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Servo

Introducao ao Motion Controller Série
MELSEC iQ-R (RnMTCPU)

Este treinamento destina-se aos participantes que operam um
sistema de motion control utilizando o modulo de CPU de
movimento serie MELSEC iQ-R pela primeira vez.

Clique no botao Seguinte na parte direita superior da tela para
avancar até a proxima pagina.
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Objetivo do curso ) 1/2

Este curso destina-se aos participantes que configuram um sistema de motion control utilizando o modulo de CPU de
movimento série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e para explicar a criagdo, instalagio, conexdo elétrica e programacdo do
sistema.

Wocé aprendera a instalar e a fazer a conexdo
elétrica do madulo de CPU de movimento e o

método para inicializar o sistema de exemplo.

Inicializagdo Definicbes dos parémetros

Verificacdo da operacdo Programacado

Este curso requer conhecimentos basicos do controlador programavel serie MELSEC iQ-R, servos CA e controle de
posicionamento.

Recomendamos que os iniciantes fagam os seguintes cursos:

» Curso "Série MELSEC iQ-R Basico”
» Curso "GX Works3 (Ladden)"
» Curso "MELSERVO Basico (MR-)4)"
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Objetivo do curso

« Curso "Equipamento de Al para iniciantes (posicionamento)”
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L Gh [Tt Estrutura do curso )

O conteldo do curso € explicado a sequir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 - Inicializagao

Vocé aprendera a instalar e fazer a conexdo eletrica dos controladores programaveis e servo amplificadores, fazer a conexao
elétrica dos circuitos externos, e outras operacdes para inicializar o sistema de exemplo, por ordem.

Capitulo 2 - Definigbes dos parametros

Vocé aprendera a configurar o sistema do modulo de CPU de movimento e diversas definicdes dos parametros.
Capitulo 3 - Programacéo

Vocé aprendera a programar o SFC de movimento utilizando o MT Developer2.

Capitulo 4 - Verificagdo da operacdo

Vocé aprendera a realizar verificacdes da operacdo utilizando os programas de exemplo.

Teste Final

5 se¢des no total (14 perguntas) Pontuacdo para aprovacdo: 60% ou mais.
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Operacoes com botoes nas telas )

Ir para a proxima pagina

Voltar 4 pagina anterior

Acessar a pagina desejada

Sair do curso

Vai para a proxima pagina.

Volta a pagina anterior.

Cc

O "Sumario” sera exibido, permitindo-lhe navegar para a pagina desejada.

=l 1

Sai do curso.
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L GG T Precaucoes para utilizacao ) 1/2

BPrecaugdes de seguranca

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

HEPrecaucbes neste curso

As telas exibidas da versdo de software que vocé utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso. A secdo a
seguir mostra o software utilizado neste curso e a versdo de cada software.
Para saber a ultima versdo de cada software, visite o site da Mitsubishi Electric FA.

MELSOFT GX Works3 Versao 1.050C
MELSQOFT MT Works2 Versdo 1.146C

O icone D indica o manual de referéncia.
O contetdo do manual descrito neste curso corresponde ao das seguintes versdes.
Se as versdes forem diferentes, a secdo e o contelido podem variar.

Nome do manual N° do manual Versdo

MELT‘%EC iQ-R Motion Controller IB-0300235 K
User's Manual
MELSEC |C1_—R Motion Controller IB-0300237 K
Programming Manual (Common)
MELSEC iQ-R Motion Controll

|C1_ OHon LONHener . IB-0300239 K
Programming Manual (Program Design)
MELSEC iQ-R Motion Controller

. e IB-0300241 K

Programming Manual (Positioning Control)
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Precaucoes para utilizacao )

HEMateriais de referéncia

2/2

Veja a sequir uma lista de referéncias relacionadas aos topicos deste curso. (Note que esses materiais de referéncia ndo sdo
absolutamente necessarios, pois vocé pode concluir este curso sem utiliza-los).

Cligue no nome do arquivo de referéncia para fazer o download.

Mome de referéncia Formato do arquive Tamanho do arquivo

Para impressdo | Arquivo comprimido 6,72 kB
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)

Neste capitulo, vocé aprendera a instalar e fazer a conexdo elétrica dos controladores programaveis e servo amplificadores,
fazer a conexdo elétrica dos circuitos externos, e outras tarefas para inicializar o sistema de exemplo, por ordem.

)

PC

Ambiente de engenharia

_ Configuracao do sistema

* Um servomotor com

MR-J4-B servo freio & necessario
amplificador apenas para o eixo 3,
Eixo 1

& Cabo USB
Cabo SSCMNET NN

Instalar

1) Médulo da fonte de alimentagao: R61P

do mation controller
MELSOFT MT Works2

Ambiente de engenharia
do controlador programavel
MELSOFT GX Works3

2) Modulo de CPU: RO4ACPU

3) Médulo de CPU de movimento: R16MTCPU
4) Médulo de saida; RYA0NTSP

5) Méadulo de entrada: R¥XADCT

6) Modulo base principal: R358

Eixo 2 I Eixo 3

HG-KR i o
servomaotor - L

Fixo X: Eixo Eixo ¥ Eivo Eixo 7 Eixo
transversal de avango/ vertical
recuo

¥
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_ Sistema de exemplo )

O sistema a ser operado neste curso € um brago com 3 eixos X-Y-Z.
Para ver as especificagdes da maquina, consulte a tabela a sequir.

1/2

indice
Mecanismo de Intervalo de operacéo
reducéo
. Eixo X: Eixo Fuso de esferas
Eixo 1 1:2 -100,0 mm a 500,0 mm
transversal (Passo: 10 mm)
. Eixo ¥: Eixo de Fuso de esferas
Eixo 2 1:2 -100,0 mm a 500,0 mm
avanco/recuo (Passo: 10 mm)
: Eixo Z7: Eixo Fuso de esferas
Exo 3 , 1:2 -10,0 mm a 300,0 mm
vertical (Passc: 10 mm)
Cabo servo amplificador  Ejyg 1 Eixo NP 1 (eixo X) . Eino X
SSCMET N Sopvomator Move o equipamento !
horizontalmente ao ]
‘* longo do eixo X. rn?;lgfﬂ
LN A
Caba - .
SSCNETIII | Servo amplificador  Ejyg 2 Eixo N° 2 (gixo )
Madule de Servomotor Move o equipamento Posicio i
CEU de harizontalmente ao inicial Eixo Y
movimento lengo do eixo Y.
Cabo ; :
SSCNET I Servo amplificador  gixo 3 Eixo N° 3 (eixo Z)
Servomotor Move a garra do Posicdo -+
equipamento para inicial Eixo 7
cima ou para baixa, Lede
| ao longo do eixo Z. Produto

r
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_ Sistema de exemplo ) 2/2

<Diregdo de rotagido do servomotor=

A partir das especificacbes da maquina, considere a direcdo de rotagdo do servomotor ao
mover a maquina na direcido de rotacdo de avanco.

A direcdo de rotacdo pode ser no sentido anti-horario (CCW) ou horario (CW), vista do lado
da carga (lado de instalacdo da maquina).

No sistema de exemplo, cada eixo gira no sentido anti-horario (CCW) com o comando de

rotacdo de avanco. @

<Consideracao do método de retorno a posi¢do inicial = Sentido anti-horario  Sentido horario
Executa o retorno a posicdo inicial em cada eixo, para eliminar os erros de posicdo de (ccw) (CW)
parada.

Existem varios métodos para retornar a posicao inicial. Selecione o método de acordo com

as especificagbes da maquina do sistema.
No sistema de exemplo, o retorno a posicéo inicial é executado com o método de dog de

proximidade para cada eixo.
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_ Conexao elétrica ) 1/2

Esta secdo explica as conexdes elétricas necessarias para o sistema.

m Conexao eletrica do controlador programavel )

(1) Conexéo elétrica do moédulo da fonte de alimentacido

Conecte os fios da fonte de alimentacdo ao modulo da fonte de alimentacdo do controlador programavel.

A secdo a seguir explica a conexdo elétrica do modulo da fonte de alimentacdo.

« Ao fazer a conexdo elétrica, abra a tampa dos terminais a frente do modulo da fonte de alimentacéo.
« Conecte a fonte de alimentacdo CA aos terminais de entrada da fonte de alimentacdo (L e N).

« Sempre aterre os terminais FG e LG com um sistema de aterramento de classe D (resisténcia maxima de 100 Q).

200 a 240V AC

Dentro da tampa dos
terminais do modulo da
fonte de alimentacéo Modulo da fonte de alimentacdo
‘ Disjuntor de caixa moldada
(MCCB)
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m Conexao elétrica do controlador programavel ) 2/2

200 a 240V AC

Dentro da tampa dos
terminais do modulo da
fonte de alimentacao

Modulo da fonte de alimentacao

Disjuntor de caixa moldada
(MCCB)

Protetor de circuito
CP

N/

& o

Tamanho do cabo aplicavel: 18 a 14 AWG
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m Conexao eléetrica do controlador programavel )

(2) Conexado elétrica do circuito de I/0

Conecte 0 modulo de saida (RY40NT5P) e o madulo de entrada (RX40C7) ao circuito externo.
A figura a seguir mostra um exemplo de conexdo elétrica de NPN.

