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} Objetivo do curso ) 000

Este curso destina-se a quem ira estabelecer o sistema de controle de movimentos usando o médulo de CPU de
movimento do controlador de movimento da Mitsubishi série Q pela primeira vez para adquirir os procedimentos,
incluindo a instalac@o do sistema operacional, a definicdo do sistema, a programacao e a depuracgao na linguagem do SFC
de movimento, utilizando o ambiente de engenharia do controlador de movimento MELSOFT MT Works2.

O principal contetido deste curso destina-se a pessoa encarregada do software.
O contelido para o encarregado do hardware, como a criagéo do sistema, a instalagéo, a conexéo elétrica, etc,, é
determinado no curso "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" (INTRODUCAO AO CONTROLADOR DE

MOVIMENTO DO SERVO - HARDWARE).

Para fazer este curso, vocé precisa ter conhecimentos sobre o PLC de série MELSEC-Q, servo CA e controle de
posicionamento.

Para quem esta fazendo este curso pela primeira vez, recomendamos que faca:

o curso "MELSEC-série Q BASICS",

o curso "MELSERVO (MR-J3) BASICS",
e o curso "YOUR FIRST FACTORY AUTOMATION (POSITIONING CONTROL)".
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Estrutura do curso ) 000

O contetdo do curso é explicado a seguir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 5 - INTRODUGCAO AO CONTROLE DE MOVIMENTOS

Vocé aprendera os principios basicos do sistema de controle de movimentos.

Capitulo 6 - SELECAO E INSTALACAO DO SOFTWARE DO SISTEMA OPERACIONAL

Voceé aprendera como selecionar e instalar o software do sistema operacional do médulo de CPU de movimento.

Capitulo 7 - DEFINICAO DOS PARAMETROS

Vocé aprendera como definir o sistema do modulo de CPU de movimento e cada parametro.

Capitulo 8 - VERIFICAGAO DA OPERAGCAO

Vocé aprendera a verificar a operagdo do servomotor e executar o retorno a posicéo inicial.
Capitulo 9 - CRIACAO DO PROGRAMA
Vocé aprendera a criar um programa.
Capitulo 10 - PROGRAMA DO SFC DE MOVIMENTO
Vocé aprendera os principios basicos do programa do SFC de movimento para o controle de movimentos.
Capitulo 11 - PROGRAMACAO
Vocé aprendera a programa e depurar o programa do SFC de movimento com o MT Developer2.
Teste Final

Pontuacdo para aprovacao: 60% ou mais.
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Como utilizar esta ferramenta de e-Learning

Ir para a proxima pagina Ir para a préxima pagina.

Mover-se para a pagina O "indice" sera exibido, permitindo que vocé navegue até a pagina
desejada desejada.

Sair do curso.

Sair do curso . . A =
A janela, como a tela de "Conteldo", e o curso serao fechados.
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} Precaugdes para utilizacao ) o0

Precaucdes de seguranca

Quando vocé estiver aprendendo a operar os produtos reais, leia cuidadosamente as precaugdes de seguranga dos
respectivos manuais.

Precaucgoes neste curso
- As telas exibidas da versdo de software que vocé utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.

Este curso destina-se a seguinte versao de software:

- MT Developer2 Versdo 1.18U
- MR Configurator2 Versido 1.01B
- GX Works2 Versado 1.55H

Referéncia

Os itens a seguir constituem referéncias para o curso. (Vocé pode fazer o curso sem eles).
Clique no nome de referéncia para fazer o download.

MNome de referéncia Tipo de arquive Tamanho
Programa de Arquivo comprimido 166,5 kB

Para impressao Arquivo comprimido 557 kB
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CTZITX INTRODUCAO AO CONTROLE DE MOVIMENTOS ) Oas

O controlador de movimento controla os diversos eixos (servomotores) para uma montagem de esteira transportadora,
uma maguina de processamento, etc., e efetua o controle de posicionamento e o controle de velocidade com alta preciséo.
Neste curso, a criagdo do sistema e o desenvolvimento do programa pro sistema de controle de movimentos estabelecido
sdo elaborados para o encarregado do software.

Os exemplos de aplicacdo do controle de movimentos sdo introduzidos nos seguintes itens. Clique no botdo do exemplo
de aplicacdo que vocé deseja ver.

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

WY table

Motion SFC program

K21 [ K41
ARS-E AfE=2
Alall. 180253 ! i Al BOEON.T  pim
| K] Axisd, -SATTES am Axim -BETIHE  am
ABS-1 Speed 0000 mmmin Spead 0000 mmmin
Asiad, 10000 gm I
Gpoed 10000 meymin o "
SiAxa1.2 slarl nccapl OFF 7 A Baisl 2 start acoept OFF P
[0 FMI00T #0002 N BRI E
Frhxin1 2 start mocepl OFF T ! 1
DNZ0OT ! pA200E a1 [ k51
1 ABS-2 ABE-2
[ Ki] Axigh, 500000 ym fual. 00 gm
ARSG=2 Anisd. IV Em Arml 00 gm
Axial. (Rilinali] B m Spead 000 mmsmin Spesd 0000 mmdmin

Axisd, 00 m
SGpesd 0000 mmsmin

Go
FAMlE 3 atat acespt OFF 7

SiAxinl2 stark mccapl OFF 7
PM200T o+ 1 WRI002

! M2003

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

v
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Ambiente de desenvolvimento e manutencao do sistema de controle de movimentos )

Para o ambiente de desenvolvimento e manutencdo do sistema de controle de movimentos, utilize o ambiente de
engenharia do controlador de movimento MELSOFT MT Works2 e o pacote de software de configuracdo do servo
MELSOFT MR Configurator2.

A secdo a seguir enumera as principais fungoes de cada software. | == ' o

;gﬂ jnnemloHrtnl Sk~ - LRLaa]
R L LA E - [T w&
» MELSOFT MT Works2 = T— g i e e

* MT Developer2 o . . =

s Gt T oF0 &

M W e
o g -

O ambiente de desenvolvimento e manutencéo do }

e
. .

sistema de controle de movimentos 3-:":1 )

* Controlando o projeto E.‘::““' |

Sratand Cala T

ooy M

+ Definido a configuracéo do sistema o ot

» Definindo os dados do servo

» Testando a operagdo do servomotor

* Criando um programa na linguagem do SFC de
movimento

* Depurando e monitorando o programa

« Escrevendo e lendo o programa e o pardmetro " g

« Instalando o software do sistema operacional = T—T ”

P9 P
=,.,,..1.-u-.;_
rehiigdn g = =1 B teiwtes Gevety N e ia - -

» MT Simulator2 o e

Bt 4 VR

T DAY e S R

N e
Wil PR Povier e e THE T

O ambiente de simulagdo do programa do SFC de

movimento - v Ty | e
: e

a4 i ke

* MELSOFT MR Configurator2 ; : o s

O ambiente de configuracao do servo amplificador e

0 servomotor

« Definindo o pardmetro do servo

+ O teste de operagao e o ajuste de ganho do servo
amplificador

ROTATION DIRECTION

Sdnr g FLSSOn ARORon of Be Tl Pged D

[ 5l et
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ﬂ Procedimentos para estabelecer o sistema de controle de mmrimentus)

A secdo a seguir mostra o procedimento para estabelecer o sistema de controle de movimentos.
Neste curso, vocé aprendera o processo de projeto do software, juntamente com os procedimentos de estabelecimento.

Projeto do hardware
(DCRIACAQ DO SISTEMA * * ++« s+« +s CURSO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)

4

[ @INSTALACAO E CONEXAO ELETRICA® * = » CURSO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE) |

4

| @VERIFICACAO DA CONEXAO ELETRICA * » CURSO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE) |

Criacdo do software ‘

(@SELECAQ E INSTALACAO DO SOFTWARE DO SISTEMA OPERACIONAL " Capitulo 6 " |
" BDEFINICAO DO SISTEMA " Capitulo 7" |
@®VERIFICACAO DA OPERACAO " Capitulo 8 " |
' Dimensao do aprendizado neste curso
(Z)CRIACAQ DO PROGRAMA " Capitulo 9"
®PROGRAMACAO " Capitulo 11 " |
| @OPERAGAO ]
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@3 FLUXO DE CONTROLE

D 00

Verifique o modo de controle (fluxo de controle) no sistema de amostra para este curso, utilizando a animacao.

Acione a animacao no sistema de amostra a seguir usando o mouse, de acordo com a instrucao de 2 claue |
Velocidade de
reprodugao ‘r
da anlma(;ao >
(=) Normal Pule para o ponteiro "P1 j
() Lenta

() Avango de quadro

Parando (PY3)

Para organizar as proximas mercadorias no palete,
o fluxo de controle volta para o ponteiro (P1).
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m Configuracao do equipamento do sistema de amostra para este curso) 0oo

Qo4
UDEH QY40P
Q62P

* A configuragio do equipamento dos

Servo amplificador eixos 2 e 3 € a mesma do eixo 1,

MR-J3-10B
Eixo 1 Eixo 2 Eixo 3

Cabo USB

Limite de curso

Instalacdo superior

SSCNET I i -
-

Dispositivo de entrada

Limite de curso
Dispositivo de saida inferior

Ambiente de engenharia é
do controlador de @ A 6 g
movimento ‘ b _’ _g
MELSOFT MT Works2 Botao de Luz Lluz  Comando Comando Botdo Iniciar D:_)gxi(::i dade
o parada  indicadora indicadora  de de P
- R forcada de de  abertura fechamento
=1 operacdo parada dagarra dagara
Pacote de software de
configuracio do servo
MR Configurator2

Software do
sistema operacional
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m Configuracido do equipamento do sistema de amostra para este curso

Selecione os dispositivos a serem usados no sistema de amostra de acordo com a configuragio do sistema avaliada.
Atabela a sequir enumera a configuracdo do equipamento selecionada para o sistema de amostra,

Componente da

configuracdo

Quantidade

Mome do modelo

Descrigao

Unidade base 1 Q3808 Ehrn; :r&ugm? base que passui 8 ranhuras para instalar cada madulo & & compativel cam
Modulo da fonte de
akmentacan 1 Q62P Fornece energia para cada mdadulo.
LIm madulo de CFLU que efetua o controle da sequéncia.
Médulo de CPU de PLC 1 QO4UDECPU * A bateria (Q6BAT) & fornecida com o modulo de CPU.
Sistema de Médulo de CPU d LIm médulo de CPU que efetua o controle de movimentos
control de Lo 68 @ 1 Q172DCPU * 4 bateria (QSBAT) e seu suporte (Q170DBATC) sdo fornecidos com o madulo de
moviments
mavimiento CPu.
Madulo de entrada 1 Qx40 Infraduz o sinal de ativacdo/desativagdo (ON/OFF) do botdo Iniciar. (18 pontos)
Emite o sinal de ativacao/desativacio (ON/OFF) para a luz indicadora & o dispositivo (a
Médulo de saida 1 QY 40P parte da garra).
{16 pontos)
Fonte d;xta;:f;:"ta‘ﬁ" 1 - Fornece energia de 24V0C para as dispositivas de I/0 & a entrada de parada forcada
Bot&o Iniciar 1 - LIm botdo de pressdo gue inicia o sistema de amostra
Botdo de parada forcada 1 _ ;J”n:etr:-ﬂogan%lge Pressao que para os senvomotores de fodos os 2ixos em um caso de
Dispositivo -
de Efn_i Gat;‘;r;ﬂaa :::g:gs = 1 Q1 TOEMICBLOM Usado para ligar a entrada de parada forcada ao modulo de CPU de movimento.
Parte d
o dis;gﬂfj 1 - A parte da garra do dispositivo para pegar as mercadorias.
Luz indicadora 2 - As Juzes indicadoras informam se o sistema esta em operag&o ou parado.
Servo amplificador 3 MR-J3-10B Servo amplificadores para 3 eixos.
2 HF-KPD53 Servomotores para o eixo 1 (eixo X) & 0 eixo 2 (eixo Y.
Servomotor
1 HF-KPOS3B Um servomotor com um freio para o eixo 3 (eixo ).
Limite de cursc & _ S.&nsors_ls para detectar o limite superior @ o limite inferior no alcance movel do
) dispositivo
Sistema de
senvo Dog de proximidade 3 - Sensores para delectar a posicde inicial da desaceleragdo no relomo 4 posicglo inicial,
Cabo da fonte de 3 MR-PWS1CBL2ZM- | Um cabe gue conduz energia do servo amplificador ao servomotor
alimentagdo do motor AL {Comprimenta: 2m)
MR-JIENCBLZM- Um cabo que conecta o servo amplificador & o encoder do servomotor.
s Pl 3 A4l (Comprimenta: 2m}

) 000

1/2

Y
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m Configuracido do equipamento do sistema de amostra para este curso

Tl e 3 MR_Jgi:}_QLBLEM_ f{.];;;;l:&gﬁ;g;;ﬁa o servo amplificador e o encoder do servomotor. B
Cabo SSCHET I 3 MR-JZBUSOM Um cabo de comunicagie entre o module de CPU de moviments e o servo amplificador.
FC 1 - LUm PC para executar o software do ambisnte de enganharia.
1 MMTE‘I:I'i?kFSTE Software para definir o madulo de CPU de movimento, programar, efc.
Abionte de Sﬁﬂ::;i;:nina‘lﬁ:me q g‘;ﬁfiﬂ; Software para definir o madule de CPU de PLC, programar, etc.
desarrollo 1 MR héillrﬂsi;t;m 2 Software de configuragdo para definir o serve amplificador e o servomotor.
S dp oz 1 SWEBDNC- Software a ser instalado no médulo de CPU de movimento, =

operacional SW130D0
Cabo USE 1 MR-JIUSBCBL3M | Conecta o PC onde o MELSOFT MT Works2 estd instalado ao médulo de CPU.
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A secdo a seguir enumera o contetdo que vocé aprendeu no Capitulo 5.
Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso verifique-os novamente.

Visdo geral do controle de
movimentos

Ambiente de

desenvolvimento
e manutencio

do sistema de controle de
movimentos

O controlador de movimento controla os diversos eixos (servomotores) para uma montagem de esteira
transportadora, uma maquina de processamento, etc., e efetua o controle de posicionamento e o controle de
velocidade com alta precisao.

Para o ambiente de desenvolvimento e manutencdo do sistema de controle de movimentos, utilize o
ambiente de engenharia do controlador de movimento MELSOFT MT WorksZ2 e o pacote de software de
configuragao do servo MELSOFT MR Configurator2.
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[OPTHPYI SELECAO E INSTALACAO DO SOFTWARE DO SISTEMA OPERACIONAL ) 80T

movimento.

