de movimiento
Sefal de inicio del : : : constante,
posicionamiento (Y10) Lo | l
I 3/ El posicionamiento se completa cuando la maquina se detiene junto
Eje 1 Sefial de OCUPADO Lo | con el eje 1 a 100000 pm direcciones y junto con el gje 2 a 50000 pm
(XC) L | direcciones.
) } |
Eje 2 Senal de OCUPADO (. [ La sefial de posicionamiento completo cambia de APAGADO —
(XD) . ENCENDIDO.
Senal de posicionamiento —
completo (X14) I
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En este capitulo, usted aprendio:

PLC y médulo de movimiento simple
Operacion de avance manual (JOG)
Retorno al punto original (OPR)
Control de posicionamiento

Datos de posicionamiento

Ccontrol del posicionamiento continuo
Control de interpolacién

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

PLC y
Modulo de movimiento

simple

Operacion de avance
manual (JOG)

Retorno al punto original
(OPR)

Control de

posicionamiento

Datos de

posicionamiento

Para el control de posicionamiento usando un médulo de movimiento simple, el control
total se maneja por el CPU de PLC y los calculos de posicion se realizan por el modulo
de movimiento simple.

La operacion de avance manual (JOG) es una funcién que hace girar el servomotor en
forma manual, en sentido normal o inverso, a una velocidad constante.

El retorno al punto original (OPR) es una funcion que se usa para mover Una maguina a
su posicién original v que coincide con la direccigon OF de la maquina y el médulo de
movimiento simple a esa posicion.

El médulo de movimiento simple realiza el control de posicionamiento con el ajuste de
la posicion de destino, velocidad nominal, y otros ajustes a los datos de
posicionamiento, lo que desencadena la puesta en marcha del madule.

Los datos de posicionamiento se usan para establecer el patron de operacion, sistema
de control, y otros ajustes para el control de posicionamiento.

1/2

4
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Continuo control del El médulo de movimiento simple inicia el posicionamiento partiendo de los ndmeros de
posicionamiento datos de posicionamiento especificados por el [Cd. 3] ndmero de inicio del
posicionamiento. El "patron de operacion” en los datos del posicionamiento establece si
se debe gjecutar el siguiente conjunto de datos de posicionamiento.

Control de interpalacién Existen diferentes tipos de controles de interpolacion disponibles, incluyendo controles
de interpolacidn lineales y circulares, el tipo a utilizar esta ajustado en el sistema de
control para los datos de posiconamiento. Uno de los gjes establecidos en el método
de control se conoce como "eje de referencia” y el otro como "eje de interpolacion ", El
médulo de movimiento simple realiza un control de los ejes de referencia segdn los
datos establecidos de posicionamiento por los ejes de referencia, con el gje de

interpolacion controlado a lo largo de una ruta lineal o circular en respuesta. -

4
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En el capitulo 5, aprendera como construir sistemas de muestra disefiados para las tareas de posicionamiento.

1/2

Diagrama de flujo de los principios de control

A continuacion se muestra el diagrama de flujo de los detalles del control en el sistema de ejemplo.

Con el cursor del mouse sefale el flujo de diagrama para mostrar mas detalles.

/Tnicio del sisterna de manipulacién
X de materiales )

v

Retorne al punto original

reaglizado en todos los gjes
|

b

Mueva el robot 1 a la pesicién de Mueva el robot 2 a la posicion de
ESpErd espera
| |

Sefal de inicio: ACTIVADA
v v
Baje el robot 1 sobre la cinta Mueva el robot 2 directamente sobre
transportadora 1 el apilador
Sujete la pieza de trabajo Baje el rebot 2 al apilader
v v

Levante el robot 1 directamente

scbre la cinta transportadora 1 e e

MMueva el robot 1 directamente sobre Levante el robot 2 directamente
el apilador sobre el apilador

Baie el robot 1 al apilador Mueva el robot 2 directamente sobre
J P la cinta transportadora 2

L L

) oo
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¥ ¥
. : : Baje el robot 2 a la cinta
Baje la pieza de trabajo T e
v

Levante el robot 1 directamente
zobre el apilador

EBaje la pieza de trabajo

Mueva el robot 1 a la posicién de Levante el rebot 2 a la posicién de
espera Espera
| ]

y Operacion automatica

)

2/2
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Cree una tabla de correspondencia de dispositivos de E/S y numeros de dispositivos que va a usar en el sistema de ejemplo.
Crear una tabla de correspondencia ayuda a disminuir los errores de programacién y optimiza los programas.

Puede descargar un ejemplo de una tabla de correspondencia de nimero de dispositivo asignado para el sistema de
ejemplo en el siguiente link.