Maodulo de saida (XY inicial: 0000)
RY40ONTS5P
Farte para abertura/fechamento da garra

Modulo de entrada (XY inicial: 0010)

RX40C7 -
q EMIX10)

A garra é fechada quando Y00 & ativada) 10 ].:
Yo X0 EMI
1 Yoo X1 (| xn P —
¥2 X2
¥3 %3
Y4 x4 X2 — _————%
Y5 - X5
X6
¥7 X7 Chaves para J | yyq |
Y8 xg | selecdo da
Y9 v * %9 operacao
YA WA ¥14 —
Y& - | X8
COM | *C
YD XD . XIF f— ————e
YE 24V DC XE
YF XF oM
v com "
coM 24 DC




m MELSEC iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPU)_POR — 4

m Conexao eléetrica dos servo amplificadores ) 1/2

(1) Conexéo da fonte de alimentacéo, do cabo de alimentacdo do motor e do cabo do encoder

Conecte a fonte de alimentacdo a fonte de alimentacdo do circuito principal (L1, L2 e L3) e a fonte de alimentacao do
circuito de controle (L11 e L21) do servo amplificador.

Conecte o cabo de alimentacdo do servomotor e o cabo do encoder.

A figura a seguir mostra uma diagrama esquematico.Uma vez que a conexdo elétrica real e os tamanhos dos cabos
aplicaveis variam de acordo com a capacidade, consulte o Manual de InstrugSes do Servo Amplificador para obter detalhes.

200 a 240 WV AC
Servo amplificador (MR-J4-B)

Conectores da fonte de
alimentagdo do circuito principal
(L1, L2 e L3)

Disjuntor de caixa
moldada (MCCB)

Conectores da fonte de

Contator alimentagdo do circuito
magnético de controle
(MC) (L11 e L21)
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m Conexao eléetrica dos servo amplificadores

Servomotor
Cabo de alimentacao

Conectores de saida da
fonte de alimentacao
do servomotor

(U, V, e W)

Servomotor
HG-KR)

Cabo do encoder

« Utilize sempre um disjuntor de caixa moldada (MCCB) para os cabos de entrada das fontes de alimentacdo.

2/2

» Conecte sempre um contator magnético (MC) entre a fonte de alimentacdo do circuito principal e os terminais L1, L2 e L3

do servo amplificador.
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m Conexao eléetrica dos servo amplificadores ) 1/2

(2) Conexido elétrica dos circuitos externos

Conecte os circuitos externos ao servo amplificador.

Conecte os circuitos externos ao CN3, como na figura abaixo.
Cada sinal do LSP, LSN e DOG e definido como entrada para o servo amplificador na secdo 2.4.4.
Conecte sempre o conector de curto-circuito fornecido com o servo amplificador ao CN8.

24V DL {Nata 1)
| Dicom |

L
| I

L5P
LSM
Circuito | DoG —m———
externo
ST — i
{Mota 2) MER | H
i~
L~
ALM
isa
"
24 DC (Maota 1)
COCOM { I
Diregao de avango
2
LSN DOG LsP

Disposicdo dos pinos de CN3
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m Conexao eléetrica dos servo amplificadores )

/\

11

2

12

LG

LG

DIl

DI2

13

14

MO1

MBR

MO2

15

=]

16

{oicaom
LA

I
LAR

ALM

17

8 |18

18

LZ

LZR

LER

19

10

INP

20

EM2

DI3

IDICCIHI

—

N° do pino  Abreviacdo Funcéo/aplicacdo
g Terminais comuns de sinal de entrada
DICOM Conexdo externa a (+) da fonte de alimentacdo de 24

10 V DC

5 DIT (LSP) Eth:IjD de limite de curso do lado do limite superior do
equipamento

2 DI2 (LSN) Entéjo de limite de curso do lado do limite inferior do
equipamento

19 DI3 (DOG) |Dog de proximidade

20 EM2 Parada forcada 2

13 MBR Intertravamento do freio eletromagnético

15 ALM Sinal de alarme
Terminais comuns de sinal de saida

3 DOCOM Conexdo a (-) da fonte de alimentacdo externa de 24 V

DC

2/2

(Nota 1) A mesma fonte de alimentagdo é utilizada. Este € um exemplo de conexdo elétrica para I/O de NPN.

(Mota 2) Utilize um servomotor com freio para o eixo Z, e instale um circuito de intertravamento utilizando a saida de MBR.
Para saber detalhes, consulte o Manual de Instrugées do Servo Amplificador.
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m Conexao dos cabos de comunicacgao

)

Modulo de CPU de Servo amplificador de 1 eixo
movimento (ME-J4-B)
Cabo SSCMET N I Cabo SSCMET I
CN1 g
g
CN1A |

CM1B

Servo amplificador de 2 eivos

Conecte os cabos SSCNET Il entre o modulo de CPU de movimento e um servo amplificador, e entre os servo amplificadores.

Servo amplificador de 3 eivos

(MR-J4-B) (MR-J4-B)

Cabo SSCNET NI

CH1A

Acople uma tampa no dltimo eixo.

D\

" senvo amplificador de 1 eixo

Chave rotativa de selecao do eixo
(5W1)
)
o
Chave de definicio do
nimero de eixos auxiliares
(SW2)

e hy r
Servo amplificador de 2 eixos Servo amplificador de 3 eixos

Chave rotativa de sele¢do do eixo Chave rotativa de selegdo do eixo
W1 W1

Chave de definicdo do
nimero de eixos auxiliares
(SW2)

Chave de definicio do
nimero de eivos auxiliares
(SW2)

IATENCAO]

Desative todas as "chaves de definicio do numero de eivos auxiliares (SW2)" dos servo amplificadores. J
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m Ligando as fontes de alimentacao )

1) Verifique se os switches RUN/STOP/RESET do modulo de CPU de PLC e do médulo de CPU de movimento estdo definidos

como STOP.
zMddulo de CPU de PLC> <Madulo de CPU de movimento:s
| ‘ ‘ [ Jq
RESET/PARAR/EXECUTAR PARAR/EXECUTAR

2) Ligue a alimentacdo. Quando o servo amplificador for inicializado, o display exibira "AA" (esperando para inicializar) ou "Ab".

<Servo amplificadors

MELSERLD |4

3) Status do LED do controlador programavel apos ser ligado

(1) (2) (3)

(1)Modulo da fonte de alimentacdo: LED (verde) aceso

(2)Médulo de CPU de PLC: LED READY (verde) aceso, LED ERROR (vermelho)
piscando

(3)Moédulo de CPU de movimento: LED READY (verde) aceso, LED ERROR (vermelho)
piscando, visor em LED com matriz de pontos: AL2200H

Se os parametros e programas ndo forem escritos no modulo de CPU de PLC e no
modulo de CPU de movimento, o LED ERROR vermelho piscara. O LED ERROR
apaga quando se desliga e liga novamente a alimentacdo, depois que os
parametros e programas forem escritos.
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_ Resumo deste capitulo )

Neste capitulo vocé aprendeu:

« Configuracdo do sistema
« Sistema de exemplo

» Conexdo elétrica

Pontos

Configuragdo do sistema = Utilize o= seguintes modulos do controlador programavel de série MELSEC iQ-R.

- CPU de PLC: RO4CPU

- Motion controller: R16MTCPU

- Modulo de saida: RY40NTSP

- Modulo de entrada: R¥40CT7

- Modulo base: R35B

- Maodulo da fonte de alimentagio: R61P

» Utilize o seguinte software para o ambiente de engenharia.

- G¥ Works3 (para CPU de PLC)
- MT Works2 (para CPU de movimento)

Sistema de exemplo = Utilize o servo de trés eixos para construir um sistema de controle do brago X-Y-2Z

Conexdo elétrica = Conecte a parte de abertura/fechamento da garra ac médulo de saida.

» Conecte o switch de parada de emergéncia do controlador e o switch de selegdo da operagdo ao modulo

de entrada.
* Conecte os circuitos externos, como o de limite de curso e o dog de proximidade, ao servo amplificador.

= Defina o ndmero de eixos com a chave rotativa do servo amplificador.
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m Definicoes dos parametros )

Neste capitulo, vocé aprendera as definices dos parametros do modulo de CPU de PLC, do modulo de CPU de movimento, e
dos servo amplificadores, por ordem.

_ Fazendo download dos programas de exemplo )

Faca o download dos programas de exemplo de acordo com a tabela a seguir.
Abra o arquivo zip no local que desejar, e verifique se todos os seguintes arquivos de projeto estdo incluidos.

Nome de referéncia Tamanho do arquivo
SampleProgram.zip 983kB
Nome do arquivo Descricdo Versdo do software
Sample PLC.gx3 Arquivo de projeto para o modulo 1,050C
de CPU de PLC
. Arguivo de projeto para o modulo
Sample_Motion.mtw de CPU de movimento 1,146C
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_ Definicoes dos parametros do modulo de CPU de PLC ) 1/2

INesta secdo, vocé aprendera as definices dos parametros do modulo de CPU de PLC.
Crie um projeto seguindo o procedimento descrito, ou verifique se o projeto de exemplo esta de acordo com o descrito.

m Criando um projeto do GX Works3 )

Crie um projeto do GX Works3.

1) Inicie o GX Works3, e selecione [Project] == [New].
Na nova janela, configure as defini¢cdes de acordo com a figura abaixo.
Selecione [Module Configuration] na arvore do projeto.

2) Na janela de selecdo de elementos a direita, araste e solte os mesmos modulos do diagrama de configuragdo do sistema
apresentado na secdo 1.1.

3) Depois de criar um diagrama de configuracdo conforme o do controlador programavel, selecione [Parameter] == [Fix] { & )
em [Edit], no menu.

