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IntroduçãoIntrodução Objetivo do cursoObjetivo do curso

Este curso destina-se aos participantes que querem adquirir conhecimentos sobre o controle de posicionamento do sistema deEste curso destina-se aos participantes que querem adquirir conhecimentos sobre o controle de posicionamento do sistema de
motion controller utilizando o módulo de movimento da Série MELSEC iQ-R.motion controller utilizando o módulo de movimento da Série MELSEC iQ-R.

Este curso é uma continuação do curso Introdução ao Módulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R (RD78G(H) Inicialização).Este curso é uma continuação do curso Introdução ao Módulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R (RD78G(H) Inicialização).
Você deve concluir o curso de Inicialização antes de concluir este curso.Você deve concluir o curso de Inicialização antes de concluir este curso.
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IntroduçãoIntrodução Estrutura do cursoEstrutura do curso

O conteúdo deste curso é fornecido a seguir.O conteúdo deste curso é fornecido a seguir.
Recomendamos que você comece pelo Capítulo 1.Recomendamos que você comece pelo Capítulo 1.

Capítulo 1 - Conteúdo do cursoCapítulo 1 - Conteúdo do curso

Este capítulo descreve o conteúdo do curso.Este capítulo descreve o conteúdo do curso.

Capítulo 2 - Label públicaCapítulo 2 - Label pública

Este capítulo descreve a label pública utilizada para a troca de informações do dispositivo entre a CPU do PLC e o módulo deEste capítulo descreve a label pública utilizada para a troca de informações do dispositivo entre a CPU do PLC e o módulo de
movimento.movimento.

Capítulo 3 - Modo de bufferCapítulo 3 - Modo de buffer

Este capítulo descreve o controle sincronizado utilizando o modo de buffer do Motion control FB.Este capítulo descreve o controle sincronizado utilizando o modo de buffer do Motion control FB.

Capítulo 4 - Operação com a CPU do PLCCapítulo 4 - Operação com a CPU do PLC

Este capítulo descreve como criar um programa utilizando o Motion control FB na CPU do PLC.Este capítulo descreve como criar um programa utilizando o Motion control FB na CPU do PLC.

Capítulo 5 - Registro de dadosCapítulo 5 - Registro de dados

Este capítulo descreve como fazer o registro de dados utilizando o GX LogViewer.Este capítulo descreve como fazer o registro de dados utilizando o GX LogViewer.

Teste finalTeste final

4 seções no total (7 perguntas)4 seções no total (7 perguntas)



IntroduçãoIntrodução Como utilizar esta ferramenta de e-LearningComo utilizar esta ferramenta de e-Learning

Ir para a próxima páginaIr para a próxima página Ir para a próxima página.Ir para a próxima página.

Voltar para a página anteriorVoltar para a página anterior Voltar para a página anterior.Voltar para a página anterior.

Mover-se para a página desejadaMover-se para a página desejada O "Índice" será exibido, permitindo que você navegue até a página desejada.O "Índice" será exibido, permitindo que você navegue até a página desejada.

Sair do cursoSair do curso Sair do curso. A janela, como a tela de "Conteúdo", e o curso serão fechados.Sair do curso. A janela, como a tela de "Conteúdo", e o curso serão fechados.



IntroduçãoIntrodução Precauções no usoPrecauções no uso

■Precauções de segurança■Precauções de segurança

Ao utilizar os produtos reais para fins de aprendizado, leia atentamente as "Precauções de segurança" descritas noAo utilizar os produtos reais para fins de aprendizado, leia atentamente as "Precauções de segurança" descritas no
respectivo manual, e preste atenção à segurança e ao uso adequado.respectivo manual, e preste atenção à segurança e ao uso adequado.

■Precauções neste curso■Precauções neste curso

As imagens das telas apresentadas no curso podem ser diferentes das imagens de seu software, dependendo da versão.As imagens das telas apresentadas no curso podem ser diferentes das imagens de seu software, dependendo da versão.
Este curso utiliza as seguintes versões de software.Este curso utiliza as seguintes versões de software.
Para obter a última versão de cada software, verifique o site da Mitsubishi Electric FA.Para obter a última versão de cada software, verifique o site da Mitsubishi Electric FA.

   MELSOFT GX Works3MELSOFT GX Works3 Ver.1.066UVer.1.066U Motion Control Setting functionMotion Control Setting function Ver.1.012NVer.1.012N
   GX LogViewerGX LogViewer Ver.1.106KVer.1.106K
   MELSOFT MR Configurator2MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.110Q ou superiorVer.1.110Q ou superior
          

A versão de firmware da CPU do PLC deve ser 44 ou superior (46 ou superior para RD78GH).A versão de firmware da CPU do PLC deve ser 44 ou superior (46 ou superior para RD78GH).
A versão de firmware do módulo de movimento deve ser 10 ou superior.A versão de firmware do módulo de movimento deve ser 10 ou superior.
Para atualizar a versão de firmware, consulte o site da MITSUBISHI ELECTRIC FA ou o manual de configuração do módulo.Para atualizar a versão de firmware, consulte o site da MITSUBISHI ELECTRIC FA ou o manual de configuração do módulo.

O ícone O ícone  indica o manual de referência. indica o manual de referência.
O conteúdo dos manuais descritos neste curso corresponde às seguintes versões.O conteúdo dos manuais descritos neste curso corresponde às seguintes versões.
Se as versões forem diferentes, o local da descrição e o conteúdo podem ser ligeiramente diferentes.Se as versões forem diferentes, o local da descrição e o conteúdo podem ser ligeiramente diferentes.

Nome do manualNome do manual N º do manualN º do manual VersãoVersão

MELSEC iQ-R Motion Module User's ManualMELSEC iQ-R Motion Module User's Manual
(Startup)(Startup) IB-0300406 IB-0300406 EE

MELSEC iQ-R Motion Module User's ManualMELSEC iQ-R Motion Module User's Manual
(Application)(Application) IB-0300411 IB-0300411 EE

MELSEC iQ-R Motion Module User's ManualMELSEC iQ-R Motion Module User's Manual
(Network)(Network) IB-0300426 IB-0300426 EE

MELSEC iQ-R Programming ManualMELSEC iQ-R Programming Manual
(Motion Module Instructions, Standard Functions/Function(Motion Module Instructions, Standard Functions/Function
Blocks)Blocks)

IB-0300431 IB-0300431 EE

MELSEC iQ-R Programming ManualMELSEC iQ-R Programming Manual
(Motion Control Function Blocks)(Motion Control Function Blocks) IB-0300533IB-0300533 CC

MELSEC iQ-R Structured Text (ST) Programming Guide BookMELSEC iQ-R Structured Text (ST) Programming Guide Book SH-081483SH-081483 FF

MELSEC iQ-R Programming ManualMELSEC iQ-R Programming Manual
(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks) SH-081266SH-081266 ZZ

MELSEC iQ-R CPU Module User's Manual (Application)MELSEC iQ-R CPU Module User's Manual (Application) SH-081264SH-081264 AKAK



Capítulo 1Capítulo 1 Conteúdo do cursoConteúdo do curso

1.11.1 Visão geral do cursoVisão geral do curso

A seção a seguir mostra a visão geral do curso.A seção a seguir mostra a visão geral do curso.



1.21.2 Configuração da máquina de destinoConfiguração da máquina de destino

Este curso utiliza o mesmo mecanismo de fuso de esferas de eixo único utilizado no curso de Inicialização.Este curso utiliza o mesmo mecanismo de fuso de esferas de eixo único utilizado no curso de Inicialização.



1.31.3 Configuração do sistema de destinoConfiguração do sistema de destino

A configuração do sistema de destino é a seguinte.A configuração do sistema de destino é a seguinte.
Remova o módulo de entrada remota do sistema usado no curso de Inicialização, e adicione o módulo de entrada RX40C7-TSRemova o módulo de entrada remota do sistema usado no curso de Inicialização, e adicione o módulo de entrada RX40C7-TS
ao slot 1 da unidade base do controlador programável.ao slot 1 da unidade base do controlador programável.
O nº da estação do servo amplificador MR-J5-10G foi alterado para 1, e o endereço IP foi alterado para 192.168.3.1.O nº da estação do servo amplificador MR-J5-10G foi alterado para 1, e o endereço IP foi alterado para 192.168.3.1.



1.41.4 Conexão elétrica do circuito externoConexão elétrica do circuito externo

A conexão elétrica da fonte de alimentação para o controlador programável e servo amplificador,A conexão elétrica da fonte de alimentação para o controlador programável e servo amplificador,
e o método de conexão do servomotor, são os mesmos descritos no curso de Inicialização.e o método de conexão do servomotor, são os mesmos descritos no curso de Inicialização.
A seção a seguir mostra a conexão elétrica do circuito externo do módulo de entrada.A seção a seguir mostra a conexão elétrica do circuito externo do módulo de entrada.

