y
kid MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_TUR

z MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

4 )

Servo

HAREKET DENETLEYICISI Temel
Bilgileri
(Gercek Mod:SFC)

Bu kurs, Mitsubishi hareket denetleyicisi Q serisinin
hareket CPU modulunu kullanarak ilk kez hareket
kontrol sistemi olusturan kisiler icin bir egitim
sistemidir.

Copyright ©2014 Mitsubishi Electric Corporation. All Rights Reserved. L(FOD)00175TUR




k& MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_TUR =R

»m Kursun Amaci ) 000

Bu kurs, Mitsubishi hareket denetleyicisi Q serisinin hareket CPU modilini kullanarak ilk kez hareket kontrol sistemi
olusturan kisilerin, hareket denetleyicisi mihendislik ortami MELSOFT MT Works2'yi kullanarak sistemi calistirma, sistemi
ayarlama, hareket SFC dilinde programlama ve hata ayiklama dahil islemleri kavramasi icindir.

Bu kursun temel icerigi yaziimdan sorumlu kisiye yoneliktir.
Sistem tasarimi, kurulum, kablo tesisati ve benzeri donanimdan sorumlu kisiye yénelik icerik, "SERVO HAREKET
DEMNETLEYICISI TEMEL BILGILERI (DONANIM)" kursunda hazirlanmaktadir.

Bu kurs icin, MELSEC-Q serisi PLC, AC servo ve konumlandirma kontroli hakkinda bilgi sahibi olmamiz gerekir.
Bu kursu ilk kez alanlarin asagidaki kurslar almalarini tavsiye ederiz

"MELSEC-Q SERISI TEMEL BILGILERI" kursu,

"MELSERVO (MR-J3) TEMEL BILGILERI" kursu,

"ILK FABRIKA OTOMASYON (KONUMLANDIRMA KONTROLU)" kursu.
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>m Kursun Yapisi

Bu kursun icerigi asagidaki gibidir.
B6lim 1'den baslamanizi tavsiye ederiz.

Boliim 5 - HAREKET KONTROLUNE ILISKIN TEMEL BILGILER

Hareket kontrol sistemine ait temel bilgileri 6greneceksiniz.
Boliim 6 - ISLETIM SISTEMI YAZILIMININ SECIMI VE KURULUMU

Hareket CPU moddilinin isletim sistemi yazilimini segmeyi ve kurmayi 6greneceksiniz.
Boliim 7 - PARAMETRE AYARLAMA

Hareket CPU modulindn sistemini ve her bir parametreyi ayarlamayi égreneceksiniz.

Boliim 8 - CALISMA KONTROLU

Bdliim 9 - PROGRAM TASARIMI
Bir programi tasarlamayi 6greneceksiniz.
Boliim 10 - HAREKET SFC PROGRAMI
Hareket CPU moduiliiniin hareket SFC programina ait temel bilgileri 6greneceksiniz.
Boliim 11 - PROGRAMLAMA
Hareket SFC programini MT Developer2 ile programlamayi ve hatalarnini ayiklamayi 6greneceksiniz.

Son Test

Gecer not: %60 veya lzeri.

Servo motorun ¢alismasini kontrol etmeyi ve baslangi¢ konumuna geri déniisi gerceklestirmeyi 6greneceksiniz.




k& MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_TUR =R

>m Bu e-Egitim Aracinin Kullanimi ) 00

Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dénin.

Onceki sayfaya dén

"Igindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya

sdimes L ulasabilmenizi saglar.

Egitimden gikin.
"Icindekiler" ekrani gibi pencereler ve egditim kapatilacaktir.

Egitimden cik
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Giivenlik énlemleri

Gergek Griinleri kullanmayi 6grendiginizde, litfen ilgili kilavuzlardaki gtivenlik dnlemlerini dikkatlice okuyun.

Bu kurstaki énlemler
- Kullandiginiz yazilim siiriimiinde gértintiilenen ekranlar bu kurstakilerden farkl olabilir.

Bu kurs su yazilim stirimi icindir:

- MT Developer2 Siuriim 1.18U
- MR Configurator2 Siriim 1.01B
- GX Works2 Siriim 1.55H

Referans

Asagida, egitimle baglantil referanslar yer almaktadir. (Bunlar olmadan da 6grenebilirsiniz.)
Indirmek igin referansin adini tiklayin.

Referans adi Dosya tirii Boyut

Ormek program Sikistinlmig dosya 166,5 kB
Kavit kadud Sikistinlrmig dosya 5,57 kB
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m HAREKET KONTROLUNE ILISKIN TEMEL BILGILER

Hareket denetleyicisi, bir konveyér diizenedi, bir isleme makinesi ve benzerine ait birden fazla ekseni (servo motorlan)

kontrol eder ve yiiksek hassasiyette konumlandirma kontroll ve hiz kontroli gergeklestirir.
Bu kursta, yazilimdan sorumlu kisiler igin, kurulan hareket kontrol sistemi icin sistem olusturma ve program gelistirme

islemleri agiklanmaktadr.

Asagida, hareket kontroltintin uygulama érnekleri anlatilmaktadir. Litfen gormek istediginiz uygulama 6rnegine ait
digmeyi tiklayn.

,l X-Y table I Sealing 1 Spinner | Filing machine | ~

MX-Y table
1 Motion SFC program
Al h K21] [ K41
o ABS-E ABS-1

| K] Axisd, -SATTES am Axim -BETIHE  am
ABS-1 Speed 0000 mmmin Spead 0000 mmmin
Msipd, 10000 gm 1
Gpoed 10000 meymin o "
* /{Axin1.2 start nceapt OFF 7 #ihais) 2 start acoept OFF 7
[0 FMI00T #0002 N BRI E
Frhxin1 2 start mocepl OFF T ! 1
DNZ0OT ! pA200E a1 [ k51
1 ABS-2 ABE-2
[ Ki] Azl S00000  ¥m LI 00 ©m
ARSG=2 Anisd. IV Em Arml 00 gm
Axil. 10030 B m Spead 000 mmsmin Spesd 0000 mmdmin
Axisd, 00 m
SGpesd 0000 mmsmin —
SAAxz1.2 slarl sccapl DFF 7 Sl 3 start acoept OFF 7
PM200T o+ 1 WRI002 ! MB003

3]
ABRS-1
Aximd, -100000  m@m
Gpoed 100000 m=min

v
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Asagida, her yazilimin ana islevleri belirtiimektedir.

* MELSOFT MT Works2
« MT Developer2

Hareket kontrol sisteminin gelistirme ve bakim ortami

* Projeyi kontrol etme

+ Sistem konfigiirasyonunu ayarlama

« Servo verilerini ayarlama

« Servo motorun galigmasini test etme

« Hareket SFC dilinde bir program olusturma
* Programi izleme ve hatalarini ayiklama

* Programi ve parametreyi yazma veya okuma
* Isletim sistemi yazilimini kurma

» MT Simulator2
Hareket SFC programinin simiilasyon ortami

* MELSOFT MR Configurator2

Servo yikseltici ve servo motorun yapilandirma

ortami
« Servo parametresini ayarlama

« Servo ytikselticinin galisma testi ve kazang ayari

»m Hareket Kontrol Sisteminin Gelistirme ve Bakim Ortami

Hareket kontrol sisteminin gelistirme ve bakim ortami igin, hareket denetleyici miihendislik ortami MELSOFT MT Works2'yi
ve servo yapilandirma yazilim paketi MELSOFT MR Configurator2'yi kullanin.
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>a Hareket Kontrol Sistemi Kurma Prosediirleri ) o0

Asagida, hareket kontrol sistemini kurma prosediirii gdsterilmektedir.
Bu kursta, kurulum prosedrlerinin yani sira yazim tasarlama siirecini de 6greneceksiniz.

Donanim Tasarim
(1SISTEM TASARIMI * = = » SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL BILGILERI (DONANIM) KURSU

. 4

@KURULUM VE KABLO TESISATI = » » SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL BILGILERI (DONANIM) KURSU

4

@KABLO TESISATI KONTROLU * * » SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL BILGILERI (DONAMNIM) KURSU

.

@ISLETIM SISTEMI YAZILIMININ SECIMI VE KURULUMU " Bolim 6 " |
| ©SISTEM AYARLAMA “BSlam 7 " |
®CALISMA KONTROLU " Bolim 8 ” |

Bu kurstaki 6grenme kapsami

(ZPROGRAM TASARIMI " Bolim 9 "

®PROGRAMLAMA " Boliim 11 " |

¢« ¢ ¢ @ @

| @CALISTIRMA ]
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@& KONTROL AKISI
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Animasyonu kullanarak bu kursa ait 6rnek sistemdeki kontrol modunu (kontrol akisini) inceleyin.

Asagidaki 6rnek sistemde yer alan animasyonu

Animasyon
oynatma hizi

(=) Normal
() Yavas

() Kare kare ilerlem

Baslatma digmesi (PX‘I’

Calisiyo
y

STkapn | talimatina gére bir fare ile galistinin.

P

| P1" isaretgisine uthme

Siradaki urlnleri palete dizmek igin,
kontrol akisi isaretgiye (P1) geri doner.
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»m Bu kursun 6rnek sistemindeki ekipman konfigiirasyonu 3 000

Qo4
UDEH QY40P

Q62P
% e * Eksen 2 ve 3'0n ekipman
Servo ylkseltici konfiglirasyonu eksen 1 ile aymidr,
Kisisel bilgisayar M
et e Eksen 1 Eksen 2 Eksen 3
USB kablosu SSCNET I
N kablosu Servo motor - — — -
HF-KPOS3 Ust
Kurulum strok limiti
5 E Giris cihazi _A? — - — 4
Bt Cikis cihaz strok limiti
Hareket denetleyicisi
muhendislik ortami @ g ,g
MELSOFT MT Works2 : 9 9 L.g
Zorlamal) Calisma Durdurma  El El Baslatma Yakinlk Gnitesi
- durdurma gosterge gosterge acma  kapatma  digmesi >
® = dogmesi lambasi lambasi komutu  komutu
=1
Servo yapilandirma
yazilim paketi
MR Configurator2
| O,
Isletim
sistemi yazilimi
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»m Bu kursun 6rnek sistemindeki ekipman konfigiirasyonu )

Konfiglrasyon bilegeni

Adet

Modal adi

OUrnek sistemde kullamilarak cihazlan, degerlendirilen sistem konfiglrasyonuna gore segin.
Siradaki tabloda, drnek sistemin secilen ekipman konfiglrasyonu belirtimektedir,

Baz (nitesi 1 Q3308 baz dnitesi her moddlin montajl igin 8 yuva igerr ve birden fazla CPU'yu destekler.
Glg kaynad) modild 1 Qe2P Her modile gug saglar.
e Sekans kontrold gergeklestiren bir CPU modlo.
PLC CPU modiild 1 QO4UDECPU * Pil (Q6BAT) CPU modulindn igine yverlestinlmisgtir,
Hareket i i -
. . . Haraket kontrold gergeklagtiren bir CPLU moddld.
das’i'::;m""" Hareket CPL moddll 1 Q1720CPU * Pil (QBBAT) ve pil yuvasi (Q170DBATC) CPU modiiliinin igine yerlestirilmistir.
Giris madald 1 Qx40 Baslangi; digmesinden ACMAKAPATMA sinyalinin girigini yapar. (16 nokta)
Cikig modult 1 QY40P ACMAKAPATMA sinyalinin giésterge lambasina ve cihaza (el balimd) gikigsim yapar
{16 nakta)
Harici gl¢ kaynad 1 - GIC cihazlanna ve zodamal durdurma gingine 24 VDC gig sadlar,
EBaszlatma digmesi 1 - Omek sistemi baglatmak igin kullamlan basmal digme
Zorlamal durdurma 1 _ Acil durumiarda tim eksenlerin servo meterlanm durdurmak igin kullamlan basmal
digmesi dugme
hagfc Zoﬁ.a.m.a'!ll.durd urma 1 Q170EMICELAM Zoramah durdurma girigi ile hareket CPU modUId arazindaki kablolan désemek icin
ol girisi igin kablo kullanilir,
Cihazin el balimu 1 - Cihazin Grinlen yakalamak igin kullanilan &l balami.
Gisterge lambas 2 - Sistemin ¢alismakta mi yoksa durmus mu oldugunu bildiren gasterge lambalan.
Servo yokseltici 3 MR-J3-10B 3 eksen igin servo yukselticiler.
2 HF-KPD53 Eksen 1 (X ekseni) ve eksen 2 (Y ekseni) igin servo motoriar.
Servo motor
1 HF-KPOS3B Eksen 3 (£ ekseni) icin frenli servo maotor.
Strok limiti 6 - Cihazin hareket arali@indaki Ost limiti ve alt limiti algilayan sensorler.
Senvo
sistemi Yakinlk Unites 3 - Baslangig konumunda yavaglamanin baglama kenurmunu algilayan sensérer.
Motor glg kaynad 3 MR-PWS1CBL2ZM- | Servo ylkselticiden serve motora elekirik ilaten kablo,
kablosu AL {Uzunluk: 2 m)
Kodlayici kablosu 3 MR-JIENCBLZM- | Servo yﬁlkselhciyi servo motorun kodlayicisina baglamak igin kullamlan kablo.
A4 (Uzunluk: 2 m)




g MOTION CONTROLLER. Basics (Real Mode SFC)_TUR
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Kaodlayiel kablosu

MR-J3ENCBLZM-

Servo yukselticiyi servo motorun kedlayicisina baglamak igin kullarlan kablo.

A1-L {Uzunluk: 2 m)
SSCHET Il kablosu MR-JZBUSOM Hareket CPU modili ile servo ylkseltici arasindaki iletigim kablosu.
Kisisel bilgisayar - Muahendislik ortam yazilhimim galistrmak igin kullamlan kisisel bilgisayar.
MELSOFT - . .
MT Works2 Hareket CPU modilind ayardamak, programlamak vb. islemler icin kullzmlan yazihm.
Mohendislik ortarm MELSOFT Hareket PLC CPU moddlond ayarlamak, programlamak vb. islemler igin kullanilan
’ yazilim GX Works2 yazilim.
Gelistime
ortami MELSOFT _ . )
MR Corfigurator? Servo yukseltici ve servo motory ayarlamak icin kullanilan yapilandirma yazilimi.
PP - SWaDMC-
P | lacak |
|sletim sistemi yazilimi SV13QD0 Hareket CPU modiline kurulacak yazilim

LISE kablosu

MR-JIUSBCBLIM

MELSOFT MT Works2'nin kurulu oldudu kisisel bilgisayan CFU modiline baglar
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Asagida, Bolum 5'te 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok dnemlidir; bu nedenle bunlan tekrar kontrol edin.

Hareket kontroliine genel Hareket denetleyicisi, bir konveydr dizenedi, bir isleme makinesi ve benzerine ait birden fazla ekseni (servo
balkag motorlan) kontrol eder ve yliksek hassasiyette konumlandirma kontroli wve hiz kontroll gergeklestirir.

Hareket kontrol
sisteminin gelistirme ve
bakim ortami

Hareket kontrol sisteminin gelistirme ve bakim ortami icin, hareket denetleyici mihendislik ortami MELSOFT
MT Works2'yi ve servo yapilandirma yazihm paketi MELSOFT MR Configurator2'yi kullanin.
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Bélum 6'da, hareket CPU modiiliindn isletim sistemi yazilimini segmeyi ve kurmayi 6greneceksiniz.