1)
Mew =i
Iyp= | B R -
Program Languags [ 4 Ladder -
[ o ] Carval
Element Selection 7 ox
2) {Find BOU k-
Navigation hx PO GPU D 1 I R W | of| W e X ar
. | B2 Display Target: A
B | | ﬁ | Al M | Rebotcpu .
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m Criando um projeto do GX Works3 ) 2/2

Elernent Selection R x
2) ) (Find POU k|
[ Navigation B X PO P T T T4 8|48 - |57 X | ar
Dsplay Target: All -
Robat CPU
h Project = Power Supply
= Input
= i Program | - Rxz8 B points{AC Ing
ih1 Initial Clique duas UEze?l EE RX10 16 points{AC Ir
L} RX10-TS 16 points{AC Ir
= Rx40C7 16 paints{Positi
3) Arraste e solte | B mxsoc7-TS 16 points(Positi=
Edit  Find/Replace Conwvert View On I E- RX40MNCEE 16 points{Naga
W Undo Chrl+2Z R OVANMNRRFC IS rednbe i
Ml Redo Chrl+
M Ctrl+X
Hn Copy Ctrl+C
Past: Chrl+1
Dalete
selact Al
Brifg ba Front
Sand Lo Back

Mndule Status Setting (Emply)
¥ Display Module Information
Chack 3

Parameter ¥ ﬂ Fix(S)
B Stert XY Batch Input

Dafault Points Batch Input
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m Parametros do sistema ) 1/3

1) Selecione [Parameter] => [System Parameter] na arvore do projeto do GX Works3.
A janela de parametros do sistema aparece.

2) Em [Setting Item List], no lado esquerdo da janela, selecione [I/O Assignment Setting].

3) Altere as defini¢bes da CPU de controle do médulo de saida [RY40NT5P] e do médulo de entrada [RX40C7] para “PLC No.2".
Assim, o modulo de saida e o modulo de entrada poderdo ser usados no programa do modulo de CPU de movimento.

4) Quando o modulo de saida e o modulo de entrada forem controlados pela CPU N° 2, as cores do modulo de saida e do
madulo de entrada no diagrama de configuracéo do sistema ficardo realgadas.

1)
[Nauigutinn 2 x
S-EE - I -
= 2 -

5

-+

it Fixed Scan

E.' FB/FUMN
=
-
= £ Parameter
B Ly ROSCPU

= Module Inf

Clique duas vezes

F Bl
System Pararmeter @Eﬁ
10 Aszignment | Multiple CPL Setting | Inter-module Synchronization Settng

Setting Ttem List Setting Trem

| | | Fead Mounting Display Settre | Ghange GPUOrder Lo |

Statuz
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m Parametros do sistema

-
System Parameter

VO Assienment | Multiple CPU Setting | Inter-module Syrchronization Settre |

Hem List | Fid Result Check,

l [ Restore the Default Settines

[ System Parameter Diversion ]

Setting ftem List Setting Tem
| Read Mounting | | Disph&-‘-mﬂ | Change CPUOrder[ o |
_ Baze ModeDetails
Shot Module Mame | Module Status Sstting Pomits Start XY | Cantrol PLC Sattres | -
= Main =
GPU RO4GPUIHast Station) dEOC 3}
GPU RAGMTZPU Ma Setting IE1
Ko-p FY40MTEP Mo Setting 16 Points 000g PLG Ma. 2 E
HN=2) RH4OCT Mo Setting 16 Paints 0018 PLC Mo, |
803} PLG Mo. 2
-4 =
1 | m | B
Explanation
Set PLG Nooof GPLU module that manage the s=t module when using multipks GPU function, -

aK |[ Cangal

4)
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m Parametros do sistema

3/3
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_ Sistema de varias CPUs )

Esta secdo explica a comunicacdo de dados entre médulos de CPU em um sistema de varias CPUs.
Para saber detalhes sobre o sistema de varias CPUs, consulte o Manual de Configuracdo do Madulo MELSEC iQ-R e o Manual
do Usuario do Modulo de CPU MELSEC iQ-R (Aplicacao).

m O que € um sistema de varias CPUs? )

Um sistema de varias CPUs € aquele onde existem varios modulos de CPU instalados para controlar o médulo de |/O e o
modulo funcional inteligente em cada médulo de CPU.

Além disso, existe comunicacdo entre os modulos de CPU.

Quando se utiliza um moédulo de CPU de movimento, o sistema sera sempre o sistema de varias CPUs.

O sistema de varias CPUs possui as seguintes vantagens.

» A carga do processamento pode ser distribuida, atribuindo-se o complicado controle de servo ao médulo de CPU de
movimento, e outros controles, como o controle da maquina e o controle das informacgdes, ao modulo de CPU de PLC.

« O nlmero de eixos de controle pode ser aumentado, utilizando-se vérios médulos de CPU de movimento. E possivel
controlar até 192 eixos utilizando trés R64MTCPUs.

» A capacidade de resposta de todo o sistema pode ser melhorada, distribuindo-se o processamento de altas cargas entre
varios modulos de CPU.

[ATENGAO]
O médulo de CPU de movimento ndo pode ser definido como a CPU N° 1.
O mddulo de CPU de PLC deve ser definido como a CPU N° 1.
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A comunicacdo de dados entre os modulos de CPU é feita pelos dois métodos a seqguir.

« Comunicacdo de dados utilizando a area de buffer memory da CPU (usada para enviar e receber dados de acordo com o
tempo de cada modulo de CPU).

« Comunicacdo de dados utilizando uma area de comunicagdo de scan fixo (usada quando se sincroniza o tempo de envio e
recepcdo de dados entre os modulos de CPU).

Neste curso, usaremos a comunicagdo de dados por meio da buffer memory da CPU.

O momento de atualizacdo da buffer memory da CPU pode ser selecionado entre duas op¢6es: atualizacdo no comando FIM ou
atualizacdo em alta velocidade compativel com série Q.
Neste curso, selecione a atualizacdo no FIM.

A atualizacdo é feita no processamento FIM do lado do modulo de CPU de PLC, e no ciclo principal do lado do médulo de CPU
de movimento.




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPL)_POR — 4

m Definicoes da comunicacdao de dados entre modulos de CPU do médulo de CPU de PLC )

(1) Imagem da operacdo

A secdo seguinte mostra as especificagdes para este curso.
B100s e W100s sdo enviados da CPU N° 1 para a CPU N° 2 (dispositivo enviado pelo modulo de CPU de PLC)
B200s e W200s sdo enviados da CPU N° 2 para a CPU N? 1 (dispositivo recebido pelo madulo de CPU de PLC)

O nimero de pontos do dispositivo deve ser definido em unidades de 2 palavras.
Em outras palavas, o dispositivo de bits é definido em unidades de 32 pontos. Quando o dispositivo inicial € um dispositivo
de bits, deve ser especificado em unidades de 16 pontos.

A figura a seguir € mostra um exemplo de quando o nimero de pontos de um dispositivo de bits € definido como 2
palavras (= 32 pontos) e quando o nimero de pontos de um dispositivo de palavras € definido como 10 palavras para cada
CPU N2 1 e CPU N® 2.

Esses valores sdo definidos nos programas de exemplo.

Modulo de CPU de PLC Modulo de CPU de movimento
(CPU N® 1) (CPU N® 2)
Buffer memaory da CPU Buffer memory da CPU
Area de atualizacdo Ler no ciclo principal d Area de atualizacdo
principal da
g (U3EO¥G) [~ CPUN°2 e (USE1¥Go)  [©
Escrever no processamento Escrever no ciclo
FI da CPU N 1 principal da CPU N® 2
B100 a B11F \ B100 a B11F
W100 a W109 W100 a W109
(Para a CPU N” 1) (Para a CPLJ N 2)
Ler no ciclo principal
00 | et T W300 5 W209
(Para a CPU N? 1) Ler no FIM da CPU N° 1 (Para a CPU N© 2)
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(2) Método de definicdo

1) Na arvore do projeto, clique duas vezes em [Parameter] == [R0O4CPU] == [CPU Parameter].

2) Na lista de itens de definicdo, clique em [Refresh Setting between Multiple CPUs] == [Refresh Setting (At the FIM)].

3) No item de definicdo, clique duas vezes em <Detailed Setting> de [Refresh Setting (At the END)].

4) Defina o N° do dispositivo enviado pela CPU N° 1, e o N° do dispositivo da CPU N° 1 que recebe e armazena os dados
enviados a partir da CPU N° 2.

O offset da memaria pode ficar visivel ou oculto, clicando-se no botdo [Display Setting] na janela [Refresh Setting (At the
END)].

Quando terminar essas definicbes, converta o projeto e salve-o.

Mav 'I_Z]Elt lon

=K - 2

Bk ProgPou [PRG] [Local Label ...

Setting Iem List
|Zn|‘- it the Setting [em 1o Search | ﬁ

Bl Fixed Scan -
= B
#li Event E 5

(i) [=] Hame Sstting

[ Operation Felated Seting
on Type il Fterrupt Settres
=d Program i)=& Service Processing Setting
. il File Setting

5 [l Memore/Device Settne
& Labe il gL RAS Setting
- 03] ﬁ Program Setting 2}

- | Refrezh Setting betwesn Multiple GP
Refresh Setting (At the END)

Parameter

- Fouting Settine




Setting [tem
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1 Module Co nfiguration

2 rosceu ceu parameter < |

w

= Refrosl Sctting (AL the ENE)
Refresh Setting (At the END)
- Refresh Setting (At 45 Exe)
Refresh Setting (At 145 Exe)

Item

Setting

I(Detailed Setting i

< Detailed Setting:

4

= Total
1

12/622240 Points
2 B200

10 w200

12522240 Foints
2 B100
10 whon
) Device
el Points | Start End
Mo, 1Send)
= No. AReceive

MN® do dispositivo da CPU N® 1
enviado pela CPU N2 1

N° do dispositivo da CPU N° 1
que armazena os dados
recebidos da CPU N® 2

2/2
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Nesta secdo, vocé aprendera as definicdes dos parametros do modulo de CPU de movimento.
Crie um projeto seguindo o procedimento descrito, ou verifique se o projeto de exemplo esta de acordo com o descrito.
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Crie um projeto do MT Developer2.

