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[ DTN Objetivo do curso ) W

Este curso destina-se as pessoas que estabelecem o sistema de controle de movimentos utilizando o médulo de CPU de
movimento pela primeira vez, para aprender a criar o sistema, fazer sua a instalagdo, conexdo elétrica e verificagdo da
conexao elétrica.

A maior parte do contetdo deste curso destina-se aos projetistas de hardware.

O conteldo para os projetistas de software, como definicdo do sistema e programacao, é descrito no curso "SERVO
MOTION CONTROLLER. BASICS (REAL MODE: SFC)" (INTRODUCAO AO CONTROLADOR DE MOVIMENTO DO SERVO -
MODO REAL- SFC).

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-Q SERIES BASICS",

o curso "MELSERVO (MR-J4) BASICS",

e o curso "YOUR FIRST FACTORY AUTOMATION (POSITIONING CONTROL)".
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GG Estrutura do curso ) 000

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

Capitulo 1 - INTRODUGAO AO CONTROLE DE MOVIMENTOS
Vocé aprendera os principios basicos do sistema de controle de movimentos e do médulo de CPU de movimento.
Capitulo 2 - CRIACAO DO SISTEMA

Vocé sabera os detalhes do controle do sistema a ser estabelecido e aprendera a criar sistemas e selecionar
produtos.

Capitulo 3 - INSTALACAO E CONEXAO ELETRICA

Vocé aprendera a instalar e fazer a conexao elétrica dos sistemas de controle de movimentos.

Capitulo 4 - VERIFICACAO DA CONEXAO ELETRICA

Vocé aprendera a verificar se a conexao elétrica foi feita corretamente.

Teste Final

Pontuacéo para aprovacao: 60% ou mais.
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I CEITELE 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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Precaugées para utilizagdo ) 000

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 Versao 1.18U
- MR Configurator2 Versdo 1.01B
- GX Works2 Versado 1.55H

Materiais de referéncia

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

Nome de referéncia Formato do arquivo Tamanho do arquivo

Programa de

e Arquivo comprimido 170,516 bytes

Para impressdo Arquivo comprimido 485 kB
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[ (1Rl INTRODUCAO AO CONTROLE DE MOVIMENTOS

) 000

O controle de movimentos 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.
Este curso oferece ao projetista de hardware informagdes sobre como configurar sistemas de controle de movimentos
utilizando o médulo de CPU de movimento (Q172DCPU)

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

X4 table

Sealing Spinner l Filing machine |

I

XY table

Maotion SFC program
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} Recursos dos moédulos de CPU de movimento ) o0

Utilize um modulo de CPU de movimento do controlador de movimento série Q da Mitsubishi, para fazer o controle de
movimentos. A secdo a seguir mostra os recursos dos médulos de CPU de movimento.

O sistema operacional pode ser selecionado de acordo com cada aplicagéo
Vocé pode selecionar um software de sistema operacional (software de controle) adequado para aplicagdes como uma
montagem de esteira transportadora ou maquina de processamento.

f

Sisterna operacional %ﬁ?mxmwmem SV] g'm#‘é mlﬁ?ﬂ ﬁ:ﬁnw SV2 2 Emmmﬂmﬂlm SV4 3

software
A e fjm (mis) N Linguagem dedicada Linguagem de suporte mecknic

(CD-ROM) | Mentagem des componerites eletrinices, B '-_l_-__T'"I_W Alirnenitscin de prencas, Processamerio de [ 7| Lixadeira
o Inseridor, Alimertadorn, Moldador, Equipamenio de | *‘Tﬂ alimeribas, Embalagernde alimentos, Bobinador, ¥ '( { Mdquina Transler
—— o ]| wansports, Aplicador de tinta, Montagem de chips, LI Pete, Filatério, Maguing tetil, Maguina de impressio, % 2 N __] Ferraments de maguing
— — i 7 | Cortsdor de walers, Camegador e descarregadar, | Encadernsdor, Moldadar de preus, Maguina de 4 Padeireiro

W
hisquing de encadernar, Measa X-Y - 4 labricagie de papel 'k..,“'h | Carregadar e descarregadar

A

Interpalagio linear (1 a 4 elxas), Interpolacio clreular, Controle sincrono, Bl eletrdinlon, Interpolacio lnear (1 a 4 elos)
Velocidade constante, Allmentacio com passo fixo, Ernbreagem eletrdnica, Came eletriinion, Controle de Interpolacio circular

Contrale de veloddade com parada em posicio fixa, entragio Interpolacio helicoidal

Mudanca de velocidade, Controle de velocidade, Posicionamento de velocidade constante
Mudanca de velecidade e posicio

A configuracdo de varias CPUs reduz a carga do processamento da CPU

Um modulo de CPU de movimento precisa ser utilizado em conjunto com um modulo de CPU de PLC. Esta definicdo e
chamada de configuracdo de varias CPUs, na qual o controle da sequéncia e o controle de movimentos sdo processados
em cada modulo de CPU, reduzindo a carga de processamento em cada modulo de CPU e acelerando o processamento.
(Um médulo de CPU de movimento ndo pode ser utilizado sozinho).

CPU de PLC CPL de mavimento

Merndria do dispeditive Meamdria do dispasitive
Madels

Unhversal Processadar de

Viirias CPUsS
Processador de Bus de alta velocidsd controle e
Contrele da PLC Vérlas CPUs Viras CPUs Fricvi mentos

Alta velocldade Alts velocidade
Area de transmissio Area de transmissdio

But dao sisterma de PLC de sérle

Médulo de PLC de 'O Mddulo de Funcio Inteligents do PLC Mddula de Mavimente
(= fs)] {A/0, Dy, ete) (DG de provimidade, Entrada manual
de gerador de pulsos)
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»m Recursos dos modulos de CPU de movimento

E proporcionado um ambiente de manutencio e desenvolvimento de facil utilizacio

Um ambiente de engenharia com controlador de movimento, o MELSOFT MT Works2, proporciona um ambiente de
desenvolvimento and manutengdo que permite fazer a definicdo do sistema, a "programacao e depuracao” das defini¢oes
dos parametros, a simulaga@o e a "operacdo e manutencao” de uma forma integrada, a partir de um PC.

