
Controlador de sistema de servoControlador de sistema de servo

Introdução ao Módulo deIntrodução ao Módulo de
Movimento da Série MELSEC iQ-RMovimento da Série MELSEC iQ-R

(RD78G(H)/Inicialização)(RD78G(H)/Inicialização)

Este curso destina-se aos participantes que queremEste curso destina-se aos participantes que querem
estabelecer um sistema de motion controllerestabelecer um sistema de motion controller
utilizando o módulo de movimento da sérieutilizando o módulo de movimento da série
MELSEC iQ-R pela primeira vez.MELSEC iQ-R pela primeira vez.

Clique no botão Avançar, na parte superior direitaClique no botão Avançar, na parte superior direita
da tela, para mudar para a página seguinte.da tela, para mudar para a página seguinte.



IntroduçãoIntrodução Objetivo do cursoObjetivo do curso

Este curso destina-se aos participantes que querem estabelecer um sistema de motion controller utilizando o módulo deEste curso destina-se aos participantes que querem estabelecer um sistema de motion controller utilizando o módulo de
movimento da série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e fornece conhecimentos básicos do projeto de sistemas para fins demovimento da série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e fornece conhecimentos básicos do projeto de sistemas para fins de
instalação, conexão elétrica, configuração e programação.instalação, conexão elétrica, configuração e programação.

Este curso requer conhecimentos básicos sobre PLCs de série MELSEC iQ-R, servos CA e o controle de posicionamento.Este curso requer conhecimentos básicos sobre PLCs de série MELSEC iQ-R, servos CA e o controle de posicionamento.

Para os iniciantes, recomendamos que façam os seguintes cursos.Para os iniciantes, recomendamos que façam os seguintes cursos.
• Curso "Noções básicas da série MELSEC iQ-R"• Curso "Noções básicas da série MELSEC iQ-R"
• Curso "Software de engenharia MELSOFT GX Works3 (Ladder)"• Curso "Software de engenharia MELSOFT GX Works3 (Ladder)"
• Curso "Noções básicas de programação (Texto estruturado)"• Curso "Noções básicas de programação (Texto estruturado)"
• Curso "Equipamentos de FA para iniciantes (posicionamento)"• Curso "Equipamentos de FA para iniciantes (posicionamento)"

PLCopenPLCopen®® é uma marca comercial registrada da PLCopen. é uma marca comercial registrada da PLCopen.
WindowsWindows®® é uma marca comercial registrada da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros países. é uma marca comercial registrada da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros países.



IntroduçãoIntrodução Objetivo do cursoObjetivo do curso

Este curso destina-se aos participantes que querem estabelecer um sistema de motion controller utilizando o módulo deEste curso destina-se aos participantes que querem estabelecer um sistema de motion controller utilizando o módulo de
movimento da série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e fornece conhecimentos básicos do projeto de sistemas para fins demovimento da série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e fornece conhecimentos básicos do projeto de sistemas para fins de
instalação, conexão elétrica, configuração e programação.instalação, conexão elétrica, configuração e programação.

Este curso requer conhecimentos básicos sobre PLCs de série MELSEC iQ-R, servos CA e o controle de posicionamento.Este curso requer conhecimentos básicos sobre PLCs de série MELSEC iQ-R, servos CA e o controle de posicionamento.

Para os iniciantes, recomendamos que façam os seguintes cursos.Para os iniciantes, recomendamos que façam os seguintes cursos.
• Curso "Noções básicas da série MELSEC iQ-R"• Curso "Noções básicas da série MELSEC iQ-R"
• Curso "Software de engenharia MELSOFT GX Works3 (Ladder)"• Curso "Software de engenharia MELSOFT GX Works3 (Ladder)"
• Curso "Noções básicas de programação (Texto estruturado)"• Curso "Noções básicas de programação (Texto estruturado)"
• Curso "Equipamentos de FA para iniciantes (posicionamento)"• Curso "Equipamentos de FA para iniciantes (posicionamento)"

PLCopenPLCopen®® é uma marca comercial registrada da PLCopen. é uma marca comercial registrada da PLCopen.
WindowsWindows®® é uma marca comercial registrada da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros países. é uma marca comercial registrada da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros países.



IntroduçãoIntrodução Objetivo do cursoObjetivo do curso

Este curso destina-se aos participantes que querem estabelecer um sistema de motion controller utilizando o módulo deEste curso destina-se aos participantes que querem estabelecer um sistema de motion controller utilizando o módulo de
movimento da série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e fornece conhecimentos básicos do projeto de sistemas para fins demovimento da série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e fornece conhecimentos básicos do projeto de sistemas para fins de
instalação, conexão elétrica, configuração e programação.instalação, conexão elétrica, configuração e programação.

Este curso requer conhecimentos básicos sobre PLCs de série MELSEC iQ-R, servos CA e o controle de posicionamento.Este curso requer conhecimentos básicos sobre PLCs de série MELSEC iQ-R, servos CA e o controle de posicionamento.

Para os iniciantes, recomendamos que façam os seguintes cursos.Para os iniciantes, recomendamos que façam os seguintes cursos.
• Curso "Noções básicas da série MELSEC iQ-R"• Curso "Noções básicas da série MELSEC iQ-R"
• Curso "Software de engenharia MELSOFT GX Works3 (Ladder)"• Curso "Software de engenharia MELSOFT GX Works3 (Ladder)"
• Curso "Noções básicas de programação (Texto estruturado)"• Curso "Noções básicas de programação (Texto estruturado)"
• Curso "Equipamentos de FA para iniciantes (posicionamento)"• Curso "Equipamentos de FA para iniciantes (posicionamento)"

PLCopenPLCopen®® é uma marca comercial registrada da PLCopen. é uma marca comercial registrada da PLCopen.
WindowsWindows®® é uma marca comercial registrada da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros países. é uma marca comercial registrada da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros países.



IntroduçãoIntrodução Objetivo do cursoObjetivo do curso

Este curso destina-se aos participantes que querem estabelecer um sistema de motion controller utilizando o módulo deEste curso destina-se aos participantes que querem estabelecer um sistema de motion controller utilizando o módulo de
movimento da série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e fornece conhecimentos básicos do projeto de sistemas para fins demovimento da série MELSEC iQ-R pela primeira vez, e fornece conhecimentos básicos do projeto de sistemas para fins de
instalação, conexão elétrica, configuração e programação.instalação, conexão elétrica, configuração e programação.

Este curso requer conhecimentos básicos sobre PLCs de série MELSEC iQ-R, servos CA e o controle de posicionamento.Este curso requer conhecimentos básicos sobre PLCs de série MELSEC iQ-R, servos CA e o controle de posicionamento.

Para os iniciantes, recomendamos que façam os seguintes cursos.Para os iniciantes, recomendamos que façam os seguintes cursos.
• Curso "Noções básicas da série MELSEC iQ-R"• Curso "Noções básicas da série MELSEC iQ-R"
• Curso "Software de engenharia MELSOFT GX Works3 (Ladder)"• Curso "Software de engenharia MELSOFT GX Works3 (Ladder)"
• Curso "Noções básicas de programação (Texto estruturado)"• Curso "Noções básicas de programação (Texto estruturado)"
• Curso "Equipamentos de FA para iniciantes (posicionamento)"• Curso "Equipamentos de FA para iniciantes (posicionamento)"

PLCopenPLCopen®® é uma marca comercial registrada da PLCopen. é uma marca comercial registrada da PLCopen.
WindowsWindows®® é uma marca comercial registrada da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros países. é uma marca comercial registrada da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e em outros países.



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 - Conhecimentos básicos para conclusão deste cursoCapítulo 1 - Conhecimentos básicos para conclusão deste curso

Este capítulo descreve os conhecimentos necessários para a conclusão deste curso.Este capítulo descreve os conhecimentos necessários para a conclusão deste curso.

Capítulo 2 - Exemplo de construção de um sistemaCapítulo 2 - Exemplo de construção de um sistema

Este capítulo descreve a configuração do hardware do sistema usado como exemplo.Este capítulo descreve a configuração do hardware do sistema usado como exemplo.

Capítulo 3 - Criação de um projetoCapítulo 3 - Criação de um projeto

Este capítulo descreve o software do sistema usado como exemplo.Este capítulo descreve o software do sistema usado como exemplo.

Capítulo 4 - Exemplo de programa e verificação de sua operaçãoCapítulo 4 - Exemplo de programa e verificação de sua operação

Este capítulo descreve o conteúdo do programa e a operação do sistema usado como exemplo, por meio do exemplo deEste capítulo descreve o conteúdo do programa e a operação do sistema usado como exemplo, por meio do exemplo de
programa.programa.

Teste finalTeste final

5 seções no total (7 perguntas) Porcentagem de aprovação: 60% ou superior5 seções no total (7 perguntas) Porcentagem de aprovação: 60% ou superior



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

Quando você aprender a operar os produtos reais, tome o cuidado de ler as precauções de segurança nos respectivosQuando você aprender a operar os produtos reais, tome o cuidado de ler as precauções de segurança nos respectivos
manuais.manuais.

■Precauções neste curso■Precauções neste curso

As telas exibidas da versão de software que você utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.As telas exibidas da versão de software que você utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.
Este curso destina-se às seguintes versões de software.Este curso destina-se às 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.1.072AVer.1.072A Motion Control SettingMotion Control Setting Ver.1.015RVer.1.015R
   MELSOFT MR Configurator2MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.115VVer.1.115V

          

A versão de firmware da CPU de PLC deve ser 44 ou superior (46 ou superior para RD78GH).A versão de firmware da CPU de PLC deve ser 44 ou superior (46 ou superior para RD78GH).
A versão de firmware do módulo de movimento deve ser 14 ou superior.A versão de firmware do módulo de movimento deve ser 14 ou superior.
Para atualizar a versão de firmware, consulte o manual de configuração do módulo.Para atualizar a versão de firmware, consulte 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 Manual (Startup)MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Startup) IB-0300406IB-0300406 CC

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

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

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

IB-0300431IB-0300431 CC

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control FunctionMELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function
Blocks)Blocks) IB-030533IB-030533 AA

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

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 WW

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



Capítulo 1Capítulo 1 Conhecimentos básicos para conclusão deste cursoConhecimentos básicos para conclusão deste curso

1.11.1 Assunto deste cursoAssunto deste curso

Neste curso, você aprenderá a controlar um mecanismo de fuso de esferas de um só eixo, utilizando o módulo de movimentoNeste curso, você aprenderá a controlar um mecanismo de fuso de esferas de um só eixo, utilizando o módulo de movimento
RD78G e o servo CA da série MELSERVO-J5.RD78G e o servo CA da série MELSERVO-J5.

O assunto deste curso é a operação PTP a seguir.O assunto deste curso é a operação PTP a seguir.



1.21.2 Fluxograma do cursoFluxograma do curso

A seção a seguir apresenta o fluxograma deste curso.A seção a seguir apresenta o fluxograma deste curso.



1.31.3 PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB

A PLCopenA PLCopen®® é uma organização terceirizada que busca melhorar a eficiência no desenvolvimento de aplicações de PLC, é uma organização terceirizada que busca melhorar a eficiência no desenvolvimento de aplicações de PLC,
promover a norma internacional IEC 61131-3 de programação de PLC, criar e certificar as especificações de blocos de funçõespromover a norma internacional IEC 61131-3 de programação de PLC, criar e certificar as especificações de blocos de funções
(BF) padrão, independentemente do distribuidor.(BF) padrão, independentemente do distribuidor.
O uso do BF especificado pela PLCopenO uso do BF especificado pela PLCopen®® permite fazer a programação independentemente dos fabricantes do PLC, uma vez permite fazer a programação independentemente dos fabricantes do PLC, uma vez
que as especificações de E/S e de operação do BF são padronizadas.que as especificações de E/S e de operação do BF são padronizadas.
Isto torna o programa estruturado e melhora sua reutilização, o que reduz os custos de engenharia.Isto torna o programa estruturado e melhora sua reutilização, o que reduz os custos de engenharia.
O motion controller é definido como Motion Controller FB.O motion controller é definido como Motion Controller FB.

O módulo de movimento é compatível com este Motion Controller FB (doravante denominado MCFB), e utiliza este BF para finsO módulo de movimento é compatível com este Motion Controller FB (doravante denominado MCFB), e utiliza este BF para fins
de programação. (Para saber detalhes, consulte o Capítulo 4.)de programação. (Para saber detalhes, consulte o Capítulo 4.)

Exemplo) MC_MoveRelative (Controle de posicionamento de valor relativo)Exemplo) MC_MoveRelative (Controle de posicionamento de valor relativo)



1.41.4 Programação utilizando STProgramação utilizando ST

Esta seção descreve como criar programas com ST, e fornece explicações da estrutura do ST.Esta seção descreve como criar programas com ST, e fornece explicações da estrutura do ST.

Formato do STFormato do ST

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

Comandos que podem ser usados no STComandos que podem ser usados no ST

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

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

Etiquetas e estruturasEtiquetas e estruturas

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

Exemplo de programaExemplo de programa

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)

Manual de referênciaManual de referência
Para saber detalhes sobre a programação utilizando ST, consulte os seguintes manuais.Para saber detalhes sobre a programação utilizando ST, consulte os seguintes manuais.
Note que os comandos que podem ser usados são diferentes, entre o módulo de CPU do PLC e o módulo de movimento.Note que os comandos que podem ser usados são diferentes, entre o módulo de CPU do PLC e o módulo de movimento.

