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Nombre del curso: CPU Motion & MT Works2
Clave del curso: UTK-MOTION-MTW?2
Duracion: 4 dias

Requisitos Previos: Programacion GX Works2

z MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

OBJETIVO:

El objetivo de este curso es que el asistente se familiarice con los controladores
de movimiento y el software MT Works?2

PERFIL DEL PARTICIPANTE:

Esta clase se aplica alas CPU de movimiento QDS, CPU de movimiento QD y CPU
de movimiento QH. En la mayoria de los casos, estardn disponibles diferentes
opciones de hardware para permitir que los grupos de usuarios utilicen la
plataforma de hardware de su eleccidon

TEMARIO:
Leccion 1 - Introduccidén al hardware

Confrolador de movimiento Q
Controlador de movimiento autébnomo
Hardware adicional

Indicacion en pantalla
Configuraciones del

interruptor giratorio Leccién 2

-Comienzo

MT Works2

Compadatibilidad con versiones anteriores
Formato de archivo

Creacién de un nuevoproyecto
Comyprimir/descomprimir
Establecimiento de lacomunicacién
Sistemas operativos

Métodos de
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o Lecciéon 3 -
Introduccidon a MT

Developer?

o« Configuraciones del sistema

o Configuracion de los datos delservo
o Escritura en el CPU demovimiento
Programacioén de etiquetas

Leccidon 4 - Procesador de secuencias

Secuencia de puesta enfuncionamiento
Creacién de un nuevoproyecto
Pardmetros de PLC

Configuraciones multiples de la CPU

Area de transmision de alta velocidad (QD)
Actualizacién de la memoria compartida
Asignacion de E/S

Leccioén 5 - Estructura de la memoria

o Asignacién de memoriainterna
¢+ Relés de memoria dedicados

¢ Registradores dedicados

¢ Registradores de movimiento

o Dispositivo dedicado de control de movimiento
Importar comentarios

Leccidn 6 - Punto de origen

Métodos de retorno a la posicidon de inicio
Método de gancho de proximidad
Método derecuento

Tipo de conjuntodatos

Tipo de soporte de gancho

Tipo de tope
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o Interruptor de limite de tipo combinado

¢+  Método de deteccidn de senal de origen de escala
o Funciones especiales

Configuraciones de retorno a la posicidén de inicio

Lecciéon 7 - Infroduccidn al SFC de movimiento
Descripcion general de SFC

Pasos SFC de movimiento

Transiciones SFC de movimiento

Punteros

Ramas y acoplamientos

Creacién de un programa de SFC de movimiento
Creacién de unatransicion

Creacién de un paso de control

Finalizacion del programa

Leccién 8 - Herramientas de MT Works2

Arbol del programa
Lista utilizada
Referencia cruzada
Monitor de lotes del dispositivo
Ventanas de observacion
Monitor de SFC de movimiento
Prueba del dispositivo
Herramienta del monitor
Modo de prueba

o Osciloscopio digital
o Supervisidn del MR Configurator2

Leccidn 9 - Perfiles de posicionamiento
Control absoluto vs. Incremental
lineal

Interpolacién circular
Interpolacién helicoidal

Conftrol de alimentaciénfija
Control de velocidad
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Conmutacion de velocidad-posiciéon

Control de conmutacién de velocidad

Control de velocidad constante

Seguimiento de posicidon

Control de velocidad con detencidn de posicidn fija
Inicio simultdneo

Oscilacion

Creacién de un programa de movimiento

Leccién 10 - Elemplos de

SFC de movimiento

Poner los servo enposicion de inicio

Readlizacion de tareas demovimiento

Programas de llamada

Ejecutar un SFC de movimiento desde una CPU de secuencia
Iniciar un programa servo desde una

CPU de secuencia

Moddulos de transmision
Moddulos de salida
Asignacion del modo K
Cambiar a modo virtfual
Cambiar a modoreal
Dejar ejes en el modoreal

LECCION 11 - Introduccién al modo virtual

Objetivos de la leccidon

Vision general del modo virtual
Programacién de sistemas mecdnicos
Modulos de accionamiento

Modulos de tfransmision

Modulos de salida
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Asignacién de modo K
Cambio al modo virtual
Cambio al modo real
ejes en modo real

LECCION 12 - Programacién en modo virtual

Objetivos de la lecciéon

Creando un Programa

Editor mecanico

EJERCICIO - Editor mecdnico

Creando Motion SFC

Monitoreo de editor mecdnico

EJERCICIO - Engranaje de cambio de velocidad
EJERCICIO - Embrague de modo de direccidén

LECCION 13 - Programacién de levas

Objetivos de la lecciéon

Vision general

Configuracion

Creacion de datos de cdmara
EJERCICIO - Creacion de cdmara

Acceso a los datos de la cdmara

LECCION 14 - Integracién de CPU

Objetivos de la leccién
Memoria compartida
Secuencia de memoria compartida de la CPU

Memoria compartida de la CPU de movimiento
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LECCION 15 - Comandos dedicados
¢ Objetivos de la leccion
e Infroduccién
o Cambio de valor actual
e Velocidad de cambio
¢ Cambio de limite de par
e  Escribir Motion CPU
e Leer Motion CPU

e Instruccion de interrupcion

LECCION 16 - Conceptos avanzados
e Obijetivos de la leccidén
e Cambio de programa en linea
e MT Simulator2
e GOT1000 herramientas de monitoreo de movimiento

e Seguridad del proyecto

NOTAS:

1) DURACION: 32 horas repartidas en 4 dias

2) HORARIO: Segun disponibilidad del Cliente (Entre 9:00 AM a 6:00 PM)

3) FECHA: Favor de confirmar con 3 semanas de anticipacion

4) Se requiere que el CLIENTE proporcione una sala de capacitacién que
cuente con una pizarrdén o pintarron, candn y suministros eléctricos 120
VAC(Cursos Externos)

5) CUPO: Minimo 2, MAximo 8 participantes

6) ULTATEK Proporcionard la informaciéon electréonica del curso a cada participante.
7) ULTATEK Proporcionard los equipos demostrativos requeridos para

realizar las practicas correspondientes
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