[ ISLETIM SISTEMI YAZILIMININ SECIMI VE KURULUMU

I'.l-lII'.'lII.'lll'.'lll"'"BﬁlumE“

ISLETIM SISTEMI YAZILIMININ SEGIMI VE KURULUMU ) Oas

pr

Boliim 6 6grenme prosediirii

6.1 Isletim Sistemi Yaziliminin Tipi ve
Secimi

6.2 Isletim Sistemi Yazilimini Kurma

[ SIISTEMA?ARLAMAIIII'iIIIIlIIIII'iIIII'II“Bﬁlum?" ]

é

{ CAUSMAKDNTRDLD-ll--ol-ln-.-------------“Bﬁlumg" ]

&

PROGRAM TASARIMI
* « =« "Biliim 9"(HAREKET SFC'YE ILISKIN TEMEL BILGILER: B&lim 10)

&

[ PRDGRAMLAMA----llln-ll----.lln.......'lBﬁlﬁmlln

p

[ CAUSTIRMA ]
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»m Isletim Sistemi Yaziliminin Tipi ve Secimi
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Bir hareket CPU modyill secin ve isletim sistemi yazilimini (kontrol yazilimi) bir konveyér diizeneginin, isleme makinesinin ve
benzerinin uygulama sekline gore kurun.
Uygulama sekline gore asagidaki 3 tip isletim sistemi yazilimi vardir.

Ornek sistemde, bir konveyér sistemi icin kullanilan SV13'ii segin ve kurun.

« Isletim sistemi yazilimi hareket CPU modiilii satin alindiginda kurulu degildir.
Lutfen bir sonraki ekrandaki proseduirleri uygulayarak yazilimi kurun.
« Isletim sistemi yazilimi ayrica satilir. Isletim sistemi yazilimini hareket CPU modidiliiyle birlikte satin alin.

Oge Konveyor diizeneginin kullanim (SV13) Otomatik makine kullanimi(SV22) Makine alet cevresel kullanimi (SV43)
Uygulama
‘\- 5 ’\-_'
Elektronik parca montaj ekipmani, Gida paketleme makinesi, gida igleme Ogiitme makinesi, aktarma makinesi,
Ekioman tagima ekipmani, boya uygulayicis, cip makinesi, sargi makinesi, iplik egirme ahsap dograma makinesi, yiikleme ve
6rF|:e“i montaj, plaka dilimleme makinesi, makinesi, tekstil makinesi, baski bosaltma makinesi
9 ylkleme ve bosaltma makinesi, baglama | ayinesi, ciltleme makinesi, pres
makinesi, X-Y tablasi e ; SR
besleyici, lastik kaliplama makinesi
Hareket SFC'yi destekleyen ozel dil Hareket SFC'yi destekleyen mekanik EIA dili (G kodu)
destek dili
Konumlan 0zel dil Mekanik destek dili m
dirma
programi Konumlandirma kontroli ve benzeri | Sadece mekanik sistemin NC cihazinda eksenin kontrol iglevini
hareket kontroliine uygun yapilandirmasini yazarak senkronize belirten normallestirilmis (kodlanmisg)
programlama diliyle kontrol yontemi | kontrol saglayan yontem sayisal degeri (00 ila 101) kullanma
yontemi
Onlemler
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Isletim sistemi yazilimini hareket CPU modiiliine kurun. Asagidaki prosediirii uygulayin.

(D Hareket denetleyicisini kapatin.
Hareket CPU moddiliiniin RUN/STOP diigmesini STOP konumuna getirin. Bir

kisisel bilgisayar ile PLC CPU modulinG bir USB kablosuyla birbirine baglayin.

)\ 4

(2 Hareket CPU modilinin doner islev segme digmesini "Kurulum modu" ; 07
seklinde degistirin (Islev segme digmesi 1: "A", Islev segme digmesi 2: "0") @ “) . — SW

" g -,

(@ Hareket denetleyicisini agin. Q172DCPU
LED ekranda "INS" (Kurulum modu) gériintilenir.

¥

@ MT Developer2'i baslatin ve aktarim yapilandirma ayarini yapin.
(Gerektiginde USB surlicisini kurun.)

$

®) Isletim sistemi yazimi CD-ROM'unu kisisel bilgisayara takin ve o —
kurulumu MT Developer2'den ylrGtan. I B
Kurulumdan sonra, hareket denetleyicisini kapatin. D —

® Déner islev segme diigmesini degistirin. e
(Islev secme digmesi 1: "0", Islev secme digmesi 2: "0")

4 M:c: — SW

(@ Hareket denetleyicisini acin. % 2
LED ekranda "AL" (Hareket hatasi) gdriintilenir.
*"AL" goriintilenir, ¢linkii su anda parametre ayarlanmamistir, ancak Q172DCPU
bu bir sorun degildir.
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Asagida, Bolum 6'da 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok dnemlidir; bu nedenle bunlan tekrar kontrol edin.

= Bir hareket CPU modiili secin ve isletim sistemi yazilimimi (kontrol yazihmi) bir konveydr diizeneginin, isleme
makinesinin ve benzerinin uygulama sekline gdre kurun.
Konveyor dizeneginin kullarmmi (5V13)
Otomatik makine kullamim (5V22)
Makine alet gevresel kullarimi (SV43)
= Isletim sistemi yazilimi hareket CPU modiilii satin alindiginda kurulu degildir.
= Isletim sistemi yazilimi aynica satilir.
Isletim sistemi yazilimini hareket CPU modiiliiyle birlikte satin alin.

Isletim sistemi
yaziliminin tipi ve

secimi

= Kurulumdan Gnce, hareket CPU modilinin doner islev segme digmesini kurulum modu seklinde
degistirin. (Islev secme diigmesi 1: "A", islev segme diigmesi 2: "0")
Kurulumdan sonra, dGner iglev segme digmesi 1' "0", doner islev segme digmesi 2'yi "0" konumuna geri
getirin.

= MT Developer2'nin kurulum isleviyle kurulumu gergeklestirin.

fsletim sistemi yazilimin
secme ve kurma
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Bélum 7'de, hareket CPU modiiliiniin sistemini ve her bir parametreyi ayarlamayi 6greneceksiniz.

[ ISLETIM SISTEMI YAZILIMININ SECIMI VE KURULUMU ]

IIII'.IIII'.IIII.IIII'.IIII'II“BﬁlumE"

pr

[ SETEMAYARLAMAGIl-iiillliillliiillniii"Bﬁlum?"

é

Béliim 7 6grenme prosediirii \
7.1 Aktarnim Yapilandirma
7.2 Bir Proje Olusturma

{ CAUSMAKDNTRDLDIll-rlnvlnlllnln-lnllllnilnllil-ill“B‘ljlumg"

&

\ 7.3 Sistem Ayarlama
PROGRAM TASARIMI - o 7.3.1 Temel sistem ayari
* = » "BGllim 9"(HAREKET SFC'YE ILISKIN TEMEL BILGILER: Boliim 10) 7.3.2 Sistem konfiglirasyon ayan

g 7.3.3 SSCNET konfiglirasyon ayari
7.4 Servo Verilerini Ayarlama
7.4.1 Sabit parametre ayarlama
[ PROGRAMIAMA ¢ s s s s sessssssnssscsnssees"Bilim1l" 7.4.2 Baslangi¢ konumuna déniis
” verilerini ayarlama
7.4.3 JOG isletimi verilerini ayarlama
7.5 Servo Parametresini Ayarlama
] 7.6 Parametre Bloku Ayarlama
7.7 Bir Projeyi Kaydetme
7.8 Hareket CPU Modiiliine

\ Parametre Yazma /

&

p

[ CAUSTIRMA
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Kisisel Bilgisayar ile Hareket CPU Modiilii arasinda Iletisim Kurma ) ooc

Parametreleri ayarlamadan 6nce, MT Developer2'nin yiiklendigi kisisel bilgisayar ile hareket CPU modiilii arasinda iletisim
saglayin ve ayar verilerini hareket CPU modiiliine uygulayin.

Ayarlama prosediirii
» Kisisel bilgisayari PLC CPU modiiline bir USB kablosuyla baglayn.

* MT Developer2 ile aktanm yapilandirmayi ayarlayin.
Aktanm yapilandirma ve calistirma ekrani GX Works2 ile aynidir.

Kisisel bilgisayar PLC CPU modiili

Hareket CPU modili ]

Aktanm yapilandirma noktasi
Iletisim hedefi hareket CPU modiilli baz (initenin CPU yuvasi 2'ye monte edildiginden, aktarim yapilandirmada PLC No.2'yi
secin.

Multiple CPU Setting

Target PLC
LEE o

PLC No.2
1 2 3 4

_A

PLC No.2'yi segin. |
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)
Bir Proje Olusturma ) ©0C
Aktanm yapilandirmanin tamamlanmasindan sonra, yeni bir proje olusturun.
Proje, cesitli parametre ve programlann MT Developer2 ile kontrol edilmesi icin kullanilan bir birimdir.
Bir proje olusturmak icin asagidaki ayarlan yapin.
Hareket CPU moduli tipini ve isletim sistemi yazilimi tipini secin.
New Project
] ™
CPU Type : CPU Type
Kullanilacak hareket CPU modultniin model adimi segin.
Bu kursta, "Q172D" segin. |
05 Type ! | ™\
0S Type
SWE-5V13QD Ll Hareket CPU modiiliine kurulacak isletim sistemi yaziliminin
model adini segin.
Bu kursta, "SW8-5V13QD" (SV13) segin. y.
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} Sistem Ayarlama ) 000

Bir proje olusturduktan sonra, dnce sistemi ayarlayin.
Hareket CPU modiiliinii ve servoyu gergek sistem konfiglirasyonuna gére ayarlayin.

Temel sistem ayar| )

Once, Basic Setting ayarini yapin. (Proje olusturulduktan sonra, bir iletisim kutusu agilir.)
Temel sistem ayar, baz Unite, coklu CPU ve benzerini igerir.
Bu kursta, Base Setting bélimiindeki parametreleri ayarlayin. (Diger ayarlar igin, varsayilan degerleri kullanin.)

Basic Setting

Base Setting | Multiple CPU Setting | System Basic Setting | CPU Name Setting | Bulk-in Ethernet 4| |
I
: Main Base R
Main Base M Kullanilacak ana baz iiniteye ait yuva sayisini segin.
. Bu kursta, "8 Slots" 6§esini segin ¢linkl baz tnite igin Q38DE
Extension Base SE!;ilir.
: J
Stage 1 |N|:|l:h|rn;| ﬂ
Nothi .
Stage 2 l " j Extension Base -\1
Staged  |Nothing - Uzatma baz Unitesinin kullanilip kullanilmayacadini ve uzatma
baz Unitesine ait yuva sayisini segin.
Stage 4 |Nuthir-;| j Bu kursta, tim uzatma baz Unitesi asamalan icin "Nothing"
Ogesini segin.
StageS  |Nothing | J ¢ J
Stage 6  |Nothing -
Stage 7 |F\Il:ll:hirn;| ﬂ
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Daha sonra, ana baz Unite ve uzatma baz Unitesi igin kullanilan modiil konfiglrasyonunu ayarlayin.

Hareket modiiliini, G/C modulini ve hareket CPU modiili tarafindan kontrol edilen diger modiilleri baz initenin bos
yuvalarina atayin.

Ornek sistemde, ana baz tiniteye bir giris modiilii ve bir ¢ikis modiilii atayin.

Modiil model \ Moktal Birinci Yiiksek Hizli Okuma G/C Yanit Zaman
Yuva No. G/ Tigh ar G/C No. Ayan Ayan
Yuva 1 QY40P Cilag 16 0000 - -
Yuwva 2 QX40 Girig 16 0010 Kullanilmaz 10 ms

QO4UDEH  QY40P
QX40 Q38DB

-

|

Sonraki ekranda bir sistem konfiglirasyonu gerceklestirelim.

} Sistem konfigiirasyon ayari ) 000
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} Sistem konfigiirasyon ayari ) 000

'&® MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [System Structure] : E'E'
! Project Edit Find/Replace  Wiew Check/Conwert Online  Debug  Tools  Window  Help -8 X
NPRASL meem)

T T EL R LI T T Y =)

Project T x . System Structure * l 1 F -
- nset Project (SY13)
- ﬁ Swysbem Setking
Basic Setting
Swskem Structure
Al SSCMET Structure
L4 High-speed Reading Data
i Cptional Daka Monitor
= PLC Module List
Aukomatic Refresh Setking Lisk
P servo Data Setking
:L'l_ Motion SFC Program
Serva Program

@ Labels
Structured Data Types
Device Memoary

Device Comment

Main Base : B Slots

[ [ [

+

Oukput

Sistem konfiglirasyonunu ayarlama iglemi tamamlanmigtir.

Sonraki ekrana gegmek igin n diigmesini tiklayin.

I Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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} SSCNET yapisini ayarlama ) 000

Daha sonra, sistem icin kullanilan servo yikseltici konfiglrasyonunu ayarlayn.
SSCNET III kablosuyla hareket CPU modiiliine bagh servo yiikseltici her bir kontrol ekseni numarasina gore atanir.

Omek sistemde, iic servo yiikselticiyi (ic kontrol ekseni numarasina (d01 ila d03) atayin.

Servo yiikseltici )
tarafindaki kontrol ekseni  C°°"  Yiikseltici Tipi  Harici Giris Sinyali Tipi  ,_C0g <apatiirken
nUMarass No. izin Verilen Hareket

doi ! Gecerli Yikseltici Girisi

ddz2 2 MR-13(W)-B (Girig Filtre Ayan: 3,5 10 Devir

do3 3 ms)

QO4UDEH  QY40P

Servo ylkseltici
MR-J3-10B

Eksen 1 (d01) Eksen 2 (dDZ) Eksen 3 (d03)

B
- R
T T T Ty

Servo motor * Eksen 2 ve 3'Un ekipman
HF-KPO53 konfigtrasyonlan eksen 1 ile aymidir.

Onlemler

SSCNET Il yapisinda ayarlanan Eksen No. servo ylkseltici Gzerindeki doner diigme kullanilarak ayarlanan kontrol ekseni
numarasindan farkhdir.

Burada ayarlanan eksen No. programdan bir kontrol ekseni belirlemek icin kullanilir.

Sonraki ekranda SSCNET III yapisini ayarlayalim.
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} SSCNET yapisini ayarlama ) 000

‘% MELSOFT Series MT Developer2 {Unset Project) - [SSCNET Structure] M=
! Project Edit  Find/Replace  Wiew Check/Conwert  Online  Debug  Tools  Window  Help -5 X
NPRA SRS e

il i X e IESSRERN S EEN D S50 M

: Project i fiif SSCNET Structure > | 40 -
- nset Project (SY13)
- ﬁ Swysbem Setking
Basic Setting
Swskem Structure
0 SSCMET Structure
L4 High-speed Reading Data
i Cptional Daka Monitor
= PLC Module List
Aukomatic Refresh Setking Lisk
P servo Data Setking
:L'l_ Motion SFC Program
Serva Program

@ Labels
Structured Data Types
+ Device Memoary

Device Comment

[ [ [

Oukput

SSCMET konfigldrasyonunu ayarlama iglemi
tamamlanrmgtr.

Sonraki ekrana gegmek igin u didgmesini tiklayin.

I Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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@ servo Verilerini Ayarlama ) 000

Daha sonra, servo verilerini ayarlayin. SSCNET konfiglirasyonunda ayarlanan her eksene konumlandirma kontroli igin
gerekli verileri ayarlayin. Servo verileri asagidaki G¢ kategoride simiflandinlir.

Siniflandirma Aciklama

Fixed Parameter Kisim 7.4.1'e baswurun.
Home Position Baslangic konumuna danis icin gerekli verileri ayarlayin.
Return Data Baslangic konurmuna ddnis, makineyi baslangig konumuna getiren ve makinenin baslangig konumu adresiyle konumundaki

hareket CPU modilind eslestiren bir islevdir.

JOG Operation Data 10G igletimi icin gerekli verileri ayarlaymn.
JOG igletimi, bir servo motoru sabit hizda ileri veya geri yonde manuel olarak cahstiran bir islevdir. Egitirm amaciyla veya bir sistem
kurulumu yapildiginda test isletimi icin kullarlr.