SELECAO E INSTALACAO DO SOFTWARE DO SISTEMA
DPERACIDNP\LiIII.-'lll-i'l-noilll..illllcapituloﬁn

pr

I=t

[ VERIFICAGAO DA OPERAG

&

CRIACAO DE PROGRAMAS |
« « « "Capitulo 9"INTRODUCAQ AQ SFC DE MOVIMENTO: Capitulo 10)

W

[ DEFINICAO DO SISTEMA ==+ =sseseassesassasCapitulo 7" ]

DIII'-IIIII'iIIII'"CapitUIOS." ]

[ PRDGRAMAGﬂD‘ I"IIII.IIII"IIII"IIIIICapitulolllr

) 4

[ oPERACAO ]

No Capitulo 6, vocé aprendera como selecionar e instalar o software do sistema operacional do médulo de CPU de

Procedimento de aprendizado do Capitulo 6

6.1 Tipo e selecdo do software do
sistema operacional

6.2 Instalando o software do sistema

operacional
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m Tipo e selecao do software do sistema operacional

Utilizaciio de uma montagem de esteira

Liilizacdo de magquinaria automatica (SV22)

Lkilizagio periférica de ferramentas de

transportadora (SV13) madquinas (S\V43)
Aplicagdo ___-_-_RI A ;
k‘_ N -\_ )
. f o S e—
Equipamentos de montagem de Maquina de embalar alimentos, Lixadeira, maquina transfer,
Exemplo componentes eletrénicos, maquina de processamento de madeireiro, carregador e
dep equipamentos de transporte, alimentos, bobinador, filatorio, descarregador
siDamen aplicador de tinta, montagem de maquina téxtil, impressora,

€q ’:ﬂ chips, cortador de wafers, encadernador, alimentador de prensas,
carregador e descarregador, moldador de pneus
maquina de encadernar, mesa X-Y
Linguagem dedicada para suporte Linguagem de suporte mecanico para o | Linguagem EA (codigo G)
ao SFC de movimento SFC de movimento

Programa g : T

ng Linguagem dedicada Linguagem de suporte mecinico
posiciona Control method by the Method performing the synchronous Method of using the normalized
mento programming language suitable to control only by writing the (coded) numerical value (00 to 101}
the motion control such as the configuration of the mechanical system | which specifies the control function of
positioning control and other the axis in the NC device
Precaucoes

« O software do sistema operacional ndo é instalado no momento da compra do médulo de CPU de movimento.
Instale o software de acordo com os procedimentos da préxima tela.
» O software do sistema operacional é vendido separadamente. Compre o software do sistema operacional com o modulo
de CPU de movimento.

) 000

Selecione um modulo de CPU de movimento e instale o software do sistema operacional (software de controle) de acordo
com a aplicacdo de uma montagem de esteira transportadora, uma maquina de processamento, etc.
Existem os seguintes 3 tipos de software do sistema operacional, de acordo com a aplicacao.

No sistema de amostra, selecione e instale o SV13 destinado a uma montagem de esteira transportadora.
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>a Instalando o software do sistema operacional ) 000

Instale o software do sistema operacional no médulo de CPU de movimento. Siga o procedimento abaixo.

(@ Desligue o controlador de movimento. ]
Mude a posicao do interruptor RUN/STOP do modulo de CPU de
movimento para STOP. Conecte um PC e um modulo de CPU de PLC
por um cabo USB.

(2 Mude o botdo rotativo para a fun¢io de sele¢do do médulo de CPU de ! y Fans IS
movimento para o "Modo de instalagdo” @ ‘“ J oW
(Botdo para a fungdo de selegdo 1: "A", Botdo para a fungdo de selegdo 2: "0") K &

' Q172DCPU

@) Ligue o controlador de movimento.
O visor em LED muda para "INS" (Modo de instalagao).

2

@ Inicie o MT Developer2 e defina a configuracao da transferéncia.
(Instale o driver USB conforme necessario.)

QJUFIDCAKCR Mo 21 QLR

(8 Defina o CD-ROM do software do sistema operacional para o PC e — —
execute a instalagdo a partir do MT Developer2. ——
Depois da instalacdo, desligue o controlador de movimento. ' =

Enscuily Chess
T

(& Mude o botio rotativo para fungio de selecio.
(Botdo para a fungdo de selecdo 1. "0", Botdo para a funcdo de selegdo 2: "0") ¥07 FOZo EEE—
:m: W

3 1 :

(@ Ligue o controlador de movimento.
O visor em LED muda para "AL" (Erro de movimento).
*"AL" é exibido porque o parametro nao esta definido neste momento,
mas néo ha problema.

oy W
1 T 2 SN

STOP RUN

Q172DCPU
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Tipo e selecio do
software do sistema
operacional

Seleclo e instalagio do
software do sistema
operacional

A secdo a seguir enumera o contetdo que vocé aprendeu no Capitulo 6.
Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso verifique-os novamente.

= Selecione um madulo de CPU de movimento e instale o software do sistema operacional (software de
controle) de acordo com a aplicagdo de uma montagem de esteira transportadora, uma maquina de
processamento, etc.
Utilizagdo de uma montagem de esteira transportadora (SV13)
Maquinaria automatica (5V22)
Utilizagdo periférica de ferramentas de maquinas (5V43)

= O software do sistema operacional ndo & instalado no momento da compra do modulo de CPU de
movimento.

= O software do sistema operacional & vendido separadamente.
Compre o software do sistema operacional com o madulo de CPU de movimento.

= Antes da instalagiio, mude o botdo rotativo de fungdo de selegio do modulo de CPU de movimento para o
modo de instalagdo. (Botdo para a fungdo de selegdo 1. "A", Botdo para a fungdo de selegdo 2: "0")
Apos a instalagdo, retorne o botdo rotativo de fungdo de selecio 1 para "0", e o botdo rotativo de fungio de
selegdo 2 para "0"

= Execute a instalagdo, usando a fungdo de instalagio do MT Developer2.
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CTZITXA DEFINICAO DO SISTEMA ) Oas

No Capitulo 7, vocé aprendera como definir o sistema do médulo de CPU de movimento e cada parametro.

SELECAO E INSTALACAO DO SOFTWARE DO SISTEMA
DPER,ACID’NAL lnvlnvlnllll-vlnllllnvln-llliiillinillcapituloﬁn

pr

[ DEFINICAD DD SISTEMA T R Y "Capi‘tulo ?"

I=t

Q ssssssessecseess"Capitulo 8" ] Procedimento de aprendizado do Capitului\
7.1 Configuragdo da transferéncia

7.2 Criagdo de um projeto
7.3 Definicdo do sistema

[ VERIFICAGAO DA OPERAG

&

- N 7.3.1 Definicio de um sistema basico
CRIAGAO DE PROGRAMAS 7.3.2 Definicdo da configuracdo do sistema
= = = "Capitulo 9"(INTRODUGCAO AQ SFC DE MOVIMENTO: Capitulo 10) 7.3.3 Definicdo da configuracao de SSCNET
4 7.4 Definigdo dos dados do servo
' 7.4.1 Definiciio de pardmetros fixos
7.4.2 Definicdo dos
- ) , . dados de retorno a posicio inicial
[ PROGRAMAGCAQ +esssessascssacsncssassCapituloll 7.4.3 Definigdo dos dados da operagio JOG
il 7.5 Definigdo de parametros do servo
’ 7.6 Definigdo do bloco de parametros
7.7 Salvando um projeto

[ OPERAC AO ] 7.8 Escrevendo pardmetros no madulo de CPU de

\ movimento _/




k&l MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_POR E-E

i
Permitindo as comunicacoes entre o PC e 0 modulo de CPU de movimento ) W

Antes da definicdo de parametros, ative as comunicacdes entre o PC onde o MT Developer2 esta instalado e o modulo de
CPU de movimento, e aplique a definicdo de dados ao mddulo de CPU de movimento.

Procedimento de definicdo

* Conecte o PC e 0 médulo de CPU de PLC por um cabo USB.
* Defina a configuracéo da transferéncia com o MT Developer2.
A tela de configuracé@o da transferéncia e a operacdo sdo as mesmas do GX Works2,

Personal computer Médulo de CPU de PLC

Modulo de CPU de movimento ]

Ponto da configuracao da transferéncia

Uma vez que o modulo de CPU de movimento alvo da comunicagido esta montado na ranhura 2 da CPU da unidade base,
selecione o PLC n° 2 na configuracdo da transferéncia.

Multiple CPU Setting

Target PLC
LEE o

PLC No.2
1 2 3 4

_A

Selecione o PLC No.2. ]
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} Criagcdo de um projeto ) 0eo

Apbs a conclusdo da configuragao da transferéncia, crie um novo projeto.
Um projeto € uma unidade usada para controlar varios parametros e programas pelo MT Developer2.

Defina o seguinte, para criar um projeto.
Selecione o tipo do modulo de CPU de movimento e o tipo de software do sistema operacional.

New Project

CPU Type : CPU Type

Selecione o nome do modelo do modulo de CPU de movimento a
ser utilizado.

MNeste curso, selecione "Q172D".

05 Type : B

0S5 Type
SW8-SV13QD Ll Selecione o nome do modelo do software do sistema
operacional instalado no modulo de CPU de movimento.

Meste curso, selecione "SW8-5V13QD" (SV13).

AN
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} Definicao do sistema

Apos a criagdo de um projeto, defina inicialmente o sistema.
Defina o médulo de CPU de movimento e o servo de acordo com a configuracédo do sistema atual.

Definicio basica do sistema )

Inicialmente, defina a Basic Setting. (Depois da criacdo de um projeto, aparece uma caixa de dialogo).
A definicdo basica do sistema inclui itens como a unidade base, varias CPUs, etc.
Neste curso defina os parametros em Base Setting. (Para as outras defini¢des, utilize os valores padrao.)

Basic Setting

Base Setting | Multiple CPU Setting | System Basic Setting | CPU Name Setting | Bulk-in Ethernet 4| |

Extension Base

Stage 1 |N|:|l:hirn;|

Stage 2 |Nothing

Staged  |Nothing

Stage 4 |Nothing

Stage S |Nothing

Stage 6 |Nothing

Stage 7 |F\Il:ll:hirn;|

1

Lf Laf Lo L Lef Lo Lo

N

Main Base

Selecione o nimero de ranhuras da unidade base principal a ser
utilizada.

Neste curso, selecione "8 Slots", uma vez que Q38DE é
selecionado para a unidade base.

Extension Base

Selecione se deseja usar a unidade base de extensdo ou ndo, e o
numero de ranhuras da unidade base de expansio.

Neste curso, selecione "Nothing” para todos os estagios de base

de extensdo.
J

) ﬂﬂﬂ
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} Definicao da configuragdo do sistema ) 000

A seguir, defina a configuracdo do médulo usada para a unidade base principal e a unidade base de extensao.
Atribua o médulo de movimento, o médulo de I/O e outros modulos que sdo controlados pelo modulo de CPU de
movimento as ranhuras vazias

da unidade base.

No sistema de amostra, atribua um madulo de entrada e um médulo de saida a unidade base principal.

MNome do N° do . . Definicdo do
L&]
r:lnhﬂ?a modelo do Tipo de [JO Pontos primeiro mﬁ;ggﬁ:{!ﬂ:ﬁf = tempo de resposta
médulo /O de [f/O
Ranhura 1 Qy40p Saida 16 0000 - -
Ranhura 2 QX40 Entrada 16 0010 Mao utilizada 10ms

QO4UDEH  QY40P
Q26P Q38DB

i
i
L
L
'F
e
i
d
d

| S W——

Vamos definir uma configuragio do sistema na proxima tela.
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} Definicdo da configuracio do sistema ) 000

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

T T EL R LI T T Y =)

i Project R x .Srstem Structure * l b -

- nset Project (SY13)
= ﬁ Swstem Setking .
Easic Setting Main Base : 8 Slots

Swskem Structure
Al SSCMET Structure
L4 High-speed Reading Data
i Cptional Daka Monitor
= PLC Module List
Aukomatic Refresh Setking Lisk
P servo Data Setking
:L'l_ Motion SFC Program
Serva Program

@ Labels
Structured Data Types
Device Memoary

Device Comment

[ [ [

+

Oukput

A definicdo da configuragdo do sistema & concluida.

Cligue em n para ir até a proxima tela.

Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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A sequir, defina a configuracdo do servo amplificador utilizada para o sistema.
Atribua um servo amplificador conectado ao médulo de CPU de movimento com o cabo SSCNET IIl de acordo com cada

nimero do eixo de controle.

No sistema de amostra, atribua trés servo amplificadores a trés nimeros de eixo de controle (d01 a d03).
Distdnda permitida

Nidmero do eixo de N° do Tipo de Tipo de entrada do

trole no lado do ; ; - duran corte d
s.:::m‘:?nplljiﬁc:dnr eixo amplificador sinal externo . :Hn;gia =68
dol 1 Entrada do amplificador
valida .
ddz2 2 MR-13(W)-B (Definiciio do filtro de 10 Revolution
d03 3 entrada: 3,5ms)

QO4UDEH  QY40P

Servo amplificador

i i
g F MR-J3-10B
i

E : Eixo 1 (d01) Eixo 2 (d02) Eixo 3 (d03)

o
EN L]

Servomotor * As configuragdes dos equipamentos dos
HF-KPO53 eixos 2 e 3 s30 as mesmas do eixo L

Precaugoes
0O N° do eixo definido na estrutura de SSCMNET III & diferente do nimero do eixo de controle definido utilizando-se um

botédo rotativo em um servo amplificador.
O n° do eixo definido aqui é utilizado para especificar um eixo de controle do programa.

Vamos definir a estrutura de SSCNET III na proxima tela.
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} Definicao da estrutura de SSCNET ) 00

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

il i X e IESSRERN S EEN D S50 M

: Project # x fiif SSCNET Structure > | 1F

- nset Project (SY13)
- ﬁ Swysbem Setking
Basic Setting
Swskem Structure
0 SSCMET Structure
|

L4 High-speed Reading Data

i Cptional Daka Monitor

= PLC Module List

Aukomatic Refresh Setking Lisk
P servo Data Setking

:L'l_ Motion SFC Program

Serva Program

@ Labels
Structured Data Types
+ Device Memoary

Device Comment

[ [ [

Oukput

A definigdo da configuragao de SSCNET é concluida.

Clique em n para ir até a proxima tela.

Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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Definicdo dos dados do servo ) 000

A seguir, defina os dados do servo. Defina os dados necessarios para controle de posicionamento para cada eixo que
estiver definido na configuracdo de SSCNET. Os dados do servo sdo classificados nas trés categorias a seguir.

Classificaciio Descricio

Fixed Parameter Consulte a secao 74.1.
Home Position Defina os dados necessarios para executar o retomo 4 posicdo inicial.
Return Data O retorno a posicao inicial € uma fungdo que move uma magquina para a posicao inicial e faz a comespondéncia dos enderecos de

posicdo inicial da magquina e o médulo de CPU de movimento na posicio.

JOG Operation Data Defina os dados necessarios para executar a operacdo JOG.
A operacdo JOG é uma funcio que opera um servomotor manualmente na direcdo de rotacdo para a frente ou para tras, a
velocidade constante. Ela & usada para a operagdo de treinamento ou teste, quando um sistema & instalado.

Definicéo de parametros fixos )

Defina o valor caracteristico necessario para operacao do sistema da maguina. Defina os dados e o alcance de movimentos
da maquina para converter

o valor do comando de "endereco (valor de deslocamento) e velocidade”, que & chamado de engrenagem elétrica na
unidade de pulso.

No sistema de amostra, defina os seguintes parametros fixos para os eixos 1 a 3.
Valor definido

Item do pardmetro dos eixos 1 a 3 Observagbes

Unit Setting 0:mm Mo sistemna de amostra, a unidade "mm" & utilizada.

Mumber of Pulses per Revolution 262144 [PLS] Mormalmente, define o valor de resolugdo do servomotor a ser
utilizado.

Fixed Travel Value per Revolution 10000,0[um] Fusos de esferas (cabo: 10mm) sdo utilizados para a maguina.
Parameter

Upper Stroke Limit 2000000,0[pm]
Define o alcance de movimento da maquina para evitar uma

Lower Stroke Limit -10000,0[pm] sobrecarga.

Vamos definir os pardmetros fixos na préxima tela.
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MELSOFT Series MT Developer2 {Unset Project) - [Servo Data] c]

} Definicao de parametros fixos ) 00
=1[E3

Device Memoary

Dievice Comment Speed Control 10

Multiplier Setting For - s -

Degree Axis

= gg?;e R (AT Set the data to execute the home position return.
HPR Direction 0:Reverse Direction 0:Reverse Direction 0:Reverse Direction
HPR. Method 0:Proximity Dog Tvpe 1 0:Praximity Dog Type 1 OiProximity Dog Type 1
Home Position Address 0,0[pmn] a[PLS] a[PLS]
HPR. Speed 0,01 [rorn) min] 1[PLS/<] 1[PLS/<]

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

Oukput

A definigdo de parametros fixos do eixo 1 esta concluida.

Cligue em n para ir até a proxima tela.

I Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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Home
Position
Return Data

} Definicao dos dados de retorno a posicao inicial ) 000

Valor definido dos eixos

Defina os dados necessarios para efetuar o retorno a posi¢ao inicial. O retorno a posicao inicial € uma fungdo que move
uma maguina para a posigao inicial e faz a correspondéncia dos enderegos de posicao inicial da maquina e o modulo de
CPU de movimento na posicao.

No sistema de amostra, defina os seguintes dados de retorno a posicdo inicial para os eixos 1 a 3.

Item do pardmetro 1a3 Observagbes
HPR. Direction 0: Reverse Direction -
HPR Method 0: Proximity Dog Type 1 Mo sistema de amostra, utilize "Proximity Dog Type 1".

Home Position Address

0.0[pm]

HPR. Speed

20000.00[mm/min]

Creep Speed

100.00[mm,/min]

Travel Value after Proximity Dog ON

Parameter Block Setting 1 Para ver detalhes, consulte a definicdo do bloco de
parametros.

HPR. Retry Function 0: Invalid

Dwell Time at the HPR. Retry -

Home Position Shift Amount 0.0[pm]

Speed Set at Home Position Shift 0: HPR Speed B

Torgue Limit Value at Creep Speed

Operation for HPR. Incompletion

1: Mot Execute Servo
Program

Vamos definir os dados de retorno a posigao inicial na proxima tela.
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! Project Edit  Find/Replace

WL ET

CheckiConvert  Online  Debug  Tools

} Definicao dos dados de retorno a posicao inicial

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

i XEEXea aananooaos =il e 050

i Project

nset Project (SY13)
Swysbem Setking
Serva Data Setting
‘_. Servo Data

Serva Parameter

I Parameter Block
232 Limit Output Data

:L'l_ Motion SFC Program

Serva Program

@ Labels
Structured Data Types
Device Memoary

A ¥ Device Comment

Oukput

‘_J Servo Data ¥ l

) ﬂﬂﬂ

B

-0 X

Ikem
Creep Speed
Trawvel Yalue after
Proximiky Dog Sl
Parameter Block Setting
HPR. Rekry Funckion
Cuwell Time ak the HPR,
Retry
Home Position Shift
Amount
Speed Set at Home
Position Shift
Torgue Limit Yalue at
Creep Speed
Operation for HER
Incompletion
Pulse Conversion Module
Horme Pasition Rekurn
Request Setking
Standbey Time after Pulse
Conversion Module Clear

Axisl AxisZ
100, 0aLmrm min] 1[PLS/=]
1
0:Irvalid 0:Irvalid
0.0[pm] o[PLa]
0:HPR. Speed 0:HPR. Speed

i1:Mot Execute
iServo Program

| | L:Mat Execute Servo
Pragrarm

Axis3
1[PLS/=]

0:Irvalid

0[PLS]
0:HPR. Speed

1:Mak Execute Serva
Pragrarm

concluida.

A definigdo dos dados de retorno a posigao inicial do eixo 1 esta

Clique em n para ir até a proxima tela.

Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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JOG Operation
Data

} Definicdo dos dados da operacdo JOG

) ﬂﬂﬂ

Item do pardmetro

JOG Speed Limit Value

Defina os dados necessarios para executar a operacao JOG.
A operacao JOG é uma fungdo que opera um servomotor manualmente na direcdo de rotagdo de avanco ou reversa, a
velocidade constante.
Ela é usada para a operacao de treinamento ou teste, quando um sistema é construido.
No sistema de amostra, defina os seguintes dados da opera¢do JOG para os eixos 1 a 3.

Valor definido dos
eixosla3

15000.00[mm/min]

Observacies

Parameter Block Setting

2

Para ver detalhes, consulte a definicdo do bloco
de parametros.

Vamos definir os dados de retorno a posicdo inicial na proxima tela.
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} Definicdo dos dados da operacdo JOG

! Project Edit  Find/Replace

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

Check/Convert  Online  Debug

WL ET

Tools  Window

P RXesansaaz o bl e s o)

i Project

o x

nset Project (SY13)
Swysbem Setking
Serva Data Setting
‘_ Servo Data
Serva Parameter
I Parameter Block
232 Limit Output Data
:L'l_ Motion SFC Program
Serva Program
@ Labels
Structured Data Types

Device Memoary
Device Comment

Oukput

‘_J Servo Data ¥ l

Item
- Aixed Farameter
Unit Setting

Mumber of Pulses per
Fewvalution

Trawvel Yalue per
Revalution

Backlash Compensation
Ipper Strake Limit
Lowser Skroke Lirnik
Command In-position

Speed Control 10
Mulkiplier Setting For
Degree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction

HPR. fethiod

Home Position Address
HPR. Speed

Axisl

Axiss

0:nm

262144[PL5]

10000, 0[]

0.0[ ]
2000000, 0[pm]
-10000,0[pm]
10.00um]

Set the data to execute the home position return.

0.0[ ]

20000, 000 rm)min]

[ £

A definicdo dos dados da operagio JOG do eixo 1

e a definigdo dos dados do servo dos eixos 1 a 3 estdo
concluidas.

Clique em m para ir até a proxima tela.

Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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} Definicao de parametros do servo ) 006

A seguir, defina os parametros especificos do servo para cada eixo.

Para a defini¢do do pardmetro do servo, o o software de configuracdo do servo MELSOFT MR Configurator2 é necessario
separadamente.

Faca o download e instale o MR Configurator2 antes de definir os parametros.

No sistema de amostra, defina os seguintes parametros do servo para os eixos 1 a 3.

Item do pardmetro Valor definido

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

Absolute position detection system Used in incremental system

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

In-position range 100 [PLS]

* Para parametros que nao sdo utilizados neste curso, utilize os valores padréo.

* Vamos definir o parametro do servo na proxima tela.
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Definicdo de pardmetros do servo

'&® MELSOFT Series MT Developer? [Unset Project)

! Project Edit  Find/Replace Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help

! Project
[=-5= Unset Project (3413)
&+l Swstem Setting
- Servo Data Setking
‘ Servo Data

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

]1% Labels
Structured Data Types
+- Device Memoary

Device Comment

: Dutput O MR Configurator2 é encerrado.

A definigdo de pardmetros do servo esta concluida.

Clique em ﬂ para ir até a proxima tela.

| Q1720 | 5W13 | Hosk Station Mo.Z2
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} Definicao do bloco de par&metros

) 000

Defina os parametros de aceleragdo/ desaceleracdo para cada padrao de controle.
E possivel criar até 64 padrées de aceleragao/ desaceleracao.
Defina um n® arbitrario de bloco de parametros para cada padrao de controle, no controle de posicionamento.

No sistema de amostra, defina os seguintes parametros para os blocos No.1 e No. 2.

Item do pardmetro Block No. 1 Block No. 2
Padrdo de controle Para c;r;rri:: :25;:::::?;:“0 c Para operagdo JOG
Interpolation Control Unit 0 mm 0: mm
Speed Limit Value 60000.00[mm/min] 15000.00[mm,/min]
Acceleration Time 500[ms] 300[ms]
Deceleration Time 500[ms] 300[ms]
Rapid Stop Deceleration Time 100[ms] 100[ms]
S-curve Ratio 100[%] 100[%]
Torgue Limit Value 3000%] 300[%]
Deceleration Process on STOP 0: Deceleration Stop 0: Deceleration Stop
Allowable Error Range for Circular Interpolation 10.0[pm] 10.0[pm]
Acceleration/ Deceleration System 0: Trapezoid/ S-curve 0: Trapezoid/ S-curve

Vamos definir o bloco de parametros na proxima tela.
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} Definicao do bloco de parametros

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

(5 Labels

Structured Data Types
g Device Memoary
i} Device Commment

i Qutput

Deceler ation Process an
STOP

Allowable Error Range For
Circular Interpolation
Bias Speed at Start
Acceleration/Deceleration
Swyskem
Advanced S-curve

-| Acceleration/Decelerati
on

Arceleration 1 Ratio

! Project Edit Find/Replace  Wiew Check/Corwert  Online  Debuwe  Tools  Window  Help - 0 X
: : =
NP ASy M)
FTFAIETYIEELEERETEY Y O Y=Y
: Project g x 7| Parameter Block l 1P -
nset Project (SY13)
i System Setting Item Block Mo, 1 Block Mo.2 Block Mo.3 Block Mo, #
l# Servo Data Setting -1 Parameter Block 5et the data such as the acceleration/deceleration function control used for each p...
#. Servo Data Inkerpolation Contral Lnit H IH FPLS 3PLS
m" Servo Parameter Speed Limit Yalue GO000, 00L iy min] 15000, 0a[rmrnfmin] 200000[PLS)'s] Z00000[PLS/s]
E Parametar Block Acceleration Time S00[ms] 300[ms] 1000[ms=] 1000[ms]
h- Limit Cutput Daka Deceler akion Time S00[ms] 300[ms] 1000[ms=] 1000[ms]
Ea Mation SFC Program Rapid Stop Deceleration Time | 100[ms] 100[ms] 1000[ms=] 1000[ms]
Servo Program S-curve Ratio 100[%:] 100[%:] . 0[%s] 0[]
Torgue LimiE Value 300[%] ‘300[%] L 00[%] 300[%]

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

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

10.0[pm]
0.00[rmymin]

100[PLS]
0[PLS/s]

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

0:Trapezaid/S-curve 0: Trapezaid/5-cu

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

As definigbes do bloco de parametros Mo.l e 2 estdo concluidas.

Clique em m para ir até a proxima tela.

Y20 5%13  Host Station MoZ
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} Salvando um projeto ) 000

Salve um projeto incluindo parametros apos a definicado de parametros.

Se vocé sair do MT Developer2 sem salvar um projeto, os parametros definidos serdo descartados.

Se vocé salvar um novo projeto, defina as seguintes informacGes sobre o projeto.

E recomendado indicar um nome para que vocé possa reconhecer facilmente o contetdo do projeto (contetddo do
controle, nome do sistema, etc.).

Save Folder Path : Save Folder Path * Obrigatorio
[ CMELSECIe-Learming e Especifique uma pasta para criar uma area de trabalho.

A

~

Workspace/Project List:
Workspace |

Workspace/Project list

Se houver uma ou mais areas de trabalho no caminho da pasta
para salvar, elas serdo exibidas na lista.

Clique duas vezes no nome de uma area de trabalho para
visualizar uma lista de projetos.

—1

J

.‘

Workspace Name * Obrigatério
Especifique um nome para a area de trabalho. (até 128 caracteres)

y

Project Name * Obrigatério
Especifique um nome do projeto. (até 128 caracteres)

|

]

1
A

Title

Especifique um titulo. (até 128 caracteres)

Utilize aqui quando quiser indicar um nome com mais de 128
caracteres. (Ndo & necessario inserir o titulo.)

ﬂ

{
—
. /
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} Escrevendo parametros no médulo de CPU de movimento ) 000

Depois de salvar o projeto, escreva os parametros no médulo de CPU de movimento.
Antes de escrever, verifique o seguinte.

Se as fontes de alimentacdo do controlador de movimento e do servo amplificador estdo ligadas.
O botao RUN/STOP do médulo de CPU de movimento esta na posicdo STOP.
O PC e 0 médulo de CPU de PLC estdo conectados corretamente.

Assinale os parametros na tela Write to CPU e escreva-os.

Write to CPU El
Transfer information
Correctrg rterface  USB <>  |FLCModue
Target CPU: I StationNo. Host CFUType Q172D fruz
05 Type [B¥13QD VER300B
Detad sezting
Target memory | Program mamery | Escrevendo pardmetros no modulo de CPU de movimento ]

File slection | Device data |
Eum+ﬂwn[ Sedack 0l Iidmunﬂel

Selecione Parameter.

