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Przed przystapieniem do ¢wiczenia nalezy zapoznac si¢ z instrukcjg dydaktyczng.

Dokona¢ ogledzin urzadzen, przyrzadéw 1 przewoddéw uzywanych podczas
¢wiczenia. W przypadku zauwazenia nieprawidtowosci lub uszkodzen
bezzwlocznie powiadomié prowadzacego.

Zabrania si¢ samodzielnego zalgczania stanowiska bez sprawdzenia potaczen 1
wydaniu zgody przez prowadzacego.

Zmian parametréw lub konfiguracji stanowiska przy uzyciu dostepnych
przetagcznikbw 1 potencjometréw mozna dokonywa¢ po  uprzednim
przeanalizowaniu skutkow takich dziatan.

Zmian w konfiguracji obwodow elektrycznych polegajacych na zmianie potaczen
przewodéw lub wymianie przyrzadéw, nalezy dokonywa¢ po uprzednim
wylaczeniu zasilania stanowiska.

Zabrania si¢ wykonywania przelaczen (przewodow, urzadzen) w ukladzie
znajdujacym si¢ pod napigciem.

Przy obstudze stanowisk, ktore zawieraja elementy zasilane napigciem
elektrycznym wyzszym niz napigcie bezpieczne, nalezy zachowaé szczegodlng
ostrozno$¢ w celu uniknigcia porazenia pradem elektrycznym.

Stosowanie ustawien 1 procedur innych niz opisane w instrukcji lub zalecone przez
prowadzacego moze spowodowaé nieprzewidziane dziatanie, a nawet uszkodzenie
stanowiska.

Przekroczenie dopuszczalnych parametréw (napieé, pradow) moze doprowadzi¢ do
uszkodzenia elementéw stanowiska, pozaru lub porazenia pragdem.

W przypadku nieprawidlowego dziatania urzadzen lub wystgpienia objawow
uszkodzen (np. iskrzenie, zapach spalenizny) nalezy natychmiast wytaczy¢
stanowisko 1 powiadomi¢ prowadzacego.



1. Stanowisko z panelem
W pierwszym kroku tworzymy projekt bez dodawania panelu. Po dodaniu wszystkich elementéw

dodatkowo dodajemy modut X20SM1436. A nastepnie zatgczmy symulacje k| . Dalej postepujemy
zgodnie z instrukcjg dla stanowiska z silnikiem.

2. Stanowisko z silnikiem

W pierwszym kroku tworzymy projekt. Podczas dodawania modutu X20SM1436 otworzy sie

konfigurator silnika. W pierwszym oknie nic nie zmieniamy i klikamy . Jezyk wybieramy

wg predyspozycji i klikamy . W kolejnym oknie ustawiamy zgodnie ze zdjeciem ponizej i

ikamy [ Net> ]

General
MName gfwis
Usage: Use PLCopen [C] CNC
Setting: [ Axis is periodic

Cvemide default settings
Trigger interface 1

[of ~)

[ Activate motor simulation

| Both end switches are normally open . )
s Tngger interface 2

Quick stop 15 normally open [uﬁ v]

W kolejnym oknie zmieniamy maksymalny prac pracy silnika zgodnie ze zdjeciem.

MName Walue Description
= o X205M1436a
------ i@ Function model default (MationCo... Module operating mode
B-- _u General

E : : Service mode if there is no hardware module
= Cumrent configuration 01
¢ @ Holding cumrent [%] Current in % (0-117) of module rated cument (34)
-y @ Rated cument [%] Cument in % (0-117) of module rated cument (3A)
Cument in % (0-117) of module rated cument (3A)

Kreator konczymy przyciskiem . Ostatnim krokiem jest wgranie konfiguracji na sterownik.



3. Pierwsze ruchy silnikiem

Przechodzimy do zaktadki & Prysical View klikamy prawym przyciskiem myszy na module X20SM1436

i wybieramy Test.

MName L... Position
= 4 X20CP1382
------ ol Serial IF1
IF2
IF3
IF4
IF5
*1
*2
*3
IF&
M
I/O Mapping
Configuration
MNC Mapping
Watch
Trace

Nastepnie wybieramy tryb Exclusive.
* Automation Studio u
/A DANGER'!

“'ou can trigger dangerous movements.
Please observe the safety requlations in
the user manual.

Select the Mode far the Diagnozsis Toal;

Farallel Mode i Euclusive Mode i Cancel
]

—

W pierwszej kolejnosci klikamy dwukrotnie na Digital Inputs -> Initialize

Preparation
2 Digital Inputs
Ko initialize |



Dalej klikamy dwukrotnie na Controller -> Initialize i Controller -> Switch on

& Intialize
&F Switch on

&+ awitch o

Sprawdzamy teraz czy zmieniata sie ikona ponizej z na U
Dalej klikamy dwukrotnie na Homing.

