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»m Kursun Amaci ) 00c

Bu kurs, MITSUBISHI hareket denetleyicisinin hareket CPU moddliini kullanarak ilk kez hareket kontrol sistemi olusturacak
kisilere yoneliktir.

Sistemi olusturmak igin, hareket denetleyicisi mihendislik ortami MELSOFT MT Works 2'yi kullanarak SV22 sanal modunda
senkronize kontroli 6grenmeniz gerekir.

Bu kurs daha ¢ok programlamanin temellerini anlayan ve senkronize kontrol tasarimi yapan, yaziimdan sorumlu kisilere
yonelik igeriklerden olusur. Sistem tasanmi, kurulum, kablo tesisati ve benzeri donanimdan sorumlu kisiye yonelik icerik,
"SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" kursunda hazirlanmaktadir. Yazilmdan sorumlu kisiye yonelik
programlama gibi temel igerikler "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)" kursunda hazirlanmistir.

Bu kurs igin, MELSEC-Q serisi PLC, AC servo ve konumlandirma kontrolii hakkinda bilgi sahibi olmaniz gerekir.
Bu kursu ilk kez alanlann asagidaki kurslan almalarini tavsiye ederiz

* "MELSEC-Q SERIES BASICS" kursu

* "MELSERVO BASICS (MR-J3)" kursu

* "YOUR FIRST FACTORY AUTOMATION (POSITIONING CONTROL)" kursu

« "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" kursu

« "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)" kursu.
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Bu kursun igerigi asagidaki gibidir.
Bolim 1'den baslamanizi tavsiye ederiz.

Boliim 12 - GERCEK MOD VE SANAL MOD
Gergek mod ile sanal mod arasindaki farklar 6greneceksiniz.
Boliim 13 - MEKANIK SISTEM PROGRAMI

Sanal mod altinda kontrol igin kullanilan mekanik sistem programi ve mekanik modul hakkinda bilgi edineceksiniz.

Boliim 14 - KAM VERILERI OLUSTURMA

"CAM" mekanik modiili ile kullanilan kam verilerini olusturmayi 6greneceksiniz.
Boliim 15 - EGZERSIZ

Mekanik sistem hakkinda bilgi edinecek ve drnek sistemi kullanarak kam verileri olusturmay 6greneceksiniz.

Boliim 16 - UYYGULAMA

Limit anahtan cikis islevi, adres kavramasi ve dijital osiloskop hakkinda bilgi edineceksiniz.

Son Test

Geger not: %60 veya uzeri.
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Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dén Onceki sayfaya dénn.

"icindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya
ulagabilmenizi saglar.

Istenen sayfaya ulas

Egitimden gikin.
"Igindekiler" ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.

Egitimden ¢k
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Giivenlik onlemleri

Bu kurstaki onlemler

Referans

Bu kurs su yazilim strim igindir:

- MT Developer2 Sirim 1.18U

Gergek urunleri kullanmayi 6grendiginizde, lutfen ilgili kilavuzlardaki givenlik dnlemlerini dikkatlice okuyun.

- Kullandiginiz yazilim siiriimiinde gértintiilenen ekranlar bu kurstakilerden farkl olabilir.

Asagida, egitimle baglantili referanslar yer almaktadir. (Bunlar olmadan da égrenebilirsiniz.)
Indirmek igin referansin adini tiklayin.

Referans adi Dosya tiirii Boyut
Sample program Sikistinlmis dosya 53,651 bytes
Recording paper Sikistinlmis dosya 43.5 kB
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Bu bélimde, gercek mod (SV13/SV22) ile sanal mod (SV22) arasindaki farklan 6greneceksiniz.

Gergek mod bir servo programi ile servo motorunu/motorlarini kullanarak bir sistemi dogrudan kontrol etmek igin kullanilir.
Gergek modun ayrintilar igin, "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)" kursuna basvurun.
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Genel olarak, makineler her bir motordaki mekanik olarak birbiriyle baglantih miller, disliler ve kavramalar ile kontrol edilir.
Sanal mod, mekanik sistem programini kullanarak makine tizerindeki motorlan senkronize ederek bu mekanik ¢alismanin
yerini alir.

Sanal servo motora komutlar verilerek makine tizerindeki motorlar mekanik sistem programinin ayarlarina gére kontrol
edilir.

Sanal mod, sistemi mekanik olarak olusturmaya gére asagidaki avantajlara sahiptir:
« Daha kuglik ve maliyeti diisiik makineler Gretilebilir.

* Her bir parganin (ana mil, disli ve kavrama) yipranma durumunun ve dmrinin dikkate alinmasina gerek yoktur.
» Kademe degistirme gibi gorevler kolaylasir.
* Mekanik hassasiyetten kaynaklanan hatalar olmadigindan, sistem performansi ytikselir.

Mekanik sistem programiyla
yazilim kontrolG

Mekanik kontrol
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Hareket denetleyicisi (izerinde gercek mod ile sanal mod arasindaki farklar sunlardir:

Gergek mod ile sanal mod arasindaki farklar dogrulamak igin sagdaki [Gergek mod] ve [Sanal mod] 6gelerini tiklayin.

Gergek mod

Hareket SFC programi

= |

X100 —{SETMO il
N Mo DP.SFCS H3EL K10

— Aktarma

100 ——
‘GMZO}lQII servo-agik kabul edilsin mi?

RST MO

(K10 : Gergek]

INC-1
* Eksen 1. 10000 PLS

secC

1M2001 B

__SONUANDIRMA__

aumianderm koetrosun nelik paran etrelel
and 1A plune yoneik i any
Konurmid

e e
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Sanal mod islevselliginin kullanilabilmesi icin, modun sanal moda gegirilmesi gerekir. Modu degistirmek igin, gergek
mod/sanal mod degistirme istegini (M2043) acip kapatin. Ger¢ek moddan sanal moda gegis yaparken, gegisin mimkin
olup olmadigini degerlendirmek igin asagidakileri kontrol edin:

« Mekanik sistem programi kaydedilmis olmalidr.

* Tim eksenlerin servo-agik komutu agik olmalidir.

* Tum eksenler durdurulmalidir.

* Eksenlerin higbirinde servo hatasi olmamalidir.

« Silindir ekseni disinda tim eksenlere ait baglangi¢ konumuna donus istekleri kapali olmalidir.

Zamanlama semasi

Gergek moddan sanal moda gegis istegi Sanal moddan gergek moda gegis istegi
Gergek mod/sanal mod AGIK /
gegis istegi (M2043) KAPALI o\
: ACIK —\
Gergek mod/sanal mod ACIK : & \r
gegis durumu , : 1
(M2044) :
Gergek mod Sanal mod : Gergek mod

e dEREEE - - -
B
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m_gah;ma Modunun Agiklanmasi

Bu kursta kullanilan érnek sistem "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" kursu ve "SERVO MOTION
CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)" kursunda kullanilan 6érnek sistemin paketleme makinesidir.

(Stre: 00:05)
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»m Paketleme makinesi kontrolii

Bu kursa ait 6rnek sistemdeki calisma modu (kontrol akisini) asagida gosterilmektedir.
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m Bu kursun ornek sistemindeki ekipman konfigiirasyonu )

Asagida bu kursta kullanilan 6rnek sistemin ekipman konfiglirasyonu gosterilmektedir.

QO6UDH Q40P

. 62P l Yakinlk tnitesi
kisisel Q R—
bilg?sayar 1
@ = Strok st limit
K USB kablosu degeri
Kurulum 9 9 —
N - -
e Zorlamal Calisma Durdurma  Baslatma
— durdurma  ggsterge gésterge  digmesi  [—HER —
Hareket denetleyicisi digmesi lambasi lambasi Strok alt limit
= = B degeri
M':‘L’gg“g'% 3;*3:22 Servo yiikseltici MR-J3-10B
o
.,"":'. Eksen 1 Eksen 2 Eksen 3 Eksen 4 Eksen 5 Eksen 6
v b
Servo yapilandirma
yazihm paketi SSCNET I
MR Configurator2 kablosu
o o -. Isletim sistemi Servo motor HF-KP053
Isletim sistemi yazilimi Q172DCPU (zerine yiiklenmistir




y
k] 4-MOTION_CONTROLLER_Application_Virtual_Mode_fod00195_tur

»m Paketleme makinesinin hareket programi

D) [ v Jroc

Ornek sistem icin kullanilan hareket SFC programinin is akisi asagida gésterilmektedir.

Fare imlecini akis Uzerine getirerek ayrintilarini goruntdleyin.