1) Inicie o MT Developer2, e selecione [Project] == [New].
MNa nova janela do projeto, configure as defini¢des de acordo com a figura abaixo.
Os detalhes da "Atribuicdo de dispositivos compativeis com movimentos de série Q" sdo explicados na secao 3.1.
Cligue no botdo [OK] para confirmar.
2) A janela [System Parameter Diversion] aparece.
Clique no botdo [System Parameter Diversion].
Os parametros comuns de série R podem ser reaproveitados do projeto GX Works3 criado anteriormente.
3) Na janela [Open], selecione o projeto salvo na segdo 2.3.3.
Cligue no botdo [OK] para confirmar.
4) A janela [Self CPU Selection] aparece.
Defina o N® da CPU do médulo de CPU de movimento.
Meste curso, selecione “CPU2".
Clique no botdo [OK] para confirmar.

1)

Mew Project

Series

Type

Device Assgnment Methad
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2)
r5'.-'5.1:em Parameter Diversion g

R, series common parameter has not been set.

Divert the system parameter from GX Weorks 3 or CW Configurator
project,

GX Works3 or OW Configurator Froject

I System Parameter Diversion m

Thee Latest Diverted Project

3)

£ Open

Loak n: [ ), RaMTGPU - «BEoE

Fiea of type: |P|I| Single File Format Projects (= gxd; =cpb) ﬂ

File: name: Sampleg:d =l |

2/3
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Oipen a Workspace Format Praject..., MELSOFT MNavigator supports this format.
4)
Self CPU Selection = i
select the self CPU, T —
r_ | i | I
I_ ¥

3/3
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As definicbes necessarias para os parametros comuns de série R sdo reaproveitadas partir das definigbes do projeto GX Works3.
Verifique os parametros que mudaram a partir dos valores padrdo. Os procedimentos séo explicados pela ordem dos itens da

arvore do projeto do MT Developer2.

(1) Lista de configuracdes dos modulos

1) Na arvore do projeto, clique duas vezes em [R Series Common Parameter] => [Module Configuration List].
Os nomes dos modelos dos modulos de entrada/saida usados sdo apresentados.

2) Verifique se a CPU de controle € "CPU2".

K5] MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Module Configuration List]

! project Edit Find/Replace View Ehedq.n’t:onvert Online Debug Tools Window Help

- Inter-module
| @ Motion CPU Module ) 1 -
Iﬂ-i Mation CPU Comman Parameter Main - Power Supply |- |- Power Supply - . . -
- Motion Control Parameter m:'x E‘g Ei v ; RO — - 2) -
¥|-Be) Motion SFC Program - CPU(Sel -
E % mp,w:,w Main - 1/0 1 o000 QR Output RY40NT P 16Point  CPU2
-4 Cam Data Main - If0 2 01 QR Input RX40CT Point  CPU2 | Detailed |
(& Label Main - 1/0 3 - - : §
I Sh'll'.‘.'hl'edﬂa'taﬁ'p!‘; HI.'I"I.I‘“‘ - - - - -
¥ Device Memory
i4 ¥ Device Comment
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(2) Definicdo de varias CPUs

1) Na arvore do projeto, clique duas vezes em [R Series Common Parameter] => [System Parameter] => [Multiple CPU Setting].

2) Clique duas vezes em <Detailed Setting> de [Inter-CPU Communication Setting] => [Refresh (END) Setting], na janela de
definicdo de varias CPUs.

Verifique se os dispositivos de atualizacdo definidos no GX Works3 estéo registrados.

5-] MELSOFT MT Developer2 (Untitied Project) - [Multiple CPU Setting]

i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Depug Tools ﬂlndmv Help

g;;gglaﬂ X1 P

P A mxl"‘lﬂl-’gﬂﬂm:uﬂﬂlﬁlel!?

; Project

1) /[l Module Configuration ugtf i Multlple CPU Setting |

&RS«chmﬂmP&mw System Pagameter Diversion |
[Bl Module Configuration List
-1 System Parameter Item | Setting
W = Inter-CPU Set the data sending and receiving between the CPU modules.
g2l Inter-module Synchronization Setting CommqlaﬂonSettim ;
- CPU Unit Data |Not Assured
@ gl Motion CPU Common Parameter Flxed Sen Commurichtion RSN
- ) Motion Control Parameter Ficed Scan f
© %Momﬁcmoqm = Communication Area... Set the sending range of inter-CPU fixed scan communication area used with the fixed scan communication function.
® Servo Program |
#)-2% Cam Data Total [K word] 0K word]
#-&) Label CPUNo.1 [StartXY: |
Structured Data Types U3ED)
Ditcu Mo CPUNo.2 [StartXY: |
Y Device Comment U] :
CPUNo.3 [StartXY: |
U3E2)
CPUNo.4 [StartXY: |
U3E3)
Refrech (END) Setting
Refresh (195 executing)
Settng
_. Fixed Scan Set the fixed scan communication function.
 Communication Setting
Fixed Scan Interval
~ Setting of Fixed Scan... Set the fixed scan interval of fixed scan communication.
0.05ms Unit Setting |-
Fixed Scan Interval |
Setting (Not Setby 0... i-




K MELSEC_iQ-R_Series_Motion_Controller_Basics(RnMTCPL)_POR

m Parametros comuns de série R

-
Refresh (END) Setting

-
Refresh (END) Setting

e 0]

Refresh Device (CPUZ) --> CPU Buffer Memory (CPUZ2)

The device will be used to send the data to other CPU.

Setting Refresh
Ne. | Points (%) Start End
1 2|00 B21F >
2 10]|w200 [w209 >

N2 do dispositivo da

CPUNZ 2

4

5

6 :

= CPU N2 2 enviado pela
8

9

"
Refresh Device (CPUZ) < CPU Buffer Memory (CPU1)
The device will be used to receive the data from CPU1.
: .
_No. | Points (%) Start End
1 2[B100 [B11F
=2 10 |w 100 [w 109
4 Y
S N2 do dispositivo da
g CPU N2 2 que
8 armazena os dados
3 recebidos da CPU N2 1

2/2
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(3) Definicdo da sincronizacdo intermodular

1) Na arvore do projeto, clique duas vezes em [R Series Common Parameter] => [System Parameter] => [Inter-module

Synchronization Setting].

Se a definicdo da sincronizagdo intermodular for alterada no GX Works3, também sera alterada no MT Developer2.
A definicdo da sincronizacao intermodular ndo é alterada neste curso.

ﬂ MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Inter-module Synchronization Setting]

g 'Pr.oj_e_ct

[l Module Configuration List
8 ’ System Parameter
Mulwle cPy Setmg

%1 gl Motion CPU Common Parameter
& #J) Motion Control Parameter
i Motion SFC Program
&1-|(K) Servo Program
- 2% Cam Data
& & Label

B Structured Data Types
# ? Device Memory

Device Comment

1)

Eroject Edit FEind/Replace View Check/Convert Online Debug Tools _Wmdow Help

ng_g_mgj'aa@-l | &R | 5
iS008 [ .Axmalgwannnzag EIEY

[& Module Configuration List m Multlple CcPU Sewty’y -7l Inter-module Synchron...

System Parameter Diversion I

Item

Setting

=l

Inter-module
Synchronization Setting
Use Inter-module

Synchronization Functio... |

Select Inter-module
Synchronization Target
Fixed Scan Interval

0.05ms Unit Setting
Fixed Scan Interval

Setting (Not Setby 0.,,

Fixed Scan Interval
Setting (Set by 0.05...

Set the inter-module synchronization function to combine the control timing betw

‘NotUsed

~| Setting of Inter-mod... Set the fixed scan interval of inter-module synchronization.
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(4) Mdédulo de CPU de movimento

As seguintes fungées ndo sdo usadas neste curso.

: Project 3 x

?5 Untitled Project (MELSEC IQ-R Motion Device assagnn
El-\# R Series Common Parameter
- —[H Module Configuration List

[z =
=

3| ) Motion CPU Modue
CPU Parameter
i Module Parameter

LV L0

Funcdo Descricdo

A operacédo da fungdo do modulo de CPU de movimento ¢ definida
no parametro da CPU.

CPU Parameter
D Programming Manual (Common)

Chapter 2 COMMON PARAMETERS
2.2 R Series Common Parameters

As defini¢des de seguranga e dos proprios nds para comunicacdo
com outros dispositivos utilizando a interface PERIFERICA do
modulo de CPU de movimento sdo feitas no parametro do modulo.
Module Parameter
B Programming Manual (Common)
Chapter 2 COMMON PARAMETERS
2.2 R Series Common Parameters
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[ MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Servo Network Setting] | S S

i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help
NRAdER=aRlEED R R SIER 808
PR X L L e IV T L T Y o
: Project 3 x " ff§Basic Setting” {ff Servo Network Setting » |
El B Untitied Project (MELSEC 1QR Mation Device assignr g
=- (@5 R Series Common Parameter ‘
ol ey
n Basic Settng i
g Servo Network Setting
oo Lavel
3 Uimit Cutput Data
F, High-speed Inout Request Signal
# Mark Detection
@ Marual Pulse Generator Connection Setting
(31 #] Vision System Parameter
§ riesd Module
@) Motion Control Parameter
#1 @ Moton SFC Program
=-|[€) Servo Program
+1- I Cam Data
) 5 Label

Structured Data Types
)

SSONET HI - LINE 1 : SSONET HH/H

Dewvice Memory
Device Comment

: Axis Label 7 x
Axs No. | Axis Label Name =
S As defini¢des do parametro comum do médulo de | -
- o CPU de movimento estdo concluidas. |

S ‘

G - ’, ’ . ’ .

J Clique em > |paraavangar até a proxima pagina.

R16MT Host Station CAP NUM SCRL
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As seguintes fungbes ndo sdo usadas neste curso.