Sabit parametre ayarlama )

Sistemin makine isletimi igin gereken karakteristik degeri ayarlayin. Elektrikli disli adi verilen "adres (hareket degeri) ve
hiz" komut degerini darbe Unitesine dénustirmek icin makinenin veri ve hareket araligini ayarlayin.

Ornek sistemde, asagidaki sabit parametreleri eksen 1 ila 3'e ayarlayin.

S Eksen 1 ila 3'(n
Parametre dgesi S
ayarlanmig degeri
Unit Setting 0: mm Ornek sistemde, "mm" birimi kullanlir.
Mumber of Pulses per Revolution | 262144[PLS] Genelde, kullarulacak servo motorun ¢ozindrlik degerini ayarlayin.
Fixed . L
T Travel Value per Revolution 10000,0 [um] Makine icin bilyeli vidalar (eksen boyu: 10 mm) kullanilir.
Upper Stroke Limit 2000000,0 [pm]
Fazla caligmayi &nlemek icin makinenin hareket araligim ayarlayin.

Lower Stroke Limit =-10000,0 [um]

Sonraki ekranda sabit parametreleri ayarlayalim.
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} Sabit parametre ayarlama

Device Memoary
Device Comment

Oukput

Speed Control 10
Mulkiplier Setting For
Degree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction

HPR. fethiod

Home Position Address
HPR. Speed

Set the data to execute the home position return.

0:Reverse Direction

0.0[ ]
0,01 [rorn) min]

0:Reverse Direckion
0:Proximity Dog Tvpe 1 0:Praximity Dog Type 1 OiProximity Dog Type 1

0[PLS]
1[PLS/s]

MELSOFT Series MT Developer2 (Unset Project) - [Servo Data] M=
! Project Edit  Find/Replace Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help -3 X
s LT
: o (Dev] e o :
AP NIRRT R Y H T HERN B
i Project T X %, servoData * l 1F~
nset Project (SY13)
Swysbem Setking Item Axisl Axiss Axis3
Servo Daka Setking -| Fined Parameter The fixed parameters are set for each axis and their data is fi...
‘_. Servo Data Unit Setting 0:nm 3IPLS 3IPLS
Servo Parameter Mumber of Pulses per
- n 262144[PLS 20000[PLS 20000[PLS
| Parameter Block. Revalution [FL5] [FL] [FL]
- T3 Limit Output Data ;;E':D‘mgh'e per 10000. 0[] 20000[PLS] 20000[PLS]
=1 Motion SFC Program
Serva Program Backlash Compensation 0,0[pmn] a[PLS] a[PLS]
A2 Labels Upper Strake Limit 2000000, 0[] 214745364 7[PLS] 214745364 7[PLS]
Structured Data Types Lower Skrake Limit _-IDDDD.D[um] . a[PLS] a[PLS]
fommand fn-positfon :10.0[pm] §100[PLE] 100[PLS]

0:Reverse Direction

0[PLS]
1[PLS/s]

Eksen 1'in sabit parametre ayarn tamamlanmgtir.

Sonraki ekrana gegmek igin m diigmesini tiklayin.

Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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(2| )

Home
Position
Return Data

} Ba§lang£ konumuna doniis verilerini ayarlama

) 000

Parametre 6gesi

Eksen 1 ila 3'(n
ayarlanmig dederi

Baslangig konumuna dénis igin gerekli verileri ayarlayin. Baslangig konumuna déniis, makineyi baslangi¢ konumuna getiren
ve makinenin baslangi¢ konumu adresiyle konumundaki hareket CPU modiiliini eslestiren bir islevdir.

Ornek sistemde, asagidaki baslangic konumuna déniis verilerini eksen 1 ila 3'e ayarlayin.

Yorumlar

HPR Direction (: Reverse Direction -

HPR Method 0: Proximity Dog Type 1 Ornek sistemnde, "Proximity Dog Type 1" kullann.
Home Position Address 0.0[parm]

HFR. Speed 20000.00[mm,/min]

Creep Speed 100.00{mm/min]

Travel Value after Proximity Dog -

OM

Parameter Block Setting 1 Aynintilar icin, Parametre Bloku Ayadama bashdina basvurun.
HPR Retry Function O Imvalid

Dwell Time at the HPR Retry -

Home Position Shift Amount 0.0[pm]

Speed Set at Home Position Shift (0 HPR. Speed B

Torgue Limit Value at Creep Speed

Operation for HPR Incompletion

1: Mot Execute Servo
Program

Sonraki ekranda baslangic konumuna dénis verilerini ayarlayalim.
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! Project Edit  Find/Replace

WL ET

CheckiConvert  Online  Debug  Tools

} Ba§lang£ konumuna doniis verilerini ayarlama

MELSOFT Series MT Developer2 [Unset Project) - [Servo Data]
Window  Help

i XEEXea aananooaos =il e 050

i Project

‘_J Servo Data ¥ l

- BX

-0 X

nset Project (SY13)
Swysbem Setking Item Axisl Axiss Axis3 ~
Servo Daka Setking Creep Speed 100, 0aLmrm min] 1[PLS/=] 1[PLS/=]
‘_. Servo Daka Trawvel value after ) ) )
Servo Parameter Proximity Dog ON
17] Parameter Block Parameter Block Setting 1
™ Limit Output Data HPR. Retry Funckion 0:Irpealid 0:Irpealid 0:Irpealid
=1 Motion SFC Program Cuwell Time ak the HPR, _ _ _
Servo Program EEU"" Sl S
%) Labels Af'nrgﬁnt'js' fan 2hr 0.0[m] a[PLS] o[PLS]
Struckured Data Twpes
Speed Set ak Home
Device Memary F‘Esitinn <hift 0iHPR. Speed 0iHPR. Speed 0iHPR. Speed
¥ Device Comment Torque Limit Yalue at : : :
Creep Speed
Operation for HPR i1:Mot Execute - | 1Mok Execube Servo 1:Mot Execute Servo
Incompletion iServo Program Pragrarm Pragrarm
Pulse Conversion Module
Haome Position Return - - - B
Request Setking
Standby Time after Pulse
Conversion Module Clear | - - - b
Outpuk o %

Eksen 1 igin baglangig konumuna ddnis verilerinin ayarlanmasi
iglemi tamamlanmigtir.

Sonraki ekrana gegmek igin m diigmesini tiklayin.

I Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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@ZEIM 06 isletimi verilerini ayarlama ) oo

JOG isletimi icin gerekli verileri ayarlayin.

JOG isletimi, bir serva motoru sabit hizda ileri veya geri yonde manuel olarak calistiran bir islevdir.
Egitim amaciyla veya bir sistem olusturuldugunda test isletimi icin kullanilir.

Ornek sistemde, asagidaki JOG isletimi verilerini eksen 1 ila 3'e ayarlayin.

Eksen 1ila 3'lin
ayarlanmis degeri

JOG Speed Limit Value 15000.00[mm/min] -

Parametre 6gesi

Yorumlar

JOG Operation
Data Parameter Block Setting 2 Aynintilar icin, Parametre Bloku Ayarlama bashgina
bagvurun.

Let's set the home position return data in the next screen.
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e
JOG igletimi verilerini ayarlama ) 0oc

MELSOFT Series MT Developer2 [Unset Project) - [Servo Data]
! Project Edit  Find/Replace Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help - 0 X
s LT
i XEEXea aananooaos =il e 050

i Project T X %, servoData * l 1F~
nset Project (SY13)
Swysbem Setking Item Axisl Axiss i ~
Servo Data Sething - fixed Farameter :The fixed parameters are set for each axis ir data i
‘_ Servo Data Unit Setting 0:nm
Servo Parameter Mumber of Pulses per
-3 . 262144[PLS
| Parameter Block. Revalution [FL5]
™3 Limit Qutput Data Travel Yalue per e N (0000.c[uw] | 10000
. - Ofprn]
== Mokion SFZ Program Revalution
Serva Program Backlash Compensation 0,0[pmn]
@ Labels Ipper Strake Limit 2000000, Afpm]
Structured Data Types Lower Stroke Limit. -10000, afpm] 000 | 000
Device Memory Command In-position 10.0[prm] 10.0[prn]

Speed Control 10

Device Comment Mulkiplier Setting For -

Degree Axis
= gg?;e R (AT Set the data to execute the home position return.
HPR. Direction 0:Reverse Direckion
HPR. Method 0:Proimity Dog Type 1
Home Position Address 0,0[pmn] .
HPR. Speed 20000, 000 rm)min] 200 2000 o
: Dutput Eksen 1 igin JOG igletim verileri ayarlama o x

ve eksen 1ila 3 igin servo verileri ayarlama iglemi
tamamlanrigtr.

Sonraki ekrana gegmek igin n digmesini tiklayin.

I Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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e
Servo Parametresini Ayarlama ) 000

Daha sonra, her eksen igin servoya dzel parametreleri ayarlayin.
Servo parametresinin ayarlanmasi icin, ayrica servo yapilandirma yazilimi MELSOFT MR Configurator2 gereklidir.
Parametreleri ayarlamadan 6nce, MR Configurator2'yi indirip kurun.

Ornek sistemde, asagidaki servo parametrelerini eksen 1 ila 3'e ayarlayin.

Parametre 6gesi Ayarlanmis deger

Rotation direction selection CCW dir. during fwd. pls input, CW dir. during rev pls. input
Servo forced stop selection Invalid (Mot use forced stop input (EM1) )

Absolute position detection system Used in incremental system

Home position set condition selection Z-phase must not be passed.

In-position range 100 [PLS]

* Bu kursta kullanilmayan parametreler icin, varsayilan degerleri kullanin.

* Sonraki ekranda servo parametresini ayarlayalim.
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> Servo Parametresini Ayarlama

'&® MELSOFT Series MT Developer? [Unset Project)
! Project Edit  Find/Replace Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help

i Project
[=-5= Unset Project (3413)

i+l System Setting
- Servo Data Setking
Serva Daka

7] Parameter Block
23 Limit Output Data
+- 221 Mokion SFC Program
+-[F] Servo Program

]1% Labels

Structured Data Types
+- Device Memoary

Device Comment

: Dutput MR Configurator2 kapanir.
Servo parametre ayarlama iglemi tamamlanrusgtir.

Sonraki ekrana gegmek igin n digmesini tiklayin.

| Q1720 | 5W13 | Hosk Station Mo.Z2
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} Parametre Bloku Ayarlama

Her kontrol diizeni igin hizlanma/yavaglama parametrelerini ayarlayin.
64'e kadar hizlanma/yavaslama duzeni olusturulabilir.
Konumlandirma kontroliindeki her kontrol duzeni icin istege bagl bir parametre blok numarasi ayarlayin.

Ornek sistemde, asagidaki parametreleri blok No.1 ve No.2'ye ayarlayin.

Parametre &gesi Block No. 1 Block No. 2
Kontrol diizenia ha';?ﬂ“ﬂ“grz1‘;:':::;:‘:’:;‘;';‘;n JOG isletimi iin
Interpolation Control Unit 0: mm 0: mm
Speed Limit Value 60000.00[mm/min] 15000.00[mm/min]
Acceleration Time 500[ms] 300[ms)
Deceleration Time 500[ms] 300[ms)
Rapid Stop Deceleration Time 100[ms] 100[ms]
S-curve Ratio 100[%] 100[%]
Torque Limit Value 300[%] 300[%%]
Deceleration Process on STOP 0: Deceleration Stop 0. Deceleration Stop
Allowable Error Range for Circular Interpolation 10.0[pm] 10.0[am]
Acceleration/ Deceleration System 0: Trapezoid/ S-curve 0: Trapezoid/ S-curve

Sonraki ekranda parametre blok ayarini gerceklestirelim.




g MOTION CONTROLLER. Basics (Real Mode SFC)_TUR

} Parametre Bloku Ayarlama

' MELSOFT Series MT Developer? {Unset Project} - [Parameter Blockl]

(5 Labels

Structured Data Types
g Device Memoary
i} Device Commment

i Qutput

! Project Edit  Find/Replace View Check/Corwert Online Debug  Toolz  Window  Help -0 X
; ; E
NPASLm®em
TR D EEEE RN Y PaOY Y=Y
: Project g x 7| Parameter Block l 1P -
nset Project (SY13)
i System Setting Item Block Mo, 1 Block Mo.2 Block Mo.3 Block Mo, #
l# Servo Data Setting -1 Parameter Block 5et the data such as the acceleration/deceleration function control used for each p...
#. Servo Data Inkerpolation Contral Lnit H IH FPLS 3PLS
m" Servo Parameter Speed Lin'.|it '-.-'a.lue GO000, 00L iy min] 15000, 0a[rmrnfmin] 200000[PLS)'s] Z00000[PLS/s]
E Parametar Block .ﬁ.cceleratl.nn TI.IT|E S00[ms] 300[ms] 1000[ms=] 1000[ms]
h- Limit Cutput Daka DEEI-3|Er‘atIDI'| Time . . S00[ms] 300[ms] 1000[ms=] 1000[ms]
Ea Mation SFC Program Rapid Stop Deceleration Time | 100[ms] 100[ms] 1000[ms=] 1000[ms]
— T L= =) L=
Servo Program S-corve Ratio 100[%] 0| o[=s] O[]
Taorque Limit Yalue 300[%] 300[%] 300[%] 300[%]

Deceler ation Process an
STOP

Allowable Error Range For
Circular Interpolation
Bias Speed at Start
Acceleration/Deceleration
Swyskem

Advanced S-curve
-| Acceleration/Decelerati
on

Arceleration 1 Ratio

0:Deceleration Stop 0:Deceleration Stop 0:Deceleration Stop 0:Deceleration St

10,0[pm]
0. 00[mmymin]

10.0[pm]
0.00[rmymin]

100[PLS]
0[PLS/s]

100[PLS]
o[PLS/s]
0:Trapezaid/S-curve 0: Trapezaid/5-cu

0: Trapezaid/S-curve 0: Trapezaid/S-curve

5et the data of advanced S-curve acceleration/deceleration, which performs the
acceleration/deceleration process by converting the speed smoothly.

Parametre blok Mo.1 ve 2'nin ayarlan tamamlanmisgtir.

Sonraki ekrana gegmek igin m digmesini tiklayin.

Y20 5%13  Host Station MoZ
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} Bir Projeyi Kaydetme ) 000

Parametre ayarindan sonra parametreler dahil projeyi kaydedin.

Projeyi kaydetmeden MT Developer2'den cikarsaniz, ayarlanan parametreler iptal edilir.

Yeni bir proje kaydederseniz, asagidaki proje bilgilerini ayarlayin.

Projenin icerigini (kontrol icerigi, sistem adi vb.) kolayca hatirlayabileceginiz bir ad vermeniz dnerilir.

Save Folder Path : Save Folder Path * Zorunlu
[ CMELSECIe-Learming e Bir cahisma alani olusturmak icin bir klasor belirleyin. )
Workspace/Project List: ™
———— | Worlkspace/ F't:lnject List , _ ]
Kaydetme klasdr yolunda bir veya birkag calisma alani mevcut ise,
bunlar listede goriintilenir.
Bir calisma alam adi ¢ift tiklandiginda, projelerin listesi gdrintulenir. y
R
Workspace Name * Zorunlu
Bir calisma alami adi belirleyin. (128 karaktere kadar) )
Workspace Hame: e-Leaming 1 1
. . — Project Name * Zorunlu
R [Pacting.Device { Bir proje adi belirleyin. (128 karaktere kadar)
Title: | Positioning_Control | 4
\
Title
Bir bashk belirleyin. (128 karaktere kadar)
gove | Concel | 128 karakterden daha uzun bir ad vermek isterseniz burayi
kullanin. (Bashgin girilmesi gerekli degildir.)
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)
Hareket CPU Modiiliine Parametre Yazma ) 000

Projeyi kaydettikten sonra, hareket CPU modiiliine parametreler yazin.
Yazmadan 6nce, asagidakileri kontrol edin.