Gergek mod igin program érnegi Sanal mod igin program &érnegi
[ Gergek mod Sanal mod \
Servo-agk Servo-agk
Eksen 1 igin baglangig Eksen 1 igin baglangig

_—

Baglangig konumuna ddnug istegi yok

Aktarma Sanal moda gevir
_
Sanal moda doénugmesi beklemede
SONLANDIRMA Sanal servo baglama

—

Sanal servo baglatma kabuli KAPALI

SONLANDIRMA
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Bu bélimde, sunlar 6grendiniz:

« Sanal mod

* Gergcek mod ile sanal mod arasindaki farklar

Onemli noktalar

Bu bélimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

Sanal mod geleneksel olarak mekanik yontemlerle kontrol edilen motorlan mekanik sistem programi ile

Sanal mod .
senkronize eder.

Sanal moda gegis

prosedird Gergek moddan sanal moda gecerken, gecisin mimkin olup olmadigini kontrol edin.

Gergek mod ilgili eksenleri dogrudan kontrol eder.
Sanal mod sanal servo motora komutlar verir ve mekanik sistem programi araciligiyla eksenleri senkronize
ederek kontrol eder.

Gergek mod ile sanal
mod arasindaki farklar
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Bu béliimde, mekanik sistem programi hakkinda bilgi edineceksiniz.

Mekanik sistem programinda, yazilim ile senkronizasyon kontroli yapmak icin sanal servo motor, senkronize kodlayici, disli,
silindir ve kam dahil mekanik modailler kullanilir.
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Mekanik moddl baglanti semasi, mekanik modiillerin diizenlendigi bir sanal sistem semasidir.
Mekanik modiil baglanti semasi asagida gosterilmektedir.

Aktarim modulu
Tahrik modiili ﬁ"’ 3* i a_,q,,_._ "’i..
Diferansiyel dl§|lSl Disli

I Sanal ana mil
Sanal servo motor
== +— Baglant: ekseni
Senkronize kodlayici Sanal servo motor

Senkron enkoder T .. -
* Bu modillerden biri baglanir. * Bu modiillerden biri baglanr.
Disli e 3* IR
” Diferansiyel dislisi

Sanal yardima girisi

Hiz degistirme dislisi

\
1blok ,
)

1sistem

Hiz degistirme dislisi Aktanm modiilii
S sl il il sl
- . : : ! Cikig modiili
g  +Bu modiillerden biri baglanir.
Tahrik modali ) : Sanal servo —_—
Senkron enkoder Ihtor g?;?:;
* Bu modiillerden biri baglanir. Cikig ekseni Silindir V:nialll e n
' 7
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Bu kursta 6rnek sistemde kullanilan mekanik sistem programina ait bir érnek pencere asagida gosterilmektedir.

Fare imlecini modil simgesi Gizerine getirerek agiklamasini gérintuleyin.

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

: Propct Edit End/Replace View Check/Convert Onlne Depug Tools Window Heb - & X
B LET
: " SR EERES D s =S TR L L b 100 ML

: Project 2.X 71 Mechanical System page .. [ (7] Parameter Block ] Ml 5ystem Structure i So Motion SFC 18 Addr data ] 3o Motion SFC 16Virtwalct 4 » &
- f: Packing Equpment (5v22) | ] 7 i

* [ System Setting

. ’ Servo Data Setting

+ B Maotion SFC Program

+ (K] Servo Program

+ g4 Machanical System

+ 28 Cam Data

+ &) Labeks

Structured Dats Types
. g Device Memory

L} Device Comment

< >
Editing Page 1/8 Q1720 SVZ2 Host Station No2 NUM
Eksen Eksen ayrintisi
1 Paketleme filmi rulosu altindaki kayish konveyor igin silindir

Paketleme filmi rulosu igin doner tabla

Kesme cihazindan 6nceki konveyor igin doner tabla
Kesme konumunu ayarlamak igin bilyeli vida

Kesme cihazinin ¢calismasini kontrol eden kam

Kesme cihazindan sonraki kayigh konveyor icin silindir

| hlw N
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Tahrik modiilleri sanal eksenleri (sanal ana mil ve sanal yardimci giris ekseni) harekete gegiren gi¢ kaynagidir.
Asagidaki iki tip tahrik modili mevcuttur.

Mekanik modul

Goruntim

Ad

Islev

Bkz. Bolum

Virtual servomotor

Mekanik sistem programinin sanal ekseni, servo programi ve
JOG igletiminden gelen giri$ darbesiyle hareket ettirilirken
kullanihir.

1331

Synchronous

encoder

Sanal eksen, harici bir senkronize kodlayicidan alinan girig
darbeleriyle hareket ettirilirken kullanilir.

1332
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Sanal servo motor, sanal eksen servo programi ve JOG isletimi tarafindan tahrik
edildiginde kullanilir.

Sanal servo motor basladiginda, baglatma durumuna (komut hizi ve hareket degeri)
gore sanal eksene darbeler aktarr.

Tablodaki her parametrenin agiklamasini gérmek igin Gizerine tiklayin. * Asagida gosterilen parametre degerleri
ornek sistem igin kullaniimaktadir.

Sanal servo motor Parametre 64esi Omnek degeri
[ Virtual axis 1
Command in-position range 100[PLS]
Operation mode at error occurrence Continue
Upper stroke limit value 0[PLS]
Lower stroke limit value 0[PLS]
) . Parameter block No. 2
Cikis modUll - — JOG speed limit value 15000[PLS/s]

<Ayar aynntilan>

Sanal modda servo programi tarafindan belirtilen eksen numarasini ayarlayin.

<Ayar araligi>
Q173DCPU kullanilirken: 1 ila 32 Q172DCPU kullanilirken: 1 ila 8
<Ayar ornegi>

Ornek sistemde sanal eksen 1 kullanildigindan, bu parametre 6gesini “1" olarak ayarlayin.




k& 4-MOTION_CONTROLLER_Application_Virtual_Mode_fod00195_tur

)m Senkron enkoder

Sanal eksen, harici bir kaynaktan alinan giris darbeleriyle hareket ettirilirken, senkron
enkoder kullanilir.
* Senkron enkoder kullanmak igin Q172DEX veya Q173DPX gerekir.

Tablodaki her parametrenin agiklamasini gérmek igin Gizerine tiklayin. * Asagida gosterilen parametre degerleri
ornek sistem igin kullaniimaktadir.

Harici kaynaktan giris Parametre 6gesi Ornek degeri
Synchronous encoder number 1
P Using the existing encoder No
T Aktanim modulu

GCikig modulu

<Ayar aynntilar>

Asagidaki sistem ayar penceresinde tamimlanan senkron enkoder numarasini ayarlayin.

<Ayar araligi>

<Ayar 6rnegi>
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Aktanm moduli tahrik moduliinden aldigi darbeleri ¢ikis moduliine aktarir.
Asagidaki dort tip aktannm moduli mevcuttur.

Mekanik moddil
Islev Bkz. B&lim
Gorinim Ad
Gear Tahrik moduliinden girilen hareket degeri (darbe) igin yoni
veya donus oranini degistirmek igin kullanihir.
1341
Clutch Tahrik modulinin dénlsini gikis moddliine aktarmak ve
¢ikis modilinden ayirmak igin kullanilir.
1342
Speed change gear | Calisma sirasinda giki$ moddliinin hizini de@istirmek igin
kullanmbr.
1343
Differential gear GCikis modulinin fazini degigtirmek veya calismaya baglama
konumunu ayarlamak igin kullanilir.
1344




k& 4-MOTION_CONTROLLER_Application_Virtual_Mode_fod00195_tur

(3541 ETT

Digliler, giris ekseninden gelen darbe sayisinin disli oraniyla ¢carpimi sonucunda elde
edilen darbe sayisini ¢ikis eksenine aktarmak icin kullanilir.

Disli orani, "Disli orani giris ekseni tarafindaki dis sayisi”, "Disli orani gikis ekseni
tarafindaki dis sayisina” boliinerek hesaplanir.

Cikis ekseni darbe sayisi = (ekseni darbe sayisi) X (Disli orami) [PLS]
Tablodaki her parametrenin agiklamasini gérmek icin (izerine tiklayin. *Asagida gosterilen parametre degerleri
ornek sistem igin kullanilmaktadir.
Parametre 6gesi Ornek degeri
Sanal servo motor = -
R e Gear ratio input axis side tooth count 30
——- Gear ratio output axis side tooth count 1
Rotation direction Forward

] Disli
disli
Girig ekseni: (digli orani)
100[PLS] Ciki ekseni
Cikig ekseni: e :
3000[PLS]

<Ayar aynntilan>

Disli orani girig ekseni tarafindaki dis sayisini ayarlayin.

<Ayar araligi>
1ila 65535

<Ayar ornegi>

Ornek sisteme ait eksen 4 sanal servo motordan gelen girig darbesi sayisini 30 ile carptigindan bu parametreyi "30" olarak ayarlayin.
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Kavrama, giris ekseninden aldigi komut darbelerini ¢ikis modullne aktarir ve keser ve servo motorun ¢alismasini baslatip
durdurarak kontrol etmek igin kullanilir.