= l |m Mo O D ST O ce e L

Ei ‘ Motion CPU Common Parameter

n Basic Setting
~§§ Servo Network Setting

-2 Limit Output Data

% High-speed Input Request Signal

- @@ Mark Detection

- | @ Manual Pulse Generator Connection Setting
IEI ‘J Vision System Parameter

| %} Ethernet Communication Line Setting
-4 Vision Program Operation Setting

ﬂ Head Module
m...mm DEramarar

Fungdo Descricdo

A definicdo dos dados de saida de limite deve ser feita quando se
utiliza a funcdo de saida de limite.

Limit Qutput Data
D Programming Manual (Common)

Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
4.1 Limit Switch Output Function

A definicdo do sinal de pedido de entrada em alta velocidade deve
ser feita quando se utilizam funcdes como a deteccdo de marcas.

High-speed Input Request Signal D Programming Manual (Common)

Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
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4.2 External Input Signal

Mark Detection

A definicdo da deteccdo de marcas deve ser feita quando se utiliza
a fungdo de detecgdo de marcas.

D Programming Manual (Common)

Chapter 4 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
4.3 Mark Detection Function

Manual Pulse Generator Connection
Setting

A definicdo da conexdo do gerador de pulsos manual deve ser feita
quando se utiliza o pulso manual.

D Programming Manual (Common)
Chapter 2 COMMON PARAMETERS
2.3 Motion CPU Common Parameter

Vision System Parameter

O parametro do sistema de visdo deve ser definido quando se
utiliza o sistema de visdo.

D Programming Manual (Common)
Chapter 6 COMMUNICATION FUNCTIONS
6.5 Vision System Connection Function

Head Module

O médulo do cabecote deve ser definido quando se utiliza o

modulo do cabegote LJ72MS15 ou o modulo de sensor MR-
MT2010.

D Programming Manual (Common)
Chapter 5 FUNCTIONS USED WITH SSCNET COMMUNICATION

5.6 Connection of SSCNETII/H Head Module

2/3
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5.7 Connection of Sensing Module

3/3
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244 Parametros de motion control (parametros de definicao do eixo) )
ﬁn&mmmz(m«m;m)-[mmmmml of ; ~
Definigdes para especificagoes
Edit Find View Check/Convert Online Tools Window ! v
ot sty = e . i da maquina e outros itens
n g Defini¢es para dados associados
3 X @, Axis Setting Parameter | ao retorno a posigao inicial
E Untitied Project (MELSEC IQR Mation Device assignr *
=1 {4 R Series Common Parameter Item Avas1[axs] _Axis2[Yaxs] Axis3(Zaws] —
- fif Moton CPU Comman Parameter - MRIKW)B(RY | 'RWM MR-14(01)B (R0) Definigbes para dados
il g e Comvessontrt. |8 Iz associados a operacao JOG
Standby Time after Clear |
Servo Parameter = == =
Parameter Bock Sl Oipahdec. N A
@ﬂSMmCmvdParmw = JOG Operation Data Set the data to execute the JOG operation.
[# Machine Control Parameter JOG Speed Limit Value zooo 00[mm mn] zooo.oo(m/m] 2000,00[mm fmin]
1+ G-code Control Parameter Parameter Block Setting 2
® Moton SFC Frogram . External Signal nsmmdmmmw
@- (%) Servo Program * parameter (FLS/RLS/STOP/DOG) to be used in each axis. Set the signal L.
- 138 Cam Data + Expansion Parameter  Set the expansion parameters which are set for each axis. L
8 @) Lavel i gheed-torque Control | gt the data only when the speed-torque control is executed.
Structured Data Types i
@ Device Memory '+ Optional Data Monitor  Monitor can be executed if servo amplifier, servo motor infor...
) Ditdon Comment + Pressure Control Data  Set to execute pressure control which used profile. The setti.. =
'+ Overrde Data Set to occasion when using override function.
‘h. Vibration Set the vibration suppression command filter. For servo
~ Command Filter Data amplifier axs, the maximum number that can be set and use...
Ficed Parameter 2
Set the fixed parameters for each acs and ther data is fixed based on the mechancal system, stc,
A explicagdo dos parametros de defini¢do do eixo
continua na proxima pagina.
Cliqgue em > | para avangar até a proxima pagina.
‘ 1L | » -
R16MT Host Station CAP NUM SCRL
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Para saber detalhes sobre o metodo de retorno a posicao inicial e outros métodos, consulte o manual a sequir.

= x;:‘ Sk il Set the data to execute the home position return.
HFR. Direction QJ:Reverse Direction Q:Reverse Direction Q:Reverse Direc
0:Proximity Dog Q:Proximity Dog O:Proodmity Dog
HFR Method Method 1 ~ | Method 1 Method 1
Hame Position Address O:Proximibv Doa Method 1
HPR. Speead A:Proximity m Method 2
Mwepmeﬁ Amount After S:Count Method 2 :
D 6:Count Method 3
o9 2:Data Set Method 1
Parameter Block Setting | 3:pata Set Method 2
HPR. Retry Function 14:Data Set Method 3
Dwell Time at HPR Retry :;Ef’ Crﬂrl: tihg:dhgd
opper Me
Flome Position Shift 9:Stopper Method 2
10:Limit Switch Combined Method
Speed Set at Home Pos. | 11:5cale HP Signal Detection Method
Ehlﬁ S 12:Dogless Home Position Signal Reference Method

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.4 Home Position Return Data
Chapter 5 POSITIONING CONTROL
5.21 Home Position Return
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ﬁnasonmwz(mmmm)-lmmmml (=
wmmmmmmrwmm -8 X
< WY L) - 100% o [V e
= Untitied Project (MELSEC 1QR Moton Device assignr
= (¥ R Series Commen Parameter Item _ AasiDlews] | Aws2(Yaws] Axisd(Zaxws]
= aMononchConmPavmw n":u-:.M'B(‘RJ) J‘(W)-B(-M) MR-14(W)-B (RJ)
RN Mmoo Cav et ~ parameter msmﬂwm)»unuhmmmumt_
Servo Parameter = FLS Signal mhﬂmu‘&e“m“ukm_
I e gk aType sohwpifer put  1:Ampifer Trout
i %‘&-—-——_@m Vot
g mmwm Contact 1:Normaly Closed Co... 1:Mormally losed Co... 1:Normaly Closed Co...
[1-48) G-code Control Parameter ~ RLS Signal Set the signal type and the signal/contact used as the lower ...
@ @& Motion SFC Program mm' - ~&
: s;m“'D:';"“ Contact t:Normally Closed Co... 1:Normaly Closed Co... 1
. Label ~ STOP Signal Mklﬁdmﬂmwh&m‘uﬁps__
Structured Data Types m“” - -
“ Device Memory
- Device Comment & mc“mﬂ
Signal Type Ampiifier
Device —
Contact Q:Normaly Open Con.,.. ONorwnlvoprw OMMvopctCu\
Pregson 0:Geaneral 0:General 0:Genersl
+ Expansion Parameter | Set the expansion parameters which are set for each axis.
" mww Set the data only when the speed-torque control 1s executed.
'+ Optional Data Monitor | Monitor can be executed if serve S
 Foced Parametes A explicacado dos parametros de definigao do eixo
et e Tredperameten fo ssch oz sndipsr sk usdbe?®!l continua na proxima pagina.
| Cliqgueem > | para avancar até a proxima pagina.
« ! d »
RI6MT Hast Station CAP NUM SCRL
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As seguintes fungbes ndo sdo usadas neste curso.

Item

Fixed Parameter

Home Position Return
Data

JOG Operation Data

External Signal
Parameter

Expansion Parameter

Speed-torque Control
Data

Optional Data Monitor
Pressure Control Data

Axis 1[Xaxis] Axis2[Yaxis) | Axis3[Zaxis]
MR-J4(W) -8 (RJ) MR.-J4(W)-B (-RJ) MR-J4(W)-E (R}

Set the data to execute the home position return.

Set the data to execute the JOG operation.

It is the parameter of setting servo external signal
(FLS/RLS/STOP/DOG) to be used in each axis. Set the signal t...

Set the expansion parameters which are set for each axis.
Set the data only when the speed-torque control is executed.

Monitor can be executed if servo amplifier, serve motor infor...
Set to execute pressure control which used profile. The setti...

Override Data Set to occasion when using override function.

Vibration Suppression Set the vibration suppression command filter. For servo

Command Filter Data amplifier axis, the maximum number that can be set and use...
)

Funcéo Descricéo

Os parametros de expansdo sao definidos quando a seguinte operacdo é
executada com os parametros definidos em cada eixo.

» Monitore individualmente os valores de limite de torque da direcdo
positiva e da direcdo negativa.

» Altere o tempo de aceleracdo/desaceleracdo quando a velocidade for

Expansion Parameters alterada.

+ Especifique a direcdo de posicionamento quando fizer o controle de
posicionamento no método absoluto com o eixo de graus.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
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m Parametros de motion control (parametros de definicao do eixo) ) 2/3

3.7 Expansion Parameters

Defina os dados de controle de velocidade-torque quando o controle de
velocidade-torque for executado.

Speed-torque Control Cata
B Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL

3.8 Speed-Torque Control Data

Defina os itens do monitor de dados opcional quando utilizar a fungdo do

monitor de dados opcional.

A funcdo do monitor de dados opcional € usada para armazenar dados do
servo amplificador em um dispositivo de palavras especificado e monitorar

Optional Data Monitor os dados.

B Programming Manual (Common)
Chapter 5 FUNCTIONS USED WITH SSCNET COMMUNICATION
5.2 Optional Data Monitor

Defina os dados de controle de pressdo quando utilizar o perfil de pressio.