Isto otimiza o desenvolvimento, a operacao e a manutencédo dos sistemas de controle de movimentos.

) 00

Facil criagao de sistemas de movimento com a tela grafica ] fF saramasiia arg amaln de fiukog e fackisda s
¢ 9 visualizagcdo e compreensdo

WDefinicao do sistema MDefinigdo dos parametros MPrograma do SFC de WServo programa
movimento (SV13/SV22) para posicionamento (SV13/5V22)
. Y ——

| = :. | Programacao
: Criacdo do
sisrema

4
o S—

Operacao e manutencao Inicializacao e ajuste
Otimizacéo da operacio e da manutencio ' ' Uma grande variedade de fungées do monitor e
de operacdo de testes

®Monitor do lote de erros  MFuncéo de osciloscopio WVarias funcdes do monitor  MVarias funcdes de operacdo de testes
do CPU de movimento digital ’ ,.1
3 - =0
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controle de movimentos.

Instalacio por meio de um PC

Software do Cabo USE
sistema operacional

Unidade base

SSCMNET Il

Software do
ambiente de engenharia
do controlador de movimento,

MELSOFT MT Works2 _

s s Entrada de
& - parada
- forcada

Pacote de sotware
de configuracio do senvo
MR Configurator2

Instalac3ao

@  r

Suporte
de bateria

o
m Requisitos para estabelecer sistemas de controle de movimentos

A secdo a seguir mostra a configuragdo basica (incluindo hardware e software) exigida para se estabelecer um sistema de

Apontar o cursor do mouse sobre cada dispositivo mostra os respectivos detalhes.

Senio amplificador Q1720: Max. 8 eixos
MR-J3-0B Q1730: Max. 16 eixos

Eixo 8
== (Eixo 16}
Servomotor
compativel com
MR-J3 )

[Sistema 2] (aceito apenas pelo Q173D)

Servo amplificador

MR-J3-0B Max. 16 eixos

Eixo 1 Eixo 16
Servomotor
compativel com
MR-J3 )
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>“ Nomes de cada secao de um médulo de CPU de movimento ) 000

A tabela a seguir enumera os nomes e as aplicagdes de cada se¢do de um moédulo de CPU de movimento. (Neste curso,
Q172DCPU é utilizado como exemplo.)

Apontar o cursor do mouse sobre cada item da tabela realca a secdo correspondente do modulo de CPU de movimento, e
vice-versa.

Q@1TIDCPU M orme A ]

Wisar erm LED com 7 segmentos Indica o status da operacAo & inform acdies sobre ermos do modulo de CPU.

Botao 1 de selegio de fungio rotativa LIsado para definir o modo de operacio (modo de operagao nomnal,
(ST modo de instalagio, ete).

Botao 2 de selegao de fungao rotativa lIsado para definir o modo de operagao (modo de operagao nomnal,
(G2 maodo de instalagao, ete).

lUsado para controlar o madulo de CPU {para executar ou

Botao RUN/STOP (EXECU TARPARAR) parar 0s programas)

Terminal para introducio de uma entrada de parada forcada

Conector de entrada de parada forgada (24D,

Conector para conexan com servo amplificadores (até 16 eixos)

Lonetior SECHET I L Conecte um cabo SSCHET 111,
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m Procedimentos para estabelecer o sistema de controle de movimentns)

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

Projeto do hardware
1) PROJETO DO SISTElwRA Capitulo 2

«

: - - - ) Dimensao do
2) INSTALACAO E CONEXAO ELETRICA Capitulo 3 aprendizado

neste curso

a

- Fi

3) VERIFICACAO DA CONEXAQ ELETRICA Capitulo 4

-

Criagdo do software

4) SELECAQ E INSTALACAOQ DO SOFTWARE DO SISTEMA OPERACIONAL
-+ =+ CURSO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)

7"

5) DEFINICAO DO SISTEMA ==== CURS0O MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)

It

6) VERIFICACAO DA OPERAGCAQ ---- CURSO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)

-

7) CRIACAO DO PROGRAMA ===+ CURSO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)

«

8) PROGRAMACAO === CURSO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)

«

9) OPERACAO
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Cis T ) 005

A secdo a seguir enumera o conteido que vocé aprendeu no Capitulo 1.
Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso verifique-os novamente.

O controle de movimentos controla os diversos eixos (servomotor) para uma montagem de esteira
transportadora, uma maguina de processamento, etc, e efetua o controle de posicionamento e o controle
de velocidade com alta precisdo.

Introducdo ao controle de
movimentos

* Vocé pode selecionar um software de sistema operacional (software de controle) adequado para
aplicagdes como uma montagem de esteira transportadora ou maquina de processamento.

+ Um modulo de CPU de movimento precisa ser utilizado em conjunto com um modulo de CPU de PLC. Esta
definigdo & chamada de configuragio de varias CPUs, na qual o controle da sequéncia e o controle de
Recursos dos médulos de movimentos sdo processados em cada modulo de CPU, reduzindo a carga de processamento em cada
CPU modulo de CPU e acelerando o processamento.
de movimento * Um ambiente de engenharia com controlador de movimento, o MELSOFT MT Works2, proporciona um
ambiente de desenvolvimento and manutencgdo que permite fazer a definiciao do sistema, a "programacio
e depuragdo” das definicbes dos pardmetros, a simulacio e a "operacdo e manutengdo” de uma forma
integrada, a partir de um PC com Windows.

= Isto otimiza o desenvolvimento, a operacdo e a manutencdo dos sistemas de controle de movimentos.
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CTZITEA CRIACAO DO SISTEMA ) ..

No Capitulo 2, vocé aprendera a criar um sistema e a selecionar produtos.