Diizleme kavramalarn ve dogrudan kavramalar olmak tizere iki tip kavrama mevcuttur. Hizlanmanin/yavaslamanin gerekip
gerekmemesine bagl olarak bunlardan biri kullanilir.

L] [}
Hizlanma/yavaglama: gerekli p i i
Sanal servo motor E E
i i
i i
1 i E >
Dazleme iglemi: yapilir i Kavrama ACIK i Kavrama KAPALI
: :
] ]
- / i i
] )
L} L}
v ; ;
: I
Duzleme kavramasi '
i
J
Hizlanma/yavaglama: gerekli degil ] ¢ » 1
i
]
'
H
Dizleme iglemi: yapilmaz i
:
/ \' H
L}
Dogrudan kavrama
t
l L} L} ’
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Kavrama asagidaki bes farkl moda sahiptir.

Galigma modu Agiklama

ON/OFF mode Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazi, KAPALI durumdan ACIK duruma gectiginde kavrama agilir.
Kavrama AGIK/KAPALI komut cihazi, ACIK durumdan KAPALI duruma gectiginde kavrama kapanir.

Address mode Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazi ACIK iken ve kavrama ACIK adresine ulagildiginda, kavrama agilir.
Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazi KAPALI iken ve kavrama KAPALI adresine ulagildiginda, kavrama kapanir.

Address mode 2 Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazi ACIK iken, kavrama ACIK/KAPALI adresine gore kavrama agilir ve kapanir.
Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazi, ACIK durumdan KAPALI duruma gectiginde kavrama kapanir.

One-shot mode Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazi, KAPALI durumdan ACIK duruma gectiginde, kavrama belirlenen bir hareket
miktan kadar hareket ettikten sonra agilir ve ardindan belirlenen bir hareket miktan kadar hareket ettikten sonra
kapanir.

External input Bu mod, yalnizca artiml senkronize kodlayici (manuel darbe jeneratora) tarafindan tahrik moddla olarak ayarlanan

mode eksen icin kullanilir. Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazina ve harici girige (TREN sinyali: Senkronize kodlayici

baslatma sinyali) gore agilir ve kapanir.

Tablodaki her parametrenin agiklamasini gérmek igin Gzerine tiklayin. * Asadida gosterilen parametre degerleri
ornek sistem igin kullaniimaktadir.
Parametre 6gesi Ormek degeri
Clutch ON/OFF command device M7004

m N Clutch status device M7014

m
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Dogrudan kavrama

Parametre 6gesi Ornek degeri
Clutch ON/OFF command device M7004
Clutch status device M7014

Clutch type

Smoothing clutch

Smoothing clutch method

Time-constant system

Smoocthing time constant

30[ms]

Operation mode

ON/OFF mode, address
mode and one-shot

Mode setting device D7040
ON address setting device D7042
OFF address setting device D7044

Address mode clutch control system

Current value within 1

<Ayar aynintilan>

<Ayar araligi>

X0000 ila X1FFF
Y0000 ila YIFFF
MO ila M8191 (*1)
FO ila F2047
B000O ila BIFFF

Kavrama agik/kapali komutu icin cihazi belirleyin.

[ v Jroc

2/3

[»

4
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<Ayar araligr>

X0000 ila X1FFF

Y0000 ila Y1FFF

MO ila M8191 (1)

FO ila F2047

B000O ila B1FFF

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

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

Etiket ve yapi ad bit cihazi olarak kaydedilmigtir

[»

(*1) Sanal serve motor ekseni durumu ve komut sinyaline ait cihaz alani kullanici tarafindan kullanilan mekanik sistem programinda
kullanilmamaktadir.
(*2) Mevcut goklu CPU paylagma cihazinin araligi, goklu yiksek hizh aktanim alani ayarina baglh olarak degisiklik gosterir.

<Ayar ornegi>

Ornek sistem igin bu parametreyi "M7004" seklinde ayarlayin.

4
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@EYEN Hiz degistirme dislisi

Galisma sirasinda gikis moduliine ait donus hizini ve hareket degerini degistirmek igin
bir hiz degistirme dislisi kullanilir.

Cikis eksenine aktarilan hiz, giris eksenindeki hiz ile hiz deg@istirme orani ayarlama
cihazi igin ayarlanan hiz degistirme orani garpilarak hesaplanir.

(Hiz degistirme orani) *

Cikis ekseni hizi = (Giris ekseni hizi) x [PLS/s] *0ila 65535
1000
*Asagida gosterilen parametre degerleri
Tablodaki her parametrenin agiklamasini gérmek igin tGzerine tiklayin. érnek sistem icin kullanilmaktadir.
Parametre 6gesi Ornek degeri
Speed change ratio upper limit value 65535
Speed change ratio lower limit value 1
—Hiz degigtirme diglisi | Speed change ratio setting device D7036
(hiz degigtirme orani) Smoothing time constant 0[ms)
Cikig
ekseni =

Cikis moduli

<Ayar ayrintilan>

Hiz degigtirme oranimin Gst limitini ayarlayin.
Hiz degistirme orani ayarlama cihazindan alinan deger bu limiti agtiginda, hiz degistirme dislisi limit deger ile kontrol edilir.

<Ayar araligi>
Bu degeri, 0,00 ila [%:]655,35'yi 100 ile carparak ayarlayin (0 ila 65535).
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»m Hiz degistirme dislisi

)

<Ayar ornegi>

Ornek sistem icin bu parametreyi "65535" seklinde ayarlayin.

[ v Jroc
2/2
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@YX Diferansiyel dislisi

Diferansiyel dislisi yardimci giris ekseninin hareket degerini giris ekseninin hareket
deg@erinden gikarir ve ardindan sonucu gikis eksenine aktarir.

Diferansiyel dislisinin yardimci ekseni doniis yoniine sahiptir ve bu varsayilan olarak
ters yon olarak ayarlanmstir.

Cikis ekseni hareket degeri = (Giris ekseni hareket degeri) — (Yardimc giris ekseni hareket degeri) [PLS/s]

[»

(1) Cikig modulunin fazi degistirilirken veya galigmaya baslama konumu ayarlanirken

/Sanal ana mil @
| T

n

Kavrama

Kavrama —J

Yardima girig \_ Girig ekseni
ekseni

& Diferansiyel diglisi

Cikig
ekseni

Tahrik modult Cikig moduld
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@EXYY Diferansiyel dislisi ) SR

(2) Sanal ana mile bagliyken

Girig ekseni

Diferansiyel dislisi / Sanal ana mil @

Cikig R
Sanal servo ekseni
motor

Clkis moddlindn

m fazini degigtirir.

L]

Yardima eksen Yardima girig ekseni,
senkron enkoderi Cikig moduli

4
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@I Gilas Modiilii

) [ v Jroc

Bir ¢cikis moduili makineleri kontrol eder. Asagida belirtilen dort ¢ikis modili tipi mevcuttur.

Mekanik moduil
Islev Bkz. BSlim
Gorinim Ad
Roller Servo motora bagl bir makinenin hizini kontrol etmek igin
kullanilir.
1351
Ball screw Servo motora bagh bir makineyi dogrusal olarak hareket
ettirmek igin kullanilir.
13.5.2
Rotary table Servo motora bagh bir makineyi donel olarak hareket
ettirmek igin kullanilir.
1353
Cam Servo motora bagh bir makineyi tanimlanmig bir kam
diizenine gore hareket ettirmek igin kullanilir.
1354
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@Y silindir

Silindir asagidaki durumlarda kullanilir;
*Servo motora bagh bir makineyi stirekli calistirmak igin
*Konum kontroli gerektirmeyen bir sistemi kullanmak igin

Silindir asagida hesaplanan hiz ve hareket degeri ile kontrol edilir.

Silindir hizi = (Tahrik moduili hizi [PLS/s]) x (Disli oram) x (Hiz degistirme orani) [PLS/s]
Silindir hareket degeri = (Tahrik hareket degeri [PLS]) x (Disli orani) x (Hiz degistirme orani) [PLS]

Tablodaki her parametrenin agiklamasini gérmek igin tizerine tiklayin. * Asagida gosterilen parametre degerleri
ornek sistem igin kullanilmaktadir.
ﬁ» ~t Parametre 6gesi Omek degeri
. Output axis No. 1
] . B Digli ... Digli orani i
Comment
Tahrik modili Roller diameter 95493.0[um]
i Kavrama Number of pulses per revolution 262144[PLS]
Permissible droop pulse value 6553500[PLS] _
Silindir -
Speed limit value 1800000.00[mm/min]
Unit of output mm
Torque limit 300%
Phase compensation Not set
<Ayar aynintilan> J
Sistem ayar ekraninda tanimlanan eksen numarasini belirleyin.
<Ayar araligi>
Q173DCPU kullanilirken: 1 ila 32 Q172DCPU kullanilirken: 1 ila 8 -
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»
@EEEN silindir D OR%
2/2
<Ayar ornegi>
Ornek sistemde No. 1 kullanildigindan, bu parametreyi "1" olarak ayarlayin.
=

nm
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@EEEN vida mili

Vida mili servo motora bagl bir makineyi dogrusal olarak hareket ettirmek igin
kullanilir.

