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movimiento de la serie MELSECmovimiento de la serie MELSEC

iQ-RiQ-R
(RD78G(H)/Arranque)(RD78G(H)/Arranque)

Este curso es para participantes que estableceránEste curso es para participantes que establecerán
un sistema de control de movimiento utilizando elun sistema de control de movimiento utilizando el
módulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-Rmódulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R
por primera vez.por primera vez.

Haga clic en el botón Adelante en la parte superiorHaga clic en el botón Adelante en la parte superior
derecha de la pantalla para pasar a la siguientederecha de la pantalla para pasar a la siguiente
página.página.



IntroducciónIntroducción Objetivo del cursoObjetivo del curso

Este curso está dirigido a quienes establecerán un sistema de control de movimiento utilizando el módulo de movimiento de laEste curso está dirigido a quienes establecerán un sistema de control de movimiento utilizando el módulo de movimiento de la
serie MELSEC iQ-R por primera vez y proporciona información básica, desde el diseño del sistema hasta la instalación, elserie MELSEC iQ-R por primera vez y proporciona información básica, desde el diseño del sistema hasta la instalación, el
cableado, la configuración y la programación.cableado, la configuración y la programación.

Este curso requiere el conocimiento básico de PLC de la serie MELSEC iQ-R, los servos de CA y control de posicionamiento.Este curso requiere el conocimiento básico de PLC de la serie MELSEC iQ-R, los servos de CA y control de posicionamiento.

Se recomienda a los principiantes que lleven los siguientes cursos.Se recomienda a los principiantes que lleven los siguientes cursos.
• Curso "Conceptos básicos de la serie MELSEC iQ-R"• Curso "Conceptos básicos de la serie MELSEC iQ-R"
• Curso "Software de ingeniería MELSOFT GX Works3 (Ladder)"• Curso "Software de ingeniería MELSOFT GX Works3 (Ladder)"
• Curso "Conceptos básicos de la programación (Texto estructurado)"• Curso "Conceptos básicos de la programación (Texto estructurado)"
• Curso "Equipo de FA para principiantes (Posicionamiento)"• Curso "Equipo de FA para principiantes (Posicionamiento)"

PLCopenPLCopen®® es la marca comercial registrada de PLCopen. es la marca comercial registrada de PLCopen.
WindowsWindows®® es una marca registrada de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y otros países. es una marca registrada de Microsoft Corporation en los Estados Unidos y otros países.
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IntroducciónIntroducción Estructura del cursoEstructura del curso

Los contenidos de este curso son los siguientes.Los contenidos de este curso son los siguientes.
Le recomendamos comenzar desde el Capítulo 1.Le recomendamos comenzar desde el Capítulo 1.

Capítulo 1 - Conocimiento básico para tomar este cursoCapítulo 1 - Conocimiento básico para tomar este curso

En este capítulo se describe el conocimiento necesario para tomar este curso.En este capítulo se describe el conocimiento necesario para tomar este curso.

Capítulo 2 - Construcción de sistema de muestraCapítulo 2 - Construcción de sistema de muestra

En este capítulo se describe la configuración de hardware del sistema de muestra.En este capítulo se describe la configuración de hardware del sistema de muestra.

Capítulo 3 - Creación de proyectoCapítulo 3 - Creación de proyecto

En este capítulo se describe el software del sistema de muestra.En este capítulo se describe el software del sistema de muestra.

Capítulo 4 - Programa de muestra y verificación de operaciónCapítulo 4 - Programa de muestra y verificación de operación

En este capítulo se describe el contenido del programa y la operación del sistema de muestra utilizando el programa deEn este capítulo se describe el contenido del programa y la operación del sistema de muestra utilizando el programa de
muestra.muestra.

Prueba finalPrueba final

5 secciones en total (7 preguntas) Nota aprobatoria: 60 % o más5 secciones en total (7 preguntas) Nota aprobatoria: 60 % o más



IntroducciónIntroducción Cómo usar esta herramienta de aprendizaje en líneaCómo usar esta herramienta de aprendizaje en línea

Ir a la página siguienteIr a la página siguiente Ir a la página siguiente.Ir a la página siguiente.

Regresar a la página anteriorRegresar a la página anterior Regresar a la página anterior.Regresar a la página anterior.

Ir a la página deseadaIr a la página deseada Se visualizará el "Índice", lo que le permitirá navegar a la página deseada.Se visualizará el "Índice", lo que le permitirá navegar a la página deseada.

Salir del aprendizajeSalir del aprendizaje Salir del aprendizaje. El aprendizaje y las ventanas como la pantalla de "Contenidos" seSalir del aprendizaje. El aprendizaje y las ventanas como la pantalla de "Contenidos" se
cerrarán.cerrarán.