<PDF of Assigned Device Numbers>
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»“ Operacion de un sistema de ejemplo i < o

El sistema de ejemplo esta disefiado para operar como se muestra a continuacion en condiciones de operacién normales.

Robot 2 Robot 1

Z2-Eje I .

Cinta
transportadora 2
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»“ Monitoreo del sistema de ejemplo

Puede usar la funcién de monitoreo de la herramienta de configuracion del médulo de movimiento simple para monitorear
y mostrar las ubicaciones actuales, codigos de error, y otra informacion de todos los ejes en operacion al mismo tiempo.

T N e
[3¥ Axis #3 Postioning Data
(5% Axis #4 Postioning Data

#03 Block Start Data
&k}_-“} Synchronous Centrol Parameter
#1104 Cam Data

= m Monltor

g Error History
: EL ‘warninc | listors
By current value History
u% Servo Monitor
- Dagital Oscilloscep

* (010:QDITMS16[] - Axis Menitor

iR CEmmem s

ot e mareer b a0 e Sepiey ovdw
gowng | foucer 4

M 27 Curert ipeed

M 2% Postrer e et Speed pinine sl (1€ ool

M 30-Ltaral rout s © Lower et

M XL AN NG L G | e

M0 Eaene rout sgnd | oo s

M 20 Ewmal ot wgnd : Titwesal command sgralioscheg sgnal
39 S0 Al gt o | R it B i

M2 B - I wpeed ot Rag v

Tha g 1ute of the mardin Gepands on the unber of selected te
Morko Toem and the Seploy Order  Maunber of oobctnd bam | 19t

| 980 0 vert fond hm

M 21 Machrn food "k

|| 2 e e,

N"An-wmk-

M 30 Rk b skt

el
Brsat te Dol | lang 25t tendate

M 4 Peonttorng dote Mo, berg encuted
94047 Poston dats beng wacutid (Gt a0n paarm

VRS Wy e bewy eomtatnd | <
.. 300003 QM ) €N | ACME SO8 M MO
M4 47 Do) G ber eveitad et

M 4 Postioreg date berg executed | A to be stapoisted
M 4 Poatiorag daes tang e acutad M zode

MY 1R Dervston (oder

Md 153 Mctor rot st weed

A1 14 ML Curen vle

M 190 Sar v Slothus : Sarvo sl

M 1050 S S v iy

R

o 000

Se puede usar para
seleccionar el articulo
monitoreado.

Axis Monitor Monkee Typo: [fos(Output Avs)  w| FootSow: [opr ) |s~am«m| | Select Monce Tem |l

Mocule Information List

foks 1 Mot #2 foks £3 Rods #4

M 20:Current fised vae 100000.0 prm 0.0 um 1157158 um 120000.0 pm
Md 21 Maching food vauo 1000000 0.0 g 1157015.0 yn 120000.0 pm
IMd 23:8005 eror No. - .
Md. 24:Axis warning No. - - - -
MU 208D e gl »alus Yedleny Valsny Punities Cunbeud Inberpadaln
Md 28:4s feadrate 0,00 mm/rir 0.00 mm'mn S4642.65 mm/frn 0.00 mmfmn
Md 44 Poationing dataNo. being 5
ocenciitid
M247 st databend excutedloyioreg Curplte  Postorig ooty COURIAS POSIOTND ot crinte
MdﬂmmmdaHMuamnM i 2 aves oo
: Control system nterpolation (INC)
PRTSORAING RARIG ShS0.AAChG 10 0:100 010 0100
e L.y ta g meASChy 100 0:100 0:100 0100
mnmnwm databang executed) s 14

* S to e herpola
M 47 Podtioning daubeno executed
: N code I

@ PLC READY(YL0)
@ QO7T READV(X10)
& SyncPronizstion HagE 1)
@ A axes sarvo ONIYEL!
M3.108:Servo st (READY ON
asw. T3 45 67
9 10 11 12 13 14 1516

1. § 00 SeYD Satis = Sarvo ON
hoso. 1203 ATETETT o
9 10 11 12 13 14 1516
@ MASO:Fored stop nput(U11G4231)
BUSY
ETSNENEY O O EAD
9 1011 12 13 14 1516