]mwﬁnnmwm

b System Setting, Servo Data Setting (Parameter BlockfServo DatajServo ParameterfLimét Output Data
= [T
] Device data

¢ } Faca a escrita ]

— o |
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Resumo

) ﬂﬂﬂ

A secdo a seguir enumera o conteltdo que vocé aprendeu no Capitulo 7.
O= pontos a seguir sdo muito importantes, por isso verifique-os novamente,

Configuragio da
transferéncia

Projeto

Definigdo basica do sisterna

Configuragio do sistema

Configuracio do
SSCHET

Farametro fixo

Dados de retorno a
posico inicial

Dados da operacao
JOG

Parametro do servo

Bloco de parametros

- &ntes de definir os parametros, ative as comunicagies entre o PC e o0 madulo de CPU de
movimento.

- Uma vez gue o médulo de CPU de movimento alvo da comunicacdo esta montado na ranhura 2 da CPU da
unidade base, selecione o PLC n° 2 na configuracdo da transferéncia,

 Um projeto & uma unidade usada para controlar varios parametros & programas pelo MT Developer2.

+ Defina um tipo de sistema operacional & o nome do modelo de um médulo de CPU de movimento a ser usado
para a criagao de um projeto.

A definicio basica do sistema inclui itens como a unidade base, varias CPUs, etc.

Defina a configuracio do madulo usada para a unidade base principal & a unidade base de extensao.
Afribua o modulo de movimento, o madulo de 10 e outros modulos que sdo controlados pelo madulo de CPU de
movimento 4s ranhuras vazias da unidade base.

- Defina a configuragio do servo amplificador utilizada para o sistema.
Atribua um servo amplificador conectado ao madulo de CPU de movimento com o cabo SSCMET Il de acordo
com cada numers do eixo de controle,

= O WN* do eixo definido na configuragio do SSCHET Il & diferente do nimero do eixo de controle definido
utilizando-se um botdo rotative em um servo amplificador.
) n? do eixo & utilizado para especificar um eixo de confrole do programa,

Defina o valor caracteristico necessario para operacgio do sistema da maguina.
Defina os dados e o alcance de movimentos da maguina para converter o valor do comando de "enderego (valor de
deslocamenta) e velocidade”, que & chamado de engrenagem eléfrica na unidade de pulso.

Defina os dados necessarios para efetuar o retomno & posigao inicial.
O retorno & posicdo inicial & uma fungjao gus move a maguina para a posicdo inicial e faz a correspondéncia das
posicdes iniciais da maguina e do médulo de CPU de movimento na pnsi;gm.

Defina os dados necessarios para executar a operagdo JOG.

& operacio JOG & uma funcdo que opera um senomotor manualmente na direcao de rotacio de avango ou reversa,
a velocidade constante.

Ela & usada para a operacao de treinamento ou teste, guando um sistema & construido.

Defina os parametros especificos do servo para cada eixo,
Para a definigdo do pardmetro do serva, o software de configuragdo do sarvo MELSOFT MR Configurator2 é necessano
separadameante,

Defina os pardmetros de aceleracdo/desaceleracio para cada padrio de controle, E possivel criar até 84 padrdes de
aceleragin desaceleragdo.
Especifigue um n® arbitrano de bloco de pardmetros para cada padrac de confrole, no controle de posicionamento.

« Salve um projete incluindo pardmeatros apds a definicio de pardmelras.

1/2 .
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Salvando um projeto + Salve um projeto incluindo pardmetros apds a definicdo de pardmetras.
Se vocé sair do MELSOFT MT Developer? sem salvar um prajeto, o confeddo dos pardmetros definidos sera descartado
» D& um nome para que vocé possa reconhecer faciimente o contetdo do projeto (conteddo do confrole, nome do sistema, etc ).

Escrevendo parametros Escreva os pardmetros para o modulo de CPU de movimenta, Antas de escrever, verfigue o seguinta,
« Se as fontes de alimenfagdo do confrolador de movimenta e do serve amplificador estdo ligadas
« 3 botdo EXECUTAR/PARAR do médulo de CPU de movimento @sta na posicdo PARAR.

«Um PC e o médulo de CPU de PLC esldo conectados corretameanta,
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No Capitulo 8, vocé aprendera como verificar a operagao de um servomotor e como fazer o retorno a posigao inicial.
Ao ligar um servo amplificador e um servomotor pela primeira vez, antes de instalar o servomotor em uma maquina,
verifique a operac¢do para evitar um acidente, como um dano na maquina, por falhas como conexao i ncorreta ou
defini¢des incorretas dos parametros.

r '

SELECAO E INSTALACAO DO SOFTWARE DO SISTEMA
DPERACID‘NAL lnvlnvlnllll-vlnllllnvln-llliiillinillcapituloﬁn

) 4

DEFINIQELCI DOSISTEMA #*ssseeseancesssses"Capitulo7"

L 4

[ VERIFICACAO DA OPERAGAQ * === ===« seeeee"Capitulo 8"

¥ ~

- Learning procedure of Chapter 8
CRIAGAO DE PROGRAMAS 8.1 Checking the Operation of a Servo
= = » "Capitulo 9"(INTRODUCAQ AO SFC DE MOVIMENTO: Capitulo 10) motor
' 8.2 Connection of a Servo motor with a
Machine
[ PROGRAMACAQ ++essesecasscasassssss Capitulo 11" ] 8.3 Performing the Home Position Return

i’ — 7

[ operacAo |
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} Verificacdo da operacdo de um servomotor

) ﬂﬂﬂ

Servo ativado e

A secdo a seguir mostra a lista de fungdes de teste utilizadas neste curso.

Emite o comando ativar e desativar servo para todos os eixos, ou para os eixos desejados dos

superior e inferior

desativado servomotores.

Verificagdo . . . : . -

inicial Exibe o status de um servo amplificador. 5e houver um erro, & possivel verificar seu codigo e nome.
Verificagdo de LS Efetua a operagdo JOG com uma rotagdo de avango ou reversa, para verificar se o limite de curso

superior ou inferior funciona normalmente.

Operacdo JOG

Executa a operacdo JOG de um motor conectado.

Antes de executar a operacdo JOG, defina os dados da operagido JOG e defina os dados nos blocos de
parametros a serem utilizados.

Teste de retorno
a posicdo inicial

Executa o retorno a posicdo inicial para verificar se existe erro entre a posicdo de parada e a posigio
inicial da maquina.

Vamos verificar a operacgéo utilizando a fungéo de teste na proxima tela.

Verifique o status de um servo amplificador (quanto a erros), direcdo de rotacdo de um servomotor, operagdo dos limites de curso
superior e inferior, e precisdo de parada do retorno & posicao inicial, utilizando a funcédo de teste do MT Developer2.
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=i Test - MT Developer2
Projectk Test ©Online Help

Test Mode Function # Error Reset

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

Error Code Errar Detection
«Starting procedure outline = Axis Mo, Minor | Major Servo Errar | Setvo Error
Bixis 1 o o 0 L
Test Made Axis 2 1] 1] ] L]
[ ]

i 1] 1] ]
[Program Start] AHIRE

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

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

Cebug Mode  Mation SFC program debugging is supported.

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

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

Mezxt

Program Skark

A verificagdo da operagao do servomotor fol concluida.

Clique em n e va para a proxima tela.

Real Mode Test mode Host Station Mo.2
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m Conexao de um servomotor com uma maquina

A sequir, instale uma maquina no eixo rotacional de um servomotor.

Antes da instalacao, verifique a operagdo de um servomotor sem uma maquina para evitar danos a maquina, pela
falha no funcionamento de um sistema de servo.

Depois de concluir a instalagdo de uma maquina, verifique a opera¢do normal do servomotor e da maquina, utilizando
a operacao JOG novamente.

Maquina

Servomotor
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Depois de conectar um servomotor com uma maquina, verifique a operagdo normal do retorno a posicéo inicial.

O retorno a posicéo inicial @ uma operacdo que faz a correspondéncia de uma posicdo inicial armazenada em um maédulo
de CPU de movimento com a posicao inicial de uma maquina.

Se as posi¢des iniciais nao coincidirem, isso causa um erro da posi¢do de parada.

Para evitar o erro, faga o teste de retorno a posicéo inicial para confirmar que ndo existe erro entre a posigédo de parada e a
posicao inicial da maquina.

Posicao inicial do eixo X

Valor de alimentacio
atual : 0,0pm

Retorno a posicao inicial

O valor de alimentacdo atual & comparado
com a posicao inicial da maquina.

Vamos verificar a operacdo usando a funcao de teste de retorno a posicao inicial na proxima tela.
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Test Mode Function

O teste de retorno & posigdo inicial foi concluido.

Clique em n € va para a proxima tela.
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A secdo a seguir enumera o conteudo que vocé aprendeu no Capitulo 8.
Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso verifique-os novamente.

Verificagio da
operacio do

Conexdo de um
servomotor com uma
maquina

Verificacio da
operacio do retorno a
posicdo inicial

Verifique o status de um servo amplificador, a direcdo de rotagio de um servomotor, a operacio dos
limites de curso superior e inferior, utilizando a funcdo de teste do MT Developer2.

+ Antes da instalagdo, verifique a operagio de um servomotor sem uma magquina
para evitar danos & maquina devidos a falha de um sistema de servo.

» Depois de concluir a instalagdo de uma maquina, verifique a operagdo normal do
servomotor e da maguina, usando a operagido JOG novamente.

Depois de conectar um servomotor com uma maguina, verifique a operacio normal do
retormno a posicdo inicial.

Depois que o retomo a posicdo inicial for executado no teste de retorno a posicdo inicial,
confirme que ndo existe erro entre a posigio de parada e a posigao inicial da maquina.
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No Capitulo 9, vocé aprendera como criar um programa necessario para o controle de movimentos.

-~ Y
SELECAO E INSTALACAO DO SOFTWARE DO SISTEMA
DPERACID’NAL L I I T I IR Y R B B R RN B B B R R R I B R A ) "Capi‘tulo E"

-

DEFINIQELCI DOSISTEMA #*ssseeseancesssses"Capitulo7"

I=t

[ VERIFICAGAO DA OPERAGAQ « =+ ==+« ==+« "Capitulo 8" |

A

Procedimento de aprendizado dn\

CRIACAO DE PROGRAMAS Capitulo 9
« + « "Capitulo 9"INTRODUGAO AO SFC DE MOVIMENTO: Capitulo 10) 9.1 Linguagem de programacao para
' controle de movimentos
9.2 Elaboracdo de um fluxograma da
= - . sequéncia de controle
{ PRDGRAMAGAD- RO E R E R E R R R Caprtulo ]_1 ] gra Crlgndg a tabeh de
‘ correspondéncia de dispositivos
I/O e nimeros de dispositivos.
. 9.4 Criando um servo programa
[ OPERACAO J 9.4.1 Instrucéo do servo

9.4.2 Dados de posicionamento

\9,5 Criando um servo programa /
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m Linguagem de programacao para controle de movimentos

Os trés seguintes tipos de linguagem de programacao permitem fazer o controle de movimentos.

Linguagem de

programacio Descricdo

Um programa do SFC de movimento € iniciado com a instrucdo de sequéncia dedicada de movimentos "D(P).SFCS".
Programa de * Quando “Auto." é definido como “Yes" (Sim) na definicao de parametros, ndo é necessario um programa de sequéncia para iniciar.

sequéncia * Um servo programa especificado pode ser diretamente iniciado com a instrucdo de sequéncia dedicada de movimentos
"D(P).SVST"

Programa do SFC A sequéncia de controle de movimentos é escrita na forma de um fluxograma.
de movimento No controle de posicionamento, um servo programa é executado com a etapa de controle de movimentos.

Servo programa O padréao de controle de posicionamento & escrito com as instrucdes do servo.

A figura a seguir mostra a relacdo entre o programa de sequéncia, programa do SFC de movimento e servo programa.
<CPU de PLC>
SPrograma de sequéncia Programa do SFC de movimento
A — Iniciar | —
M INICIAR
TR T P T ' Comando
F— r—ﬁps;CST I;OF TE ST

M2049//Serv9—on accept? J

U ——

SFC de movimento  Iniciar especificacdo }

instrucdo de pedido do n° do programa | Servo programa |

de iniciar programa : ——— P

: |[K10: Real) amplificador

. 1INC-2

* Vocé pode iniciar automaticamente Axis 1 10000 PLS Unidade
um programa do SFC de movimento Axis 2 20000 PLS
com a definicdo de parametros. Vector Speed 30000 PLS/s

1
(_ Terminar ) 6

Rt

Definicdo do sistema Servomotor
Parametro fixo

Parametro do servo
Parametro do servo

Dados de retomo & pesicao inicial

Dados da operagdo JOG




k&l MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_POR

B

»m Elabnragﬁu de um fluxugrama da sequéncia de controle

A linguagem do SFC de movimento & uma linguagem de programacao semelhante a um fluxograma.

A expressdo da sequéncia of controle em um fluxograma facilita a criacdo do programa do SFC de movimento.
A secdo seguinte mostra o fluxograma do controle do sistema de amostra.

Coloque o ponteiro do mouse sobre o fluxograma para ver os detalhes de cada controle.

( Inicio do sistema )

1

Servo ativado em
todos 0s eixos

= Eixos 1 e 2 ativados

Retorno a posigao inicial
para o eixo 1

Y Y

) ﬂﬂﬂ

1/3

Y
Mudanga da posigéo atual Mudanga da posigéo atual Mudanga da posigao atual
do eixo 1 do eixo 2 do eixo 3
I nicio do eixo nicio do eixo

Redefinir nimero de
mercadorias organizadas

Retorno a posigo inicial
para o eixo 2

Sinal de inicio

Sinalizador de inicio
desativado
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.-
nicio do eixo

Retorno a posicéo inicial
para o ejxo 3

Aceitagdo de inlcio
desativads

Controle de posicionamento

Aceitacio de infcid
desativadsg

Sinalizador de inicio
ativado

) ﬂﬂﬂ

2/3

Sinalizador de inicio
desativado

Y

Luz acesal/apagada

Comando de abertura e
fechamento da garra

Aceitagio de infcld
desativads

Calculo da coordenada
de organizacao

Y

=_Comando de aberturs

Parada por 0,5 segundo I

Y

Controle de posicionamento

ficeitagdo de inlcla
desativada

'

Controle de posicionamento

Fceitac8o da inleid i
desativada
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Sinal de inicio

'

Comando de fechamento
da garra ativado

= Lomando de fechamentd :

Parada por 0,5 segundo

'

Controle de posicionamento

'

Contagem do numero de
mercadorias organizadas

Redefinir nimero de
mercadorias organizadas

Luz acesal/apagada

( Pular para P1 )

3/3

) ﬂﬂﬂ
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A seguir, crie a tabela de correspondéncia de dispositivos /O e nimeros de dispositivos a serem utilizados no sistema de amostra.
A criagdo de uma tabela de correspondéncia reduz as falhas de programacao e otimiza sua programacao.