(1)(1)



1.41.4 Programação utilizando STProgramação utilizando ST

Regras básicas do ST (trecho)Regras básicas do ST (trecho)
A seção a seguir mostra uma parte do programa usado como exemplo.A seção a seguir mostra uma parte do programa usado como exemplo.

(2)(2)



1.51.5 Etiqueta, disposição e estruturaEtiqueta, disposição e estrutura

  

(2)Tipo de etiqueta(2)Tipo de etiqueta

• Etiqueta local• Etiqueta local ·········· A etiqueta local é aquela que só pode ser utilizada em cada POU. As etiquetas locais foraA etiqueta local é aquela que só pode ser utilizada em cada POU. As etiquetas locais fora
dos POUs não podem ser usadas.dos POUs não podem ser usadas.
As configurações da etiqueta local incluem o nome, classe e tipo de dados.As configurações da etiqueta local incluem o nome, classe e tipo de dados.

• Etiqueta global• Etiqueta global ·········· A etiqueta global é aquela que fornece os mesmos dados dentro do mesmo projeto. ElaA etiqueta global é aquela que fornece os mesmos dados dentro do mesmo projeto. Ela
pode ser utilizada em todos os programas do projeto. (Contudo, quando se utilizampode ser utilizada em todos os programas do projeto. (Contudo, quando se utilizam
etiquetas globais do módulo de movimento como as da CPU do PLC, é necessárioetiquetas globais do módulo de movimento como as da CPU do PLC, é necessário
configurar as etiquetas públicas. (NOTA))configurar as etiquetas públicas. (NOTA))
A etiqueta global pode ser utilizada nos blocos de programas e nos blocos de funções.A etiqueta global pode ser utilizada nos blocos de programas e nos blocos de funções.
As configurações da etiqueta global incluem o nome, classe e tipo de dados.As configurações da etiqueta global incluem o nome, classe e tipo de dados.
No módulo de CPU, os dispositivos podem ser atribuídos a etiquetas globais.No módulo de CPU, os dispositivos podem ser atribuídos a etiquetas globais.

• Etiqueta do módulo• Etiqueta do módulo ·········· A etiqueta do módulo é definida exclusivamente por cada módulo. Ela é geradaA etiqueta do módulo é definida exclusivamente por cada módulo. Ela é gerada
automaticamente pela ferramenta de engenharia do módulo utilizada, e pode ser usadaautomaticamente pela ferramenta de engenharia do módulo utilizada, e pode ser usada
como etiqueta global.como etiqueta global.

• Etiqueta do sistema• Etiqueta do sistema ·········· A etiqueta do sistema é aquela que fornece os mesmos dados em todos os projetosA etiqueta do sistema é aquela que fornece os mesmos dados em todos os projetos
compatíveis com iQ Works.compatíveis com iQ Works.
Ela pode ser usada como referência nos módulos do GOT e do CPU de outras estações, eEla pode ser usada como referência nos módulos do GOT e do CPU de outras estações, e
usada para fins de monitoração e acesso aos dados.usada para fins de monitoração e acesso aos dados.
(Esta etiqueta não é utilizada neste curso.)(Esta etiqueta não é utilizada neste curso.)

• Etiqueta escrava• Etiqueta escrava ·········· Para saber mais sobre etiquetas públicas, consulte o seguinte manual.Para saber mais sobre etiquetas públicas, consulte o seguinte manual.

Etiqueta, disposição e estruturaEtiqueta, disposição e estrutura
Nos programas de um módulo de movimento, as etiquetas são utilizadas no lugar dos dispositivos e números de memórias deNos programas de um módulo de movimento, as etiquetas são utilizadas no lugar dos dispositivos e números de memórias de
buffer.buffer.
A etiqueta é uma variável composta por uma string especificada, utilizada nos dados de E/S ou no processamento interno.A etiqueta é uma variável composta por uma string especificada, utilizada nos dados de E/S ou no processamento interno.
O uso das etiquetas na programação possibilita a criação de programas independentemente de outros dispositivos e doO uso das etiquetas na programação possibilita a criação de programas independentemente de outros dispositivos e do
tamanho da memória de buffer.tamanho da memória de buffer.
Por isso, o programa que utiliza etiquetas pode ser reutilizado facilmente, mesmo em um sistema que tenha outraPor isso, o programa que utiliza etiquetas pode ser reutilizado facilmente, mesmo em um sistema que tenha outra
configuração de módulos.configuração de módulos.
A disposição é um tipo de dado que representa uma coleção de etiquetas com o mesmo tipo de dados e utiliza um só nome.A disposição é um tipo de dado que representa uma coleção de etiquetas com o mesmo tipo de dados e utiliza um só nome.
A estrutura é um tipo de dado que representa uma coleção de etiquetas com diferentes formatos, utilizando um só nome.A estrutura é um tipo de dado que representa uma coleção de etiquetas com diferentes formatos, utilizando um só nome.

(1)(1)

(Nota) Para saber mais sobre etiquetas públicas, consulte a Introdução ao módulo de movimento da série MELSEC iQ-R(Nota) Para saber mais sobre etiquetas públicas, consulte a Introdução ao módulo de movimento da série MELSEC iQ-R
(RD78G(H)/Controle de posicionamento), que é um curso de treinamento online, e o seguinte manual.(RD78G(H)/Controle de posicionamento), que é um curso de treinamento online, e o seguinte manual.

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
4.2 Motion Module Program Creation4.2 Motion Module Program Creation



1.51.5 Etiqueta, disposição e estruturaEtiqueta, disposição e estrutura

Tipo de dadoTipo de dado FaixaFaixa PrefixoPrefixo

BitBit BOOLBOOL FALSE(0), TRUE(1) FALSE(0), TRUE(1)  bb

Palavra (sem assinatura)/string de bits (16Palavra (sem assinatura)/string de bits (16
bits)bits)

WORDWORD
(UINT)(UINT) 0 a 655350 a 65535 uu

Palavra dupla (sem assinatura)/string de bitsPalavra dupla (sem assinatura)/string de bits
(32 bits)(32 bits)

DWORDDWORD
(UDINT)(UDINT) 0 a 42949672950 a 4294967295 udud

Palavra (com assinatura)Palavra (com assinatura) INTINT -32468 a 32767-32468 a 32767 ww

Palavra dupla (com assinatura)Palavra dupla (com assinatura) DINTDINT -2147483648 a 2147483647-2147483648 a 2147483647 dd

Número real de precisão simplesNúmero real de precisão simples REALREAL -2-2128128 a -2 a -2-126-126, 0, 2, 0, 2-126-126 a 2 a 2128128 ee

Número real de precisão duplaNúmero real de precisão dupla LREALLREAL -2-210241024 a -2 a -2-1022-1022, 0, 2, 0, 2-1022-1022 a 2 a 210241024 lele

HoraHora TIMETIME T#-24d20h31m23s648ms aT#-24d20h31m23s648ms a
T#24d20h31m23s647msT#24d20h31m23s647ms tmtm

TemporizadorTemporizador TIMERTIMER

TIMER é a estrutura.TIMER é a estrutura.
S (contato): BOOLS (contato): BOOL
C (bobina): BOOLC (bobina): BOOL

N (valor atual): WORDN (valor atual): WORD

tdtd

Além disso, para etiquetas globais, o termo "G_" é adicionado no início do nome da etiqueta.Além disso, para etiquetas globais, o termo "G_" é adicionado no início do nome da etiqueta.

Tipo de dado da etiquetaTipo de dado da etiqueta
A tabela a seguir mostra os principais tipos de dados das etiquetas.A tabela a seguir mostra os principais tipos de dados das etiquetas.
O programa utilizado como exemplo neste curso indica o tipo de dado com o prefixo da etiqueta.O programa utilizado como exemplo neste curso indica o tipo de dado com o prefixo da etiqueta.

(3)(3)



1.51.5 Etiqueta, disposição e estruturaEtiqueta, disposição e estrutura

(4) Método de registro de etiquetas(4) Método de registro de etiquetas

Etiqueta localEtiqueta local
[Local Label] é fornecido para cada programa em [Program], na árvore do projeto.[Local Label] é fornecido para cada programa em [Program], na árvore do projeto.
Clique duas vezes aqui para abrir o editor de etiquetas locais.Clique duas vezes aqui para abrir o editor de etiquetas locais.

Etiqueta globalEtiqueta global
Clique duas vezes em [Label] → [Global Label] → [Global] na árvore do projeto para abrir o editor de etiquetas globais.Clique duas vezes em [Label] → [Global Label] → [Global] na árvore do projeto para abrir o editor de etiquetas globais.



1.61.6 Tipo de programaTipo de programa

Os programas da CPU do PLC e do módulo do movimento são classificados nos seguintes tipos.Os programas da CPU do PLC e do módulo do movimento são classificados nos seguintes tipos.

Programa de execução inicialPrograma de execução inicial
Esse tipo de programa é executado apenas umaEsse tipo de programa é executado apenas uma
vez, quando o módulo de CPU é ligado (ON) ouvez, quando o módulo de CPU é ligado (ON) ou
quando muda do status STOP para RUN.quando muda do status STOP para RUN.
Programa de execução de scan (CPU doPrograma de execução de scan (CPU do
PLC)/programa de execução normal (móduloPLC)/programa de execução normal (módulo
de movimento)de movimento)
Este tipo de programa é executado apenas umaEste tipo de programa é executado apenas uma
vez a cada scan, a partir do scan seguinte àquelevez a cada scan, a partir do scan seguinte àquele
onde um programa de execução inicial foionde um programa de execução inicial foi
executado.executado.
Programa de execução de scan fixoPrograma de execução de scan fixo
Um programa de interrupção que é executadoUm programa de interrupção que é executado
em um determinado intervalo de tempo.em um determinado intervalo de tempo.
Ao contrário do programa de interrupçãoAo contrário do programa de interrupção
normal, este tipo de programa não exige umnormal, este tipo de programa não exige um
ponteiro de interrupção (I) e uma instrução IRETponteiro de interrupção (I) e uma instrução IRET
para ser escrito.para ser escrito.
A execução é feita para cada arquivo doA execução é feita para cada arquivo do
programa.programa.

Programa de execução de evento (CPU doPrograma de execução de evento (CPU do
PLC)PLC)
Este tipo de programa inicia a execução quandoEste tipo de programa inicia a execução quando
acionado por um evento específico.acionado por um evento específico.
O programa é executado na vez especificada naO programa é executado na vez especificada na
configuração dos parâmetros da CPU e, se asconfiguração dos parâmetros da CPU e, se as
condições de execução do acionadorcondições de execução do acionador
especificado forem satisfeitas na vez deespecificado forem satisfeitas na vez de
execução do programa de execução de evento,execução do programa de execução de evento,
o programa é executado.o programa é executado.

Programa de standbyPrograma de standby
Este programa só é executado quando existe umEste programa só é executado quando existe um
pedido de execução.pedido de execução.

Programa não registrado, sem execuçãoPrograma não registrado, sem execução
Este tipo de programa não é executado noEste tipo de programa não é executado no
módulo de CPU.módulo de CPU.
Os programas do tipo sem execuçãoOs programas do tipo sem execução
especificados (se forem selecionados) sãoespecificados (se forem selecionados) são
escritos na CPU.escritos na CPU.
Os programas não registrados não são escritos.Os programas não registrados não são escritos.



1.71.7 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

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

PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB

Programação utilizando STProgramação utilizando ST

Etiqueta, disposição e estruturaEtiqueta, disposição e estrutura

Tipo de programaTipo de programa

Pontos importantesPontos importantes

PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB PLCopenPLCopen®®, organização terceirizada, desenvolve as especificações de BF padrão independentemente do, organização terceirizada, desenvolve as especificações de BF padrão independentemente do

distribuidor.distribuidor.

O motion controller é definido como Motion Controller FB.O motion controller é definido como Motion Controller FB.

Programação utilizando STProgramação utilizando ST Todas as instruções terminam com ";" (ponto e vírgula).Todas as instruções terminam com ";" (ponto e vírgula).

A instrução de atribuição é representada por <variável> := <expressão>;.A instrução de atribuição é representada por <variável> := <expressão>;.

A variável de entrada do BF é indicada por ":=", e a variável de saída é indicada por "=>"A variável de entrada do BF é indicada por ":=", e a variável de saída é indicada por "=>"

Etiqueta, disposição e estruturaEtiqueta, disposição e estrutura Os tipos de etiqueta incluem: etiqueta local, etiqueta global, etiqueta do módulo, etiqueta do sistema, eOs tipos de etiqueta incluem: etiqueta local, etiqueta global, etiqueta do módulo, etiqueta do sistema, e

etiqueta escrava.etiqueta escrava.

A disposição é uma coleção de etiquetas com o mesmo tipo de variável.A disposição é uma coleção de etiquetas com o mesmo tipo de variável.