ME.31:500us ; Erroe daboction
fodsho. (1 23 4.5 6 78
9 1011 12 13 14 1516

4
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»“ Monitoreo del sistema de ejemplo

v

- | |~
Axis Monitar Moce Type: [aom(outpat Ars) v FootSon: [apr w] | Sedect Morior Ao | l mm«m]l
Ais #1 Pals #2 Aoks #3 Ais #4
M 20:CLrrent food vale 108000.0 pm 0.0 4m 1157158 m 100000.0 pm
Md 21 :Machine food viuo 100000.0 pm 0.0 pm 11570150 130000.0 pm
Md 249:8005 warning No. - - - -
(MU 20.AID At alirn .ol Wdleny Valeny Fundlie: Cunisud Inlepadal
Md 26405 feadrate 10.00 /e 0.00 mm'min 5464285 mmfinin 0.00 mmfrmn
Md 44 Postioning dataNo. bang =
osctad
e o cea e m""|mm~:mhw Postiong Comphts  conay > PO pactioning Compléte
m‘7mMMalwummM 2 2 aves e
: Control system nterpolation (INC)
HSSTSONIIS RALIG SR 10 0:100 0:100 0100
B oo (abeing s iache: 300 0:100 0:100 0100
Md. 47 Positioning data beng executed) = Aois 24 =
: Mot to be rterpolated
M 47Positioning data beng executed|
: M code
Md. 102; Dervistion courter 0RS oAs oRs oAs
Md. 103:Motor rotation speed 0. rfmin 0.0 rfmin 6785 t/min 00 rfrin
Md. 104:Motor current rakue 0.0 % 00% 00% 00 %
(ML 108: Servy statir = Seevo Ao CFF CFF CFF CFF
MG 108:Servd Sstatus © Servo waming  JOFF CFF CFF OF
114:Sarvd dam - - -
Md. 410:Exeaute cam ho.

Mocule Information List

@ PLC READYYL0)
@ QOTT READY(X10)
W Synroneon HagUE 1)
@ A1 axes seevo ONIYLL,
M3, 108: Servo stabus :READY ON
ww 172874576 Tle
9 10 11 12 13 14 1516
193.300; 3e7YD SRatUS ; Sarvo U
w724 SE e
9 10 11 12 13 14 1516
@ MdSO:Fored stop nput(U1164231)
BuUsY
rishe. 4 2 [ININEEEN 7
9 10 11 12 13 14 1516

ME31:Skahus ; Erroe detection
Assio. 1 2 3 4 5 6 7 8

P21 SR | ke wirring detedtion
fosswo, 8 2 3 4 5 6 7T @
9 10 11 12 13 14 1516
W8 ME §:In test mode FlagU11GH000]
@ MAS1:AMIass operaion mode(L11G4232)
& M T Dpee stion cych cvee Flagd 11164233)

M. 134: Oper ation tme(U 1 {G4H000
505 ps

le.muuv-\aﬁum-ulei

9 1011 12 13 14 15 16

Y

[Articulo monitoreado]

Muestra el articulo monitoreado establecido
en seleccién de articulo para monitorear.

[Columna de visualizacién

Muestra el valor del eje establecido en
la seleccién de ejes para monitorear.

[Lista de informacion de modulo]

maodulo.

Muestra la informacién del

[»

4
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En este capitulo, usted aprendio:

+ Asignacion de Numeros de dispositivo

* Monitoreo del sistema de ejemplo

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

Asignacién de Ndmeros Cree una tabla de correspondencia de dispositivos de E/S y nimeros de dispositivos que va a
de dispositivo usar en el sistema de ejemplo. Crear una tabla de correspondencia ayuda a disminuir los
errores de programacion y optimiza los programas.

LGSR B E L EE  Puede usar la funcion de monitoreo de la herramienta de configuracién del médulo de
ejemplo movimiento simple para monitorear y mostrar las ubicaciones actuales, cédigos de error, y
otra informacion de todos los gjes en operacion al mismo tiempo.
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(T {TIX: W Control sincronico ) o0

En el capitulo 6, aprendera sobre el control sincrénico usande un médulo de movimiento simple con el QD77MS4 como

ejemplo.

m Vision general del control sincrénico )

El control sincrénico es un tipo de control en el que otros ejes (ejes esclavos) se sincronizan al eje estandar (eje principal).

A continuacion se da una descripcion general del control sincronico con un dispositivo transportador como ejemplo.

Con el control sincronico Sin el control sincrénico
| |
Ejes esclavos |
Eje principal
Cinta

transportadora

* Se puede transportar objetos constantemente sin que * La cinta transportadora necesita detenerse cada vez que
la cinta transportadora se detenga. se transporte objetos.

Existen varias ventajas para usar el control sincronico, algunos se describen a continuacion.

* Mejora de la productividad, ya que no hay tiempo de espera entre las operaciones como con la operacién secuencial, se

puede acortar el tiempo de contacto,mejorando la productividad.