Uma vez que o nº de I/O do RX40C7-TS é 0020H, X20 a X25 e X2F são utilizados no programa.Uma vez que o nº de I/O do RX40C7-TS é 0020H, X20 a X25 e X2F são utilizados no programa.(Nota)(Nota)



Capítulo 2Capítulo 2 Label públicoLabel público

Quando o módulo de movimento é controlado pelo módulo de entrada do controlador programável, como no sistema usadoQuando o módulo de movimento é controlado pelo módulo de entrada do controlador programável, como no sistema usado
no curso descrito no capítulo 1, a CPU do PLC e o módulo de movimento devem trocar informações sobre o dispositivo.no curso descrito no capítulo 1, a CPU do PLC e o módulo de movimento devem trocar informações sobre o dispositivo.

Existem dois métodos, descritos a seguir.Existem dois métodos, descritos a seguir.

Este capítulo descreve como trocar dados utilizando labels públicas.Este capítulo descreve como trocar dados utilizando labels públicas.

Baixe o exemplo de programa que será usado neste capítulo e no capítulo 3, clicando no link abaixo.Baixe o exemplo de programa que será usado neste capítulo e no capítulo 3, clicando no link abaixo.

RD78GBasic2_sample1.zip (1.34MB)RD78GBasic2_sample1.zip (1.34MB)

[Ponto][Ponto]
Ao utilizar a memória de buffer, copie os dados a serem trocados para a área do usuário (U□\G11478000 to G11997999).Ao utilizar a memória de buffer, copie os dados a serem trocados para a área do usuário (U□\G11478000 to G11997999).

Utilizar labels públicas.Utilizar labels públicas.
Utilizar a memória de buffer do módulo de movimento.Utilizar a memória de buffer do módulo de movimento.

1.1.
2.2.



2.12.1 O que é uma label pública?O que é uma label pública?

A label pública é uma label compartilhada que pode ser usada no módulo de movimento e também na CPU do PLC.A label pública é uma label compartilhada que pode ser usada no módulo de movimento e também na CPU do PLC.
A seção a seguir mostra as áreas onde se pode aplicar a label local, label global e label pública.A seção a seguir mostra as áreas onde se pode aplicar a label local, label global e label pública.



2.22.2 Definição da label públicaDefinição da label pública

[Ponto][Ponto]
Se a coluna da label pública não estiver visível, navegue para a direita na tabela.Se a coluna da label pública não estiver visível, navegue para a direita na tabela.

Como registrar labels públicasComo registrar labels públicas
Registre as labels públicas a partir das labels globais do módulo de movimento.Registre as labels públicas a partir das labels globais do módulo de movimento.
Certifique-se de que a coluna "Public Label" fique visível no editor de labels globais da tela Motion Module Setting Function.Certifique-se de que a coluna "Public Label" fique visível no editor de labels globais da tela Motion Module Setting Function.
Defina as labels a serem registradas como labels públicas como "Enabled".Defina as labels a serem registradas como labels públicas como "Enabled".
Essa ação ativa a coluna "Motion Control Attribute".Essa ação ativa a coluna "Motion Control Attribute".
Selecione se cada label deverá ser lida ou gravada da/para a CPU do PLC.Selecione se cada label deverá ser lida ou gravada da/para a CPU do PLC.

(1)(1)



2.22.2 Definição da label públicaDefinição da label pública

Tipo variávelTipo variável TipoTipo Seleção doSeleção do
arrayarray

Definição da labelDefinição da label
públicapública ObservaçõesObservações

Label globalLabel global

Tipo simplesTipo simples
NãoNão ○○ Não é possível atribuir definições paraNão é possível atribuir definições para

as seguintes labels e classe.as seguintes labels e classe.
■Label■Label

Label do tipo stringLabel do tipo string

Label do tipo temporizadorLabel do tipo temporizador

Label do tipo contadorLabel do tipo contador

Label do tipo contador longaLabel do tipo contador longa

Label do tipo temporizadorLabel do tipo temporizador
retentivaretentiva

Label do tipo temporizadorLabel do tipo temporizador
retentiva longaretentiva longa

Label do tipo temporizador longaLabel do tipo temporizador longa

■Classe■Classe

Classe VAR_GLOBAL_CONSTANTClasse VAR_GLOBAL_CONSTANT

SimSim △(Nota 1,2)△(Nota 1,2)

Tipo de dadosTipo de dados
estruturadosestruturados

NãoNão △(Nota 3)△(Nota 3)

SimSim △(Nota 1,2,4,5)△(Nota 1,2,4,5)

FBFB
(Incluindo Motion(Incluindo Motion
control FBs)control FBs)

NãoNão ××

SimSim ××

ProgramaPrograma -- -- ××

Label local de bloco deLabel local de bloco de
programaprograma -- -- ××

Tipo de dadosTipo de dados
estruturadosestruturados -- -- △(Nota 3,5)△(Nota 3,5)

Dados estruturados doDados estruturados do
Motion control FBMotion control FB

-- -- △(Nota 6,7)△(Nota 6,7)

Tipos de dados que podem ser registrados como labels públicasTipos de dados que podem ser registrados como labels públicas
A tabela a seguir mostra os tipos de dados que podem ser registrados como labels públicas.A tabela a seguir mostra os tipos de dados que podem ser registrados como labels públicas.

(2)(2)

(Nota)(Nota)
A definição da label pública não pode ser configurada para cada elemento de um array.A definição da label pública não pode ser configurada para cada elemento de um array.
Quando se utiliza um array do tipo bit, a label pública não pode ser definida como "Enabled". (Nos dados estruturados,Quando se utiliza um array do tipo bit, a label pública não pode ser definida como "Enabled". (Nos dados estruturados,
apenas o membro correspondente não pode ser definido como "Enabled".)apenas o membro correspondente não pode ser definido como "Enabled".)
Quando se utiliza o tipo string como um membro do tipo de dados estruturados, o membro não pode ser definido comoQuando se utiliza o tipo string como um membro do tipo de dados estruturados, o membro não pode ser definido como
"Enabled"."Enabled".
Apenas os dados estruturados com no máximo quatro camadas podem se tornar públicos.Apenas os dados estruturados com no máximo quatro camadas podem se tornar públicos.
Quando se utiliza um array dos dados estruturados como membro dos dados estruturados, o membro não pode serQuando se utiliza um array dos dados estruturados como membro dos dados estruturados, o membro não pode ser
definido como "Enabled".definido como "Enabled".
Ele pode ser usado no programa do PLCopen Motion control FB pelo módulo da CPU.Ele pode ser usado no programa do PLCopen Motion control FB pelo módulo da CPU.
Quando se utiliza o tipo string em dados estruturados de um Motion control FB, o tipo dos dados estruturados do MotionQuando se utiliza o tipo string em dados estruturados de um Motion control FB, o tipo dos dados estruturados do Motion
control FB em si não pode ser definido.control FB em si não pode ser definido.

1.1.
2.2.

3.3.

4.4.
5.5.

6.6.
7.7.



2.22.2 Definição da label públicaDefinição da label pública

Como registrar dados estruturados como labels públicasComo registrar dados estruturados como labels públicas
Para definir os membros de um tipo de dados estruturados preparado no sistema, como os dados do monitor do eixo, comoPara definir os membros de um tipo de dados estruturados preparado no sistema, como os dados do monitor do eixo, como
label pública, registre as labels públicas pela camada dos dados estruturados, como apresentado abaixo.label pública, registre as labels públicas pela camada dos dados estruturados, como apresentado abaixo.
Este curso descreve como registrar os parâmetros Definir posição (SetPosition) e Definir velocidade (SetVelocity) e os dados doEste curso descreve como registrar os parâmetros Definir posição (SetPosition) e Definir velocidade (SetVelocity) e os dados do
monitor (Md) do eixo de acionamento real (Axis_Real) como labels públicas.monitor (Md) do eixo de acionamento real (Axis_Real) como labels públicas.

[Como definir AxisName.Md.SetPosition (Posição atual do comando) e AxisName.Md.SetVelocity (Velocidade atual do[Como definir AxisName.Md.SetPosition (Posição atual do comando) e AxisName.Md.SetVelocity (Velocidade atual do
comando) na label pública]comando) na label pública]

(3)(3)



2.22.2 Definição da label públicaDefinição da label pública

Refletindo as labels públicasRefletindo as labels públicas
Selecione [Convert] → [Rebuild All] no menu.Selecione [Convert] → [Rebuild All] no menu.
A capacidade livre da label pública é exibida na forma de informações na janela de saída.A capacidade livre da label pública é exibida na forma de informações na janela de saída.