Vida mili, tahrik moddiltinden alinan hiz ve hareket degeri aktannm moddilinden gelen
disli oraniyla carpilarak hesaplanan hizda kontrol edilir ve sonugcta elde edilen hareket
degeri Uretilir.

Vida mili hizi = (Tahrik moduli hizi [PLS/s]) x (Disli orani) x [PLS/s]
Vida mili hareket degeri = (Tahrik hareket degeri [PLS]) x (Disli orani) [PLS]

Tablodaki her parametrenin agiklamasini gérmek igin Gzerine tiklayin. * Asagida gosterilen parametre degerleri
ornek sistem icin kullaniimaktadir.
(T 4 Parametre 6gesi Ornek degeri
_ # Digli ... Digli orani |[1outButaxis No. 4
] Comment
Tahrik moduld
&8 Kavrama
Permissible droop pulse value 6553500[PLS]
Vida mili -
‘ ! Speed limit value 60000.00[mm/min]
- Unit of output mm
Torque limit 300%
Upper stroke limit value 214748364.7[pum]
Lower stroke limit value -214748364.8[um]
Phase compensation Not set

<Ayar aynintilan>

Sistem ayar ekraninda tanimlanan eksen numarasini belirleyin,

<Ayar araligi> v
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<Ayar araligi>
Q173DCPU kullanilirken: 1 ila 32 Q172DCPU kullanilirken: 1 ila 8

<Ayar ornegi>

Ornek sistemde No. 4 kullanildigindan, bu parametreyi "4" olarak ayarlayin.

1

L
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m Doner tabla

Doéner tabla asagida hesaplanan hiz ve hareket degeri ile kontrol edilir.

Doner tabla hizi = (Tahrik moduli hizi [PLS/s]) x (Disli orani) x [PLS/s]
Déner tabla hareket degeri = (Tahrik hareket degeri) x (Digli orami) [PLS]

Tablodaki her parametrenin agiklamasini gérmek igin Gizerine tiklayin. * Asagida gosterilen parametre degerleri
ornek sistem igin kullamimaktadir.
Parametre 6gesi Omek degeri
_——t—: - -2 Output axis No. 2
I 3 Digli ... Digli orani r—
Tahrik modulu
&8 (avrama — =
Permissible droop pulse value 6553500[PLS]
Déner tabla Speed limit value 1080000.000
—
Torque limit 300%
Upper stroke limit value 0.00000[degree]
Lower stroke limit value 0.00000[degree]
Main shaft side D7020
Auxiliary input axis side
Phase compensation Not set
<Ayar aynintilan>
Sistem ayar ekraninda tanimlanan eksen numarasini belirleyin.
v
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@EEEN Déner tabla D 008
2/2

<Ayar araligi>
Q173DCPU kullanilirken: 1 ila 32 Q172DCPU kullanilirken: 1 ila 8

<Ayar 6rnegi>

Ornek sistemde No. 2 kullanildigindan, bu parametreyi "2" olarak ayarlayin.

1

4
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Kam, servo motora bagli bir makineyi tanimlanmis bir kam dizenine gore hareket
ettirmek icin kullanilir.
Kam, bir kam ekseni devri bagina darbe sayisiyla bir devir yapar.

Cikis moduli olarak kamin belirlendigi bir eksen igin, asagidaki animasyonda
belirtildigi gibi, kamin yaptidi islemi gergeklestirmek igin vida mili de kullanilabilir.
Kami kullanmak igin asagidaki iki veri tipi gerekir:

* Kam verileri (ayrintilar igin Bolim 14'e basvurun.)
» Cikis moduli parametreleri
* Asagida gosterilen parametre degerleri

Tablodaki her parametrenin agiklamasini gérmek igin Gzerine tiklayin. ornek sistem icin kullanilmaktadir.
Parametre 6gesi Ornek degeri
Qutput axis No. 5
Comment
Kam
\ Cam number setting device D7056
Number of pulses per revolution 2621440([PLS] =
\ ' Permissible droop pulse value 6553500[PLS]
Stroke amcunt setting device D7058
Lower stroke limit value storage device D7060
Cam or ball screw switching device J
Azaltma Bilyeli vida Unit of output mm
diglisi Torque limit 300%
Strok miktari
Servo motor : :
Main shaft side D7062
Auxiliary input axis side
Phase compensation Not set
<Ayar aynntilan>
Sistem ayar ekraninda tanimlanan eksen numarasini belirleyin. =
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<Ayar araligr>
Q173DCPU kullanilirken: 1 ila 32 Q172DCPU kullanilirken: 1 ila 8

<Ayar ornegi>

Ornek sistemde No. 5 kullanildigindan, bu parametreyi "5" olarak ayarlayin.

[»

4
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Sanal servo motor veya
senkron enkoder

Digli Devir bagina darbe sayisi
= 2621440[PLS]

1 dongue

1 kam ekseni
devri igindeki
gegerli deger

Kavrama

Kam besleme
mevcut

Strok miktarit

Kam

Strok alt limit degeri \1 kam eksen devri igindJIti
darbe sayisi -1

. e Gegerli besleme degeri
Servo yukseltici f(;ln = Strok miktan * Strok orani +[Strok alt limit degeri

v o i L L [_\ ....................

—

Servo yukseltici igin

komut degeri } \ }

4
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[ 1354 2

)

Servo yikseltici igin
komut degeri

Servo yukseltici icin komut degeri
= Mevcut besleme degeri * Devir bagina darbe sayisi /
Devir bagina hareket degeri

[ v Jroc
2/2




y
4-MOTION_CONTROLLER_Application_Virtual_Mode_fod00195_tur

»

Mekanik modiil
baglanti gemasi

Mekanik sistem
programi

Mekanik modiil

Ozet

D) [ v Jroc

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

Mekanik modul baglanti semasi
Mekanik sistem programi
Mekanik modiil

Tahrik moduili

Aktarim moduli

Cikis moduli

Onemli noktalar
Bu boélimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

Mekanik modiuillerin uygun sekilde dizenlendigi bir sanal sistem semasi

Donanim ile ayni sekilde yazilim tizerinden senkronizasyon kontrolli gergeklestiren bir program

Mekanik modiil baglanti semasinda gosterilen islevsel modul

Tahrik modald Sanal eksenleri (sanal ana mil ve sanal yardimc! giri$ ekseni) harekete gegiren gtic kaynad!

Aktanim modli Tahrik modiiliinden aldigi darbeleri gikig modiiliine aktarir.

Gilig moduld Servo motorun hareket degeri gikis moduliinden gelen komut darbesi ile kontrol edilir.
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LIRS KAM VERILERININ OLUSTURULMASI

) [ v Jroc

Bu bélimde, kam verilerini olusturmay 6greneceksiniz.
Kam verileri, mekanik modulin bir gikis modiili olan kam tarafindan kullanilir.
Kam olusturmak igin ayarlanacak 6geler asagida belirtiimektedir.

Ayarlanacak 6geler Baslangi¢ degeri Ayar araligi
Cam No. - Siradaki bolime bagvurun.
Resolution 256 256, 512,1024, 2048
Stqu.e amount switching 0 0 ila (cBzliniritk -1)
position

. » Two-way cam mode
Operation mode Two-way cam mode Foud cantiiods
Cam data table 0 0 ~ 32767

Kam

Servo motor
Azaltma

disligi

Vida mili

Strok miktari
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@EZEN <am No. ) 908

Kam numarasi, olusturulan kam verilerine atanan numaradir.

Her makine adi igin 1 ile 64 arasinda bir numara verin.

Kam veri numarasi, dénistirme sirasinda mekanik sistem programi tarafindan makine adlannin kaydedildigi siraya gore
belirlenir ve asagida gdsterilen bir dengeleme degeriyle kullanihr.

Kan numarasi ayarlama cihazi tarafindan kullanilan kam verilerine ait kam numarasini ayarlarken, numarayi bu dengeleme
degeriyle kullanin.

Cam Data Setting E]
Enter the machine name for Cam Data Setting. Makine adlarinin sirasi Kam No. ayar
| _ 1 1~26
| - 2 101 ~ 164
3 201 ~ 264
| -
_/ ! 301 ~ 364

oK Cancel |
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Gozunirlik, tek bir donglye ait kam egrisinin kontrol icin boliindigu segment sayisidir.
Yiksek ¢ozundrlik, kam egrisine daha yakin kontrol saglamak tizere daha fazla 6rneklem verisi alir.

1 dong
1 dongii . .
Coziniirlik o s
128 256

I_ __ Ll Ideal egri

1 déngii 1 dongl

A - 180° 360°
Gozindrluk i 2048 Gergek konum

Gozunurligun tim nokta verilerinin gikartildigindan emin olmak igin asagidaki kosullar yerine getirilmelidir.