+ Control seguro, ya que los ejes esclavos estan todos sincronizados al eje principal y se detienen cuando el eje principal se

detiene, el riesgo de dafios en el equipo se reduce.
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m Control sincréonico con el moédulo de movimiento simple

) oo

El modulo de movimiento simple es capaz de proporcionar un control sincronico mecanico usando engranajes, ejes,
palancas de cambios, leva, y otras partes, de manera facil solo con configurar parametros sincrénicos y otras

configuraciones relacionadas.

Control sincrénico con el modulo de movimiento simple  QD77MS

—

A

Sincronice la operacion del eje 1 al eje 3 usando los
parametros sincronicos.

| @ Ventajas

* La maquina es mas compacta y cuesta
menos.
* No hay preocupaciones por la friccion
v vida de servicio para el eje principal,
) engranajes y embrague.
Eje 3 . A
« Cambiar la configuracion inicial es
simple.

Control sincrénico mecanico tradicional

—

« No existe un error que esté causado
por precision mecanica, y el
rendimiento del sistema mejora.
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a Flujo del control sincrénico

i 000

como el eje de salida.

Inicio del posicionamiento

Parametros
sincrénicos

Engranaje
compuesto

v

Control de
posicionamiento

Datos de
posicionamiento

Servo

Eje de ™= i
entrada %ALF Fnoranaje
(Eje principal) I
Eje de salida Embrague
(Sube_je * g
principal) Engranaje de
Engranaje ﬁ cambio de
de cambio de velocidad
Embrague velocidad B T
Engrant:je ¥ ﬁ : compuesto

Engranaje de

El flujo del control sincrénico para el médulo de movimiento simple se muestra a continuacion.
El eje principal en el médulo de movimiento simple se conoce como el eje de entrada y como el eje a ser sincronizado

Médulo de
movimiento simple

Datos de la
leva

Amplificador

Servomotor

= I cambio de
e velocidad
Eje auxiliar
b Leva <
Eje de salida
|
v
Servo
Sincronico
Servomotor

Existen parametros sincronicos que se deben establecer para cada eje de salida que determine como el eje de salida se
debe sincronizar y a qué eje de entrada.
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Control de la leva ) < v f ]

El eje de salida para el control sincrénico usa operaciones de la leva.

El control de la leva realizado usando una leva mecanica tradicional se produce como un control de la leva electronico
usando datos de la leva.

<Control con una leva mecanica= <Control con una leva electrénica=

=

QD77MS

4 Leva electronica

Datos de la leva

Valor limite de -
recorrido inferiar |

Como el control de la leva electrénica para el médulo de movimiento simple es procesado utilizando un software, el patrén
ideal de la leva se produce sin ningtn tipo de preocupaciones causadas del control tradicional de la leva tales como errores
debido a problemas con la precision mecanica.

El reemplazo de la leva debido a cambios en el modelo utilizado puede ser completado simplemente con simples cambios
en el patrén de la leva.
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»ﬂ Datos de la leva ) oo

1/3

El eje de salida es controlado usando valores (valor de velocidad actual) convertidos del conjunto de datos de la leva
utilizando los valores actuales para un ciclo del eje de la leva como los valores de entrada.
Existen tres tipos de operaciones en los datos de la leva, para la leva de dos vias, leva de alimentacion, y leva lineal.

'. Leva de dos vias

La leva de dos vias opera de ida y vuelta a través del continuo rango de carrera de |a leva.

. Datos de |a leva l Ejemplo de operacion

& ! T 9

/ / velncidazagﬂdr l.jj aE; f./\ ;/\ :.
7 %

Un ciclo ' Un ciclo ' Un ciclo ' Un ciclo

F 3

. Velocidad de la leva

La velocidad de |a leva opera para cambiar la posicion de referencia de la leva para cada ciclo.

. Datos de la leva

[N\
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. Datos de la leva

&

-

/
|

f

/:
D

Un ciclo

. Ejemplo de operacion

Fy

Valor de
velocidad actual

--- Posicion de referencia de la leva para el tercer ciclo

. Leva lineal

La leva lineal opera a lo largo de una linea que produce un radio de recorrido de 100% por un ciclo.

Un ciclo

Un ciclo

2/3

Posicion de referencia de la leva para el segundo ciclo
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. Datos de la leva

v

. Ejemplo de operacion

4 i i ]
i i _'_'__-F"-
: L :
: I S i
Valor de b
velocidad actual d_,f".’( .
_— N A ot
' HH“\R ' ! .-
-4 vl - i IIl ot
o R i
Un ciclo ' Un ciclo ~._ | Unacdo '
~

Cantidad de recorrido = 100%

La leva lineal esta registrada en la herramienta de configuracion del modulo de movimiento simple como N® 0,

3/3

) oo

~------=- Posicion de referencia de la leva para el tercer ciclo

“~"" Posicdn de referencia de la leva para el segundo ciclo
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»u Creacion de datos de la leva ) 1« ) v Mroc]

Los datos de la leva se crean usando la herramienta de configuracion del médulo de movimiento simple.