CRIACAO DO SISTEMA Capitulo 2

' Procedimento de aprendizado do Capituﬁ

INSTALAGAO E CONEXAO ELETRICA Capitulo 3 | 2-; 55;'3:;3\::; ?322 ;i;;:;t;zii e

‘ sistema de amostra para este curso
2.2 Avaliando um sistema de servo

—

VERIFICACAO DA CONEXAO ELETRICA Capitulo4 | | 23 Avaliando as especificacdes de /O
necessarias e os pontos

2.4 Avaliando a criacdo com seguranca

2.5 Selecionando produtos

2.6 Resumo deste capitulo /
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2.1 Esclarecendo o modo de controle

D 00

Verifique o0 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 instrucdo de O_C'&’.

Velocidade de
reproducao
da animacdo

(=) Normal
(_J Lenta

(_J Avango de quadro

“ de mercadorias organizadas _
\ Parando (PY3)

q:

Pule para o ponteiro 'Pi'.j

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

O esquema a seguir mostra a configuracdo do equipamento do sistema de amostra para este curso.

7

A

e 00

<3 -
* _—

Ambiente de engenharia

do controlador de
movimento
MELSOFT MT Works2

A

e
e b

Pacote de software de
configuracio do servo
MR Configurator2

| O

Software do
sistema operacional

Instalagao

Q04
UDEH QY40P
Q62P Q172D X40 Q3808
o * A configuracdo do equipamento dos
Servo amplificador . ¢ :
MR-J3-10B eixos 2 e 3 & a mesma do eixo 1,
Eixo 1 Eixo 2 Eixo 3
I
Cabo USB Cabo
SSCNET Il Servomator —a -
HF-KPO53 Limite de curso
superior
Dispositivo de entrada —_— — -

Botio de
arada
orcada

Dispositivo de saida

@ @ A O

Luz Luz
Indicadora Indicadora
de de

operacdo  parada

de

Comando Comando Botdo Iniciar

de

fechamento fechamento
da garra

da garra

Limite de curso
inferior

Dog de
proximidade

o

2?
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>>m Avaliando um sistema de servo ) (1« ) v Mvoc]

A seguir, avalie a configuracdo do sistema de servo de acordo com as especificagdes da maquina do sistema
(nimero de eixos, n° do eixo, direcado de rotacao, etc.).

Para o sistema de amostra, a configuracdo do sistema de servo abaixo é selecionada de acordo com os detalhes do
controle apresentados na segao 2.1.

Servo amplificador p i ik
s P Eixo 1 Eixo N° 1 (eixo X) Eixo X
SSCNET I Servomotor Move o dispositivo v
horizontalmente Posicio
n na direcdo do eixo X. inic(i;al
\
Caho g 3
SSCNET I Servo amplificador . : :
P Eixo 2 Eixo N° 2 (eixo Y)
Médulo de Servomotor Move o dispositivo Posico
CPU horizontalmente na direcdo do inic(i;al
de movimento n eixo Y.
- J
Cabo Servo amplificador ¢ 3 I 3
SSCNET I Eixo N° 3 (eixo Z) -
SAn/Omeior Abaixa ou ergue a garra do £ §|§a|o =
n dispositivo na diregao do inicia Eiko Z
eixo Z. :
b Mercadorias -

Direcao de rotacao do servomotor

Avalie a direcao de rotacao do servomotor para mover a maquina na direcao de rotagao de avango,
com base nas especificagdes da maquina.

A direcao de rotagao é sentido anti-horario (CCW) ou sentido horario (CW) pela vista do lado da
carta (o lado em que o motor é instalado na maquina).

No sistema de amostra, um eixo gira no sentido anti-horario com o comando de rotagao de avanco. Sentido Sentido
. - % s s g Ve anti-horario horario
Avaliando o método de retorno a posicao inicial (COW) (CW)

Para remover um erro de posi¢oes de parada, faca o retorno a posigao inicial de cada eixo.

Varios métodos estdo preparados para o retorno a posicao inicial. Selecione um método adequado as especificacbes da
maquina do sistema.

Para o sistema de amostra, faca o retorno a posicao inicial do tipo dog de proximidade para cada eixo.
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]
m Avaliando as especificacdes de I/O necessarias e os pontos

A seqguir, avalie as especificacbes de I/O e os pontos do controlador de movimento e do servo amplificador.
Selecione as especificacdes de 1/O e os pontos de acordo com os detalhes do controle apresentados na segdo 2.1.

Aponte o cursor do mouse para um dispositivo conectado ao controlador de movimento ou ao servo amplificador para ver
as especificagbes I/O correspondentes.

QO4UDEH
Qv4o0pP

- * A configuracao do equipamento dos
Servo amplificador eixos 2 e 3 & a mesma do eixo 1

MR-J3-10B

Eixo 1 Exo 2 Eixo 3

SSCMHET N — il

Limite de curso
supenor
Dispositivo de entrada —iF

Limite de curso
Dispaositivo de saida inferior

Luz Comando de Cumandcr de Botlo Iniciar
|nmr:lora de indicadora de  aberiura fechamento
operacio parada da gama da garra
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m Avaliando a criagdo com seguranga

A seguir, avalie a criacdo com seguranga do sistema de controle de movimentos.

Para evitar danos e falhas dos dispositivos e outros acidentes em caso de falha do sistemam, avalie um mecanismo
para garantir a parada do sistema em caso de emergéncia.

Para o sistema de amostra deste curso, as trés medidas seguintes sdo tomadas.

) 000

Clique no botdo da medida de seguranca que vocé deseja ver. (Clique no botdo "Exibir todo o circuito” para
verificar todo o circuito.)