A estrutura é uma coleção de etiquetas com diferentes tipos de variáveis.A estrutura é uma coleção de etiquetas com diferentes tipos de variáveis.

Tipo de programaTipo de programa Os tipos de execução dos programas incluem: execução inicial, execução de scan/execução normal,Os tipos de execução dos programas incluem: execução inicial, execução de scan/execução normal,

execução de scan fixo, execução de evento, execução de standby, e programa não registrado/semexecução de scan fixo, execução de evento, execução de standby, e programa não registrado/sem
execução.execução.



Capítulo 2Capítulo 2 Exemplo de construção de um sistemaExemplo de construção de um sistema

2.12.1 Configuração de um dispositivoConfiguração de um dispositivo

Utilize o mecanismo de fuso de esferas de um só eixo. As especificações da máquina são as seguintes.Utilize o mecanismo de fuso de esferas de um só eixo. As especificações da máquina são as seguintes.



2.22.2 Configuração do sistemaConfiguração do sistema

A configuração do sistema usado como exemplo é a seguinte.A configuração do sistema usado como exemplo é a seguinte.



2.32.3 Conexão elétricaConexão elétrica

2.3.12.3.1 Conexão de um servomotor e de um servo amplificadorConexão de um servomotor e de um servo amplificador

Para o cabo de alimentação do servomotor e o cabo do encoder, utilize a opção MR-AEP1CBL2M-A2-L de 1 cabo.Para o cabo de alimentação do servomotor e o cabo do encoder, utilize a opção MR-AEP1CBL2M-A2-L de 1 cabo.



2.3.22.3.2 Conexão dos cabos de fonte de alimentação e de redeConexão dos cabos de fonte de alimentação e de rede

A seção a seguir descreve a conexão elétrica do módulo de fonte de alimentação.A seção a seguir descreve a conexão elétrica do módulo de fonte de alimentação.

Antes de fazer a conexão elétrica, abra a tampa dos terminais, na parte dianteira do módulo de fonte de alimentação.Antes de fazer a conexão elétrica, abra a tampa dos terminais, na parte dianteira do módulo de fonte de alimentação.

Conecte a fonte de alimentação CA que entrará nos terminais de entrada da fonte de alimentação (L e N).Conecte a fonte de alimentação CA que entrará nos terminais de entrada da fonte de alimentação (L e N).

Sempre aterre os terminais FG e LG com uma resistência de aterramento de 100 Ω ou menos.Sempre aterre os terminais FG e LG com uma resistência de aterramento de 100 Ω ou menos.

ItemItem Tamanho de cabo aplicávelTamanho de cabo aplicável Torque de apertoTorque de aperto

Cabo daCabo da
fonte defonte de

alimentaçãoalimentação
18 a 14 AWG18 a 14 AWG 1,02 a 1,38 Nm1,02 a 1,38 Nm

Cabo deCabo de
aterramentoaterramento

18 a 14 AWG18 a 14 AWG 1,02 a 1,38 Nm1,02 a 1,38 Nm

Conexão elétrica da fonte de alimentação do PLCConexão elétrica da fonte de alimentação do PLC
Conecte a fonte de alimentação ao módulo de fonte de alimentação do PLC.Conecte a fonte de alimentação ao módulo de fonte de alimentação do PLC.

(1)(1)



2.3.22.3.2 Conexão dos cabos de fonte de alimentação e de redeConexão dos cabos de fonte de alimentação e de rede

Utilize sempre o disjuntor de caixa moldada (MCCB) para o cabo de entrada da fonte de alimentação.Utilize sempre o disjuntor de caixa moldada (MCCB) para o cabo de entrada da fonte de alimentação.

Conecte sempre um contator magnético (MC) entre a fonte de alimentação do circuito principal e os terminais L1, L2 eConecte sempre um contator magnético (MC) entre a fonte de alimentação do circuito principal e os terminais L1, L2 e
L3 do servo amplificador.L3 do servo amplificador.

Conexão elétrica da fonte de alimentação do servo amplificadorConexão elétrica da fonte de alimentação do servo amplificador
Conecte a fonte de alimentação à fonte de alimentação do circuito principal (L1, L2, e L3) e à fonte de alimentação do circuitoConecte a fonte de alimentação à fonte de alimentação do circuito principal (L1, L2, e L3) e à fonte de alimentação do circuito
de controle (L11 e L21) do servo amplificador.de controle (L11 e L21) do servo amplificador.
A seção a seguir mostra o diagrama esquemático. A conexão elétrica real e os tamanhos de cabo aplicáveis variam de acordoA seção a seguir mostra o diagrama esquemático. A conexão elétrica real e os tamanhos de cabo aplicáveis variam de acordo
com a capacidade. Para saber detalhes, consulte o Manual do Usuário do Servo Amplificador (Hardware).com a capacidade. Para saber detalhes, consulte o Manual do Usuário do Servo Amplificador (Hardware).

(2)(2)



2.3.22.3.2 Conexão dos cabos de fonte de alimentação e de redeConexão dos cabos de fonte de alimentação e de rede

VelocidadeVelocidade
dede

comunicaçãocomunicação
Cabo EthernetCabo Ethernet ConectorConector PadrãoPadrão

1Gbps1Gbps Categoria 5e ou superior, cabo diretoCategoria 5e ou superior, cabo direto
(blindagem dupla, STP)(blindagem dupla, STP) Conector RJ45Conector RJ45

Cabos que cumpram os seguintes padrõesCabos que cumpram os seguintes padrões

IEEE802.3(1000BASE-T)IEEE802.3(1000BASE-T)

ANSI/TIA/EIA-568-B(Category 5e)ANSI/TIA/EIA-568-B(Category 5e)

Conexão dos cabos de redeConexão dos cabos de rede
Conecte os cabos de rede (cabos Ethernet).Conecte os cabos de rede (cabos Ethernet).
Conecte os cabos Ethernet que cumpram os seguintes padrões.Conecte os cabos Ethernet que cumpram os seguintes padrões.

(3)(3)



2.3.32.3.3 Conexão elétrica dos circuitos periféricosConexão elétrica dos circuitos periféricos

(Nota) Neste curso, a função STO não é utilizada. Por isso, não desligue o conector de curto-circuito fornecido com o servo(Nota) Neste curso, a função STO não é utilizada. Por isso, não desligue o conector de curto-circuito fornecido com o servo
amplificador a partir de CN8.amplificador a partir de CN8.

Circuito de E/S do amplificadorCircuito de E/S do amplificador
Conecte o circuito de E/S do servo amplificador da seguinte forma.Conecte o circuito de E/S do servo amplificador da seguinte forma.
Conecte o sinal dog de proximidade, as chaves de limite de curso de rotação de avanço/recuo, e o botão de parada forçada.Conecte o sinal dog de proximidade, as chaves de limite de curso de rotação de avanço/recuo, e o botão de parada forçada.
Além disso, configure o circuito em que o contator magnético (MC) é desligado pela saída de ALM.Além disso, configure o circuito em que o contator magnético (MC) é desligado pela saída de ALM.

(1)(1)



2.3.32.3.3 Conexão elétrica dos circuitos periféricosConexão elétrica dos circuitos periféricos

Utilize a chave de operação alternada apenas para Servo-on (X0), e utilize a chave de operação momentânea para os outrosUtilize a chave de operação alternada apenas para Servo-on (X0), e utilize a chave de operação momentânea para os outros
sinais.sinais.

Circuito externo do módulo de entrada remotaCircuito externo do módulo de entrada remota
Conecte o circuito externo de entrada do módulo de entrada remota da seguinte forma.Conecte o circuito externo de entrada do módulo de entrada remota da seguinte forma.

(2)(2)



2.42.4 Operação de testeOperação de teste

Depois de concluída a conexão elétrica, faça uma operação de teste com um único servo amplificador para verificar a direçãoDepois de concluída a conexão elétrica, faça uma operação de teste com um único servo amplificador para verificar a direção
de rotação e outros itens.de rotação e outros itens.
Siga os procedimentos abaixo para fazer a operação de teste.Siga os procedimentos abaixo para fazer a operação de teste.

Desligue o servo amplificador e o PLC.Desligue o servo amplificador e o PLC.
Ligue a chave DIP (SW3-1) do servo amplificador.Ligue a chave DIP (SW3-1) do servo amplificador.

Conecte o servo amplificador a um PC utilizando um cabo USB ou um cabo Ethernet. (Nota)Conecte o servo amplificador a um PC utilizando um cabo USB ou um cabo Ethernet. (Nota)
Ligue o servo amplificador. O texto "TST" aparecerá no display.Ligue o servo amplificador. O texto "TST" aparecerá no display.

Inicie o MR Configurator2 e faça a operação de teste (operação JOG).Inicie o MR Configurator2 e faça a operação de teste (operação JOG).

Verifique a direção de rotação e a operação da máquina.Verifique a direção de rotação e a operação da máquina.

(1)(1)
(2)(2)

(3)(3)
(4)(4)

(5)(5)

(6)(6)



Depois de concluída a operação de teste, desligue o servo amplificador e desligue a chave DIP (SW3-1).Depois de concluída a operação de teste, desligue o servo amplificador e desligue a chave DIP (SW3-1).

(Nota) Se você utilizar um cabo Ethernet, mude o projeto do MR Configurator2 para um projeto com vários eixos.(Nota) Se você utilizar um cabo Ethernet, mude o projeto do MR Configurator2 para um projeto com vários eixos.

DicasDicas
Quando são utilizados vários servo amplificadores, a conexão via Ethernet pode eliminar a necessidade de substituição dosQuando são utilizados vários servo amplificadores, a conexão via Ethernet pode eliminar a necessidade de substituição dos
cabos.cabos.

(7)(7)



2.52.5 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

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

Configuração de um dispositivoConfiguração de um dispositivo

Configuração do sistemaConfiguração do sistema

Conexão elétricaConexão elétrica

Operação de testeOperação de teste

Pontos importantesPontos importantes

Configuração de um dispositivoConfiguração de um dispositivo Utilize um fuso de esferas de um só eixo no sistema de exemplo.Utilize um fuso de esferas de um só eixo no sistema de exemplo.

Configuração do sistemaConfiguração do sistema Conecte o módulo de entrada remota NZ2GN2S1-32D e o servo amplificador MR-J5-G ao módulo deConecte o módulo de entrada remota NZ2GN2S1-32D e o servo amplificador MR-J5-G ao módulo de
movimento RD78G4.movimento RD78G4.

Conexão elétricaConexão elétrica Utilize a opção de um só cabo para o servomotor.Utilize a opção de um só cabo para o servomotor.

Configure o quarto octeto dos endereços IP do módulo de entrada remota e do servo amplificador com osConfigure o quarto octeto dos endereços IP do módulo de entrada remota e do servo amplificador com os
botões rotativos.botões rotativos.

Conecte o sinal dog de proximidade, as chaves de limite e o botão de parada forçada ao servo amplificador.Conecte o sinal dog de proximidade, as chaves de limite e o botão de parada forçada ao servo amplificador.

Conecte os botões de comando de operação ao módulo de entrada remota.Conecte os botões de comando de operação ao módulo de entrada remota.

Operação de testeOperação de teste Altere a chave DIP do servo amplificador, e conecte-a a um PC.Altere a chave DIP do servo amplificador, e conecte-a a um PC.

Verifique a direção de rotação do motor e a operação da máquina, usando a função de operação de testeVerifique a direção de rotação do motor e a operação da máquina, usando a função de operação de teste
do MR Configurator2.do MR Configurator2.



Capítulo 3Capítulo 3 Criação de um projetoCriação de um projeto

Neste capítulo, você aprenderá a criar os projetos necessários para operar o módulo de movimento, utilizando o programaNeste capítulo, você aprenderá a criar os projetos necessários para operar o módulo de movimento, utilizando o programa
usado como exemplo.usado como exemplo.
Inicie o GX Works3 e opere-o de acordo com a tela.Inicie o GX Works3 e opere-o de acordo com a tela.
Ou então, baixe o seguinte programa de exemplo e verifique as configurações.Ou então, baixe o seguinte programa de exemplo e verifique as configurações.

★Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB)★Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB) Essa ação requer o GX Works3 Ver.1.072A ou superior. Essa ação requer o GX Works3 Ver.1.072A ou superior.



3.13.1 Criação de um novo projetoCriação de um novo projeto

Selecione [Project] → [New] no GX Works3.Selecione [Project] → [New] no GX Works3.
Selecione o modelo de CPU do PLC a ser utilizado e a linguagem de programação que será usada na CPU do PLC, na janela aSelecione o modelo de CPU do PLC a ser utilizado e a linguagem de programação que será usada na CPU do PLC, na janela a
seguir.seguir.
No programa de exemplo, o modelo é configurado como R04CPU, e a linguagem de programação é definida como Ladder.No programa de exemplo, o modelo é configurado como R04CPU, e a linguagem de programação é definida como Ladder.
Depois de concluir a seleção, clique no botão [OK].Depois de concluir a seleção, clique no botão [OK].

(1)(1)

Quando aparecer a próxima janela, defina se deseja usar a etiqueta do módulo e o comentário de exemplo.Quando aparecer a próxima janela, defina se deseja usar a etiqueta do módulo e o comentário de exemplo.
Para mudar a configuração, clique no botão [Setting Change].Para mudar a configuração, clique no botão [Setting Change].
Clique no botão [OK] para abrir o projeto.Clique no botão [OK] para abrir o projeto.