» Kam devri basina darbe sayisi (N¢) > = CoézUnurlik
» Kam devri basina gereken zaman >= Calisma dongilsi X Cozlinurlik
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Kontrol kam verileri igin iki yonli kam modu ve besleme kam modu mevcuttur.
@® iki yonlii kam modu
iki yonli calisma, strok miktannin araligi icinde tekrarlanir.
| Kam dizeni B Omek calisma
32767 ~ Cikis degeri (Adres) ¢
/ \ Strok miktan
O ” : a —
0 Cozunurluk -1 Strok alt limit degeri Strok miktanI { o ]
- A YAV AW
. 1dongu , Strok alt limit degeri | 1déngii | 1déngi | 1 déngi
(1 kam mili devri) Vv ’ » N
J N N\ ¥ i, it
o M N

@ Besleme kam modu

besleme yapar.

B Kam diizeni

Y

Strok miktan

Cozunurliuk -1

1 déngii

(Bir kam ekseni devri)

B Omekcalisma

Strok alt limit degerinden baslayarak konumlandirma igin tek yonde tek bir déngtide belirtilen strok miktari igin

Cikis degeri (Adres)

Strok miktan %-

Strok alt limit degeri

Vv
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Kam veri tablosunda tanimlanan ¢ézinurligin her noktasi igin strok orani tanimlanir.
Strok orani kam egrisinin maksimum degeriyle %100 olarak temsil edilen degerdir.

MT Developer2, kam egrisi olusturuldugunda kam veri tablosunu otomatik olarak olusturur.

Cikis degeri (Adres) 4
100%

'Y v o

Kam eqgrisi

Strok miktan (/A Strok orani
Strok alt limit degeri . ¢ R
(alt 6la nokta) - 0 >t 0%
< >

Bir kam ekseni devri igindeki mevcut degere gore, kam veri tablosundaki strok orani kullanilarak hesaplanan bir deger
cikartilir.

Mevcut besleme degeri = Strok alt limit degeri + Strok miktan x Strok orani
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»m Strok Miktari Degistirme Konumu D) 0o0c

Bu ayar, ¢calisma sirasinda kam numarasini ve strok miktarini degistirmek igin kullanilr.

Belirtilen degistirme konumu [0 ila (¢6ztnurliik -1)] gegildiginde, strok miktan ve kam numarasi dogru ise program belirtilen
kam numarasi ve strok miktarina geger.

(Ornek)  Strok miktari degistirme konumu 0 olarak ayarlandiginda, kam No. 1 ve No. 2 ve strok miktarlan
S1 ve S2 asagida gosterildigi gibi degistirilir.11

Nc-1 7 -------------------------------------

Bir kam ekseni devri
igindeki mevcut deger (PLS)

(Nc: Kam mili devri bagina N
darbe sayisi) | Strok miktan
> I
I
!
|
)

ry

1 dongu b,
degistirme konurhu

Kam numarasi ayarlama 1 o
cihazi degeri

Strok miktan ayarlama
cihazi

Kullanilan Kam No. 1

YUrGtme strok miktar S Sz

|
1
I
1
|
I
|
|
|
|
|
|
|

|
|
I
|
|
|
I
|
|

» I
|
|
|

S | | =

| |
' TAVANIZ
| I

Kam No. 1 Kam No. 2
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Strok miktan
degistirme konumu

Ozet

D) [ v Jroc

Bu bélimde, sunlar 6grendiniz:

Kam verileri

Kam No.

Cozunarluk

Strok miktan degistirme konumu
Calisma modu

Kam veri tablosu

Onemli noktalar

Bu bolimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

Kam verileri Mekanik modiilin kami icin kullanilan ayarlar.

Kam No. Kam verilerine atanan numara.

Cozindrlik Tek bir dongtiye ait kam egrisinin kontrol i¢in bolindligl segment sayisi.

Galisma sirasinda kam numarasini ve strok miktarini dedistirmek icin kullanilan ayar.

Calisma modu Kontrol kam verileri igin iki yonlii kam modu ve besleme kam modu mevcuttur.

Kam veri tablosu Tamimlanan ¢ozinurliagin her noktasina ait strok oraninin ayarlanmasi.
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Bu bélimde, mekanik sistem programi ve kam verilerinin olusturulmasi hakkinda ve ayrica program ¢aligmasinin izlenmesi
hakkinda bilgi edineceksiniz.

Ornek sistem "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" kursu ve "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS
(REAL MODE: SFC)" kursunda kullanilan sistemin paketleme makinesini kullanmaktadir.
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m Mekanik Sistem Programi

Egzersiz sistemini kullanarak mekanik sistem programi olusturmayi égrenin.

Sonraki ekranda bir sistem konfiglirasyonu gerceklestirelim.

P MELSOFT Series MT Developer? CYMELSECYe-learning¥ Packing Equipment -~ [Mechanical System page 01)

Promct Edt Frd/Replace Yew Check/Corvert Onlne Debug Tools Wndow Help

P

IPAds NSl
D13 B SaRFREER R esR -GSO HTIS L L

Zi Mechanical System page

1elonyg j

Edtrg Page 1/8 Q1720 SVZ2 Host Station No2

i

g Meweiey (exueyoon ' |
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W MELSOFT Series MT Developer2 C:¥MELSEC¥e—learning¥Packing Equipment — [Mechanical System page 011

: Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help -5 X

5 MO RTEE iD= @ =G T TIE L L b 5% ~||BRE
, :_.. Mechanical System page ... ‘ 4 b « : Mechanical Parameter Setting 2 x

- ~ | Roller

_‘15 \ Parameter Item Setting Value

%. Output Axis No, 6

Q Comment

Roller Diameter
Number of Pulses per

95493.0[pm]

Revolution 262144[PL3)
Permissible Droop Pulse 6553500[PLS]
| Speed Limit Yalue 60000.00 min ]
[ Output Unit mm
+ Torque Limit 300%
+ Phase Compensation Mot Set

Ayni prosedirdeki diger parametreleri ayarlayin. ‘

m digmesini tiklayin ve sonraki ekrana gegin. ‘

T OGO O o000 000TO0" =

Editing Page 1/8

Q172D SW22 Host Station No.2
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»m Kam Verilerinin Olu§turulmaS| ) 1« ] v Joc

Simdi Bolim 15.1.2'de olusturulan mekanik sistem programinin kami kullanilarak kam verilerinin nasil olusturuldugunu
ogrenecegiz.

Siradaki sayfada gercek pencereyi kullanarak kam verilerini olusturun.

ﬁ MELSOFT Serwes MT Developer?2 CY¥MELSECYe-learnne¥Packing Equipment [Cam [ Cutter-cam ] noD1]

i Promct Edt End/Replace \Yew Check/Corvert Onine Debug Tooks Wndow Help -8 X
: r H G

DPpAGlnsan]

i) 38 [ __>f.nm,#anzgngigagglgaul

: Project 3 x E Mechanical System page 01 r%conlm-ca-lndll X 1P v
'._Bpmwo-m(svm
. System Settrg
* W Servo Data Setting | 100.00
+ B Motion SFC Program
* (5] Servo Program
* ol Mecharucal System
= I8 CamData Stroke
= 4] Cuttercam [1%)
& o e
~ _) o0t
- QLM
& vARIARLE
Structured Data Types

- Oevice Memory [ o000

€3 Oevice Comment 0.0 9.0 180.0 270.0

360.0
(segree)
CamMode | Two-way Reschtion| 286 CurveType | Cam Curve Sroke Switching Postion [~ 0

QI720 SV2 Host Station o2
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»m Kam Verilerinin Olusturulmasi ) ooc

' MELSOFT Series MT Developer2 C:¥MELSEG¥e—-learnine¥Packine Equipment — [Cam [ Gutter-cam 1 no011]

: Project Edit Find/Replace Miew Check/Convert Online Debug Tools Window Help -85 X
NPASLM%am)
i 8 B SRR SR B ~ME

: Project &k / 44 Mechanical System page D)/%Gam [ Cutter-cam ] no01 10
-~y Packing Equipment {Sv22)
+ (gl System Setting
+ '#J Servo Data Setting | 100,00

+ B} Motion SFC Program
+ Servo Program
+ a3 Mechanical System

=2 Cam Data Stroke
= 4_] Cutter-cam [T
_ o0t
+ (& Labels
{E® Structured Data Types
+- {34 Device Memory
4 ¥ Device Comment [ o000
0.0 90.0 180.0 270.0 360.0
[degree]

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

Kam verileri olugturulmugtur.

n diagmesini tiklayin ve sonraki ekrana gegin.

Q172D SW22 Host Station No.2
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Olusturulan mekanik sistem programinin ¢alismasini izleyebilirsiniz.

Programi bir sonraki sayfada MT Simulator2'yi kullanarak izleyin.

