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Bu kurs, bir Basit Hareket Modulu kullanarak ilk kez
bir Hareket kontrol sistemi olusturmaya calisan
kisilere yonelik cevrimici egitim (e-Egitim)
sisteminin bir parcasi olarak sunulmaktadir.
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»m Kursun Amaci ) 00c

Bu kurs, Basit Hareket Modiilleri kullanarak hareket kontrol sistemleri olusturmak isteyen ve bu konuda baslangig
asamasinda olan kisilere, bir Basit Hareket Modiillyle ilk kez calismak icin gereken tasanm, kurulum ve kablo tesisatindan
MELSOFT GX Works2 Programlanabilir Denetleyici Miihendislik Yazilimi kullanilarak isletime kadar olan islemler ve gérevler
hakkindaki tim bilgileri 6grenme firsati saglamaktadir.

Bu kurs igin, MELSEC-Q serisi PLC, AC servolar ve konumlandirma kontroli hakkinda temel bilgi sahibi olmaniz
gerekir.

Mitsubishi Electric FA e-egitim kurslanina yeni baslayanlarin asagidaki kurslan almasi tavsiye edilir:
« MELSEC-Q serisi Temel Bilgiler kursu
« MELSERVO Temel Bilgiler kursu
« FA Cihazlanna Giris (Konumlandirma) kursu

Bu kurslar, size FA cihazlan ve ilgili konularda saglam bir temel kazandiracaktir.
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Bu kursun icerigi asagidaki gibidir.
B&lim 1'den baslamanizi tavsiye ederiz.

Béliim 1 - Basit Hareket Modiiliine Genel Bakis ve Uygulama Ornekleri

Bu bélimde size Basit Hareket Modillyle ilgili genel bilgiler verilecek ve bazi uygulama drnekleri gésterilecektir.

Boliim 2 - Ekipman Konfigiirasyonu ve Kablo Tesisati
Ekipman konfigiirasyonu &rnekleri ve Basit Hareket Modiiliine ait kablo tesisat diizenleri g&sterilecektir.
Boliim 3 - GX Works2 ve Basit Hareket Modiilii Ayarlama Araci
Basit Hareket Modiil sistemi ve cesitli parametrelere ait ayarlar tamamlamay 6greneceksiniz.
Boliim 4 - Konumlandirma Kontrolii
Bir Basit Hareket Modidiliyle konumlandirma kontrolii yapmayi 6greneceksiniz
Boliim 5 - Ornek bir Sistemin Olusturulmasi (Konumlandirma)

Konumlandirma gdrevleri icin tasarlanan ornek sistemler olusturmayi égreneceksiniz.

Boliim 6 - Senkron Kontrol

Bir Basit Hareket Modllyle senkron kontrol yapmay 6greneceksiniz.

Boliim 7 - Ornek bir Sistemin Olusturulmasi (Senkron Kontrol)

Senkren kontrol icin tasarlanan 6rnek sistemleri olusturmayi 6greneceksiniz.

Son Test

Geger not: %60 veya (zeri.
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) ood

Sonraki sayfaya git

Onceki sayfaya dén

istenen sayfaya ulas

Egitimden gk

Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya déniin.

"igindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya
ulasabilmenizi sadlar.

Egitimden cikin.
"Igindekiler" ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.
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m Kullanim Onlemleri

Giivenlik onlemleri
Gergek drinleri kullanmayr 6grendiginizde, lutfen ilgili kilavuzlardaki glvenlik &nlemlerini dikkatlice okuyun.

Bu kurstaki dnlemler
- Kullandiginiz yazilim siirimiinde géruntilenen ekranlar bu kurstakilerden farkl olabilir.

Bu kurs su yazilim stirim icindir:
- GX Works2 Strim 1.87R
- MR Configurator2 Striim 1.12N

Referans materyalleri
Asagida bu kurstaki konu basliklariyla ilgili referanslarin bir listesi sunulmaktadir. (Bu referans materyallerini kullanmadan da

bu kursu tamamlayabileceginiz icin, bu materyallerin mutlaka gerekli olmadigina dikkat ediniz.)
Indirmek igin referans dosyanin adini tiklayin.

Referansin ad|

Ornek program Sikistirilmis dosya

473 kB
817 kB

Sikastinlmis dosya

Kayit kadidi
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Bolum 1'de size Basit Hareket Modiilliyle ilgili genel bilgiler verilecek ve bazi uygulama drnekleri gosterilecektir.

@ = Basit Hareket Modiiliine Genel Bakis P

Basit Hareket Modiili, PLC CPU'dan alinan komutlar kullanilarak konumlandirma kontroli saglamak icin kullanilan akill bir
islev moduladiir.

Sistem Konfigiirasyonu )
PLC CPU Basit Hareket Modiilu

USB

————

b v
=]

Ethernet MR-J4-B  MR-J4-B  MR-J4W2-B MR-J4-B
Programlanabilir
Denetleyici

I I.........
Mihendislik |

MELSOFT MT Works2 a J <= ..':' ’ m

-e-."‘.- .. % .. . .

ez b Déner  Dogrudan Déner Lineer Doner

oo Yaotand Servo Motor Tahrikli  Servo Motor Servo Servo Motor
b ibnlypuiticd Motor Motor

MR Configurator2
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moduludir.

Basit Hareket Modull, 6nceki konumlandirma modiilleriyle geriye dogru uyumlu olan, daha gelismis bir konumlandirma

Basit Hareket Moduli, standart konumlandirma kontroll sagladigi gibi, senkron kontrol ve kam kontroli gibi olagan
konumlandirma modiillerinde kullanilamayan diger gelismis kontrolleri, normal bir kenumlandirma modiuili gibi sunar.

Basit Hareket Modiili

Konumlandirma moduli

QD77MS

LD77MH

QD75MH

Maksimum kontrol ekseni sayisi 2 eksen/4 eksen/16 eksen

4 eksen/16 eksen 1 eksen/2 eksen/4 eksen

Uyumlu servo yikselticileri MR-)4 serisi

MR-J3 serisi

Ana konumlandirma islevleri

PTP kontroli

Dogrusal interpolasyon

|l oo

OPR kontroli

e}

JOG igletimi

(o]

Elektronik disli

(o]

Mutlak konum sistemi

olalo|lalo)o

alalao|lalo)o

Gelismis islevler

Senkron kontrol

Kam kontroll

Hiz kontroli

olof o) o

Tork kontroli

Qlo|o| o
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Basit Hareket Moddlleri, konumlandirma kontroliinii kolayca gergeklestirdiginden cesitli uygulamalarda uygulanabilir.

Kapatma/Mihirleme .
X-Y tablasi Tasima bandi
@® Sirekli yoriinge kontrold ® 2 eksenli dogrusal interpolasyon ® 2 eksenli dogrusal interpolasyon
® Dodgrusal/dairesel interpolasyon ® 2 eksenli dairesel interpolasyon @ Sirekli konumlandirma kontrold
® Senkron kontrol ® 3 eksenli dogrusal interpolasyon ® Senkron kontrol
® Yiiksek hizli, yliksek dogrulukta ® Sirekli yoriinge kontroli @ Kam kontroli

yoringe hesaplama

Bu kursta, konumlandirma kontroli ve senkron/kam kontrold kullanarak QD77MS model Basit Hareket
Modiilliyle yukandaki tagima bantlarnini olusturmayr 6greneceksiniz.
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»m Ornek Sisteme Genel Bakis

Verilen animasyonu kullanarak bu kurstaki 6rmek sistemde kontrol ayrnintilarini
(kontrol akisini) inceleyin.

| Malzeme tazima sisteminiD
bazlatilmas
Mg
v
Tiam eksenler izerinde QPR

gerceklestirilmesi
L

L] ¥
Robot 1'in bekleme konumuna Rabaot 2'nin bekleme konumuna
getirilmesi getirilmesi
aslama siryall = &C1
¥ ¥
Robot 1'in Korneydr 1'e Robot 2'nin dodrudan istifleyicinin
alcaltiimas wulkarisina getir ilmesi
L4 ¥
I3 parcasinin kavranmasi Robat 2" nin istifleyicinin
zerine alcaltilmasi
v ¥
Robot 1'in dodrudan Koy I3 parcasinin kavranmasi
l'in yukarizna kakdirimas
v v

Rebet 1in dedjrudan istiiayicinin
yulkarizing gatirilrmasi

Rebet 2'nin dof rudan istifleicinin
yukarizing kakdirilmas

v ¥
Robat Lin istifleyicinin Gzerine Fobt 2'nin dedrudan Koneiér
alcaltilmas 2'nin yukarisina gatiriirmesi
¥ ¥
ts parcasinin asad konulmas Robaot 2'nin Korweydr 2'ye
alcaltilimas
T ¥
Fobot 1in dodroudan istifleyicinin I5 parcasinin azadl konulmas
yukarizing kadirirmas
v v
Robot 1'in bekleme konurmuna Rabaot 2'nin bekleme konumuna
getirilmesi kaldiriimasi
i I

|I:' Ctomatik calizma El

) ood
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Onemli noktalar

Basit Hareket Modiiliine
Genel Bakig

Basit Hareket Modiili
ile normal konumlandirma
modilti arasindaki

farklar

Basit Hareket Maodiillerinin
Uygulama Omekleri

Bu bélumde, sunlan 6grendiniz:
« Basit Hareket Modiiliine Genel Bakis
« Basit Hareket Moduli ile normal konumlandirma moduli arasindaki farklar

- Basit Hareket Modilinin Uygulama Ornekleri

Asagidaki noktalar ¢cok dnemli oldugundan dolayi, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak adina
litfen bunlan tekrar gézden gegirin.

Basit Hareket Modli, PLC CPU'dan alinan komutlar kullanilarak basit konumlandirma
kontroll sadlamak icin kullanilan akill bir islev moduliddr,

Basit Hareket Moduill, standart konumlandirma modulleriyle geriye dogru uyumlu olan, daha
gelismis bir konumlandirma modulidir. Basit Hareket Modiil, standart konumlandirma
kontrol sagladig gibi, senkron kontrol ve kam kontrolii gibi olagan konumlandirma
modiillerinde kullanilamayan diger gelismis kontrolleri, normal bir konumlandirma modalii
gibi sunar.

Basit Hareket Modiilleri, konumlandirma kontrolini kolayca gergeklestirdiginden,
kapatma/muhtrleme, X-Y tablalar ve tasima bantlan gibi ¢esitli uygulamalarda
uygulanabilir.
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Bolim 2'de, drnek sisteme ait ekipman konfiglirasyonlari kablo tesisat diizenleri hakkinda bilgi edineceksiniz.

m Ornek sistemlere ait ekipman konfigiirasyonlari 3

Asagida bu kursta kullanilan érnek sistemin ekipman konfiglirasyonu gosterilmektedir.

QO4UDEH

QD77MS16
QY40P
Q62P

|

Qx40 Q35DB

USB kablosu
o Installation Girig cihazi
> -
© Cikis cihazi
Programlanabilir Q é A 6 A é)
Denetleyic . -
Miihendislik Zorlamal Calisiyor/ Calisma El 1 Ell Baslatma
Yazihmi Durdurma calisma durduruldu Ag Kapat Aa; Kapat dugmesi
MELSOFT MT Works2 Digmesi stirliyor Lambasi komutu komutu komutu komutu
Lamba
o TS M@ SSCNETIIH
Q -
- Servo yiikseltici Servo yukseltici Servo yukseltici Servo yiikseltici
Servo Yapilandirma MR-}4W2-228 MR-JAW2-228 MR-J4-10B MR-J4-108
Yazihmi
MR Cenfigurator2
- - -
Servo motor  Servo motor Ust Servo motor Servo motor Ust Servo motor Servo motor
HG-KRO53 HG-KR0O53 | Strok limiti HG-KR053  HG-KR053 Strok limiti HG-KR053 HG-KRO53
<X1> <Z1> - <X2> <Z2> —- <Silindir 1> <Silindir 2>
Eksen 1 Eksen 2 AR Eksen 3 Eksen 4 Al Eksen 5 Eksen 6
Strok limiti Strok limiti

2® 2®

Nokta yakinhk Gnitesi Nokta yakinlk Gnitesi
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m Guvenli tasarimin incelenmesi

Bu bélimde, Hareket Kontrol Sistemine yénelik giivenli tasarim prensipleri hakkinda bilgi edineceksiniz.

Acil durumlarda cihazin zarar gGrmesini ve anzalanmasini ve sistemde sorunlar ¢iktiginda kazalar 6nlemek Gzere
sistemi hatasiz bigimde durdurmak icin tasarlanan dnemli mekanizmalan gézden gecirecegiz.

Bu kursta, asagida agiklandid lizere érnek sistemde ¢ glvenlik dnlemi mevcuttur.

Daha fazla bilgi almak istediginiz diigmeyi tiklayin. (Tim devrelere ait glivenlik dnlem cihazlarini kontrol etmek icin
"Tum devreleri gérintile” digmesini tiklayin.)

Acil durdurma devresi Is parcasi hareket araligi Tim devreleri goriintiile

<5ervo gig kaynagi> <PLC gicg kaynagi>

QDVIMS16

Q[]4UDEH Ii(]]\mgp
i(d[] [EESDB

AC giig
kaynadi(200v)

ana devre glig

c . Zorlamal
ynad ’ | durdurma
— Zorlamali " :
kaynadj digmesi
O amuy | durdurma girisi <
£ . Strok Ust limiti
- ' kontral devresi Strok Alt limiti i
Kalhplanms Manvetik - S parcasl -
devre kesici ye gli¢ kaynag
(MCCB) kontaktir (MC) LTSI S LTI ST SIS

oo o ' —aF m -

kontrol devresi
gl kaynad

Kaliplanmig Manyetik

devre kesici
(MCCB)

kontaktdr (MC)
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Bu boliimde, Basit Hareket Modiilleriyle donatilan PLC'lerin ve servo yiikselticilerin kurulumu hakkinda bilgi edinecegiz.

m PLC'lerin Kurulumu

)

Asagida, Basit Hareket Moddilleriyle donatiimis PLC'lerin kurulum semasi yer almaktadir.
Asiri isinmayi onlemek Gzere yeterli havalandirmayi saglamak ve gerektiginde parca degisimini kolaylastirmak icin, gerek
modyillerin altinda ve Ustiinde, gerekse yapilarin ve parcalarin cevresinde, asagidaki semada gosterilen miktarda bosluk

birakin.

Kullanilmakta olan sistemin konfigiirasyonuna bagli olarak, bazi durumlarda asagidaki semada gosterilenden daha fazla

bosluk birakabilirsiniz.
PLC'lerin Kurulumu

Panelin veya kablo kanalinin tstd ynitesi

YT

—

30 mm J
(1 18 ing) vey.

daha fazla

' (Not-1)
! - Panel —* ) !.j
' 70 mm “

! §77MS ' (2,76 ing)

| Q l // veya (3,86 inc)

| | daha fazla /IA

80 mm (3,15 ing) veya

daha fazla

+— Kapak

P—- 5 mm (0,20 ing) veya
daha fazla (Not-2)

i’-‘i 5 mm (0,2 ing) veya
daha fazla

(Not-1): Yuksekligi 50[mm] (1,97 ing) veya daha az olan kablo kanali igin.

Diger durumlarda 40[mm] (1,58 ing) veya daha fazla.

(Not-2): Bitisik modul ¢ikariimadiginda ve uzatma kablosu baglandiginda 20 mm (0,79 ing) veya daha fazla.

Uyarilar

* PLC'leri dikey bir duvara monte edin ve Ust kismi yukar, alt kismi ise asagi donik olacak sekilde yonlendirdiginizden emin olun.

* 0°C ila 55°C (32°F ila 131°F) oda sicakligina sahip bir ortamda kullanin.

Ty,

=
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10 mm
(0,39 ing)
veya
daha fazla

Uyarilar

»m Servo yiikselticilerin kurulumu

o 000

Servo yukselticilerin kurulumu

Kontrol kutusu

40 mm (1,57 ing)
veya daha fazla

10 mm
~~(0,39ing)
veya
daha fazla

WY

40 mm (1,57 ing)
veya daha fazla

i

Kontrol kutusu

Kablo payr
(80 mm (3,15 ing) veya daha fazla)

» Servo yukselticiyi dikey bir duvara monte edin ve st kismi yukari,
alt kismi ise asag1 donuk olacak sekilde yonlendirdiginizden emin olun.

» 0°C ila 55°C (32°F ila 131°F) oda sicakhgina sahip bir ortamda
kullanin.

+ Sistemin asiri isinmasini énlemek igin bir sogutma fani kullanin.

» Montaj sirasinda veya sogutma fanindan cihazlara yabanci cisim
veya malzeme girmemesine dikkat edin.

» Toksik gaz dumanlarinin bulundugu veya toz orani yiiksek olan yerlere
servo yukseltici kurulumu yapiyorsaniz bir hava tahliye sistemi kullanin
(dahili basinci, harici basingtan daha yiiksek olana kadar yiikseltmek
uzere kontrol kutusunun disindan normal basing beslemek igin).

Asagida, servo ytikselticilerin kurulumuna yonelik talimatlar yer almaktadir.