@ INmanze
E{} Switch on

Switch off

| rGwniez sprawdzamy, czy zmienita sie ikona z I na I .

Ostatnim krokiem jest sterowanie. Mamy do dyspozycji kilka podstawowych ruchéw.

[%—'G Basis Movement
4 Absolute
4 Additive
4 Postive
4 Megative
4 Stop

Ruch absolut dojezdza do pozycji opisanej w parametrach jako s. Additive przejezdza dystans opisany
w parametrach jako s. Positive i Negative to ruchy ciggte w dwdch kierunkach. Stop zatrzymuije silnik.
Inne parametry dotyczg predkosci, przyspieszen itd.

B _""? basis Basis movements

----- o it ncTRUE Basis movements initialized

“ status Status

¥ ovenide COvemde

Bl parameter Parameters
...... @ = 1] Units Target position or relative mawve
------ @ w_pos H000 Units/s  Speed in positive direction
------ @ wv_neqg 5000 Units/z  Speed in negative direction
------ @ al_pos H0000 Units/s, Acceleration in positive direction
------ @ a?_pos 0000 Units/s, Deceleration in positive: direction
------ i@ al_neqg H0000 Units/s, Acceleration in negative direction
------ @ a2 neq 50000 Units/s, Deceleration in negative directio

Aktualng pozycje mozna obserwowac ponizej.

&F monitorg 0 Units Position
& monitor.v 1] Units/s  Velocity



4. Obstuga silnika poprzez program

W pierwszej kolejnosci wytgczamy okienko Test i nic nie zapisujemy. Dalej przechodzimy do

(B Logical View . Nastepnie wybieramy lewym klawiszem myszy na nazwie projektu. W Toolboxie
zaznaczy¢ nalezy Samples i klikna¢ 2 razy w Motion Samples.

ZZ ~ | "§ Search..

Samples & Solutions

Samples

Mame Description

@ Library Samples Existing library sample
@ Motion Samples viotion library samples

Po wybraniu tej opcji ukaze nam sie okno wyboru obiektéw. W tym oknie wybieramy

Samples -> Motion -> Single axis, wybieramy wersje dla SR i klikamy przycisk .

Motion Samples
Maotion hbrary samples

-.'“E F = ':5] BrAutomation

BrSetup

Library

Library_2

Mation

Samples

Library

- Rl Mation

Axes group

Cam coupling

Cam profile automat

CMC system (2 axis)

Do

Gear coupling

Multi axis handling

Multi axiz handling {loop)
Registration mark control

Single axis

b ﬁ LibACP10MC_Singlefx_C zip
- g3 LibACP10MC_Singlefx LD zip

- g LDACPIUNL oingledx o Tzip |

FEDOBD?

m.

$00DDDDDDD




Po poprawnym dodaniu programu wchodzimy basic.typ i catg jego zawarto$¢ przenosimy do
Global.typ. Podobnie postepujemy z plikiem basic.var i Global.var i wysytamy program na sterownik.
Po transferze wchodzimy do wczesniej dodanego programu do czesci Cyclic. Program, mimo iz
bardzo rozbudowany jest prosty w obstudze i dziata analogicznie do wczesniejszego punktu.

Przechodzimy do trybu monitora @ a nastepnie dodajemy do Watcha zmienng BasicControl.
Za pomocg zmiennych z czesci Command zatgczamy regulator, robimy Homing , a nastepnie ruszamy
silnikiem.

5. Zadanie dla studentow nr 1

Student ma za zadanie bazujgc na poprzednich przyktadach stworzy¢ wizualizacje do obstugi silnika
na panelu. W programie ma by¢ mozliwos¢ wtgczenia regulatora, opcja homing, kasowanie bteddw,
mozliwos¢ ustawienia docelowej pozycji i dystansu oraz wtgczenia wybranego ruchu silnika. W tym
celu musi dodaé wizualizacje zgodnie z poprzednig instrukcjg. Stanowiska z panelem faczg sie do
wizualizacji poprzez adres 127.0.0.1.

6. Zadanie dla studentow nr 2

Student ma za zadanie bazujgc na poprzednich przyktadach stworzy¢ program, ktéry po wigczeniu
dodatkowego przycisku na panelu wykona sekwencje ruchdow silnika przy uzyciu maszyny stanéw.
Dana sekwencja to 10 wolnych obrotéw w prawo, 5 szybkich obrotéw w lewo i 3 wolne obroty w
prawo.