Quando o processo de reconstrução total estiver concluído com sucesso, selecione [Convert] → [Reflect Public Labels] noQuando o processo de reconstrução total estiver concluído com sucesso, selecione [Convert] → [Reflect Public Labels] no
menu.menu.
Clique em [Yes] na mensagem que aparece a seguir.Clique em [Yes] na mensagem que aparece a seguir.
Quando aparecer uma mensagem indicando que as labels públicas foram refletidas com sucesso, clique no botão [OK].Quando aparecer uma mensagem indicando que as labels públicas foram refletidas com sucesso, clique no botão [OK].

(4)(4)

A capacidade de memória que pode ser usada para registrar labels públicas é de 32.000 palavras, por padrão.A capacidade de memória que pode ser usada para registrar labels públicas é de 32.000 palavras, por padrão.
Essa capacidade pode ser aumentada para até 64.000 palavras.Essa capacidade pode ser aumentada para até 64.000 palavras.
Para alterar a capacidade, defina o tamanho da memória em [Convert] → [Public Label Capacity Setting], no menu.Para alterar a capacidade, defina o tamanho da memória em [Convert] → [Public Label Capacity Setting], no menu.

(Nota)(Nota)



2.22.2 Definição da label públicaDefinição da label pública

Verificando as labels no lado da CPU do PLCVerificando as labels no lado da CPU do PLC
As labels públicas refletidas são registradas na label do módulo, no lado da CPU do PLC.As labels públicas refletidas são registradas na label do módulo, no lado da CPU do PLC.
Selecione a label do módulo na janela Element Selection do GX Works3, e verifique se as labels públicas foram registradas sobSelecione a label do módulo na janela Element Selection do GX Works3, e verifique se as labels públicas foram registradas sob
[0000:RD78G4], em [Module Label].[0000:RD78G4], em [Module Label].
Depois de alterar uma definição de label pública, sempre execute novamente "Reflect Public Labels".Depois de alterar uma definição de label pública, sempre execute novamente "Reflect Public Labels".
Ao utilizar as labels públicas na CPU do PLC, reconstrua todos os programas.Ao utilizar as labels públicas na CPU do PLC, reconstrua todos os programas.

(5)(5)



2.32.3 Exemplo de programaExemplo de programa

EntradaEntrada OperaçãoOperação

X20X20 Servo desligado (Nota)Servo desligado (Nota)

X21X21 Operação JOG com rotação de avançoOperação JOG com rotação de avanço

X22X22 Operação JOG com rotação de recuoOperação JOG com rotação de recuo

X23X23 Retorno à posição inicialRetorno à posição inicial

X24X24 Controle de posicionamentoControle de posicionamento

X25X25 Controle de posicionamento contínuo (Capítulo 3)Controle de posicionamento contínuo (Capítulo 3)

A seção a seguir mostra o padrão de operação do controle de posicionamento X24:A seção a seguir mostra o padrão de operação do controle de posicionamento X24:

Operação do exemplo de programaOperação do exemplo de programa
Os sinais de entrada do exemplo de programa usado neste capítulo são atribuídos da seguinte forma.Os sinais de entrada do exemplo de programa usado neste capítulo são atribuídos da seguinte forma.

(1)(1)

Este exemplo de programa executa o servo ativado (ON) automaticamente, quando a CPU do PLC é definida como RUN.Este exemplo de programa executa o servo ativado (ON) automaticamente, quando a CPU do PLC é definida como RUN.
Quando a alimentação é ligada com os sinais de início ativados (ON), o servomotor pode ser ativado.Quando a alimentação é ligada com os sinais de início ativados (ON), o servomotor pode ser ativado.

(Nota)(Nota)



2.32.3 Exemplo de programaExemplo de programa

Programa da CPU do PLCPrograma da CPU do PLC(2)(2)
MAIN (programa de scan, ladder)MAIN (programa de scan, ladder)1)1)



2.32.3 Exemplo de programaExemplo de programa

Programa da CPU do PLCPrograma da CPU do PLC(2)(2)
Parte de continuação de MAIN (programa de scan, ladder)Parte de continuação de MAIN (programa de scan, ladder)1)1)



2.32.3 Exemplo de programaExemplo de programa

Programa da CPU do PLCPrograma da CPU do PLC(2)(2)
MONITOR (ST, programa de scan)MONITOR (ST, programa de scan)
SetPosition (Definir posição) e SetVelocity (Definir velocidade) do monitor do eixo, definidos como uma label pública, sãoSetPosition (Definir posição) e SetVelocity (Definir velocidade) do monitor do eixo, definidos como uma label pública, são
armazenados nos dispositivos de palavras D0 e D2.armazenados nos dispositivos de palavras D0 e D2.
Uma vez que SetPosition e SetVelocity são do tipo número real de precisão dupla, são convertidos para o tipo palavraUma vez que SetPosition e SetVelocity são do tipo número real de precisão dupla, são convertidos para o tipo palavra
dupla com assinatura, para que possam ser facilmente manuseados pela CPU do PLC. (Nota)dupla com assinatura, para que possam ser facilmente manuseados pela CPU do PLC. (Nota)

Embora esses dispositivos de palavras não sejam usados neste curso, são usados para exibir dados em outros programasEmbora esses dispositivos de palavras não sejam usados neste curso, são usados para exibir dados em outros programas
de sequência e no GOT, e para outros fins.de sequência e no GOT, e para outros fins.

2)2)

Quando o tipo número real de precisão dupla é convertido para o tipo palavra dupla com assinatura, se o valor a serQuando o tipo número real de precisão dupla é convertido para o tipo palavra dupla com assinatura, se o valor a ser
convertido estiver fora da faixa de -2147483648 a 2147483647, ocorrerá um erro de cálculo.convertido estiver fora da faixa de -2147483648 a 2147483647, ocorrerá um erro de cálculo.

(Nota)(Nota)



2.32.3 Exemplo de programaExemplo de programa

Programa do módulo de movimentoPrograma do módulo de movimento(3)(3)
ServoON_JOG (tipo de execução normal)ServoON_JOG (tipo de execução normal)1)1)

Neste exemplo de programa, os sinais de E/S dos FBs que não forem usados, ou que não tenham sido alterados emNeste exemplo de programa, os sinais de E/S dos FBs que não forem usados, ou que não tenham sido alterados em
relação aos valores iniciais, serão omitidos.relação aos valores iniciais, serão omitidos.

(Nota)(Nota)



2.32.3 Exemplo de programaExemplo de programa

Programa do módulo de movimentoPrograma do módulo de movimento(3)(3)
Posição inicial (tipo de execução normal)Posição inicial (tipo de execução normal)2)2)



2.32.3 Exemplo de programaExemplo de programa

Programa do módulo de movimentoPrograma do módulo de movimento(3)(3)
Posicionamento (tipo de execução normal)Posicionamento (tipo de execução normal)3)3)



2.32.3 Exemplo de programaExemplo de programa

Programa do módulo de movimentoPrograma do módulo de movimento(3)(3)
ErrorReset (tipo de execução normal)ErrorReset (tipo de execução normal)4)4)



2.42.4 Gravando um programaGravando um programa

Grave o programa e os parâmetros na CPU do PLC e no módulo de movimento.Grave o programa e os parâmetros na CPU do PLC e no módulo de movimento.

Depois que todos os programas da CPU do PLC forem reconstruídos, selecione [Online] → [Write to PLC], na barra deDepois que todos os programas da CPU do PLC forem reconstruídos, selecione [Online] → [Write to PLC], na barra de
ferramentas do GX Works3, para gravar todos os dados na CPU do PLC.ferramentas do GX Works3, para gravar todos os dados na CPU do PLC.

Quando os parâmetros forem gravados na CPU do PLC, a comunicação com o módulo de movimento é ativada.Quando os parâmetros forem gravados na CPU do PLC, a comunicação com o módulo de movimento é ativada.
Selecione [Online] → [Write to Module], na barra de ferramentas de Motion Control Setting Function, para gravar todos osSelecione [Online] → [Write to Module], na barra de ferramentas de Motion Control Setting Function, para gravar todos os
dados no módulo de movimento.dados no módulo de movimento.

Reinicie a CPU do PLC para concluir a gravação.Reinicie a CPU do PLC para concluir a gravação.

1)1)

2)2)

3)3)



2.52.5 Verificação da operaçãoVerificação da operação
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2.52.5 Verificação da operaçãoVerificação da operação



2.62.6 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

O que é uma label pública?O que é uma label pública?

Definição da label públicaDefinição da label pública

Exemplo de programaExemplo de programa

Gravando um programaGravando um programa

Verificação da operaçãoVerificação da operação

PontoPonto

O que é uma label pública?O que é uma label pública? A label pública é uma label compartilhada que pode ser usada no módulo de movimento e também na CPUA label pública é uma label compartilhada que pode ser usada no módulo de movimento e também na CPU

do PLC.do PLC.

Definição da label públicaDefinição da label pública Registre as labels públicas a partir das labels globais do módulo de movimento.Registre as labels públicas a partir das labels globais do módulo de movimento.