Birbirine bagl iki veya daha fazla (inite

kuruyorsaniz

Ust
’ 30 mm Z
(L,18in¢) |
veya
daha fazla

'

Alt
Taraf

Uyarilar

» Servo yiikselticileri birbirine yakin monte ediyorsaniz,
montaj toleranslarini dikkate alarak bitisik
yukselticilerin arasinda 1 mm aciklik birakin.

Kontrol kutusu

40 mm (1,57 ing)
veya daha fazla

......... Svvorvrrvrrrvrrreerverpeerees

100 mm (3,94 in¢) veya daha fazla
g _1 mm (0,04 ing)

-~ (1,18 ing)

30 mm

veya
daha fazla
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@ cihaz kablo tesisat:
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Oncelikle PLC, servo yiikseltici ve serva motor icin kablo tesisatim tamamlayacagiz.
Daha sonra, drnek sistemde kullanilan cihaz kablo tesisati hakkinda bilgi edinecegiz.

m Harici G/C cihazlariyla baglantilar

QD04UDEH

GDTIMSIS
QY40
J QX40  Q3ISDB

Incelemek istediginiz baglanti drnedine ait diigmeyi tiklayin. (Tim devrelere ait glivenlik énlem cihazlarini kontrol etmek
icin "Tim devreleri gorintile" digmesini tiklayin.)

Servo yiikseltici ile harici Giris cihazlan
arasindaki baglantilar
Basit Hareket Modiilleriyle harici Girig
cihazlan arasindaki baglantilar

Diger cihazlar ile harici G/C cihazlan
arasindaki baglantilar

[ ezlhm Tiam devreleri gériintiile
& :":'T; : Kurulum Giris cihaz =
T Cikis cihaz
Programbnabie
Denatieyici - @ ? A ™ '! > -
M hendisik Yaziemn) hgryor! Galigma Ell Ell Ell
Zorlamal Galgryor i ElZ Baglatma
MELSOFT WAT WinrksZ Durdurma aligma durduruldu  Acma Kapatma Arrna Kapatrria du§§ resi
Lo Duigmesi slirtyor Lambasi komutu kormutu komutu kormutu
£ 5 vl lambasi g SSCNETIIH
Servo yik seltici
yapilandirma dervo yukseltici Servo yikseltici Servo yikseltici Servo ik seltici
Yazilirn MR- 4W2-22B FAR-18072- 228 MR-14-10B hR-14-108
MR Configuratord
Servo motor  Servo motor | (g - Servo motar  Servormotor [ \Jst Servo motor Servo matar
<X1> <1> Al <X2> <Lix Al <Silindir 1> <Silindir 2 >
Eksen 1 Eksen 2 Strak limiti Eksen 3 Eksen 4 Strak lirmiti Eksen § Eksen 6 -

1/2
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2/2

Diger cihazlar ile harici G/C cihazlan
arasindaki baglantilar
1 LZE kzblosu
[ Vazhm Tiim devreleri gériintile
’F.'.-.::IT; ! Kurulum Giri§ cihaz
1- Cikiz ciham
Program Bnabde A A .
Denetleyici - - 1
1 hnclisik Yazbm ligryorf Caligma Ell Ell El 2
Zoramal Galigty i Eld Bazlatima
MELSCOFT MIT Wiorks2 Durdurms calizma durduruldu  Acma Kapatrra Agma Kapatrma dugmesi
e Didmesi slriyor Larmbas karmutu komutu kormutu kormiutu
£ = Lambasi S SSCNETIIH
-'- 2
Servo yikseltici
yapilandirma Servo yukseltici Servo yikseltici Servo yikseltici Servo yikseltici
Yazilirm MR-14W2-228 hAR-142-22B MR-14-108 kAR-J4-108
MR Configuratord
servo motor  Servo motor _Ll-st__ Servo motor  Servo motor _Ll-st__- T — P Tp——
HG-KRO53 HiG-KRDS3 Strok limiti HG-KRO53 HG-KRI53 Strok limiti HG-KRI53 HG-KRI53 5
<X1> <Z1> Al <X2> <Li> Al <Silindir 1> <Silindir 2>
Eksen1 Eksen 2 Strak limiti Eksen 3 Eksen 4 Strak limiti Eksen 5 Eksen 6
Mokta yakinlik Gnitesi Mokta yakinlik Gnites

4
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Kontrol devresi glicli ve ana devre glicli konekt&rlerine sahip servo yiikselticiye bir glic kaynagi baglanir.

Gii¢ kaynaginin giris hattina bir kaliplanmis devre kesici (MMCB) bagladiginizdan emin olun.

Ayrica ana devre giig kaynagi ile servo ylkseltici tzerindeki L1, L2 ve L3 terminalleri arasina manyetik kontaktdrler (MC)
bagladiginizdan emin olun ve kablo désemesini, manyetik kontaktdr (MC) bir alarmla KAPATILDIGINDA ana devre g
kaynadinin da kapanmasini saglayacak sekilde yapin.

Asagida, bir MR-J4W2-22B (nitesine ait Uc fazli, 200 V AC ila 230 V AC bir gig kaynagina ait kablo tesisat semasi
gosterilmektedir.

-

Kaliplanmis devre
§ ¥ kesici (MCCB)
-3

Alarm sinyali
4. & Manyetik — Ust strok limitleri (2 eksen igin)

" ™ kontaktor Alt strok limitleri (2 eksen igin)
] (MC) Mokta yakinlk tGniteleri (2 eksen igin)

Ana devre

Kontrol devresi

.EE
==

Servo motor glc kaynad kablosu

[ L

# Servo motor Uzerindeki topraklama terminalini,

£ Kodlayic ' koruyucu toprak terminallerine sahip CNP3A, CNP3B ve
kablosu ! CNP3C'ye baglayin.
- . Servo yikselticiyi topraklamak igin, servo yiikselticinin
o T = Servo ytikseltici 6n yliziinin alt kisminda yer alan koruyucu toprak (PE)
Servo motor Servo motor terminalini, kontrol kutusundaki koruyucu toprak (PE)

terminaline baglayin.
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Burada, bir Basit Hareket Moduillini servo yikselticiye baglama yontemlerini 6greneceksiniz.

MR-J4W2-22B model servo yiikseltici, bir SSCNET III/H arabirimiyle donatilmis olarak temin edilir.

SSCNET III/H, optik iletisim sistemi kullanarak mikemmel parazit bagisikligina sahip ytksek hizli, tam dupleks iletisim
sunmaktadir.

Cihazlan baglamak icin sunulan 6zel bir kablo mevcuttur. Kablo ile birlikte, kolayca takilip ¢ikanlabilen konektorler temin edilir.

Basit Hareket Modiilii  Servo yukseltici (Eksen 1, Eksen 2)  Servo yikseltici (Eksen 3, Eksen 4)

' SSCNET Il kablosunu kullanirken asagidaki onlemleri dikkatlice uyguladiginizdan emin

olun. ; . .
Baglama yontemi

+ Kabloya siddetle vurmamaya, basing uygulamamaya, cekmemeye, keskin bir sekilde
blikmemeye veya bagka sekillerde glic uygulamamaya dikkat edin,.Clinkii bu eylemler
icteki tellerin deforme olmasina veya bukilmesine, bu da optik iletisimin basansiz
olmasina neden olabilir.

+ Fiber optik kablo isitildiginda deforme olabilen ve bunun sonucunda optik iletisimin
basansiz olmasina sebep olabilen sentetik recineden uretilmistir.Bu nedenle kabloyu
atesin yakininda veya yiiksek sicakliklarda kullanmamaya dikkat edin.

+ Isigin iletilmesini engelleyerek cihazlann arizalanmasina neden olabileceginden, fiber
optik kablonun uglarinda kir veya yabanci cisim birikmesine izin vermemeye dikkat 7/
edin. Clk;ntl

+ Konektor veya kablo terminal uglanindan yayilan 1sigin icine dogrudan bakmayiniz.

+ Guvenlik ve koruma nedeniyle, 15191 engellemek icin birlikte verilen kapaklari servo
yukseltici tizerinde kullanilmayan konektorlerin (CN1B) Gzerine yerlegtirin.

Tik sesi
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>E Basit Hareket Modiiliine ait Ekran Unitesi ) oo

Basit Hareket Moddliine ait ekran (nitesi asagida gosterilmektedir. (QD77MS16 igin)

LED ekran, Basit Hareket Modiili ve calisan eksenlerin ¢alisma durumlarini ve kosullarim kontrol etmek amaciyla kullanilabilir.

LED ekran Aynntilar

RUM g&sterge LED'i Eksen gorintileme

LED"i

Donanim anzasi izleme dnitesi

ERR. gasterge LED' zamanlayia hatasi

Modudl normal galigryor

Sistem hatasi

Eksen durdugu sirada, eksen
beklemedeyken

Harici G/C konektard
Eksen galigmasi sirasinda

Eksen hatasi

SSCMET I kablo
konektard

Donanim anzasi

Seri numara plakas
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»m Servo Yiikseltici icin Ekran Unitesi

000
) 1/2

Servo yiikselticiye ait ekran Unitesi asagida gosterilmektedir. (MR-J4W2-  Ekran

_B model servo yiikseltici igin) Ekran tinitesinde, eksen servo kosullarini
gostermek ve alarm bildirimleri saglamak igin yedi bélmeli bir gosterge

kullanihr.

ye— Kapak agilmig

»

Eksen kontrol ayan

(1) Normal ekran
Tetiklenen bir alarm olmadiginda eksen galisma durum ve kosullar sirayla gérintdlenir.

1,6 snsonra

0,2 sn sonra

sn sonra

Bos B ekseni durum Bos

A ekseni durum
gostergesi gostergesi gostergesi

gostergesi

T 0,2 sn sonra

Durum  Eksen No.
(1 hane) (2 haneg)

.

"b": Hazir-kapal ve servo-kapali durumunu gosterir.
"c"i Hazir-agik ve servo-kapal durumunu gosterir.
"d": Hazir-acik ve servo-acik durumunu gosterir.

Eksen No. ayari

USB iletisimi

[»
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@I servo Yiikseltici igin Ekran Unitesi

(2) Alarm ekrani

Bir alarm clustugunda, alarm durumu gérintdlendikten sonra, iki haneli bir alarm numarasi ile bir haneli alarm
detay kodu goriintllenir. Burada gésterilen érnekte A ekseninde "AL. 16 kodlayic ilk baslangig hatasi 1" olugmus,
B eksenindeyse "AL 32 agin gerilim hatasi” olugmustur,

snsonra 08 snsonrga 0,2snsonra 0,8 sn sonra—

A ekseni durum Jekseni alarm Bog B ekseni duru

Qﬁsterg ES-i/N 0. gbstergesi  gdstergesi  gostergesi

2N Eonra

B ekseni alarm | Bos
Mo, gﬁster?ys'/ gostergesi

0,2 =n sonra I

L . n
Durum  Eksen Mo, Alarm Alarm
1 haneg) (2 hane) Mo. (2 hane) Detayi (1 hane)

!

n": Bir alarrmin elustugunu gasterir,

2/2

e oo

m
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Bu bélumde, sunlan 6grendiniz:

* Glvenli tasarimin incelenmesi

* PLC'lerin Kurulumu

» Servo yiikselticilerin kurulumu

- Servo yikseltici kablo tesisati

« SSCNET III/H Kablo Tesisati

« Basit Hareket Modiiliine ait Ekran Unitesi
- Servo Yiikseltici icin Ekran Unitesi

Onemli noktalar

1/2

Asagidaki noktalar ¢ok dnemli oldugundan dolayi, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak adina
litfen bunlan tekrar gozden gegirin.

Gavenli tasanmin

incelenmesi

PLClerin Kurulumu

Servo ylkselticilerin

kurulumu

Acil durumlarda cihazin zarar gdrmesini ve arzalanmasini ve sistemde sorunlar
giktidinda kazalan dnlemek Ozere sistemi hatasiz bigimde durdurmak igin tasarlanan
dnemli mekanizmalan gdzden gegirecediz.

Agirisinmayr Gnlemelk Gzere yeterli havalandirmay saglamak ve gerektiginde parga
degisimini kolaylagtirmak igin, gerek maoddllerin altinda ve dstlinde, gerekse yapillanin ve
pargalann gevresinde, yeterli miktarda bosluk birakin.

= Servo ylkselticiyi dikey bir duvara monte edin ve dst kismi yukar, alt kismi ise agad
dénlk olacak sekilde y&nlendirdiginizden emin olun.

= 0°Cila 55°C (32°F ila 131°F) oda sicaklidina sahip bir ortamda kullanmn. (Ust dste
istiflenmis servo ylkselticler kullanildiginda 0°C ila 45°C (32°F ila 113°F) arasinda
deqigir.)

= Sistemin agir isinmasini Snlemek igin bir sogutma fan kullanin,

= Montaj sirasinda veya sogutma fanindan chazlara yabanao dsim veya malzeme
girmemesine dikkat edin.

= Toksik gaz dumanlannin bulundudu veya toz orani ylksek olan yerlere servo yikseltici
kurulumu yapiyorsaniz bir hava tahliye sistemi kullanin.

) ood
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Servo yikseltici kablo

tesisat

SSCMET II/H Kablo Tesisat

Basit Hareket Modald
ekran dnitesi

Servo Yikseltici igin Ekran
Unitesi

= Gig dizeyi 3,5 kKW veya altinda olan 200-Y sinifi servo yikselticiler ve glig dizeyi 400
KW weya altinda olan 100-V sinifi servo ylkselticler birbirine yakin monte edilebilir,

= Servo yikselticileri birbirine yakin monte ediyorsaniz, montaj toleranslann dikkate
alarak bitisik yikselticilerin arasinda 1 mm agkhk birakin.

Kontrol devresi gl kaynadl ve ana devre glg kaynadl konektdrlerine sahip servo

yllkselticiye bir gig kaynad) baglanir.

= Gig kaynadinin girig hattina bir kaliplanmig devre kesici (MMCE) bagladiginizdan
emin olun,

= 55CMET II/H kablosunu kullanarak Basit Hareket Moddlleri ile servo yiikselticileri
birbirine badlayin.

= S5CMET III/H, optik iletisim sistemi kullanarak mikemmel parazit badisikidina sahip
yiksek huzl, tam dupleks iletisim sunmaktadir,

LED ekran, Basit Hareket Modull ve galisan eksenlerin galisma durumlanni kontrol
etmek amaayla kullanilabilir,

= Servo ylkselticl ekrani, Gnitenin dn ylzlndn dst kismindaki kapadin iginde bulunur,
* Ekran Gnitesinde, eksen servo kosullanin géstermek ve alarm bildirimler saglamalk igin
yvedi bdlmeli bir gbsterge kullarihr,

2/2

) ood
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>m GX Works2 ve Basit Hareket Modiilii Ayarlama Araci ) 000

Bolum 3'te, Basit Hareket Modiili sistemi ve gesitli parametrelere ait ayarlan tamamlamay 6grenecegiz.

GX Works2 projelerinin olusturulmasi )

GX Works2'de yeni bir proje olusturmayi deneyin.
Asagida gdsterilen ayarlar tamamladiginizda, bir proje agac olusturuldugundan emin olun.

X MELSOFT Series GX Works?
Lampiect Edt  Find/Replace  Compile
vl RN .

New Project

o o
-
[ Use Label e 1 T:ﬁ: Function Module
PLC Jeries: (¥ Global Device Comment
|QCPU (Q mode) | % ﬁ Program Setting
| ?‘cﬂ-l
PLC Type: =1 ) Program
ﬂ MAIN
IWLEH lj :_'| Local Device Comment
+ Device Memory
Language: Device Intial Value
|la|:l|:|er ﬂ
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>“ Basit Hareket Modiillerinin Eklenmesi

) ood

Specify start XY Address ayarlann yapin.

4] [PRG]Write MAIN 1 Step L

Sag tiklayin

=] T H"

& ¥ Global Device Comme Mew Module. ..
+ a Programm Setting
=-#9 pou

Inteligent Function Module Parameter List...

= ._‘_1 Frogram Read Gx Configuratar-QF Data, .,
44 MAIN
= Property...
) Local Device Com .Eh -
+ a Device Memory m

Module Selection
Module Type |simple Mation Madule v
Module Name  |QD77MS4 ~|

Mounkt Position

Bu bélimde, GX Works2 projesine bir Basit Hareket Modull eklemeyi deneyecegiz.
GX Works2'de [Project] bolimiinde intelligent function module égesini sag tiklayin, [New Module...] 6gesini secin ve
ardindan Basit Hareket Modilini projeye eklemek icin "New Module" ekraninda Module Model Type, Module Name ve

d Maunted Slat Ma, 1 _,JIJ Acknowladge 11O Assigrmant

W Specify start XY address | 0010 (H) 1 Slok Ceeupy [32 points)

Title setting
Iitle |

[ o 1]

Par.
- Intelligent tion Module

{53 Local Device Comment
! e
(™1 Device Initial Yalue
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>“ G/C atamalarinin dogrulanmasi ) 005

PC Parametreleri ekraninda, baz tnitesindeki her moddl icin model tipini, model adini, kullamlan G/C noktasi sayisini ve
baslangi¢c G/C numarasini kontrol edin ve ayarlayin.