Como exemplo, a tabela a seguir mosta a correspondéncia de dispositivos I/O e nimeros de dispositivos no sistema de amostra.

Tipodos  Intervalo  Valor inicial
Botao Iniciar Px12 Entrada Bit = = Desativado Um botdo de pressdo que inicia o sistema
Comando de : .
abertura da garra P Saida Bit i
_ ) Desativado Saida para controlar a abertura e fechamento da parte da
Comando de garra do dispositivo
fechamento da PY1 Saida Bit
garra
:;qu |nd|caEnra Y2 Saida Bit = = Desativado A |luz se acende durante a operacdo do sisterma.
e operacao
I&uz hiTefien £ PY3 Saida Bit - - Desativado A |uz se acende durante a parada do sistema.
e parada
Intsiro de O valor de deslocamento do eixo X (eixo 1) do dispositivo
02000 il Palavra 16 bits 0~500 0 armazenado.
Inteimm de O valor de deslocamento do eixo Y (eixo 2) do dispositivo &
D2002 - Palavra 16 bits 0~1100 0 armazanado.
Inteiro de O nimero de mercadorias organizadas no palete &
D2100 = Palavra 16 bits 0~6 0 armazenada.
Dispositivos
utilizados no i . _ _ , Os dados de bits a serem emitidos para o comando de
programa M7100 Bit Desativado abertura da garra (PY() sdo armazenados.
. . Os dados de bits a serem emitidos para o comando de
M7101 ) Bit - ) Desativado fechamento da garra (PY1) sdo armazenados.
M2001 i Bit _ _ Desativado {:‘lr‘s dados de bits inseridos a partir do botdo Inicar (PX12)
sdo armazenados.
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A seguir, crie um servo programa.

Um servo programa é um padrdo programado de controle de posicionamento.

O programa € composto por instrugdes do servo, numeros de eixos, enderecos (valor de deslocamento), velocidade
do comando e padrao de aceleracao, etc.

Registre o padrdo do controle de posicionamento como um servo programa, antes de mais nada.
No controle de posicionamento com um programa do SFC de movimento, um n® de servo programa especificado é
executado de acordo com o padréo dos controles.

MN? do servo

I programa
[K 22] o Instrugdo do servo

8 CPSTARTS3

g -

= Axis

g Axis Zz | Ne°doeixo

E Axis 5 controlado

E Speed 20000.00 mmo/min — Velocid;de do

= comando

G 1 INC-3 (Velocidade vetorial)

S Axis 1, 0.0 pm

a Axis 2, 0.0 um Enderecos de cada eixo

® . (valor de deslocamento)

5 Axis 3, 250000.0 pm

g 2 Ic( s

b Axis 2, S0000.0 pm

L

E ixis 3 =0000. 0 pm Vocé pode especificar outros pardmetros,

~ Radius S0000.0 um | diferentes do endereco e velocidade,

4 dependendo do tipo de instrugdo do servo.

g 3 INC-3

7] -

© Axis 1, 0.0 um Vocé pode especificar um endereco (valor
Axis 2, D 2002 pm [~ de deslocamento) utilizando um dispositivo

Lxis 3, 0.0 pm de palavra.
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@ instrucio do servo
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A seguir, vocé aprendera as instrugdes do servo utilizadas em um servo programa.
Muitas instrugfes do servo, como o posicionamento linear simples com um eixo e as interpolagées linear e circular com dois
ou mais eixos, sdo preparadas. Neste curso, as seis instrugdes do servo utilizadas no sistema de amostra sdo explicadas.

- Nome da
Simbolo s -
instrucdo
« Para trés eixos especificados, o controle de interpolacio linear de 3 eixos & efetuado no intervalo do
Interpolacio valor de deslocamento especificado para cada eixo, comegando de uma posigdo de parada atual.
INC-3 linear = As direcdes de movimento de cada eixo dependem do sinal (+ ou -} do valor de deslocamento
incremental especificado para cada eixo.
de 3 eixos » Quando o valor de deslocamento & positivo: Posicionamento na direcdo de avanco (o endereco aumenta.)
» Quando o valor de deslocamento & negativo: Posicionamento na direcdo reversa (o endereco diminui.)
o o - Example-—
Diregdo de avango — 'TIG-M dados CJ pl:vsu:lunamentu é fetl:u da ﬁegulrlte ﬁ:nna, quandu as dlstancl-as de
a serem definidos.
v movimento s&o 10000 para a direcio do aixe ¥, 5000 para a direcdo do
eixo ¥ e B000 para a direc3o do eixo 2
P rees PosicBo de parada
) y . . . apis o posiclonamenta
.. Direcdo de avanco
o e . HireG & . (11300, 6300, BO00)
Direcio de 1 ———_._ . Movimento no
e 21 Disténela Direcdo de 1 . posicionamento
d A et ava . i
N\ i S o T
B0 tino 7 | EL*M"EIS'\\W‘\ | Eftﬂillﬁnenm
m—'_ moAmT NN 1 ndereco de parada stusl | e |
, na eixe Endereco de parada atus
AN \ _ [mk\ N~ (1300, 1300, 2000 _: 5000
Direcio ") \ Elre;au i e : : - .
reversa ™ 5 & avanga 1] . T
(1] \ = Direcio de
\ Posicao de parada atual | :.:‘ - ——- avaneo
: Posicio inicial Disténcia de movimento do eh X
| {10000} ——=

Y \ Distina de
Direcdo reversa \ mavimento do e X

Direcdo reversa
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MNome da
instrugdo

Simbolo

+ Pelo método absoluto, o controle de interpolacao linear de 3 eixos & feito para trés eixos especificados no
intervalo a partir de uma posicdo de parada atual (X1, ¥1, Z1) até uma posicao especificada (X2, Y2, Z2).

+ As diregdes de movimento de cada eixo dependern de seus enderecos de parada e dos enderecos
especificados.

Interpolacéo
linear absoluta
de 3 eixos

Example
O pasicionameanto & feito da seguinte forma, quando o enderego
de parada atual & (1000, 2000, 1000) & o endereco de
pasicionamento & (4000, 2000, 4000),
Endereco no posiclanamento
(4000, 8000, 4000)

(| indica es dados & seremn definldes,

| Enderegn ne podidenaments |
Direcdo

D J [(X2. ¥2, Z2) _ direcio g
& avanco
i ¢ Controle de interpalacio de avango
[ linear i
" utilizando o eixo X, eixo
Yeexo L

Diregdo de

+~ Endereco de parada atual

avango
. Joo, v, zn
-

Diregdo
reversa

.. Direcdo de
avango

P

Posicdo inicial <o
e, e

1000 = b—+——+———+—

'
Direcao
rEversa

Posicao inicial -

~0] 1000

e,

i Movimento de acordo com
a interpolagdo linear do
L a0 X axo Y eeixo £

_+ Endereco de parada atual
(1000, 2000, 1000)

Direcdo de

4000 = avango
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- Nome da
Simbolo instrucsio
Controle de
CPSTART3 .
[CPEMD) Wln;d:tde como velocidade do comando.
constante

+ O controle de velocidade constante do controle de interpolacdo linear de 3 eixos ou o controle de
interpolacdo circular de 2 eixos é executado. Depois de iniciado, o controle de velocidade constante &
executado para um eixo especificado, passando por um ponto de passagem predefinido, até terminar o
controle de velocidade constante (CPEMD). Mo controle de interpolacdo, uma velocidade vetorial & utilizada

» Como mostram as figuras abaixo, o controle para mudar para a velocidade especificada no ponto de
passagem varia de acordo com a definicdo ON/ OFF de "Sinalizador de especificacdo de ponto em

conclusdo de CP (M2040)" no momento em gue o controle de velocidade constante € iniciado.

Descrigdo

Sinalizador de especificacio de ponto em conclusdo de CP: desativada
Especifica o ponto em que a mudanga de velocidade & iniciada.

A velocidade & iniciada para mudar no ponto de passagem.

v

]

V2

P1

t

Ponto de
passagem

Sinalizador de especificacdo de ponto em conclusdo de CP: ativada

A velocidade é totalmente alterada no ponto de passagem.

v

V2

Ponto de
passagem

Especifica o ponto em que a mudanca de velocidade é concluida.

) ﬂﬂﬂ
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Nome da Descrica
instrugdo a0

Simbolo

['?terrc"ﬂi;ﬁﬂ = Pelo método incremental, o controle de interpolacio circular de 2 eixos é efetuado a partir de
circular

- uma posigdo de parada atual (ponto inicial) até um endereco final relativo especificado (X1, Y1)
:E';cmzi‘;;i com um enderego auxiliar (ponto de passagem) (X2,Y2) passado.

Poﬁ,m ponto | * O centro do arco & o ponto de intersegdo dos bissetores perpendiculares do ponto inicial
auxiliar (parada atual) até o ponto auxiliar, e do ponto auxiliar até o ponto final.

o @ | indica os dados a serem definkdes.
Direcdo de

avango [Msedhdedhe |
[ g Y1 = { Panto final |

Distincia de
mawiments —5—— = Y2
até o ponto

fimal

Disténcia de
meavimento abé
& panto w.dllarb

X2 ) |
“4— Centro do arca

Direcdo reversa [ i
Ponto inicial — ol ; ’
ncia de mavimento
até o ponta auxiliar
Distancia de movimento
até o panta final

Direcio de
avango

Fusia;éiu_.-;
imicial
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) ﬂﬂﬂ

’ Nome da -
Simbolo instrucio Descricio
O valor atual do eixo especificado é alterado.
Apenas o valor atual de um eixo parado pode ser alterado.
Uma rnudanrha do valor atual para umn eixo operacional causa um erro
secundario 101.
A mudanca do valor atual é efetuada de acordo com o seguinte procedimento.
CHGA Mudanca do 1 Ative o "Sinalizador de aceitacio de inicio” correspondente aos eixos
valor atual especificados.
2 Altere os valores atuais dos eixos especificados para os enderecos
especificados.
3.Desative o "Sinalizador de aceitacdo de inicio” na conclusdo da mudanca
do wvalor atual.
Sinalizador de aceitacio de inicio: M200n (n: n® do eixo)
Valor atual ¥k X Enderego especificado
Instrugdo CHGA

Sinalizador de

aceitacdo de inicio

Conclusdo da mudanca do valor atual
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. Mome da
Simbolo instrucsio

Retorno a
posicdo
inicial

Descrigdo

« Efetue o retorno & posigdo inicial quando a posicdo inicial da maquina precisar ser verificada,
como quando uma fonte de alimentagao for ligada.
« Varios métodos sdo preparados para o retorno a posigao inicial.
Selecione um método adequado de configuragio do sistema ou aplicagao.
Especifique um método de retorno a posigdo inicial na tela de definigdo dos dados do servo.
+ No sistema de amostra, € utilizado o " dog de proximidade tipo 1".

Velocidade

'

Velocidade de retorno a posicdo inicial

Velocidade lenta
E\/ \—t Tempo

Sinal de ponto zero

Posicao,
Dog de inicials
proximidade
] ]

U
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e 00

amostra.

Pontos de organizacao de mercadorias

A figura e a tabela a seguir mostam o padrao
de controle de posicionamento do sistema de
amostra e as instrugdes do servo usadas para
o controle de posicionamento em cada
ponto.

[ Clique aqui para exibir os pontos das coordenadas. ]

Organizagao no palete

A: Posicdo de recolha
A

Posicdo inicial

B: Ponto de descarga de
mercadorias

Instrucao do servo

Interpolagao linear
incremental de 3
eixos

CHGA

Mudanca do valor
atual

INC-3

Interpolagao linear
incremental de 3 eixos

CPSTART3

Inicio do controle de
velocidade constante
de 3 eixos

1

INC-3

Interpolagao linear
incremental de 3 eixos

Crie um servo programa com base nas especificagdes de projeto e no padrao de controle de posicionamento do sistema de

Posicdo
inicial -> A

1/2

Le ao

Retorno a posi¢ao
inicial do eixo 1 (eixo X)

Retorno a posigédo
inicial do eixo 2 (eixo Y)

Retorno a posigédo
inicial do eixo 3 (eixo 2Z)

Q dispositivo € movido
da posig¢ao de recolha
para a posi¢ao de
offset.

O valor atual da
posi¢do de offset &
alterado para "Opm".

A garra do dispositivo
{eixo Z) é abaixada,

O controle de
velocidade constante
& iniciado.

A garra do dispositivo
(eixo Z) é erguida.

INC <=

Interpolagiio circular
incremental especificada
por raic com menos de
180 ° no sentido horério

INC-3

Interpolacao linear
incremental de 3 eixos

INC

Interpolagao circular
incremental especificada
por raio com menos de
180 ? no sentido horario

INC-3

Interpolagao linear
incremental de 3 eixos

INC 4

Interpolagéoe circular
incremental especificada
por raio com menos de
180 ° no sentido herario

O dispositivo & movido
para a posigao de
organizagao no palete.
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) 00

Interpolacao linear

A garra do dispositivo

velocidade constants

7 INGC-3 incremental de 3 eixos H= | (eixo Z) & abaixada.
CPEMD Fim de controle de O contrale de velocidade
velocidade constante constante & concluido.
Inicio do controle de ;
f O controle de velocidade
CRSTARTS E‘;'%“E,f,;’; sonstante constante & iniciada,
1 IMC-3 Interpolagéo linear = A garra do dispositivo
27 incremental de 3 eixos {eixo Z) @ erguida.
Interpolagéo linear O dispositivo & movido
2| ABS-3 abscluta de 3 eixos J= A para a posicia de recolha.
CPEMD Fim de controle de O contrale de velacidade

constante & concluida.

4
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SQmm pmm

EE 0 éA (Posicio de recolha)

----------- = Omm
------ po-gCeneaaanctds 50mm
| Eixo Z
| 1B
...... ECL, /e
E 3 300mm

Posicdo de organizacao das Ponto de descarga de
mercadorias
(no palete)

mercadorias
{Na linha de embalagem)

--eestes

B - — -

Eixo Y

1
1 ]
i
1

D A (Plsigéo de recolha)
Omm

Posicdo de organizacdo das Ponto de descarga de
mercadorias mercadorias
(no palete) (Na linha de embalagem)

(3)
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Instrugio do servo

Alcance da
maovimenta

A seguir, com o MT Developer2, crie o servo programa que vocé projetou.
Mo sisterna de amostra, vocé criard os dez servo programas a seguir.
Vamos criar 0s servo programas na proxima tela.