Vamos a tratar de crear datos de la leva en la siguiente pantalla.

F A (ST oy Mg ds war ratiwe
,::_'::',_“ E e [ b | Aan o [k - waih [500 o) g [F o] i e | e |
"-“l‘t‘n ™~
Ite s Letd e vere R
i ’
e
."‘-

I

RET
0 oot | - — —
. - o) o ooe 17 oo R
(npee)
e he ey
€ Pvw hre Y oo e by sectun
e “I.’-I " gl e (n] O .
| - O et et e
3 R 00 o0 100 0000000 Corwtart Sowad
! ) L 0 1 e 10 00000 Crrwt it Spmed
| o ™ oo RRTTEY 00 et et Nt
L)
.
'
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m Creacion de datos de la leva

% MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010:QD7 7MS4[]-Cam Data No.0D1[]]
i Project Edt View Online Tools ‘Window Help

ARN=1 = TP =Tl L el mamamE

Mawvigation 1 x 1 jnﬂlﬂ:QD?m[]—Eam Data... * l

[l

[f 23 Ko Ca ()| Bh
[=] 1.5’1 Inkeligent Function Module
= (b 0010:QD77MS4
- 'l System Setting

fooe System Struckure

: Mark Detection
L_:ﬁﬁ' Parameter
;_';*:h-" Servo_Parameter
l{:‘i Positioning Data

"4 Block Start Daka
A Synchronous Control Paramets

— Display Maanification

Width | 100 Tl% Height | 100 vl%

—Point Data

=N

Acceleration == [ Jerk —‘ WH 100% Screen ] ‘

+.
+
=

4 Cam Data
117 Cam_Daka_List
| | No.0O1

o LE Monitor

. Digital Oscilloscope

90,00000 150.00000 270,00000 360,00000

[dearee]

'*S:l Fine-tune the cam curve by section

nd [degree]
S0, 00000

180, 00000

27000000

Stroke [%] Cam Curve
0.0000000 Constant Speed
100,0000000 Conskant Speed
100,0000000 Constant Speed
0.0000000 Constant Speed

Esto completa los ajustes de los datos de la leva.

Hacer clic en u para pasar a la siguiente pantalla.
el

>

QO4I0EH Haost
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} Configuracién de los parametros sincrénicos B 000

Para un control de la leva en el que el eje 2 esta sincronizado con el eje 1, se necesita establecer parametros sincronicos
para el eje 2.

Los parametros sincrénicos se fijan con la "Simple Motion Module Setting Tool".

Vamos a tratar de configurar los parametros sincrénicos en la siguiente pantalla.
Los datos de la leva creados en la pantalla anterior se usan para el control de la leva.

Ph 01307 | Soviwe Yanple Matun Meduln Satting Tanl (Linset Prapect) (001000 7 /WS4 | Axis #2 Syachronous Parameini |

A . Ll 2 Lol
R ! R0 T I ) Asie #7 8

_ W iy -

-
i reninss corr el ineshde setiony St e srmsdhbe g arvet or
Madn st
PA A e
e (EEEITT
P 400 A N \
S g v
e
A N 0
Made bl gt e ge s
oMY M
LR
Mot vhial) ge
Y 400 Ware o
R ——r
Mk whaalt htoh
b shalh (Rt h comttrad sttng
Fo A M vkl rade o CAL (Lwe .
P AR controd mede (LCFF Covend Mrvand

| E I8

100 M i b e e e
‘",

Iy 407 M haft A ach OM wdd e

IV A0 (1wl v b v 0 o Vi
hadh oM

I A0 My iy Ay OFF whbaes (1)
M A0 Travel vahas et ore e )

AL Mo shafy nd
[P,
19012 Ml A ot

e coretand
AL oagn ¥ men st dhasd
oM

N 410 T ¥ e et AR
o

s
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Configuracion de los parametros sincrénicos

% MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010: QD7 7MS4[]-Axis #2 Synchronous Parameter]

! Project Edit  Wiew Onlne  Tools Window  Help

NEAxERexl ol sass =)

! Navigation 7 x _ =7 0010:QDFIMS4[]-Axis #2 S...