(2)(2)



3.13.1 Criação de um novo projetoCriação de um novo projeto

Clique duas vezes em [Module Configuration], na árvore do projeto.Clique duas vezes em [Module Configuration], na árvore do projeto.
Quando a próxima janela aparecer, clique no botão [OK].Quando a próxima janela aparecer, clique no botão [OK].

Quando a tela Module Configuration estiver aberta, arraste e solte o módulo que será utilizado (módulo de base, módulo deQuando a tela Module Configuration estiver aberta, arraste e solte o módulo que será utilizado (módulo de base, módulo de
fonte de alimentação e módulo de movimento) na janela [Element Selection] exibida à direita, e crie um diagrama defonte de alimentação e módulo de movimento) na janela [Element Selection] exibida à direita, e crie um diagrama de
configuração do módulo de acordo com a Seção 2.2.configuração do módulo de acordo com a Seção 2.2.

Depois de criar o diagrama de configuração do módulo, clique com o botão direito do mouse na tela, e selecione [Parameter]Depois de criar o diagrama de configuração do módulo, clique com o botão direito do mouse na tela, e selecione [Parameter]
→ [Fix].→ [Fix].
Quando aparecerem as próximas precauções, clique no botão [Yes].Quando aparecerem as próximas precauções, clique no botão [Yes].

Quando a próxima janela aparecer, certifique-se de que o exemplo de comentário esteja definido como [Use].Quando a próxima janela aparecer, certifique-se de que o exemplo de comentário esteja definido como [Use].
Quando [Not use] estiver definido, clique no botão [Setting Change] e mude a configuração na janela apresentada.Quando [Not use] estiver definido, clique no botão [Setting Change] e mude a configuração na janela apresentada.

(3)(3)



Clique no botão [OK] para terminar.Clique no botão [OK] para terminar.



3.23.2 Configurações da CPU do PLCConfigurações da CPU do PLC

Clique duas vezes em [Parameter] → [R04CPU] → [CPU Parameter], na árvore do projeto.Clique duas vezes em [Parameter] → [R04CPU] → [CPU Parameter], na árvore do projeto.
Clique em [Link Direct Device Setting] na lista de itens para configuração.Clique em [Link Direct Device Setting] na lista de itens para configuração.
Navegue pela lista suspensa e certifique-se de que a configuração do dispositivo direto de ligação esteja definida comoNavegue pela lista suspensa e certifique-se de que a configuração do dispositivo direto de ligação esteja definida como
[Extended Mode (iQ-R Series Mode)].[Extended Mode (iQ-R Series Mode)].
Se [Q Series Compatible Mode] estiver definido, mude para [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].Se [Q Series Compatible Mode] estiver definido, mude para [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].
Depois de concluída a configuração, clique no botão [Apply], na área inferior direita.Depois de concluída a configuração, clique no botão [Apply], na área inferior direita.



3.33.3 Configuração do módulo de movimentoConfiguração do módulo de movimento

3.3.13.3.1 Parâmetro do módulo (Motion)Parâmetro do módulo (Motion)

Clique duas vezes em [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Motion)], na árvore doClique duas vezes em [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Motion)], na árvore do
projeto.projeto.
Na configuração da operação do módulo, o destino de armazenamento dos parâmetros de expansão do módulo pode serNa configuração da operação do módulo, o destino de armazenamento dos parâmetros de expansão do módulo pode ser
selecionado a partir de uma memória integrada ou de um cartão SD (consulte 3.3.3 e 3.4).selecionado a partir de uma memória integrada ou de um cartão SD (consulte 3.3.3 e 3.4).
Na configuração da atualização, defina o intervalo de tempo para atualização dos dispositivos.Na configuração da atualização, defina o intervalo de tempo para atualização dos dispositivos.
Neste curso, vamos usar as configurações padrão nos dois casos.Neste curso, vamos usar as configurações padrão nos dois casos.



3.3.23.3.2 Parâmetro do módulo (rede)Parâmetro do módulo (rede)

Clique duas vezes em [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Network)], na árvore doClique duas vezes em [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Network)], na árvore do
projeto.projeto.
Nesta seção, configure os dispositivos que serão conectados à rede e uma atualização da ligação.Nesta seção, configure os dispositivos que serão conectados à rede e uma atualização da ligação.

configuração da redeconfiguração da rede
Selecione [Basic Settings] na lista dos itens para configuração, e clique duas vezes em <Detailed Settings>, em NetworkSelecione [Basic Settings] na lista dos itens para configuração, e clique duas vezes em <Detailed Settings>, em Network
Configuration Settings.Configuration Settings.

(1)(1)
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(2)Adição de um módulo(2)Adição de um módulo
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Mapeamento do PDOMapeamento do PDO
PDO é a abreviação de Process Data Object, que é um dos perfis de comunicação dos objetos CANopen.PDO é a abreviação de Process Data Object, que é um dos perfis de comunicação dos objetos CANopen.
A comunicação via PDO é equivalente à comunicação cíclica existente via CC-Link.A comunicação via PDO é equivalente à comunicação cíclica existente via CC-Link.
Ela permite que o OD (Object Dictionary) seja operado diretamente.Ela permite que o OD (Object Dictionary) seja operado diretamente.

O mapeamento do PDO refere-se ao mapeamento (relacionado) dos dados que serão trocados entre o controlador e oO mapeamento do PDO refere-se ao mapeamento (relacionado) dos dados que serão trocados entre o controlador e o
escravo na comunicação cíclica (comunicação via PDO), antecipadamente.escravo na comunicação cíclica (comunicação via PDO), antecipadamente.

Se você adicionar estações escravas ou alterar o endereço IP, faça novamente o mapeamento do PDO.Se você adicionar estações escravas ou alterar o endereço IP, faça novamente o mapeamento do PDO.

A opção Entradas Digitais foi adicionada ao mapeamento do PDO. Essa ação define o status do sinal de entrada do servoA opção Entradas Digitais foi adicionada ao mapeamento do PDO. Essa ação define o status do sinal de entrada do servo
amplificador que será transmitido ao módulo de movimento pela comunicação cíclica.amplificador que será transmitido ao módulo de movimento pela comunicação cíclica.

(4)(4)



3.3.23.3.2 Parâmetro do módulo (rede)Parâmetro do módulo (rede)

(Nota) Quando a etiqueta do módulo é definida como [Not use], o campo de configuração do alvo da atualização fica em(Nota) Quando a etiqueta do módulo é definida como [Not use], o campo de configuração do alvo da atualização fica em
branco desde o início.branco desde o início.

Configuração da atualizaçãoConfiguração da atualização
Clique duas vezes em [Refresh Settings] → <Detailed Setting>.Clique duas vezes em [Refresh Settings] → <Detailed Setting>.
Todos os campos de configuração devem estar em branco.Todos os campos de configuração devem estar em branco.

(5)(5)



3.3.23.3.2 Parâmetro do módulo (rede)Parâmetro do módulo (rede)

Confirmação dos parâmetros do móduloConfirmação dos parâmetros do módulo
Quando o sistema retornar à tela principal do GX Works3, confirme os parâmetros que foram definidos.Quando o sistema retornar à tela principal do GX Works3, confirme os parâmetros que foram definidos.
Clique no botão [Apply], na área inferior direita da tela.Clique no botão [Apply], na área inferior direita da tela.

(6)(6)



3.3.33.3.3 Parâmetro expandido do móduloParâmetro expandido do módulo

Clique duas vezes em [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Extended Parameter], na árvore doClique duas vezes em [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Extended Parameter], na árvore do
projeto.projeto.
Será apresentada a tela The Motion Control Setting Function.Será apresentada a tela The Motion Control Setting Function.
Programe o módulo de movimento nesta tela.Programe o módulo de movimento nesta tela.
Para ver os programas reais, consulte o Capítulo 4.Para ver os programas reais, consulte o Capítulo 4.

Quando a configuração do motion controller não é iniciada e a mensagem a seguir é exibida, a configuração do motionQuando a configuração do motion controller não é iniciada e a mensagem a seguir é exibida, a configuração do motion
controller não está instalada no PC utilizado(*).controller não está instalada no PC utilizado(*).

Instale Motion Control Setting Function.Instale Motion Control Setting Function.

(*) indica um PC com sistema operacional Windows®.(*) indica um PC com sistema operacional Windows®.



3.43.4 Função de configuração do motion controllerFunção de configuração do motion controller

Esta seção descreve os itens que precisam ser configurados para a função de configuração do motion controller.Esta seção descreve os itens que precisam ser configurados para a função de configuração do motion controller.



3.4.13.4.1 Registro de eixosRegistro de eixos

Criação de um novo eixoCriação de um novo eixo
Clique com o botão direito do mouse em [Axis] na árvore de navegação e selecione [Add New Data].Clique com o botão direito do mouse em [Axis] na árvore de navegação e selecione [Add New Data].
Quando a janela New Data aparecer, configure os itens da forma apresentada abaixo.Quando a janela New Data aparecer, configure os itens da forma apresentada abaixo.

(1)(1)



3.4.13.4.1 Registro de eixosRegistro de eixos

Configuração da conversão de unidade do driverConfiguração da conversão de unidade do driver
A guia Axis Parameter Setting é aberta.A guia Axis Parameter Setting é aberta.
Esse local serve principalmente para configurar a unidade de comando, o redutor eletrônico e os valores limite.Esse local serve principalmente para configurar a unidade de comando, o redutor eletrônico e os valores limite.
Neste curso, mude os itens assinalados por uma chama vermelha, na imagem abaixo.Neste curso, mude os itens assinalados por uma chama vermelha, na imagem abaixo.

(2)(2)



3.4.23.4.2 E/S de redeE/S de rede

Quando se utiliza o módulo de E/S remota, as etiquetas escravas devem ser criadas a partir da E/S de rede.Quando se utiliza o módulo de E/S remota, as etiquetas escravas devem ser criadas a partir da E/S de rede.

Clique duas vezes em [Network I/O], na árvore de navegação.Clique duas vezes em [Network I/O], na árvore de navegação.
Quando a guia Network I/O for aberta, clique nos sinais de "+" à esquerda das linhas do módulo de entrada remota e do MR-Quando a guia Network I/O for aberta, clique nos sinais de "+" à esquerda das linhas do módulo de entrada remota e do MR-
J5-G.J5-G.
Selecione os dados para etiquetagem. Selecione os seguinte itens neste curso.Selecione os dados para etiquetagem. Selecione os seguinte itens neste curso.
・RX0 a RX4 e RX1F do NZ2GN2S1-32D・RX0 a RX4 e RX1F do NZ2GN2S1-32D
・RWr15 do MR-J5-G・RWr15 do MR-J5-G
Clique em [Create Label] para criar etiquetas escravas dos dados selecionados.Clique em [Create Label] para criar etiquetas escravas dos dados selecionados.

1)1)
2)2)

3)3)

4)4)



3.4.23.4.2 E/S de redeE/S de rede

As etiquetas escravas criadas são registradas em [Label] → [Global Label] → [NW+Global1], na árvore de navegação.As etiquetas escravas criadas são registradas em [Label] → [Global Label] → [NW+Global1], na árvore de navegação.



3.4.33.4.3 Configuração do sinal de limiteConfiguração do sinal de limite

Após a criação das etiquetas escravas, clique duas vezes em "Axis0001" na árvore de navegação para exibir novamente a guiaApós a criação das etiquetas escravas, clique duas vezes em "Axis0001" na árvore de navegação para exibir novamente a guia
Axis Parameter Setting.Axis Parameter Setting.
Defina o limite inferior e o limite superior, como apresentado na figura abaixo.Defina o limite inferior e o limite superior, como apresentado na figura abaixo.
No campo alvo, aparece o ícone para exibição da janela auxiliar de entrada.No campo alvo, aparece o ícone para exibição da janela auxiliar de entrada.



3.53.5 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

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

Criação de um novo projetoCriação de um novo projeto

Configurações da CPU do PLCConfigurações da CPU do PLC

Configuração do módulo de movimentoConfiguração do módulo de movimento

Será apresentada a tela The Motion Control Setting Function.Será apresentada a tela The Motion Control Setting Function.

Pontos importantesPontos importantes

Criação de um novo projetoCriação de um novo projeto Crie um projeto de GX Works3 e crie um diagrama de configuração do módulo.Crie um projeto de GX Works3 e crie um diagrama de configuração do módulo.

Configurações da CPU do PLCConfigurações da CPU do PLC Mude a configuração do dispositivo direto de ligação para o modo expandido (modo da série iQ-R).Mude a configuração do dispositivo direto de ligação para o modo expandido (modo da série iQ-R).

Configuração do módulo deConfiguração do módulo de
movimentomovimento

Na tela Module Parameter (Network), defina a configuração de rede e os parâmetros da estação remota.Na tela Module Parameter (Network), defina a configuração de rede e os parâmetros da estação remota.

Na configuração de rede, adicione uma estação remota, defina o endereço IP e faça o mapeamento doNa configuração de rede, adicione uma estação remota, defina o endereço IP e faça o mapeamento do
PDO.PDO.