[? EF Eh @ | 'm' () Parameter Setling
- [y Parameter

PLC Paramatar PLC Name JPLC System |PLCFie |PLCRAS |Boot Fle |Program |SFC |Device | 1/O Assignment JMuikiple CPU Setting
+ Metwork Parameter
5 & ;ﬂm ::ft?:ﬁadum Modiil bilgilerinin, eklenen tiim Basit
+ (| 0010:QD77MS4 wowee noo| Hareket Modiilleri igin gereken sekilde T —
Y Global Device Comment yansitildigini dogrulayin.
v E :;ramfmttm e Ay ' — Pt e
=¥ - Program e :-,r.-"n-A" ks . iy | Detaked Setting |
“J Ax MAIN - — : 4:: 4 : o Selet FLC type |
[ Local Device Comment R N ] Hess Mohila
+ 53 Device Memary Modiil bilgilerinin, eklenen tiim Basit 5 -

i Device Initial Value
wpwgne| Hareket Modiilleri icin gereken sekilde

et yansitildi§in dogrulayin.

Exgort b S5 Pe | Jempcrt Mkl CPU Pararmate | Binad PLC Dt J
) Pt ilhindel b il i b i TRl TP

Prnt Wedowr.. | Peint Wi Preview iichraeiece 11 asigreet: | Dt ot chack | Cancel




ki SIMPLE MOTION Module_TUR

»“ PLC CPU ile PC arasindaki baglantl

o 000

Bir USB kablosu kullanarak PLC CPU modiiltint PC Gzerindeki USB portuna baglayin.

PC

PLC CPU modilu

Basit Hareket Modilu
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»ﬂ GX Works2 ve PLC CPU Baglantlm ig.in Baglantl Ayarlarl

) ood

PC ve PLC CPU'yu birbirine bagdlama islemini bitirdikten sonra, GX Works2 ve PLC baglantisina ait ayarlan tamamlayin.

Yalnizca GX Works2'yi bir USB kablosuyla PLC'ye baglayarak iletisimi otomatik olarak baslatamazsiniz.
lletisimin gereken sekilde islemesi icin, "Connection Destination" ayarini tamamlayin.
Connection Destinations ayar ekraninin bir érnedi asagida gosterilmektedir.

Transfer Setup Connectiond

T

CC-Link O JE Faslg ) Serias
RET/10{H) Baacd [T B Bus
Board
s
[] o o= "
AL CC IE Cont CC-Link Ethernet c24 GoT
el NET] 10{M} Mechle Medie
Madule
ha Specfication Cathr SEation Cehar Station
(Sreghe Metwork] [Co-existencs Network)
Time Ot (2oc.) [30 Fistry Times | 0
CC IE Conk CC IE Field Etherrest CiC-Link c24
HET]10H)
O
CCOECont  CCIEFekd  Etherret CC-Link 24
MET10(H) o

Acresgng Host Stabion

TMuktipls CPU Setting

1990
1 zZ 13 L

Not Specified

HET(I})
Board

o

CC IE Fasid

Board

CE I Fioid

Masterfioesl  Commarcaton
Madul

Head Module | #J

PLC Mode | QCPU (0 mode)

PLC Diewct Coupled Satting |

Conmrction Test |
PLC Type
Detal |

System bmage. .. |

Prione Lire Connection (C24) |

O

Cancel
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GX Works2'de ayarlanan PC parametreleri ve diger ayarlar PLC CPU'ya yazilir.

PLC CPU'ya veri yazmadan 6nce, CPU modulanin durduruldugunu ve PC ve CPU modiiliiniin birbirine gereken sekilde

baglanmis oldugunu dogrulayin.

GX Works2'de [Online] — [Write to PLC...] sectikten sonra, [Parameter+Program] diigmesini tiklayin ve ardindan PLC CPU'ya
veri yazmaya baslamak icin [Execute] diigmesini tiklayin.

uj"':[l [[PH{j|Wr|’Ie MK Online Data Dperation ril
Cormction Channel List
| Qnine i Debug  Diagnostics ] [l Port LT Mok Conrmctiond/58) System tmage... |
’l Read from PLC.., ;
[= wreronc.. ] -. B OJER e cwrite  Cwly g
Yerify with PLC... i1l Puc Module |9 | Executon Target Datal |oves )
Remote Operation. .. Thie |
R 3 vt Data Pwametor+frogram |  Select 88 | Cagoel Al Selections |
e iarme [oata haame Tithe: Target Detal Last Change Targat Mamory Size

Password|Keyword |-ideamgleas
PLC Memary Qperation - oy ProgramiProg am Fle) I

P - 2010001716 186:14:08 8016 Bytas
Delete PLC Data... [ — =

B P et Bt P dfSebch Setlirg - 201000411 16:51:00 732 Bykes
PLC User Data - ™} okl Device Comment L

) COMMENT Detal | 2012/07/25 08:34:16

- B Device Momory I Detad
Emm 2010001411 16:51:04
Necessary Settingl Mo Settng [ Aksady St ) Set F it s neadad] I Alrsady Sat )
Wiriting Size Frae Volume Use Volume
&, T400ytes | | | 116,108 6, 772Bytes Rafrash |
Rlsted Furctions < < Execute | Closa |
Set Clack PLC User Data Wit Tite FWHEZ Clear PLC Memory ﬁrrﬂ'-u:PLC
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Burada, olusturulmus bir GX Works2 projesini kaydetmeyi deneyecegiz.
Bir projeyi kaydetmeden GX Works2'den gikarsaniz, yapmis oldugunuz ayarlar kaydedilmeden iptal edilir.

Yeni bir proje kaydetmek istediginizde, bir dosya ad belirleyin.

Projenin icerigini tamimlamak icin kullanilabilecek bir ad segmeniz dnerilir (kontrol bilgileri, sistem adi veya baska kolayca
taninabilen bir metin kullamilabilir).

Dosyalar ".gxw" dosya uzantisiyla kaydedilir.

.1

Kaydetme klasér yolu *Zorunlu
Kaydin yapilacadi bir klasér belirleyin.

(Dosya adi ve uzantisi dahil en fazla 200
karakter uzunlugunda.)

[' ..;,} Dosya Listesi

Ayni kayit klasor yolunda bir veya birkac dosya

Save i | L3 eleaining

Desktcp varsa, bunlar liste bigiminde verilir.
7y
My Documents
My Compubss
"_‘! Dosya Adi *Zorunlu
MyNetwork il pame b leaining. samgle_piogiam ~] Bir dosya adi belirleyin, (Dosya uzantisi harig en
Places . fazla 32 karakter uzunlugunda.)
ancel J
T
Ttk Icunkuncc_wstum Ba,_"i'll(

Bir bashk belirleyin. (En fazla 128 karakter
uzunlugunda)
_ Swich the window by clicking this button 32 kz!r:e!kgerden daha uzun bir ad vermek
Save as a Workspace Format Project... | when you want 1o use workspace format piciect istediginizde bunu kullanin. (Gerekli
BMELSOFT Novigalor doss ek suppert s femal) olmadigindan, isterseniz bashd atlayabilirsiniz.) |
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»a Ayarlama Araci Projelerinin Olusturulmasi 3 000

Bu bolimde, Simple Motion Module Setting Tool baslatmayi ve yeni bir proje olusturmayi 6grenecegiz.
GX Works2'de [Project] bolimiiniin altinda yer alan Simple Motion Module Settings 6gesini cift tikladiktan ve Simple
Motion Module Setting Tool islevini baslattiktan sonra, Simple Motion Module Setting Tool iginde [Project] — [New...]

ogesini tiklayin.

— GX Works2 — ——  Simple Motion Module Setting Tool

Reauls 0z Ab
. Parameter
- g Intelligent Function Module
- (b 0010:Q077M54
I Serple Motion Modude ¢ Setting
m Auto_Refresh
¥ Global Device Comment
. ﬁ Program Setting

5 MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool
:| Project | Edit VYiew Online Tools ﬁindow Help

A New... cren |

¢ Open... Ctrl+0

= |:J Program
o) MAIN
() Local Device Comment
Latfen GX Works2'de ayarlanan parametrelerin
ve diger ayarlarin Basit Hareket Modulu
Ayarlama Araci projelerine yansitiimayacagina
dikkat edin.

|Qo77ME4 -]

D
D

XY Address {omo H 1 Shot Occupy [32 ponts)
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Basit Hareket Moddilleriyle konumlandirma kontroli icin gereken parametrelerde kullanilan (g tip veri vardir:
Ayar verileri, kontrol verileri ve izleme verileri.
Ayar verileri, Basit Hareket Modiili Ayarlama Arac kullanilarak her eksen igin ayrica ayarlanir.

Ayar verileri Parametreler Konumlandirma
parametreleri

P 2y o Ha Gy 2 | Ah
- h; Intelligent Functicn Module
=] ,l 0010:QDFFM54
+ Swsbenm Setting

(= Parameter

[ Servo_Parameter
s u"__;*; Positioning Data

+ (3% Block Start Data
R Synchronous Control Parameter
+ |54 Cam Data

=W Monitor

+ [l Digital Oscilloscope

— OPR parametresi

— Servo parametreleri

Konumlandirma

verileri

Senkron kontrol _

parametreleri

—

Kontrol Sistem kontrol
verileri verileri

Eksen kontrol
verileri

Senkron kontrol

verileri

Kontrol verileri kullanilarak olusturulan kontrol komutlan PLC programiyla tretilir.

Izleme verileri

izleme verileri, PLC programinda ve Ayarlama Araci iziemede kontrol edilebilir.
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Bu boliimde, bir Basit Hareket Modili icin sistem konfiglrasyon ayarlarini yapmayi 6greneceksiniz.

Simple Motion Module Setting Tool Proje penceresinde [System Setting]-[System Structure] 6gesini cift tiklayarak sistem
konfiglirasyonunu agin.

SSCNET iletisim tipini segmenize olanak saglayan secenegi agmak icin Simple Motion Module Setting Tool sistem
konfiglirasyonu semasinda [SSCNET Setting] 6gesini cift tiklayin.

P MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010:QD7 7MS4[]-System Structure]
PProject Ed Yew Onine Jods Window Heb
NPRALXOTe ol ol 2eng =8
Navigation ? X 540010:Q077MS4[}-SystemS... * |

r

Module Setting
[ External 1/0 Connector Setting )
External 1JJO Connector Setting  SSCNET Setting
Buffar Mamory Davice Name

MAN-PLS Input Logic Selection Negative Logic Select the SSCNET communication type.
3F Paramater

S MANPLS/SYNC, Encoder (INC) Input
;.- Servo_Parameter e ,i, ,f,_._" AL SSOMET Setting
. \_:" Postioning Data g MA S Input Selection 438 £3%
¢ 3 Bock Start Data : . (v SSONET M
. O3 Synchronous Control Parameter orcad Stop Ingant ~
+ 138 Cam Data { SSONETIN
* Morvtor
Digihal Ouciiosceps SSCNET Setting ] : SSCNET M i Operate as MR-1) compatibiity mode when MR- M4 servo

amgiifiers are connected to SSCNET 111 system

However, an slarm may ocour when the MR-J4{(W) which was
once connected to SSCNETIILM is connected to SSONETITT
Flease refer to the troubleshooting of MR-34 servo ampifier
nstruction menudl for the details,
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Sistem ayarlan (Servo yiikseltici ayarlari) )

1/3
Burada, bir Basit Hareket Moduill igin sistem konfiglirasyon ayarlarini yapmayi 6greneceksiniz. /
Simple Motion Module Setting Tool Proje penceresinde [System Setting]-[System Structure] 6gesini cift tiklayarak sistem
konfiglirasyonunu agin.

Bir servo ylikselticiyi ayarlamak icin, sistem konfiglrasyonunda ayarlamak istediginiz eksenin servo yiikselticisine ait simgeyi
cift tiklayin.

B MELSOFT Series Simple Motion Module Seiting Tool [Unset Project) - [0010:007 1MS4[]-System Structure] M(=)[i3] Eksen 1 igin servo
_ & x |yUkseltici ayarlan

: Project  Edie Wisw Orline  Took  Window  Help
AN =1 - NP NESNET T ) ol aanssd Amplifier Setting[Auis 1] X
| Mawigation F X o 0010:00TIMSA [ System 5. | |
Project

Saryvo amplfier Information
Servo Ampiier Seres (IR ~ |

amplfier Operation Mode | Tandard |

[T L 2 W Ly 2 | BN
= {53 [nkeligent Furction Module
=1 Jy 00 10:007 G

Cift tiklayin

L Parameter

# Servn_Parsmeter

"o Posiioning Dacs

{25 Black Stark: Data

|_';‘$ Synchronous Conkrol Paramener
8 Cam Data

W taritor

B vigita Oscilnsmope

[ Lee 2= Wirtual Sarvo Arplfisr
Servo Parametesr

i

MR Corfigurakor starks, and servo
parameters can be sk,

TF MR Corfiguratar is rat instaled, display
the serwo parametear sething sonsen, —

i

o )| Seevo Parameter
i Seing

A

P

+ A

[ SSCHET Setting ] @ SSCHET 111/H
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Sistem konfiglrasyonuna bagh olarak uygun kontrol eksenini servo yikselticiye ayarlayin.

Kontrol eksen numaralan, kullanilacak kontrol eksenini tanimlamak amaciyla her servo ylkselticl igin aynca belirlenir.,
Baglant sirasina bakimaksizin Eksen 1'den Eksen 16'ya kadar istenen elksen numarasi kullanilabilir.,

Awyni servo sisteminde birden fazla servo yiikselticiye ayni kontrol ekseni numarasin atamamaya dikkat edin, ginkid bu
durum sistem isletiminin basansiz olmasina neden olakbilir,

Servo ylkseltici igin, servo ylkselticinin 8n kapadinin iginde bulunan eksen segim déner digmesi (SW1) ve yardima
eksen numarasi ayarlama ddgmeleri (SW2-5, SW2-8) igin bir ayar kombinasyonu kullanarak servo kontrol ekseni
numarasini ayarlayin.

Eksen segim digmesi
(SW1)

Eksen segim digmesi
(SW1)

Basit Hareket ModalQ
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> Sistem ayarlan (Servo yiikseltici ayarlan) ) l:/l: (o

Eksen segim digmesi
(SW1)

Eksen segim digmesi
(SW1)

Basit Hareket Modald

g ——————————

Servo ylkseltic Servo ylkseltici

Yardime eksen numarasi Yardime eksen numarasi

ayarlama digmeleri (SW2) MR-J4W2-22B MR-J4W2-22B ayarlama digmeleri (SW2)
A A M
Eksen 1 Eksen 2 Eksen 3 Eksen 4 -
(Eksen A) (Eksen B) (Eksen A) (Eksen B)

* Daner eksen segim didgmesi (SW1) ve yardimo eksen numarasi ayarlama digmelerinde (5W2) herhangi bir dedisiklik
yaptktan sonra servo ylkselticiye ait kontrol devresi giclnid ve ana devre giclnid yeniden baslatti§inizdan emin olun.
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} Servo Parametre Ayarlari ) 000

Her eksen igin servo ylikselticiye 6zel parametreleri ayarlayin.
Servo parametrelerini ayarlamak igin MELSOFT MR Configurator2 Servo ylikseltici yapilandirma yazilimini kullanmaniz
onerilir.

. Farameler SEITTHE
Ampiier Scitieg Axds ¥1] _.-!:_

1] fis E[ +Read [ Set ToDefaul Boverity [ Paremeter Copy < Parameter Block

Yopen [F5ave hs

1/2

0 Recagde |h
Basic
e Rotation direction'POL) Er
Exbension 2 Rotafion direction selaction E
] Tough drive
Cift tiklayin Drive racordd COW e, ahuring hadd. pls. ingul, OW i during rev. pls. ngut ﬂ
Component parts| _
Positicn control Forced Stopl*A0PT) Ei
=1 Servo adjustment| _
: Servo forced Sop selection
T o | e Basic
I Exkersion Enabled (Use forced stop input EMT or EM2) w
Fiker 1 Enabled (LUse forced stop input EMI or BM2)
Fiter 2 Dizabdad (The force stop input EW and EM2 are not wused)
Fiker 3
R e s ]

. : MR Configurator2 ile servo parametre ayarlan
Servo parametre ayarlanni yaparken agadidaki parametrelere

ozellikle dikkat edin. (Ortak--Baz Ayar)

Parametre &gesi islev Agiklamas Baslangig degerleri  Ornek Sistem igin Ayar

Degerleri

Tleri dénis komutlariyla hareket ettirilmekte olan servo
motorun déndsg yondnld ayarlamak igin bu segenedi kullanin.
Ddnds yond, ylkleme tarafindan (makineye bagh taraftan)
bakildidinda saat yéndndn tersi (CCW) veya saat yond (CW).

fleri dénis komutu lleri déniig komutu

Dénls yonl segimi . .
Y o igin CCW, geri igin CCW, geri
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Parametre &gesi

Dénis yond segimi

Islev Agiklamasi

lleri déniig komutlaryla hareket ettirilmekte olan servo
motorun dénds yondnd ayarlamak igin bu segenedi kullanin,
Dénis yond, yikleme tarafindan (makineye badl taraftan)
bakildiginda saat yéndnidn tersi (CCW) veya saat yonG (CW).