Item Satting value | A

2] | #n ¢ Shaft  Aupdliary Shaft  Speed Change . e
o £ Clutch ! :Cam .
=/ (=3 Intelligent Function Module Il iCam 15000000

= (b 0010:GD77MS4 p Audiary Sha o 440
=/ |l System Setting - ite G
System Structure

g Mark Detection

__Ef:' Parameter

[ Servo_Parameter

{%4 Positioning Data

{44 Block Start Data

.:'_E*_: Synchronous Control Parameter
;_Et;-' Input &xis Parameter
._;t;" Axis #1 Synchronows Parameter
[ Axds #2 Swnchronous Parameter
;_:‘.‘:' Aods #3 Swnchronouws Parameter
;_':‘:i' Aods #4 Svnchronous Parameter

4 Cam Data

B Manitor Synchron Set the

Bl Digital Oscillascape - + ous parameter
Lh controli.. for the init..

< s | I v

Sek the time to advance or delay the cam axis current value per cycle ph Esto completa la configuracion de los parametros
-2147453645 bo 2147483647 ps sincronicos para &l gje 2.

Hacer clic en m para pasar a la siguiente
pantalla.

Qo4IDEH Hiosk Insert ML=
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El control sincrénico se inicia después de que se establecen los parametros sincronicos y los datos de la leva y una vez que
el comando de inicio del control sincronico se ha ENCENDIDO. Las sefiales requeridas y los datos necesarios para el inicio
del control sincronico se dan a continuacion usando un modelo QD77MS4 como ejemplo.

Buffer de Memoria

Ejel Eje 2 Eje 3 Eje 4

Valor establecido

[Cd. 380] Inicio del control

s 36320
sincronico

Ajuste el gje destino como un codigo de cuatro
bits.

bit 0 (eje 1) a bit3 (gje 4)

APAGADOQ: Fin del control sincronico
EMCEMDIDO: Inicio del cantrol sincrénico

[Md. 26] Condiciones de

- . 809 909 1009 1109
operacion del eje

Las condiciones de operacion de los gjes se
almacenan en la memaria.

0: Modo de espera

5: Analizando

15: Control sincrénico

Ejemplo que muestra el inicio del control sincrénico
Cuando el gje 2 esta sincronizado con el eje 1

* Programa de secuencia

<Inicio del control sincrénico >
X56 Lo

|| n
| [ MOVP H02 G36320 |—

Configuracion del n®  del posicionamiento

sincronico <Fin del control sincrénico>
X56 Loy

I [ MOVP HO G36320 |——

Configuracion del n®  del
posicionamiento sincronico
SM403 uoh

|| [ =K15G909 }———(M90 )——

APAGADO durante un ciclo solo Control
despuas de EJECUTAR sincronico

* Parametros sincronicos y datos de la leva

Utilice el ejemplo de configuracion en las
pantallas anteriores.
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La operacién para el control de |a leva en el que el eje 2 esta sincronizado con el eje 1 procede como se describe a

continuacion.

Se realiza el control de posicionamiento en el gje 1 usando los datos de posicionamiento.

Posicion
A

Eje 1

Posicion

Eje 2

w

/NN

0 @ ! . @
Inicio del control | | | | f’ 1
sincronico para el gje 2 [ [ [ [
Eje 2 sefial de OCUPADO : : : : "
(XD} I I I I
[Md. 26] Estada de saoea %) X Analizando ( Control sincrénico (15) espers 16)

operacion del eje del eje 2

la sefial de inicio de
posicionamiento (Y10)
para el gje 1

I
|
|
|
|
I
I
|
|
|
I
I
|
@
|
I
il
|
BIK
5
|
I
|

1) Una vez que la sefial de inicio del control sincronico
esté en modo ENCENDIDO, el [Md. 26] estado de
operacion del eje cambia a "5: Analizando.”

l

2) Una vez que el analisis esté terminado, el [Md. 26]
estado de operacian de eje cambia a "15: Control
sincronico”, y que la sefial de OCUPADO se encienda
a EMNCENDIDO.

l

i3 Después de que se confirma que el [Md. 26] estado
de operacion del gje tiene "15: Control sincronico”, la
sefial de inicio de posicionamiento (Y10) para el gje 1
cambia a ENCENDIDO.

Cuando el posicionamiento para el eje 1 inicia, el gje
2 se sincroniza con el eje 1, y se inicia la operacian
de la leva.

4) Despues de que la sefial de inicio del control
sincronico esté de ENCENDIDO — APAGADO, la
sefial de OCUPADO se APAGA, y el estado cambia a
"0: Modo de espera”.
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} Funcion del amplificador del servo virtual
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entrada virtuales.

bajo la configuracion del sistema.

entrada se muestra a continuacian.