Descrigao

Fetorno a posigio inicial para o eixo 1 (gixo X)

: | fERD Retorno & posicao inicial Fetorno a posicao inicial para o eixo 2 (gixo )
3 Retorno & posicio inicial for eixo 3 {sixo Z)
Interpolaco linear incremental de 3 | Posicio | O dispositivo € movido da posicio de recolha para a posigio de
1a | IMC-3 . inicial ==
BiX0S nicial -= A\ pffzet,
1 O valor atual da posicao de offset do &ixo 1 (eixo X) & alterado
para "0pm™.
O valor atual da posigio de offset do eixo 2 (gixo ¥) & alterado
12 | CHGA Mudanga do valor atual para "Opm’.
" O valor atual da posigio de offset do eixo 3 (gixo £) @ alterado
para "0pm”.
2 | INC-3 Interpolagae linear incremental de 3 | 4 _, g | A garra do dispositivo (eixo Z) & abaixada.
eix0os
CPETART3 | INicle do contrale de velocidade [T = O controle de velocidade constante & iniciado,
1 IMC-3 gil;c‘:?}rsp-ulag:ao linear incremental de 3 B— C | Agarra do dispositivo (eixo Z) & erguida.
Interpolagao circular incremental
2 | ING <= | especificada por raio com menos c—=D
da 180 ® no sentido horario
3 | NC3 Interpolagac linear incremental de 3 O E
2iX08
| Interpolagan circular incremental
2z [ 4 | INC T | especificada por raio com menos E— F | O dispositivo @ movido para a posigéo de organizagio no palete.
da 180 * no sentido horario
5 M3 Interpolagae lingar incremental de 3 Fo
Bix0s
| Interpolagéo circular incremental
6 | INC 74| aspecificada por raic com menos G—+H
de 180 * no sentido horaric
7| ne-3 gi':;f“'a‘?a" inear incremental de 3|y, || 4 garra do dispositivo (eixo Z) & abaixada.
P ERIC Fimn de eontrrls dualnnﬂad&nmstauip-_ﬂ_cnnimha_dp_ualmdad&mnnmé falatalal [Nifa sl

1/2

) ﬂﬂﬂ




k&l MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_POR

B

b
m Criando um servo programa

) 000

1
CPEMD Fim de controle de velocidade constante O controle de velocidade constante & concluido.

CPETARTZ | Inicla do controle de velocidade O controle de velocidade constante & iniciado.

1 IMC-3 Interpolagao linear incremental de 3 =

A garra do dispositivo (eixo £) @ erguida.
e 2IX08 3 P [ Jeer

CREMD Fim de controle de velocidade constante O controle de velocidade constante & concluido.

2 | ABE-3 Interpolacdo linear absoluta de 3 eixes | J—= A | O dispositivo @ movido para a posigdo de recolha.

2/2 .




] MOTION CONTROLLER. Basics (Real Mode SFC)_POR

»m Criando um servo programa

:ﬁ' MELSOFET Series MT Developer? CG:XMELSEC¥e-—learnine¥Packing Equipment — [Servo K231

Structured Data Types
+ Device Memoary
l_} Device Commment

! Project Edit Find/Replace  Wiew  Check/Conwert  Online Window  Help - 0 X
DRSS MRl R B AS R E forr oo <1880 BIR O
ifp XA e ammmmmen = s lin ot el
Project B X ka3 I’SEFVD k10 I’SEFVD k11 I’SEFVD k12 I’SEFVD k13 I’SEFVD K21 I’SEFVD KE}/)’SEF?D K23 15
Packing Equipment 10-9-300541:3) T
Sysbem Setking
W Jervo Data Setking 3 CP3STARTS
=1 Motion SFC Program Axi=z
Serva Program Lxi=z
= E‘] Serva Prograr LAxi=
| Koool Speed 20000.00 mm/min
o e
I_:] KO010 ij:.s 0.0 um
I_:] 0011 Axi= 0.0 um
I_] Kooz Lhxis 300000.0 pm
|| kooi3 2 AB3-3
::]]k:unm Axis 0.0 um
KO0zz Luis 0.0 pm
I_] m Lhxis 0.0 num
+ (&%) Labels 3 CPEND

Os servo programas foram criados.

Clique em m e va para a proxima tela.

Y20 5%13  Host Station MoZ
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A secdo a seguir enumera o conteido que vocé aprendeu no Capitulo 9.
Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso verifique-os novamente.

Elaboragdio de um A linguagem do SFC de movimento & uma linguagem de programagio semelhante a um fluxograma.
fluxograma da
sequéncia de controle

A expressio da sequéncia of controle em um fluxograma facilita a criagio de um programa do 5FC de
movimento.

Servo programa » Um servo programa & um padrdo programado de controle de posicionamento.
O programa & composto por instrugdes do servo, ndmeros de eixos, enderecos (valor de deslocamentao),
velocidade de movimento e padrdo de aceleracao, etc.

= No controle de posicionamento com um programa do SFC de movimento, os servo programas especificados
sdo executados de acordo com o padrdo de controle,

Instrugdo do servo Instruces de comando do controle de posicionamento.

Muitas instrugdes do servo, como o posicionamento linear simples com um eixo e as interpolagdes linear e
circular com dois ou mais eixos, sdo preparadas.
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No Capitulo 10, vocé aprendera os principios basicos do programa do SFC de movimento.

No final do capitulo, vocé criard um programa do SFC de movimento no procedimento de controle (fluxograma) do sistema de

amostra.

SELECAO E INSTALACAO DO SOFTWARE DO SISTEMA
GPER,A{:ID’NAL lnrln-llll-vlnllllnvln-llliiillili"capituloﬁ"

é

[ DEF_[NIG&LD DD SISTEMA N I I O A I I "Capitulc. ?Ir

G

[ VERIFICACAO DA OPERACAQ sssssssssssassse"Capitulo 8"

;

CRIACAO DE PROGRAMAS
« + « "Capitulo 9"(INTRODUGAO AC SFC DE MOVIMENTO: Capitulo 10)

d
—

[ PRDGRAMACﬁD- I.'IIII.IIII.'IIIII.'IIIIICapitulolllr

e

[ operacko ]

\ SFC de movimento /

Procedimento de aprendizado do\
Capitulo 10

10.1 Recursos do programa do SFC de
movimento

10.2 Componente de configuragdo do
programa do SFC de movimento

10.3 Tipo de dispositivo disponivel

10.4 Sequéncia de operagao do
programa do SFC de movimento

10.5 Criando um programa do SFC de
movimento do sistema de
amostra

10.6 Método de inicio do programa do
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-

Programa do SFC de movimento

O programa do SFC de movimento é semelhante ao fluxograma para criar um
diagrama de um fluxo de processo de programacao.

Também é facil de manusear, por uma pessoa que aprende a programacdo do
controle de movimentos pela primeira vez.

A secdo a seguir mostra os recursos do programa do SFC de movimento.

[

P10

F10

|

~\

F: Etapa de controle de
operagac

* Executa a operacdo aritmética
e o controle de I/O.

G: Transigdo (espera por
condigdo)

+ Julga a condico de transicdo.

k: Etapa de controle de
movimentos

O controlador de movimento pode ser controlado pelo programa de
sequéncia, utilizando a instrucdo de sequéncia dedicada de movimentos.
Para obter detalhes, consulte os manuais.

Associando cad A d4a etana d . «—| P20 » Executa o controle de
BN i cree un programe e cpakgoer pesson consogums ententir —_—— posicionamento e o controle
pode ser - :
utilizado por facilmente, utilizando o formato de fluxograma. Fa0 de velocidade do servomotor.
qualquer pessoa | Assim, a capacidade de manutencio & aprimorada.
Mao e afetado Uma vez que o madulo de CPU de movimento determina a condicdo de
pelo tempo de transicdo e inicia o posicionamento, ndo existe variagdo no tempo de gix | W3k J l 2150 J
scan resposta pelo tempo de scan, no lado do médulo de CPU de PLC. |
F30 | | F40 | G160
O modulo de CPU de movimento processa nao apenas o controle de T
posicionamento, mas também as operaces numéricas, SET ou R5T do '
Tempode tato dispositivo, etc. 5200
reduzido P ! ﬁ
Isso torna as operacdes via um modulo de CPU de PLC desnecessarias, e |
reduz o tempo de o T O
DESE':i';i:D da A descricdo da condigdo de transicdo especifica do SFC de movimento f | .i P20
CTd“;?E de permite a emissdo de um comando para o servo amplificador depois que G300 |
?ﬁrsrgau a condicdo inicial for satisfeita. _'—‘
EspagFéadﬂam 21 Alem disso, umna transicdo para a proxima etapa pode ser feita apos o F150 - ]
movimanto inicic de um posicionamento, sem esperar pela conclusdo. —II
Complemento glal) |
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Os componentes de configuracdo do programa do SFC de movimento (simbolos do grafico de SFC) sdo explicados
utilizando-se um programa de amostra como exemplo.
Aponte o cursor do mouse na figura de cada componente da configuragdo para ver como utilizar esses componentes.

Examplo:te programa: Programa Exemplo de programa: Programa de sub-rotina
principal
[ Principal J ( Sub-rotina J

I J

F1 k1

G1

Sub-rotina

IFE1
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Vocé pode usar os seguintes dispositivos no programa do SFC de movimento.

Dispositivo Simbolo Nimero de
pontos
Entrada X O O Nota) Um modulo de CPU de movimento ndo pode acessar o
8192 pontos médulo de [/O com "X" e "Y".
Entrada Saida Y o O Utilize "PX" e "PY", em seu lugar.
ou
saida Entrada PX 9] ® Dispositivos para os modulos de I/O controlados pelo modulo de
256 pontos CPU de movimento
Bit Saida Py (] 0 Utilize "PX" e "PY" ao acessar o madulo de [/O.
Relé interno M 12288 pontos O O Este dispositivo pode ser utilizado no intervalo de M0 a M8191.
Relé de ligacéo B 8192 pontos O O -
Anunciador F 2048 pontos O O -
Relé especial SM 2256 pontos O O -
Rﬂg:.;{l;r;:sde D 8192 pontos o O Este dispositivo pode ser utilizado no intervalo de DO a DE191.
bk W 8192 pontos o o |-
Palavra igacdo
Registro especial sD 2256 pontos O O -
Registro de Utilize #8000 a #2639 como dispositivos de monitoragio, e #8640 a #8735
movimento # 12288 pontos o o como dispositivos de histarico de erros de movimento.

Dispositivo compartilhado em varias CPUs

CPU Simbolo
Auto-CPU
Uo G
Dutra
CPU

Nimero de pontos

Max. 14336 pontos*

Ler Grava
r

QO ]

o ®

Observacibes

Vocé pode compartilhar o intervalo de dispositivos atribuido na
definicdo de varias CPUs entre os médulos de CPU e também
acessar os dispositivos controlados com o médulo de CPU de PLC.
* Os pontos disponiveis variam de acordo com a definigio do
sistema.
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Dispositivo dedicado de posicionamento

E um dispositivo que pode acessar o status do médulo de CPU de movimento e cada eixo.

Ele utiliza uma parte do intervalo no relé interno (M) e o registro de dados (D).

Para obter detalhes, clique no botao abaixo. Vocé pode pesquisar em uma lista dos dispositivos no formato PDF.

’ Lista de dispositivos dedicados ao posicionamento ]

No sistema de amostra, utilize os adispositivos dedicados de posicionamento.
N°do

dispositivo Aplicacio Observagbes

M2042 Defina todos os eixos no status de ativacdo do servo.

M2415 Utilizado para verificar o status de ativagdo do servo para o eixo 1. O dispositivo & ligado no status de

M2435 Utilizado para verificar o status de ativacio do servo para o eixo 2. ativacdo do servo.

M2001 Utilizado para verificar o status de aceitacdo de inicio para o eixo 1.

M2002 Utilizado para verificar o status de aceitacio de inicio para o eixo 2. o 'EI..ISPDSI,“VG ¢ ligado quando o servo
esta funcionando.

M2003 Utilizado para verificar o status de aceitacdo de inicio para o eixo 3.

Registro de movimento

E um dispositivo que pode acessar o valor de monitoracdo e o histdrico de erros de cada eixo.

"#" & utilizado para o simbolo do dispositivo. (No sistema de amostra, o registro de movimento nao é utilizado.)
Para obter detalhes, clique no botao abaixo. Vocé pode pesquisar em uma lista dos dispositivos no formato PDF.

’ Lista de resistores de movimento ]
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A sequéncia de operagdo basica do programa do SFC de movimento comega no simbolo "INICIAR" e termina no simbolo "TERMINAR".
Seo pmgrama mudar para a transigao durante a operagdo, ndo muda para a proxima etapa enquanto as condigdes nao forem satisfeitas.
(Esperando até que as condicdes sejam satisfeitas)

Além disso, a sequéncia de operacdo muda se as deriva¢ées de condigées, pulos e chamadas de sub-rotina forem incluidas.

Vamos verificar a sequéncia de operagdo, observando um programa de amostra como exemplo. Clique no botdo "REPRODUZIR" para
iniciar a animacao.

Programa principal Programa de sub-rotina
REPRODUZIR
- ™ ' ™y '
Principal | | Sub-rotina | 0O INIGHS
A b, )

K1
|

O processo comega a partir da posigdo do
1 ponteiro.
* 1~ Este exemplo de programa repete o
G2 processamento dentro do intervalo entre o
ponteiro e o pulo (processo de loop).

PAE1 |
| TERMINAR |

L e

FO F2

Sub-rotina

IFE1
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N®  Nome do programa

Principal

Descricéio do programa

Este & um programa principal a ser executado a partir do programa de sequéncia para inicio.

Este programa executa cada sub-rotina de "Ativacio do servo”, "Movimento de posicdo de recolha”, "Retorno & posicao inicial”
guando o sistema & iniciado.

Apos a conclusdo das sub-rotinas acima, o programa espera pela entrada do sinal de inicio (PY12).

Quando o sinal de inicio (PY12) & ativado, a sub-rotina de "posicionamento 1% & executada, e as mercadorias movem-se para o
palete.

Até que o nimero de mercadorias organizadas no palete atinja 6, a sub-rotina € executada repetidamente.

11

Ativagio do servo

E um programa de sub-rotina executado quando o sistema se inicia a partir do programa principal.
Ele define todos os eixos para o status de ativacdo do servo.

12

Movimento da
posicdo de
recolha

Este & um programa de sub-rotina executado quando o sisterna se inicia a partir do programa principal.