Selecione se cada label deverá ser lida ou gravada da/para a CPU do PLC.Selecione se cada label deverá ser lida ou gravada da/para a CPU do PLC.

Para definir os membros de um tipo de dados estruturados preparado no sistema como label pública,Para definir os membros de um tipo de dados estruturados preparado no sistema como label pública,

registre as labels públicas pela camada do tipo de dados estruturados.registre as labels públicas pela camada do tipo de dados estruturados.

Depois de definir as labels públicas no módulo de movimento, reconstrua todos os programas e reflita asDepois de definir as labels públicas no módulo de movimento, reconstrua todos os programas e reflita as

labels públicas.labels públicas.

As labels públicas são registradas na label do módulo, no lado da CPU do PLC.As labels públicas são registradas na label do módulo, no lado da CPU do PLC.

Exemplo de programaExemplo de programa Este capítulo descreveu o seguinte exemplo de programa: um programa de ladder da CPU do PLC queEste capítulo descreveu o seguinte exemplo de programa: um programa de ladder da CPU do PLC que
utiliza labels públicas para trocar o sinal de início do posicionamento e o sinal de conclusão doutiliza labels públicas para trocar o sinal de início do posicionamento e o sinal de conclusão do
posicionamento.posicionamento.

Gravando um programaGravando um programa Grave os dados inicialmente na CPU do PLC, e em seguida no módulo de movimento.Grave os dados inicialmente na CPU do PLC, e em seguida no módulo de movimento.

Verificação da operaçãoVerificação da operação Você verificou a operação do exemplo de programa apresentado no vídeo.Você verificou a operação do exemplo de programa apresentado no vídeo.



Capítulo 3Capítulo 3 Modo de bufferModo de buffer

O modo de buffer executa operações continuamente, iniciando vários FBs de operação de Motion control FBs.O modo de buffer executa operações continuamente, iniciando vários FBs de operação de Motion control FBs.
Ele pode ser definido com a entrada BufferMode do Motion control FB.Ele pode ser definido com a entrada BufferMode do Motion control FB.
É possível iniciar até dois FBs ao mesmo tempo, para cada eixo e grupo de eixos.É possível iniciar até dois FBs ao mesmo tempo, para cada eixo e grupo de eixos.

(Exemplo)(Exemplo) MC_MoveAbsolute MC_MoveAbsolute

[Ponto][Ponto]
Para a entrada de Direction e BufferMode, especifique números ou enumeradores ENUM começando com MC_BUFFER_MODEPara a entrada de Direction e BufferMode, especifique números ou enumeradores ENUM começando com MC_BUFFER_MODE
e MC_DIRECTION.e MC_DIRECTION.
Para saber detalhes sobre os enumeradores ENUM, consulte o manual a seguir.Para saber detalhes sobre os enumeradores ENUM, consulte o manual a seguir.

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
2 VARIABLES AND MOTION CONTROL FB2 VARIABLES AND MOTION CONTROL FB

2.2 List of Enumerators2.2 List of Enumerators



3.13.1 AnulaçãoAnulação

O diagrama a seguir mostra a operação quando BufferMode é definido como 0:O diagrama a seguir mostra a operação quando BufferMode é definido como 0:
mcAborting. O FB em execução é interrompido, e o próximo FB é imediatamente executado.mcAborting. O FB em execução é interrompido, e o próximo FB é imediatamente executado.



3.23.2 Armazenamento temporárioArmazenamento temporário

O diagrama a seguir mostra a operação quando BufferMode é definido como 1: mcBuffered.O diagrama a seguir mostra a operação quando BufferMode é definido como 1: mcBuffered.
Quando a operação do FB em execução é concluída, o próximo FB é executado.Quando a operação do FB em execução é concluída, o próximo FB é executado.



3.33.3 MesclagemMesclagem

Quando BufferMode é definido como mcBlending***, o próximo FB é executado continuamente, assim que se atinge a posiçãoQuando BufferMode é definido como mcBlending***, o próximo FB é executado continuamente, assim que se atinge a posição
alvo do FB em execução.alvo do FB em execução.
Na descrição a seguir, o primeiro FB a ser executado é FB1, e o FB a ser armazenado temporariamente é FB2.Na descrição a seguir, o primeiro FB a ser executado é FB1, e o FB a ser armazenado temporariamente é FB2.

BlendingPreviousBlendingPrevious
O diagrama a seguir mostra a operação quando BufferMode é definido como 3: mcBlendingPrevious.O diagrama a seguir mostra a operação quando BufferMode é definido como 3: mcBlendingPrevious.
A operação é executada na velocidade alvo de FB1, até a posição alvo de FB1.A operação é executada na velocidade alvo de FB1, até a posição alvo de FB1.
Quando a operação é alterada para FB2, a velocidade é alterada para a velocidade alvo de FB2,Quando a operação é alterada para FB2, a velocidade é alterada para a velocidade alvo de FB2,
e ocorre a mudança para a posição alvo de FB2.e ocorre a mudança para a posição alvo de FB2.

(1)(1)



3.33.3 MesclagemMesclagem

BlendingNextBlendingNext
O diagrama a seguir mostra a operação quando BufferMode é definido como 4: mcBlendingNext.O diagrama a seguir mostra a operação quando BufferMode é definido como 4: mcBlendingNext.
A velocidade muda para a velocidade alvo de FB2 quando a operação atinge a posição alvo de FB1.A velocidade muda para a velocidade alvo de FB2 quando a operação atinge a posição alvo de FB1.

(2)(2)



3.33.3 MesclagemMesclagem

Definição do valorDefinição do valor Velocidade alvo de FB1Velocidade alvo de FB1
> Velocidade alvo de FB2> Velocidade alvo de FB2

Velocidade alvo de FB1Velocidade alvo de FB1
< Velocidade alvo de MFB2< Velocidade alvo de MFB2

2: mcBlendingLow2: mcBlendingLow A mesma operação que BlendingPreviousA mesma operação que BlendingPrevious A mesma operação que BlendingNextA mesma operação que BlendingNext

5: mcBlendingHigh5: mcBlendingHigh A mesma operação que BlendingNextA mesma operação que BlendingNext A mesma operação que BlendingPreviousA mesma operação que BlendingPrevious

[Ponto][Ponto]
O diagrama a seguir mostra a forma de onda da velocidade para BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh eO diagrama a seguir mostra a forma de onda da velocidade para BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh e
BlendingLow, quando a velocidade alvo de FB1 e FB2 é a mesma.BlendingLow, quando a velocidade alvo de FB1 e FB2 é a mesma.

BlendingLow, BlendingHighBlendingLow, BlendingHigh
A operação quando BufferMode é definido como 2: mcBlendingLow ou 5: mcBlendingHigh varia,A operação quando BufferMode é definido como 2: mcBlendingLow ou 5: mcBlendingHigh varia,
dependendo de qual das velocidade alvo de FB1 e FB2 for maior.dependendo de qual das velocidade alvo de FB1 e FB2 for maior.

(3)(3)



3.43.4 Exemplo de programaExemplo de programa

ItemItem FB1 (MC_MoveAbsolute)FB1 (MC_MoveAbsolute) FB2 (MC_MoveAbsolute)FB2 (MC_MoveAbsolute)

Endereço de posicionamentoEndereço de posicionamento 75000,0 [µm]75000,0 [µm] 150000,0 [µm]150000,0 [µm]

VelocidadeVelocidade 50000,0 [µm/s]50000,0 [µm/s] 25000,0 [µm/s]25000,0 [µm/s]

Aceleração, desaceleraçãoAceleração, desaceleração 100000,0 [µm/s100000,0 [µm/s22]] 50000,0 [µm/s50000,0 [µm/s22]]

JerkJerk 200000,0 [µm/s200000,0 [µm/s33]] 100000,0 [µm/s100000,0 [µm/s33]]

Operação do exemplo de programaOperação do exemplo de programa
Este capítulo utiliza o exemplo de programa visto no Capítulo 2.Este capítulo utiliza o exemplo de programa visto no Capítulo 2.
Verifique a diferença na operação em modo de buffer de um programa que começa com X25.Verifique a diferença na operação em modo de buffer de um programa que começa com X25.

(1)(1)



3.43.4 Exemplo de programaExemplo de programa

Programa da CPU do PLCPrograma da CPU do PLC
MAIN (programa de scan, ladder)MAIN (programa de scan, ladder)

(2)(2)



3.43.4 Exemplo de programaExemplo de programa

Programa do módulo de movimentoPrograma do módulo de movimento
ContinuousPositioning (tipo de execução normal)ContinuousPositioning (tipo de execução normal)

(3)(3)



3.53.5 Verificação da operaçãoVerificação da operação
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3.53.5 Verificação da operaçãoVerificação da operação



3.63.6 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

AnulaçãoAnulação

Armazenamento temporárioArmazenamento temporário

MesclagemMesclagem

Exemplo de programaExemplo de programa

Verificação da operaçãoVerificação da operação

PontoPonto

AnulaçãoAnulação Quando um tipo de operação FB está em execução e o próximo FB do tipo operação é executado, oQuando um tipo de operação FB está em execução e o próximo FB do tipo operação é executado, o

comando de Anulação interrompe o FB em execução e executa o próximo FB.comando de Anulação interrompe o FB em execução e executa o próximo FB.