Hareket denetleyicisi ve servo yiikselticinin gii¢ kaynaklar acik olmalidir.
Hareket CPU modiilinin RUN/STOP diigmesi STOP konumunda olmalidir.
Kisisel bilgisayar ve PLC CPU modiill dogru baglanmalidir.

Write to CPU ekranindaki parametreleri kontrol edin ve yazma islemini gerceklestirin.

Write to CPU El
Tranefer information
Correcting rterface /S8 o3> |FLC Modue
Target CPU: I StationNo. Host CFUType Q172D fruz
05 Type EE! YER 3008
Detad settrg
Tugetmancry  [Progammemry = Hareket CPU Moduliine Parametre Yazma

File slection | Device data |

Parameter + Program | Selectdl | Sedect pore |

. b System Setting, Servo Data Setting (Parameter BlockfServo DatajServo ParameterfLimét Output Data
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Asagida, Bélim 7'de 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok dnemlidir; bu nedenle bunlan tekrar kontral edin.

Aktanm yapilandirmasi

Proje

Temel sistem ayarn

Sistern kanfighrasyonu

SSCHET konfigirasyonu

Sabit parametre

Baglangig konumuna
dinisg veriler

JOG igletim verileri

Servo parametresi

Parametre bloku

Bir proievi kavdetme

- Parametrelen ayarlamadan once, kisisel bilgisayar ile hareket CPU moddll arasinda iletigim
sadlayin.

- lletisim hedefi hareket CPU modila baz onitenin CPU yuvasi 2'ye monte edildiginden, aktanm
yapilandirmada PLC MNo.2'yi segin.

- Proje, cesitli parametre ve programlann MT Developer2 ile kontrol edilmesi igin kullanilan bir birimdir,
* Proje olusturmada kullamlacak hareket CPLU modlandn model adin ve bir isletim sistemni tipini secin.

Temel sistern ayar . baz Onite, coklu CPU ve benzerini igenr,

Ana baz Onite ve uzatma baz dnitesi icin kullanilan moddl konfigirasyonunu ayarlayin.

Hareket modilind, GAZ modllind ve hareket CPU modlll tarafindan kontrol edilen diger modollen baz Onitenin

bog yuvalanna atayin.

- Sistemn igin kullanlan servo yikseltici konfighrasyonunu ayarayin.
SSCMET Il kablosuyla hareket CPLU modiline badh servo yukseltici her bir kontrol ekseni numarasina
giire atanir.

- 33CNET Il yamsinda ayarlanan Eksen No, servo yikseltici Ozerindeki déner digme kullamlarak
ayarlanan kontral ekseni numarasindan farkhdir.
Eksen Mo, programdan bir kontrol ekseni belidemek igin kullamr,

Sistemin makine isletimi igin gereken karakteristik deder ayarlayin
Elektrikli disli ad verilen "adres (hareket deder) ve hiz" komut dederini darbe Onitesing donastormek icin
makinenin veri ve hareket araligim ayarlayin.

Baslangig konumuna donus igin gerekli veriler ayarayin.

Easlangig konumuna donds, makineyi baslangig konumuna getiren ve makinenin baslangig konumlaryla,

konurmundaki hareket CPU moddlond eslestiren bir iglevdir,

JOG igletirmi igin gerekli verilen ayarlayin,
JOG iglefimi, bir servo motoru sabit hizda ileri veya geri yonde manuel olarak galistiran bir iglevdir.
Egitim amaciyla veya bir sistem olusturuldugunda test igletimi igin kullarhr.

Her eksen igin servoya dzel parametreler ayarayin.

Servo parametresinin ayarlanmas igin, aynca servo yapilandirma yazihim MELSOFT MR Configurator2 gereklidir,

Her kontrol dizeni igin hizlanmalyavaslama sirecini ayarlayin. 84'e kadar hizlanmalyavaslama dizeni
alugturulabilic
Konumlandirma koentrolindeki her kontrol dozeni igin istefde bagh bir parametre blok numaras) belirleyin.

- Parametra ayanndan sonra parametreler dahil projeyi kaydedin

1/2 .
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Bir projeyi kaydetme - Parametre ayanndan sonra parametreler dahil projeyi kaydedin.
Projeyi kaydetmeaden MELSOFT MT Developer2'den cikarsaniz, ayaranan parametre icerikler iptal edilir.

- Projenin igeridinin (kontrol dlzenlen, sistem adi vb. ) kolayca taninabilecedi bir ad verin.

Parametre yazma Hareket CPU modolone parametre yazin, Yazmadan dnce, asadidakilen kontrol edin.

- Hareket denetleyicisi ve servo ylkselticinin glg kaynaklan agik olmahdir

- Hareket CPU medilinin CALISTIR/DURDUR diimesi DURDUR konumunda olmalidir,
- Bir kigisel bilgisayar ve PLC CPU modild dogru baglanmahdir

A
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CIZYM CALISMA KONTROLU ) Dea

Bélum 8'de, bir servo motorun galismasini kontrol etmeyi ve baslangi¢ konumuna geri dénisii gerceklestirmeyi
ogreneceksiniz.

Bir servo ylkselticiyi ve servo motoru ilk kez acarken, servo motoru bir makineye monte etmeden dnce, hatal kablo tesisat
veya yanhs parametre ayarlan gibi bir ariza nedeniyle makinenin zarar gérmesini énlemek icin calismayi kontrol ettiginizden
emin olun.

r

ISLETIM SISTEMI YAZILIMININ SECIMI VE KURULUMU

IIII'.IIII'.IIII.IIII'.IIII'II“BﬁlumE"
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[ GCALISMA KONTROLU® s+ s sessececccecsasesseBjlim 8"

A

Béliim 8 6grenme prosediirii '
PROGRAM TASARIMI 8.1 Servo Motorun Calismasini Kontrol Etme
« » « "B&liim 9"(HAREKET SFC'YE ILISKIN TEMEL BILGILER: Béliim 10) 8.2 Servo Motarun bir Makineye Baglanmasi
8.3 Baslangig Konumuna Dénisi
Gerceklestirme

[ PRDGRAMLAMA iillllnrl-lllln-vlllliiillnii"Eﬁlﬁmll" ] M ___‘J

«

@

[ CALSTIRMA |
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MT Developer2'nin test islevini kullanarak servo yiikselticinin durumunu (hata bakimindan), serve motorun déniis yéniini,
tist ve alt strok limitlerinin calismasini ve baslangig konumuna dénlisiin durma dogrulugunu kontrol edin.

Asagida, bu kursta kullanilan test islevlerinin listesi gosterilmektedir.

Ad Aciklama
Servo Servo motorlanmin tim eksenlerine veya istenen sayida eksenine servo agma veya servo kapatma komutu
agma-kapatma verir.
Baslangig Servo yikselticinin durumunu gorintiler. Bir hatanin mevcut olmasi durumunda, hata kodu ve hata ad
kontrolu kontrol edilebilir.
Ust ve alt LS Ust veya alt strok limitinin normal sekilde calistigim kontrol etmek Gzere ileri veya geri déniis ile JOG
kontrolu igletimi gerceldestirir.

Baglanan bir motor icin JOG isletimi gergeklestirir.

1OG igletimi JOG igletimini gergeklestirmeden &nce, JOG igletim verilerini ayarladi§inizdan emin olun ve kullamlacak
parametre bloklarindaki verileri ayarlayin.

Eg E:Snmi:ﬁa Durma konumu ile bir makinenin baslangig konumu arasinda hata olup olmadigimi kontrol etmek Gzere
dnilg testi baslangig konumuna doniis islemini gergeldlestirir.

Sonraki ekranda test islevini kullanarak calismayi kontrol edelim.
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@ET servo Motorun Calismasini Kontrol Etme ) @ec

=i Test - MT Developer2
Projectk Test ©Online Help

Test Mode Function # Error Reset

The test mode supports the initial check at a system start,
Fram the tool button, choose the Function you wank to perform.

Error Code Errar Detection
«Starting procedure outline = Axis Mo, Mlinor | Major

Servo Errar | Setvo Error
Bis 1 0 i} ] L

Test Made Axis 2 1] 1] ] L]

[ ]

i 1] 1] ]
[Program Start] AHIRE

Check whether the servao makar runs in
accordance with the servo program written ko
the motion controller,

- Perfaorm operation with PLC ready (M2000) OFF,
[exk

Cebug Mode  Mation SFC program debugging is supported.

- By turning OMN PLC ready (M2000), the mation controller is placed
in the ardinary operation mode and starts the SFC program
running.

- Debug operation is supported on the monitar screen of the
program editor Funckion,

Mezxt

Program Skark

Servo motorun galisma kontrold tamamlanmisgtir.

n digmesini tiklayin ve sonraki ekrana gegin.

Real Mode Test mode EMG stop Huost Station Mo, 2 W13 Q1720 [z
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Daha sonra, bir servo motorun déniis eksenine bir makine monte edin.

Kurulumdan énce, bir servo sisteminin arizalanmasi nedeniyle makine hasarini énlemek icin servo motorun calismasini
makine olmadan kontrol edin.

Makinenin kurulumu tamamlandiktan sonra, hem servo motor hem de makinenin normal ¢alistigini, JOG isletimini yeniden
kullanarak kontrol edin.

Makine

l Konektor

Servo motor
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Servo motoru bir makineye bagladiktan sonra, baslangic konumuna dénisiin normal isledigini kontrol edin.
Baslangig konumuna doénis, bir hareket CPU modiiliinde saklanan baslangi¢ konumunu bir makinenin baslangig
konumu ile eslestirmek icin kullamilan bir islemdir.

Dogru eglesmeyen baslangic konumlari, bir durma konumu hatasina neden olur.

Hatay 6nlemek igin, bir durma konumu ile bir makine baslangi¢c konumu arasinda hata olmadigimi dogrulamak tzere
baslangi¢ konumuna déniis testi yapin.

Y ekseni

| X ekseni baslangig konumu

Gegerli besleme ]

—
degeri: 0,0 um I

—

X ekseni

/

Baslangi¢ konumuna dontis

Bir Gegerli besleme dederi
bir makine baslangig konumu ile eslestirilir.

Sonraki ekranda baslangig konumuna dénis test islevini kullanarak calismayi kontrol edelim.
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Baglangig konumuna dénis testi tamamlanmmistr.

m digmesini tiklayin ve sonraki ekrana gegin.
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Asagida, Bolum 8'de 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok dnemlidir; bu nedenle bunlan tekrar kontrol edin.

Servo motor
caligma kontrolii

Servo Motorun bir
Makineye Baglanmas

Baslangic konumuna
déniis calisma kontrolii

MT Developer2'nin test islevini kullanarak servo yiikselticinin durumunu, servo motorun
donils yonilind, (st ve alt strok limitlerinin calismasini kontrol edin.

*Kurulumdan &nce, bir servo sisteminin anzalanmasi nedeniyle makine
hasarini énlemek igin servo motorun ¢alismasim makine olmadan kontrol edin.
*Makinenin kurulumu tamamlandiktan sonra, hem servo motor hem de makinenin
normal galigtigini, JOG isletimini yeniden kullanarak kontrol edin.

Servo motoru bir makineye bagladiktan sonra, baglangig konumuna dondsiin

normal isledigini kontrol edin.

Baslangig konumuna donis testinde basglangig konumuna donis islemi gergeklestirildikten sonra, bir durma
konumu ile bir makine baslangig konumu arasinda hata olmadi§im dogrulayin.
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CIYI PROGRAM TASARIMI

Bélum 9'da, hareket kontroli icin gerekli bir programi tasarlamay 6greneceksiniz.

r & & a & & i h
ISLETIM SISTEMI YAZILIMININ SECIMI VE KURULUMU

'.IIII'.IIII.IIII'.IIII'II“BﬁlumE"
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SIISTEMA?ARLAMAIIII"IIII'Illl"llll'll“Bﬁlum?"
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[ CAUSMAKDNTRDL[‘]IlI'iIIII.IIII'iIIII'II“BﬁlumS" ]

A

Boliim 9 6grenme prosediirii \
9.1 Hareket Kontrolii igin
Programlama Dili
9.2 Kontrol Sekansimin Akis Semasiyla
Gosterimi
{ PROGRAMLAMA **ssesessssssnscnsssssess"Blimll" ] 9.3 G/C Cihazlanni ve Cihaz
Numaralanm Igeren bir Uyum
Tablosunun Olusturulmasi
J 9.4 Servo Programinin Tasarlanmasi

PROGRAM TASARIMI
* « = "Biliim 9"(HAREKET SFC'YE ILISKIN TEMEL BILGILER: B&lim 10)

«

.

9.4.1 Servo talimat
9.4.2 Konumlandirma verileri

\9,5 Servo Programi Olusturma /

[ CAUSTIRMA
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>>m Hareket Kontrolii icin Programlama Dili

Asagidaki U tip programlama dili hareket kontroliini mumkan kilar.

Programlama

dili Agiklama

Hareket SFC programi, harekete 6zel sekans talimati "D(P).SFCS" ile baslatilir.

Sekans *p da "Auto.” "Yes" olarak ayarlandiginda, baslatma icin seka k yokt

programi arametre ayannda "Auto.” "Yes" olarak ayarlandiginda, baslatma icin sekans programina gerek yoktur.
* Belirlenmis bir servo programi, harekete 6zel sekans talimat: "D(P).SVST" ile dogrudan baslatilabilir.

Hareket SFC Hareket kontroli sekansi akis semasina benzer bicimde yazilir.

programi Konumlandirma kontroliinde, servo programi hareket kontrol adimiyla yGritalir.

Servo _ .

programi Konumlandirma kontrol dizeni servo talimatlariyla yazilir.

Asagidaki sekilde, sekans programi, hareket SFC programi ve servo programi arasindaki iliski gosterilmektedir.

<Hareket CPU>

E

*  Sekans programi - Hareket SFC programi |
et tBasiatma
: . BASLATMA
E }—1 k—{)PsscsF...[Kﬂ....l....H: 57001 Komut
.
.
‘ 1 ga s/ %trr a prog ramE M2049//Serv9-on accept?
' areket o. belirtilmesi
¢ programi baslatma ' SN e ||
: istegi talimati - (K10 Real]
‘"'"""""“',‘"'"'"'"" 11INC-2
* Parametre ayariyla bir hareket SFC Axis 1 10000 PLS
gro ramini otomatik olarak Axis 2 20000 PLS
aslatabilirsiniz. Vector Speed 30000 PLS/s
Sistem ayarlama Servo motor
Sabit parametre
Servo parametresi
Servo parametresi
Baslangi¢ konumuna dénis verilen
JOG isletim verileri
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Hareket SFC dili, bir akis semasina benzeyen bir programlama dilidir.

Kontrol sekansinin bir akis semasiyla ifade edilmesi, hareket SFC programinin tasanimini kolaylastirir.
Asagida drnek sistemin kontrolline ait akis semasi gosterilmektedir.

Her kontroliin aynintilanni goruntilemek igin fareyi akis semasinin lizerine getirin.