Circuito . - - . .
de parada de emergéncia Circuito de parada forgada Alcance movel limitado de trabalho Exibir tado o circuito

<Fonte de alimentagao do servo= <Fonte de alimentagio do controlador de movimento=

Qo4
Fonte de alimentacao Fonte de alimentacao UDEH QY40P Unidade base

(200VAC) (100VAC) mﬁfp \m Izr:r QX40 Q38DB /

! ]

Sem fusivel (NFB) ] | E

' Fonte de —~
Fonte de alimentagao alimentacdo principal f Botao de parada

do circuito de controle Sinal de Entrada de forgada
——- < Cabo SSCNET I parada forcada ﬁ
l'-—_

ony o o
Contator Limite de Limite de
magnético i . curso inferior CUFS0 superior
- Sinal de i Trabalho i
| _alarme - T -
—_——————=——== | Py 2

do circuito principal

Fonte de alimentagéo

- e
-=j Sinal de Cirriie o s //,-’ E AT T T IS
| alarme

e -

222222222222222!222222222222223
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»m Selecionando produtos ) 000

Selecione os produtos para compra com base na configuracdo do sistema avaliada.
Selecione os produtos com a ajuda das ferramentas de selegao.

Para controladores de movimento: Sistema de selecdo do Para servos: Ferramenta de selecdo da capacidade do servo CA
modelo série MELSEC-Q

Essa ferramenta ajuda-o a selecionar os produtos da série
MELSEC-Q, incluindo os médulos de CPU de movimento, em
nosso site, para produtos de automacao industrial.

Vocé pode usar essa ferramenta gratuitamente.

Essa ferramenta ajuda-o a selecionar uma combinagdo adequada de
servo amplificadores e servomotores de acordo com as
especificagdes da maquina do sistema. Vocé pode baixar essa
ferramenta em nosso site para produtos de automagao industrial.

© ... Model Selection System - o % Dall worw, Wz, | Running | NDTO SVMm
£ e Tk Heb

[Eu Sorw, Mg -_j'c ouphrg MEdt Red Coar

[Pos. evi mace )@ Cocveae © ctmm [

p

- Amgater MRJIATT
A The inewp ofMR-J-T 300 MRJD-RI0M 5
i W ot s

Mo MESP 3000 thrin
m No Regucton Oedr Opton

No Beake Qoton

[ Uniorm AL W in A St of
m Pos Co1 MOSe Qo Patieen
|

Mast of table

Mass of oad

Irrosond

Cuido brtanng hirce

R 80n pose 1abo0NL M)

Rodxton paw revia > s Loa3 rema
Coxtrg redta ¢ 2 Pess Torgoe
Perta o Pe oery 0 o2 RMSE Torque
Lond of bl screw o000 Reges Pwr
Cuamatar of 0l porew
LONgEn of bl scrow

* Essa ferramenta funciona na pagina da Web. Nao é e ey
necessario fazer o download e a instalacao.

2\ The 5I0g 10tware CHOMNT P EYiten Wi Deoretcw
| !\”Mﬂ(duﬁhwdu.”!:-l.‘—ﬂ.r
) PRgOr AW Dy rout PO 3N a1 BTN ety margn

Mass of adle

*Essa ferramenta requer a instalagdo em seu PC, apds o
download.
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»ﬂ Selecionando produtos

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,

Sistema de
contral de
movimiento

Componente da
configuracdo

Unidade base

Mome do modelo

Q3808

Descrigao

Uma unidade base que possui B ranhuras para instalar cada madulo & & compativel cam
varias CPUs,

Médulo da fonte de
aimentagao

QB2pP

Fornece energia para cada mdadulo.

Madulo de CPU de PLC

Qo4UDECPU

LIm madulo de CFLU que efetua o controle da sequéncia.
* A bateria (Q6BAT) & fornecida com o modulo de CPU.

Madulo de CPL da
movimento

Q172DCPU

LIm médulo de CPU que efetua o controle de movimentos
* A bateria (CEBAT) & seu suporte (Q170DBATC) s fornecidos com o madulo de
CPLU,

Madulo de entrada

Qx40

Infraduz o sinal de ativacdo/desativagdo (ON/OFF) do botdo Iniciar. (18 pontos)

Médulo de saida

Qy40p

Emite o sinal de ativacao/desativacio (ON/OFF) para a luz indicadora & o dispositivo (a
parte da garra).
{16 pontos)

Fonte de alimentagdo
externa

Fomece energia de 24VDC para os dispasitivas de I'0 & a antrada de parada forgada

Dispositivo
de EfS
externo

EBotdo Iniciar

LIm botdo de pressdo gue inicia o sistema de amostra

Botao de parada farcada

Um bogﬁo de pressao que para os servomoiores de todos 0s 2ixos em um caso de
emergencia.

Cabo para entrada de
parada forgada

Q1 TOEMICBLOM

Usado para ligar a entrada de parada forcada ao modulo de CPU de movimento.

Parte da garra
do dispositivo

& parte da garra do dispositive para pegar as mercadorias.

Luz indicadora

As luzes indicadoras informam se o sistema esta em operagdo ou parado.

Sistema de
SEMno

Servo amplificador

MR-J3-10B

Servo amplificadores para 3 eixos.

Servomotor

HF-KPO53

Servomotores para o eixo 1 (eixo X) & 0 eixo 2 (eixo Y.

HF-KPO53B

Um servomotor com um freio para o eixo 3 (eixo ).

Limite de curso

Sensores para detectar o limite superior & o limite inferior no alcance moveal do
dispositivo

Dog de proximidade

Sensores para delectar a posigio inicial da desaceleragdo no retorno 4 posigio inicial.

Cabo da fonte de
alimentagdo do motor

MR-PW51CBLZM-
AL

LIm cabo que conduz energia do servo amplificador ao servomaotor
{Comprimento: 2m)

Cabo do encoder

MR-JZENCBLZM-
A

Um cabo que conecta o servo amplificador & o encoder do servomotor.
({Comprimenta: 2m)
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2/2

MR-JIENCELZM- Um cabo que conecta o servo amplificador & o encoder do servomotor.

Cabo do encoder A1-L {Comprimento: 2m)

Cabo SSCNET Il MRE-JIBUSoM Um cabo de comunicagie entre o madule de CPU de moviments e o servo amplificador.

PC - Um PC para executar o software do ambiente de engenharia.

MELSOFT

MT Works2 Software para definir o madulo de CPU de movimento, programar, efc.