Armazenamento temporárioArmazenamento temporário Quando um FB do tipo operação está em execução e o próximo FB do tipo operação é executado, oQuando um FB do tipo operação está em execução e o próximo FB do tipo operação é executado, o
comando Buffered espera até que o FB em execução seja concluído, para a seguir executar o próximo FB.comando Buffered espera até que o FB em execução seja concluído, para a seguir executar o próximo FB.

MesclagemMesclagem Quando um FB do tipo operação está em execução e o próximo FB do tipo operação é executado, oQuando um FB do tipo operação está em execução e o próximo FB do tipo operação é executado, o
comando Blending executa o próximo FB sem interromper a operação do FB atual.comando Blending executa o próximo FB sem interromper a operação do FB atual.

No comando Blending, existem quatro métodos de mudança de velocidade: BlendingLow, BlendingHigh,No comando Blending, existem quatro métodos de mudança de velocidade: BlendingLow, BlendingHigh,

BlendingPrevious e BlendingNext.BlendingPrevious e BlendingNext.

Exemplo de programaExemplo de programa Selecione o modo de buffer com a entrada BufferMode de um FB do tipo operação.Selecione o modo de buffer com a entrada BufferMode de um FB do tipo operação.

Verificação da operaçãoVerificação da operação Você verificou a diferença na operação de cada modo de buffer apresentado no vídeo.Você verificou a diferença na operação de cada modo de buffer apresentado no vídeo.



Capítulo 4Capítulo 4 Operação com a CPU do PLCOperação com a CPU do PLC

Baixe o exemplo de programa que será usado neste capítulo, clicando no link abaixo.Baixe o exemplo de programa que será usado neste capítulo, clicando no link abaixo.
O conteúdo do programa é o mesmo do exemplo de programa descrito nos capítulos 2 e 3.O conteúdo do programa é o mesmo do exemplo de programa descrito nos capítulos 2 e 3.
O que muda é apenas o método de programação.O que muda é apenas o método de programação.

RD78GBasic2_sample2.zip (1.39 MB)RD78GBasic2_sample2.zip (1.39 MB)

4.14.1 Registrando a biblioteca de FBs do módulo de movimentoRegistrando a biblioteca de FBs do módulo de movimento

Baixe a biblioteca de FBsBaixe a biblioteca de FBs
O Motion control FB pode ser usado no programa da CPU do PLC,O Motion control FB pode ser usado no programa da CPU do PLC,
registrando-se a biblioteca de FBs correspondente ao módulo de movimento no GX Works3.registrando-se a biblioteca de FBs correspondente ao módulo de movimento no GX Works3.
Baixe a biblioteca de FBs usando o link abaixo, e descompacte o arquivo ZIP no destino que desejar.Baixe a biblioteca de FBs usando o link abaixo, e descompacte o arquivo ZIP no destino que desejar.

MotionControl_RD78G_3d.zip(4.29 MB)MotionControl_RD78G_3d.zip(4.29 MB)

(Nota) A última versão da biblioteca de FBs pode ser baixada no site global da MITSUBISHI ELECTRIC FA.(Nota) A última versão da biblioteca de FBs pode ser baixada no site global da MITSUBISHI ELECTRIC FA.

(1)(1)



4.14.1 Registrando a biblioteca de FBs do módulo de movimentoRegistrando a biblioteca de FBs do módulo de movimento

Registrando a biblioteca de FBsRegistrando a biblioteca de FBs(2)(2)
Abra qualquer projeto no GX Works3, e abra a guia Library na janela Element Selection.Abra qualquer projeto no GX Works3, e abra a guia Library na janela Element Selection.
Clique no botão [Register to Library List], na parte superior, e selecione [Register Library].Clique no botão [Register to Library List], na parte superior, e selecione [Register Library].
Quando aparecer a mensagem "Library is registered to the list", clique em [OK].Quando aparecer a mensagem "Library is registered to the list", clique em [OK].
Selecione o arquivo de biblioteca de FBs "MotionControl_RD78_****.mslm", e clique em [Open].Selecione o arquivo de biblioteca de FBs "MotionControl_RD78_****.mslm", e clique em [Open].
(**** indica a versão.)(**** indica a versão.)
O Motion control FB é registrado na biblioteca na janela Element Selection.O Motion control FB é registrado na biblioteca na janela Element Selection.

1)1)
2)2)
3)3)
4)4)

5)5)



4.24.2 Criando projetosCriando projetos

O procedimento de criação de um projeto é o mesmo descrito na seção anterior.O procedimento de criação de um projeto é o mesmo descrito na seção anterior.



4.34.3 Como usar o Motion Control FBComo usar o Motion Control FB
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4.34.3 Como usar o Motion Control FBComo usar o Motion Control FB



4.44.4 Descrição do exemplo de programaDescrição do exemplo de programa

ServoON_JogServoON_Jog
Esse programa executa o PLC já ativado (ON), o servo ativado (ON) e a operação JOG.Esse programa executa o PLC já ativado (ON), o servo ativado (ON) e a operação JOG.

(1)(1)



4.44.4 Descrição do exemplo de programaDescrição do exemplo de programa

Posição inicialPosição inicial
Esse programa executa o retorno à posição inicial.Esse programa executa o retorno à posição inicial.

(2)(2)



4.44.4 Descrição do exemplo de programaDescrição do exemplo de programa

PosicionamentoPosicionamento
Esse programa executa a operação de posicionamento de eixo único.Esse programa executa a operação de posicionamento de eixo único.

(3)(3)



4.44.4 Descrição do exemplo de programaDescrição do exemplo de programa

ContinuousPositioningContinuousPositioning
Esse programa executa o posicionamento contínuo usando o modo de buffer.Esse programa executa o posicionamento contínuo usando o modo de buffer.

(4)(4)



4.44.4 Descrição do exemplo de programaDescrição do exemplo de programa

ErrorResetErrorReset
Esse programa executa a redefinição do erro.Esse programa executa a redefinição do erro.

(5)(5)



4.44.4 Descrição do exemplo de programaDescrição do exemplo de programa

MonitorMonitor
Esse programa armazena SetPosition (Definir posição) e SetVelocity (Definir velocidade) da label global do monitor do eixoEsse programa armazena SetPosition (Definir posição) e SetVelocity (Definir velocidade) da label global do monitor do eixo
atribuída a D0 e D2 da CPU do PLC.atribuída a D0 e D2 da CPU do PLC.
Uma vez que SetPosition e SetVelocity são do tipo número real de precisão dupla, são convertidos para o tipo palavra duplaUma vez que SetPosition e SetVelocity são do tipo número real de precisão dupla, são convertidos para o tipo palavra dupla
com assinatura, para que possam ser facilmente manuseados pela CPU do PLC. (Nota)com assinatura, para que possam ser facilmente manuseados pela CPU do PLC. (Nota)
Esses dispositivos de palavras não são usados neste tema.Esses dispositivos de palavras não são usados neste tema.
Eles são usados para exibição em outros programas de sequência e no GOT, e para outros fins. Esse programa é descrito comEles são usados para exibição em outros programas de sequência e no GOT, e para outros fins. Esse programa é descrito com
ST.ST.

(6)(6)

Quando o tipo número real de precisão dupla é convertido para o tipo palavra dupla com assinatura, se o valor a serQuando o tipo número real de precisão dupla é convertido para o tipo palavra dupla com assinatura, se o valor a ser
convertido estiver fora da faixa de -2147483648 a 2147483647, ocorrerá um erro de cálculo.convertido estiver fora da faixa de -2147483648 a 2147483647, ocorrerá um erro de cálculo.

(Nota)(Nota)



4.54.5 Gravando um programaGravando um programa

Grave o programa e os parâmetros na CPU do PLC e no módulo de movimento.Grave o programa e os parâmetros na CPU do PLC e no módulo de movimento.
O programa é gravado apenas no módulo da CPU. As definições de parâmetros do eixo e label pública devem ser gravadas noO programa é gravado apenas no módulo da CPU. As definições de parâmetros do eixo e label pública devem ser gravadas no
lado do módulo de movimento.lado do módulo de movimento.

Depois que todos os programas da CPU do PLC forem reconstruídos, selecione [Online] → [Write to PLC], na barra deDepois que todos os programas da CPU do PLC forem reconstruídos, selecione [Online] → [Write to PLC], na barra de
ferramentas do GX Works3, para gravar todos os dados na CPU do PLC.ferramentas do GX Works3, para gravar todos os dados na CPU do PLC.