Elimine todas as configurações de atualização das ligações.Elimine todas as configurações de atualização das ligações.

Função de configuração do motionFunção de configuração do motion
controllercontroller

Na tela Motion Control Setting Function, registre os eixos.Na tela Motion Control Setting Function, registre os eixos.

As etiquetas escravas são criadas a partir da E/S de rede.As etiquetas escravas são criadas a partir da E/S de rede.



Capítulo 4Capítulo 4 Exemplo de programa e verificação de sua operaçãoExemplo de programa e verificação de sua operação

Este capítulo descreve o programa usado como exemplo e como usar o Motion Control FB.Este capítulo descreve o programa usado como exemplo e como usar o Motion Control FB.
Abra o exemplo de programa baixado no Capítulo 3.Abra o exemplo de programa baixado no Capítulo 3.

4.14.1 Programa da CPU do PLCPrograma da CPU do PLC

Clique duas vezes em [Program] → [Scan] → [MAIN] → [ProgPou] → [ProgramBody] na árvore do projeto para abrir o programa.Clique duas vezes em [Program] → [Scan] → [MAIN] → [ProgPou] → [ProgramBody] na árvore do projeto para abrir o programa.
Antes de usar o módulo de movimento RD78G, sempre ative [Y0: PLC READY] no programa da CPU do PLC.Antes de usar o módulo de movimento RD78G, sempre ative [Y0: PLC READY] no programa da CPU do PLC.
O exemplo de programa utiliza a linguagem Ladder.O exemplo de programa utiliza a linguagem Ladder.



4.24.2 Programa do módulo de movimentoPrograma do módulo de movimento

Clique duas vezes no parâmetro expandido do módulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].Clique duas vezes no parâmetro expandido do módulo para exibir a tela [Motion Control Setting Function].
Clique duas vezes em [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] na árvore do projeto, na tela Motion Control SettingClique duas vezes em [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] na árvore do projeto, na tela Motion Control Setting
Function, para abrir o programa.Function, para abrir o programa.

4.2.14.2.1 Como usar o Motion Control FBComo usar o Motion Control FB
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4.24.2 Programa do módulo de movimentoPrograma do módulo de movimento
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4.2.24.2.2 Configuração do valor inicial, servo ligadoConfiguração do valor inicial, servo ligado

Nome do programa usado como exemplo: ServoON_JOGNome do programa usado como exemplo: ServoON_JOG

Defina o valor inicial e a opção de servo ligado da etiqueta global nesse programa.Defina o valor inicial e a opção de servo ligado da etiqueta global nesse programa.
Utilize MC_Power em Motion Control FB para o servo ligado.Utilize MC_Power em Motion Control FB para o servo ligado.
A conexão de X0 do módulo de entrada remota com a entrada de ServoON no BF conclui o programa em que o servo é ativadoA conexão de X0 do módulo de entrada remota com a entrada de ServoON no BF conclui o programa em que o servo é ativado
quando se ativa X0.quando se ativa X0.

<Especificação de MC_Power (trecho)><Especificação de MC_Power (trecho)>

Nome da variável de E/SNome da variável de E/S
Nome daNome da
variávelvariável Tipo de dadoTipo de dado DescriçãoDescrição

EntradaEntrada
AtivarAtivar EnableEnable BOOLBOOL Quando a entrada Ativar é TRUE, o controle do eixo éQuando a entrada Ativar é TRUE, o controle do eixo é

ativado.ativado.

Pedido de servoPedido de servo
ligadoligado ServoONServoON BOOLBOOL Especifica o sinal do pedido de servo ligado.Especifica o sinal do pedido de servo ligado.

SaídaSaída

ProntoPronto StatusStatus BOOLBOOL Indica o status pronto da operação.Indica o status pronto da operação.

Status prontoStatus pronto
ligadoligado

ReadyStatusReadyStatus BOOLBOOL Indica o status pronto ligado/desligado.Indica o status pronto ligado/desligado.

ExecutandoExecutando BusyBusy BOOLBOOL Fica TRUE enquanto o BF está sendo executado.Fica TRUE enquanto o BF está sendo executado.

ErroErro ErrorError BOOLBOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.

Código de erroCódigo de erro ErrorIDErrorID WORDWORD
(UINT)(UINT) Retorna o código do erro que ocorreu no BF.Retorna o código do erro que ocorreu no BF.

DicasDicas
Se cada manual do módulo de movimento for baixado no Visualizador de e-manuais, pressione o botão F1 com o cursor deSe cada manual do módulo de movimento for baixado no Visualizador de e-manuais, pressione o botão F1 com o cursor de
texto apontando para o nome do BF para acionar as páginas do manual em que as especificações desse BF são descritas.texto apontando para o nome do BF para acionar as páginas do manual em que as especificações desse BF são descritas.

MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)
2.4 Servo ON/OFF2.4 Servo ON/OFF

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.1 Management FBs3.1 Management FBs
  MC_Power  MC_Power



4.2.34.2.3 Operação JOGOperação JOG

Nome do programa usado como exemplo: ServoON_JOGNome do programa usado como exemplo: ServoON_JOG

Utilize MCv_Jog em Motion Control FB.Utilize MCv_Jog em Motion Control FB.
Para evitar que MCv_Jog seja executado durante o retorno à posição inicial e a operação de posicionamento, um bitPara evitar que MCv_Jog seja executado durante o retorno à posição inicial e a operação de posicionamento, um bit
denominado bJogEnable será fornecido para o intertravamento.denominado bJogEnable será fornecido para o intertravamento.

<Especificação de MCv_Jog (trecho)><Especificação de MCv_Jog (trecho)>

Nome da variável de E/SNome da variável de E/S Nome da variávelNome da variável Tipo de dadoTipo de dado DescriçãoDescrição

EntradaEntrada

Comando JOGComando JOG
com rotação decom rotação de
avançoavanço

JogForwardJogForward BOOLBOOL Quando definido como TRUE, o comando JOG comQuando definido como TRUE, o comando JOG com
rotação de avanço é executado.rotação de avanço é executado.

Comando JOGComando JOG
com rotação decom rotação de
recuorecuo

JogBackWardJogBackWard BOOLBOOL
Quando definido como TRUE, o comando JOG comQuando definido como TRUE, o comando JOG com
rotação de recuo é executado.rotação de recuo é executado.

Velocidade alvoVelocidade alvo VelocityVelocity LREALLREAL Define a velocidade do comando.Define a velocidade do comando.

AceleraçãoAceleração AccelerationAcceleration LREALLREAL Define a aceleração.Define a aceleração.

DesaceleraçãoDesaceleração DecelerationDeceleration LREALLREAL Define a desaceleração.Define a desaceleração.

JerkJerk JerkJerk LREALLREAL Define o jerk.Define o jerk.

OpçãoOpção OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX)
(Note)(Note)

Define a opção de função com a especificação de bits.Define a opção de função com a especificação de bits.
(→Veja a próxima página.)(→Veja a próxima página.)

SaídaSaída

Conclusão daConclusão da
execuçãoexecução DoneDone BOOLBOOL Fica TRUE para um único scan quando o comando JOGFica TRUE para um único scan quando o comando JOG

é desativado e a operação é desacelerada até parar.é desativado e a operação é desacelerada até parar.

ExecutandoExecutando BusyBusy BOOLBOOL Fica TRUE enquanto o BF está sendo executado.Fica TRUE enquanto o BF está sendo executado.

ControleControle ActiveActive BOOLBOOL Fica TRUE quando o BF está controlando o eixo.Fica TRUE quando o BF está controlando o eixo.

Cancelamento daCancelamento da
execuçãoexecução

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Fica TRUE quando a execução é cancelada.Fica TRUE quando a execução é cancelada.

ErroErro ErrorError BOOLBOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.

Código de erroCódigo de erro ErrorIDErrorID
WORDWORD
(UINT)(UINT) Retorna o código do erro que ocorreu no BF.Retorna o código do erro que ocorreu no BF.



(Nota) Um valor hexadecimal é escrito no formato "H□" ou "16#□".(Nota) Um valor hexadecimal é escrito no formato "H□" ou "16#□".

MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)
6.3 Single Axis Manual Control6.3 Single Axis Manual Control

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs3.2 Operation FBs
  MCv_Jog  MCv_Jog



4.2.34.2.3 Operação JOGOperação JOG

A seção a seguir mostra os valores de configuração e as descrições das opções para MCv_Jog.A seção a seguir mostra os valores de configuração e as descrições das opções para MCv_Jog.

Valor daValor da
configuraçãoconfiguração Configuração do método de aceleração/desaceleraçãoConfiguração do método de aceleração/desaceleração

0h0h mcAccDec · · · Método de especificação de aceleração/desaceleraçãomcAccDec · · · Método de especificação de aceleração/desaceleração
(Método de aceleração/desaceleração do jerk)(Método de aceleração/desaceleração do jerk)

1h1h

mcFixedTime · · · Método de constante de tempo demcFixedTime · · · Método de constante de tempo de
aceleração/desaceleraçãoaceleração/desaceleração
(Método de especificação da constante de tempo de(Método de especificação da constante de tempo de
aceleração/desaceleração)aceleração/desaceleração)

Quando se especifica 0h: mcAccDec, o método de aceleração/desaceleração é definido como o método deQuando se especifica 0h: mcAccDec, o método de aceleração/desaceleração é definido como o método de
aceleração/desaceleração de jerk.aceleração/desaceleração de jerk.
Neste momento, defina a Aceleração e Desaceleração em uma unidade de [U/sNeste momento, defina a Aceleração e Desaceleração em uma unidade de [U/s22], e o Jerk em uma unidade de [U/s], e o Jerk em uma unidade de [U/s33].].
Para saber detalhes da aceleração/desaceleração do jerk (U: Unidade do eixo de comando), veja a próxima página.Para saber detalhes da aceleração/desaceleração do jerk (U: Unidade do eixo de comando), veja a próxima página.

Quando se especifica 1h: mcFixedTime, o método de aceleração/desaceleração é definido como o método de especificação daQuando se especifica 1h: mcFixedTime, o método de aceleração/desaceleração é definido como o método de especificação da
constante de tempo de aceleração/desaceleração.constante de tempo de aceleração/desaceleração.
Neste momento, defina a Aceleração em uma unidade de [s].Neste momento, defina a Aceleração em uma unidade de [s].
A Desaceleração e o Jerk não são usados.A Desaceleração e o Jerk não são usados.

MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)
6.3 Single Axis Manual Control6.3 Single Axis Manual Control

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs3.2 Operation FBs
  MCv_Jog  MCv_Jog



4.2.34.2.3 Operação JOGOperação JOG

As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleração/desaceleração do jerk.As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleração/desaceleração do jerk.
A soma do tempo levado para se alcançar a aceleração alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleração alvo, no finalA soma do tempo levado para se alcançar a aceleração alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleração alvo, no final
da aceleração, é denominada tempo de aplicação do jerk. A razão do tempo de aplicação do jerk no tempo de aceleraçãoda aceleração, é denominada tempo de aplicação do jerk. A razão do tempo de aplicação do jerk no tempo de aceleração
(desaceleração) é denominada razão de aplicação do jerk.(desaceleração) é denominada razão de aplicação do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleração em um tempo de aceleraçãoAs imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleração em um tempo de aceleração
em que a velocidade e a aceleração do comando são constantes, e o jerk é alterado.em que a velocidade e a aceleração do comando são constantes, e o jerk é alterado.
Quanto mais alto o valor do jerk, menor será a razão de aplicação do jerk, e o padrão de velocidade mudará para aQuanto mais alto o valor do jerk, menor será a razão de aplicação do jerk, e o padrão de velocidade mudará para a
aceleração/desaceleração trapezoidal.aceleração/desaceleração trapezoidal.
Além disso, o tempo de aceleração e o tempo de desaceleração serão mais curtos.Além disso, o tempo de aceleração e o tempo de desaceleração serão mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Velocidade do comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min] Linha azul: Aceleração [μm/sLinha azul: Aceleração [μm/s22]] Eixo vertical à esquerdaEixo vertical à esquerda

Aceleração do comando: 20000 [μm/sAceleração do comando: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s]
Linha laranja: VelocidadeLinha laranja: Velocidade
[μm/s][μm/s] Eixo vertical à direitaEixo vertical à direita

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]
Razão de aplicação do jerk: 100%Razão de aplicação do jerk: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]
Razão de aplicação do jerk: 50%Razão de aplicação do jerk: 50%

Quando se define J = 0 [µm/sQuando se define J = 0 [µm/s33],],
o padrão de velocidade muda para ao padrão de velocidade muda para a
aceleração/desaceleração trapezoidal.aceleração/desaceleração trapezoidal.
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[μm/s][μm/s] Eixo vertical à direitaEixo vertical à direita

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]
Razão de aplicação do jerk: 100%Razão de aplicação do jerk: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]
Razão de aplicação do jerk: 50%Razão de aplicação do jerk: 50%

Quando se define J = 0 [µm/sQuando se define J = 0 [µm/s33],],
o padrão de velocidade muda para ao padrão de velocidade muda para a
aceleração/desaceleração trapezoidal.aceleração/desaceleração trapezoidal.