Software de ambiente MELSOFT , ,
de engenharia GX Works? Software para definir o madulo de CPU de PLC, programar, etc,

MELSOFT
MR Configurator2

Software de configuragdc para definir o serve amplificader e o servomotor.

Software do sistema SWEDNC- Software a ser instalade ne madule de CPU de movimenta,
operacional SW130D0

Cabo USE MR-JIUSBCBL3M | Conecta o PC onde o MELSOFT MT Works2 estd instalado ao madule de CPU.
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A secdo a seguir enumera o conteldo que vocé aprendeu no Capitulo 2.
Os pontos a seguir sao muito importantes, por isso verifique-os novamente.

Esclarecendo o modo Esclareca os detalhes do controle e as especificagdes da maguina antes de criar os sistemnas.
de controle

CVETELLGAN R Bt Avalie a configuracdo do sistema de servo de acordo com as especificacdes da maguina do sistema (ndmero de eixos, n® do eixo, direcdo de
de servo rotacdo, etc).
- Direcao de rotacdo do servomotor
Avalie a direcio de rotacio do servomotor para mover a maguina na direcdo de rotacdo de avango, com base nas especificacdes da magquina.
A direcdo de rotacdo é o sentido anti-horario (CCW) ou sentido horario (CW) pela vista do lado da carga (o lado em que o motor & instalado na
magquina).
- Avaliando o método de retorno & posigdo inicial
Para remover umn erro de posicdes de parada, faca o retorno a posicao inicial de cada eixo.
\farios métodos estido preparados para o retorno a posicdo inidal. Selecione um método adequado as especificacfes da maquina do sistema.

Avaliando as Avalie as especificagdes de [/O e os pontos necessarios de acordo com os detalhes e especificagdes da maquina.
especificagbes de /O
& oS pontos

Avaliando a criacio Para evitar o dano e a falha dos dispositivos e outros acidentes em caso de falha do sisterna, avalie um
com seguranca mecanismo para garantir a parada do sistema emn caso de emergéncia.
- Circuito de parada de emergéncia
Configure o circuito de forma que um contator magnetico seja desativado para desligar a fonte de alimentacdo do circuito principal de um
servo amplificador onde um alarme (falha) ocorreu, e o freio eletromagnético do servomotor seja ativado para permitir uma parada de
emergéncia.
- Avaliando o método de retorno a posicdo inicial
Para remover um emro de posicdes de parada, faca o retorno a posicdo inicial de cada eixo.
farios métodos estdo preparados para o retorno & posicao inicial. Selecione um método adequado as especificagdes da maquina do sistema.
- Alcance movel limitado de trabalho
Instale limites de curso nas duas extremidades de cada eixo.
Configure o circuito de forma que o servormotor faca uma parada rapida quando um trabalho que ultrapasse o alcance mavel entrar em
contato com o limite de curso.

T Tl el e T Selecione os produtos para compra com base na configuracdo do sistema avaliada.
A Mitsubishi Electric fornece ferramentas gratuitas para ajudar a selecionar os produtos.
- Para controladores de movimento
Sistema de sele¢do do modelo série MELSEC-Q
- Para servos
Ferramenta de selecdo da capacidade do servo CA
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No Capitulo 3, vocé aprendera a instalar e fazer a conexao elétrica dos sistemas de controle de movimentos.

[ CRIACAO DO SISTEMA Capitulo 2 ]

‘ Procedimento de aprendizado do Capitulo 3
3.1 Instalacao

INSTALACAO E CONEXAO ELETRICA Capitulo 3 ] 3.2 Instalando os médulos
3.2.1 Definindo uma bateria para um moédulo de CPU
‘ de movimento

= = = - 3.3 Aterramento
[ VERIFICACAO DA CONEXAO ELETRICA Capitulo 4 ] 3.4 Conexao elétrica para a fonte de alimentacéo e os
dispositivos de I/O
3.4.1 Conexao elétrica para o modulo da fonte de
alimentacao
3.4.2 Conexao elétrica para dispositivos de I/O
3.4.3 Conectando a fonte de alimentagdo aos servo
amplificadores
3.4.4 Conectando dispositivos de I/O externos ao servo
amplificador
3.4.5 Conectando um cabo de alimentacao do motor
3.4.6 Conectando um cabo de encoder
3.4.7 Conectando servo amplificadores
3.4.8 Definindo uma bateria para o sistema de
deteccao de posigao absoluta
3.5 Definindo os nimeros dos eixos de controle dos
servo amplificadores
3.6 Inicializacao do modulo de CPU de PLC
3.6.1 Conectando um médulo de CPU de PLC e um PC
3.6.2 Definindo a conexao entre o GX Works2 e o PLC
3.6.3 Formatando a memoéria
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Instale um controlador de movimento e os servo amplificadores.

Para proporcionar uma boa ventilacao e dissipacao do calor e substituir os médulos facilmente, deixe uma folga entre as
secoes superior e inferior do modulo e os componentes ou partes.

Dependendo da configuracdo de seu sistema, s@o necessarias folgas mais largas.

Instalacdao do controlador de movimento

O teto do painel ou a posicdo da segao do duto de conexao
elétrica. P ot

/// Painel —*

Unidade base
['//I/////I/I/I//l/////l/I/Il//l/l/////l/////I///

b

Modulo de CPU de movimento

/

*— Porta

| | 100mm
|
I

b | ou mais
// 100mm ou mai 128mm
A //
VI U U

—

a iy ! ! /

o= f—
5mm ou mais S5mm ou mais
Precaucoes

* Fixe a unidade base na superficie plana do painel com parafusos (M4 X 14).

* Nao instale um controlador de movimento préximo a uma fonte oscilante, como um contator magnético grande ou um
disjuntor sem fusivel. Em vez disso, instale outro painel ou separe-os.

« Para reduzir os efeitos do ruido radiante e do calor, deixe as folgas indicadas abaixo entre um médulo de CPU de
movimento e os dispositivos (contatores, relés, etc.).