MT Simulator2: Bu arag, MT Developer2'den simiilasyonu baglatarak gergek bir sisteme baglanmadan hareket SFC programi

izlemesi dahil gesitli izleme gorevlerini mimkiin kilar.

P MELSOFT Series MT Developer? C.¥MELSECYe-learning¥Packing Equipment ~ [Mechanical System page 01)
yomct [dt Frnd/Replace Yew Check/Corvert Onlne Debug TJTooks Window Help
. H H [ 3 '« q -’ . -
™m -

- -

1 Mechanical System page

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

: Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help -5 X
: ¥ £ B
' X 3 R ERag (S | | 100% ~ _E
1 41 Mechanical System page ... \ 4 b « : Mechanical Detailed Monitor % X
Monitor .
Parameter Name Valle Unit
Qutput Axis No, 200000 a,.,
Feed Current Value 200000 pm
Real Current Value 0 pm
Deviation Coﬂgltjé 300 PLS
Torque Limit Yalue 1 %
Execute Cam No, oo

Lower Stroke Limit 200000 pm
Execute Stroke 1875030 pm
Cam Axis 1

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

Mekanik sistem programi galigmasi izlenmeye baglar.
" STOP  RUN
m digmesini tiklayin ve sonraki ekrana gegin.

PF— 1T P =

wirtast Mode Monitoring  Page 1/ 8 Q172D SW22 Simulation MNo.2
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Bu bélimde, sunlar 6grendiniz:

* Mekanik sistem programi olusturma
+ Kam verisi olugturma

+ izleme

Onemli noktalar
Bu bélimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

Mekanik sistem - . - . i i .
programi olusturma Bir sistemi yapilandirmak icin mekanik modiilleri diizenleyin ve yapilandirin.

Kam verisi olugturma Kontrol ayrintilarina uygun olarak gerekli kam egrisini olugturun.

izleme Sanal mod caligmasini simiilasyon tzerinden kontrol edebilirsiniz.
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Bu bélimde, hareket denetleyicisinde sanal modun uygulamalan olarak asagidakileri 6greneceksiniz.
* Ayrica, limit anahtan ¢ikis islevi ve dijital osiloskopu sanal modda oldugu gibi ger¢ek modda da kullanabilirsiniz.

* Limit anahtari gikis islevi
+ Kavrama galisma modu (Adres modu)
« Dijital osiloskop
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»m Limit Anahtan Cikis Islevi
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Ayarlar, proje penceresinde [Servo Data Setting] -> [Limit Output Data] 6geleri segilerek yapilabilir.

Limit anahtar gikis islevi kullanmanin avantajlari

*Sensor anahtari ve ilgili donanim gerekli olmadigindan maliyet azaltilabilir.
*Anahtar kablolarina gerek yoktur.

*Konum verileri dogru bigimde izlenebilir.

Uygulama

«Doner kesici adresi igin kullanilir

«Isaretleme anahtari icin kullanilir

& MELSOFT Serion MT Developer? CYMELSECYn - leawnneVPachimg Equpment [Limit Output Data)
| Bromet fot Ernt/Replsce Yew (Pechk/Comert Onine Ootue  Jook Wedow Heb -8 x
ST, L F.1 1)
idolag Xy osErRERAL BN IR RE
| Promet X T Mechancal System paee 1) 33 Limit Ovtgast Data ihe
- B, Padirq Lougmert (3V22)
System Settrg e
Lo Dats Tactrg
Servo Doty Itees. 1
- Uit Oustpast Dat s Set the ouft puft evalbde | deabibe bet swheen yous ward 1o drsabde the Brel ol (h 0ol st Garww Ofse7 ol i
Onttgus Dwvxce LRt
- Watch Data Set the data to be pesformed the bt sesit (h out pat Tunction,
watch Data Settrg O Moton Coreral Oata
Aun haosl
Ferm O Fead Curent Vale
Cevce -
Data Iype [«
- ON section setting Set the data range which i turned ON/OFF for the preset watch data.
O Vel CO*0.0000 1 Seyee]
CFF Yok DO *0.0000 L degyea)

-m"‘"”‘“‘"- Set the output enable/dnable bt when you want to disable the bt switch output during oper ation.
et Erablefisatie B Dresht

Catznd Lrobie Kudie te
Device
~ Ferded Outgadt BR Setting  Set the lorded et bRt sben yom sant 1o lorce the Bvel swit (h ol et 10 be provided dunng oper o ion.
Forced Output B2 O breeahd
Forced Ontgut Bt Cwvce
Outs Type -
Spechy the typs of data to be comgared.

11608 Stege Typs Data
1402 rtoger type data s 16-DR rteger vahue dats. Word device uses | port

D20kt Integer Type Dats
1244 rieger type data s X120k réeger value data. Ward device uses te ports, (Sgecfed
Crvice No. ) and (Spachied Device Mo + 1)

-‘uqm Type Data - . e

QITZ0  SV22 Host Sastuon No2 WM

Limit anahtan ¢ikis islevi, izleme verisi olarak hareket kontrol verilerini veya istege baglh sdzciik cihazi verilerini kullanir ve
izleme verileri ACIK ve KAPALI degerleri tarafindan tanimlanan ACIK cikisi blogu igindeyken ¢ikis cihazini agar.
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»m Limit anahtan cikis islevinin calismasi ) l?lg@

Limit anahtan ¢ikis kontrol, kapali durumdaki PLC hazir isareti (M2000) agilarak PCPU Hazirligi Tamamlandi isareti (SM500:
ACIK) sirasinda devreye sokulur.

Acik durumdaki PLC HAZIR isareti (M2000) kapatilarak PCPU Hazirligi Tamamlandi isareti (SM500) kapatildiginda tim
noktalar etkisizlestirilir.

Limit anahtan gikisi, ¢ikis etkinlestirme/etkisizlestirme biti ayarlanarak her nokta igin ayri ayn etkinlestirilebilir veya
etkisizlestirilebilir.

Zorlamali gikis biti ayarlanarak limit anahtari gikisi her nokta igin agilabilir.

(ACIK degeri) < (KAPALI degeri) iken
1000000 [pm] = Gegerli besleme degeri < 200000.0 [pm] 2
Mevcut besleme degeri 100[mm] veya Gzerinde ve 200[mm]'nin altindayken YO0 agilir. J
ACIK |
Cikig cihazi KAPAU lKAPALI
Y0
KAPALI Degeri 200000.0[pm]
ACIK blok ayan )
ACIK Degeri 1
Izleme verisi degeri Gegerli besleme degeri
(ACIK Degeri) = (Izleme verisi degeri) £ (KAPALI Degeri)
Parametre 6gesi | Ornek degeri

Limit output data

Output device | Y0000

Watch data

Watch data specification 0: Motion control data

Axis Axis 1

Name 0: Current feed value

ON block setting

Fal NRYEY NS I 124 AADAS B L N
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2/5
ON block setting |
ON Value K100000.0L [pim]
OFF Value K200000.0L [pim]
Enable/disable output bit setting
Enable/disable output bit | 0:Invalid
Forced output bit setting =
Forced output bit | 0:Invalid

(ACIK degeri) > (KAPALI degeri) iken

Gegerli besleme degeri = 100000.0[pm],
200000.0[pm] < Gegerli besleme degeri

Mevcut besleme degeri 100[mm] veya altindayken veya 200[mm]'nin Gzerindeyken Y0 acilir.

Cikig cihazi Y0 AGK

KAPALI

ACIK Degeri 200000.0[pm)

ACIK blok ayan

KAPALI Degeri 100000.0

Izleme verisi degeri

Gegerli besleme
degeri

»>
»

(Izleme verisi degeri) < (KAPALI Degeri)

4
*

(ACIK Degeri) £ (Izleme verisi degeri)

n

L
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»m Limit anahtan cikis islevinin calismasi
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Parametre 6gesi Ormnek degeri
Limit output data
Output device l Y0000
Watch data
Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1
Name 0: Current feed value
ON block setting
ON Value K200000.0L[pm)]
OFF Value K100000.0L[pm]
Enable/disable output bit setting
Enable/disable output bit | 0: Invalid
Forced output bit setting
Forced output bit | 0: Invalid

(ACIK degeri) = (KAPALI degeri) iken

Gegerli besleme degeri 100000.0[pm]

Y0, mevcut besleme degerine bakilmaksizin sarekli kapalidir.