Quando os parâmetros forem gravados na CPU do PLC, a comunicação com o módulo de movimento é ativada.Quando os parâmetros forem gravados na CPU do PLC, a comunicação com o módulo de movimento é ativada.
Selecione [Online] → [Write to Module], na barra de ferramentas de Motion Control Setting Function, para gravar todos osSelecione [Online] → [Write to Module], na barra de ferramentas de Motion Control Setting Function, para gravar todos os
dados no módulo de movimento.dados no módulo de movimento.

Reinicie a CPU do PLC para concluir a gravação.Reinicie a CPU do PLC para concluir a gravação.

1)1)

2)2)

3)3)



4.64.6 Verificação da operação do exemplo de programaVerificação da operação do exemplo de programa



4.64.6 Verificação da operação do exemplo de programaVerificação da operação do exemplo de programa



4.64.6 Verificação da operação do exemplo de programaVerificação da operação do exemplo de programa
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4.64.6 Verificação da operação do exemplo de programaVerificação da operação do exemplo de programa



4.64.6 Verificação da operação do exemplo de programaVerificação da operação do exemplo de programa



4.74.7 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

Registrando a biblioteca de FBs do módulo de movimentoRegistrando a biblioteca de FBs do módulo de movimento

Criando projetosCriando projetos

Como usar o Motion control FBComo usar o Motion control FB

Descrição do exemplo de programaDescrição do exemplo de programa

Verificação da operação do exemplo de programaVerificação da operação do exemplo de programa

PontoPonto

Registrando a biblioteca de FBs doRegistrando a biblioteca de FBs do
módulo de movimentomódulo de movimento A biblioteca de FBs deve ser registrada no GX Works3, para utilização do Motion control FB na CPU do PLC.A biblioteca de FBs deve ser registrada no GX Works3, para utilização do Motion control FB na CPU do PLC.

Criando projetosCriando projetos Configure os parâmetros dos eixos e outras definições, como na programação para o módulo deConfigure os parâmetros dos eixos e outras definições, como na programação para o módulo de

movimento.movimento.

Como usar o Motion control FBComo usar o Motion control FB O Motion control FB pode ser inserido no editor de programas, arrastando-o e soltando-o na guia LibraryO Motion control FB pode ser inserido no editor de programas, arrastando-o e soltando-o na guia Library
da janela Element Selection do GX Works3.da janela Element Selection do GX Works3.

Conecte o contato e a label à entrada/saída do FB.Conecte o contato e a label à entrada/saída do FB.

Descrição do exemplo de programaDescrição do exemplo de programa Você criou um programa semelhante aos exemplos de programas dos capítulos 2 e 3,Você criou um programa semelhante aos exemplos de programas dos capítulos 2 e 3,
usando apenas a CPU do PLC.usando apenas a CPU do PLC.

Verificação da operação do exemploVerificação da operação do exemplo
de programade programa Você verificou a operação do exemplo de programa apresentado no vídeo.Você verificou a operação do exemplo de programa apresentado no vídeo.



Capítulo 5Capítulo 5 RegistroRegistro

Este capítulo descreve como registrar os dados do módulo de movimento e exibi-los no gráfico.Este capítulo descreve como registrar os dados do módulo de movimento e exibi-los no gráfico.
Neste curso, o programa de início de posicionamento do exemplo de programa nos capítulos 2 e 3 será registrado para ilustrarNeste curso, o programa de início de posicionamento do exemplo de programa nos capítulos 2 e 3 será registrado para ilustrar
o procedimento.o procedimento.

5.15.1 Iniciando a ferramenta de configuração do registroIniciando a ferramenta de configuração do registro

Selecione [Tool] → [Logging Function] → [Logging Setting], na barra de ferramentas da tela Motion Control Setting Function.Selecione [Tool] → [Logging Function] → [Logging Setting], na barra de ferramentas da tela Motion Control Setting Function.
A ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento é iniciada.A ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento é iniciada.

[Ponto][Ponto]
A ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento pode ser iniciada em [Tool] → [MotionSystem Logging], noA ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento pode ser iniciada em [Tool] → [MotionSystem Logging], no
GX LogViewer.GX LogViewer.

O programa do capítulo 4 não pode ser registrado com o procedimento descrito neste capítulo.O programa do capítulo 4 não pode ser registrado com o procedimento descrito neste capítulo.
Deve-se usar "CPU Module Logging Configuration Tool".Deve-se usar "CPU Module Logging Configuration Tool".

(Nota)(Nota)



5.25.2 Definição dos dados a serem registradosDefinição dos dados a serem registrados

No campo de edição da configuração do registro da ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento, definaNo campo de edição da configuração do registro da ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento, defina
onde os dados registrados serão salvos.onde os dados registrados serão salvos.
A seguir, clique no botão [Edit].A seguir, clique no botão [Edit].
A tela Data Logging Setting é apresentada.A tela Data Logging Setting é apresentada.

Selecione [Logging type], entre: registro contínuo, registro por acionamento e detecção de evento.Selecione [Logging type], entre: registro contínuo, registro por acionamento e detecção de evento.
Este curso descreve detalhes do registro por acionamento.Este curso descreve detalhes do registro por acionamento.
Selecione o registro por acionamento, e clique no botão [Next].Selecione o registro por acionamento, e clique no botão [Next].

(1)(1)

(2)(2)



5.25.2 Definição dos dados a serem registradosDefinição dos dados a serem registrados

A label dos dados a serem registrados é registrada em [Data to be collected].A label dos dados a serem registrados é registrada em [Data to be collected].(3)(3)



5.25.2 Definição dos dados a serem registrados (Continuação)Definição dos dados a serem registrados (Continuação)

Defina o intervalo de amostragem em [Sampling Interval].Defina o intervalo de amostragem em [Sampling Interval].
Neste curso, utilize o ciclo de operação nº 1 para a amostragem.Neste curso, utilize o ciclo de operação nº 1 para a amostragem.

Depois de selecionar o intervalo de amostragem, clique no botão [Next].Depois de selecionar o intervalo de amostragem, clique no botão [Next].

(4)(4)



5.25.2 Definição dos dados a serem registrados (Continuação)Definição dos dados a serem registrados (Continuação)

A condição para início do registro é definida emA condição para início do registro é definida em
[Trigger].[Trigger].
Neste curso, a inicialização é o bit que o sinal deNeste curso, a inicialização é o bit que o sinal de
início de posicionamento utiliza para oinício de posicionamento utiliza para o
acionamento.acionamento.

(5)(5)

Selecione [With Trigger].Selecione [With Trigger].

Selecione "OR combination" para o tipo deSelecione "OR combination" para o tipo de
acionamento.acionamento.

Selecione o nº 1 na lista de condições, e cliqueSelecione o nº 1 na lista de condições, e clique
no botão de edição. A subjanela é apresentada.no botão de edição. A subjanela é apresentada.

Selecione "Data Condition", e selecioneSelecione "Data Condition", e selecione
"0001:G_bPosReq" como nome dos dados."0001:G_bPosReq" como nome dos dados.
Selecione "UP" como condição.Selecione "UP" como condição.
Quando a seleção estiver concluída, clique noQuando a seleção estiver concluída, clique no
botão [OK].botão [OK].

Depois de retornar à tela original,Depois de retornar à tela original,
clique no botão [Next].clique no botão [Next].

1)1)

2)2)

3)3)

4)4)

5)5)



5.25.2 Definição dos dados a serem registrados (Continuação)Definição dos dados a serem registrados (Continuação)

O número de pontos de amostragem é definido em [Number of records].O número de pontos de amostragem é definido em [Number of records].
Neste curso, o nº de registros (antes do acionamento) é definido como "500", e o nº de registros (depois do acionamento),Neste curso, o nº de registros (antes do acionamento) é definido como "500", e o nº de registros (depois do acionamento),
como "19500".como "19500".
Quando a configuração estiver concluída, clique no botão [Next].Quando a configuração estiver concluída, clique no botão [Next].

A contagem do registro é definida em [Count]. Neste curso, a contagem é definida como 1.A contagem do registro é definida em [Count]. Neste curso, a contagem é definida como 1.
Quando a configuração estiver concluída, clique no botão [Next].Quando a configuração estiver concluída, clique no botão [Next].

(6)(6)

(7)(7)



5.25.2 Definição dos dados a serem registrados (Continuação)Definição dos dados a serem registrados (Continuação)

O formato do arquivo e o número de arquivos salvos dos dados do registro são definidos em [Save].O formato do arquivo e o número de arquivos salvos dos dados do registro são definidos em [Save].
Neste curso, o valor padrão (formato: JSON, número de arquivos salvos: 1) é definido.Neste curso, o valor padrão (formato: JSON, número de arquivos salvos: 1) é definido.
Quando a configuração estiver concluída, clique no botão [Next].Quando a configuração estiver concluída, clique no botão [Next].