( Sistem baglatma )

1 | + +

Tum eksenler igin Eksen 1 mevcut konum Eksen 2 mevcut konum Eksen 3 mevcut konum
servo-acik dedisimi degisimi degigimi

Eksen 2 baglatma Eksen 3 baslatma

Eksen 1 igin baglangig¢
konumuna ddénils

Dizilen trlin sayisi
sifirlarur

Eksen 1 baslatma

Eksen 2 icin baslangig
konumuna dénis

=___Baslama sinyali

Baslatma isareti KAPALI
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»m Kontrol Sekansinin Akis $emasiyla Gosterimi

) 000

o
Eksen 2 baslatms

Eksen 3 icin baslangig
konumuna déniis

Eksen 3 basglatma

Siaslatma kabuld KAFALL =

S

Baslama sinyali ACIK

2/3

Baslatma isareti KAPALI

'

Lamba ACIK/KAPALI

l

El agma ve I
kapatma komutu

Baslatma kabull KAPALT =

Dizenleme koordinati
hesaplama

Y

< Agma komull_—=

Y

0,5 saniye durma I

Konumlandirma kontroli

'

Konumlandirma kontrold

= Paslatma kabuld KAFPALL =

= paslatma kabull KAPAL] ==

0
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3/3

Baslama sinyali

'

El kapatma komutu ACIK

.

0,5 saniye durma

'

Konumlandirma kontroll

aslatma kabull KAPA

Dizilen Gron
sayisi

e Dlen T

Dizilen Urlin sayisi
sifirlanir

a

Lamba ACIK/KAPALI

( P1'e atlayin )
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m G/C Cihazlanm ve Cihaz Numaralarini Iceren bir Uyum Tablosunun Olusturulmasi )

Daha sonra, drnek sistemde kullanilacak G/C cihazlanni ve cihaz numaralarini iceren uyum tablosunu olusturun.
Bir uyum tablosunun olusturulmasi, programlama aksakliklanini azaltir ve programlama islemini diizene sokar.

Ornek olarak, asagidaki tabloda érnek sistemdeki G/C cihazlar ve cihaz numaralan gésterilmektedir.

G/Cchazad Chaz  Gilsveya 1o veiwg  Aralic

MNo. clkas
Baslatma . , , , . .
diigmesi Px12 Girig Bit = = KaPALL Sistemni baslatmak icin kullanmlan basmah ddgme
Elagma BYO Cikis Bit
LT ) ) kapary | Cihazn el boliminin acihp kapanmasini kontrol
eden gk
El kapatma . Gz
e PY1 Cikis Bit
Calisma
gosterge PY2 Cikis Bit - - KaPALL Sistermn calisirken lamba yanar.
lambasi
Durdurma
gosterge PY3 Cikis Bit = = KaPALL Sistem dururken lamba yanar.
lambasi
02000 _ Sazciik 16 hit tam 0~500 0 Cihazlnllllf ekseninin (eksen 1) hareket degeri
sayl kaydedilir.
02002 _ Sazciik 16 hit tam 0~1100 0 Cihazlnl"ll' ekseninin (eksen 2) hareket dederi
say kaydedilir.
o 16 bit tam P, -
Programda 02100 = S&zcik sayn 0~6 0 Palete dizilen Griin sayisi kaydedilir.
kullanilan — - —
cihazlar M7100 _ Bit _ _ KAPAL El agma !mmum icin Gretilen bit verileri (PY0)
kaydedilir.
_ . _ _ El kapatma komutu icin dretilecek bit verileri (PY1)
M7101 Bit KapPaLl kaydedilir
ME001 - Bit - - KaPALL Baslatma digmesinden (PX12) girilen bit verisi.
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Daha sonra, bir servo programi tasarlayin.

Servo programi, programlanmis bir konumlandirma kontrol diizenidir.

Program; servo talimatlar, eksen numaralan, adresler (hareket degeri), komut hizi ve hizlanma diizeni vb. 6gelerden
olusur.

Konumlandirma kontrol diizenini énceden bir servo programi olarak kaydedin.
Bir Hareket SFC programiyla konumlandirma kontroll yapilirken, belirlenmis bir servo program numarasi kontrol
dizenine gdre yiirttildr.

Servo program No.
e
[E 22] O Servo talimati

8 CPSTARTS3

Axis
X Axis 2 |— Kontrol edilen eksen No.
= Axis 3
g Speed 20000.00 mm/min — Kuml.!!: hizi
; 1 INC-3 (WVektar huz)
A Axis 1, 0.0 um
2 0.0 um | B e
T Axis 3, 250000.0 um
= 2 INC( Y
E Axis 2, S0000.0 pm
E_f' Axis 3 50000.0 pm Servo talimat tipine bagh olarak,
a Radius 50000.0 pm - adres ve hiz disindaki
3 INC-3 parametreleri belirleyebilirsiniz.
Lxis 1, 0.0 um

Bir adresi (hareket degeri)
Axis Z, D 2002 pum [ sdzcilk cihaz kullanarak

Axis 3, 0.0 pm belirleyebilirsiniz.
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Daha sonra, bir servo programinda kullanilan servo talimatlanm &greneceksiniz.
Tek eksen ile basit dogrusal konumlandirma ve iki ya da daha fazla eksen ile dogrusal ve dairesel interpolasyonlar
gibi pek cok servo talimati hazirlamir. Bu kursta, érnek sistemde kullanilan alti servo talimati agiklanmaktadir.

Sembol Talimat ads Aglklama
= Belirtilen Ug eksen igin, 3 eksenli dogrusal interpolasyon kontroli, gegerli durma noktasindan itibaren
A;ts:emlll' 3 her eksen igin belirlenen hareket degeri aralidi icinde gergeklestirilir.
INC-3 Eugrr:];al = Her eksenin hareket ydnleri, her eksen icin belirlenen hareket degerinin isaretine (+ weya -) baghdir.

interpolasyon » Hareket deger! |:||:|Z|t|’f |llcer1: fleri ;:,rﬁnde konumlandirma (Adres artar.)
» Hareket degeri negatif iken: Geri y&nde konumlandirma (&dres azalir)

U - Omek - o
fler yéin iﬁﬁ'égg&"lﬁnaﬁk i Hareket mesafelen K Elﬁenl y@nii igin lIII'D(] ‘r’ Eksenl yini icin EGDD Ve Z
i _ ' i ekseni yoni igin G000 iken, konumlandirma asadidaki gibi yapir.

Kenumbandirmadan
. sonra durdurma konumu

(11300, 6300, BO00)

. ! A ——-._q_'_-. . konumlandim
ller yiin I

o flerd yéin

~ o ada hareket
——
Y ekseni

hareket

Gecerli durdurma adresi E;E:';;ESI

-~ (1300, 1300, 2000)

'z Eksen‘:\'\ mm“\m
. hareket

mesafesi [m\ _

Y . - fleri yon . ,
0 \ — Gegerli durdurmia konumu i ‘ o fleri yiin
| 5000 10000
Baglangic konumu X ekseni f;areket mesafesi
‘ _—

> § 10000)———=1
N Vi B Geden
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Sembol Talimat adi

MUtlalf 3 + Mutlak yontemle, 3 eksenli dogrusal interpolasyon kontroll gecerli durdurma konumundan (X1, ¥1, Z1)
- Eksfnl' belirlenmis bir konuma (X2, ¥2, Z£2) kadar olan aralikta belilenmis ¢ eksen icin gerceklestinlir.
ABS-3 d | = 5 UG cin gergekley
inct:grr:t_'s::'asyon + Her eksenin hareket yonleri, durma adreslerine ve belirlenmis adreslerine baghdir.
o Ormek
#[ ] ayarlanacak verileri gasterir. Gecerli durma adresi (1000, 2000, 1000} ve konumlandirma adresi
! ) (4000, 8000, 4000) iken konumlandirma asadidaki gibi
¢ Kenumlandirmada adres gerceklestirilir.
fleri yiin-- g |(X2. Y2, 22) | Hleri yon g . Konumlandirmada adres
i ¥ eksani, Y ekseni va (4000, BOOO, 4000)
i . ﬁ Elﬁenirin kullarlldlﬁl ¥
" dogrusal interpolasyon -
km?trclﬁ Pe 8000
. ! i . .
P i . . | X ekseni, ¥ ekseni ve £
lleri yén ~L |/ &elt;e:'l dzurfurma adresi | ekseninin dogrusal
T o . l'nterfulaﬁfonuna gére
~— fleri yiin hareket
R e, oL - i
Serlyane—— = fleriyon o -} Gecerl durdurma adresi
¢ ~_ . 20001 (1000, 2000, 1000)
Baslangic konumu T~ TN '
1 S e s
L. - 1000 ~ + -+ - + + = ller yin
Geri yén Geri yén -0 1000 4000 !

~
Baglangsg kanumu ™
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Sembol Ta;ig:at Aciklama

* 3 eksenli dogrusal interpolasyon kontroll veya 2 eksenli dairesel interpolasyon kontroli igin
sabit hiz kontroll gergeklestirilir. Baglatildiginda, sabit luzl kontrolii belirlenmig bir eksen igin,
sabit hizh kontrol sonlanana kadar (CPEND) 6nceden ayarlanmig bir gegis noktasindan gecilerek
gerceklestirilir. Interpolasyon kontroliinde, vektér hizi komut hizi olarak kullamlir,

= Asaqidaki sekillerde gosterildigi gibi, gecis noktasinda belirlenmis hiza gegis kontroll, sabit hizl
kontrol baslatildig sirada "CP tamamlama noktasi belirtme isaretinin (M2040)" ACIK/KAPALL
olmasina bagh olarak farkliik gosterir.

CPSTART3 | Sabit hiz
(CPEMD) kontrold

CP tamamlama noktasi belirtme isareti: KAPALI CP tamamlama noktasi belirtme isareti: ACIK

...... Hiz degisikliginin basladigi noktay belirtir. ..H1Z dedisikliginin tamamlandidi noktay: belirtir.
Hiz, gegis noktasinda degismeye baslar. Hiz, gegis noktasinda tamamen degisir.
v v

] ]

V2

P1 v2

Vi
P2

g P2

t

=t

Gegis noktasi Gegis noktas
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Sembol Talimat adi Aciklama
Artimh = Artiml yGntemde, 2 eksenli dairesel interpolasyon kontroli, yardima bir adresten (gegis noktasi)
yardima nokta (X2¥2) gecilerek gecerli bir durdurma konumundan (baslama noktasi) belirtilmis bir son adrese
INC /™ | belirtmeli (%1, ¥1) kadar gergeklestirilir.
dairesel = Arkin merkezi, baslama noktasimin (gecerli durma noktasi) orta dikmelerinin yardime noktayla ve
interpolasyon yardima noktanin son noktayla kesistigi noktadir.
Hert v # | | ayadanacak verileri gosterir.
B yen | Kenumlandirma iz |
| i Y1y I , Son nokta ]

LR — V2

mesafes| e \ .
o [Yardma | |
Yardimel nokt £ | nokta | X
kadar hareke P | ;'
resafesi o~
X2 e
eri yon i -

Baglama '
noktas

Yardimer noktaya
kadar hareket mesafasi
Son noktaya kadar |
hareket mesafesi

H‘"*‘ - Arkin merkezi

fleri yan

Ea;langlg_.—f
korurmu
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Sembol Talimat adi Aciklama

+  Belirtilen eksenin geceri degeri degistirilir,

+  Sadece durdurulmus bir eksenin gegeri degeri degistirilebilir,
Calsmakta olan bir eksenin gecerli dederinin degistinlmesi kiiciik bir 101 hatasina neden
alur,

GEEFF," "?IEQEF «  Gegerli defer degisimi, asagidaki prosedire gére yapilir,

degisimi 1. Belirtilen eksenlere karsihk gelen "Baslatma kabul isaretini agin,

2. Belirtilmis eksenlerin gecerli degerenini belirtilmis adreslere daniistiirin,

3.Gecerli deger degisimi tamamlandiginda “Baslatma kabul isaretini* kapatin,

—  Baslatma kabul isareti: M200n (n: eksen No,)

CHGA

Gegerli degjer ** X Belirtilmis adres

CHGA talimati

Baglatma kabul isareti

Gegerli deder degisiminin
tamamlanmasi
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Talimat
Sembol adi Agiklama
* Bir gii¢ kaynad) agldiginda oldugu gibi, bir makine baslangig konumunun kontrol edilmesi
Bas| gerektijinde baslangig konumuna dodniisi gergeklestirin,
ZERO k;ij::ﬁ:ﬁa . Blagla ngig kﬂm:lmuna doniis igin birkag yﬁtntem hazu'_ian“mlgtlr. _
dénii Sistem konfiglrasyonu veya uygulama igin uygun bir yontem segin.
Gnig o . P e
Servo verileri ayarlama ekraminda bir baslangi¢ konumuna donis ydntemi belirleyin.
« Ornek sistemde, "Yakinlik (nitesi tip 1" kullanilmalktadir.

Baslangic konumuna dénds hizi

Disglrdlmis hiz

Baslangig,
Yakinhk konumus
dnitesi

Zaman

n

]

i
Sifir noktas sinyali —* U '”
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m Ornek sistemin servo programini tasarlama

) 000

Uriin dizme noktalan

Asagidaki sekil ve tabloda, érnek sistemin
konumlandirma kontrol diizeni ve her
noktada konumlandirma kontrolii icin
kullanilan talimatlar gosterilmektedir.

[ Koordinat noktalanm goériintilemek igin buray tiklayin.

Palet Gzernnde dizilim

F ’

2, L

F, 7 g

s s oS
i H - _n -

A / R

A Geri gekilme konumu

Baslangig konumu

Servo talimat

Ornek sistemin konumlandirma kontrol diizenine ve tasarim teknik degerlerine bagh olarak bir servo programi tasarlayin.

Hareket
arahg

1/2

Aciklama

Eksen 1'in (X ekseni)
baslangi¢ kenumuna
diniisi
Eksen 2'nin (Y ekseni
7 | ZERD Servo talimat Eaﬁlarll'lglglunuﬁ'l:ﬁg”
anlisi
Eksen 3'0n (£ ekseni)
3 baslangi¢ kenumuna
diniisi
Artimh 3 eksenli Cihaz geri gekilme
10 [ 1ME-3 dogrusal ksﬁsﬁﬁf A korumundan denge
interpolasyon konumuna geginlir,
11
i Denge konumunun
12 | CHGA S:ge:l'ﬂdeger gegerli degeri "Oum”
13 ¥ olarak degdistirilir.
Artiml 2 eksenli . -
21 | [hee3 dogusal Cihazin eli (£ ekseni)
interpolasyon E";a't”lr.
3 eksenli sabit izl Sabit tuz kontroll
CPETARTS kontrolind baglatma baslatilir.
Artimli 2 eksenh ; : :
1 INC-3 _dﬂﬂlﬂ.IIHEHE senit Cihazin eli (Z ekseni)
interpolasyon kaldirihr,
CW 180%'den daha
g | kOgOk artimh yaricap
2 ING <™ belirtmeli dairesel ¢-D
interpolasyon
Artimli 2 eksenl
3 IMC-3 dogrusal D= E
interpolasyon
CW 180*den daha
| kigik artimh yancap Cihaz paletteki dizilim
22 [ 4| INC —q| peifitmeli dairesel E=F karumuna gecirilir,
interpolasyon
Artiml 2 eksenl
A IMC-3 dogrusal F—= G
interpolasyon
CW 180%'den daha
| kiogok artimh yaricap
B | ING | pefitmeli dairesel G=H
interpolasyon
Artimli 3 eksenh Fibamin mli 07 aleeoil

A
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m Ornek sistemin servo programini tasarlama

) 000

2/2

e e g = | |
- | inea ﬂgéﬂr:!sglemnh Cihazin eli (Z ekseni) -
interpalasyon alcaltihr, I
Sabit iz kontrol( Sabit hiz kontrold
CPEND sonlandirma tamamlarr.
3 eksenl sabit mzh Sabit iz kontroli
CPSTARTI | ontrolini baglatma baslatilir
1 |inea gg&nnj'sglﬂ"sen'i Cihazin eli (Z ekseni)
23 inte[pqmg?m kaldirihr,
5 | apo.g | Mutlak 3 eksenli L a | Cihaz gen cekilme
dogrusal interpalasyon konumuna geginlir,
Sabit iz kontrall Sabit huz kontrald
CPEND sonlandirma tamamlanr.