Ele move a parte da garra do dispositive da posicdo inicial para a posicdo de recolha (a posicdo em que a parte da garra serd o
centro das mercadorias) e define a posicdo para "0Omm", utilizando a mudanca do valor atual.

Ao definir a posicdo de recolha para "0mm" usando a mudanca do valor atual, o endereco (valor de deslocamento) pode ser
facilmente obtido.

13

Retorno a posigdo
inicial

Este & um programa de sub-rotina executado quando o sisterna & iniciado a partir do programa principal.
Ele executa o retorno & posicdo inicial para todos os eixos, usando o "Proximity dog type 1"

14

Posicionamento 1

Este & um programa de sub-rotina para o controle de posicionamento, executado quande o sinal de inicio & ativado no
programa principal. Ele organiza seis das mercadorias da linha de embalagem no palete.

A coordenada da organizacdo € calculada pelo ndmero de mercadorias organizadas.

Quando o ndmero de mercadorias organizadas atinge 6, o ndmero & zerado.

Ponto
Escrever todos os processos em um Unico programa dificulta a leitura do programa, durante sua criacdo.
Dividir o programa de acorde com o contetido do controle (criando sub-rotinas), chamando e executando os controles a partir do
programa principal torna o programa simples e facil de ler.
Além disso, a eficiéncia da programacgdo melhora, pois ndo € necessario escrever 0s mesmos detalhes de processamento varias vezes.

m Criando um programa do SFC de movimento do sistema de amostra ) 0o0

Crie um programa do SFC de movimento no procedimento de controle (fluxograma) do sistema de amostra.
A secdo a seguir mostra os programas de SFC de movimento a serem criados.
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A secdo a seguir mostra os programas de SFC de movimento no sistema de amostra.
Aponte o cursor do mouse na figura de cada compenente da configuracdo para ver cada detalhe de processamento.

- -
| Ativagdo do m:n.-nJ
e

G11 G

[ TERMINAR ]

F31

K21

Movimento da )
posigdo de recalha |

(G35

G33

| Fa3

|r TERMINAR |
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Os dois métodos seguintes estdo disponiveis para iniciar o programa do SFC de movimento.

Inicio automaticamente quando o modulo de CPU de movimento é executado

Ativando o sinalizador PLC READY (PLC PRONTOQ) (M2000) do médulo de CPU de movimento, qualquer programa do SFC de movimento
pode ser automaticamente iniciado.

O programa de sequéncia para iniciar o programa do SFC de movimento ndo é necessario.

Ma definigdo padrao, a definicdo do botdo de STOP/RUN do maédulo de CPU de movimento para RUN ativa M2000.

Defina o programa para ser iniciado automaticamente pelo SFC de movimento parametro do MT Developer2.
Defina o item "Auto." do programa como "Yes". (A definicdo padrio é "No".)

Motion SFC Parameter

Task Parameter Program Parameker
cont. Transition Ct. Mo, | Program Mame "ﬂmﬂ | Trans. | EnD Executing Flag | Execution Task
i 10 Main ‘Y5 Mormal
(Miormal Task Common) 11 Servo ON Mo Mormal
g == 12 Mowve position Mo Bormal
= 13 Hame return Mo - . .
14 Positioningl Mo (E:F programa ;ulu |'iem ?u‘to. etdeﬂnldu como
. es" @ iniciado automaticamente.
WML Interrupk setting . .
10 18 O valor definido pode ser alterado na caixa de
didlogo exibida, clicando-se duas vezes em
11 [ 19 cada programa.
I 12 " 11D
13 1
14 ™ 112
[ 15 113
I 16 [ 114
17 [ 115 < »
K | Cancel
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>m Método de inicio do programa do SFC de movimento

Comece usando a instrucdo de sequéncia dedicada de movimentos a partir do programa de sequéncia

Qualquer programa do SFC de movimento pode ser iniciado pelo comando de pedido de inicio do SFC de movimento
"D(P).SFCS", a partir do programa de sequéncia.
O sistema de controle de movimentos acoplado ao controle de sequéncia pode ser estabelecido.

[Command [EIEEg_tiDn
I condition
g0y ] Command
DP. SFCS $ || DP.SFCS | (1) | (n2) —
Command
|| DP. SFCS (n) | n2) | (@1 | (D2)
DET;::D Definindo detalhes De:;\:dﬂ Tipo dos dados
(N® do primeiro I/O da CPU de destinc)/16
O valor a especificar atualmente & o seguinte.
(n1) CPU No.2 : 3E1H, CPU No.3 : 3E2H, CPU No.4 : 3E3H Usuaric | Binario de 16 bits
(Mota): A CPU de movimento ndo pode ser definida como CPU Mo.l na configuracdo de
varias CPUs.
(n2) M® do programa do SFC de movimento a iniciar. Usuario | Binario de 16 bits
Dispositivos concluidos
(D1) MNots-1) (D1+0): Dispositivo ativado para um scan na conclusdo de aceitagio da instrugao. Bit do sisterna
(D1+1): Dispositivo ativado para um scan na conclusdao de aceitagdo anormal da instrugao.
{Ma conclusio do erro, D1 + 0 também é ativado.)
(D2) Netal) | Dispositivo de armazenamento com status concluido Sisterna | Binario de 16 bits

Nota-1: Omissdo possivel com omissdo de (D1) e (D2).

) ﬂﬂﬂ
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O Resuro

) ﬂﬂﬂ

A secdo a seguir enumera o conteido que vocé aprendeu no Capitulo 10,
Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso verifique-os novamente.

Programa do SFC de
movimento

Componente de
configuracio do SFC
de movimento

Sequéncia de
operacio do SFC de
movimento

Dispositivo dedicado
de posicionamento

Registro de
movimento

Este & um programa semelhante ao fluxograma para o controle de movimentos.
Também é facil de manusear, por uma pessoa que aprende a programacio do controle de movimentos pela
primeira vez.

O programa do 5FC de movimento & descrito organizando-se e conectando o componente da configuracdo
(Simbolos do grafico de SFC).
= INICIAR
Inicia um programa.
+ Etapa de controle de operacao
Executa o programa de controle de operacio.
+ Etapa de controle de movimentos
Executa o servo programa (controle de posicionamento).
+ Etapa de inicio/chamada de sub-rotina
Executa o programa de sub-rotina (outros programas de SFC de movimentao).
» Mudanca de transicio
Sem esperar pela conclusdo da etapa anterior, muda para a proxima etapa quando as condicfes de transicdo
estiverem satisfeitas.
+ Transicdo Esperar
Depois de esperar pela conclusdo da etapa anterior, muda para a proxima etapa guando as condicbes de
transicdo estiverem satisfeitas.
+ Pular o ponteiro
Mowve um processo para a posicdo do ponteiro especificada.
+ Terminar
Termina um programa.

A sequéncia de operagdo basica comecga de "Iniciar” e termina com "Terminar®™.

Se um programa mudar para a fransicdo, ndo muda para a proxima etapa enquanto as condices nio forem
satisfeitas.

Alem disso, a sequéncia muda se a derivacio, sub-rotina e outros procedimentos forem executadas.

E um dispositivo que pode acessar o status do madulo de CPU de movimento e cada eixo.
Uma parte do intervalo no relé intermo (M) e o registro de dados (D) s3o atribuidos.

Com o dispositivo dedicado de CPU de movimento (Simbaolo: #), um controlador de movimento pode acessar os
valores de monitoracdo e historicos de erros de cada eixo.
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CTT3Y PROGRAMACAO D) 000

No Capitulo 11, vocé aprendera o método de programacéo e depuracdo do programa do SFC de movimento do sistema
de amostra com o MT Developer2.

' ™y

SELECAO E INSTALACAO DO SOFTWARE DO SISTEMA
GPERA{:ID‘NAL I"IllI'IIII'.IIII"IIII'IICapitUIOEIr

@

DEFINICAO DO SISTEMA s+ sssssssssssessss Capitulo 7" |
‘ Ancedimentu de aprendizado do \
. Capitulo 11
VERIFICACED DA DPERACEED A R R "Capitulo 8" 1111 crlﬂr'!dﬂ um ngrama d{} SFC dE
movimento

11.2 Convertendo um programa para
um formato praticavel
( ] 11.3 Criando um programa de

pe

CRIACAO DE PROGRAMAS sequéncia para iniciar
= = + "Capitulo 9"(INTRODUCAQO AQ SFC DE MOVIMENTO: Capitulo 10) 11.4 Depurando um programa do SFC

de movimento
‘ 11.4.1 Depuracao sem usar um
modulo de CPU de movimento
PRDGRAMACAD ®F E B SR EE SRR SRR “capitulo ll" k 11141.2 q&purﬂndﬂ 8] prﬂgrﬂma dﬂ
sistema de amostra
‘ 11.5 Escrevendo um programa do SFC
de mwirgenm ’ ¥
i 11.6 Executando o programa do SFC de
[ OPERAGAO J movimento
11.6 Conclusao do sistema de amostra/
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»m Criando um programa do SFC de movimento

Programe o programa do SFC de movimento do sistema de amostra com o MT Developer2.
Vocé aprendera a operagdo basica, como selecdo, organizacao, alinhamento de figuras e conexdo e desconexdo de cabos,

através da programacao.

) 000

Vamos trabalhar com a programacao do SFC de movimento na proxima tela.

& MELSOFT Seroe MT Dovelopor? G ¥MELSEG¥o - loarnine¥ Packing Equipment = [Motion SFC 10:Main]
MtﬂWﬁMﬂlﬁthﬂ[ﬂnwm

DPAGE MRl iR D™ -0 SR i [online Ghonge OFF =] £ ¥a, (1) &E’Ll
;’u 30 T 0 e e TR 8 R I R OB | ‘5.5 HOBR @ D Ch G 48+ 08 £

okl 57 sl ol ki

? X doMotion SFC 10:Main ~ |

Mot SFC Pae aivter
Mataon SFC Prosy s IGI:I
010:Main

001 Sewrve ON

012:Mowe position
0 3cHrmt raban |Homu - |

01 4: Perpltacrarsg |
= (] Servo Program

= B servo Program
L el =
K002
(e

4

QITI0  SV13 Host Slaten Mol
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Window  Help

o)

Device Comment

O programa do SFC de movimento & criado.

Cligue em u e va para a proxima tela.

an o2
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m Convertendo um programa para um formato praticavel

Depois de criar um programa, converta-o para um formato praticavel para o moédulo de CPU de movimento.
Os programas que nao forem convertidos ndo podem ser executados ou armazenados.

P MELSOFT Series MT Developer? C:¥MELSEC¥e-learning¥Packing Equipment - [Motion SFC 10:Main]

: Project Edit FWMMI#HMW[ Online  Debug  Tools  Window -8 X
DBE EiMMon B0 3 500 o BB D | By £21 5§ i M | B B : [Onine Chanee OFF ] 2,80 31 R Q '
2 0| 290 - p22] i W2 pdmE (K] (F] s B B ) (S (5] (8 G Eh Ch| Y R b $| T Be

Rox 3= Motion SFC 10:Main l f Clique no botde Batch Conversion na barra de ferramentas.
[Hain I

* No menu, também & possivel efetuar [Check/Convert] - [Batch
Conversion].

GO

Home ..

;o;mn

Babdmmuh‘-gﬂ‘ermhn‘rSFC HrORgr AT, ..

Qutput ]

Os resultados da conversdo dos programas sao exibidos.

mmw&miﬁ: FiFs and G have completed successfully,
-= Error: 0, Warning: 0

- Bateh Conversion End : Error: 0, Warning: 0

) 000
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>m Criando um programa de sequéncia para iniciar ) 000

Inicie o programa do SFC de movimento do sistema de amostra com a instrugdo de PLC dedicado de movimento "D(P).SFCS", do
programa de sequéncia para iniciar.

A secdo seguinte mostra o programa de sequéncia para iniciar o sistema de amostra.
O programa do SFC de movimento No. 10 (Main - Principal) do médulo de CPU de movimento (Mo. 2) € iniciado quando MO é ativado.

L

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

* SM403 no programa é o relé especial que s se desativa no primeiro scan apos o inicio do modulo de CPU de PLC.

Crie o programa de sequéncia com o GX WorksZ2. (N3o é possivel criar programas de sequéncia com om MT Works2.)
Escreva os programas criados no modulo de CPU de PLC, usando Write to PLC, do GX Works2.
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Simulador

>m Depurando um programa do SFC de movimento

) 000

Apos a conclusdo da programacao, verifique se o programa funciona de acordo com seu projeto.
A causa da operacao incorreta (ponto de falha) &€ chamada de Bug, e as tarefas de pesquisa e correcdo, Depuracao.

A depuracdo é uma tarefa importante. Ndo execute programas no sistema atual sem efetuar a depuracéo.
Se forem deixados bugs, eles podem causar uma parada anormal, falhas de funcionamento ou problemas.

As fungdes de apoio a depuragéo estdo instaladas no MT Developer2.

Uma fungio que simula a execugdo do programa sem um moédulo de CPU de movimento.
Utilize essa fungdo em um ambiente onde um modulo de CPU de movimento ndo pode ser
fornecido para depuracao.

Monitoramento

Uma funcio para monitorar o status de execucdo e o status de cada dispositivo.
Existem varias fungdes de monitoragdo, como a fungio de monitorar apenas os dispositivos
registrados, ou de monitorar o programa do SFC de movimento em execugao.

Uma fungio que efetua um teste para verificar as opera¢bes dos programas criados,

Z?:te wa ativando/desativando dispositivos de bits, escrevendo os dados do dispositive de palavra.
po A depuracio pode ser feita sem conectar os dispositivos 1/0.
Precaucgodes

Faca a depuracdo sem conectar os dispositivos I/O ou a maquina ao sistema do controlador de movimento ou aos
servomotores,
Uma operacdo ndo prevista pode ser causada por bugs.
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>m Depuracao sem utilizar um médulo de CPU de movimento ) 000

Utilize uma funcédo de simulagdo quando um médulo de CPU de movimento ndo puder ser fornecido para

depuracéo.
A operacdo do programa pode ser simulada no médulo virtual de CPU de movimento do software.
| MT Simulatorz  [2] 51|38 ltem  Status Descricio
Tools RUM Executa um modulo virtual de CPU de movimento.
Botiio STOP Para um modulo virtual de CPU de movimento. (status inicial)
RESET Redefine um modulo virtual de CPU de movimento.
(S0 pode ser selecionado durante STOP.)
Mostra o status do modulo de CPU de movimento ou erros
LED
no LED de 7 segmentos.
Switch
(" RESET (% 5TOP! (" RUN
Precaucoes
* N&o existe garantia de que o programa do SFC de movimento funcione de acordo com a simulacdo apos a
depuracéo.