* Secdo dianteira de um médulo de CPU de movimento: 100mm ou mais
* Direcdes direita e esquerda de um modulo de CPU de movimento: 50mm ou mais
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Instalacao do servo amplificador
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Para a instalacdao proxima de 2 ou mais amplificadores

Painel Painel Painel

Q22220
o iz e clearance Servo Parte
Servo amplifier :
amplificador (80mm) S;J\perlor
Z . 10mm
4 /.f ou mais

1) 1
100mm ou mais
1mm m #mm

Setting

10mm

; 30mm
ou mais

ou mais -

~ 30mm
" ou mais

\ 4

Parte

Z . - 40mm ou mais
inferior x

Precaucgoes

(1)Instale um servo amplificador na parede vertical com o
lado direito para cima.

(2)Mantenha a temperatura ambiente no intervalo de 0 a
55°C.

(3)Instale uma ventoinha de resfriamento para dissipacao
do calor.

(4)Tome cuidado com materiais estranhos gerados na
montagem ou que podem penetrar a partir de uma
ventoinha de resfriamento.

(5)Ao instalar um servo amplificador em um local com
muito gas toxico ou poeira, instale um sistema de
purga de ar.

Precaucgoes

(1)Para servo amplificadores de classe 200V, 3,5kW ou
menos e servo amplificadores de classe 100V, 400W ou
menos, é possivel fazer a instalacdo préxima.

(2)Ao fazer a instalacdo proxima de dois ou mais servo
amplificadores, deixe folgas de 1mm entre os
amplificadores, considerando a tolerancia de instalagao.

(3)Mantenha a temperatura ambiente para instalacao
proxima no intervalo de 0 a 45°C.
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Instale o médulo da fonte de alimentagdo, o médulo de CPU de PLC, o médulo de CPU de movimento, e o médulo de I/O
na unidade base.
Antes de instalar o médulo de CPU de PLC na unidade base, defina uma bateria para o modulo de CPU de PLC.

(T)Definindo uma bateria para o madulo de CPU de PLC

(1) Abra a tampa na parte inferior do
modulo de CPU

¥

(@ Insira o conector do lado da bateria no
conector do lado do médulo de CPU,
deixando-o na diregado correta

\ 4

@ Feche a tampa na parte inferior do

madulo de CPU

‘ (Duracao: 00:26)

Concluido
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(@Instalando cada modulo na unidade base

@ Insira a protruséo de fixacdo do médulo
no recesso de fixacdo do madulo da

unidade base

(2 Usando o recesso de fixagdo do médulo
como suporte, pressione o modulo até
que ele se encaixe

\ 4

3 Certifique-se de que o médulo seja 5
instalado firmemente na unidade base (Duracdo: 00:18)

\ 4

@ Aparafuse o médulo na unidade base

‘ Ponto a ser considerado ao

luid instalar os modulos
Sl Certifique-se de aparafusar os
médulos instalados na
unidade base.




ki MOTION CONTROLLER Basics (Hardware)_POR = [ =

»m Definindo uma bateria para um médulo de CPU de movimento ) 000

.Defina uma bateria para um moédulo de CPU de movimento. A bateria é do tipo externo.
Usando a unidade do suporte da bateria, instale a bateria no painel, etc. na direcao certa.

Unidade base
/ Maodulo de CPU de movimento

@ Instale a unidade do suporte da
bateria no painel na direcéo certa.

¥

@ Insira o conector do cabo da
bateria no conector da CPU da
unidade do suporte da bateria.

$

@) Insira o conector do lado da CPU
do cabo da bateria no conector da
bateria da unidade do suporte da pan o lado

bateria.

Concluido

&)

; Conector
Painel da bateria (BAT)

Conector da
CPU (CPU)

/
—’

Conector da CPU
(CPU)

Conector da CPU (CPU)

Unidade do suporte da bateria
(Q170DBATC)
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Antes de fazer a conexao elétrica da fonte de alimentacao, aterre o controlador de movimento e o servo amplificador.
Para evitar choques elétricos e falhas por ruido, execute os servicos de aterramento de acordo com a figura abaixo.

For motion controllers Painel Para servos Painel
Servo amplificador Servomotor
MFB MC N2
— | O— E ———
Fonte de =
imentagia) —0 | o— = ]
u s |
—a o R > 0
E
W
Unidadle do H ]
d:u orte =
_— ra
(Q170DBATC) ® :
| Filtro de ruido Cabo SSCNET I — %
:E {FR-BLF) -
MFEB Cala
| — externa
Fente de =
Imentache
CA
Precaucoes

» Para evitar choques elétricos, conecte o terminal de aterramento de protecido do servo amplificador no aterramento de

protecdo do painel.
+ Tanto quanto possivel, adote o aterramento independente para evitar o possivel efeito de ruido de outros dispositivos.

Quando o aterramento independente for impossivel, adote o aterramento comum, em que todos os fios de aterramento
tém o mesmo comprimento.

Controlador
de Servo
movimento

Controlador
de Senvo
movimento 2

{1} Aterramento independente: Melhor () Aterramento comum: Bom (3) Aterramento conjunto: Nao permitido
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Faca a conexao elétrica do PLC, dos servo amplificadores e dos servomotores.
A secdo a seguir mostra os dispositivos a serem conectados no sistema de amostra.

Cligue no botdo da conexdo elétrica que vocé deseja ver. (Clique no botdo "Exibir todo o circuito” para verificar todo o circuito.)

Conexao elétrica para Conexio de um servo Conexio do Conexao de um modula
a fonte de alimentagdo amplificador com servo amplificador de CPU de movimento com [ Exibir todo o circuito
e o2 modulos de 110 modules de 'O com o servomotor servo amplificadores
Qo4
UDEH QY40P
QE2FP Q1720 | QX40 Q3808

# A configuragio do equipamento dos sixos 2

Servo amplificador e3 éa mesma do sixo 1.