4.2.34.2.3 Operação JOGOperação JOG

As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleração/desaceleração do jerk.As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleração/desaceleração do jerk.
A soma do tempo levado para se alcançar a aceleração alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleração alvo, no finalA soma do tempo levado para se alcançar a aceleração alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleração alvo, no final
da aceleração, é denominada tempo de aplicação do jerk. A razão do tempo de aplicação do jerk no tempo de aceleraçãoda aceleração, é denominada tempo de aplicação do jerk. A razão do tempo de aplicação do jerk no tempo de aceleração
(desaceleração) é denominada razão de aplicação do jerk.(desaceleração) é denominada razão de aplicação do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleração em um tempo de aceleraçãoAs imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleração em um tempo de aceleração
em que a velocidade e a aceleração do comando são constantes, e o jerk é alterado.em que a velocidade e a aceleração do comando são constantes, e o jerk é alterado.
Quanto mais alto o valor do jerk, menor será a razão de aplicação do jerk, e o padrão de velocidade mudará para aQuanto mais alto o valor do jerk, menor será a razão de aplicação do jerk, e o padrão de velocidade mudará para a
aceleração/desaceleração trapezoidal.aceleração/desaceleração trapezoidal.
Além disso, o tempo de aceleração e o tempo de desaceleração serão mais curtos.Além disso, o tempo de aceleração e o tempo de desaceleração serão mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Velocidade do comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min] Linha azul: Aceleração [μm/sLinha azul: Aceleração [μm/s22]] Eixo vertical à esquerdaEixo vertical à esquerda

Aceleração do comando: 20000 [μm/sAceleração do comando: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s]
Linha laranja: VelocidadeLinha laranja: Velocidade
[μm/s][μm/s] Eixo vertical à direitaEixo vertical à direita

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]
Razão de aplicação do jerk: 100%Razão de aplicação do jerk: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]
Razão de aplicação do jerk: 50%Razão de aplicação do jerk: 50%

Quando se define J = 0 [µm/sQuando se define J = 0 [µm/s33],],
o padrão de velocidade muda para ao padrão de velocidade muda para a
aceleração/desaceleração trapezoidal.aceleração/desaceleração trapezoidal.



4.2.34.2.3 Operação JOGOperação JOG

As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleração/desaceleração do jerk.As imagens a seguir mostram as formas de onda velocidade durante a aceleração/desaceleração do jerk.
A soma do tempo levado para se alcançar a aceleração alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleração alvo, no finalA soma do tempo levado para se alcançar a aceleração alvo e o tempo até que se alcance 0 a partir da aceleração alvo, no final
da aceleração, é denominada tempo de aplicação do jerk. A razão do tempo de aplicação do jerk no tempo de aceleraçãoda aceleração, é denominada tempo de aplicação do jerk. A razão do tempo de aplicação do jerk no tempo de aceleração
(desaceleração) é denominada razão de aplicação do jerk.(desaceleração) é denominada razão de aplicação do jerk.

As imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleração em um tempo de aceleraçãoAs imagens a seguir mostram as formas de onda de velocidade e as formas de onda de aceleração em um tempo de aceleração
em que a velocidade e a aceleração do comando são constantes, e o jerk é alterado.em que a velocidade e a aceleração do comando são constantes, e o jerk é alterado.
Quanto mais alto o valor do jerk, menor será a razão de aplicação do jerk, e o padrão de velocidade mudará para aQuanto mais alto o valor do jerk, menor será a razão de aplicação do jerk, e o padrão de velocidade mudará para a
aceleração/desaceleração trapezoidal.aceleração/desaceleração trapezoidal.
Além disso, o tempo de aceleração e o tempo de desaceleração serão mais curtos.Além disso, o tempo de aceleração e o tempo de desaceleração serão mais curtos.

Velocidade do comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Velocidade do comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min] Linha azul: Aceleração [μm/sLinha azul: Aceleração [μm/s22]] Eixo vertical à esquerdaEixo vertical à esquerda

Aceleração do comando: 20000 [μm/sAceleração do comando: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s]
Linha laranja: VelocidadeLinha laranja: Velocidade
[μm/s][μm/s] Eixo vertical à direitaEixo vertical à direita

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]
Razão de aplicação do jerk: 100%Razão de aplicação do jerk: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]
Razão de aplicação do jerk: 50%Razão de aplicação do jerk: 50%

Quando se define J = 0 [µm/sQuando se define J = 0 [µm/s33],],
o padrão de velocidade muda para ao padrão de velocidade muda para a
aceleração/desaceleração trapezoidal.aceleração/desaceleração trapezoidal.



4.2.44.2.4 Posição inicialPosição inicial

Nome do programa usado como exemplo: Posicionamento inicialNome do programa usado como exemplo: Posicionamento inicial

Utilize MC_Home em Motion Control FB.Utilize MC_Home em Motion Control FB.
Para evitar que MC_Home seja executado quando o servo não puder ser iniciado, como quando estiver desligado ou quandoPara evitar que MC_Home seja executado quando o servo não puder ser iniciado, como quando estiver desligado ou quando
ocorrer um erro, ou durante a operação JOG e de posicionamento, um bit denominado bHomeEnable será fornecido paraocorrer um erro, ou durante a operação JOG e de posicionamento, um bit denominado bHomeEnable será fornecido para
intertravamento.intertravamento.
Defina o método de Posicionamento inicial com o parâmetro [Pr.PT45] do servo amplificador MR-J5-G.Defina o método de Posicionamento inicial com o parâmetro [Pr.PT45] do servo amplificador MR-J5-G.

<Especificação de MC_Home (trecho)><Especificação de MC_Home (trecho)>

Nome da variável de E/SNome da variável de E/S Nome da variávelNome da variável Tipo de dadoTipo de dado DescriçãoDescrição

EntradaEntrada

Comando deComando de
execuçãoexecução ExecuteExecute BOOLBOOL Executa um retorno à posição inicial quando se defineExecuta um retorno à posição inicial quando se define

como TRUE.como TRUE.

Posição alvoPosição alvo PositionPosition LREALLREAL Especifica o endereço da posição inicial.Especifica o endereço da posição inicial.

Chave de posiçãoChave de posição
inicialinicial AbsSwitchAbsSwitch MC_INPUT_REFMC_INPUT_REF Especifica o sinal dog de proximidade.Especifica o sinal dog de proximidade.

OpçãoOpção OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Defina como "0".Defina como "0".

SaídaSaída

Conclusão daConclusão da
execuçãoexecução DoneDone BOOLBOOL Fica TRUE após a conclusão do retorno à posição inicial.Fica TRUE após a conclusão do retorno à posição inicial.

ExecutandoExecutando BusyBusy BOOLBOOL Fica TRUE enquanto o BF está sendo executado.Fica TRUE enquanto o BF está sendo executado.

ControleControle ActiveActive BOOLBOOL Fica TRUE quando o BF está controlando o eixo.Fica TRUE quando o BF está controlando o eixo.

Cancelamento daCancelamento da
execuçãoexecução CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Fica TRUE quando a execução é cancelada.Fica TRUE quando a execução é cancelada.

ErroErro ErrorError BOOLBOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.

Código de erroCódigo de erro ErrorIDErrorID WORDWORD
(UINT)(UINT) Retorna o código do erro que ocorreu no BF.Retorna o código do erro que ocorreu no BF.

MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)
5 HOMING5 HOMING

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)



3.2 Operation FBs3.2 Operation FBs
  MC_Home  MC_Home



4.2.54.2.5 Controle de posicionamentoControle de posicionamento

Nome do programa usado como exemplo: PosicionamentoNome do programa usado como exemplo: Posicionamento

Utilize MC_MoveRelative e MC_MoveAbsolute em Motion Control FB.Utilize MC_MoveRelative e MC_MoveAbsolute em Motion Control FB.
Para evitar que MC_Move seja executado quando o servo não puder ser iniciado, como quando estiver desligado ou quandoPara evitar que MC_Move seja executado quando o servo não puder ser iniciado, como quando estiver desligado ou quando
ocorrer um erro, ou quando o retorno à posição inicial não for concluído, ou durante a operação JOG e a operação de retorno àocorrer um erro, ou quando o retorno à posição inicial não for concluído, ou durante a operação JOG e a operação de retorno à
posição inicial, um bit denominado bMoveEnable é fornecido para intertravamento.posição inicial, um bit denominado bMoveEnable é fornecido para intertravamento.



4.2.54.2.5 Controle de posicionamentoControle de posicionamento

A seção a seguir descreve as variáveis de E/S de MC_MoveRelative.A seção a seguir descreve as variáveis de E/S de MC_MoveRelative.

<Especificação de MC_MoveRelative (trecho)><Especificação de MC_MoveRelative (trecho)>

Nome da variável deNome da variável de
E/SE/S

Nome da variávelNome da variável Tipo de dadoTipo de dado DescriçãoDescrição

EntradaEntrada

Comando deComando de
execuçãoexecução ExecuteExecute BOOLBOOL Executa o controle de posicionamento quandoExecuta o controle de posicionamento quando

se define TRUE.se define TRUE.

AtualizaçãoAtualização
contínuacontínua

ContinuousUpdateContinuousUpdate BOOLBOOL

A distância de movimento, velocidade,A distância de movimento, velocidade,
aceleração e desaceleração podem ser alteradasaceleração e desaceleração podem ser alteradas
continuamente quando a opção TRUE estivercontinuamente quando a opção TRUE estiver
definida.definida.

Distância deDistância de
movimentomovimento DistanceDistance LREALLREAL

Define a posição relativa de acordo com aDefine a posição relativa de acordo com a
unidade do eixo a partir da posição atual, nounidade do eixo a partir da posição atual, no
início, até o ponto final.início, até o ponto final.

VelocidadeVelocidade VelocityVelocity LREALLREAL
Define a velocidade de acordo com a unidadeDefine a velocidade de acordo com a unidade
do eixo.do eixo.

AceleraçãoAceleração AccelerationAcceleration LREALLREAL Define a aceleração de acordo com a unidadeDefine a aceleração de acordo com a unidade
do eixo.do eixo.

DesaceleraçãoDesaceleração DecelerationDeceleration LREALLREAL Define a desaceleração de acordo com aDefine a desaceleração de acordo com a
unidade do eixo.unidade do eixo.

JerkJerk JerkJerk LREALLREAL Define o jerk de acordo com a unidade do eixo.Define o jerk de acordo com a unidade do eixo.

Modo deModo de
bufferbuffer

BufferModeBufferMode MC_BUFFER_MODEMC_BUFFER_MODE Seleciona o modo de buffer. →Página 4.2.5-4Seleciona o modo de buffer. →Página 4.2.5-4

OpçãoOpção OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Define a opção de função. →Página 4.2.5-6Define a opção de função. →Página 4.2.5-6



SaídaSaída

Conclusão daConclusão da
execuçãoexecução DoneDone BOOLBOOL Fica TRUE após a conclusão do controle deFica TRUE após a conclusão do controle de

posicionamento.posicionamento.

ExecutandoExecutando BusyBusy BOOLBOOL Fica TRUE enquanto o BF está sendo executado.Fica TRUE enquanto o BF está sendo executado.

ControleControle ActiveActive BOOLBOOL Fica TRUE quando o BF está controlando o eixo.Fica TRUE quando o BF está controlando o eixo.

CancelamentoCancelamento
da execuçãoda execução CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Fica TRUE quando a execução é cancelada.Fica TRUE quando a execução é cancelada.

ErroErro ErrorError BOOLBOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.

Código deCódigo de
erroerro

ErrorIDErrorID WORDWORD
(UINT)(UINT)

Retorna o código do erro que ocorreu no BF.Retorna o código do erro que ocorreu no BF.

Motion Module User's Manual (Application)Motion Module User's Manual (Application)
6.1 Single Axis Positioning Control6.1 Single Axis Positioning Control

Relative Positioning ControlRelative Positioning Control

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs3.2 Operation FBs
  MC_MoveRelative  MC_MoveRelative



4.2.54.2.5 Controle de posicionamentoControle de posicionamento

A seção a seguir descreve as variáveis de E/S de MC_MoveAbsolute.A seção a seguir descreve as variáveis de E/S de MC_MoveAbsolute.

<Especificação de MC_MoveAbsolute (trecho)><Especificação de MC_MoveAbsolute (trecho)>

Nome da variável deNome da variável de
E/SE/S

Nome da variávelNome da variável Tipo de dadoTipo de dado DescriçãoDescrição

EntradaEntrada

Comando deComando de
execuçãoexecução ExecuteExecute BOOLBOOL Executa o controle de posicionamento quandoExecuta o controle de posicionamento quando

se define TRUE.se define TRUE.

AtualizaçãoAtualização
contínuacontínua

ContinuousUpdateContinuousUpdate BOOLBOOL

A distância de movimento, velocidade,A distância de movimento, velocidade,
aceleração e desaceleração podem ser alteradasaceleração e desaceleração podem ser alteradas
continuamente quando a opção TRUE estivercontinuamente quando a opção TRUE estiver
definida.definida.

Posição alvoPosição alvo PositionPosition LREALLREAL
Define a posição alvo da posição absoluta deDefine a posição alvo da posição absoluta de
acordo com a unidade do eixo.acordo com a unidade do eixo.