Saat yonlndn tersi (COW) Saat yond (CW)
Simdi, makine teknik gzelliklerindeki dénls yonine dedinecediz.
Ornek sistemdeki tim eksenler, ileri déniis komutlan
kullanilarak saat yonidnln tersine (CCW) ddnecek sekilde
dretilmistir.

Baslangig degerleri

Tleri dénis komutu
igin CCW, geri
komutu igin CW

Ornek Sistem igin Ayar

Degerleri

Tleri dénis komutu
igin CCW, geri
komutu igin CW

Servo zorlamall
durdurma segimi

Zorlamal durdurma girig (EM2 veya EM1) sinyalinin
kullanilabilmesi igin bu segenedi ACIN.

Baslangig dederi, glvenlik gerekgeleriyle [Etkin] olarak
ayarlanmistir. Ornek sistemdeki sinyali etkisizlestirmek igin, bu
segenedi [Etkisiz] olarak ayarlayin,

Etkin

(Zorlamah durdurma
girisi EM2 ya da EM1
kullanihr.)

Etkisiz

(Zorlamal durdurma
girisi EM2 ya da EM1
kullanilmaz.)
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»m Parametre ayarlarl
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Burada, Basit Hareket Modiili icin Konumlandirma parametrelerini ayarlamayi 6greneceksiniz.
Kullanilan makine ekipmani ve motora ve sistem konfigtirasyonuna bagli olarak, parametreleri sistem baslatildiginda

ayarlayin.

Basic Parameters 1 ayarini yanlis yapmamaya dikkat edin, ¢linki bu durum motorun ters yonde dénmesine veya hig

calismamasina neden olabilir.

= & 0010:QD77M54

- Ls Posmmg Data
(=% Axis #1 Positioning Data
__E Axis #2 Positioning Data
_= Axis #3 Positioning Data
3% Axis #4 Positioning Data
%1 %3 Block Start Data
7 %5 Synchronous Control Parameter
Q Cam Data
Monitor
Digital Oscilloscope

ﬁ

+

+ o+

Pr.21:Current food value during

speed control

7 0010:Q07IMS4[}-Parameter | a0
Display Fiter IMWAI '] wwptm:lj
Rem Axis #1 Aus #2 Ais #3 Ais #4 ~
- sam.ummu.uuuem is started up.
Sasic parematers 1 mnmbmwmmn:umw ] turns from OFF to ON,)
Pr.i:Unit setting [cwen 1...] O:men 0.roen 0:mem
Pr.2:No. of pulses per rotation 410 S 419404 S A0S A0S
Gt gl g 10000.0 pm 10000.0 ps 10000.0 pm 10000.0
Pr,4:Unit magrification 1ix] Times 1:x1 Tenes 1:x1 Tines Lixd Tnes
Pr.7:Blas speed at start 0.00 menfrean 0.00 reenfroen 0.00 menfren 0.00 menferen
- Basic parameters 2 Set according to the machine and applicable motor when system is started up.
Pr.8:5peed ikt value 600000 menfrmn 6000.00 memfern €000.00 men /e 600000 menfrmin
Pr.9:Accobee ation tene 0 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr. 10:Deceler stion time 0 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
- Detailed parameters 1 Set according to the system configuration when the system is started up.

(This parameter become valid when the PLC READY signal [Y0) turns from OFF to ON)
by cmn e S TV 0.0 0.0 ym 0.0 ym
mmﬂl”"“""”’ 214748364.7 yn 214748364.7 yn 214748364.7 um 204748364.7 ym
:;3‘5:“"""“""’““"" 2047483648 ym 2147483648 ym 214748364 8 ym 2147483648 pm

¢ 0:5et Software Stroke  00Set Software Strobe  0:5et Software Stroke  0:5et Software Stroke
"i“l‘m. stroke bmt Limkt to Currert Feed Lot to Current Feed Lme to Current Feed Lkt to Currert Foed

Yalue Valoe Vahuse Yalue
Pr.15:Software stroks bt
vobd/ivald settng 0.VaMd 0:Vald 0.vahd 0:vald
Pr. 16:Commmand in-position width 10,0 pm 10.0 um 10.0 pen 10.0 pm
Pr.17:Toeque lenkt setting value 200 % 300 % 00 % 300 %
m"““w"“'w 0 WITH Mode 0-WITH Mode 0. WITH Mode 0-WITH Made

0:Standard Speed 0 Standard Speed 0:andard Speed 0:Randard Speed
Pr.19:5peed swhching mode Switchng Mode Switching Mode St ching Mode Switching Mode
mw 0.Composte Soeed 0 Componte Soeed 0 Composte Speed 0 Comporte Soeed

0:Nct Update of Currerd 0ot Update of Current  O:Nct Update of Current  O:Not Update of Current
Feed Vahe Feod Value Feed Vaiue Feed Vohue
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fm Parametre ayarlari (Elektronik disli) D II]I-/H;E

Servo motora baglanan mekanik sistemlerde (6rnek: bilyeli vida), mm (ing), derece ve benzeri birimler kullanilir.
Konumlandirma kontroliinde, mekanik sistemlerle aymi Gniteler kullanilir.

Buna karsin, servo motor déniisii darbe sayisi cinsinden élglildigiinden, servo motora génderilen komutlardaki miktarlarnin
darbe birimlerine dénustirilmesi gerekir.

Elektronik digli parametreleri ayarlandiktan sonra, mekanik sistem birimlerinde verilen konum komutlarini darbe birimlerine
dontstirmek icin Basit Hareket ModUlG yapilandirilir.

Servo motora (4194304 darbe/d&n0s) badl herhangi bir bilyeli vida (bilyeli vida dis aralidi: 10 mm (0.4 ing)) varsa,
asadqidaki parametre ayarlanni kullamn.

Hareket mesafesi 10 mm (0.4 ing) = Elektronik digh =
4191304 darbe

= Elektronik digli parametreleri

Ikem Axis 21

Set according to the m

SllitnleRltnELEs (This parameter becon

10mm

{ Pr. It sefting S0 .l
( Pr.2:Mo, of pulses per rokation 4194304 PLS
Pr.3:Movement amaount per

rotakion 10000.0 pm
Pr.4:Unit magnification 1:x1 Times
Pr.7 Bias speed at start (0,00 mmyrmin ;-

Déner tablalar ve konveyorler gibi gergek makinelere ait parametre ayarlan gok daha komplikedir, ¢inkl ok fazla gesitlilik sz konusudur ve bilyeli
vidalar diginda sisteme bagl olan, hiz dedigtirme diglileri ve digliler gibi bagka pargalar da vardir.

"Compute Basic Parameter 1" kullanarak elektronik disliye ait parametre ayarlarin kolayca gergeklestirebilirsiniz,

Conpuir Basic Paorenvios 1 - dxis #1
Entry

Sedck the maching conponants, and snber the mackine dats to sbomatically set the bais pacameters |
{urit seting, Me. of pulses per rotabion, morement Smeount perr rotabion and unit magnification]

Display Filker |Di5play all ﬂ I Compute Basic Parameters 1 I ’

Ikem Axis #1 ]

Set according to the machine a Michins Comorees ;B srem, Hortzntal - |

- Racir naramabars 1
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g : i Cwnpuk Baic Paranelors 1 - Axis ¥1
Display Filter |Disp|ay Al L] I Compute Basic Parameters 1 I } mf: - - ' —
Sedact the mactine conponents, and anber the mackine dats to stomatically set the basic parametars 1
Item | Axis #1 o | funit seting, Ne. of puses per rotatin, mavement amount per rotation and unitmagrification)
- < Machine Components ; [Ewl Crew, Horgoot sl ;]
- Basic parameters 1 Set_accordmg to the machlng a .
(This parameter become valid Uk Setting i |
Pr.1:Umit setting £0:mm L] 0:mm Kaadof BallScrew P8) om0 bm
Pr.2:Mo. of pulses per rotation 4194304 PLS 4194304

Raduction Gear Rajo (NLWM)

- | 1
IV Caloubaty reducion rako by testh or dameters  Reduction Ratio Setting
Encoder Resobbon 419301 [PLSHw]
Setting Range

* [ Crn(-taMON;vr-ﬂn(| I

Calculation Result =
Baic Par ameters | iul. Sciting Diiims
{N0. of Pukes per Rotatkn A194304 PS5
[ Movemant. Amoust per Pk atior  10000.0 yn
!U\t Magniscation 1:x! Times Mavenent Amount e¢ Pue I

A5 8 woult of caloulation, N Brror DCOUrs I the movement amourt.,
Apphing the caloulscion reck above,

the evrce for the movesent amourt [uem]  yos want 1o perfom is oout ] |
Chek OK torefiact to the bask o anmmters 1, oK Cancsl .
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>m Parametre ayarlan (Hiz limit degeri)

= B 0010:QOYIM5A
= ) Srstem Settng
System Struchure
gL ection

¥ VY W amater
= 3% Postioning Dota
3P Axis #1 Positoning Dats
& Asis #2 Postionng Data
& Axs #3 Positioning Data
3P Axs #4 Positioning Data
* 3% Block Start Data
. \_-4 Syrchronous Control Parsmeter

* 3 CamData
. Mondor
Ougtal Osciloscope

Kontrol modu sirasinda komut hizina ait maksimum hizi "Speed limit value" olarak ayarlayin.

2 0010:Q07IMS4[]-Parameter | 4
Display Fiter  |Drsplay A1 v| Compute Bask Parameters 1 |
Ais #1 Rois #3 Ros #4 ~

cording tg

6000,

Aas #2

000,00 men/min

£ -

6000.00 mmjmin

6000.00 menfmin

Pr.10:Deceleration time 0

00 mm/min I
1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms

time

Hiz limit degerinin hesaplanmasini iceren érnek

Servo motora ait
maksimum dontis hizi
(HG-KRO053)

6000 dev/dk.

Servo motor 1 igin doniis
basina hareket miktan

6000 dev/dk.

= 60000000 pm/dk. (2362,2 ing/dk.)
= 60000 mm/dk. (2362,2 in¢/dk.)

Parametre 6gesi Ayar ayrintilari

Pr. 8:
Speed limit value

= Set according to the system configuration when the system is started up.
Detalled parameters 2 (Set as required.)
Pr.25:Accelerabion time | 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr.26:Acceleration time 2 1000 ms 1000 ms 1000 s 1000 ms
Pr.27:Acceleration time 3 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr.28:Deceler ation time | 1000 s 1000 ms 1000 ms 1000 ms
Pr.29:Decelerabion time 2 1000 ms 1000 ms 1000 s 1000 ms
3 3 1000 mes 1000 me 1000 ;s 1000 mes
Pr.31:306 litrit: value 200.00 mmfmin 200.00 menfenin 200.00 mmfmin 200.00 frenjemin |
Pr.32:00G operation acceleration . h -
election 0:1000 0:1000 0:1000 0:1000

Hiz limit degerini (kontrol modu
sirasinda maksimum hiz) ayarlayin.

Pr. 31:
JOG speed limit value

JOG igletimi igin hiz limit degerini
(kontrol modu sirasinda maksimum
hiz) ayarlayin.

(Asagidaki degeri strdirdtugunizden
emin olun: [Pr. 31: JOG speed limit
value < Pr. 8: Speed limit value].)
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»m Parametre ayarlari (Harici giris sinyal tespiti)

e 000

Harici giris sinyali icin mantik ve tipi ayarlayin.

g LR, |
ﬁnmrmm
“ B 0010:QOYIMIA
= i System Settng
System Structre

!: : ection

o7 ameter

= % Postiorirg Dats
2 Axs #1 Postioning Data
‘d:: Axn #2 Positioning Data
2 Avs 1) Postioning Data
2F Auds #4 Positioning Data

* 8 Bock Staet Data

& 8 Syrehverous Control Par seveter

+ 8 Cam Deta

. Mondor
Osgtal Osclloscope

2 0010:0D7TMSA[)-Parameter | 45
Display Filter |Displov Al - | Compute Basic Parameters | ]

Item Axis #1 Axis #2 Axis #3 Axis 84 -~
w'v:'ﬂm‘ $ignal logic selection | o ciive Logkc 1 Postive Logk 1 Poskive Logi 1 Postive Logk
mwmw““‘m‘ 1:Positive Logic 1:Postive Logic 1 :Postive Logic 1:Posiive Logic
%zm signal logic selection : 0:Negative Logic D:Negative Logic 0:Negative Loge 0:Negative Logi
?ﬁ&mm:mmd 0:Negative Logic 0:Negative Logk 0:Negative Logk 0:Negative Logk
ﬁfmm selection | | ositive Logk 1:Positive Logic 1 Poskive Loge 1:Poskive Logk
Pr.221Input signal logic selection : |
Manual pulse generator input | O-1Negative Logic
Pr.B0IExternal input signal |0iUse External Ingut 0:Use External Input 0:Use External Input 0-Use Externyl Ingat
selaction Signal of QO77MS Signal of QO77MS Signal of QD77MS Signal of QOTIMS
Pr.24:Manual pulse
generator/Incramental Sync, ENC | 0:A-phase/B-phase Mode (4 Multiply)

Input selection

Parametre 6gesi Ayar ayrintilar!

Pr. 22:
Input signal logic selection:
Lower limit

Pr. 22:
Input signal logic selection:

Upper limit

Pr. 80'de segilen harici giri$ sinyallerine ait mantig1 (Ust/alt limit digmeleri) ayarlayin.

Baslangig ayar degeri, glivenlik gerekgeleriyle [Negative Logic] olarak ayarlanmistir.

Bu sinyali kullanmiyorsaniz, tipi [Positive Logic] olarak ayarlayin.

Pr. 80:
External input signal
selection

Harici girig sinyali (Ust/alt limit diigmeleri, Nokta yakinlik (initesi sinyali, durdurma
sinyali) i¢in hangisinin kullanilacagini "Basit Hareket Modiilli Harici Girig Sinyali/Servo
Yiikseltici Girig Sinyali/Basit Hareket Modiilii Ara Bellegi" arasindan segmek igin bunu

kullanin.
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Parametre ayarindan sonra parametreler dahil projeyi kaydedin.
Basit Hareket Moduli Ayarlama Aracindan, bir projeyi kaydetmeden cikarsaniz, ayarlanan parametrenin icerigi iptal edilir.

Yeni bir proje kaydetmek istediginizde, bir dosya adi belirleyin.

Projenin igerigini tanimlamak icin kullanilabilecek bir ad segmeniz dnerilir (kontrol bilgileri, sistem adi veya baska kolayca
tanuinabilen bir metin kullanilabilir).

Dosyalar ".pcw" dosya uzantisiyla kaydedilir.

k|

Kaydetme klasor yolu *Zorunlu
Kaydin yapilacadi bir klasér belirleyin.
(Dosya adi ve uzantisi dahil en fazla 200
karakter uzunlugunda.)
'La. Dosya Listesi
L el Ayni kayit klasor yolunda bir veya birkag dosya
varsa, bunlar liste biciminde verilir.
o
My Documents
My Computer
- Dosya Adi *Zorunlu
MyNetwork il name: [ranspon_between,_the_lines el Bir dosya adi belirleyin. (Dosya uzantisi harig en
Places = fazla 30 karakter uzunlugunda.)
Titke : Irubut_pusih-u‘rq_turtrd Bagllk h

Bir baslik belirleyin. (En fazla 128 karakter
uzunlugunda)
30 karakterden daha uzun bir ad vermek

Save &5 & Workspace Format Project.... mmﬂ'ﬁf ._":" “ﬁmﬂ ?ﬂi’fﬂﬂhm istediginizde bunu kullanin. (Gerekli
olmadigindan, isterseniz bashd atlayabilirsiniz.) )
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m Basit Hareket Modiiliine Veri Yazma

QD77MS'ye veri yazmak icin Ayarlama Aracindaki [Write to Module...] secenegini kullanin.

Baglanti Hedefleri Ayannda, GX Works2'de ayarlananlarla ayni ayarlar kullanilir.

|ﬁ“]1¢°‘5 Windowe  Hedp
B0 Read from Modue...

=

Write to Module... |— -

Cam Data Password k
Backup/Restore of AB5/Cam Data..,

Monitor »
Positioning Test...

Request of Parameter InitisizationElash ROM YWrike...

Correcton Charesd Lt

21

| Seral Commura aten Connection (USE)

s

& Write

Set F 2 m remechecl

| Aready3st )

Mol Crverview
l Simple Mation Meckde

Medel QOTIMEA
Shart 1) 0010

Tile —

- 'winta ta the buffer memary [volatie
mamry.

« Plagse chack “Winba b ERa Flagk ROM™
whar vrite bo the Mash ROM.

