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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 _/
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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.




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

B

! 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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) 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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m Verificacdo da operacdo de um servomotor

=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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b
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.