Cikig cihazi

ACIK Degeri  KAPALI Degeri

ACIK blok ayan

Izleme verisi degeri

Gegerli besleme degeri

100000.0[pm)

n

L
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Parametre 6gesi l Ornek degeri
Limit output data
Output device I Y0000
Watch data
Watch data specification 0: Motion control data
Axis Axis 1
Name 0: Current feed value
ON block setting
ON Value K100000.0L[pm]
OFF Value K100000.0L[pm)]
Enable/disable output bit setting
Enable/disable output bit | 0:Invalid
Forced output bit setting
Forced output bit | 0: Invalid

Cikis sonuglarinin mantiksal toplami

mantiksal toplarmi gikartilir,

SM 500

ACIK

Coklu izleme verisi, ACIK bélgesi, cikig etkinlestirme/etkisizlestirme biti ve zorlamali gikig biti ayni gikis cihazina ayarlandiginda, ayarlara ait gikig sonuglarinin

n

L
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1) Cikis etkinlestirme/etkisizlegtirme bitilzoﬂamah ¢ikig ayarlan olmadan

X 'y 4
Gikig cihazi 4 l ) 4 ) 4 T —
KAPALI Defgeri -
AGIK blok ayan =
7 ACIK Degari
Izleme verisi degeri | I 2

Gikis ACIK Degeri ve KAPALI Degerine gore Cikis ACIK ON

T orlamali ¢iki Cikis
KAPALI cikig kontrold rd gikis) xXont

- »ld » »la »
L > >

. Gikig bitini
etkinlegtir/etkisizlegtir Cikg ACIK Degeri ve KAPALI Degerine gore Cikig
KAPALI cikis kontrola KAPALI

»
v
A
v
F Y
v

Zorlamal gikig biti OCikig ACIK
(Zorlamal ¢ikig)

& >
* »

2) Cikig etkinlestirme/etkisizlestirme biti/zorlamali ¢iki ayarlan ile
| | | | | | | | |
TLI LT L8y 1
Cikig cihazi
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»m Limit cikis ayarlama verisi ) 00c

Limit anahtan ¢ikis islevi igin ayarlanacak limit ¢ikisi ayarlama veri 6geleri asagida belirtiimektedir.
32'ye kadar limit gikis ayarlama verisi olusturulabilir.

Oge Ayar araligi Agiklama
Output device Bit cihazi (X, Y, M, B, U9 \ G) Bu cihaz ayarlanan izleme verileri igin
ACIK/KAPALI sinyallerini Uretir.
Watch data Hareket kontrol verileri, S6zclik cihazi (D, | Limit anahtan ¢ikig islevi igin hedef

W, #,Uo \ G) (16 bitlik tam sayi, 32 bitlik | veriler
tam sayi, 64 bitlik gezer nokta)

ON block ON Value Sozcuk cihazi (D, W, #, Uo \ G), sabit (K, Cikis cihazi, izleme verilerine ait bu

OFF Value H) blok iginde agilir.
Enable/disable output bit | Bit cihazi (X, Y, M, B, F, SM, Uo \ G), Yok: Ayarlama cihazi kapatildiginda izleme
Gegersiz (default) verisi degerine bakilmaksizin limit
anahtan gikigi kapatilir.
Forced output bit Bit cihazi (X, Y, M, B, F, SM, Uo \ G), Yok: Ayarlama cihazi agildiinda izleme

Gegersiz (default) verisi degerine bakilmaksizin limit
anahtan ¢ikisi agilir.
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Adres modu kavramasi, sanal eksenin (giris ekseni) gegerli adres degerine bagli olarak, kavramayi agip kapatmak igin
modlar saglar.

Kavrama calisma yontemine bagh olarak adres modu ve adres modu 2 kullanilabilir.

(Kavrama igin kisim 13.4.2'ye basvurun.)

Adres modunun avantaji

*Ylksek hassasiyet gerektiren bir cihazin kavramasi igin uygundur
*Kavramay: Ust Uste agip kapatan bir cihaz igin uygundur

Uygulama
*Kavrama ornek sistemin ¢alisan kesicisine ait eksen ile birlikte kullanilir (eksen art arda kavramay: agip kapatir)

Calisma modu Kavrama cgaligmasi

Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazi ACIK iken ve kavrama ACIK adresine
ulasildiginda, kavrama acilir.

Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazi KAPALI iken ve kavrama KAPALI adresine
ulasgildidinda, kavrama agllir.

Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazi ACIK iken, kavrama ACIK/KAPALI adresine gore
kavrama agilir ve kapanir.

Kavrama ACIK/KAPALI komut cihazi, ACIK durumdan KAPAL duruma gegtiginde
kavrama kapanir.

Address mode

Address mode 2

Kavrama ACIK/KAPALI adres ayarlama cihazinin degeri, gikis modiiline bagh olarak sanal eksenin gegerli degeri veya bir
sanal eksen devri igin gegerli degerdir.

Vida mili veya silindir Diferansiyel dislisi
« Sanal eksenin gegerli degeri » Bir sanal eksen devri igindeki gegerli deger (Tahrik
Diferansiyel diglisi ana mile baglyken, ana milin moduli hareket degeri x Disli orami % NC)
gegerli degeri diferansiyel dislisinden sonradir. %: Carpma ve bdlme operatori, NC: Kam ekseni

devri bagina darbe sayisi
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»m Adres modu ) 000

Adres modu galismasinin bir 6rnegi asagida gosterilmektedir. @

Bu ornekte ¢ikis moduli olarak kam kullaniimaktadir.

ACIK
Kavrama ACIK/KAPALI _KAPALI | 1 KAPALI
komut cihazi

KAPALI adresi

Bir kam ekseni devri igindeki
gegerli deger

ACIK adresi

Kavrama durumu  — | ] KAPALI

Diferansiyel diglisi

Sanal servo motor
senkron enkoder

Tahrik modull hareket
— degeri x
Digli orani

Kavrama

Tahrik moduli

besl)
Kam
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Adres modu 2 galismasinin bir 6rnegi asagida gosterilmektedir.
Bu ornekte ¢ikis moduli olarak kam kullaniimaktadir.

ACIK
KAPALI [ ] KAPALI

Kavrama ACIK/KAPALI
komut cihazi

KAPALI adresi

Bir kam ekseni devri igindeki
gegerli deger

ACIK adresi

ACIK ACIK
Kavrama durumu _KAPAL [ KAPALL [ ] KAPAU

Diferansiyel diglisi

Disli

Sanal servo motor
senkron enkoder

Tahrik modulu hareket
degeri x
Digli orani

Kavrama

Tahrik modulu

Kam
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Adres modu

Kavrama ACIK/KAPALI komut
cihazi

KAPALI adresi

Bir kam ekseni devri igindeki
gegerli deger

ACIK adresi

Kavrama durumu

Adres modu 2

Kavrama ACIK/KAPALI komut
cihazi

KAPALI adresi

Bir kam ekseni devri igindeki
gecerl deger

ACIK adresi

Kavrama durumu

] ALl

Asagidaki sekilde adres modu ile adres modu 2 karsilastinimaktadir.

©

Sanal servo motor
senkron enkoder

| KARALL

Diferansiyel dislisi

P— “{I.-:is"

Tahrik modula Kavrama

lins———— |

Kam

Sanal servo motor
Eenkron enkoder

LcARALE

Diferansiyel diglisi

P" “7.— D—is|i

-
—

Tahrik modulu Kavrama

L ———]

Kam
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Dijital osiloskop, yazilmdaki osiloskop islevselligini taklit eder ve hareket denetleyicisi sisteminin durumunu ayarlamak ve
analiz etmek igin kullanilr.

Bu islev fiziksel bir osiloskop hazirlanmadan osiloskop islevselliginin kullanilabilmesini saglar.

Bir sistem baslatildiginda veya bir ariza ortaya ¢iktiginda analiz igin idealdir, ¢linkl hareket sisteminin kontrol durumunu
dalga formlanyla goruntdler.

:m.- Oscilloscope - MT Developer2

RPEY ><AF0 .|
Select the work item.
Comeaecate with the controller and sample the data. Analyze the sampled data.
B | & i
— | -
= r- ¥
=: x - - - -, Print the sampled data.
e o ¥
8- :l' ’ =
8- !I . Refer to the help.
SlEZ A 9
_ﬂ: Check the previously saved sampling data.
3*
& Cwgiey ot Rt
o el |
—— T N T —rr—— T L N
SSeas . sTOP m. [}
9 CooGovel Mode Irigges Counts Finish Time
Semaren Wo2 MOOE Dl (SC (
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Dijital osiloskop MT Developer2'nin bir iglevidir.
Simdi dijital osiloskopun nasil kullanilacagini agiklayalim.

Sonraki sayfaya gidin.

MT Developer2'yi kullanarak dijital osiloskopu yapilandiracaksiniz.
(Yazilimi simtle edebilirsiniz.)

fmu Oscillsscopn - MT Developae?

R >car0 - a|

Select the work item.