A condição para início do registro é definida em [Start condition].A condição para início do registro é definida em [Start condition].
Neste curso, "Start by User Operation" é definido.Neste curso, "Start by User Operation" é definido.
Quando a configuração estiver concluída, clique no botão [Next].Quando a configuração estiver concluída, clique no botão [Next].

(8)(8)

(9)(9)



5.25.2 Definição dos dados a serem registrados (Continuação)Definição dos dados a serem registrados (Continuação)

O nome do registro de dados é definido em [Finish].O nome do registro de dados é definido em [Finish].
Neste curso, o valor padrão (LOG01) é definido.Neste curso, o valor padrão (LOG01) é definido.
Quando a configuração estiver concluída, clique no botão [Next].Quando a configuração estiver concluída, clique no botão [Next].

Retorne à ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento.Retorne à ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento.
As definições que foram configuradas podem ser salvas.As definições que foram configuradas podem ser salvas.
Clique no ícone de salvar, e salve-as no destino que desejar.Clique no ícone de salvar, e salve-as no destino que desejar.

(10)(10)

(11)(11)



5.35.3 Gravando a configuração do registroGravando a configuração do registro

As informações de configuração do registro são gravadas.As informações de configuração do registro são gravadas.
Clique no ícone de gravação da configuração do registro, selecione a memória de destino e clique no botão [Write].Clique no ícone de gravação da configuração do registro, selecione a memória de destino e clique no botão [Write].
Uma janela de confirmação será apresentada.Uma janela de confirmação será apresentada.
Clique no botão [Yes] e continue. Quando a gravação estiver concluída, clique no botão [OK] e feche a tela.Clique no botão [Yes] e continue. Quando a gravação estiver concluída, clique no botão [OK] e feche a tela.



5.45.4 Iniciando o registroIniciando o registro

Quando "Start by User Operation" estiver definido como 5.2 (9), clique no ícone [Logging Status and Operation] para exibir aQuando "Start by User Operation" estiver definido como 5.2 (9), clique no ícone [Logging Status and Operation] para exibir a
tela [Logging Status and Operation] e iniciar o registro.tela [Logging Status and Operation] e iniciar o registro.
Quando o nome da configuração do registro dos dados que será executada for selecionado, clique no botão [Start], e oQuando o nome da configuração do registro dos dados que será executada for selecionado, clique no botão [Start], e o
LoggingStatus mudará para "Waiting for trigger".LoggingStatus mudará para "Waiting for trigger".
Quando o programa é executado nesse estado e a condição de acionamento é satisfeita (quando X24 é acionado, nesteQuando o programa é executado nesse estado e a condição de acionamento é satisfeita (quando X24 é acionado, neste
exemplo do curso), o status muda para "Triggered".exemplo do curso), o status muda para "Triggered".
Quando o registro é concluído, o status muda para "CollectionCompleted", a partir de "Saving".Quando o registro é concluído, o status muda para "CollectionCompleted", a partir de "Saving".



5.55.5 Lendo os dados do registroLendo os dados do registro

GX LogViewer é usado para a leitura dos dados do registro.GX LogViewer é usado para a leitura dos dados do registro.
Selecione [Tool] → [Logging Function] → [Start GX LogViewer], na barra de ferramentas da tela Motion Control Setting Function.Selecione [Tool] → [Logging Function] → [Start GX LogViewer], na barra de ferramentas da tela Motion Control Setting Function.
Quando o GX LogViewer for iniciado, selecione [Online] → [Open Logging File].Quando o GX LogViewer for iniciado, selecione [Online] → [Open Logging File].
Selecione "0000:RD78G(H) (Host)" na tela Connection Destination. (Nota)Selecione "0000:RD78G(H) (Host)" na tela Connection Destination. (Nota)

Se o GX LogViewer já tiver sido iniciado e a comunicação com o módulo de movimento já estiver definida, essa telaSe o GX LogViewer já tiver sido iniciado e a comunicação com o módulo de movimento já estiver definida, essa tela
não será exibida.não será exibida.

(Nota)(Nota)



5.55.5 Lendo os dados do registroLendo os dados do registro

Selecione o arquivo de registro que será lido.Selecione o arquivo de registro que será lido.
No exemplo deste capítulo, selecionamos a unidade do usuário, em "LOGGING" → "LOG1" → "(Logged date and time).json".No exemplo deste capítulo, selecionamos a unidade do usuário, em "LOGGING" → "LOG1" → "(Logged date and time).json".
Selecione o nome do arquivo e clique no botão [Open File].Selecione o nome do arquivo e clique no botão [Open File].



5.55.5 Lendo os dados do registroLendo os dados do registro

Os dados em forma de onda registrados no GX LogViewer são exibidos.Os dados em forma de onda registrados no GX LogViewer são exibidos.
Quando o formato da plotagem é alterado de "Equidistance Plot" para "Time Interval Plot", é possível exibir toda a forma deQuando o formato da plotagem é alterado de "Equidistance Plot" para "Time Interval Plot", é possível exibir toda a forma de
onda registrada.onda registrada.



5.65.6 Salvando os dados do registroSalvando os dados do registro

Os dados em forma de onda registrados podem ser salvos no formato de arquivo csv ou json.Os dados em forma de onda registrados podem ser salvos no formato de arquivo csv ou json.
(Quando o registro é no formato CSV, os dados podem ser salvos em um arquivo CSV.)(Quando o registro é no formato CSV, os dados podem ser salvos em um arquivo CSV.)

Salvando como um arquivo csvSalvando como um arquivo csv
Selecione [File] → [Save As] → [Save CSV File], na barra de ferramentas do GX LogViewer.Selecione [File] → [Save As] → [Save CSV File], na barra de ferramentas do GX LogViewer.

1)1)

Salvando como um arquivo jsonSalvando como um arquivo json
Selecione [Online] → [Save Logging File to PC], na barra de ferramentas do GX LogViewer.Selecione [Online] → [Save Logging File to PC], na barra de ferramentas do GX LogViewer.

2)2)



5.75.7 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

Iniciando a ferramenta de configuração do registroIniciando a ferramenta de configuração do registro

Definição dos dados a serem registradosDefinição dos dados a serem registrados

Gravando a configuração do registroGravando a configuração do registro

Iniciando o registroIniciando o registro

Lendo os dados do registroLendo os dados do registro

Salvando os dados do registroSalvando os dados do registro

PontoPonto

Iniciando a ferramenta deIniciando a ferramenta de
configuração do registroconfiguração do registro

Inicie a ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento da função de configuração doInicie a ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento da função de configuração do
motion controller.motion controller.

Definição dos dados a seremDefinição dos dados a serem
registradosregistrados

Defina os dados que serão registrados, as condições de acionamento e outros fatores, seguindo oDefina os dados que serão registrados, as condições de acionamento e outros fatores, seguindo o

procedimento que aparece na ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento.procedimento que aparece na ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento.

Gravando a configuração do registroGravando a configuração do registro Grave os dados de configuração do registro no módulo de movimento, antes do registro.Grave os dados de configuração do registro no módulo de movimento, antes do registro.

Iniciando o registroIniciando o registro Quando a condição de início do registro for definida como "Start by User Operation", clique no botão deQuando a condição de início do registro for definida como "Start by User Operation", clique no botão de

início, na tela "Logging Status and Operation", para começar o registro.início, na tela "Logging Status and Operation", para começar o registro.

Lendo os dados do registroLendo os dados do registro GX LogViewer é usado para a leitura dos dados do registro.GX LogViewer é usado para a leitura dos dados do registro.

Salvando os dados do registroSalvando os dados do registro Os dados em forma de onda registrados podem ser salvos no formato de arquivo csv ou json.Os dados em forma de onda registrados podem ser salvos no formato de arquivo csv ou json.



TesteTeste Teste finalTeste final

Agora que você concluiu todas as lições do curso Introdução ao Módulo de Movimento da Série Agora que você concluiu todas as lições do curso Introdução ao Módulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R (RD78G(H)MELSEC iQ-R (RD78G(H)
Controle de posicionamento)Controle de posicionamento), já está pronto para fazer o teste final. Se tiver alguma dúvida sobre os tópicos abrangidos,, já está pronto para fazer o teste final. Se tiver alguma dúvida sobre os tópicos abrangidos,
aproveite esta oportunidade para rever esses tópicos.aproveite esta oportunidade para rever esses tópicos.

Há um total de 4 perguntas (7 itens) neste Teste Final.Há um total de 4 perguntas (7 itens) neste Teste Final.

Você pode fazer o teste final quantas vezes quiser.Você pode fazer o teste final quantas vezes quiser.