Inicio del posicionamiento

Amplifier Setting] Axis #1]

Sarvn Amplifier Informastion
Serve Aanpifier Series | =]
rglfier Cperation Mods | =]

_—— = — =

- S

e .'\ .

i m.u_n.mdmm_-_m, Verifigue
Sorvo Fieamtes — =

ﬂ mﬁrm

MR Corligur sbor sharts, and gorve
parameters can be sot.

e v parameber petting sorsen.

I MR Configuraton i not instaled, display

El modulo de movimiento simple esta equipado con una funcién que sirve como un eje (un eje virtual del servo
amplificador) que sélo genera comandos virtuales sin que exista una conexién real a un servo amplificador.
El uso del eje del servo amplificador virtual como el eje de entrada permite el control sincrénico usando comandos de

La configuracion del gje del amplificador del servo virtual se completa en la pantalla de configuracion del amplificador del servo

Aparecera en la pantalla
la palabra Virtual

——

El flujo del control sincrénico usando un eje de amplificador del servo virtual como un gje de

Control de
posicionamiento

Pf—:rélze_trm Engranaje
sincranicos

Compuesto  Engranaje
»> Eje de

Datos de

entrada

S M.

Simple
Médulo de control de

movimiento

1/2
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} Funcion del amplificador del servo virtual

l

Control de
posicionamiento

Datos de
posicionamiento

Pa_arén‘\e.tros Engranaje ’ Simple
sincronicos compuesto  Engranae Médulo d.e f:ontrol de
> Eje de jwae movimiento
entrada —L» .
(Eje principal) |
Eje de entrada L
(Sub-eje e Embrague
principal)
Engranaje de Engranaje
cambio de de cambio
velocidad de
Embrague velocidad
Engranajef__H:;__m Engranaje
- compuest
: Datos de la
e Engranaje '
z de cambio £
de ’
Eje de velocidad
interpolacion -l |ova
Eje de salida i
v

Amplificador del servo

Servomotor

2/2
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En este capitulo, usted aprendio:

« Control sincronico

* Parametros sincronicos

+ Control de la leva

+ Datos de la leva

* Funcion del servo amplificador virtual

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

Control sincronico

Parametros sincronicos

Control de la leva

Datos de la leva

Funcion del servo
amplificador virtual

El control sincrénico es un tipo de control en el que otros ejes (gjes esclavos) se sincronizan
al eje estandar (eje principal).

El gje principal en el médulo de movimiento simple se conoce como el gje de entrada y el eje
a ser sincronizado como el eje de salida.

Existen parametros sincronicos que se deben establecer para cada eje de salida usando la
herramienta de configuracion del modulo de movimiento simple que determine cémo el gje
de salida se debe sincronizar y a qué eje de entrada.

El eje de salida para el control sincrénico usa operaciones de la leva.
El control de la leva realizado usando una leva mecanica tradicional se produce como un
control de la leva electronico usando datos de la leva.

El eje de salida es controlado usando valores (valor de velocidad actual) convertidos del
conjunto de datos de la leva utilizando los valores actuales para un ciclo del eje de la leva
como los valores de entrada.

El modulo de movimiento simple esta equipado con una funcién que sirve como un eje (un
eje del servo amplificador virtual) que sélo genera comandos virtuales sin que exista una

conexion real a un servo amplificador. El uso del eje del servo amplificador virtual como el gje

de entrada permite el control sincrénico usando comandos de entrada virtuales.
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[FTTEA Construccién de un sistema de ejemplo (Control sincrénico) ) 908

En el capitulo 7, aprendera cémo construir sistemas de ejemplos disefiados para el control sincrénico.

Diagrama de flujo de los principios de control )

A continuacion se muestra el diagrama de flujo de los detalles del control en el sistema de ejemplo.

Coloque el cursor del mouse en el simbolo en el diagrama de flujo para mostrar cada detalle del control.

[ Inicio del sistema de manipulacion
de materiales

v

Retorno al punto original
realizado en todos los gjes
|

g

Mueva el robet 1 a la posicién de Mueva el robot 2 a la posicidn de I
Espera espera

v

Sefial de inicio: ACTIVADA

Control del robot 1 con los datos de I Control del robot 2 con los datos de I
la leva la leva
[ I

I Operacidon automatica )
< J




k&l SIMPLE MOTION Module_ES El_lg
w»
Asignacién de Nimeros de dispositivo ) 088

Cree una tabla de correspondencia de dispositivos de E/S y numeros de dispositivos que va a usar en el sistema de ejemplo.
Crear una tabla de correspondencia ayuda a disminuir los errores de programacién y optimiza los programas.

