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Nombre del curso: QD77 Motion Control

Clave del curso: UTK-MOTION-QD77

Duracion: 2 dias

Requisitos Previos: Programacion de GX Works?2 'Q‘H_nE%u%s&m

Changes for the Better

CURSO QD77 MOTION CONTROL

El objetivo de este curso es que el asistente se familiarice con las familias de mddulos de control de movimiento
QD75, QD77, LD75y LD77, y el software necesario para configurar, implementar cambios y mantener un sistema
de movimiento.

Esta clase se centra en el control de posicidn y no aborda el direccionamiento de PLC, los tipos de direcciones, el
funcionamiento bdsico del software ni la configuracion del hardware.

El material de esta clase se aplica a las familias de mddulos de posicionamiento QD75, QD77, LD75y LD77. Enla
mayoria de los casos, estardn disponibles diferentes opciones de hardware para permitir que los grupos de usuarios
utilicen la plataforma de hardware de su eleccion.

Resumen del curso

Leccidn - 1 Introducciéon al mdédulo
Especificaciones del mdédulo
Programacion

Conexidon del médulo
Indicadores de los mdédulos

Lecciodn 2 - Configuracion de GX Works2

Proyecto simple vs. estructurado

Creacién de un nuevo proyecto

Importacion desde GX Configurator-QP

Utilidad del médulo de funciones inteligentes

Guia del médulo de funciones inteligentes

Herramienta de configuracién del médulo de movimiento simple
Asistente del mdédulo de movimiento simple

Leccion 3 - Configuracion de los mddulos

e Distribuciéon de la memoria
Asignacion de la memoria interna
Estructura del sistema (D77)
Establecimiento de pardmetros
Par&dmetros de servo
Datos de posicionamiento
Datos de inicio de bloques y datos condicionales
Descargar en los médulos QD77/LD77
Descargar en los médulos QD75/LD75
Actualizacién automdtica
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Leccidn 4 - Control de los mddulos

¢ Palabras de control
Asignacién de E/S
Desplazamiento
Datos del monitor
Funcidon de interruptor de limite

Leccion 5 - Diagndstico
e Conceptos bdsicos de solucion de problemas
e Solucién de problemas de GX Works2
e Utiidades del mdédulo de movimiento simple
e Supervision del MR Configurator2

Leccion 6 - Punto de origen
e Métodos de retorno a cero
Método de proximidad cerca del punto
Método de recuento 1
Método de recuento 2
Tipo de tope 1
Tipo de tope 2
Tipo de tope 3
Método de establecimiento de datos
Método de deteccidn de senal de origen de escala
Pardmetros de OPR
Ofras funciones de OPR
OPR ré&pido

Leccioén 7 - Tablas de posicionamiento
¢ Configuracién de datos de tabla
¢ Modificacion mediante la memoria interna

Leccion 8 - Perfiles de posicionamiento
e Control absoluto vs. Incremental

lineal

Control de alimentacién fija

Interpolacidén circular

Cambio de los valores actuales

: MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better
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: MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

Leccion 9 - Perfiles del control de velocidad
¢ Confrol de velocidad
e Conmutacion de velocidad-posiciéon
¢ Conmutacién de posicién-velocidad

Leccidon 10 - Comandos dedicados

¢ Infroduccidn
Restauracion de posicidn absoluta
Inicio de posicionamiento
Ensenanza
Escribir en EEPROM
Inicializaciéon

Leccion 11 - Posicionamiento avanzado
¢ Modificacién de tareas activas

e MUltiples tareas de movimiento
e Inicio de blogque y datos condicionales
e Saltar
o Bucles
e Inicio simultdneo
NOTAS:

1) HORARIO: Segun disponibilidad del Cliente (Sugerido entre 9:00 AM a 6:00 PM)

2) FECHA: Favor de confirmar a ctc@ultatek.com

3) Se requiere que el CLIENTE proporcione una sala de capacitacién que cuente con una pizarrdn o pintarrdn,
candén y suministros eléctricos 120 VAC(en caso de ser curso ON SITE)

4) CUPO: Minimo 2, M&ximo de 6 a 8 participantes por grupo dependiendo de los equipos disponibles.

5) ULTATEK Proporcionard la informacion escrita del curso a cada participante.

6) ULTATEK Proporcionard los equipos demostrativos requeridos para redlizar las practicas correspondientes.