Ermote choe |
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Bu bélumde, sunlan 6grendiniz:

* Sistem Ayarlan

* G/C atamalannin dogrulanmasi

+ GX Works2 ve PLC CPU

Baglantisi icin Baglanti Ayarlan

« Servo Parametre Ayarlar
« Parametre ayarlan (Elektronik disli)

+ Parametre ayarlan (Hiz |

imit degeri)

*+ Parametre ayarlan (Harici giris sinyal tespiti)

Onemli noktalar

1/2

Asagidaki noktalar ¢ok dnemli oldugundan dolayi, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak adina
litfen bunlan tekrar gozden gegirin.

Sistem Ayarlan

Basit Hareket Moddline ait sistem ayarlar, GX WorksZ2'deki Basit Hareket Modild
Ayarlama Araa kullanilarak ayarlanir,

G/C atamalannin

dogrulanmasi

Baz Unitesindeki her modil igin model tipini, model adin, kullanilan G/C noktas sayisin
ve bag G/ numarasin ayarlayin.

GX Works2 ve PLC CPU
Baglantisi igin Baglant

Ayarlan

Yalnizca GX Works2'yi bir USE kablosuyla PLC'yve badlayarak iletisimi otomatik olarak
basglatamazsiniz.
Baglant aktanm ayarlann, GX Works2'deki Baglanti Hedefleri Ayannda ayarlayin.

Servo Parametre Ayarlan

Her elcsen igin servoya dzel parametreleri ayarlayin. Servo parametrelerini ayarlamalk
igin MELSOFT MR Configurator? Servo yiikseltic yapilandirma yazihmin kullanmaniz
gnerilir.

Parametre ayarlan
(Elektronik disli)

Bu 84e, motorun elekironik disliyle kag kez déndirdlecedini (kag darbke oldugunu)
beliflemek igin kullanilir ve bu da komutlarla belirlenen hareket miktann segmek igin
makineyi hareket ettirmek Gzere kullanilr.

4
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2/2

Parametre ayarlan

. : Kontrol modu sirasinda komut hizina ait maksimum hizi ayarlayin.
(Hiz limit degeri)

Parametre ayarlan Haricl girig sinyali igin mantik ve tipi ayarlayin.

(Harici girig sinyali segimi)

4
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Konumlandirma Kontrolii

Bolum 4'te, érnek olarak kullanilan QD77MS4 ile birlikte Basit Hareket Modiiliyle konumlandirma kontrolii yapmayi

6greneceksiniz.

1/2

PLC CPU ve Basit Hareket Modiilii

Toplam kontrol PLC CPU tarafindan yapilir ve konumlandirma kontroli Basit Hareket ModdilG tarafindan konum

hesaplanarak gerceklestirilir.

PLC CPU ve Basit Hareket Modiili G/C sinyalleri ve ara bellek kullanarak veri iletir ve alir.
*Ara bellek ve G/C sinyallerinin diizeni Basit Hareket Mod(linin modeline baglh olarak degisebilir.
Ozellikle QD77MS2/QD77MS4 ve QD77MS16'ya ait olanlann dizenlerinin ¢arpici bigimde farklilik gésterdigine dikkat ediniz.

G/C sinyal Listesi <PDF>

PLC CPU

<Toplam Kontrol >

Sekans programi

| [ MOVP K1 G1500 |—

Lo,

@ 4ra bellek igin tanimlama yontemi

Tanimlama y&ntemi ;U |-|_-'\G %
Ara hellelk adres) (Awvar aralife O ila 65536 nndalikh alarakd

Cikig sinyalinin Y 32 noktas)
igin ACTK/KARALL

Girlg sinyalinin X 32 noktas
igin referans

Ara belledge veri yazma

_

Ara bellekteki verileri okuma

Adres

1500

Basit Hareket Modald

Konum Hesaplamalarn =

G/C sinyali
X 32 nokta
Y 32 nokta

Ara bellek

) ood

4
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> Konumlandirma Kontrolii ) nzgﬂ
/

@ 2ra bellek igin tammlama yontemi

Tanimlama yantemi [ULAG
T\ L’ Ara bellek adresi (Ayar aralidr: 0 ila 65536, ondalikh olarak])

* Basit Hareket ModuUld igin bas G/C (Ayar araligi: 00H ila FFH)
Ayar: Ug basamakli bir deder olarak ifade edildiginde, bas G/C numarasinin ilk iki hanesi
¥/Y010 igin == =X/Y01D

o ] Tanimlama: 01
Ara bellek erisim &rnedi: MOVP K1 U1 G1500

"1", moddldn ara bellek adresi 1500, X/Y010 bas G,/ numarasiyla aktanhr
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>u Basit Hareket Modiilii ve Servo Yiikseltici i 00d

Basit Hareket Moduli, SSCNET HI/H iletisimleri araciligiyla servo yiikselticiyi kontrol eder.
Basit Hareket Moduil, her komut iletisim dongusu icin konumlandirma komutlar olusturur ve konumlandirmayi kontrol
etmek izere bu komutlari servo yikselticiye iletir.

Basit Hareket Moddlu Servo yikseltici Servo motor

e
,—I

Geri bildirim darbeleri

Konum komutu

—

Servo verisi

Servo yikselticinin Basit Hareket ModulU tarafindan kontrol edilebilmesi igin, Servo-agik durumuna ayarlanmasi gerekir.
Servo yikseltici Servo-agik durumuna getirildiginde, serve motorun servosu kilitlenir ve konumlandirma kontrold
devreye sokulur.

Basit Hareket
Modulu

PLC CPU PLC hazir sinyali Servo yiikseltici

Servo motor

4—»“

QD77 hazir
tamamlanma sinyali

Tum eksenler servo
ACIK sinyali

_—

Servo-agik durumu Servo-aglk durumu

Servo ACIK komutu

Asagida bir program &rnegi gosterilmektedir.

1/2

[»

]
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Asadida bir program &rnedi gdsterilmektedir.

PLC hazir sinyali ACIK prograrmi

SM403 M25 M27 X7B
| | | | | | -
| /T/r /I’)I/ | | (Y0 )
Sadece Parametre  Flash PLC hazir PLC
GALISMA  baglangigc  ROM ACIK HAZIR
sonrasinda Bir ooty yazma
E%EEIEI” saklama komutu
saklama
| Servo ACIK prograrmi
9
| | | (Y1 ]
QoTT PLC Senkronizasyon Tirm
HAZIR HAZIR isareti eksenlerigin
servo-agik

2/2

[»
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JOG isletimi, bir servo motoru sabit hizda ileri veya geri calisma yoniinde manuel olarak ¢alistirmak icin kullanilan bir islevdir.
Egitim amaciyla veya bir sistem olusturuldugunda test isletimi icin kullanilir.

JOG hizi ve diger ayarlar yapildiktan sonra, JOG baslatma sinyali ACIK duruma getirildiginde, JOG isletimi baslar ve KAPALI
duruma getirildiginde, yavaslama baslatilir ve JOG isletimi sona erdirilir.
Asagida, 6rnek olarak bir QD77MS4 modelinin kullarildigi JOG isletimi igin olusturulan veri ve sinyaller belirtilmektedir.

1

G/C sinyalleri Ara bellek
Eksen 1 | Eksen2 | Eksen3 | Eksen 4 Eksen 1 | Eksen2 | Eksen3 | Eksen4
Ez:lgﬁlll ?r;;ri: ;:l]ie V8 VA vC VE [Cd. 17] JCIG+h|z|+ : 1518 1618 1718 1818
: B el 50 200 350 500
Geri ¢alisma JOG Y9 VB YD YE yavaslama sliresi se¢imi
baslama sinyali e
bEEle2BL 51 201 351 501
1zlanma siiresi segimi
JOG isletimi érnekleri
lleri calisma yéniinde Eksen 1'in JOG isletimi icin
(1) Baslama sinyali ACILDIGINDA,
J0Ghizr |-~ 7 belfrtilen yinde hizlanma baslar.
: : (2) JOG him ayarlanan hiza ulastiginda,
: : > isletim sabit hizda hareket ile devam eder.
|’f‘ |:Iz:
|

|
lleri calisma JOG S e

baslama sinyali (¥8)

MESGUL sinyali (XC) ———

I
I
I I—_
I
I
I

(3 Baslama sinyali KAPATILDIGINDA, yavaslama baslar.

l

4 Hiz 0"a ulastiginda isletim durur.
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@XEW orijinal Noktaya Déniise Genel Bakis (OPR)

)

Orijinal noktaya dénis (OPR), bir makineyi ilk konumuna getirmek ve bu konumda Basit Hareket Modiili ve makinenin OP

adreslerini eslestirmek icin kullanilan bir islevdir.
Gi¢ agildiginda ve gereken diger zamanlarda makineleri orijinal konumuna geri déndirmek icin kullanlir.

Basit Hareket Modiilii icin iki OPR kontrol tipi vardir.
» Makine OPR... Konumlandirma kontroli icin orijinal konumu tespit etmek igin kullanilir.
* Hizli OPR... Orijinal konuma yénlendirilen konumlandirmayi ayarlamak icin kullanilir.

Makine OPR isletimi kullanilarak "orijinal konumu" tespit etmek icin kullanilabilen bes yéntem vardir. Makine modeli igin

belirtilen OPR parametrelerini ayarlayin.

OFPR Yéntemi Isletim detaylan
Mokta yakinlk tinitesi Mokta yakinhk tnitesi ACIK durumdan — KAPALI duruma getirildikten sonra motorun sifir
yontemi noktasimin konumu orijinal konum olarak ayarlanir.

Sayim yontemi @

MNokta yakinhk tnitesi KAPALI durumdan - ACIK duruma getirildikten ve makine belirtilen
mesafe boyunca hareket ettikten sonra motorun sifir noktasinin konumu orijinal konum
olarak ayarlanir.

Sayim yontemi @

MNokta yakinhk Unitesi KAPALI durumdan — ACIK duruma getirildikten sonra, ayarlanan
mesafeye getirildidinde makinenin durdugu konum orijinal konum olarak ayarlanir.

Veri ayarlama yontemi

OPR'nin kullamldigi konum crijinal konum olarak ayarlanir. Bu durumda Nokta yakinhk
Unitesi kullanilmaz.

Olcek orijini sinyal
tespit yintemi

MNokta yakinhk Unitesi KAPALI durumdan — ACIK duruma getirildikten sonra, makine OPR
yonuniin tersine hareket ettirilir ve orijinal konum sinyalinin (sifir noktasi) tespit edildigi
konum OPR olarak ayarlanir.

OPR tamamlandiktan sonra, mevcut besleme degeri ve makine besleme degeri orijinal adrese yazilir.
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Makine OPR isletimi, OPR parametreleri ayarlandiktan ve konumlandirma baslangig numarasi "9001" (OPR tanimlamasi)
olarak ayarlandiktan sonra baslar ve konumlandirma baglatma sinyalini ACAR.

Makine OPR isletiminin baslatiimasi icin gereken sinyaller ve veriler, érnek olarak QD77MS4 modeli kullanilarak asagida
belirtiimektedir.

G/C sinyalleri Ara bellek
Eksen1 | Eksen2 | Eksen3 | Eksen4 Eksen1 | Eksen2 | Eksen3 | Eksen4 | Ayar degeri
Konumlandirma [Cd. 3]
baslatma sinyali Y10 Y1l Y12 Y13 Konumlandirma 1500 1600 1700 1800 9001
baslatma No.

OPR Baslatma érnegi
Eksen 1'de nokta yakinhk (initesi yéntemi kullanarak makine OPR gerceklestirirken

= Sekans programi » OPR parametreleri
X53 U\
| | [ = Set the values required for c
| | B MOVP K9001 G1500 ]— OPR basic parameters (This parameter become val
Makine OPR Eksen 1 Konumlandirma Fr 43 0PR method 0:Mear-point Dog Method
komutu baslatma No. 0:Forward Direction{Address

Pr. 4 OPR dirackian Increass Direction)

r Pr.4510F addrass 0.0 pm
1 SET Y10 ]— Pr.4610PR speed 1000,00 mm/min
Pr. 47 Creep speed 100,00 mm/rmin

Eksen 1 Konumlandirma
baslatma sinyali Basit Hareket Modiilli Ayarlama Aracimi kullanarak

ayarlayn.
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Eksen 1 boyunca nokta yakinlik tnitesi yontemi icin kullanilan islemler asagida verilmektedir.

[mm/dk] 4 (1) Makine OPR igletimi baslar.
1000 Makine [Pr. 46] OPR hizinda [Pr. 44] OPR yoniinde
hareket eder.
l

(2} Nokta yakinlk tinitesi ACIK durumunun tespit edilmesi
makinenin yavaslamaya baslamasini tetikler.
1
(3 Makine [Pr. 47] diisiiriilmiis hizina kadar yavaslar ve ardindan
distirilmis hizda harekete devam eder.

Sifir |_| J |

100

yakinlik
tnitesi

invali ) o
sinyal (4) Nokta yakinhk tinitesi KAPATILDIKTAN sonra yavaslama durur.
Konumlandirma baglatma — — Makine daha sonra ilk motor sifir noktas) konumunda durur.
sinyali (Y10) 1
OPR tamamland) isareti 2! OPR tamamland isareti (Md. 31 durum: b4) KAPALI iken

— ACIK olarak degisir.

"Gegerli besleme degeri
:>< L X 0

Makine besleme degeri” | | | |
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m Konumlandirma Kontrolii Islevine Genel Bakis

1/2
)

Basit Hareket Moduli, hedef konum, komut hizi ayarlan ve konumlandirma verilerindeki diger ayarlarla konumlandirma
kontroliini gerceklestirir ve boylece modiili harekete gegirir.
Basit Hareket Modullyle gergeklestirilen ana konumlandirma kontroline iliskin ayrintilar asagida belirtilmektedir.

Interpalasyon

ilerler,

Ana konumlandirma kontrold Aynintilar 4 Isletim tablosu
kontroll
Konum Dogrusal Dogrusal kontrol basglangig O <2 elesenli dogrusal kontrol> Son nolkta
kontroll kontrol noktasi adresinden (mevcut 4 eksene ¥ adresi
durdurma konumu) hedef kadar) ot (hedef
konum)
konuma devam eder,
Baslangig noktasi adresi
> X
2 eksenli Dgiresel interpolasyon kontrold O <Alt nokta tanimlamasina géire 2
dairesel Iki eksen kullanarak baglangig (2 eksen) eksenli dairesel interpolasyon kontroli=
interoolasvon noktas: adresinden (mewvcut
. pﬂl o durdurma konumu) hedef Son nokta
ontroid konuma devam eder. Iki gesit adresi
dairesel interpolasyon ¥ Alt nokta (hedef
- —®  konum)
mevcuttur; biri alt nokta
tarimlamasina, digeriyse merkez _
Baslangig noktas adresi
nokta tanimlamasina dayanir,
> X
Hiz kontrold Komut ylrdtdldikten sonra, @ H
i
durdurma komutu girilene (4 eksene Durdurma komutu
kadar kontrol, komut hizinda kadar)
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Hiz kontrold Komut ylrdtaldikten sonra, O Hiz
durdurma komutu girilene (4 eksene Durdurma komutu
kadar kontrol, komut hizinda kadar)
lerler. - \
! ' Zaman
Hiz kontrold
Hiz-konum degistirme Konumlandirma, hiz X H
Iz
kontroli kontrollyle baglar, harici E

kaynaktan hiz-konum

degigtirme sinyali girildiginde :

konum kontroliine gegis yapar i Ha.[:tket \
miktar

ve bdylece belirtilen hareket I >

[ ' |
miktar igin konumlandirmayi i > g Zaman

Hiz Konum -

erceklestirir,
gere 3 kontroli kontrold

Hedef konumun belirtilmesi igin iki yntem mewvcuttur: bir mutlak sistem ve bir artigh sistem.