Commusscate with the controller and sample the data.  Analyze the sampled data.
o | i
p— | v t
= - v
=: _/__”_é - Print the sampled data.
- Y re g the
8- _34' 9 :&i
ﬂ: o . Refer 10 the help.
S| | Adaierm Py
= Check the previously saved ampling data.
':i!
@ Crglay o Rutep
o Suiel |
- e e e e ——— s
Ofmbm. . STOP - 0 I
 Contmel Mote  Trigges Counts Finish Time

Semiaten W2 MOOE  Owital OGC (
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W Dieital Oscilloscope — MT Developer2

File Edit View Action Online Tools Help
@ oee o | F|0 5 o |
Ax. 5-Speed command Ax. 5-Servo error detection n’ 2&26-?I ﬂ[ 4854.2| m 2427.6] n 5120/ m -1914.1'] m 434224

x| Unit A B A-B 1 2 2-1
i [M_ |ax. 5-Speed command PLS/s 4000000 -4000000 8000000 0 0 0
Ax. 5-Cam Axis 1 Re... PLS 2100000 900000 1200000 1085100 2205920 1120820
M 5x. S5-Motor speed x0. 1r{min 0 0 0 0 0 0
B 2. 5-Motor current x0.1% 0 0 0 0 0 0
1 Ax. 5-Servo error de... 0 0 0
[A[2] 4x. 5-Error detection 0 0 0

Assistant Screen

PLS/s
10000000

&l!}ll*_;;

> Scale AUTO v |

IMLEC penceresindeki onay kutularini kullanarak

| 0.0 1000.0 2000.0 300 goruntilemek istediginiz dalga formlanni filtreleyebilirsiniz. [ ™
v Statws  TRIGGER STOP d d 1 @) dugmesini tiklayin ve sonraki ekrana gegin. J__j
> Cantioual Made Trigger Counts Finish Time
Simulation No.2 MODE | Digital OSC (
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Bu bélimde, sunlar 6grendiniz:

* Limit anahtan cikis islevi
+ Kavrama ¢alisma modu (Adres modu)
+ Dijital osiloskop

Onemli noktalar

Bu bélimde 6grendiginiz icerikler asagida siralanmaktadir.

INELEEL R TIEEV By islev, izleme veri deeri ACIK ¢ikis blodu igindeyken gikis cihazini agar.

LEVETERITEGER GG Bu mod, sanal eksenin gegerli degerine veya bir sanal eksen devri igindeki gegerli degere gore kavramayi
(Adres modu) acar/kapatir.

Dijital osiloskop Bu yazilm fiziksel osiloskopu taklit eder.
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Artik HAREKET DENETLEYICISI Uygulamasi (Sanal Mod) Kursunu tamamlandidinizdan, son teste girmeye hazirsiniz.

Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, litfen bu konulan gézden gegirmek icin bu firsat
degerlendirin.

Bu Son Testte toplam 10 soru (32 madde) yer almaktadir.
Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.

Testin puanlanmasi

Cevabi sectikten sonra, Cevapla digmesini tikladiginizdan emin olun. Cevapla digmesini tiklamadan ilerlemeniz
durumunda cevabiniz kaybolur. (Cevaplanmamis soru olarak degerlendirilir.)

Puan sonuglari
Dogru cevap sayisl, soru sayisi, dogru cevaplarin ylizdesi ve basarili/basarisiz sonucu puan sayfasinda

goriuntilenir.
Dodgru cevaplar : 2
Testi gegebilmek igin, sorularin
Toplam soru : 6 %60'1n1 dogru cevaplamaniz
gerekir.
Yizde : 33%
Devam Et ] [ incele ] [ Tekrar Dene

+ Testten gikmak icin Devam Et digmesini tiklayin.
*+ Testi incelemek igin Incele digmesini tiklayin. (Dogru cevap kontrolii)
* Testi tekrar yapmak igin Tekrar Dene diigmesini tiklayin.
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) Son Test 1 ) e

Sanal modu destekleyen hareket OS yazilimini segin.

Sanal modu destekleyen hareket OS yazilmini segin.
~ Otomatik makine kullanimi (SV22)

. Makine alet cevresel kullanimi (SV43)

[ Cevapla ] [ Geri ]
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) Son Test 2

Bir hareket SFC programinda kullanilan konfigiirasyon bilegenlerinin iglevlerini (adim, gegis gibi) secin.

Mekanik modiil

Gorinim Ad

Islev agiklamasi

Servo programi veya JOG isletimi
yoluyla mekanik sistem programinin
sanal eksenini hareket gegirmek icin
kullanilir.

Tahrik moddlinden girilen hareket
degerine (darbe) gore yonti veya
dénis oranini ayarlamak icin kullanilir.

Calisma sirasinda ¢ikig modulinin
hizini degistirmek igin kullanilir.

[ Cevapla ] [ Geri ]

Servo motora bagl makinenin
dogrusal konumlandirma kontroltini
gerceklestirmek icin kullanihr.

>
Q.

O N A WNPRE

Virtual servomotor
Synchronous encoder
Gear

Clutch

Speed change gear
Roller

Ball screw

Cam
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) Son Test 3

kavramayi segin.

Kavrama girisi

Asagidaki grafiklerde kavrama girisi ve cikisi arasindaki iliski gosterilmektedir. Bu kontrol tipi icin uygun

Vv I I
[ [
A | |
| |
[ [
[ [
i i ’ t
I Kavrama I Kavrama
| AGIK | KAPALI
[ [
\ | |
[ |
[
Cikis : :
[
T pt
[

Duzleme kavramasi

Cevapla ]

[Geri]

Dogrudan kavrama
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) Son Test 4 ) e

Bir hareket SFC programi tasarlanirken konumlandirma kontrollinden énce ytirttlilmesi gereken 3 stireci segin.

A B

@ 02

@ Yukandaki grafiklerde kam diizenleri gésterilmektedir. Grafikteki Q1 ve Q2'yi doldurmak icin dogru terimi segin.
| --Select-- M 02 --Select-- v)

@ Yukandaki A ve B grafiklerinden besleme kam modunda ayarlanan dogru kam diizenini segin.

@ -

[ Cevapla ] [ Geri ]
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) Son Test 5 ) e

Asagidaki sorularn cevaplayin.

® Q1 ila Q4't dogru terimle doldurmak igin asagidaki kutuda yer alan 1 ile 7 arasindaki agiklamalardan birini segin.

Mevcut besleme degeri = Strok alt limit degeri + trok miktan [Q1] * Strok orani LY
Kami bir déngl déndirmek icin gereken darbe sayisi: [Q2] LY
[Q3], bir donglideki indeks bolimlerini belirleyen ayardr. \
[Q4] ve strok miktar ayarlanir ve GERCEK/SANAL mod degistirme istegi isareti (M2043) ACIK hale gelir. LY

Terimler

1 Strok miktan 5. Cam No.

2 Kam mili devri bagina darbe sayisi 6. Operation mode

3 Kam ¢ozintrlaga 7. Feed cam mode

4 Strok orani

Cevapla ] [ Geri ]
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> Son Test 6 ) e

Adres modu 2 adres modu kavramasi olarak ayarlandiginda, asagidaki kavrama ACIK/KAPALI komut cihaz, sanal eksen
mevcut degeri ve kavrama ACIK/KAPALI adresi ile dogru kavrama durumunu segin.

ACIK
Kavrama AGIK/KAPALI KAPAL | | KAPALI
komutu cihaz
Sanal eksenin gecerli degeri ACIK  KAPAL ACIK KAPAL ACIK  KAPALl KAPAU KAPAU
I

I
*Kesik gizgiler kavrama :

Kavrama durumu D

QO

I

I ] 1
I ] 1 I
ACIK/KAPALI adresini : : | : : :
temsil eder. I | | 1 I 1 I
I I | I ] 1 1 |
I I ] I ] I ] I
ACIK 1 I ] ] ] ] 1 I
KAPALI | T T T T KAPALI'! ' ! '
. Kavrama durumu A : : : : I ; : : .
I I | I ] ] 1 I
I ACIK 1 1 1 I 1 1 I
KAPALI | T i i | KAPALI 1 I |
. Kavrama durumu B . | | | ! . : '
I I I I I ) 1 I
I ) (] ) I I 1 I
KAPAU I ACIK 1 1 1 1 1 KAPAU ] I
] 1 I I 1 I
. Kavrama durumu C ! | | | I ! T r
I ] | ] ] 1 1 I
I AC'K ] | AC]K ] I I 1 I
KAPALI KAPALI KAPALI : : : :
] [] ] I

Cevapla ] [ Geri ]
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> Test Puani ) e

Son Testi tamamladiniz. Sonuglariniz asagidaki alanda gésterilmektedir.
Son Testi sonlandirmak igin, sonraki sayfaya gegin.

Dogru cevaplar : 6
Toplam soru : 6
Yizde : 100%

Devam Et ’ incele

Tebrikler. Testi basariyla gectiniz.
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L= =]

»

HAREKET DENETLEYICISI Uygulamasi (Sanal Mod) Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz igin tesekkir ederiz.

Derslerden keyif almisg olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin
gelecekte faydall olmasini umariz.

Kursu istediginiz kadar ¢ok gozden gegirebilirsiniz.

Incele

‘ Kapat]

[ v Jroc