IntroducciónIntroducción Precauciones de usoPrecauciones de uso

■Precauciones de seguridad■Precauciones de seguridad

Cuando aprenda utilizando productos reales, lea detenidamente todas las precauciones de seguridad incluidas en losCuando aprenda utilizando productos reales, lea detenidamente todas las precauciones de seguridad incluidas en los
manuales correspondientes.manuales correspondientes.

■Precauciones que debe tener en este curso■Precauciones que debe tener en este curso

Es posible que las ventanas de la versión del software que usted usa sean diferentes a las que se muestran en este curso.Es posible que las ventanas de la versión del software que usted usa sean diferentes a las que se muestran en este curso.
Este curso es para las siguientes versiones de software.Este curso es para las siguientes versiones de software.
Para la última versión de cada software, revise la página web de Mitsubishi Electric FA.Para la última versión de cada software, revise la página web de 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

　　　　　　　　　　

La versión de firmware de CPU de PLC debe ser 44 o posterior (46 o posterior para RD78GH).La versión de firmware de CPU de PLC debe ser 44 o posterior (46 o posterior para RD78GH).
La versión de firmware del módulo de movimiento debe ser 14 o posterior.La versión de firmware del módulo de movimiento debe ser 14 o posterior.
Para saber cómo actualizar la versión del firmware, consulte el manual de configuración de módulo.Para saber cómo actualizar la versión del firmware, consulte el manual de configuración de módulo.

El iconoEl icono  indica el manual de referencia. indica el manual de referencia.
Los contenidos de los manuales que se describen en este curso son de las siguientes versiones.Los contenidos de los manuales que se describen en este curso son de las siguientes versiones.
Si las versiones varían, la sección de la descripción y los contenidos puede ser un poco diferentes.Si las versiones varían, la sección de la descripción y los contenidos puede ser un poco diferentes.

Nombre del manualNombre del manual N.° del manualN.° del manual VersiónVersión

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 Conocimiento básico para tomar este cursoConocimiento básico para tomar este curso

1.11.1 Tema de este cursoTema de este curso

En este curso, aprenderá a controlar el mecanismo de un tornillo de bola de un solo eje utilizando el módulo de movimientoEn este curso, aprenderá a controlar el mecanismo de un tornillo de bola de un solo eje utilizando el módulo de movimiento
RD78G y el servo de CA de la serie MELSERVO-J5.RD78G y el servo de CA de la serie MELSERVO-J5.

La siguiente operación del PTP es el tema de este curso.La siguiente operación del PTP es el tema de este curso.



1.21.2 Flujo de este cursoFlujo de este curso

A continuación se muestra un flujo de este curso.A continuación se muestra un flujo de este curso.



1.31.3 PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB

PLCopenPLCopen®®es una organización independiente, cuyo objetivo es mejorar la eficiencia de desarrollo de las aplicaciones de PLC,es una organización independiente, cuyo objetivo es mejorar la eficiencia de desarrollo de las aplicaciones de PLC,
promover el estándar internacional IEC 61131-3 para la programación de PLC y crear y certificar las especificaciones del bloquepromover el estándar internacional IEC 61131-3 para la programación de PLC y crear y certificar las especificaciones del bloque
de funciones (FB) estándar que son independientes del proveedor.de funciones (FB) estándar que son independientes del proveedor.
El uso del FB especificado por PLCopenEl uso del FB especificado por PLCopen®®permite la programación independiente de los fabricantes de PLC, ya que laspermite la programación independiente de los fabricantes de PLC, ya que las
especificaciones de E/S y de operación del FB están estandarizadas.especificaciones de E/S y de operación del FB están estandarizadas.
Esto hace que el programa sea estructurado y mejora la capacidad de reutilización, teniendo como resultado la reducción delEsto hace que el programa sea estructurado y mejora la capacidad de reutilización, teniendo como resultado la reducción del
costo de ingeniería.costo de ingeniería.
El control de movimiento se define como Motion Control FB.El control de movimiento se define como Motion Control FB.

El módulo de movimiento es compatible con este Motion Control FB (denominado en adelante MCFB) y utiliza este FB para laEl módulo de movimiento es compatible con este Motion Control FB (denominado en adelante MCFB) y utiliza este FB para la
programación. (Para obtener detalles, consulte el Capítulo 4)programación. (Para obtener detalles, consulte el Capítulo 4)

Ejemplo) MC_MoveRelative (Control de posicionamiento de valor relativo)Ejemplo) MC_MoveRelative (Control de posicionamiento de valor relativo)



1.41.4 Programación utilizando STProgramación utilizando ST

En esta sección se describe cómo crear programas de ST y se explica la estructura del ST.En esta sección se describe cómo crear programas de ST y se explica la estructura del ST.