Mutlak sistem (ABS) Bu yontemde, orijinal konum standart bir konum (mutlak adres) olarak belirtilir,

Bu yontemde, hareket miktarn ve hareket mesafesi meveut durdurma konumu baslang
Artish Sistem (INC) ¥ e Fangis
noktasi olarak kullarlarak belirtilir,
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Ana konumlandirma kontroltinin yapilabilmesi icin konumlandirma veri ayarlarinin tamamlanmasi gerekir.
Basit Hareket Moduli Ayarlama Araci kullanilarak ayarlanabilecek, eksen bagina alti yliz konumlandirma veri noktasi

1/2

mevcuttur.
F
= ) 2 | A
= oY Enteligent Furchon Mode
= i D0L0:QDTTES4
= [l Svstom Setting
B Sistem Structure
Mk Detaction
(5 Parameter
[ Servo_Parameter it tiklayin . :
- — G ¥ Data Settings Assistant kullanilirsa, konumlandirma
: = kontrol sistemi igin uygun kontrol verileri basitge ve hizlica
L B 3 Postioning Data =
2l #4 Poskioning Dists ayarlanabilir,
+ {33 Blodk Start Data _
* i Synctwonous Control Pas ameter =
/" (57 00100DTTMS4[]-Axis #1P... ] '
L || Display Filter |Displa-y all ﬂ I Data Setting Assiskant I Offine Simulation Automatic Command Speed Calc, | Aukomatic Sub Arc Cac,
Mo, | Operation pattern| Control syskem inp'tzlrsptnTaE:d Ai?;:ﬁmn Di‘fﬂ?‘:ﬁ;mn Positioning address & address | Command speed | Dwell time | M code
P 0ZND iDARAES Linear 2 Axis# 0:1000 0:1007 100000, 0 pm 0.0 pm 10000,00 rmfrmin O ms a
< Pagitioning Zammenk =
5 1i2ONT =
<Positioning Commen  [Konumlandirma verileri]
3 1i2ONT ] |
=Fositoning Cammery Ayar dgesi Agiklama
4 1::':'”7 . "8 Dal Operation Pattern Strekli kenumlandirma werilerinin kontrol edilme seklini ayarlamak igin
::IFLD;E'_?H'”Q ijmi:; kullanuhir, (Ayrintilar igin, bakiniz 4.5.5.)
® | 2Positioring Commer] | Da.2 |Control method Ana lconunjlgndlrma kontrold igin tanimlanmig kontrol y&ntemini
. LTonT 0R ayarlamak igin kullanihr,
;P_':r'jri:i':'”i”g C:'mm?_l': Da5 |Axis to be interpolated  [Iki eksenli interpolasyon kontroli sirasinda kullanilan, interpole edilecek
7 P ekseni (ortak eksen) ayarlamak igin kullanilir, (Aynntilar igin, bakiniz 4.5.7.)
Da.3 [Acceleration time Mo, Kontrol baglatildiginda kullanilacak hizlanma siresini segmek ve ayarlamak
igin kullarulir,
Dad |Deceleration time Mo, Kontrol durduruldudunda kullanilacak vavaslama siiresini secmelk ve [l
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Dad |Deceleration time No. Kontrol durduruldugunda kullanilacak yavaslama sldresini segmek ve
ayarlamak igin kullanlr,
Da.6 |Positioning address Konumlandirma kontrold igin hedef konuma adresini ayarlamak igin
kullanilr, -
Da.7 |Arc address Dairesel interpolasyon kontroll sirasinda alt veya merkez noktaya ait
adresi ayarlamak igin kullanlir,
Da.8 |[Command speed Kontrol igletiminin yirdtdime hizim ayarlamak amaayla kullanihr,
Da.9 [Dwell time Konumlandirma tamamlandiktan sonra konumlandirma tamamiland

sinyalinin ACILMASI igin gereken slreyi ayarlamak igin kullarihr.,

Dal0 |M code M kodu gikis islevinin ne zaman kullanildigin ayarlayin.
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Konumlandirmanin Baglangici )
Konumlandirma veri ayarlan yapildiktan sonra, baslatilacak konumlandirma veri No. konumlandirma baslatma No. olarak
ayarlandiginda ve konumlandirma baslatma sinyali acildiginda konumlandirma kontroli baslatilir. Kenumlandirmanin
baslatilmasi igin gereken sinyaller ve veriler, drnek olarak QD77MS4 modeli kullanilarak asagida belirtiimektedir.
G/C sinyalleri Ara bellek
Eksen1 | Eksen2 | Eksen3 | Eksen4 Eksen1 | Eksen2 | Eksen3 | Eksen4 | Ayardegeri
Konumlandirma [Cd. 3]
baslatma sinyali Y10 Y1l Y1z ¥13 Konumlandirma 1500 1600 1700 1800 1 ila 600
- baslatma Numarasi
Konumlandirma Baslatma Ornegi
Eksen 1'in 3000 mm/dk hizinda 100000 pm'ye konumlandinimasi igin.
» Sekans programi
" - o
|| [ MovP K1 G1500 |}
Konumlandirma Eksen 1 Konumlandirma
E%'atma baslatma No.
omutu —
saklama I_SE.r Y10
Eksen 1 Konumlandirma
baslatma sinyali
[
| RSTM6 |—
Eksen 1 Konumlandirma
baslatmakomutu saklama
» Konumlandirma verileri
Mo, | Operation pattern| Control system Inﬁ:lrs;:::u?aE:d Aiff:fﬁutllnn Dif;!:rﬁutllnn Poslitianing address Arc address | Command spesd | Dwell time = M code
, |O:END 01h:ABS Linear 1 - 0:1000 0:1000 1000000 pm 0.0 pm 3000.00 mmjmin 0 ms 0
<Positioning Comment =
Basit Hareket Modulli Ayarlama Aracini kullanarak ayarlayin.
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Eksen 1'in 3000 mm/dk hizinda 100000 pm'ye konumlandinlma islemi asagida acgiklanan sekilde ilerler.

3000 mm/dk

Konumlandirma
baslatma sinyali (Y10)

MESGUL sinyali (XC)

Konumlandirma
tamamland sinyali (X14)

(1) Baglatma sinyali ACILDIGINDA, makine 100000 um adresinin y&niinde
huzlarr.
l
(2) 3000 mm/dk komut hizina ulagsildiginda, makine sabit hizda hareket

etmeye devam eder.
l

3 Makine 100000 pm adresinde durdugunda konumlandirma
tamamlanir. Konumlandirma tamamlandi sinyali KAPALL durumdan —
ACIK duruma gecer.
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M A e

: Havigakion 3 x
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& MELSOFT Series Simple Motion Madule Setting Teol [Unset Praject] - [0

i Project Eck Yiew Orlee Took Windos  Help

Hir=Y e P EEAF

. ERENENE |
= 23 1vebgark Furetien Module
= (B OO T
i Sesten Sering
il Srtan Stnactune
Mk Dk action
:f- Peramstes
[ Serve_Farameter
= i Poskioning Data
L& dwis #1 Postioning Daca
l_-.'; w87 Posdipring Dala

28 s 82 Poshoing Dste

Casplay Al -

Mo, Operation pathern Control sy
' CEE
=Fomtorrg Comment =
LAONT ks I Lir
“Fosfionng Comment >
LACOHT OEh: THC Lin
«Poskioning Comment
LAOHT CE NG Li
<Frsitionng Lomment =
LAZOMT O0h: 1N Lin

Displey Fikeg

E

F

&

Basit Hareket Modul{, [Cd. 3] konumlandirma baslatma No. ile belirtilen konumlandirma veri No.'dan baslayarak strekli
konumlandirma kontroll gergeklestirir. Konumlandirma verilerindeki "Operation pattern”, siradaki konumlandirma
verilerinin yiritilup ylritilmeyecegini belirlemek icin ayarlanir.

Operation Pattern

Sonlandirma

[Calisma dizeni]

ylrdtdlmez,

Agiklama

Siradaki konumlandirma verisinin konumlandirmasi

Konumlandirma tamamlandiktan sonra, makine gegici

@) Sdrekli konumlandirma kontrold

Strekli olarak durdurulur ve ardindan siradaki konumlandirma
veri numarasinin konumlandirmas ydratdlar,
(SUrekli konumlandirma kontrol()
Konumlandirma tamamlandiktan sonra, makine
Konum yavaslatimadan veya durdurulmadan siradaki

konumlandirma veri numarasinin konumlandirmasi
yarGtaldr,
(Sarekli yol kontroli)

2 Sirekli yol kontroll

+ Hiz sabitken

No Caligma Komut Komut hizi No Caligma Komut Komut hizi
; dizeni adresi ; dizeni adresi
1 Srekli A 1 Yol A .
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T Surekli konumlandirma kontrold
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2 Surekli yol kontrold

= Hiz sabitken

2/3

No Calisma Komut Komut hizi No Calisma Komut Komut hizi =
’ diizeni adresi ’ diizeni adresi
Sdrekli Yol
1 Hreed A a 1 © A a
2 Sonlandirma B 4 2 Sonlandirma B 3 i
vV vV
A &

Gegicl olarak durduruldu. Durdurulmadi.

' 4
\L |/

|
Veri A Veri B Veri A Veri B

a |- |I
/N
Mo, 1 MNo. 2 Mo. 1 Mo, 2
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+ Hiz dedistiginde

Caligma KDmeE Komut hizi
Mao. diizeni adresi
Yol
1 © A a
Sonland
5 onlandirma B b

A'va konumlandirma sonrasinda,

makine durdurulmadan hiz degistirilir.

Veri

MNo. 1

Weri
MNo. 2

L

3/3
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Basit Hareket Modiill, makineyi belirtilen yolda hareket edecek sekilde kontrol etmek igin iki-dért motor kullanarak
interpolasyon kontrolu gergeklestirir.

Dogrusal ve dairesel interpolasyon kontroli dahil farkh interpolasyon kontroli tipleri vardir; kullanilacak tip konumlandirma
verilerine ait kontrol sisteminde ayarlanir. Kontrol sisteminde ayarlanan eksenlerden birine "referans ekseni”, digerine de
"interpolasyon” ekseni adi verilir. Basit Hareket ModilG, referans ekseninin kontroliini referans eksenine ait konumlandirma
verilerini izleyerek gergeklestirir; buna cevaben interpolasyon ekseni dogrusal veya dairesel bir yol boyunca kontrol edilir.

* 2 eksenli dogrusal interpolasyon kontrold ® 2 eksenli dairesel interpolasyon kontrol(

(Alt nokta tanimlamasi)

Y
Y
(Interpolasyon 4 {Interpolasyon &
kseni ks
e ser:}l ‘{X:;.. Ya) ekseni) - | oY
2fmmmmmmmmmmm o Y2 [----- e
#,/ | / :
: |
~ : f/ :
-~ |
Yifb--@ ' - !
(X1, Y) : Y1 +{x1. Y1) '
[ : | :
[ i | |
[ | |
[ : | i
> X L !
X4 Xz . X X .
(Referans ekseni) ! 2 (Referans ekseni)
Dogrusal interpolasyon kontrolii (X1, Dairesel interpolasyon kontrold,
Y1) ile (X2, ¥2) arasinda gergeklestirilir. makine alt noktadan gececek

sekilde gergeklestirilir.
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Interpolasyon kontroliinde, referans ekseninin konumlandirma verileri icin kontrol sistemi, konumlandirma adresi, komut
hizi ve diger ayarlar yapilirken, ayni interpolasyon ekseninin konumlandirma veri numarasi igin sadece konumlandirma
adresi ayarlanir.

Interpolasyon kontroliinde, konumlandirma veri ayarlan yapildiktan sonra, baslatilacak konumlandirma veri No,, referans
ekseninin konumlandirma baglatma numarasi olarak ayarlanir ve referans eksene ait konumlandirma baslatma sinyali ACILIR
ve bunun Gzerine interpolasyon kontroliiniin baslangici tetiklenir.

interpolasyon kontroliiniin baslatilmasi icin gereken sinyaller ve veriler, érnek olarak QD77MS4 modeli kullanilarak asagida
belirtilmektedir.

G/C sinyalleri (Referans ekseni) Ara bellek (Referans ekseni)
Eksenl | Eksen2 | Eksen 3 | Eksen 4 Eksenl | Eksen2 | Eksen3 | Eksen4 | Ayar dederi
Konumlandirma [Cd. 3]
baslatma sinyali Y10 Y11 Y12 Y13 Konumlandirma 1500 1600 1700 1800 1ila 600
baslatma Numarasi

Interpolasyon Kontroliiniin Baslatiimasini Gésteren Ornek

Eksen 1 we 2 (sirasiyla 100000 w, 50000 pm) 3000 mm.dk hizinda dodrusal interpolasyon
kontrold ile kontrol edildiginde.

= Sekans programi

ME U0y,

|| [ Movp k1 G1500 |—
Eksen 1 Eksen 1 Konumlandirma baslatma Mo.
Konumlandir
ma baglatma [ SET Y10 ]—
komutu Eksen 1 Konumlandirma baslatma sinyali
saklama

[ rRsTME

Eksen 1 Konumlandirma baslatma
komutu saklama

= Konumlandirma verileri
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Eksen 1
Mo, | Operation patkern|  Conkrol swskem | . ik il .ﬁ.cu_:eleratinn Deu_:eleratiu:un Positioning address arc address | Command speed | Dwell time | M code
interpolated kime Mo, kime Rla,
0iEMD Dah:ABS Linear 2 Axis#2 Qs 1000 Qs 1000 100000,0 P 0.0 pm 3000,00 mmfmin 0 ms ]

=Pasitioning Comment >

Eksen 2
Mo Operation pattern|  Control swskem s to be Acceleration | Deceleration Positioning address Arc address | Command speed | Dwell time | M code
) interpalated kime Mo, kirme Mo,

S0000,0 pr 0.0 pri 0,00 ramy'iin

=Pasitioning Comment =

Basit Hareket ModUld Ayarlama Aracni kullanarak ayarlayin.
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m interpnlasyon Kontrolii i§letimi ) ooo

[mm/dk]

3000 mm/dk hizinda Eksen 1'in 100000 pm'ye ve Eksen 2'nin 50000 pm'ye konumlandinimasi icin dogrusal interpolasyon
kontrol islemi asagida agiklanan sekilde ilerler.

Eksen 1 (Referans ekseni) / N

-

[mm,/dk]

Eksen 2 (Interpolasyon| — - — TN

ekseni)

(XC)

(XD)

Konumlandirma
baslatma sinyali (Y10) [
Eksen 1 MESGUL sinyali

Eksen 2 MESGUL sinyali ———|

Konumlandirma
tamamilandi sinyali (X14)

(1) Baslatma sinyali ACILDIGINDA, makine her eksen icin konumlandirma
adreslerinin yénlerinde hizlanir.
l
(2) 3000 mm/dk komut hizina ulagsildiginda, makine sabit hizda hareket

etmeye devam eder.
l
3 Makine Eksen 1 boyunca 100000 pm adresinde Eksen 2 boyunca 50000
pm adresinde durdugunda konumlandirma tamamlanir.
Konumlandirma tamamland sinyali KAPALL durumdan = ACIK duruma
gecer.
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Bu bélumde, sunlan 6grendiniz:

* PLC ve Basit Hareket Modiili

« JOG isletimi

* Orijinal noktaya dénis (OPR)
» Konumlandirma KontrolQ

« Konumlandirma verileri
« Surekli Konumlandirma
* Interpolasyon kontroli

Onemli noktalar

Kontrol

1/2

Asagidaki noktalar ok dnemli oldugundan dolayi, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak adina
litfen bunlan tekrar gdzden gegirin.

PLC ve
Basit Hareket Modald

Basit Hareket ModUldndn kullanildigr konumlandirma kontrold igin, toplam kontrol PLC
CPU tarafindan gergelklestirilir ve konum hesaplamalan Basit Hareket ModdlG tarafindan

yapilir,

JOG isletimi

JOG igletimi, bir serve motoru sabit hizda ileri veya ger galisma y@ndnde manuel olarak
calistirmak igin kullanilan bir islevdir.

Cirijinal noktaya ddnisg
(OPR)

COrijinal noktaya dénig (OPR), bir makineyi ilk konumuna getirmek ve bu konumda Basit
Hareket Moddll ve makinenin OP adreslerini eslestirmek igin kullarilan bir iglevdir,

Konumlandirma Kontroli

Basit Hareket Moduld, hedef konum, komut hizi ayarlan ve konumlandirma verilerindeki
diger ayarlarla konumlandirma kontroliind gergeklestirir ve béylece moddld harekete

gegirir.

Konumlandirma werileri

Konumlandirma verileri galisma dizeni, kontrol sistemi ve konumlandirma kontrollne

ait difder avarlan vanmak icin kullamilic

4
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Konumlandirma wverileri

Sdrekli Konumlandirma
Kontroli

Interpolasyon kontroli

Konumlandirma verileri galisma dizeni, kontrol sistemi ve konumlandirma kontrollne
ait diger ayarlar yapmak igin kullanilr,

Basit Hareket Moduld [Cd. 3] konumlandirma baslatma No. ile belirtilen konumlandirma
veri Mo.'dan baglayarak konumlandirmay sirayla baslatir,

Dodrusal ve dairesel interpolasyon kontrold dahil farkll interpolasyon kontrold tipleri
vardir; kullanilacak tip konumlandirma verilerine ait kontrol sisteminde ayarlanir. Kontrol
sisteminde ayarlanan eksenlerden birine "referans ekseni” , digerine de "interpolasyon
"ekseni adi verilir. Basit Hareket Modill, referans ekseninin kontrolind referans
eksenine ait konumlandirma verilerini izleyerek gergeklestirin; buna cevaben
interpolasyon ekseni dogrusal veya dairesel bir yol boyunca kontrol edilir,

2/2

4
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>m Ornek Sistemin Olusturulmasi (Konumlandirma)

Bolum 5'te, konumlandirma goérevleri igin tasarlanan 6rnek sistemler olusturmay 6greneceksiniz.

1/2

Kontrol Prensipleri Akis Semasi

Asagida ornek sistemin kontrol aynntilarina ait bir akis semasi gosterilmektedir.