D Programming Manual (Positioning Control)

Pressure Control Data Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.9 Pressure Control Data

Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.7 Pressure Control

Defina os dados de substituicdo quando utilizar a fungdo de substituicdo.
Defina o indice de substituicdo de 0,0 a 300,0 [%] em incrementos de 0,1 [%]
para a velocidade do comando, durante o controle de posicionamento.
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m Parametros de motion control (parametros de definicao do eixo) ) 3/3

Override Data

O valor obtido multiplicando-se o comando de velocidade pelo indice de
substituicdo € a taxa de alimentacdo real.

B Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.10 Override Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.8 Override Function

Vibration Suppression Command Filter Data

Defina os dados do filtro do comando de supressao de vibracées quando
usar o filtro do comando de supressédo de vibragdes.

Essa funcdo é usada para suprimir as vibragdes no controle da posicdo no
lado da carga, como as vibragdes da plataforma de trabalho e a agitacdo da
estrutura da maquina.

B Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 3 PARAMETERS FOR POSITIONING CONTROL
3.11 Vibration Suppression Command Filter Data
Chapter 7 AUXILIARY AND APPLIED FUNCTIONS
7.9 Vibration Suppression Command Filter
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m Parametros de motion control (parametros do servo) )
] MELSOFT MT Developer2 [Untitled Project) - [Servo parameter] I - HH

i Project Edit Find/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window Help Definigdes do eixo 1
Y] LT T ET=l=lC T A=Y= ey )
'UJI & JXHHIH'F'EHEEEﬂﬂlﬂIQa!“g =“3-§|@|$Fl::°"‘ 'i-llf-..";"l Deﬁn[cﬁesdgeigoz
: Project 8 x ", Axs Setting Parameter” (] Servo parameter | L
E l_'}, Urititiesd Project [MELSEC 1Q-A Moton Device assignr W] Axis3 | +JRead [B) Set To Default Joverify [ Parameter Copy " -
EE-{f) R Series Common Parameder -J e L2 R B | Definicoes do eixo 3 |
S Piltion CPL) Comeman Parameber : EQE Bsam As
= Motion Control Parameter _'EF e
HAxis Setting Parameter R FLncEion repimt £ Component pars
Operation mode S Qﬂm
-2 Synchronous Contnol Parameter Basic ~ Regensrative opbon(™"REG) Brake output{MBR)
Machine Cantrol Parame er Regenes
; 9] G-code cmuup:mw Extension [Rege ;tf:? ::'“ = Servo amplifier ¥ Uses slectromagnetic brake interlock (MBR)
@ S Mation SFC Program Extension 2 : Bectramagnet braks sequence autput
Ei-§] Servo Pragram Alarm setting | 100 ms (0-1000)
- 14 Cam Dats —
5§y Label i~ Tough drive ==
(B} Stuchured Dats Types Drive reconger ==
# ? Dvice Memory Component parts b
4} Device Comment Position control ~ Batbery{®ABS, *C0P4)
{ - Torgue conkrol Absolute pos. detection system el i
| B Servo adjustments [Cisabled (Used n ncrementsl system) _» | f Encoder cable(~*COP1)
. ) Home: pos. st condition sel. Encoder cable commurication methad sl
i et |z-phase must net be passad =| |2-vere =l
I Filter 1 — 1 e —— i
Filter 2
L Filber 3 L
- Vibration control As definigdes dos parametros do servo estao
One-towch tuning -
i heniin concluidas.
=g List display
i Clique em > |paraavangar até a proxima pagina.
i | T ] b ie
R16MT Haost Station CAP MNUM SCRL
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m Parametros de motion control (blocos de parametros)

. MELSOFT MT Developer2 (Untitled Project) - [Parameter Block]

i Project Edit Find/Replace View CheckJConvert Online Debug Tools Window Help

2 x \AxisSeMngPammterrﬂSenoparametg/F

Defini¢des do bloco 1 (para controle de posicionamento)

Definigdes do bloco 2

rao JOG e retorno a o inicial)

EIG Unitied Project IAL3EC 1Q R Mation Device assigry Ttem Block No. 1 Block 140.2 Block Mo.3 \ Hlock 1o, 4 Block No.5 Block No.1 »
§ O“S““CWP‘_':"“’. - Parameter Block &C&e&hnﬁu&ewwmudhudlm“ _“
& 2':: g”"::P’ - :' — Interpolation Conrol Unit Gz O:mm 3:puse 3ipuise 3:puse puise

m‘; ;';;B Speed Umit Vakue 10000.005mm fmin] 3000.00fmm min] 200000pusefs] 200000pdse/s] 200000 [putse/s] 200000fpuisefs]
o pm - Accsler ation Time 100[ms) 100{ms) 1000{ms] 1000[ms) 1000(ms] 1000[ms]
e Deceleration Time 100[ms] 100{ms] 1000Ems] 1000[ms} 1000[ms] 1000{ms]
i Rapid Stop Deceleration Time | 10[ms] Ofws] 1000ms] 1000{ms) 1000 [ms] 1000{ms]
-4 Syndvonous c"’"P::" Prrameler S-curve Ratio o{%] [o[%] f0[%] o[%] orss) o[%)
FONCHS S 1 S Tarque Lmit 300.00%] 30.0[%] 300,00%] 300.0[%] 300,0%] 200.0%] £
%] G-code Control Parameter Dacaleration Process on |
Motion SFC Program SToP 0:Deceleration Stop 0:Deceleration Stop 0:Decelaration Stop D:Deceleraticn Stop 0:Decaleration Stop O:Deceleration St
= Servo Program
% & Cam Data m for 1 10.0pm) 10,0fm] 100[pulse] 100fpuise) 100(pulse] 100(puise)
& (4 Label Bias Speed at Start 0.00[mm/min] 0.00{mm min] Ofpusefs] Olprsses) Ofpusefs) Ofpuise/s)
' :‘:‘:’“ D Ty AccslerabonDeceleralon i TraperidScuve  OiTrapexadfS<urve  O:TraperodfSurve  DTvaperd/S<uve  OTrapemdS<aurve  DiTraperoid/S<u
Y Device Comment . Advanced S-curve ‘Set the data of advanced S-curve acceleration/deceleration, which performs the acceleration/deceleration process to change the 3
Accel, Secton LRate = - - - - -
Accel, Section 2Ratio = - B B z % e
‘| " | '

m-MathS«wmwﬁ

« w ]

S-<urve Ratio -Setang Range
Set the S-curve ratio for S-curve ' : ' ‘ 0[] to 100[%)
acceleration/deceleration processing, e ol

Trapezodal acceler ation fdeceleration

As defini¢des dos blocos de parametros estao
concluidas.

Cliqueem > | para avangar até a proxima pagina.

R16MT

Host Station CAP NUM SCRL
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m Parametros de motion control (outros) )

As seguintes fungbes ndo sdo usadas neste curso.

I - PIIUEN T L LN TN ol SR TRLET
(- #J) Motion Contral Parameter
Axis Setting Parameter
Servo Parameter

[#] ﬁ] Synchronous Control Parameter
[#- 59 Machine Control Parameter
2] é G-tode Control Paramater

&

Funcdo Descricéo

Essa funcdo é usada quando se executa o controle sincrono.

Synchronous Control Parameters

D Programming Manual (Advanced Synchronous Control)

Essa funcdo é usada quando se utiliza a biblioteca de complementos para

o motion controller iQ-R.
Machine Control Parameters

G-code Control Parameters . .
D Programming Manual (Machine Control)

D Programming Manual (G-code Cantrol)
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m Resumo deste capitulo ) 1/2

Neste capitulo vocé aprendeu:

Sistema de varias CPUs

Pontos
Lhe oes dos pardametros da CHLU de
e [}
Lhe oes dos pardmetros da CPU de

A fazer download dos programas de exemplo

Definicées dos pardmetros da CPU de PLC

Definicbes dos parametros da CPU de movimento

& criar um diagrama de configuragdo dos modulos no GX Works3.

& alterar o madulo de saida e o0 médulo de entrada para o controle da CPU MN® 2 (CPU de movimento) nos

parametros do sistema.

Cuando se utiliza uma CPU de movimento, o sistema sera sempre o sistema de varias CPUs.
& CPU de movimento ndo pode ser definida como a CPU N® 1,

& comunicagdo de dados entre os madulos de CPU é feita por dois métodos: comunicagdo de dados
utilizando a buffer memory da CPU e comunicagdo de dados utilizando uma area de comunicagdo de scan
fixo.

& comunicagdo de dados utilizando a buffer memory da CPU € atualizada no FIM ou com a atualizagio em

alta velocidade compativel com Q.

C metodo de atribuigdo de dispositivos da CPU de movimento pode ser por meio da atribuigdo compativel

com série Q e a atribuigdo de dispositivos de movimento MELSEC 1Q-R.
s parametros do sistema podem ser reaproveitados a partir de um arquivo de projeto GX Works3,

&5 definigdes basicas (definigbes de entrada da parada de emergéncia) e as definigdes da rede de servos

sdo feitas nos pardmetros comuns da CPU de movimento.
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» (s parametros especificos de cada eixo (como especificagdes da magquina) sdo definidos no parametro de

rmotion control,
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m Programacao do modulo de CPU de movimento ) 1/2

Neste capitulo, vocé aprendera a programar o motion controller utilizando um programa do SFC de movimento.

_ Dispositivos )

Os modulos de CPU de movimento possuem dispositivos comao entradas (X), saidas (Y), relés internos (M), relés de ligacao (B),
anunciadores (F), registros de dados (D) e registros de ligagdes (W), assim como os médulos de CPU de PLC.
Além disso, os modulos de CPU de movimento possuem seus proprios registros de movimentos especiais (#).

Alguns dos relés internos (M) e registros de dados (D e #) entre os dispositivos sdo designados como o sinal dedicado de
posicionamento.