A
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m Ornek sistemin servo programini tasarlama

e 00

< X ekseni |

SQmm pmm

X ekseni
<+

Ji

G

EiD

___________ -

-------------------- -

(Paketleme hatti
tizerinde)

B - -_—— -

--eestes

eri cekilme konumu)

Paketleme
hatti
.
Y ekseni
s

i EA (Geri cekilnje konumu)

Omm
-50mm

Z ekseni

Y -300mm

Uriin dizme konumu Uriin bosaltma noktasi
(palet tzerinde)

Y ekseni g o

Uriin dizme konumu
(palet Gzerinde)

(3)

D ! A (Glri cekilme konumu)

Uriin bosaltma noktasi
(Paketleme hatti
tizerinde)
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Daha sonra, MT Developer2 ile tasaradiginiz servo programini olugturun.
Ornek sistemde, asagdidaki on servo programini olusturacaksiniz.
Sonraki ekranda servo programlarini olusturalim.

. : Hareket . -
Saervo talimat aralig Aciklama
1 Eksen 1 igin (% ekseni) baglangig konumuna donos
: | fERD Baslangi¢ konumuna donos Eksen 2 igin (Y ekseni) baglangig konumuna donis
3 Eksen 3 igin (£ ekseni) baglangig konumuna dénds
Artimli 3 eksenli dogrusal Baslangig . .
10 | IMC-3 interpolasyon kﬂ_n}uzu Cihaz geri ¢ekilme konumundan denge konumuna gegirilir.
1 Eksen 1'in (X ekseni) denge konumunun gegeri dederi "Oum”
olarak dedistirilir.
: N Eksen 2'nin (Y ekseni) denge konumunun gecerli degeri "Opm" =
12 | CHGA Gecerli deger dedisimi olarak degistirilir =
" Eksen 3'0n (Y ekseni) denge konumunun gegerli deger "0pm”
olarak dedigtirilir
21 | INC-3 Artimii 3 eksenli dogrusal A= B | Cihazin eli (Z ekseni) alcaltilir,
interpolasyon
CPSTART3 | 3 eksenii sabithizh kontrolind baglatma | = | Sabit hiz kentrolis baslatil,
Artimi 3 eksenli dogrusal . . )
1 IMC-3 interpolasyon B—= C | Cihazin eli (£ ekseni) kaldinhr.
CW 180 den daha kiclk artimh
2 | INC <= | yarigap belitmali dairesel c—=D
interpolasyon
Artimil 3 eksenli dogrusal
3| INC-3 interpolasyon D~ E
| CW 180" den daha kiglk artimbh
gz | 4 | ING 72| yangap belinmeli daireseal E— F | Cihaz paletteki dizilim konumuna gegirilir.
interpolasyan
5 |3 fﬂ-.rtumh 3 eksenli dogrusal Fo
interpalasyon
CW 180 den daha klclk artimh
B | IMNC <% yancap belidmali dairesal G—=+H
interpolasyon
Artimli 3 eksenli dogrusal . . i
7| INC-3 interpolasyon H—= 1 | Cihazin eli (Z ekseni) algaltilir,

P ERIM Sahit bz kontrall annlandirma IS € ohit bue kantealit tamamian: [
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»m Servo Programi Olusturma ) 000
2/2 .

B

. }
CPEMD Sabit iz kontroll sonlandirma Sabit huz kontrald tamamlanir.

CPSTARTZ 3 eksenli sabit hizh kentroling baglatma Sabit tuz koentrold baslatilir,
Artimli 3 eksenli dodrusal . ,
- 1 | IMG-3 interpolasyon = J | Cihazin eli (Z ekseni) kaldinhr,
2 | ABS-3 | Mutlak 3 eksenll dofrusal interpolasyon J= A | Cihaz geri gekilme konumuna gegirilir.
CFPEMND Sabit hiz kontrold sonlandirma Sabit tuz kontroll tamamlanir.
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:ﬁ' MELSOFET Series MT Developer? CG:XMELSEC¥e-—learnine¥Packing Equipment — [Servo K231

! Project Edit Find/Replace  Wiew Check/Corwert  Online  Debuwe  Tools  Window  Help - 0 X
NEASE mmam iR A= i U T o oo =] 8050 5@ 0
ifp XA e ammmmmen = s lin ot el
Project B X ka3 I’SEFVD k10 I’SEFVD k11 I’SEFVD k12 I’SEFVD k13 I’SEFVD K21 I’SEFVD KE}/)’SEF?D K23 15
Packing Equipment 10-9-300541:3) T
Sysbem Setking
o Servo Daka Setting 3 CPETART3
=1 Motion SFC Program Axi=z
Serva Program Lxi=z
= E‘] Serva Prograr LAxi=
| Koool Speed 20000.00 mm/min
|| koooz 1 He-3
|| kooos L . -
| ko010 xS ’ e
L:]KEIIZIII Axi= 2, 0.0 um
I_] Kooz Lhxis 3, 300000.0 pm
|| kooi3 2 AB3-3
::]]k:unm Lxis 1, 0.0 pm
KO0zz Luis z, 0.0 pm
I_] m Lhxis 3, 0.0 num
+ (&%) Labels 3 CPEND

Structured Data Types
+ Device Memoary
l_} Device Commment

Servo programlan olugturulmusgtur.

m digmesini tiklayin ve sonraki ekrana gegin.

I Y20 5%13  Host Station MoZ
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Asagida, Bolum 9'da 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok dnemlidir; bu nedenle bunlan tekrar kontrol edin.

LG R ENENTLWASE Hareket SFC dili, bir akis semasina benzeyen bir programlama dilidir.
semasiyla Gosterimi Kontrol sekansimin bir akig semasiyla ifade edilmesi, hareket SFC programinin tasarlanmasini kolaylastinr.

Servo programi = Servo programi, programlanmis bir kenumlandirma kontrol dizenidir.
Program; servo talimatlar, eksen numaralan, adresler (hareket degeri), hareket hizi ve hizlanma dizeni vb.
dgelerden olusur.

= Bir hareket SFC programiyla konumlandirma kontrolil yapilirken, belirlenmis servo programlan kontrol
diizenine gdre yirdtdllr,

Servo talimat Konumlandirma kontrolind yonetme talimatlan.

Tek eksen ile basit dodrusal konumlandirma ve iki va da daha fazla eksen ile dogrusal ve dairesel
interpolasyonlar gibi pek gok servo talimati hazirlanir.
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Boliim 10'da, hareket SCF programina ait temel bilgileri 6greneceksiniz.
Bolimiin sonunda, érnek sistemin kontrel prosediiriinde (akis semasi) bir hareket SFC programi tasarlayacaksiniz.

[ ISLETIM SISTEMI YAZILIMININ SECIMI VE KURULUMU ]

II.'IIII"IIII.IIII"IIII'II“B(‘jlumE"

é

[ SisTEMA?ARLAMA'.II'I'I'IIIliill...illil...“Bﬁlum?’"

G

[ cAUSMAKDNTRDLDIlrool-||-|nlll||oll||||l“Bﬁ|um8"

;

Boliim 10 6grenme prosediirii \

10.1 Hareket SFC Programinin
Ozellikleri

10.2 Hareket SFC Programinin
Konfiglrasyon Bileseni

[ PROGRAMLAMA ==+ + v =sssvmesaeenneeenesaBolim11" | | 103 Kullanilabilir Cihaz Tipi

10.4 Hareket SFC Programinin Calisma
Sekansi

] 10.5 Ornek Sistemde bir Hareket SFC

Programi Olusturma
10.6 Hareket SFC Programimi Baslatma

\ Yontemi /

PROGRAM TASARIMI
* « « "Boliim 9"(HAREKET SFC'YE ILISKIN TEMEL BILGILER: B&lim 10)

d
e

@

[ CALISTIRMA
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Hareket SFC Programinin Ozellikleri )
\
Hareket SFC programi
TS s . L F: Calisma kontrol adimi
Hareket SFC programi, bir programlama sirecinin akisini semalastiran . Aritmetik cal G/
kis semasina benzeyen bir programdir Program ritmetik galismay: ve G/G
gy y e t L kontroltnd yritr.
Hareket kontrol programlamasini ilk kez égrenen kisiler iin de kullanimi G: Gegis (bekletme kosulu)
kolaydir. A * Gegis kosulunu
Asadida hareket SFC programinin 6zellikleri gésterilmektedir. >y degerlendirir.
:
o o R I i il
P20
Herkes Makinenin her islemi her bir calisma adimiyla iliskilendirilerek ve ‘_l— konumlandirma kontrolini
tarafindan akis semasi bigimi kullamlarak, herkes tarafindan kolayca — ] ve hiz kontrolini yiriitir.
kullarlabilen kullamilabilen bir program olusturulakbilir. IEQ
program Bu nedenle, surdirilebilirlik gelistirilmistir.
Tarama Hareket CPU modilii gecis kosulunu belirlediginden ve
sliresinden konumlandirmay baglatiigindan, PLC CPU moduli tarafindaki gix | LS | l S0 J
etkilenmez tarama siiresinin etkisiyle yanit stiresinde hicbir degisim olmaz. |
Hareket CPU modulii sadece konumlandirma kontrolind dedil, |
ayni zamanda sayisal islemleri, cihazin SET veya RST'sini vb.
Kisaltilmis takt | icjomeri de isleyebilir. G200
stiresi
Bu, PLC CPU modiili tzerinden iglem yapilmasini gereksiz lalar ve
takt siresini kisaltir. K100 |
Hareket SFC'ye 0zel gecis kosul tarmimi, baslatma kosulu yerine : e P20
Ha[eket SFF'YE getirildikten sonra servo yiikselticiye bir komut verilmesini saglar. G300 >I'—“
kosul tanimi Ek olarak, kunumlandlrn'!a baslatildiktan sonra, tamamlanmasi : :
beklenmeden bir sonraki adima gegis yapilabilir. F150
Ek P10
Harekete 6zel sekans talimati kullanilarak, hareket denetleyicisi sekans
programindan kontrol edilebilir.
Ayrintilar icin, kilavuzlara basvurun.
>
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Hareket SFC programinin konfigiirasyon bilesenleri (SFC sema sembolleri) bir drnek programdan yararlanilarak
aciklanmaktadir.

Fare imleci her bir konfigiirasyon bileseni resminin lizerine getirildiginde, bu bilesenlerin nasil kullanildig
gorantdlenir.

Program ornegi: Ana program Program ornegi: Alt program

- ~ I ™y
[ Ana J| " r’ Alt program |
I e, -
| | |
Fi L Ki
I
| |
G1 :
F ™ !
|q—| P1 '
IFB1 y 1 PABI1 |
G2 , | F3 F4
I
| - : PAE1 |
FO F2 ‘ o .
| . ! | SONLANDIRMA |
L. +
I
Alt program | :
I
I
-
I
IFE1 !
I

P
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Asagidaki cihazlarn hareket SFC programinda kullanabilirsiniz.

Sembol Noktasayiss Okuma  Yazma Yorumlar
Girig X O O Not) Hareket CPU modiilii G/C modiiliine "X" ve "Y" ile
8192 nokta Erisemez.
Girig Cikig Y o O Bunun yerine "PX" wve "PY" kullanin.
veya ~
cikig Girig PX o = Hareket CPU modiili tarafindan kontrol edilen G/C
256 nokta meodillerine ait cihazlar
Bit Cikig PY o o G/C modiiliine erigirken "PX" ve "PY" kullarin.
Dahili role M 12288 nokta O o Bu cihaz MO ila M8191 aralidinda kullamlakilir.
Baglant rilesi B 8192 nokta O o -
Uyan cihaz F 2048 nokta O &) -
Ozel rile sM 2256 nokta O o] -
Veri kaydedici D 8192 nokta O o Bu cihaz D0 ila DE191 araliginda kullanilabilir.
Baglanti
e W 8192 nokta @] 8] -
Sozcik
Ozel kaydedici sD 2256 nokta O o -
Hareket #8000 ila #8639'u izleyici cihazlar ve #8640 ila #8735'i
kaydedici # 12288 nokta © © hareket hata gegmis cihazlan olarak kullamn.

Coklu CPU paylasimh cihaz

Kendi
CPU'su

Diger
CPU

Sembol

Uo G

Nokta sayisi

Maks. 14336
nokta*

Okuma Yazma
] 9]
] ®

Yorumlar

Coklu CPU ayarinda atanan cihaz aralidini CPU modiilleri arasinda
paylastirabilir ve aym zamanda PLC CPU modiili ile kontrol edilen
cihazlara da erisebilirsiniz.

* Kullanilabilir noktalar, sistem ayanna bagh olarak farkliik gosterir.
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Konumlandirmaya 6zel cihaz

Bu cihaz, hareket CPU modiili ve her eksenin durumuna erisebilen bir cihazdr.

Dahili role (M) ve veri kaydedicisindeki (D) arah@in bir kismini kullamir.

Ayrintilar icin, asagidaki digmeyi tiklayin. PDF bigiminde bir cihaz listesine g6z atabilirsiniz.

[ Konumlandirmaya dzel cihaz listesi ]

Omnek sistemde, asagidaki konumlandirmaya 6zel cihazlari kullanin.

Cihaz No. Uygulama Yorumlar
M2042 Tim eksenleri servo-acik durumuna ayarlaymn. -
M2415 Eksen 1 icin servo-agik durumunu kontrol etmek Gzere kullarlir.
Cihaz servo-agik durumunda agilir.
M2435 Eksen 2 igin servo-acik durumunu kontrol etmek Gzere kullanilir,
M2001 Eksen 1 icin kabull baslatma durumunu kontrol etmek tzere kullambir,
M2002 Eksen 2 icin kabulil baslatma durumunu kontrol etmek Gzere kullaribr. Cihaz, servo calisirken acibr.
M2003 Eksen 3 icin kabul( baslatma durumunu kontrel etmek Gzere kullanibr.

Hareket kaydedici

Bu cihaz, her eksenin hata ge¢misine ve izleme degerine erisebilen bir cihazdir.

"#" cihaz sembolii olarak kullanilir. (Ornek sistemde, hareket kaydedicisi kullanilmaktadir.)
Ayrintilar icin, asagidaki digmeyi tiklayin. PDF bigiminde bir cihaz listesine g6z atabilirsiniz.

| Hareket kaydedici listesi |
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Hareket SFC programinin temel galisma sekansi "BASLATMA" semboliinden baslar ve "SONLANDIRMA" sembol ile biter.
Calisma sirasinda program gecis yaparsa, kosullar yerine getirilene kadar siradaki adima gegmez

(Kosullarin yerine getirilmesini bekleme)

Ayrica, kosul dallan, atlamalan ve alt program cagnlan varsa calisma sekansi degisir.

Ornek programi kullanarak calisma sekansini inceleyelim. Animasyonu oynatmak icin "OYNAT" diigmesini tiklayin.

. _ BASTAN
s ™ I y '- 4
L Ana | : | Altprogram | OmiAT L
| ! |
F1 LK1
| ! |
G1
- | Sireg isaretcinin konumundan baglar.
FB1 «—P1 Bu drnek program, isaretci ve atlama (cevrim |
= r sureci) arasindaki aralik iginde islemi
G2 tekrarlamaktadir. F4
- | |
Fo F2 , PAET | .
! | SONLANDIRMA|
I :
Alt progfam | |
I
I
I
G3
63 | !
IFE1 - :
| P1 !
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Ornek sistemin kontrol prosediiriinde (akis semasi) bir hareket SFC programi olusturun.
Asagida olusturulacak hareket SFC programlan gaésterilmektedir.

No. Program adi Program tanimi

Bu program, baslatma igin sekans programindan yiritilecek programdir.