« A entrada ou saida dos médulos de I/O sdao executadas utilizando a meméria para simulacéo.
» Assim, o resultado da operacado da funcdo de simulagdo pode ser diferente do resultado da operacdo do médulo
de CPU de movimento real.
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>m Depurando o programa do sistema de amostra

) ﬂﬂﬂ

Pedido ou cancelamento
do modo de depuragio

Depure o programa do SFC de movimento do sistema de amostra com a fungdo de simulagao.
Inicialmente, mude o status de execugdo do programa para o modo de depuragao.

Muda a execugdo do programa para o0 modo de depuragdo ou sai do modo de depuragdo.
Quando o programa & mudado para o modo de depuracéo, a funcio de pausa abaixo pode ser
usada.

Executar ou continuar

Executa novamente ou continua o programa, quando o programa do SFC de movimento esta em
uma pausa ou final forcado.

Execugdo em uma etapa

Muda o programa do SFC de movimento durante a pausa do ponto de pausa para a proxima etapa.

Mudanga forgada

Muda o programa para a proxima etapa forgadamente, quando ele ndo muda para a proxima etapa
na transicdo, por as condigbes ndo estarem satisfeitas.

Pausa

Termina o programa do 5FC de movimento em execugdo ou durante a pausa forcadamente,
independentemente do ponto de pausa.

Final forcado

Termina o programa do SFC de movimento em execugdo ou durante a pausa forcadamente.

Vamos trabalhar com a depuracdo do programa do SFC de movimento na proxima tela.

Mo modo de depuragéao, até 4 posicdes de parada do programa (que é chamado de ponto de pausa) podem ser especificadas.
O programa para quando muda para a etapa especificada como ponto de pausa. (Essa situagdo é denominada Durante a pausa.)
Durante a pausa, 0s programas podem ser executados com os resutlados da operacdo ou as operagdes verificadas, em uma
etapa de cada vez usando as seguintes fungdes.

Fungio Descricio
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>m Depurando o programa do sistema de amostra

) 000

:ﬁ MELSOFT Series MT Developer? G:XMELSEC¥e-learnine¥Packing Equipment — [Motion SFCG 10:Mainl

EBEX

! Project Edit Find/Replace  Wiew Check/Corwert  Online  Debuwe  Tools  Window  Help - 0 X
O P S0 e W 3 T e e B B 88 ) =t L1 B B ) [orine chenec oFF = £ S I @ Q)
ido B8 FE| 20 b pE Al udetl 08 mE W i (<] [F] Fel (7] [ 5] (O] [ B Gh Ch \PLEF] Bl 3= ) % B
: Project B x 3o Motion SFC 10:Main | 40 -
Packing Equipment 10-9-300541:3) A
+ Sysbem Setking IFE1 B
+ Servo Data Setting
- Motion SFC Program [G 3 ]
Mation SFC Program Mana .
Motion SEC Parameter PX1l2z // Check start button 13 ON
- Mation SFC Program
.| 010:Main
LJ 011:5ervo QM IFEZ
LJ 012:Maove position
LJ 013:Home return
] D14:Pasitianing1 [ Z]
+ Servo Programm IMEO001
- Labels // Check the rise of the start butto
Structured Data Types
= ) Il
+- (=l Device Memory
¥ Device Comment
[F 6]
SET MB001  // &tart rising note
SET PYZ /4 In ope|Afungio de simulagio é encerrada.
EST P¥3 /# Inacti)Adepuragio do programa de SFC de movimento foi concluida.
| Clique em m e va para a proxima tela. bt
< T >

Y20 5%13  Host Station MoZ
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m Escrevendo um programa do SFC de movimento

) ﬂﬂﬂ

Escreva um programa do SFC de movimento criado no médulo
Antes de escrever, verifique o seguinte.

de CPU de movimento.

+ As fontes de alimentacgao do controlador de movimento e do servo amplificador estao ligadas.
+ O botdo RUN/STOP do médulo de CPU de movimento esta na posicao STOP.
» Um PC e 0 moédulo de CPU de PLC estdo conectados corretamente.

Clique no botdo Parameter + Program na janela Write to PLC seguinte e faga a escrita.

Clique no botdo
Parameter + Program .

Write to CPU x|
Transfer information
Cornecting rterface  LISB <> [PLCModue
Targst CPU: ) | Staticn No. Host ~ CPUType 1720 puz
O5 Type [SW13Q0 YERI008
Dbl sotting
Target memory

As informagées do modulo de CPU de movimento
podem ser verificadas.

Select Al ]Mml

r |

~

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

Todos os parametros e
programas sao selecionados.

Faca a escrita ]

e
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3) Execute o programa.
Defina o botdo RESET/ STOP/ RUN do médulo de

CPU de PLC e o botdo STOP/ RUN do modulo de
CPU de movimento como RUM.

i
m Executando o programa do SFC de movimento ) 000
Execute o programa do SFC de movimento escrito no médulo de CPU de movimento.
Opere os botdes do modulo de CPU de PLC e do médulo de CPU de movimento nos seguintes procedimentos.
1) Refina o modulo de CPU de PLC e 0 madulo de i
CPU de movimento. Maodulo de CPU de PLC
Defina o botdo RESET/ STOP/ RUN da CPU de
PLC para RESET. ~RESET Ruw
A redefinicdo é feito pelo médulo de CPU de PLC e
NOT STOP
Todos os modulos de CPU, incluindo o médulo
de CPU de movimento, sdo redefinidos. RESET/ STOP/ RUN
2) Verifique a geracdo de erros.
Maodulo de CPU de PLC Modulo de CPU de movimento

~ RESET RUN

B | 4

STOP
RESET/ STOP/ RUN
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11.7 Conclusao do sistema de amostra

Finalmente, verifique a operag@o do sistema de amostra concluido, usando a animacéao.

Acione a animacao no sistema de amostra a seguir usando o mouse, de acordo com a instrucdo de O Clique |

Velocidade de ;
No.14:Posicionamento 1

reprodugio o

da animaglo Programa de sub-rofina
(=) Normal —
O Lenta ( TERMINAR |

() Avango de quadn

r l [ TERMINAR ]
| — = O programa de sub-rotina termina e o fluxo retorna ao programa principal.
Botdo Iniciar (PX12)

En operag
V.

‘ ¢ mercadorias organizadas b
Parando (PY3) =
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) ﬂﬂﬂ

A secdo a seguir enumera o conteido que vocé aprendeu no Capitulo 11,
Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso verifique-os novamente.

Conversdo de um
programa

Depuragao

Funciio de simulacio

Modo de depuracio

Execucio do SFC de
movimento

Depois de criar um programa, converta-o para um formato praticavel para o médulo de CPU de
movimento.

Os programas que nao forem convertidos nao podem ser executados ou armazenados.

Apds a conclusdo da programacio, verifique se o programa funciona de acordo com seu projeto.

+ A causa da operacdo incorreta (ponto de falha) & chamada de Bug, e as tarefas de pesquisa e
correcdo, Depuragdo.

= Ndo execute programas no sistema atual sem efetuar a depuracao.
Se forem deixados bugs, eles podem causar uma parada anormal, falhas de funcionamento ou
problemas.

Utilize uma fungéo de simulagdo guando um modulo de CPU de movimento ndo puder ser fornecido.
A operagdo do programa pode ser simulada no modulo virtual de CPU de movimento do software.

Até 4 posigbes de parada do programa (que sdo chamadas pontos de pausa) podem ser especificadas.
O programa para quando muda para a etapa especificada como ponto de pausa. (Essa situagéo &
denominada Durante a pausa.)

Durante a pausa, o programa pode ser executado utilizando-se as seguintes fungdbes em uma etapa de
cada vez

1. Redefina 0 modulo de CPU de PLC e 0 modulo de CPU de movimento.
Defina o botdo RESET/ STOP/ RUN da CPU de PLC como RESET.
A redefinicdo é efetuada pelo madulo de CPU de PLC No. 1.
Todos os mddulos de CPU, incluindo o madulo de CPU de movimento, sdo redefinidos.
2. Verificando a geragdo de erros
3. Execute o programa.
Defina o botdo RESET/ STOP/ RUN do modulo de CPU de PLC e o botdo STOP/ RUN do
modulo de CPU de movimento como RUN.
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} Teste Final

) ﬂﬂﬂ

Agora que vocé concluiu todas as ligdes do curso Introducdo ao CONTROLADOR DE MOVIMENTO (Modo Real:
SFC), esta pronto para fazer o teste final.

Se tiver qualquer duvida sobre os tépicos abrangidos, aproveite esta oportunidade para revé-los.

O Teste Final € composto por 5 perguntas (23 itens).

Vocé pode fazer o teste final quantas vezes desejar.

Como é feita a pontuacdo do teste
Depois de selecionar a resposta, ndo se esqueca de clicar no botdo Resposta. Sua resposta sera perdida se vocé
continuar sem clicar nesse botdo. (O sistema assumira que essa pergunta nao foi respondida).

Resultados da pontuacao
O numero de respostas corretas, o nimero de perguntas, a porcentagem de respostas corretas e o resultado
(aprovado/reprovado) aparecem na pagina de pontuagéo.

Respostas corretas : 1

Para passar no teste, vocé
Total de perguntas: 3 precisa responder corretamente
a 60% das perguntas.

Porcentagem: 20%

Continuar ‘ | Rever ‘ ‘ Repetir ‘

+ Clique no botdo Continuar para sair do teste.
» Clique no botdo Rever para rever o teste. (Verificar a resposta correta)
» Clique no botdo Repetir para refazer o teste.
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Teste Final 1 ) 000

Selecione os 3 recursos corretos do software do sistema operacional (descrito daqui em diante como software do sistema
operacional).

~ O software do sistema operacional &€ entregue instalado em um modulo de CPU de movimento.

~ O software do sistema operacional precisa ser instalado em um modulo de CPU de movimento.
— O software do sistema operacional precisa ser comprado separadamente de um modulo de CPU de movimento.
O software do sistema operacional é enviado com um modulo de CPU de movimento.

~  Defina o modulo de CPU de movimento no modo de instalacdo usando o botdo rotativo, antes de instalar o
software do sistema operacional.

~ O software do sistema operacional ja esta instalado, por isso vocé pode usar o modulo de CPU de movimento
imediatamente apos a compra.

Resposta ] I Volta ]
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Teste Final 2

) 000

Selecione as fungdes dos componentes de configuracdo (como etapa, transi¢do) utilizadas em um programa do

SFC de movimento.

Componente da configuracao

Detzlhe do processamento

TNICTAR Principal v
TERMIMAR TERMIMAR ¥ |
Etapade controlede |  Fy =
operacio )
Etapa de controle de | 4y -
movimentos I
Etapa de

inlcicy'chamada de Sub-ratina v
sub-rotina

Mudanca de f

transigao | L ¥
Transigao Gl =
SPERAR —— |
Mudar de transicdo Gi =
YN I |
Pular p P ¥ |
Ponteiro — Pl

Resposta ] I Volta ]

Detalhe do processamento

1

Vi

Executa o programa do SFC de movimento
especificado.

Sem esperar pela conclusdo da etapa anterior, muda
o programa para a proxima etapa quando as
condic¢des de transicdo sdo satisfeitas.

Pula para o ponteiro Pn especificado no programa.
Termina o programa ou o programa de sub-rotina.
Faz derivagbes para quando as condigdes de
transicdo estiverem satisfeitas e ndo estiverem
satisfeitas, sem esperar pela concluséo da etapa
anterior.

Indica o ponteiro de destino do pulo (etiqueta).
Quando a etapa anterior € a etapa de controle de
movimentos, espera pela conclusdo do movimento e
muda para a proxima etapa quando a condicdo de
transicao for satisfeita.

Executa o programa de controle de operacdo
especificado.

Inicia o programa ou o programa de sub-rotina.
Executa o servo programa especificado.
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Teste Final 3 ) a0

Selecione o programa correto em que o programa muda para a proxima etapa apos a conclusdo do movimento
da etapa de controle de movimentos.

. Exemplo de programa 1 . Exemplo de programa 2 . Exemplo de programa 3

™ ~ -
[ Teste J Teste ) L Teste ]

F2 F2

-~

™y ™
[ TERMINAR J [ TERMINAR ) |i TERMINAR J

I Resposta ] I Volta ]
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Teste Final 4 ) oo

Selecione os 3 processos que devem ser executados antes do controle de posicionamento, durante a criacdo de um
programa do SFC de movimento.

Ativacao do servo

Desativacdo do servo

Operacao JOG

Retorno a posicdo inicial

Mudanca do valor atual

Confirmando que o sinalizador de aceitacdo de inicio é ativado

Confirmando que o sinalizador de aceitacdo de inicio é desativado

Resposta ] [ Volta ]
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Teste Final 5 ) a0

A relacdo entre diversos programas e parametros necessarios para um controle de movimentos é apresentada na figura abaixo.
Preencha os espacos com as palavras corretas.

--Select-- v

--Select--

: INICIAR I |
|—1 ———IDPSFCS [---{ K0 |.|]_| ;|_) | --Select—- | v |
T

[G100]
M 2049/ /Aceitar ativacdo do servo?

Iniciar especificagao * T
do n® do | —Select—-
programa I

__SE Iect__ L J [ [K IU i Rf‘al]
1INC-2
Ads 1. 10000 PLS servo

A 2 20000 PLS ampllﬁ[ﬂdﬂr
Velocidade vetorial 30000 PLS/s

1 | --Select—- | ¥ |
(__ TERMINAR )

--Select--

Definicdo do sistema

Parametro fixo

Parametro do servo

Bloco de parametros

Dados de retorno a posicao inicial
Dados da operacao JOG

Servomotor

Resposta ] I Volta ]
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Pontuacao no teste ) L

Vocé concluiu o Teste Final. Seus resultados sdo os seguintes.
Para terminar o Teste Final, va para a proxima pagina.

Respostas corretas : 0
Total de perguntas: 5
Porcentagem: 0%
Continuar ‘ ‘ Rever ‘ | Repetir ‘

Voce nao passou no teste.
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Vocé concluiu o curso Introducdo ao CONTROLADOR DE MOVIMENTO (Modo Real:SFC).

Muito obrigado por fazer este curso.

Esperamos que tenha gostado das licdes e que as informagoes
adquiridas sejam uteis no futuro.

Vocé pode rever o curso quantas vezes quiser.

Rever | Fechar