VelocidadeVelocidade VelocityVelocity LREALLREAL Define a velocidade de acordo com a unidadeDefine a velocidade de acordo com a unidade
do eixo.do eixo.

AceleraçãoAceleração AccelerationAcceleration LREALLREAL Define a aceleração de acordo com a unidadeDefine a aceleração de acordo com a unidade
do eixo.do eixo.

DesaceleraçãoDesaceleração DecelerationDeceleration LREALLREAL Define a desaceleração de acordo com aDefine a desaceleração de acordo com a
unidade do eixo.unidade do eixo.

JerkJerk JerkJerk LREALLREAL Define o jerk de acordo com a unidade do eixo.Define o jerk de acordo com a unidade do eixo.

Seleção daSeleção da
direçãodireção DirectionDirection MC_DIRECTIONMC_DIRECTION Seleciona a direção do movimento. →PáginaSeleciona a direção do movimento. →Página

4.2.5-54.2.5-5

Modo deModo de
bufferbuffer BufferModeBufferMode MC_BUFFER_MODEMC_BUFFER_MODE Seleciona o modo de buffer. →Página 4.2.5-4Seleciona o modo de buffer. →Página 4.2.5-4

OpçãoOpção OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Define a opção de função. →Página 4.2.5-6Define a opção de função. →Página 4.2.5-6



SaídaSaída

Conclusão daConclusão da
execuçãoexecução DoneDone BOOLBOOL Fica TRUE após a conclusão do controle deFica TRUE após a conclusão do controle de

posicionamento.posicionamento.

ExecutandoExecutando BusyBusy BOOLBOOL Fica TRUE enquanto o BF está sendo executado.Fica TRUE enquanto o BF está sendo executado.

ControleControle ActiveActive BOOLBOOL Fica TRUE quando o BF está controlando o eixo.Fica TRUE quando o BF está controlando o eixo.

CancelamentoCancelamento
da execuçãoda execução CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Fica TRUE quando a execução é cancelada.Fica TRUE quando a execução é cancelada.

ErroErro ErrorError BOOLBOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.

Código deCódigo de
erroerro

ErrorIDErrorID WORDWORD
(UINT)(UINT)

Retorna o código do erro que ocorreu no BF.Retorna o código do erro que ocorreu no BF.

Motion Module User's Manual (Application)Motion Module User's Manual (Application)
6.1 Single Axis Positioning Control6.1 Single Axis Positioning Control

Absolute Positioning ControlAbsolute Positioning Control

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs3.2 Operation FBs
  MC_MoveAbsolute  MC_MoveAbsolute



4.2.54.2.5 Controle de posicionamentoControle de posicionamento

A seção a seguir mostra os valores de configuração e as descrições do modo de buffer de MC_MoveAbsolute eA seção a seguir mostra os valores de configuração e as descrições do modo de buffer de MC_MoveAbsolute e
MC_MoveRelative.MC_MoveRelative.

Valor da configuraçãoValor da configuração Tipo do modo deTipo do modo de
bufferbuffer DescriçãoDescrição

0:mcAborting0:mcAborting AbortingAborting
Interrompe (cancela) o BF que está sendo executado e executa oInterrompe (cancela) o BF que está sendo executado e executa o
próximo BF imediatamente.próximo BF imediatamente.

1:mcBuffered1:mcBuffered BufferedBuffered

Coloca no buffer o próximo BF em relação ao BF que está sendoColoca no buffer o próximo BF em relação ao BF que está sendo
executado. Se o BF em execução já tiver passado pelo buffer, o próximoexecutado. Se o BF em execução já tiver passado pelo buffer, o próximo
BF fica no buffer em relação ao BF anterior. (Até 2.)BF fica no buffer em relação ao BF anterior. (Até 2.)
Quando o BF em execução é concluído, o BF no buffer é executado emQuando o BF em execução é concluído, o BF no buffer é executado em
sequência.sequência.

2:mcBlendingLow2:mcBlendingLow BlendingLowBlendingLow A velocidade alvo mais baixa entre o BF em execução e o BF no buffer éA velocidade alvo mais baixa entre o BF em execução e o BF no buffer é
a velocidade de comutação.a velocidade de comutação.

3:mcBlendingPrevious3:mcBlendingPrevious BlendingPreviousBlendingPrevious A velocidade alvo do BF em execução é a velocidade de comutação.A velocidade alvo do BF em execução é a velocidade de comutação.

4:mcBlendingNext4:mcBlendingNext BlendingNextBlendingNext A velocidade alvo do BF no buffer é a velocidade de comutação.A velocidade alvo do BF no buffer é a velocidade de comutação.

5:mcBlendingHigh5:mcBlendingHigh BlendingHighBlendingHigh A velocidade alvo mais alta entre o BF em execução e o BF no buffer é aA velocidade alvo mais alta entre o BF em execução e o BF no buffer é a
velocidade de comutação.velocidade de comutação.

O modo de buffer é a função que inicia vários BFs de motion controller ao mesmo tempo e executa o posicionamentoO modo de buffer é a função que inicia vários BFs de motion controller ao mesmo tempo e executa o posicionamento
continuamente.continuamente.
Para saber detalhes, consulte o curso online Introdução ao módulo de movimento da série MELSEC iQ-R (RD78G(H)/ControlePara saber detalhes, consulte o curso online Introdução ao módulo de movimento da série MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Controle
de posicionamento), e o respectivo manual.de posicionamento), e o respectivo manual.

Motion Module User's Manual (Application)Motion Module User's Manual (Application)
4.3 Multiple Start (Buffer Mode)4.3 Multiple Start (Buffer Mode)



4.2.54.2.5 Controle de posicionamentoControle de posicionamento

A seção a seguir mostra os valores de configuração e as descrições para selecionar a direção de MC_MoveAbsolute.A seção a seguir mostra os valores de configuração e as descrições para selecionar a direção de MC_MoveAbsolute.

Ignore esta configuração quando o limite de curso do software for válido. Faça o controle de posicionamento em uma direçãoIgnore esta configuração quando o limite de curso do software for válido. Faça o controle de posicionamento em uma direção
em que a área fora da faixa de limite de curso do software não seja cruzada. Contudo, quando as duas direções não cruzam aem que a área fora da faixa de limite de curso do software não seja cruzada. Contudo, quando as duas direções não cruzam a
área fora da faixa de limite de curso do software, o controle de posicionamento é feito na direção mais próxima à posição alvoárea fora da faixa de limite de curso do software, o controle de posicionamento é feito na direção mais próxima à posição alvo
(a que tiver o menor valor absoluto de distância de movimento), com base na posição atual. Se a distância for a mesma entre a(a que tiver o menor valor absoluto de distância de movimento), com base na posição atual. Se a distância for a mesma entre a
direção positiva e a negativa, a operação é feita na direção atual.direção positiva e a negativa, a operação é feita na direção atual.
Quando o limite de curso do software for inválido, a direção de movimento da posição atual para a posição alvo pode serQuando o limite de curso do software for inválido, a direção de movimento da posição atual para a posição alvo pode ser
selecionada entre a direção positiva, direção negativa e o caminho mais curto.selecionada entre a direção positiva, direção negativa e o caminho mais curto.

Valor da configuraçãoValor da configuração Seleção da direçãoSeleção da direção DescriçãoDescrição

1:mcPositiveDirection1:mcPositiveDirection Direção positivaDireção positiva O posicionamento é feito na direção positiva (aumento deO posicionamento é feito na direção positiva (aumento de
endereço) da posição atual para a posição alvo.endereço) da posição atual para a posição alvo.

2:mcNegativeDirection2:mcNegativeDirection Direção negativaDireção negativa O posicionamento é feito na direção negativa (diminuição deO posicionamento é feito na direção negativa (diminuição de
endereço) da posição atual para a posição alvo.endereço) da posição atual para a posição alvo.

3:mcShortestWay3:mcShortestWay Caminho mais curtoCaminho mais curto
O controle de posicionamento é feito na direção mais próxima daO controle de posicionamento é feito na direção mais próxima da
posição alvo (a que tiver o menor valor absoluto de distância deposição alvo (a que tiver o menor valor absoluto de distância de
movimento), com base na posição atual.movimento), com base na posição atual.

Para saber detalhes, consulte o seguinte manual.Para saber detalhes, consulte o seguinte manual.

Motion Module User's Manual (Application)Motion Module User's Manual (Application)
6.1 Single Axis Positioning Control6.1 Single Axis Positioning Control

Absolute Positioning ControlAbsolute Positioning Control

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs3.2 Operation FBs
  MC_MoveAbsolute  MC_MoveAbsolute



4.2.54.2.5 Controle de posicionamentoControle de posicionamento

A seção a seguir mostra os valores de configuração e as descrições das opções para MC_MoveAbsolute e MC_MoveRelative.A seção a seguir mostra os valores de configuração e as descrições das opções para MC_MoveAbsolute e MC_MoveRelative.

BitBit DescriçãoDescrição

0 a 20 a 2

Especificação do método de aceleração/desaceleração (o conteúdo é oEspecificação do método de aceleração/desaceleração (o conteúdo é o
mesmo de MCv_Jog.)mesmo de MCv_Jog.)
0h:mcAccDec0h:mcAccDec
1h:mcFixedTime1h:mcFixedTime

33

Apenas para MC_MoveRelativeApenas para MC_MoveRelative
Seleção da posição durante o modo de bufferSeleção da posição durante o modo de buffer
0: Posição atual do comando0: Posição atual do comando
1: Valor atual efetivo1: Valor atual efetivo
Para MC_MoveAbsolute, especifique "0".Para MC_MoveAbsolute, especifique "0".

44 Vazio (Especifique "0".)Vazio (Especifique "0".)

55
Seleção da permissão para rotação de recuoSeleção da permissão para rotação de recuo
0: Permitir0: Permitir
1: Não permitir1: Não permitir

6 a 156 a 15 Vazio (Especifique "0".)Vazio (Especifique "0".)

1616

Apenas para MC_MoveAbsoluteApenas para MC_MoveAbsolute
Especificação da posição alvo ultrapassando o contador de anéisEspecificação da posição alvo ultrapassando o contador de anéis
0: Não permitir0: Não permitir
1: Permitir1: Permitir
Para MC_MoveRelative, especifique "0".Para MC_MoveRelative, especifique "0".

17 ao 3117 ao 31 Vazio (Especifique "0".)Vazio (Especifique "0".)

Para saber detalhes das configurações nos bits 3, 5 e 16, consulte o seguinte manual.Para saber detalhes das configurações nos bits 3, 5 e 16, consulte o seguinte manual.

Motion Module User's Manual (Application)Motion Module User's Manual (Application)
6.1 Single Axis Positioning Control6.1 Single Axis Positioning Control

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs3.2 Operation FBs
  MC_MoveRelative or MC_MoveAbsolute  MC_MoveRelative or MC_MoveAbsolute



4.2.64.2.6 Redefinição do erroRedefinição do erro

Nome do programa usado como exemplo: ErrorResetNome do programa usado como exemplo: ErrorReset

Utilize MC_Reset de Motion Control FB.Utilize MC_Reset de Motion Control FB.

<Especificação de MC_Reset (trecho)><Especificação de MC_Reset (trecho)>

Nome da variável de E/SNome da variável de E/S Nome da variávelNome da variável Tipo de dadoTipo de dado DescriçãoDescrição

EntradaEntrada
Comando deComando de
execuçãoexecução ExecuteExecute BOOLBOOL

Executa a redefinição do erro quando seExecuta a redefinição do erro quando se
define como TRUE.define como TRUE.

OpçãoOpção OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Especifique "0".Especifique "0".

SaídaSaída

Conclusão daConclusão da
execuçãoexecução DoneDone BOOLBOOL Indica que a redefinição foi concluída.Indica que a redefinição foi concluída.

ExecutandoExecutando BusyBusy BOOLBOOL
Fica TRUE enquanto o BF está sendoFica TRUE enquanto o BF está sendo
executado.executado.

Cancelamento daCancelamento da
execuçãoexecução CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL

Indica que o comando foi cancelado porIndica que o comando foi cancelado por
tempo esgotado.tempo esgotado.
Fica TRUE, definindo-se Execute comoFica TRUE, definindo-se Execute como
FALSE.FALSE.

ErroErro ErrorError BOOLBOOL Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.Fica TRUE quando ocorre um erro no BF.

Código de erroCódigo de erro ErrorIDErrorID WORDWORD
(UINT)(UINT)

Retorna o código do erro que ocorreu noRetorna o código do erro que ocorreu no
BF.BF.

MELSEC iQ-R Programming Manual (Application)MELSEC iQ-R Programming Manual (Application)
22.3 Error and Warning Reset22.3 Error and Warning Reset

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.1 Management FBs3.1 Management FBs
  MC_Reset  MC_Reset



4.34.3 Escrita de programasEscrita de programas

Programa da CPU do PLCPrograma da CPU do PLC(1)(1)
Converta todos os programas de CPU do PLC.Converta todos os programas de CPU do PLC.
Defina a CPU do PLC com o estado "STOP".Defina a CPU do PLC com o estado "STOP".
Selecione [Online] → [Write to PLC], e clique em [Select All] na guia Write na tela Online Data Operation.Selecione [Online] → [Write to PLC], e clique em [Select All] na guia Write na tela Online Data Operation.
Clique em [Execute] para escrever os dados.Clique em [Execute] para escrever os dados.