Bu program, sistem basladifinda "Servo-agik”, "Geri gekilme konumu hareketi®, "Baslangig konumuna
donts" alt programlanmin her birini yGritir,

10 | Ana Yukandaki alt programlar tamamlandiktan sonra, program baslama sinyalinin (P¥12) girilmesini bekler.
Baslama sinyali (PY12) agldifinda, "Konumlandirma 1" alt programi yurdtilir ve Griinler paletin Gzerine
hareket eder.

Paletin lizerine dizilen lriin sayisi 6 olana kadar, alt program art arda yGriitilr,

Bu program, sistem ana programdan baslatildiginda yiritilecek bir alt programdir.

11 | Servo-acik Tim eksenleri servo-agik durumuna getirir.
Bu program, sistem ana programdan baslabldiginda yirGtilecek bir alt programdir.
Geri cekilme Cihazin el b&lGminid baslangig konumundan geri ¢ekilme konumuna (gl bolimdndn drinlerin ortasinda
12 & oldugu konum) hareket ettirir ve gecerli deger degisimi uygulayarak konumu "0 mm" olarak ayarlar.

konum hareketi Gecerli deger degisimi uygulanarak geri ¢ekilme konumunu "0 mm" seklinde ayarlanmak suretiyle, adres

(hareket degeri) kolayca elde edilebilir.

Baslangig Bu program, sistem ana programdan baslabldiginda yirGtilecek bir alt programdir.

13 konumuna donus | "Proximity dog type 1" kullanarak tiim eksenler icin baslangig konumuna donis islemini yuritdr.

Bu program, baslama sinyali ana programdan agildiginda yritilen konumlandirma kontroline yonelik bir
alt programdir. Paketleme hattindaki Uriinlerin altisin paletin Gzerine dizer.

Dizilim koordinati, dizilen driin sayisindan hesaplanir.

Dizilen driin sayis1 6 oldugunda, say 0'a geri yiklenir.

14 | Kenumlandirma 1

Nokta

Tam sureglerin tek bir programa yazilmasi, bir program olusturulurken programi karmasik ve okunmasi zor hale getirir.
Programin kontrol igeriklerine gére béliinmesi (alt programlarnn olusturulmasi), bunlann ana programdan gagnimasi
ve ylritilmesi programi basitlestirir ve programin okunmasi kolaylasir.

Aynica, ayni islem aynintilanni birgok kez yazmaya gerek olmadigindan programlama verimliligi de ytikselir.
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Asagida drnek sistemdeki hareket SFC programlan gésterilmektedir.
Fare imleci her bir konfigiirasyon bileseni resminin lizerine getirildiginde, islem ayrintilar gértintdlenir.

No.14:Konumlandirma 1
Alt program

Mo 11:Servo-agik
Alt program

Mo . 13:Baslangic konumuna
dénis At program

Mo, 10:Ana program

(Baslangi; koaumung |

H

K3

H

G23

#

E’EEGNLANDIR M.P;_.:

[ Servo-agik -\| L e ) Konumlandirma 1-\|

Servo-acik —_—T _I_J
———

- G11 K1
—— | ]
_.WE:HEWIE Emmum. E’:‘DNLH.NDHMI*-J G2 | F31 | Gaa
* T

0 : Y | |

K2

e K21 | [c3

reketi |

GO reboedi G22

[=]
&

| G35

| Faz

Ga1

— K11 (k2] (ks = |
— | | |
| G41 | [G42 [ G43 )
F1 | 1 |saummnlnm]
R E— -
- SONLAMDIRMA
——»{P1 (SONLANDIRMA)
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Hareket SFC programinin baslatilmasi icin asagidaki iki yontem kullanilabilir.

Hareket CPU modiilii cahistinldiginda otomatik olarak baslama

Hareket CPU modiiliiniin PLC HAZIR isareti (M2000) agilarak, herhangi bir hareket SFC programi otomatik olarak baslatilabilir.
Hareket SFC programini baslatmak icin sekans programina gerek yoktur.

Varsayilan ayarda, hareket CPU modiliiniin RUN/STOP diigmesi RUN olarak ayarlandiginda M2000 acilir.

MT Developer2'nin hareket SFC parametresiyle otomatik olarak baslatilacak programi ayarlayin.
Programin "Auto.” égesini "Yes" olarak ayarlayin. (Varsayilan ayar "No" seklindedir)

Motion SFC Parameter

Task Parameter Program Parameker
cont. Transition Ct. Mo, | Program Mame "ﬂmﬂ | Trans. | EnD Executing Flag | Execution Task
i 10 Main ‘Y5 Mormal
(Miormal Task Common) 11 Servo ON Mo Mormal
g == 12 Mowve position Mo Bormal
= 13 Hame return Mo . I "
14 Positioning1 Mo Auto." dgesi "Yes" olarak ayarlanan
NMI Interrupt setting program otomatik olarak baslar.
1o I 18 Ayarlanan deger, gériintiilenen iletisim
11 190 kutusunda her program cift tiklanarak
12 [ 110 degistirilebilir.
13 1
14 ™ 112
[ 15 113
I 16 [ 114
17 [ 115 < »
K | Cancel
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»m Hareket SFC Programini Baglatma Yéntemi

Sekans programindan harekete 6zel sekans talimatini kullanarak baglatma

Herhangi bir hareket SFC programi, sekans programindaki hareket SFC baslatma istegi "D(P).SFCS" komutuyla baslatilabilir.

Sekans kontroliiyle birlestirilmis hareket kontrol sistemi kurulabilir.

[Command [Ex&;g_tinn
I condition
g0y ] Command
DP. SFCS $ || DP.SFCS | (1) | (n2) —
Command
|| DP. SFCS (n) | n2) | (@1 | (D2)
. Ayarlayan
Ayar verileri Ayar aynntilan taraf
(Hedef CPU'nun ilk G/C No.'su)/16
Gergekte belirtilecek deger asadidakidir. L
16 bit ikili d
(n1) CPU No.2 : 3E1H, CPU No.3 : 3E2H, CPU No.4 : 3E3H Kullanici I RgET
(Mot) : Hareket CPU'su Coklu CPU konfigirasyonunda CPU Mo.1 olarak ayarlanamaz.
(n2} Baslatilacak hareket 5FC programi No. Kullamici 16 bit ikili deger
Tamamlanan cihazlar
(D1+0): Talimatin tamamlandid kabul edildiginde bir tarama icin agiisi gerceklestiren cihaz.
(D1) ™Y (D1+1): Talimatin anormal tamamlandigi kabul edildiginde bir tarama icin acilisi Sistem bit
gergeklestiren cihaz.
(Hata tamamlandi§inda, D1 + 0 da acgilir.)
(D2) Met-ll | Tam durum depolama cihazi Sistem 16 bit ikili deger

Not-1: Gerek (D1) gerek (D2) ile atlama mimkunddr.
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Asagida, B6lum 10'da 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok dnemlidir; bu nedenle bunlan tekrar kontrol edin.

Hareket SFC programi

Hareket SFC
programinin
konfiglirasyon
bilegeni

Hareket SFC
programinin calisma
sekans)

Konumlandirmaya
dzel cihaz

Hareket kaydedici

Bu, hareket kontrolii icin akis semasina benzeyen bir programdir.
Hareket kontrol programlamasini ilk kez 6grenen kigiler icin de kullanimi kolaydir.

Hareket SFC programi, konfiglrasyon bilegeni diizenlenerek ve baglanarak agiklanmustir
(SFC sema sembolleri).
» BASLATMA,
Bir programi baslatir.
= Calisma kontrol adim
Calisma kontrol programini yrdtdr.
* Hareket kontrol adimi
Servo kontrol programim (konumlandirma kontrold) yaritir,
= Alt program cagirma/ baslatma adimi
Alt programi (diger hareket SFC programlan) yiriitir.
» Degistirmeli gecis
Gecis kosullan karsilandiginda, onceki adimin tamamlanmasini beklemeden sonraki adima gecer.
» BEKLEME gecisi
Gecis kosullan karsilandiginda, onceki adimin tamamlanmasini bekledikten sonra, siradaki adima geger.
= Atlama ve isaretci
Belirtilen isaretci konumuna gider.
« SOMLAMNDIRMA
Bir programu bitirir.

Temel galigma sekansi "BASLATMA" ile basglar ve "SONLANDIRMA" ile biter
Program gecgis yaparsa, kosullar karsilanana kadar siradaki adima gegmez.
Bunun yami sira, dal, alt program ve digerleri ylriitilirse sekans degisir.

Bu cihaz, hareket CPU moduili ve her eksenin durumuna erisebilen bir cihazdir.
Dahili role (M) ve veri kaydedicisindeki (D) araligin bir kismi atanir.

Hareket CPU ozel cihaziyla (Sembol: #), hareket denetleyicisi her eksenin hata gegmisine ve izleme
degerlerine erisebilir.
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X PROGRAMLAMA ) Dea

Bélum 11'de, érnek sistemin hareket SFC programimi MT Developer2 ile programlama ve hatalanni ayiklama yéntemini
ogreneceksiniz.

( ISLETIM SISTEMI YAZILIMININ SECIMI VE KURULUMU ‘

I.'IIII.'IIII.IIII"IIII'II“B(‘jlumE"

@

SIISTEMA?ARLAMAIIIIOOIIII.IllI"IIII'II“Bﬁlum?"

pe

/lm‘iliim 11 6grenme prosediirii \

11.1 Bir Hareket SFC Programi

CAUSMAKDNTRDLDIII'iIIIIlIIIII'iIIII'II“BﬁlumE"

Olusturma
‘ 11.2 Programi Uygulanabilir Bicime
' Déndstirme
PROGRAM TASARIMI 11.3 Baslatma icin bir Sekans Programi
k « « « "Béliim 9"(HAREKET SFC'YE iLISKIN TEMEL BILGILER: B&liim 10) ] Olusturma

11.4 Bir Hareket SFC Programinin
Hatalarini Ayiklama
S . 11.4.1 Bir hareket CPU modiili

PROGRAMLAMA = ==eecccceesencecsssse-"Bolimll e—‘ kullanmadan hata ayiklama

11.4.2 Ornek sistemin programindaki

hatalan ayiklama

11.5 Bir Hareket SFC Programi Yazma
11.6 Hareket SFC Programini Yiritme
11.6 Ornek Sistemin Tamamlanmasi

-

-

pe

| CAUSTIRMA ]
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6greneceksiniz.

Ornek sistemin hareket SFC programini MT Developer?2 ile programlayin.
Programlama yoluyla kablolarin baglanmasi ve sékiilmesi, sekillerinde secimi, diizenlenmesi, hizalanmasi gibi temel islemleri

Sonraki ekranda hareket SFC'nin programlanmasini gerceklestirelim.

& MELSOFT Seroe MT Dovelopor? G ¥MELSEG¥o - loarnine¥ Packing Equipment = [Motion SFC 10:Main] ) g
:MtﬂWﬁMﬂlﬁthﬂIﬂnwm - X
DRALGE M aml iR 42 W SR g o G o =] 4, Ba (8] mai
il g [ 7% o e | BB R PR .AE%ﬂ E’-I i< 7] F4 & &) ED (Ch G 8 k8 2
TR SN rﬁé E §|k.§!ﬁj
i Project 9 = 'imhipu 10: Main xl 1 F w
K somar Retresh Set A -
) Servo Dista Settey Hain
Servo Data
ghwl‘-m
Prar areten Block:
=) Limst Cutiput Dt Barvo, ..
= et Ot O [ervo. . ]
] Moton SFC Progyam M
Matisn SFC P amebed
Motion SFC Program G0
010:Main
011 5ewva ON
012: Mo poeltion
0 3cHrmt raban | Home ... |
014 Perdltaorarag |
(E] Servo Program
= B servo Program G0
K00
oo
o b -
1 ¥ * H
_.“Fﬂ- B x

QITI0  SV13 Host Slaten Mol
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Window  Help

o)

Device Comment

Hareket SFC programi olusturulmusgtur.

u digmesini tiklayin ve sonraki ekrana gegin.

an o2
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»m Programi Uygulanabilir Bicime Doniistiirme ) o0

Programi olusturduktan sonra, hareket CPU modiili icin uygulanabilir bir bigime déndstirin.
Dénistirilmeyen programlar ylritilemez veya kaydedilemez.

P MELSOFT Series MT Developer? G:¥MELSEG¥e-learning¥Packing Equipment - [Motion SFG 10:Main]

: Bropct Edt FEind/Replace View Check/Convert Online Debug  Tools  Window Ip -8 x
NBA Eimmo Bty x50 s mE e G §8la ] o i ER 3 B i [Oure chree OFF <1 2080 B @ QL
2 0| 290 b p22] i W2 pdmE (K] [F] s B B ) (S (5] (5 G Eh Ch| Y HR b $| T Be

R 3= Motion SFC 10:Main l r Arag cubugundaki Batch Conversion digmesini tiklayin.
* Meniiden, [Check/Convert] - [Batch Conversion] 6geleri de
L secilebilir.

Batch cormerting the motion SFC program. ..
Connecting Motion SAC program (control code)...

Output
Programlanin dénistlirme sonuglan gérintilenir.

=== Error: 0, Warning: 0

=== Bt Corvversion End : Errar: 0, 'Warnang: 0
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Ornek sistemin hareket SFC programini, baslatma sekans programindan harekete ézel PLC talimati "D(P).SFCS” ile baslatin.

Asagida drnek sistemin baslatma sekans programi gésterilmektedir.
MO acildiginda, hareket CPU moduliinin (No. 2) hareket SFC programi No. 10 (Ana) baslatilir.

-
* Starl motion SFC K10
&
SM403
0 | | {sET MO 1
Instruct
BXBC,
command
Mamo
# < Start K10. >
[L7]
S— | [DPSFCS H3EI K10 1
Instruct
BNBC.
command
memao
[RST MO )i
Instruct
BNEC.
command
meamo
[ {END ]

* Programdaki SM403 PLC CPU moddilii basladiktan sonra sadece birinci taramada kapanan 6zel bir rdledir.

Sekans programinit GX Works2 ile olusturun. (MT Works2 ile sekans programlarn olusturamazsiniz.)
Olusturulan programlan, GX Works2'deki Write to PLC islevini kullanarak PLC CPU modiiliine yazin.
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>}m Bir Hareket SFC Programinin Hatalarini Ayiklama

Programlama tamamlandiktan sonra, programin tasanima uygun olarak calistigini kontrol edin.
Hatali calismalann sebebini (ariza noktasi) Yazilim Hatasi ve bunlan arastirma ve dizeltme calismalarini Hata
Ayiklama olarak adlandiriyoruz.

Hata ayiklama onemli bir istir. Programlann hatalarini ayiklamadan gercek sistemde yiirttmeyin.
Yazihm hatalarinin kalmasi durumunda, bunlar anormal durmalara, ariza veya sorunlara neden olabilir.

MT Developer2'de hata ayiklamayi destekleyici islevler bulunmaktadr.
Ad Aciklama

Bir hareket CPU modllii clmadan programin yiiritilmesini simlle eden islev. Bu islevi,

Simlator hata ayiklama igin hareket CPU modiltnin kullanilamadigi ortamlarda kullanin.

Her cihazin durumunu ve yiritme durumunu izlemek igin kullamlan islev.
Izleme Sadece kayith cihazlan izleme, calisir durumdaki hareket SFC programimi izleme islevi
gibi cesitli izleme islevleri vardir.

Bit cihazlarim agip kapatarak, sdzcik cihazimin verilerini yazarak, olusturulmusg
Cihaz testi programlann iglemlerini kontrol etmek (zere bir test yapma islevi.
Hata ayiklama islemi, G/ cihazlan baglanmadan yapilabilir.

Onlemler

Hata ayiklama islemini, G/C cihazlanni veya makineyi hareket denetleyici sisteme veya servo motorlara baglamadan
gerceklestirin.