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

Fonte de Cabo SSCNET Ili Servomotor g
alimentagdo HF-KP053 | Limite de

curso superior
Dispositivo de entrada —a

Limite de
Dispositivo de saida curso inferior

Dog de
Luz Luz Enmandc {:-:rnandu Botao proximidade
indicadora indicadora Iniciar

de de ab&rtura fecharnentfa
operagdo parada  dagarra  dagama
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Disponha o cabo de alimentacao e o fio de aterramento de acordo com o seguinte procedimento.
Aterramento € uma conexao elétrica para evitar choques elétricos e falhas.

Modulo da fonte de |5
alimentagao
3 = (Q62P)
(D Conecte a fonte de alimentacdo de ::
100VAC ao terminal de entrada de
alimentagao por meio de um disjuntor e

um transformador de isolamento
AC100V

= THE-

' @ Faga o aterramento dos terminais LG e FG

Fio de =
aterramento Aterramento

% No sistema de amostra, a fonte de alimentacdo de 100VAC é utilizada.
O moédulo da fonte de alimentacdo Q62P é compativel com a fonte de alimentagdo de 100 para 240VAC.

ERR

®) FG
@ LG
@) ENTRADA
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Conecte o botao Iniciar (X12), o comando de abertura da garra (Y0), o comando de fechamento da garra (Y1), a luz
indicadora de operagao (Y2),
e a luz indicadora de parada (Y3) como apresentado abaixo.

Botdo Iniciar
Y Sinal: x12
- (PX12)

aimalin s s ss s

»

Comando de abertura da garra
Sinal: YO (PYO)

omando de
fechamento da

O

~~ Sinak Y1 (PY1)

T}
Luz indicadora
@ de operacao
[ L]

> |

AU e e, e, e, e, N

u

Sinak Y2 (PY2)
= Luz indicadora

de parada
Sinal: Y3 (PY3)

Ll A A A A A LA

Faca a conexao elétrica para o médulo de entrada (QX40) e o médulo de saida (QY40P), da forma apresentada abaixo.
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Conecte a fonte de alimentacao as duas partes: a fonte de alimentacéo do circuito principal e a fonte de alimentacéo do
circuito de controle de um servo amplificador.

Utilize sempre um disjuntor de caixa moldada (MCCB) para as linhas de entrada da fonte de alimentacao.

Alem disso, conecte sempre um contator magnético (MC) entre a fonte de alimentagdo do circuito principal e os terminais
L1, L2 e L3 de um servo amplificador para que o contator magnético seja desativado para desligar a fonte de alimentagdo
do circuito principal quando um sinal de alarme ou um sinal de entrada de parada forcada estiver no status nao condutor.

A secdo a seguir mostra o diagrama de conexdo elétrica para MR-J3-10B a MR-J3-350B com fonte de alimentacao trifasica
de 200 a 230VAC.

Alarme Parada
RA1 forcada ger

Servomotor

MCCB
Trifasico
200 a 230vVAC

P

Cabo do
encoder

Encoder

Parada forgada
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Vocé aprendera a conectar uma fonte de alimentagdo do circuito principal e uma fonte de alimentacao do circuito de
controle com a ajuda da animacao abaixo.

No sistema de amostra, conecte uma fonte de alimentacao trifasica de 200VAC a MR-J3-10B.
Para obter informacdes sobre como selecionar os cabos de alimentacio e conecta-los aos conectores, consulte os manuais.

. Conecte o conector para CNP1, que @ um acessdrio de um servo amplificador,
ao cabo de alimentagao do circuito principal.
Verifigue se a conexio elétrica para L1, L2 e L3 esta correta.

. Conecte o conector para CNP2, que & um acessdario de um servo amplificador,
com o cabo de alimentacdo do circuito de controle.
Verifigue se a conexao elétrica para L11 e L12 esta correta.

. Conecte o cabo de alimentagio do circuito principal ao conector CNP1 do servo amplificador.

. Conecte o cabo de alimentagao do circuito de controle ao conector CNP2 do servo amplificador.
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Conecte os dispositivos de [/O externos a um conector de sinais de I/O (nome do modelo: MR-CCN1).
Conecte o conector de sinais de I/O com fio ao conector CN3 do servo amplificador.

A secdo a seguir mostra o diagrama de conexao elétrica dos sinais de um conector de sinais de [/O.
A tabela abaixo enumera os dispositivos de I/O externos utilizados no sistema de amostra.

Para a conexdo dos outros dispositivos, consulte os manuais.

Configuragdo de pinos de
um conector de sinais de [/O

Funcdo e aplicacdo

Conecte um limite de curso superior.

Conecte um limite de curso inferior.

Conecte um dog de proximidade.

Conecte um intertravamento do freio eletromagnético.
Quando utilizar este sinal, defina o tempo de delay da
operacao do freio eletromagnético.

O status de servo desativado ou um alarme desativa o MBR.

Emite sinais de alarme.
Conectado a uma sequéncia externa que ativa ou desativa
os contatores magnéticos (MC) com os sinais de alarme.

eu

IHEEHI

qf::’l"”;j

Entrada de 24VDC para a interface de /O (24VDCE£10%,
150mA).

A capacidade da fonte de alimentacdo varia de acordo com
os pontos da interface de [/O utilizados.

Conecte (+) da fonte de alimentagio externa de 24VDC.

O diagrama acima, visto
da segdo da conexdo elétrica do

Terminal comum para sinais de entrada como o sinal de
EML.

conectar,
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Vocé aprendera a conectar um cabo de alimentacao do motor com a ajuda da animacdo abaixo.

O cabo de alimentagao do motor é necessario para transmitir a energia elétrica de um servo amplificador para um servomotor.
Neste curso, um cabo de alimentagdo para motores de série HF-KP, "MR-PWS1CBL2M-A1-L (Comprimento: 2m)" é utilizado.
Para obter informacdes sobre como selecionar os cabos de alimentacdo dos motores, consulte os manuais.

1. Conecte o fio de aterramento do servomotor no terminal de aterramento de protegdo (PE) do servo amplificador.
Para obter detalhes sobre o aterramento, consulte a segao 3.3.

2. Conecte o conector de CNP3, que é um acessdrio de um servo amplificador, ao cabo de alimentacdo.
Verifiqgue se a conexao elétrica para U, V e W esta correta.