Fare imlecinizi akis semasi Gizerine getirerek aynntilarini gorintdleyin.

f Malzeme tagima sisteminin
5, baglatilmas )
Orijinal noktaya dénds tdm
eksenlerde gerceklestirilir
|
Fobot 1'in bekleme konumuna Fobot 2'nin bekleme konumuna
getirilmesi getirilmesi
! |
Baglama sinyali = ACIK
v v
Robot 1'in Konveyér 1'e alcaltimasi Rebot 2'nin dﬂgrudan.lstlﬂgylcmln
* yukarizing getirilmesi
i Robkot 2'nin istifleyicinin dzerine —
5 pargasinin kavranmasi
alcaltilmas
v v
Robot1'in degrudan Konveyarl'in e parcasinin kavranmasi
yukanzsina kaldinlmasi 3 Pars
v
Rebot 1'in dogrudan istifleyicinin Robot 2'nin dedrudan istifleyicinin
yukansina getirilmesi yukansing kaldinlmasi
Robot 1'in istifleyicinin Gzerine Robot 2'nin dedrudan Konveydr 2'nin
algaltilmas: yukarisina getirilmesi
L L [l

) ood
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>m Ornek Sistemin Olusturulmasi (Konumlandirma)

¥ ¥
Robot 2'nin Konveyar 2'ye
alcaltilmasi

Is parcasinin asadi konulmasi
v
Robot 1'in dogrudan istifleyicinin
wvukansing kaldinlmasi

Is parcasinin asad konulmasi

v
Robot1'in bekleme konumuna Robot 2'nin bekleme konumuna
getirilmesi kaldinlmas
| ]
§ Y ..
( Otomatik calisma )‘

2/2

) ood
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hﬂ Cihaz Numaralarinin Atanmasi ) 005

Ornek sistemde kullanilacak G/C cihazlarini ve cihaz numaralarini iceren bir uyum tablosu olusturun.
Bir uyum tablosunun olusturulmasi, programlama aksakliklarini azaltir ve programlarinizi diizene sokar.

Ornek sistem icin atanan cihaz numaralarini iceren bir 8rnek uyum tablosunu asagidaki baglantidan indirebilirsiniz.

<Atanan Cihaz Numaralari PDF dosyasi>
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»“ Ornek Sistemin Calismasi

Ornek sistem, normal calisma kosullar altinda, asagida gésterildigi gibi calismak (izere tasarlanmistir.

Robot 2 Robot 1

X2 ekseni X1 ekseni

Z2 ekseni I -

Korweydr 2
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“ Ornek sistemin izlenmesi

Calismakta olan tim eksenler icin mevcut yerleri, hata kodlanni ve diger bilgileri ayni anda izlemek ve gérintilemek icin

o 000

Basit Hareket Modilii Ayarlama Aracinin izleme islevini kullanabilirsiniz.

S —————
{3 Axis #3 Postioning Data
(&% Axis #4 Postioning Data

+ g Cam Data
= {58 Monitor

1= » &gy

#03 Block Start Data
&}-lﬁsﬁ Synchronous Centrol Parameter

e gﬁ ‘Warning | listory
%, current value History
: Servo Monitor
-l Daital Oscilloscep

* (010:QDITMS16{] - Axis Menitor
iR

oo Rz R KTl s AR

St the wortor tee and the Segiey order
B e |

M 27 Dt peed

M X0Latanal ot sgnd < Lower et
I STl N S | Lo e
M0 Eaene rout sgnd | oo s

[ WL AW 0 i Mo it e e
M. D : I pmed oredd e

P25 st et soeedoini sl e (ool

M 30 Lt ot sgrd - Leteeal command urabosheg ural

~

Brsat te Dol | lang 25t tendate

| [} et fowd vhm

T gkt 1ate of the mardin depants on e runber of selected te
Morko Rem andd the Sepley (rder b of oabctnd fae | 19 tame

M 31 Machra food sk
M 2T A o N

D D hrs e B
0030 . st st

M 4 Dondorreg doke Mo berg & ited
M 47 Postorey) date Deng suncuted | Ope 00N Py

sl o v & o 1 €
.. g o "
M 4P W) e D) wvmcuiad o

M 4 Postiore date beng executed © 2 to be stapoisted
M 47 Postionng dees bang execited | M code

M 12 Dervistin donnder

M 113 Mctor noksten speed

M3 M0 Curen vl

Md 190 Ser v Satun: Sarvo shem

M 10050 D SO iy

AT 114 s W

1/2

[»

Izleme 6§esini segmek igin

kullanilabilir.

Axis Monitar Moee Type: [mom(Output Avs)  v| Fotsow s ) | s-mmaml | Selact Monor e |I

Mocule Information List

Fods #1 Pk #2 Aoks £3 Ao #4
Md 20:Current foed vabe 1000000 pm 0.0um 1157158 um 120000.0 pm
Md 21 Machine foed vwdue 100000.0 prm 0.0 prn 1157)15.0 pm 120000.0 pm
Md 23:4x05 eror No. - - . .
Md.24:Axis warning No. - - - -
MU 20080 e gl »alus Yedleny Vidlsny Punities Cunibeud Inlerpadalons
Md 26405 feadrate 0.00 mmyrmir 0.00 mm'mn 54642.85 mmfrm 0.00 mmfmn
IMd. 44 Postioning dataNo. beng ©
ocencitiocd
ﬂwgmﬁ “mmimmcm Postionrg Compliate wm Pastionng Complate
M 47 Pratining datahaing Aeenutad)] 2 aves e
: Control system nterpolation (INC)
HEATSEI rateng oxscted), oo 0:100 0:100 0100
s QA sexLtedho: 100 0:100 0:100 0100
Mc 47 Postoning data beng executed| i e )
* o 10 be rterpolated
M 47 Poatining data beng executed
: N code E

BUSY

@ PLC READV(YLO)
@ Q7T READY(X10)
& SyncPronizson HagUC 1)
@ A axves sarvo ONYLL)
M. 108:Servo st :READY ON

MG 100: ServD status : Servo O

@ M3S0:Foreed stop nput(U11G423)

ME31:500s ; Error detection

ans . HTEESIIGTOT o
9 1011 12 13 14 15 16

Auis No. a

9 1011 12 13 14 15 16

Avishio, 4 2 7T ®

9 1011 1213 14 1516

fisho. 1 2 3 4 5 6 7 8

9 1011 12 13 14 1516

4
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“ Ornek sistemin izlenmesi

« (010:QDIIMS16]] - Axis Menitor
R AR

v

Axds MONIOr Moroe Type: [aom(outot Ars) v FontSow: [apr v] | Select Moritor Aos | |s~b«m«m|l

Mocule Information List

[»

Axis 41 s #2 Aot #3 Axis #4
[Md20:Crrent foed vae 200000.0 i 0.0 4 1157015.8 pm 1300000
Md 21 :Machine food vwiue 1000000 pm 0.0 um 11570150 130000.0 prn
Md.23:80s error No. z . - :

Md.24:05 warning No. 3 = S -

MU 200820 waalie >.aln Wdleny Walsny Fundlies Cunsud Inlerpadal
Md 26:4xs feadrate J0.00 menfmr 0.00 mmmn S46R.E5mminn 000 mmfmn
M. 44 Postoning dataNo. bong - - 5 -

obcutad

e eaw m""‘mm Complate  Postionrg Complets iy o 00 pactioning Compiete
Mt 47 Priationing dataheing reen terd)] 2 aves bna

: Cantrol system nterpolation (INC)

HEATSONING NALI0 Sete N0 10 0:100 0:100 0100

e Ton Mabeg s o300 0:100 0:200 0100
Md.47Positining data being executed) - Aol 24 R

= Mok to be rterpolated

M 47 Positining data beng executed

: M code )

Md. 102: Deviation courter 0RS ons oRLs oRLS

Md. 103:Motoe rotation speed 0.0 rfmin 0.0 ¢rfmin 6785 t/mn 00 rfmin
M. 104:Motor curment rakue 0.0% 00% 00% 00%

ML 108:Sorvs statirs - Servo dery | CEF CFF CFF cFF

M 108:Servs $tatus : Seevo warnng | OFF CFF CeF OF

IMd. 114:Sarva dam - - - -

M 21Starce © OPR roguast flag OFF OFF OFF OF
Md.31:5tatws : OPR corpiete fag | CFF OFF OFF oF

M. 410:Exeaute cam o, 0 0 0 0

@ PLC READYY10)
@ QOTTREADY(X10)
B Syncronsaon HagLx 1)
@ A axes servo ONYIL,
M4 108:Servo tabus :READY ON
fe. 172 874576 T
9 10 11 12 13 14 1516
3. 300; ServD s  Servo U
oo, [ITENSTAIBTENT] 0
9 10 11 12 13 14 1516
@ MASO:Foreed stop nput(U11G4231)
BUSY
CETEREY 0 kA
9 10 11 12 13 14 1516
MA31:Stahs : Erroe datection
forsio. (1 23 4.5 678

M ZLISEMIC | Aode waring detedtion
fisho, (1 23 45678
9 10 11 12 13 14 1516
@ MA 131 test mode FlagU11GA00G
@ MAS1:AMJass operaion mode(L11GA232)
B M4 3T Ogeesticn cych ovae Flagd 111G4275)

M3 134: Oper ation time{U1 (G003
505 ps

5. 1 35, Mavkmsn \.:usou 1 Uewe{U 3 1 5400%)

9 10 11 12 13 14 1516

A

[izleme &gesi]
izleme Ogesi Segiminde ayarlanan izleme
6gesini goruntdleyin.

[Izleme gorintlleme stunu]
Izleme Ogesi Segiminde ayarlanan
eksenin izleme degerini gorintuleyin.

[Moddl bilgi listesi]
Moddil bilgilerini gérintdleyin.

4
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Bu bélumde, sunlan 6grendiniz:

« Cihaz Numaralarnin Atanmasi

+ Ornek sistemin izlenmesi

Onemli noktalar

Asagidaki noktalar ¢cok dnemli oldugundan dolayi, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak adina
litfen bunlan tekrar gézden gegirin.

Cihaz Numaralarinin Ornek sistemde kullanilacak G/C cihazlarini ve cihaz numaralarini igeren bir uyum tablosu
Atanmasl olusturun. Bir uyum tablosunun olusturulmasi, programlama aksakliklarini azaltir ve
programlarinizi diizene sokar.

Omek sistemin izlenmesi Calismakta olan tim eksenler igin mevcut yerleri, hata kodlarini ve diger bilgileri ayni anda
izlemek ve gdriintilemek igin Basit Hareket Modili Ayarlama Aracinin izleme islevini
kullanabilirsiniz.
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> Senkron Kontrol ) 00c

Bolum 6'da, drnek olarak kullanilan QD77MS4 ile birlikte Basit Hareket Modiilliyle senkron kontrol yapmay 6greneceksiniz.

Senkron Kontrole Genel Bakis )

Senkron kontrol, birden fazla diger eksenin (yardime saftlar) standart eksene (ana saft) senkronize edildigi bir kontrol tipidir.

Asagida, ornek olarak bir tasima cihazinin kullanildigi genel senkron kontroliin bir agiklamasi gésterilmektedir.

Senkron kontrol ile Senkron kontrol olmadan

Yardimci
saftlar
Ana saft

» Objeler, konveyarin durmasina gerek kalmadan stirekli » Konveydr, her obje tasima islemi sirasinda durmak
tasinabilir. zorundadir.

Senkron kontrol kullanmanin birgok avantaji vardir; bunlann bir kismi asagida verilmistir.

» Uretkenlikte artis...Sirali isletimde oldugu gibi islemler arasinda bekleme siiresi olmadigindan, ortalama birim {iretim siiresi
kisaltilarak tretkenlik artinlabilir.

« Givenli kontrol..Yardima saftlanin tiimi ana safta senkronize edildiginden ve ana saft durduruldugunda durdugundan,
ekipman zarar riski disurilebilir.
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>}m Basit Hareket Modi.ili.'lyle Senkron Kontrol

) ood

Basit Hareket Moddilli yalnizca senkron parametreler ve diger benzer ayarlar yapilarak disliler, saftlar, hiz degistirme dislileri,
kamlar ve diger pargalar yardimiyla mekanik senkron kontrol saglayabilir.

Basit Hareket Modliliyle Senkron Kontrol

—

———
*

A

B -

QD77MS

Eksen 1

Senkron parametreleri kullanarak Eksen 1 ila Eksen 3'Un
calismasini senkronize edin.

| @ Avantajlar

« Makine daha kompakttir ve maliyetler
daha disiiktir.

« Ana saft, disli ve kavrama igin
strtiinme ve hizmet 6mri konusunda
endiselenmeye gerek yoktur.

Eksen 3 -
sen « Ilk yapilandirmanin degistirilmesi

Eksen 2

Klasik mekanik senkron kontrol

—

basittir.

« Mekanik kesinlikten kaynaklanan
hatalar yoktur ve sistem
performans: yikselir.
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»m Senkron Kontroliin Akisi

e 000

senkron parametreleri vardir.

Konumlandirmanin

Basit Hareket Modulu icin senkron kontroliin akisi asagida gosterilmektedir.
Basit Hareket Modiiliindeki ana safta giris ekseni, senkronize edilecek eksene ise cikis ekseni denir.
Her ¢ikis ekseni icin ayarlanacak olan ve cikis ekseninin nasil ve hangi giris ekseniyle senkronize edilecegini belirleyen

Servo motor

Basit Hareket Moduilu

Kam verileri

Servo yukseltICI e

Senkron

baslangici
Senkron o
parametreleri Kompozit digli
Girig ekseni ™= i
= > (Anasaft% _LP" Disli
Konumlandirma ana'). .
Kontrolii Girig ekseni * Kavrama
Konumlandirma (Ana saft alt)
verlen Hiz n Hiz degistirme
degistirme diglisi
Kavrama diglisi | [ .
Disli - o % Kompozit
" fﬁ ”E" disli
Hiz degistirme
= diglisi
Yardima saft
&Kam <
Cikis ekseni
|
v v

Servo yiikseltici

Servo motor




k&l SIMPLE MOTION Module_TUR

(=] -t

»m Kam kontrolii
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yeniden olusturulur.

<Mekanik kamin kullamildid kontrol=

_—

gerceklestirilebilir.

Senkron kontrol igin cikis ekseninde, kam isletimi kullanilir.
Klasik mekanik kam kullanilarak gerceklestirilen kam kontroli, kam verileri kullanilarak elektronik kam kontrolii olarak

<Elektronik karmin kullarmldigr kontrol =

QD77MS

4

‘J Elektronik kam

Kam veriler

Strok alt limit

dederi

>
||

Basit Hareket Moddliine ait elektronik kam kontroli, yazilim kullanilarak islendiginden, ideal kam diizeni, mekanik dogruluk
sorunlarindan kaynaklanan hatalar gibi geleneksel kam kontroliiniin sebep oldugu endiseler olmadan olusturulur.
Kullanilan modeldeki degisikliklerden dolayr kam degistirme islemi, sadece kam dizeninde degisiklikler yapilarak basitce
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Cikis ekseni, kam ekseninin bir dongtistine ait gecerli degerler giris degerleri kullanilarak ayarlanan kam verilerinden
dontstirilen degerler (gecerli besleme degerleri) kullanilarak kontrol edilir.
Kam verilerinde g tip isletim vardir; iki yénli kam, besleme kami ve dogrusal kam.

@ ik yonio kam
Iki y6nld kam, sabit kam strok araligi iginde ileri-geri isler.

. Kam wverileri l Calisma Ornedi

" ' A : i i

// Gegerli besleme / \ / \
degeri |/ j # '
7" N~~~

Bir déngi : Bir déng ' Bir déngl : Bir déngl

-

. Besleme kami

Besleme kami, her déngd igin kam referans konumunu degistirmek igin galigir.

. Karm wveriler

[\

1/3
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. Kam verileri

& :

N\
r ;

/i
7

Bir déngd

. Calisma Ornegi

Y i
Gegerli besleme
------- Uglincl déng igin kam referans konumu

dederi o

Iking déngii igin kam referans konumu

Bir déngi ' Bir déngi Bir déngd

L Dodgrusal kam

Dodgrusal kam, bir déngl igin %2100 strok orani dreten diz bir gizgi boyunca igler.
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Gegerli besleme
dederi

Dodrusal kam, Basit Hareket Moddld Ayarlama Aracina kam MNo. 0 olarak kaydedilir,

. Kam verileri

d,-f""i"*t """"""""" 2 FTTs Ikinci déngd igin kam referans konumu

& :
d-—""fpi
— i
— i
>
-I—hi
Bir déngd '
.(;ahgma Ornegi
+ ' T
' i !
i P ;
i #_ffilf"
: _-'-"_-'_F-F- Elll E
_— RN A ot
T, ' | Ll
1 M«.\_ : I'. [
« > b >
Bir déngi Bir dongl .. | Bir déngl

|
Strok miktan = %100

3/3

-~ Uglincl déngd igin kam referans konumu

4
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»“ Kam Verilerinin Olusturulmasi b 000

Kam verileri, Basit Hareket Modili Ayarlama Aracini kullanilarak olusturulur.

Siradaki ekranda kam verisi olusturmayi deneyelim.