Puede descargar un ejemplo de tabla de correspondencia de nimero de dispositivo asignado para el sistema de ejemplo
en el link a continuacion.

<PDF of Assigned Device Numbers>
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) Operacion de un sistema de ejemplo i < o

El sistema de ejemplo esta disefiado para operar como se muestra a continuaciéon en condiciones de operacién normales.

Los cuatros ejes (X1, X2, Z1, Z2) estan
controlados en sincronizacion.
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7.4 Control de la leva en el sistema de ejemplo

e 000

Los datos de la leva usados en los sistemas de ejemplo se muestran a continuacion.

Datos de la leva para X1
o

B 0 ..

130 oo
& onong 0 oo

Datos de la leva para Z1

L]
e mooe |

2% oo s man
1mge)

YT

|

© a00ee: w0 e

7% 0000 -
g |

Datos de la leva para X2

wassos |

AT

0 0 oene

Datos de la leva para Z2

™~y
190 cwtoen. |

7

s
1 ]

o

_ Vg

O ooome:

1
- 50 nmng

i

w000
Itnywe]
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> Resumen ) 000

En este capitulo, usted aprendio:

+ Asignacion de Numeros de dispositivo

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para garantizar que se ha
familiarizado con su contenido.

Asignacién de NGimeros Cree una tabla de correspondencia de dispositivos de E/S y nUmeros de dispositivos que va a
de dispositivo usar en el sistema de ejemplo.

Crear una tabla de correspondencia ayuda a disminuir los errores de programacion y
optimiza los programas.
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Ahora que ha completado todas las lecciones del curso Servo Madulo de MOVIMIENTO SIMPLE , usted esta listo
para tomar la prueba final.

Si no le ha quedado claro alguno de los temas tratados, aproveche esta oportunidad para repasar esos temas.
Esta prueba final consta de un total de 3 preguntas (7 areas).

Puede tomar la prueba final las veces que desee.
Como calificar la prueba

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

Resultados de la calificacion

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

Respuestas correctas : 2
Para aprobar la prueba, debe
Total de preguntas: 3 responder correctamente al
menos 60% de las preguntas.
Porcentaje: 67%
Continuar ‘ ‘ Revisar ‘

« Hacer clic en el botén Continuar para salir de la prueba.

» Haga clic en el botdn Revisar para revisar la prueba. (La respuesta correcta aparece marcada)
» Haga clic en el boton Reintentar para volver a tomar la prueba.
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} Prueba Final 1 ) 00c

Seleccione los dos programas de software necesarios para desarrollar el control de posicionamiento usando un modulo
de movimiento simple (seleccione dos opciones).

—  GX Works2
—  MT Works2
—  GT Works3
— MR Configurator2

~  PX Developer

—  MX Component

Respuesta ] [ Retroceder
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} Prueba Final 2

Seleccione del cuadro de abajo el nimero de "Términos para seleccionar” para el patron de operacion correcto que

) oo

coincida con el ejemplo de operacion que se muestra a continuacion.

Continuo control del posicionamiento

vV
A

Detenido temporalmente.

Continuo control de la ruta

Términos para
seleccionar

1. Continuo
2. Ruta
3. Téermino

1
Datos A Datos ©
M™ 1 M™ 2
N© Patron de Direccion de Velocidad
operacion comando nominal
1 v | A a
2 = B a

Respuesta ] I Retroceder

W
F
Mo se detuvo,
— T
|
|
: o
Datos A Datos ©
M™ 1 M2
e Patrén de Direccion de Velocidad
operacion comando nominal
1 v | A a
2 B a
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} Prueba Final 3
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Por favor responda las siguientes preguntas.

@ Seleccione los datos de la leva correctos para la leva de dos vias del diagrama a continuacion.

.'- 1]
A B
A | A | Cl a !
| | |
| | |
| | |
: | |
L > >
| |
\/: U | |
! - sl -
Unciclo ' Unciclo ' Unciclo '

@ Selecciones el nimero de la leva para una leva lineal registrada usando la herramienta de configuracion
del modulo de movimiento simple.

| --Select-- | ¥

Respuesta ] I Retroceder
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) Calificacion de la prueba ) 000

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

Respuestas correctas : 3

Total de preguntas: 3

Porcentaje: 100%
Continuar J ‘ Revisar ]

Felicitaciones. Ha aprobado la prueba.
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Usted ha completado el curso Servo Médulo de MOVIMIENTO SIMPLE.

Gracias por tomar este curso.

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

Puede volver a tomar el curso las veces que desee.

Revisar ‘ ‘ Cierre