O sinal dedicado de posicionamento pode ser atribuido (método de atribuiciao de dispositivos) com a "Atribuicdo de
dispositivos de movimento MELSEC iQ-R" e a "Atribuicdo de dispositivos compativeis com movimentos de série Q".

Para o método de atribuicdo compativel com movimentos de série Q, os nimeros e os médulos de CPU de movimento do série
Q ficam disponiveis, mas os nimeros dos dispositivos até o eixo 32 e apos o eixo 33 ndo sdo consecutivos.

Recomendamos que os dispositivos sejam atribuidos dependendo dos casos, da seguinte forma:

Método de atribuicdo compativel com movimentos de série Q: Quando se reaproveita um programa a partir do médulo de CPU
de movimento do MELSEC série Q

Método de atribuicdo de dispositivos de movimento MELSEC iQ-R: Quando se inicializa um novo sistema

A atribuicdo de dispositivos de movimento MELSEC iQ-R é utilizada neste curso.

(Exemplo) Atribuicdo de um dispositivo para cada status do eixo

Meétodo de atribuigao

Atribuicio de dispositivos de
maovimento MELSEC iQ-R | M32400 a M32431 M32432 a M32463 . | M33392 5 M33423 M3I3424 a M3I3455

Atribuicdo compativel com
movimentos de série @ |M2400 a M2419 M2420 a M2439 .. | M3020 a M3039 M33424 a M33455

N A
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_ Dispositivos ) 212

AN A
Os mesmos numeros do Os mesmos do eixo 33
movimento de série

Para saber detalhes dos nimeros dos dispositivos atribuidos aos sinais dedicados de posicionamento, consulte o seguinte
manual.

D Programming Manual (Positioning Control)
Chapter 2 POSITIONING DEDICATED SIGNALS

Se a definicdo do modulo de CPU de movimento e a definicdo do MT Developer2 para o método de atribuicdo de dispositivos
forem diferentes, a comunicacdo ndo podera ser realizada.

Nesse caso, selecione [Online] == [Change Device Assignment Method] na barra de ferramentas do MT Developer2 para alterar
a definicdo do madulo de CPU de movimento.
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m Programa do SFC de movimento )

MNesta secéo, vocé aprendera o significado dos simbolos do grafico do programa do SFC de movimento.

m Configuracao do programa do SFC de movimento )

Um programa do SFC de movimento & criado com uma descricdo semelhante a um fluxograma.
Conforme apresentado abaixo, o método de descricéo basica € configurado a partir de uma combinacéo de elementos, como
INICIO, etapa, transicéo e FIM.

Operagao inicial . gﬁjrgfafn% | . INICIO: Indica o ponto de entrada do programa.
Posicionamento = Etapa (etapa de controle de operacao): Executa o programa
pronto de controle de operacao especificado no estado ativado.
Verifigue se o Transicao (mudanca): Indica a condicao para mudar o
posicionamento GO |- </
pronto esta concluido controle para a proxima Etapa.
Executar N . Etapa (etapa de motion control): Executa o servo programa
posicionamento especificado no estado ativado.
Verifique se o + Transicao (ESPERARY): Indica a condi¢ao para mudar o
posicionamento Gl |- L
esta concluido T controle para a proxima etapa.
Operacao final END === FIM: Indica o fim do programa.
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m Simbolos do programa do SFC de movimento

(1) Elementos basicos

Nome Simbolo Descricao

Indica o ponto de entrada do programa com o nome
do programa.
Limitado a um elemento por programa.

START [ Mome do |

o programa
(Iniciar programa) |

| Indica o fim do programa.
END | Pode ser inserido varias vezes em um programa.
N&o precisa ser inserido necessariamente.

END
(Terminar programa) [

Pulo Pula para o ponteiro especificado dentro de seu

Pn proprio programa.

Ponteiro l— Pn Indica o ponteiro do destino do pulo.
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m Simbolos do programa do SFC de movimento )

(2) Etapas

Simbolo

Descricao

Inicia o servo programa especificado Kn. (Consulte a secdo 3.4 para

Etapa de motion control Kn
P | obter detalhes).
Etapa d trole d = |
apa de controle de operacédo
. e I Fn Executa o programa de controle de operagdo uma vez.
para execugdo Unica |
ol | 3 - r
apa de controle de operacdo ecuta um programa de controle de operagdo repetidas vezes, até
Etapa d trole de operag ESn Execut prog d trole de operag petid t
para execucdo durante o scan | que a condicdo da proxima transi¢do seja satisfeita.
ama ou inicia o programa do e movimento com o nome do
| Ch prog do SFC d t d
Etapa de inicio/chamada de sub- Nome do programa especificado.
programa

rotina

O comportamento muda, dependendo se a transi¢do subsequente
for ESPERAR ou ndo. (Consulte a secdo 3.2.5 para obter detalhes).

as

1

Nome d
Etapa Apagar | pr%rafam%

Para o programa especificado que estiver em execucdo e termina o
processamento.
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(3) Transictes

Nome

Simbolo

Descricao

Mudanca
(transicao por
previsao)

Gn

* Se o processamento imediatamente antenor for a etapa de motion control,

0 processamento muda para a proxima etapa quando a condicao for
satisfeita, sem esperar que a operacédo de movimento termine.

Se o processamento imediatamente antenor for a etapa de controle de
operacéo, o processamento muda para a proxima etapa quando a
condicéo for satisfeita, assim que a operacao estiver concluida.

Se o processamento imediatamente anterior for a etapa de inicio/chamada
de sub-rotina, o processamento muda para a proxima etapa quando a
condicéo de transicao for satisfeita, sem esperar que a operacéo da sub-
rotina termine.

WAIT

Se o processamento imediatamente anterior for a etapa de motion control,
0 processamento espera que o movimento termine e, em seguida, muda
para a proxima etapa quando a condicao for satisfeita.

Se o processamento imediatamente anterior for a etapa de controle de
operacéo, o processamento muda para a proxima etapa quando a
condicéo for satisfeita, assim que a operacao estiver concluida. (A
operacéao & a mesma que a mudanca).

Se o processamento imediatamente antenor for a etapa de inicio/chamada
de sub-rotina, o processamento espera até que a operacao de sub-rotina
termine e muda para a proxima etapa quando a condic&o de transicéo for
satisfeita.
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m Simbolos do programa do SFC de movimento ) 2/3
Chspasitiva de
o Prepara o inicio da préxima etapa de motion control e emite imediatamente um
WAITON R N \ } . _ : )
' Kn i comando se o dispositivo de bits especificado for ativado.
DR
Dispositivo de
AT Prepara o inicio da préxima etapa de motion control e emite imediatamente um
WAITOFF | ________. } . _ : i
P Kn comando se o dispositivo de bits especificado for desativado.
|
+ Se o processamento iImediatamente anterior for uma etapa de motion
control, o processamento muda para a etapa abaixo quando a condicao for
satisfeita, e muda para a etapa a direita quando a condic&o nao for
satisfeita, sem esperar que o movimento termine.
] = Se o processamento imediatamente antenor for a etapa de controle de
Gn operacéo, o processamento muda para a etapa abaixo depois que
Mudanca Y/N T {En 58 candigho operacéao for concluida. O processamento muda para a etapa a direita
(Quandss  ndo for satisfeita) quando a condicéo néo for satisfeita.

for satisfeitz)

+ Se 0 processamento imediatamente antenor for a etapa de inicio/chamada
de sub-rotina, o processamento avanca para a proxima etapa quando a
condicao de transicéo for satisfeita, e muda para a etapa conectada a
direita quando a condicéo nao for satisfeita, sem esperar que a operacéao
da sub-rotina termine.

+ Se o processamento imediatamente anterior for a etapa de motion control,
0 processamento espera até que o movimento termine e muda para a
etapa abaixo quando a condic&o for satisfeita, e muda para a etapa a
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WAIT Y/N

T

¥ (Quando a condica
A0
uando a
[cqf:l ndigaa ndo for satisfierta)
for satisfieita)

direita quando a condicdo nao for satisfeita.

Se o processamento imediatamente antenor for a etapa de controle de
operacao, o processamento muda para a etapa abaixo depois que
operacéo for concluida. O processamento muda para a etapa a direita
quando a condicéo n&o for satisfeita. (A operacido € a mesma que a
mudanca Y/N).

Se o processamento imediatamente antenor for a etapa de inicio/chamada
de sub-rotina, o processamento espera até que a operacio de sub-rotina
termine e muda para a proxima etapa quando a condic&ao de transicao for
satisfeita, e muda para a etapa conectada a direita quando a condicéo néo
for satisfeita.
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m Derivacoes e acoplamentos

Esta secdo explica os padroes das derivacoes e acoplamentos.

(1) Derivactes e acoplamentos seletivos

IFBm: Entre pontos de
derivacao seletiva

IFEm: Entre pontos de
acoplamento seletivo

IFT2

Derivacio seletiva

Apds a execucdo do processamento imediatamente anterior a derivacdo,

a rota cuja condicdo for satisfeita serd a primeira a ser executada.

Todos os inicios das derivacdes seletivas precisam ser transicoes de mudanca ou
transicoes ESPERAR.

A mistura das transicdes criard uma derivacdo paralela.

Acoplamento seletivo
O acoplamento seletivo conecta a rota desde a derivacao seletiva para uma Unica rota.
O elemento anterior e apds o ponto de acoplamento pode ser uma etapa ou transigao.
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m Derivacoes e acoplamentos ) 1/2

(2) Derivagbes e acoplamentos paralelos

—

FABmM

Derivagdo paralela
Apds a execucdo do processamento imediatamente anterior a uma derivacao,
~ todos os processamentos conectados em paralelo sdo executados simultaneamente.

PAT1

O inicio de uma derivacao paralela pode ser uma etapa ou transicao.
PATZ | porém, ESPERAATIVADA e ESPERADESATIVADA ndo podem ser definidos para o inicio.