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



4.34.3 Escrita de programasEscrita de programas

Programa do módulo de movimentoPrograma do módulo de movimento(2)(2)
Converta todos os programas do módulo de movimento na tela Motion Control Setting Function.Converta todos os programas do módulo de movimento na tela Motion Control Setting Function.
Verifique se a CPU do PLC está definida com o estado "STOP".Verifique se a CPU do PLC está definida com o estado "STOP".
Selecione [Online] → [Write to Module], e clique em [Select All] na guia Write na tela Online Data Operation.Selecione [Online] → [Write to Module], e clique em [Select All] na guia Write na tela Online Data Operation.
Clique em [Execute] para escrever os dados.Clique em [Execute] para escrever os dados.

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



4.44.4 Verificação da operaçãoVerificação da operação



4.44.4 Verificação da operaçãoVerificação da operação



4.44.4 Verificação da operaçãoVerificação da operação



4.44.4 Verificação da operaçãoVerificação da operação
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4.44.4 Verificação da operaçãoVerificação da operação



4.44.4 Verificação da operaçãoVerificação da operação



4.44.4 Verificação da operaçãoVerificação da operação



4.44.4 Verificação da operaçãoVerificação da operação



4.54.5 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

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

Programa da CPU do PLCPrograma da CPU do PLC

Programa do módulo de movimentoPrograma do módulo de movimento

Escrita de programasEscrita de programas

Verificação da operaçãoVerificação da operação

Pontos importantesPontos importantes

Programa da CPU do PLCPrograma da CPU do PLC Sempre ative Y0: PLC READY no módulo de movimento na CPU do PLC.Sempre ative Y0: PLC READY no módulo de movimento na CPU do PLC.

Programa do módulo de movimentoPrograma do módulo de movimento Arraste e solte Motion Control FB da janela Element Selection para utilizá-lo.Arraste e solte Motion Control FB da janela Element Selection para utilizá-lo.

Utilize MC_Power para servo ligado, MCv_Jog para operação JOG, MC_Home para retorno à posição inicial,Utilize MC_Power para servo ligado, MCv_Jog para operação JOG, MC_Home para retorno à posição inicial,
MC_MoveRelative para posicionamento do valor relativo, MC_MoveAbsolute para posicionamento do valorMC_MoveRelative para posicionamento do valor relativo, MC_MoveAbsolute para posicionamento do valor

absoluto, e MC_Reset para redefinição do erro.absoluto, e MC_Reset para redefinição do erro.

Defina o método de retorno à posição inicial com os parâmetros do servo amplificador.Defina o método de retorno à posição inicial com os parâmetros do servo amplificador.

Escrita de programasEscrita de programas Escreva os programas na CPU do PLC e no módulo de movimento.Escreva os programas na CPU do PLC e no módulo de movimento.

Verificação da operaçãoVerificação da operação A operação do sistema usado como exemplo é verificada no vídeo.A operação do sistema usado como exemplo é verificada no vídeo.



TesteTeste Teste finalTeste final

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

O teste final contém um total de 5 perguntas (7 itens).O teste final contém um total de 5 perguntas (7 itens).

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

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 aparecerão na página de pontuação.aprovação/reprovação aparecerão na página de pontuação.



TesteTeste Teste final 1Teste final 1

Selecione as descrições corretas abaixo. (É possível selecionar várias opções)Selecione as descrições corretas abaixo. (É possível selecionar várias opções)

Q1Q1

  

As formas de onda de velocidade durante a aceleração/desaceleração do jerk variamAs formas de onda de velocidade durante a aceleração/desaceleração do jerk variam
ligeiramente.ligeiramente.

Se o valor de jerk for aumentado, o tempo de aceleração/desaceleração será maior.Se o valor de jerk for aumentado, o tempo de aceleração/desaceleração será maior.

No módulo de movimento, são criados programas com os BFs criados pela Mitsubishi Electric.No módulo de movimento, são criados programas com os BFs criados pela Mitsubishi Electric.

As instruções precisam terminar com ": (dois pontos)" no ST.As instruções precisam terminar com ": (dois pontos)" no ST.

As etiquetas locais só podem ser usadas em cada POU.As etiquetas locais só podem ser usadas em cada POU.



TesteTeste Teste final 2Teste final 2

Selecione a palavra correta para ( ) nas frases a seguir.Selecione a palavra correta para ( ) nas frases a seguir.

Para fazer a operação de teste, mude a opção (Q1) do servo amplificador antes de ligar a alimentação.Para fazer a operação de teste, mude a opção (Q1) do servo amplificador antes de ligar a alimentação.

Verifique a direção de rotação do motor e as operações da máquina com a função de operação de teste de (Q2).Verifique a direção de rotação do motor e as operações da máquina com a função de operação de teste de (Q2).

Defina a opção (Q3) com os botões rotativos do módulo de entrada remota e o servo amplificador.Defina a opção (Q3) com os botões rotativos do módulo de entrada remota e o servo amplificador.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

Q1: • Chave DIP
• Botão rotativo
• Chave de

comando

Q2: • GX Works3
• MR Configurator2
• Função de configuração do motion

controller

Q3: • Endereço IP
• Número da

estação

-- Select ---- Select --

-- Select ---- Select --

-- Select ---- Select --



TesteTeste Teste final 3Teste final 3

Selecione as descrições corretas abaixo. (É possível selecionar várias opções)Selecione as descrições corretas abaixo. (É possível selecionar várias opções)

Q1Q1

  

Depois de concluído o mapeamento do PDO, não existe problema nem mesmo se a configuraçãoDepois de concluído o mapeamento do PDO, não existe problema nem mesmo se a configuração
da rede for alterada.da rede for alterada.

Os parâmetros do servo amplificador podem ser transferidos do controlador no momento daOs parâmetros do servo amplificador podem ser transferidos do controlador no momento da
comunicação inicial, ou podem ser escritos em cada eixo utilizando MR Configurator2.comunicação inicial, ou podem ser escritos em cada eixo utilizando MR Configurator2.

A configuração do dispositivo direto de ligação dos parâmetros da CPU deve ser definida com oA configuração do dispositivo direto de ligação dos parâmetros da CPU deve ser definida com o
Extended Mode (iQ-R Series Mode).Extended Mode (iQ-R Series Mode).



TesteTeste Teste final 4Teste final 4

Selecione as descrições corretas sobre o programa, quando se utiliza o módulo de movimento. (É possível selecionar várias opções)Selecione as descrições corretas sobre o programa, quando se utiliza o módulo de movimento. (É possível selecionar várias opções)

Q1Q1

  

Sempre ative o Y0 do módulo de movimento no programa da CPU do PLC.Sempre ative o Y0 do módulo de movimento no programa da CPU do PLC.

Ativando o Y1 do módulo de movimento, o servo é ativado.Ativando o Y1 do módulo de movimento, o servo é ativado.

Motion Control FB pode ser escrito no editor de programas, com a função de arrastar e soltar.Motion Control FB pode ser escrito no editor de programas, com a função de arrastar e soltar.

Todos os sinais de E/S do Motion Control FB devem ser definidos.Todos os sinais de E/S do Motion Control FB devem ser definidos.



TesteTeste Teste final 5Teste final 5

Selecione uma descrição correta sobre as configurações do método de posicionamento inicial.Selecione uma descrição correta sobre as configurações do método de posicionamento inicial.

Q1Q1

Defina o método de posicionamento inicial com a variável de entrada "Opções" no BFDefina o método de posicionamento inicial com a variável de entrada "Opções" no BF
"MC_Home"."MC_Home".

Defina o método de posicionamento inicial com os parâmetros do eixo na tela Motion ControlDefina o método de posicionamento inicial com os parâmetros do eixo na tela Motion Control
Setting Function.Setting Function.

Defina o método de posicionamento inicial com os parâmetros do servo amplificador MR-J5-G.Defina o método de posicionamento inicial com os parâmetros do servo amplificador MR-J5-G.



TesteTeste Teste final 1Teste final 1

Selecione as descrições corretas abaixo. (É possível selecionar várias opções)Selecione as descrições corretas abaixo. (É possível selecionar várias opções)

Q1Q1

  

As formas de onda de velocidade durante a aceleração/desaceleração do jerk variamAs formas de onda de velocidade durante a aceleração/desaceleração do jerk variam
ligeiramente.ligeiramente.

Se o valor de jerk for aumentado, o tempo de aceleração/desaceleração será maior.Se o valor de jerk for aumentado, o tempo de aceleração/desaceleração será maior.

No módulo de movimento, são criados programas com os BFs criados pela Mitsubishi Electric.No módulo de movimento, são criados programas com os BFs criados pela Mitsubishi Electric.

As instruções precisam terminar com ": (dois pontos)" no ST.As instruções precisam terminar com ": (dois pontos)" no ST.

As etiquetas locais só podem ser usadas em cada POU.As etiquetas locais só podem ser usadas em cada POU.



TesteTeste Teste final 2Teste final 2

Selecione a palavra correta para ( ) nas frases a seguir.Selecione a palavra correta para ( ) nas frases a seguir.

Para fazer a operação de teste, mude a opção (Q1) do servo amplificador antes de ligar a alimentação.Para fazer a operação de teste, mude a opção (Q1) do servo amplificador antes de ligar a alimentação.

Verifique a direção de rotação do motor e as operações da máquina com a função de operação de teste de (Q2).Verifique a direção de rotação do motor e as operações da máquina com a função de operação de teste de (Q2).

Defina a opção (Q3) com os botões rotativos do módulo de entrada remota e o servo amplificador.Defina a opção (Q3) com os botões rotativos do módulo de entrada remota e o servo amplificador.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

1: Chave DIP1: Chave DIP

2: MR Configurator22: MR Configurator2

1: Endereço IP1: Endereço IP

Q1: • Chave DIP
• Botão rotativo
• Chave de

comando

Q2: • GX Works3
• MR Configurator2
• Função de configuração do motion

controller

Q3: • Endereço IP
• Número da

estação



TesteTeste Teste final 3Teste final 3

Selecione as descrições corretas abaixo. (É possível selecionar várias opções)Selecione as descrições corretas abaixo. (É possível selecionar várias opções)

Q1Q1

  

Depois de concluído o mapeamento do PDO, não existe problema nem mesmo se a configuraçãoDepois de concluído o mapeamento do PDO, não existe problema nem mesmo se a configuração
da rede for alterada.da rede for alterada.

Os parâmetros do servo amplificador podem ser transferidos do controlador no momento daOs parâmetros do servo amplificador podem ser transferidos do controlador no momento da
comunicação inicial, ou podem ser escritos em cada eixo utilizando MR Configurator2.comunicação inicial, ou podem ser escritos em cada eixo utilizando MR Configurator2.

A configuração do dispositivo direto de ligação dos parâmetros da CPU deve ser definida com oA configuração do dispositivo direto de ligação dos parâmetros da CPU deve ser definida com o
Extended Mode (iQ-R Series Mode).Extended Mode (iQ-R Series Mode).
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Selecione as descrições corretas sobre o programa, quando se utiliza o módulo de movimento. (É possível selecionar várias opções)Selecione as descrições corretas sobre o programa, quando se utiliza o módulo de movimento. (É possível selecionar várias opções)

Q1Q1

  

Sempre ative o Y0 do módulo de movimento no programa da CPU do PLC.Sempre ative o Y0 do módulo de movimento no programa da CPU do PLC.

Ativando o Y1 do módulo de movimento, o servo é ativado.Ativando o Y1 do módulo de movimento, o servo é ativado.

Motion Control FB pode ser escrito no editor de programas, com a função de arrastar e soltar.Motion Control FB pode ser escrito no editor de programas, com a função de arrastar e soltar.

Todos os sinais de E/S do Motion Control FB devem ser definidos.Todos os sinais de E/S do Motion Control FB devem ser definidos.



TesteTeste Teste final 5Teste final 5

Selecione uma descrição correta sobre as configurações do método de posicionamento inicial.Selecione uma descrição correta sobre as configurações do método de posicionamento inicial.

Q1Q1

Defina o método de posicionamento inicial com a variável de entrada "Opções" no BFDefina o método de posicionamento inicial com a variável de entrada "Opções" no BF
"MC_Home"."MC_Home".

Defina o método de posicionamento inicial com os parâmetros do eixo na tela Motion ControlDefina o método de posicionamento inicial com os parâmetros do eixo na tela Motion Control
Setting Function.Setting Function.

Defina o método de posicionamento inicial com os parâmetros do servo amplificador MR-J5-G.Defina o método de posicionamento inicial com os parâmetros do servo amplificador MR-J5-G.



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 ✓✓                           
Teste final 5Teste final 5 ✓✓                           

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

Você concluiu o Teste Final. Seus resultados são os seguintes.Você concluiu o Teste Final. Seus resultados são os seguintes.
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 "Introdução ao Módulo de Movimento da"Introdução ao Módulo de Movimento da
Série MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Inicialização)"Série MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Inicialização)"..

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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