3. Conecte o conector CNP3 do cabo de alimentagio ao conector CNP3 do servo amplificador.

4. Conecte o cabo de alimentagao do servo amplificador ao conector da fonte de alimentagao do servomotor.

* Verifique se a conexdo elétrica para U, V e W do cabo de alimentacdo do motor esta correta.
Se a conexao elétrica estiver errada, ocorrera um alarme e o servomotor néo funcionara.
* Utilize cabos dedicados para conectar os servo amplificadores e servomotores.
Nao instale um capacitor, amortecedor de sobrecargas bruscas, filtro ou contator magnético (MC) entre eles.
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Vocé aprendera a conectar um cabo de encoder com a ajuda da animacéo abaixo.

Um cabo de encoder é necessario para emitir o feedback dos dados de posicdo detectados pelos encoders nos
servomotores para os servo amplificadores.

Neste curso, um cabo de encoder para motores de série HF-KP, "MR-J3ENCBL2M-A1-L (Comprimento: 2m)" é utilizado.
Para obter informacdes sobre como selecionar os cabos de encoder, consulte os manuais.

1. Conecte o conector do cabo de encoder ao conector CN2 do servo amplificador.

2. Conecte o conector do cabo de encoder ao conector do encoder do motor.
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Vocé aprendera a conectar um médulo de CPU de movimento a servo amplificadores.

Os servo amplificadores MR-J3-oB utilizam interfaces SSCNET IIL

O SSCNET II, que utiliza um sistema de comunicagao Optica, € altamente resistente ao ruido e adequado para uma
comunicagdo interativa em alta velocidade.

Utilize cabos dedicados para a conexdo. Os cabos com o conector sdo facilmente conectados e removidos.

Modulo de CPU Servo amplificador de Servo amplificador de Servo amplificador de
de movimento eixo 1 eixo 2 eixo da extremidade (eixo 16)

Cabo SSCNET II

Manuseie os cabos SSCNET III prestando aten¢do ao seguinte.

+ A parte interna do cabo pode ser distorcida ou rompida por
forgas como alto impacto, pressao lateral, tensdo ou torsédo
extrema, o gque impossibilita a transmissdo optica.

+ Uma vez que as fibras opticas sdo feitas de resina sintética, o fogo
ou altas temperaturas destorcem as fibras e impossibilitam a
transmissdo optica.

+ A contaminacdo da face de extremidade de um cabo 6ptico inibe
a transmissdo optica e pode ser uma causa de mau
funcionamento.

+ N&o olhe diretamente para a luz emitida das extremidades dos
conectores ou cabos.

» Instale uma tampa de acessorios no conector reservado (CN1B) Lingueta
do servo amplificador do eixo da extremidade para seguranga e
protecao.
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m Definindo uma bateria para o sistema de deteccao de posicao absoluta ) ooc

Quando se utiliza o sistema de posicdo absoluta, & necessario definir uma bateria para armazenar os dados de posicdo absoluta.
Quando definir uma bateria para o servo amplificador (ou ao substituir a bateria), certifique-se do seguinte, para evitar choques
elétricos ou a perda dos dados de posicdo absoluta.

» Para evitar choques elétricos, desligue a fonte de alimentacdo do circuito principal e espere 15 minutos ou mais.

Depois de confirmar que a luz de carga esta desligada, verifique a tensdo entre P (+) e N (-) com um dispositivo de teste,
etc.,, e em seguida conecte uma bateria.

* S6 troque a bateria quando a fonte de alimentagao do circuito de controle estiver ligada.

Se a bateria for trocada com a fonte de alimentacéo do circuito de controle desligada, os dados da posicdo absoluta
serao perdidos.

- Para alguns servomotores, a remocdo do cabo de encoder causa a perda dos dados de posi¢do absoluta.
Depois de remover o cabo de encoder, efetue o retorno a posigao inicial.

Como definir uma bateria para MR-J3-10B

Insira o conector para CN4.

/”

Suporte de bateria

Luz de carga
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ﬂ Definindo os nimeros dos eixos de controle dos servo amplificadores ) 000

Defina os nimeros dos eixos de controle dos servo amplificadores.

Os nimeros dos eixos de controle sdo os nimeros atribuidos a cada servo amplificador para identificagdo de eixos de
controle, que podem configurar até 16 eixos.

O sistema ndo opera normalmente quando o nimero dos eixos de controle é duplicado.

Defina os nimeros dos eixos de controle com o botédo rotativo de definicdo do eixo (SW1) dentro da tampa dianteira de
um servo amplificador.

Botdo rotativo de definicdo do eixo (SW1)

Botdo rotativo de N® dos eixos de Botdo rotativo de
definicio do eixo controle definicdo do eixo
(Sw1) (SW1)

N° dos eixos de
controle
Eixo 9
Eixo 10
Eixo 11
Eixo 12
Eixo 13
Eixo 14
Eixo 15
Eixo 16
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m Inicializagio do médulo de CPU de PLC NLLL

Os programas de sequéncia e parametros sdo escritos na memoria em um modulo de CPU de PLC.
Contudo, a memaria nao é configurada para uso, quando adquirida.
Assim, uma operacdo denominada "Formatacao” deve ser feita para inicializar a memaria e torna-la disponivel para uso.

A formatagéo é feita com o software de engenharia de PLC, o GX Works2,
Além disso, o médulo de CPU precisa ser conectado a um PC por meio de um cabo USB.
Antes da formatacdo, prepare um PC com o GX Works2 instalado e um cabo USB.

Formate a memoria de acordo com o seguinte procedimento.

(1) Conectando um maédulo de CPU de PLC e um PC

¥

(@ Definindo a conexdo entre o GX Works2 e o PLC

¥

@ Formatando a meméria
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»m Conectando um modulo de CPU de PLC e um PC

) 00

Conecte as portas USB do médulo de CPU de PLC e o PC com um cabo USB.

PC 'Médulo de CPU de PLC |

Cabo USB

[ Modulo de CPU de movimento