[ATENCAOQ]

iy

—
7

— e |

)
: ¢ Mop|am ento parale-h}
FAEm

~ O acoplamento paralelo conecta a rota desde a derivacao seletiva para uma Unica rota.
O elemento anterior e apds o ponto de acoplamento pode ser uma etapa ou transicao.

Mo caso de um acoplamento como na figura a esquerda,
a conclusdo da parada dos eixos que teve inicio em K2 e K3
nao serd uma condigao para a mudanca para G1.
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m Derivacoes e acoplamentos ) 2/2

T a3 | Para a mudanca para G1 apos a conclusao da parada dos eixos iniciada em K2 e K3,
defina uma transicao ESPERAR para K2 e K3.
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Esta secdo descreve os pulos ( |—> Pn |)e ponteiros ( j&— Pn ).

+ Defina o pulo para o ponteiro especificado Pn no préprio programa.
! P + Os ponteiros podem ser definidos nas etapas,
transi¢des, pontos de derivacdo e pontos de acoplamento.
« £ possivel definir até 16.384 (PO a P16383) pontos de ponteiros em um programa.

No caso da figura a esquerda,
o processamento criao loop G1 => K1 => G2 =>F1 => Gl => K1 => ...

——» P

[ATENCAQ]

1) DN&o ¢ possivel definir um pulo para sair da derivacdo paralela - acoplamento paralelo.
2) Nao é possivel definir um pulo para entrar na derivacao paralela - acoplamento paralelo a partir de fora.
3) Néo é possivel definir ponteiros e pulos processados consecutivamente.

1) 2) 3)
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1)
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m Chamada de sub-rotinas )

O controle varia de acordo com o tipo de transicdo que € executada apos a etapa de inicio/chamada
]

de sub-rotina ( E‘ﬁﬂnjﬁaﬁn‘g ).

(1)Quando a transicdo ESPERAR é executada a seguir: Chamada de sub-rotina
Como mostra a figura A abaixo, quando a etapa de chamada de sub-rotina é executada, o controle muda para o programa
especificado, e quando o programa chamado executa FIM, o controle retorna para o programa de origem da chamada.

(2)Quando uma transicéo diferente da transicédo ESPERAR é executada a seguir: Inicio de sub-rotina
Como mostra a figura B abaixo, quando a etapa de inicio de sub-rotina é executada, o programa especificado € iniciado e
continua a controlar o programa de onigem da chamada. Dois programas sao executados em paralelo.

Figura A - Chamada de sub-rotina Figura B - Inicio de sub-rotina
| MAN | sus | MAIN | sus
'. J 1 L '. J () L
, (3) ,
H SUB (2) SUB (2) (3)
‘\r | |
WAIT [ END ] Mudanca [ END ]
L L
END END
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_ Metodo de criacao de programas

Nesta sec¢do, vocé aprendera a criar os programas descritos nas etapas e transi¢des do SFC de movimento.

m Dispositivos e constantes

(1) Descri¢des dos dispositivos de bits

Nome do dispositivo Descri¢gao do dispositivo
Relé de entrada Xn

Relé de saida Yn

Relé interno Mn

Relé de ligacdo Bn
Anunciador Fn
Registro de dados Dn.m *1
Registro de ligagao Wn.m *1
Registro de movimento #n.m *1
Relé especial SMn
Registro especial SDn.m *1

Dispositivo de acesso da buffer memory da CPU

USECI¥Gn.m *1

Dispositivo de acesso da buffer memory da CPU
(area de comunicacdo de scan fixo)

USECO¥HGN.m *1

Dispositivo de acesso aos modulos

LUO%¥Gn.m

*1 "m" indica a especificacdo dos bits (nimero de bits: 0 a F) de um dispositivo de palavras.
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m Dispositivos e constantes ) 2/2

(2) Descri¢des dos dispositivos de palavras

Descricao do dispositivo

Tipo ponto flutuante de

MNome do dispositivo Tipo inteiro de 32 bits

(n & um nimero par) 64 bits

{n é um ndmero par)

Tipo inteiro de 16 bits

Registro de dados Dn DnL DnF
Registro de ligacdo Whn WhnL Wn:F
Registro de movimento #n #nl #nF
Registro especial SDn SDnL SDnF
Dispositivo de acesso da buffer
U3ECI¥Gn U3ECI¥GnL USECI¥GnF

memory da CPU
CDispositivo de acesso da buffer
memory da CPU (area de U3EO¥HGnN U3EO¥HGNL U3ECI¥HGNF
comunicagdo de scan fixo)
Dispositivo de acesso aos

, UO¥Gn UL¥GnL UL¥GnF
modulos
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m Operadores e funcoes

A prioridade do operador e da funcéo € a seguinte.
A sequéncia de operacdo pode ser especificada livremente utilizando-se parénteses.

Prioridade

tem (Operador e Funcio)

Calculo em parénteses ([...))

2 Funcdo padrao (SIN, COS, etc.), conversio do tipo (USHORT, LONG, etc.)
3 Inversdo de bits (~), negacdo logica (!), inversdo de sinal (-)
4 Multiplicacdo (*), divisdo (/), resto (%)
Alta
1 5 Adicdo (+), subtracao (-)
6 Mudanca para bit a esquerda (< <), mudanca para bit a direita (> =)
+ Operadores de comparacdo: Menor que (<), menor ou igual a (<=),
maior que (=), maior ou igual a (>=)
8 Operadores de comparacdo: Igual (==), diferente (!=)
9 Bit I6gico AND (&)
l_ 10 Bit exclusivo OR (*)
Baixa
11 Bit logico OR ()
12 | Légica AND (%)
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m Operadores e funcoes

13

Logica OR (+)

14

Atribuicdo (=)
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m Configuracao dos comandos ) 1/2

Muitos dos comandos usados nos programas de controle de operacdo podem ser divididos em partes de comando e de dados.
As partes de comando e de dados sdo usados para o seguinte.

» Parte de comando: Indica a funcdo desse comando.

* Parte de dados: Indica os dados usados no comando.

Exemplo
Atribuicdo: = D0 = #0
ST
L Parte de dados: Fonte (S)
Parte de comando
Parte de dados: Destino (D)
BFonte (5)

+ A fonte sdo os dados usados na operacao.

» A fonte varia, conforme mostra a tabela abaixo, dependendo do dispositivo especificado em cada comando.

Dispositivos Descricio

Especifique o dispositivo que armazena os dados usados na operacdo. Os dados devem
Dispositivo de bits, dispositivo de | ser armazenados no dispositivo especificado antes da execucdo da operacdo.

palavras Os dados usados no comando podem ser alterados, quando se alteram os dados
armazenados no dispositivo especificado durante a execucéo do programa.

Especifique o valor numérico usado na operacdo. Uma vez que a constante é definida

Constante o . =
durante a criacdo do programa, ndo pode ser alterada durante a execucdo do programa.

MDestino (D)
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m Configuracao dos comandos

» Os dados apds a operacdo sdo armazenados como os dados de destino.

» Sempre defina o dispositivo para armazenar os dados nos dados de destino.

Exemplo de programa

B Programa que define M100 quando MO ou X0 estiverem ON (1)

B Frograma gue define M100 quando 40 e DO coincidem

2/2

| DEFINIR M100 = MO + X0

| SETM100 = #0 == DO

KD III (Falso)
wioo[ 7 Je—re
X0 (Verdadeiro)

B Programa que faz o reset de M100 quando MO esta OFF (0]

w0 [ ]
MO0 |I|‘— == MVerdadeira)
Do

;

B Programa que atribui K123456.789 a DOL

| rSTM100 = 1Mo

| DoL - k123456.789

I".-'IIEICII|I| 4— M0 |I| [Werdadeira)

D1 Do
poL | 123456 ——

123456789 |

Atribuir convertendo o tipo ponta flutuante de 64 bits e um tipo inteiro de 32 hits.,
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_ Servo programas ) 1/2

Esta secdo descreve os servo programas compostos pela velocidade de rotacdo do servomotor, o endereco da posicdo alvo e
outros itens.

m Configuracao do servo programa )

Um servo programa consiste em um N° de programa, comando de servo, e dados de posicionamento.
Quando o N° do programa e o comando de servo alvo sdo especificados no MT Developer2, é possivel definir os dados de

posicionamento necessarios para executar o comando de servo especificado.

BExplicacdo do programa

Dados do servo programa Definicdo

N® do programa: Pode-se especificar qualquer ndmero de 0 a 8191

(0 a 4095, se a versao do software O5 for "09" ou anterior) K11 N° do programa
como numero para especificagdo no programa do SFC de movimento. ABS-3 Comando de servo
Eixo 1, 30000000 Eixo a ser utilizado
Comando de servo: Indica o tipo de controle de posicionamento. Endereco de posicionamento
Eixo 2, 55000000 Eixo a ser utilizado
Endereco de posicionamento
Dados de posicionamento: Eixo 3, -2500000.0 Eixo a ser utilizado
s dados necessarios para executar o comando de servo. Endereco de posicionamento
Velocidade vetorial Velocidade do comandao de trés eixos
{eixo 1, eixo 2 e eixo 3) combinados
<K11>
. Espera Tempo de espera
ABS-3 Unidade _ —
Fixo 1, 30000000 | [um] Codigo M codigo M
Fixe 2, 5500000.0 | [pm] BELOCO PAR. N® do bloco de pardmetros
EIX0 . 3 . -2500000.0 | [um] . Para cada comando de servo, existem os dados necessarios para a execucao.
Velocidade vetorial  40000.00 | [mm/min] Por exemplo, os dados apresentados na tabela a seguir sdo
Espera 2500 | [ms] necessarios para o comando ABS-3.
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