Resultados da pontuaçãoResultados da pontuação

O número de respostas corretas, o número de perguntas, a porcentagem de respostas corretas, e o resultado deO número de respostas corretas, o número de perguntas, a porcentagem de respostas corretas, e o resultado de
aprovação/reprovação aparecerá na página de pontuação.aprovação/reprovação aparecerá na página de pontuação.



TesteTeste Teste final 1Teste final 1

Selecione as descrições corretas de uma label pública. (É possível selecionar várias respostas.)Selecione as descrições corretas de uma label pública. (É possível selecionar várias respostas.)

  

A label pública é uma label compartilhada que pode ser usada no módulo de movimentoA label pública é uma label compartilhada que pode ser usada no módulo de movimento
e também na CPU do PLC.e também na CPU do PLC.

A label pública é registrada a partir da label global da CPU do PLC.A label pública é registrada a partir da label global da CPU do PLC.

Quando a label global for definida como a label pública, selecione se a label será lida ouQuando a label global for definida como a label pública, selecione se a label será lida ou
gravada de/para a CPU do PLC.gravada de/para a CPU do PLC.



TesteTeste Teste final 2Teste final 2

FB1 é executado em primeiro lugar, e em seguida FB2.FB1 é executado em primeiro lugar, e em seguida FB2.
Quando a posição alvo e a velocidade alvo de FB1 e FB2 forem aquelas apresentadas na tabela a seguir, selecione oQuando a posição alvo e a velocidade alvo de FB1 e FB2 forem aquelas apresentadas na tabela a seguir, selecione o
modo de buffer que será executado a seguir.modo de buffer que será executado a seguir.

Q1Q1

Q2Q2

Posição alvoPosição alvo Velocidade alvoVelocidade alvo

FB1FB1 100000,0 [µm]100000,0 [µm] 50000,0 [µm/s]50000,0 [µm/s]

FB2FB2 200000,0 [µm]200000,0 [µm] 25000,0 [µm/s]25000,0 [µm/s]

Selecione a resposta adequada.Selecione a resposta adequada.

Selecione a resposta adequada.Selecione a resposta adequada.

Q1: 1: mcAborting
2: mcBuffered
3: mcBlendingNext 
4: mcBlendingPrevious

Q2: 1: mcBlendingNext e mcBlendingHigh
2: mcBlendingPrevious e mcBlendingHigh 
3: mcBlendingNext e mcBlendingLow
4: mcBlendingPrevious e mcBlendingLow
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Selecione as frases corretas, entre as apresentadas a seguir, para a programação com a CPU do PLC. (É possívelSelecione as frases corretas, entre as apresentadas a seguir, para a programação com a CPU do PLC. (É possível
selecionar várias respostas.)selecionar várias respostas.)

A biblioteca de FBs deve ser registrada no GX Works3 para utilização do Motion controlA biblioteca de FBs deve ser registrada no GX Works3 para utilização do Motion control
FB para o módulo de movimento na CPU do PLC.FB para o módulo de movimento na CPU do PLC.

Insira o motion control FB no editor de programas da árvore do projeto do GX Works3.Insira o motion control FB no editor de programas da árvore do projeto do GX Works3.

Não existem parâmetros a serem definidos para o módulo de movimento.Não existem parâmetros a serem definidos para o módulo de movimento.
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Preencha os espaços em branco selecionando as respostas adequadas.Preencha os espaços em branco selecionando as respostas adequadas.

Inicie (Q1) para definir os dados a serem registrados.Inicie (Q1) para definir os dados a serem registrados.

Grave os dados do registro em (Q2) para executar o registro.Grave os dados do registro em (Q2) para executar o registro.

(Q3) é usado para ler os dados do registro e verificar a forma de onda.(Q3) é usado para ler os dados do registro e verificar a forma de onda.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

Selecione a resposta adequada.Selecione a resposta adequada.

Selecione a resposta adequada.Selecione a resposta adequada.

Selecione a resposta adequada.Selecione a resposta adequada.

Q1: 1: CPU module logging configuration tool
2: Ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento

Q2: 1: Módulo da CPU
2: Módulo de movimento
3: Servo amplificador

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer
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Selecione as descrições corretas de uma label pública. (É possível selecionar várias respostas.)Selecione as descrições corretas de uma label pública. (É possível selecionar várias respostas.)

  

A label pública é uma label compartilhada que pode ser usada no módulo de movimentoA label pública é uma label compartilhada que pode ser usada no módulo de movimento
e também na CPU do PLC.e também na CPU do PLC.

A label pública é registrada a partir da label global da CPU do PLC.A label pública é registrada a partir da label global da CPU do PLC.

Quando a label global for definida como a label pública, selecione se a label será lida ouQuando a label global for definida como a label pública, selecione se a label será lida ou
gravada de/para a CPU do PLC.gravada de/para a CPU do PLC.
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FB1 é executado em primeiro lugar, e em seguida FB2.FB1 é executado em primeiro lugar, e em seguida FB2.
Quando a posição alvo e a velocidade alvo de FB1 e FB2 forem aquelas apresentadas na tabela a seguir, selecione oQuando a posição alvo e a velocidade alvo de FB1 e FB2 forem aquelas apresentadas na tabela a seguir, selecione o
modo de buffer que será executado a seguir.modo de buffer que será executado a seguir.

Q1Q1

Q2Q2

Posição alvoPosição alvo Velocidade alvoVelocidade alvo

FB1FB1 100000,0 [µm]100000,0 [µm] 50000,0 [µm/s]50000,0 [µm/s]

FB2FB2 200000,0 [µm]200000,0 [µm] 25000,0 [µm/s]25000,0 [µm/s]

2: mcBuffered2: mcBuffered

3: mcBlendingNext e mcBlendingLow3: mcBlendingNext e mcBlendingLow

Q1: 1: mcAborting
2: mcBuffered
3: mcBlendingNext 
4: mcBlendingPrevious

Q2: 1: mcBlendingNext e mcBlendingHigh
2: mcBlendingPrevious e mcBlendingHigh 
3: mcBlendingNext e mcBlendingLow
4: mcBlendingPrevious e mcBlendingLow
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Selecione as frases corretas, entre as apresentadas a seguir, para a programação com a CPU do PLC. (É possívelSelecione as frases corretas, entre as apresentadas a seguir, para a programação com a CPU do PLC. (É possível
selecionar várias respostas.)selecionar várias respostas.)

A biblioteca de FBs deve ser registrada no GX Works3 para utilização do Motion controlA biblioteca de FBs deve ser registrada no GX Works3 para utilização do Motion control
FB para o módulo de movimento na CPU do PLC.FB para o módulo de movimento na CPU do PLC.

Insira o motion control FB no editor de programas da árvore do projeto do GX Works3.Insira o motion control FB no editor de programas da árvore do projeto do GX Works3.

Não existem parâmetros a serem definidos para o módulo de movimento.Não existem parâmetros a serem definidos para o módulo de movimento.
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Preencha os espaços em branco selecionando as respostas adequadas.Preencha os espaços em branco selecionando as respostas adequadas.

Inicie (Q1) para definir os dados a serem registrados.Inicie (Q1) para definir os dados a serem registrados.

Grave os dados do registro em (Q2) para executar o registro.Grave os dados do registro em (Q2) para executar o registro.

(Q3) é usado para ler os dados do registro e verificar a forma de onda.(Q3) é usado para ler os dados do registro e verificar a forma de onda.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

2: Ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento2: Ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento

2: Módulo de movimento2: Módulo de movimento

2: GX LogViewer2: GX LogViewer

Q1: 1: CPU module logging configuration tool
2: Ferramenta de configuração do registro do sistema de movimento

Q2: 1: Módulo da CPU
2: Módulo de movimento
3: Servo amplificador

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer



TesteTeste Pontuação do TestePontuação do Teste

11 22 33 44 55 66 77 88 99 1010
Teste Final 1Teste Final 1

Teste Final 2Teste Final 2

Teste Final 3Teste Final 3

Teste Final 4Teste Final 4

Total de perguntas:Total de perguntas: 77
Respostas corretas:Respostas corretas: 77
Porcentagem:Porcentagem: 100100 %%

Você concluiu o teste final. Esta é sua área de resultados.Você concluiu o teste final. Esta é sua área de resultados.
Para terminar o Teste Final, vá para a próxima página.Para terminar o Teste Final, vá para a próxima página.

LimparLimpar



Você concluiu o curso Você concluiu o curso "MELSEC iQ-R Series Motion Module"MELSEC iQ-R Series Motion Module
Application (RD78G(H) Positioning Control)"Application (RD78G(H) Positioning Control)"..

Muito obrigado por fazer este curso.Muito obrigado por fazer este curso.

Esperamos que tenha gostado das lições e que as informações adquiridas sejam úteis no futuro.Esperamos que tenha gostado das lições e que as informações adquiridas sejam úteis no futuro.

Você pode rever o curso quantas vezes quiser.Você pode rever o curso quantas vezes quiser.

RevisarRevisar

FecharFechar
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