F A Twwbes & ur Cmphog Mg ds part it
/:;::v—-’“ I e [ et | Aman o 17k - wath (50 el g [V o) e e | |
s et e ™~
e s et - — 10 o
Cwnle |
Tl o
oo

I R

- e
AR | e —
& twoon " oo o ooe 1 o e
(anpee)
by
€ Pww e Vi cw b by wcton
T -m(...l " i ige) N L Orve N
! [ O MO Curet e gl
RIS 00 30000 100 0000000 Corwtant Soeed
L 19 1w L0 0000 Crret et gmed
™ oo RETTE 000000 et ard Sl

e e
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m Kam Verilerinin Olusturulmasi ) [« ] v Jroc]

% MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010:QD7 7MS4[]-Cam Data No.0D1[]]
! Project Edt Wiew Online Tools ‘Window Help
VP A |36 Ba B e A ol mama =)

i Navigation ® X ) 0010:077MS4[]-Cam Data.. ||
]

[f 237 Ha Gn (2) | 8D _ _ _
=|-{=} Intelligent Function Module —Display Magnification ~Point Data
= ([ 0010:QD7TMS4 fcceleration == [ Jerk —‘ width [100 w|% Height [100 =]%  W/H100% Screen ] ‘ View |
= [l System Setting .

jun Swstemn Struckure

: Mark Detection
L:;ﬁ' Parameter
[ Servo_Parameter
l&‘i Positioning Data

%4 Block Start Data
AF Synchronous Contral Paramets

+.
&
H

% Cam Data

L] Cam_Data_List 90,00000 180.00000 270,00000 360,00000
|| No.001

) [deqres]
- =W Monitor
. Digital Oscilloscope

"N{::l Fine-tune the cam curve by section

nd [degres] Stroke [9] Cam Curve
S0.00000 0.0000000 Constant Speed
1&0.00000 100.0000000 Constant Speed
Z70.00000 100.0000000 Constant Speed
0.0000000 Constant Speed

Boylece, kam verilerine ait ayarlar tamamlanir.

Sonraki ekrana gegmek igin m digmesini tiklayin.

Q04IDEH Host
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Senkron Parametre Ayarlari e 000

Eksen 2'nin Eksen 1'e senkronize edildigi kam kontrolliinde, Eksen 2 igin senkron parametrelerinin ayarlanmasi gerekir.
Senkron parametreleri Simple Motion Module Setting Tool kullanilarak ayarlanir.

Siradaki ekranda senkron parametreleri ayarlamayi deneyelim.
Onceki ekranda olusturulan kam verileri kam kontroli igin kullanilir.
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‘A 3 o) om -
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> Senkron Parametre Ayarlarl

! Project  Edit  View Window  Help

=

LB P06 B [P e o 8

onlime  Tools

S E

i Mavigation o=

2) | A
—_; Inkelligent Function Module
= (J 0010:QD77M54
=/ |l System Setting
System Structure
g Mark Detection
__'327' Parameter
__:t:' Servo_Parameter
(%4 Positioning Data
[ Block Start Daka
_u Synchronous Conkrol Parameter
Lf-' Inpuk Axis Parameter
S Aods #1 Synchronous Parameter
5 Buds #2 Synchronows Parameter

;_:i:' fods #3 Svnchronows Parameter

;;f.i' fixds #4 Synchronous Parameter
= Cam Data

B Monitor

Bl Digital Oscilloscope

£

2147453646 to 21474585647 ps

_:?::' 0010:0DF M54 ]-Axis #2 5...

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

d Change

Set the kime to advance or delay the cam axis current value per o

Item Satting value | A
Pr.441
'Cam | 500000.0 pm
shro...

Pr.440

Synchron  Set the
+ OUs parameter
controli... for the init...

5 | I

Biylece, Eksen 2 igin senkron parametrelerinin
ayarlanmasi tamamlanir.

Sonraki ekrana gegmek igin n digmesini tiklayin.

Q04IDEH

Hask

Insert [l 5
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m Senkron Kontroliin Baslatiimasi ) 00c

Senkron kontrol, senkron parametreleri ve kam verileri ayarlandiktan ve senkron kontrol baslatma konumu ACILDIKTAN
sonra baslar. Senkron kontroliin baglatiimasi icin gereken sinyaller ve veriler, drnek olarak QD77MS4 modeli kullanilarak

asagida belirtilmektedir.

Ara bellek
Eksen1l | Eksen2 | Eksen3 | Eksen4 Ayar degeri
Hedef ekseni dort bitlik bir kod olarak ayarlayin.
[Cd. 380] Senkron kontrol 36320 bit 0 (Eksen 1) ila bit3(Eksen 4)
baslangici KAPALL Senkron kontrol sonlanir
ACIK: Senkron kontrol baslar
Eksen ¢alisma kosullan bellege kaydedilir.
[Md. 26] Eksen calisma 0: Bekleme
kosullan 809 909 1009 1109 5: Analiz ediliyor
15: Senkron kontrol

Senkron Kontroliin Baslatiimasini Gésteren Ornek
Eksen 2 Eksen 1 ile senkronize edildiginde

* Sekans programi * Senkron parametreleri ve kam verileri
<Senkron kontrol baslangici> . X . e
X56 uo\ $ang Onceki ekranda verilen ayarlama &rnegini
| | [ kullanin.
| [ MOVP H02 G36320 |——

Senkron konumlandirma No. ayan
<Senkron kontrol sonu>
X56 U

4 [" MOVP HO G36320 |——

Senkron konumlandirma No. ayan

SM403 uoh
|| [(=K15G909 }———(M90 )——
Sadece CALUSMA yiritildikten Senkron

sonra bir tarama igin KAPALI kontrol
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m Senkron Kontrol i§letimi

) ood

Eksen 2'nin Eksen 1'e senkronize edildigi kam kontrolline ait islem asagida agiklanan sekilde ilerler.

Konumlandirma kontrold, Eksen 1 Gizerinde konumlandirma verileri kullamlarak
gerceklestirilir

Konum
A | | | | |
[ [ [ [ [
[ [ [ [ [
Eksen 1 : : : ! | i
| | | | |
| | | | |
[ [ [ [ [ s
Konum ! ' ' ' !
A [ [ [ [ [
| | | | |
Eksen 2 [ [ [ [ [
NSNS
| l "
(1 ) I3 | | ! 4)
Eksen 2 icin senkron | | | | | —
kontrol baslangici [ [ [ [ [
N . ,1- | | | | '*
Eksen 2 MESGUL sinyali | | | | | —
(D) | | | | |
Eksen 2 icin [Md. 26] Beklerne (0j=Analiz ediliyor (5 Senkron kontrol (15) Bekleme (0
Eksen Calisma Durumu : ; ; ; ;
Eksen 1 icin | | [ [ [
konumlandirma ' ' ' ' '

baslatma sinyali (¥10)

(1) Senkron kontrol baslatma sinyali ACILDIGINDA,
[Md. 26] Eksen Calisma Durumu *5: Analiz
ediliyor.” olarak degisir

l

21 Analiz tasmamlandiktan sonra, [Md. 28] Eksen
Cahsma Durumu "15: Senkron kontrol” olarak
dedisir ve MESGUL sinyali ACILIR.

l

3 [Md. 26] Eksen Calisma Durumunun "15: Senkron
kontrol” oldugu dogrulandiktan sonra Eksen 1 igin
konumlandirma baslatma sinyali (Y10) ACILIR.
Eksen 1'in konumlandirmas: sirasinda, Eksen 2
Eksen 1 ile senkronize edilir ve kam calismaya
baslar.

l

4) 5enkron kontrol basglatma sinyali ACIK durumdan
= KAPALT duruma getirildikten sonra,
MESGULsinyali KAPANIR ve durum "0: Bekleme"

olarak degisir.
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@ETI sanal servo Yiikseltici slevi y 000

1/2
Basit Hareket Modul{, bir servo yiikselticiyle gercek baglanti olmadan sadece sanal komutlar tireten bir eksen (sanal servo /
ylkseltici ekseni) gbrevi géren bir islev ile donatiimistir.

Sanal servo yikseltici ekseninin giris ekseni olarak kullanilmasi, sanal giris komutlan kullanilarak senkron kontrol
yapilabilmesini saglar.

Sanal servo ylkseltic eksen ayarlan, Sistem Konfiglrasyonu altindaki Servo Yikselticl Ayarlan ekraninda tamamlanir. ]

Amplifier Setting] Axis #1]

Sarvn Amglifier Informastion

Serva fumpifier Series | =]

pergifier Cpacation Mods | =

fB-phase (4 Multiply) - T~

@ s it Serva ekt Kontrol Edin LE

SorvoFarameter — =
MR Corligrabor sharts, and serve
[ 5=*ET Satting ] : SSCHET IHH 1 Setting I MR, Confiourston i not s
the oo parameter sething Fonsen.

kranda Virtual géraldr.

LT S R

IF
'

Sanal bir servo ylkselticinin giris ekseni olarak kullanildid) senkron kontroliin akigi asadgida
gosterilmektedir,

Konumlandirmanin baslangic

Konumlandirma Senkron Kompozit Basit
Kontrold parametreleri disli Disl Hareket Moddild
. . 131
[ omrmlomdieon pGiris eksenijme s Y ) -
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Digli
»Giris ekseni

Konumlandirma (E\na saﬂa’—u" ALk .

verileri ana)

Girig ekseni + Kavrama

(Ana saft
alt)
Hiz . Hiz
Degistirme Degistirme
Kavrama

Disli f—Hﬁ‘W Kompozit
digli

o, Hiz
z Degistirme
Diglisi
Interpolasyon

ekseni 2 Kam €

Cikis ekseni

Servo ylkseltici

Servo motor

6.10 Sanal Servo Yiikseltici Islevi
Konumlandirma Senkron Kompozit Basit
Kontroli parametreleri disli Hareket Modiilii

Kam verileri

2/2

) ood
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[ 611 T

Bu bélumde, sunlan 6grendiniz:

+ Senkron Kontrol
+ Senkron parametreleri
« Kam kontrol(

« Kam verileri

« Sanal Servo Yiikseltici Islevi

Onemli noktalar

Asagidaki noktalar ¢cok dnemli oldugundan dolayi, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak adina
litfen bunlan tekrar gézden gegirin.

) ood

Senkron Kontrol

Senkron kontrol, birden fazla diger eksenin (yardimc saftlar) standart eksene (ana saft)
senkronize edildidi bir kontrol tipidir.

Senkron parametreleri

Basit Hareket Modiilliindeki ana safta giris ekseni, senkronize edilecek eksene ise gikis ekseni
denir.

Basit Hareket Modlili Ayarlama Araci kullanilarak her gikis ekseni icin ayarlanacak olan ve
gikis ekseninin nasil ve hangi giris ekseniyle senkronize edilecedini belirleyen senkron
parametreleri vardir.

Kam kontrolii

Senkron kontrol igin cikis ekseninde, kam igletimi kullanilir.
Klasik mekanik kam kullanilarak gergeklestirilen kam kontroli, kam verileri kullanilarak
elektronik kam kontroli olarak yeniden olusturulur.

Kam verileri

Cikis ekseni, kam ekseninin bir donglsiine ait gegerli dederler giris degerleri kullanilarak
ayarlanan kam verilerinden donusturdlen degerler (gegerli besleme degerleri) kullanilarak
kontrol edilir,

Sanal Servo Yiikseltici
Islevi

Basit Hareket Moduld, bir servo yiikselticiyle gercek baglanti olmadan sadece sanal komutlar
treten bir eksen (sanal servo yilkseltici ekseni) gérevi géren bir islev ile donatilmistir. Sanal
servo yikseltici ekseninin giris ekseni olarak kullanilmasi, sanal giris komutlar kullanilarak
senkron kontrol yapilabilmesini saglar.
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>W Ornek bir Sistemin Olusturulmasi (Senkron Kontrol)

) ood

Bolum 7'de, senkron kontrol igin tasarlanan érnek sistemler olusturmay! 6greneceksiniz.

Kontrol Prensipleri Akis Semasi

Asagida drnek sistemin kontrol aynntilarina ait bir akis semasi gosterilmektedir.

Fare imlecinizi akis semasindaki sembollere getirerek her kontroliin ayrintilarini gériintileyin.

I-'f Malzemne tagima sisterninin )

baslatilmas

v

Orijinal noktaya dénig tdm

eksenlerde gerceklestirilir

g

v v
Rebot1'in beklerme kenumuna Robot 2'in beklerme kenumuna
getirilmesi getirilmesi I
1 |
Baslarna sinyali = ACIK
v v
Robot1'in kam verileriyle kentrold I Robot 2'in kam verileriyle kentrold I
[ |
_. v .
. Otomatik calisma )
. J
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B
7.2 Cihaz Numaralarinin Atanmasi ) (v I

Ornek sistemde kullanilacak G/C cihazlarini ve cihaz numaralarini iceren bir uyum tablosu olusturun.
Bir uyum tablosunun olusturulmasi, programlama aksakliklarini azaltir ve programlarinizi diizene sokar.

Ornek sistem icin atanan cihaz numaralarini iceren bir 8rnek uyum tablosunu asagidaki baglantidan indirebilirsiniz.

<Atanan Cihaz Numaralari PDF dosyasi>
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) Ornek Sistemin Calismasi

Ornek sistem, normal calisma kosullar altinda, asagida gésterildigi gibi calismak (izere tasarlanmistir.

Dért eksenin tim(X1, X2, Z1, Z2)
senkronizasyon icinde kontrol edilir.

Robaot 2 Robat 1

X2 ekseni X1 ekseni

Z2 ekseni I €

Korweydr 2
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7.4 Ornek Sistemde Kam Kontrolii e > o

Ornek sistemde kullanilan kam verileri asagida gésterilen sekildedir.

T |

X1 icin kam verileri

X2 icin kam verileri

i santes s |
\, Vil
Z1 icin kam verileri Z2 icin kam verileri
o | -~
__;’ /T
..-?IL w0 e DOL % o o '.-‘o.uln - mL I —— o~ s
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7.5 Ozet ) @ec

Bu bolimde, sunlari 6grendiniz:

« Cihaz Numaralarinin Atanmasi

Onemli noktalar

Asagidaki noktalar ¢ok dnemli oldugundan dolayi, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak adina
litfen bunlan tekrar gézden gegirin.

Cihaz Numaralarinin Ornek sistemde kullanilacak G/C cihazlarini ve cihaz numaralarini igeren bir uyum tablosu
Atanmasl! olusturun.

Bir uyum tablosunun olugturulmasi, programlama aksakliklarini azaltir ve programlarinizi
diizene sokar.
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Test Son Test ) 0@

Artik Servo BASIT HAREKET Modiili Kursundaki tim dersleri tamamladiginizdan, son teste girmeye hazirsiniz.

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

Bu Son Testte toplam 3 soru (7 madde) yer almaktadir.
Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.
Testin puanlanmasi

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

Puan sonuclan

Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplann yizdesi ve basanli/basansiz sonucu puan sayfasinda gérintilenir.

Dogru cevaplar : 2
, Testi gegebilmek igin, sorulann
Toplam soru : 3 %60'in1 dogru cevaplamaniz
gerekir.
Yizde : 67%
Devam Et | ‘ incele

+ Testten gkmak icin Devam Et diigmesini tiklayin.
+ Testi incelemek icin Incele digmesini tiklayin. (Dogru cevap kontroli)
« Testi tekrar yapmak icin Tekrar Dene diigmesini tiklayin.
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} Son Test 1 ) 00c

Basit Hareket Modiill kullanilarak konumlandirma kontroli gerceklestirmek icin gerekli olan iki yazihm programini secin
(iki secenek secin).

—  GX Worksz2
—  MT Works2
—  GT Works3
— MR Configurator2

—  PX Developer

—  MX Component

Cevapla ] I Geri ]
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= e e

Son Test 2

) ood

kutusundan numara secin.

Asagida gdsterilen calisma 6rnegine karsilk gelen dogru calisma diizeni icin, tablonun altindaki "Secilecek terimler”

surekli yol kontrold

\
A

Surekli Konumlandirma KontrolQ

vV
A

Gegici olarak durduruldu. Durdurulmad.

Secilecek terimler

1. Sirekli
2. Yol
3. Sonlandirma

| /

Cevapla ] I Geri ]

>t
Veri Veri Veri A Veri B
Mol Mo.2 Mol Mo.Z
Calisma Komut Calsma Komut
b diizeni adresi Komut hizi No. diizeni adresi Komut hizi
1 v A a 1 v | A a
2 v B a 2 v| B a
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Son Test 3

) ood

Litfen asagidaki sorulan cevaplayin.

@ Asagidaki semalardan, iki yonli bir kama ait dogru kam veri grafigini secin.

.'- ]
A A | B F 3 | c F |
|
i | |
| [ [
| /\ | |
| /{ _”,’-”,’1
> > >
\_ | |
— ‘“—p +—p
Birdongii ' Bir déngi ' Bir dongi '

@ Basit Hareket Modiilii Ayarlama Araci kullanilarak kaydedilen dogrusal kam icin kam numarasini secin.

|--Select--| ¥ |

Cevapla ] I Geri ]
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) Test Puani ) e

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

Dogru cevaplar : 3
Toplam soru : 3
Ylzde : 100%
Devam Et ] incele ]

Tebrikler. Testi basariyla gectiniz.
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»

Servo BASIT HAREKET Modiilii Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz icin tesekkiir ederiz.

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

Kursu istediginiz kadar cok gozden gecirebilirsiniz.

Incele

Kapat