Yazilim hatalan nedeniyle istenmeyen islemler gergeklesebilir.
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Hata ayiklama igin bir hareket CPU moduili saglanmadiginda, bir Simulasyon islevi kullanin.
Programin ¢alismasi, sanal hareket CPU modiiliinde yazihm izerinde simiile edilebilir.

""] MT Simulator2 B: X Oge Durum Aciklama

Tools RUN Sanal bir hareket CPU modiilind ylritir.,

Sanal bir hareket CPU modulind durdurur. (baslangig
durumu)

Sanal bir hareket CPU modulind sifirlar.
(Bu sadece STOP sirasinda segilebilir.)

Diagme | STOP

RESET

LED Hareket CPU modilindn durumunu veya hatalan
Switch 7 bélmeli LED ekranda gdrintiler.

..............

Onlemler

* Hata ayiklama igleminden sonra, hareket SFC programinin simiilasyona gore calisacaginin bir garantisi yoktur.
* G/C modiillerinin girig veya cikisi, similasyon icin bellek kullanilarak yaritaldr.
* Bu nedenle, simllasyon islevinin calisma sonucu gergek CPU modiiliiniin ¢alisma sonucundan farkh olabilir.
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ylritilebilir.

fslev

Hata ayiklama modu
isteme veya iptal etme

Ornek sistemin hareket SFC programinin hatalarini simiilasyon isleviyle ayiklayin.
Once, programin yiriitme durumunu hata ayiklama moduna gegirin.

Hata ayiklama modunda, 4'e kadar program durma konumu (kesme noktasi denir) belirtilebilir.
Program, kesme noktasi olarak belirtilen adima gectiginde durur.(Bu duruma Kesme asamasi denir.)
Kesme asamasinda, asagidaki islevler yardimiyla calisma sonuglan veya islemler her seferinde birer adim halinde

Aciklama

Programin calismasindan hata ayiklama moduna geger veya hata ayiklama modunu biralar.
Program hata ayiklama moduna gecirildiginde, agadidaki kesme iglevi kullamlabilir.

Yirlitme veya devam
etme

Hareket SFC programi kesme veya zorlamall durdurma sirasindayken programi yeniden yuriitiir
veya surdiirir.

Tek adimh gahstirma

Kesme asamasinda hareket SFC programimi kesme noktasindan siradaki adima gegirir.

Zorlamal gecis

Kosullar karsilanmadid icin geciste siradaki adima ge¢mediginde programi siradaki adima zorla
gecirir.

Kesme

Kesme noktasina bakilmaksizin kesme asamasindaki veya calisir durumdaki hareket SFC programim
sonlandirir.

Zoramal sonlandirma

Kesme asamasindaki veya cahsir durumdaki hareket SFC programim sonlandirr.

Sonraki ekranda hareket SFC programinin hatalanini ayiklayalim.
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¥
Ornek sistemi daki hatal ki 00
rnekK sistemin prugramln aKl ha arl ayl ama
% MELSOFT Series MT Developer2 G:¥MELSEG¥e-learning¥Packing Equipment — [Motion SFG 10:Main] M=E3
! Project Edit Find/Replace  Wiew Check/Corwert  Online  Debuwe  Tools  Window  Help - 0 X
P A SN G M3 0 e AR B 88 = L) BR G B i Jorine oharee oFF =] £, §a [81/® €
ido B8 FE| 20 b pE Al udetl 08 mE W i (<] [F] Fel (7] [ 5] (O] [ B Gh Ch \PLEF] Bl 3= ) % B
: Project # X 3z Motion SFC 10:Main  * | 10~
Packing Equipment 10-9-300541:3) A
+ Sysbem Setking IFE1 B
+ Servo Data Setting
- Motion SFC Program [G 3 ]
Mation SFC Program Mana .
Motion SEC Parameter P¥12 // Check start button is ON
- Mation SFC Program
.| 010:Main
LJ 011:5ervo ON IFEZ
LJ 012:Maove position
LJ 013:Home return
] D14:Pasitianing1 [ Z]
+ Servo Programm IMEO001
- Labels // Check the rise of the start butto
Structured Data Types
= ) Il
+- (=l Device Memory
¥ Device Comment
[F 6]
SET MB001  // &tart rising note
SET PYZ /#/ In OFSimilasyon islevi bitirilir.
EST P¥3 £/ InactHareket SFC programinin hatalann ayiklama islemi tamamlanmigtir.
n didgmesini tiklayin ve sonraki ekrana gegin. bt
< | 3= ' —
I Y20 5%13  Host Station MoZ
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»m Bir Hareket SFC Programi Yazma

Hareket CPU modiiliine, olusturulmus bir hareket SFC programi yazin.
Yazmadan &nce, asagidakileri kontrol edin.

+ Hareket denetleyicisi ve servo yikselticinin giig kaynaklan agilmis olmalidir.
« Hareket CPU modiilinin RUN/STOP digmesi STOP konumunda olmaldir.
« Bir kisisel bilgisayar ve PLC CPU modiilii dogru baglanmalidir.

Write to CPU penceresindeki Parameter + Program digmesini tiklayin ve yazma iglemini gerceklestirin.

digmesini tiklayin.

Write to CPU I“Sc
Tranesfer rformation
Conrecting rterface U8 <> |PLCModue
Target CPU: 1) | StaticaNo Wt CPUType 72D Pz
05 Type  [F¥1300 VERI00B
Detad setting
Target memory Parameter + Program ] Hareket CPU modiill bilgileri kontrol edilebilir. J

poameter < rogan] seectit | Selectforn |
= | =]

= &) Program
E Miotaon SFC parameter, SPC used/unused setting, Yisaon sernsor paramesber
E Migtaon SFC Priogram (Controd CodeText) (%) Unneoessary when Mobion SFC program 5 urused,
EA Servo program (10)

= E Pror sevombar

Tdm parametre ve ]

programlar secilir.

Yazma iglemini yiratin ]

Redsted functions<< | Gose |
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Hareket CPU modiiliine yazilmis hareket SFC programini yir(tin.
PLC CPU modiilii ve hareket CPU modulinin digmelerini asagidaki proseddrler ile ¢alistirin.

1) PLC CPU modiilinii ve hareket CPU

modulini sifirlayin. .
PLC CPU'sunun RESET/ STOP/ RUN PLC CPU moddld
digmesini RESET konumuna getirin. RESET  RUN
Sifilama, No. 1 PLC CPU modiili tarafindan S
gerceklestirilir. ' STOP
Hareket CPU moduli dahil tim CPU

modailleri sifidanir. RESET/STOP/RUN

4

2) Hata olusumunu kontrol edin.

\ 4

3) Programi yirdtan.
PLC CPU modiiltnin RESET/ STOP/ RUN
digmesini hareket CPU modiltniin STOP/
RUN diigmesini RUN konumuna getirin.

PLC CPU moduli Hareket CPU modili
_ RESET  RUN

E— -

STOP

RESET/STOP/RUN
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> Ornek Sistemin Tamamlanmasi

D 00

Son olarak, animasyonu kullanarak tamamlanan érnek sistemin galismasini kontrol edin.

Asagidaki drnek sistemde yer alan animasyonu _ Tiape | talimatina gore bir fare ile ¢alistirin,
Animasyon No, 14:Konumlandirma 1
oynatma hizi 3 Alt program
(=) Normal —
@ Yaves (SONLANDIRMA|

() Kare kare ilerlem

[ SONLANDIRMA ]
Alt program sonlanir ve akis ana programa geri doner.
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Asagida, Bolum 11'de 6grendiginiz icerikler listelenmektedir.
Asagidaki hususlar cok dnemlidir; bu nedenle bunlan tekrar kontrol edin.

Programi déniigtirme Programi clusturduktan sonra, hareket CPU moduli icin uygulanabilir bir bicime dénistirin.
Dénistinilmeyen programlar yirutilemez veya kaydedilemez.

Hata ayiklama Programlama tamamlandiktan sonra, programin tasanma uygun olarak calistigim kontrol edin.

= Hatali calismalarin sebebini (anza noktasi) Yazilim Hatasi ve bunlan arastirma ve dizeltme
caligmalann Hata Ayiklama olarak adlandinyoruz.

= Programlann hatalanm ayiklamadan gergek sistemde ylriitmeyin.
Yazihm hatalanmin kalmasi durumunda, bunlar anormal durmalara, anza veya sorunlara neden olabilir.

Similasyon iglevi Bir hareket CPU modiilii saglanmadiginda, bir Simdlasyon islevi kullanin.
Programin ¢alismas, sanal hareket CPU modiliinde yazilm Gzerinde simiile edilebilir.

Hata ayiklama modu 4'e kadar program durma konumu (kesme noktasi denir) belirtilebilir.

Program, kesme noktasi olarak belirtilen adima gectiginde durur. (Bu duruma Kesme agamasi denir.)
Kesme asamasinda, asagidaki iglevler kullamilarak program her seferinde birer adim halinde
ylritilebilir.

Hareket SFC'nin

yirtalmesi 1. PLC CPU modiilini ve hareket CPU modilind sifirlayin.

PLC CPU'sunun RESET/ STOP/ RUN digmesini RESET konumuna getirin.
Sifirlama, No. 1 PLC CPU modili tarafindan gergeklestirilir.
Hareket CPU moduli dahil tim CPU modalleri sifirlanir.
. Hata olusumu kontroll
3. Prograrm yiritin.
PLC CPU modulinin RESET/ STOP/ RUN digmesini hareket
CPU modiilindn STOP/ RUN digmesini RUN konumuna getirin.

(o]
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Test Son Test

Artik HAREKET DENETLEYICIiSI Temel Bilgileri (Gercek Mod: SFC) Kursunu tamamlandiginizdan, son teste girmeye
hazirsiniz.

Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, liitfen bu konulan gézden gegirmek igin bu firsati
degerlendirin.

Bu Son Testte toplam 5 soru (23 madde) yer almaktadir.
Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.

Testin puanlanmasi

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

Puan sonuclar

Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplarin ylzdesi ve basarli/basarisiz sonucu puan sayfasinda
gorintilenir.

Dogru cevaplar : 1
~ Testi gegebilmek igin, sorularin
Toplam soru : = %60'1n1 dogru cevaplamaniz
gerekir.
Yiizde : 20%
Devam Et ‘ | Incele ‘ | Tekrar Dene

+ Testten clkmak icin Devam Et digmesini tiklayin.
+ Testi incelemek icin Incele digmesini tiklayin. (Dogru cevap kontrold)
= Testi tekrar yapmak icin Tekrar Dene diigmesini tiklayin.




k& MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_TUR SN

} Son Test 1 ) 0oc

Isletim sistemi yaziminin (bundan sonra Isletim sistemi yazilimi olarak anilacaktir) 3 dogru 6zelligini secin.

Isletim sistemi yazilimi, hareket CPU modiiliine kurulu olarak verilir.

[J L]

Isletim sistemi yaziliminin, hareket CPU modiiliine kurulmasi gerekir.

]

Isletim sistemi yazilimimin, hareket CPU modiiliinden ayn olarak satin alinmasi gerekir.

[]

Isletim sistemi yazilimi, hareket CPU modiiliiyle birlikte verilir.

Isletim sistemi yazilmimi kurmadan énce déner diigmeyi kullanarak hareket CPU modiiliind kurulum
moduna getirin.

~ Isletim sistemi yazilimi daha énceden kuruldugundan, hareket CPU modiiliini satin aldiktan hemen
sonra kullanabilirsiniz.

Cevapla ] I Geri ]
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Son Test 2

Bir hareket SFC programinda kullanilan konfigiirasyon bilesenlerinin islevlerini (adim, gecis gibi) secin.

Konfighrasyo

n bileseni

BASLATMA Ana
SOMLAMDIRMA SOMLANDIR MM
Caligma Fi

kontral admm

Hareket Ki

kontrol adinni

Alt program _—
gadirma,’ baslatma Alt pragram
achrmi

Degigtirmeli i

gegis :

BEKLEME Gl

DEEiitifl‘ﬁEll- TN ai

gecizi L

Adama » P

lsaretc — P1

Cevapla ] I Geri ]

islem detay

1.
2.

W

&

10.

Belirlenmis SFC programini yGratdr.

Gegis kosullar karsilandiginda, 6nceki adimin
tamamlanmasini beklemeden programi sonraki adima
gecirir.

Programda belirlenmis Pn isaretgisine atlar.

Programi veya alt program bitirir.

Gegis kosullar karsilandiginda ve karsilanmadiginda,
program énceki adimin tamamlanmasini beklemeden
dallara aynilir.

Atlama hedef isaretcisini (etiket) gbsterir.

Onceki adim hareket kontrol adimiyken, hareketin
tamamlanmasini bekler ve gecis kosulu karsilandiginda
siradaki adima gecer.

Belirlenmis calisma kontrol programini yiritir.
Programi veya alt programi baslatir.

Belirlenmis servo programini yiiriitdr.
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} Son Test 3 ) 000

Hareket kontrol adimi hareketinin tamamlanmasindan sonra, programin siradaki adima gectigi dogru
programi secin.

. Program &rnegi 1 . Program érnegi 2 ~ Program érnegi 3
™) ~ y-
[ Test J [ Test ) |L Test ]
K22 K22 K22
1
GO GO F2
I
F2 F2 F3
™ ™y ™y
[ SONLANDIRMA J [ SONLANDIRMA, ) |i SONLANDIRMA J

I Cevapla ] I Geri ]
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} Son Test 4 ) 000

Bir hareket SFC programi tasarlanirken konumlandirma kontroltinden énce yirttilmesi gereken 3 siireci secin.

Servo-acik

Servo-kapali

JOG igletimi

Baslangic konumuna déniis

Gecerli deger degisimi

Baslatma kabul isaretinin acildigini dogrulama

Baslatma kabul isaretinin kapandigini dogrulama

Cevapla ] [ Geri ]
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} Son Test 5 ) ooc

Hareket kontroli icin gereken cesitli program ve parametreler arasindaki iliski asagidaki sekilde gosterilmektedir.
Bosluklan dogru s6zciiklerle doldurun.

| --Select-- ¥ | --Select-- Y
Cllelollelloholololloleliellelellellelole 1l | | CEm—

I -—-Select-- Yl ¥l --Select-- v

L w

- ﬁ{ BASLATMA ) I I

L] [} v

' DPSFCS |s=ee| KD |=eedeens [ | |

= —] ---{x0]---3 ]—|: .

: [ M2049//Servo-agk kabul edilsin mi?

- Baglatma program  * . -

' numarasinin | --Select-- v

! belirtilmesi : I Servo

al --Select-- v o [K10: Real] yukseltici

L]

2 Baglatma istegitalimat _____ . ..... 4

1INC-2
Eksen 1. 10000 PLS v
Eksen 2. 20000 PLS S
h Vektor i 30000 PLS/s
1
{ SOMNLANDIRMA )

—-Select-- v| g

Sistemn ayarlama Servo motor
Sabit parametre

Servo parametresi

Parametre bloku

Baslangic konumuna doniis verileri
JOG isletim verileri

Cevapla ] [ Geri ]




i
k& MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_TUR SN

} Test Puani ) 000

Son Testi tamamladiniz. Sonuclariniz asagidaki alanda gosterilmektedir.
Son Testi sonlandirmak icin, sonraki sayfaya gecin.

Dodru cevaplar : 0

LA

Toplam soru :

Yiizde : 0%

Devam Et ‘ ‘ incele ‘ | Tekrar Dene |

Testte basarisiz oldunuz.
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b4

HAREKET DENETLEYICISi Temel Bilgileri (Gercek Mod:SFC) Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz icin tesekkir ederiz.

Derslerden keyif almig olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin
gelecekte faydali olmasini umariz.

Kursu istediginiz kadar cok gézden gecirebilirsiniz.

Incele

Kapat