Formato del STFormato del ST

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

Comandos que se pueden utilizar en el STComandos que se pueden utilizar en el 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 y estructurasEtiquetas y estructuras

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

Ejemplo de programaEjemplo de programa

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

Manual de referenciaManual de referencia
Para obtener detalles de la programación utilizando el ST, consulte los siguientes manuales.Para obtener detalles de la programación utilizando el ST, consulte los siguientes manuales.
Tenga en cuenta que los comandos que se pueden utilizar varían entre el módulo de CPU de PLC y el módulo de movimiento.Tenga en cuenta que los comandos que se pueden utilizar varían entre el módulo de CPU de PLC y el módulo de movimiento.

(1)(1)



1.41.4 Programación utilizando STProgramación utilizando ST

Reglas básicas del ST (extracto)Reglas básicas del ST (extracto)
A continuación se muestra una parte del programa de muestra.A continuación se muestra una parte del programa de muestra.

(2)(2)



1.51.5 Etiqueta, arreglo y estructuraEtiqueta, arreglo y estructura

  

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

• Etiqueta local• Etiqueta local ·········· Una etiqueta local es una etiqueta que solo se puede utilizar en cada POU. No se puedeUna etiqueta local es una etiqueta que solo se puede utilizar en cada POU. No se puede
utilizar etiquetas locales fuera de las POU.utilizar etiquetas locales fuera de las POU.
La configuración de una etiqueta local incluye un nombre de etiqueta, una clase y un tipoLa configuración de una etiqueta local incluye un nombre de etiqueta, una clase y un tipo
de datos.de datos.

• Etiqueta global• Etiqueta global ·········· Una etiqueta global es una etiqueta que proporciona los mismos datos dentro de un soloUna etiqueta global es una etiqueta que proporciona los mismos datos dentro de un solo
proyecto. Se puede utilizar en todos los programas del proyecto. (Sin embargo, cuando seproyecto. Se puede utilizar en todos los programas del proyecto. (Sin embargo, cuando se
utilizan etiquetas globales del módulo de movimiento como las del CPU de PLC, seutilizan etiquetas globales del módulo de movimiento como las del CPU de PLC, se
requiere la configuración de las etiquetas públicas. (NOTA))requiere la configuración de las etiquetas públicas. (NOTA))
Una etiqueta global se puede utilizar en bloques de programas y bloques de funciones.Una etiqueta global se puede utilizar en bloques de programas y bloques de funciones.
La configuración de una etiqueta global incluye un nombre de etiqueta, una clase y unLa configuración de una etiqueta global incluye un nombre de etiqueta, una clase y un
tipo de datos.tipo de datos.
En el módulo de CPU, los dispositivos se pueden asignar a etiquetas globales.En el módulo de CPU, los dispositivos se pueden asignar a etiquetas globales.

• Etiqueta de módulo• Etiqueta de módulo ·········· Una etiqueta de módulo es una etiqueta definida únicamente por cada módulo. LaUna etiqueta de módulo es una etiqueta definida únicamente por cada módulo. La
herramienta de ingeniería del módulo utilizado la genera automáticamente y se puedeherramienta de ingeniería del módulo utilizado la genera automáticamente y se puede
utilizar como una etiqueta global.utilizar como una etiqueta global.

• Etiqueta de sistema• Etiqueta de sistema ·········· Una etiqueta de sistema es una etiqueta que proporciona los mismos datos en todos losUna etiqueta de sistema es una etiqueta que proporciona los mismos datos en todos los
proyectos compatibles con iQ Works.proyectos compatibles con iQ Works.
Se pueden consultar desde los módulos de GOT y los módulos de CPU en otrasSe pueden consultar desde los módulos de GOT y los módulos de CPU en otras
estaciones, y se puede utilizar para monitorear y acceder a datos.estaciones, y se puede utilizar para monitorear y acceder a datos.
(Esta etiqueta no se utiliza en este curso)(Esta etiqueta no se utiliza en este curso)

• Etiqueta esclava• Etiqueta esclava ·········· Para las etiquetas públicas, consulte el siguiente manual.Para las etiquetas públicas, consulte el siguiente manual.

Etiqueta, arreglo y estructuraEtiqueta, arreglo y estructura
En los programas de un módulo de movimiento, se utilizan etiquetas en lugar de dispositivos y números de buffer deEn los programas de un módulo de movimiento, se utilizan etiquetas en lugar de dispositivos y números de buffer de
memoria.memoria.
Una etiqueta es una variable que consta de una cadena específica que se utiliza en datos de E/S o procesamiento interno.Una etiqueta es una variable que consta de una cadena específica que se utiliza en datos de E/S o procesamiento interno.
El uso de etiquetas en la programación permite la creación de programas sin tener en cuenta los dispositivos y los tamaños deEl uso de etiquetas en la programación permite la creación de programas sin tener en cuenta los dispositivos y los tamaños de
buffer de memoria.buffer de memoria.
Por esta razón, un programa que utiliza etiquetas se puede reutilizar fácilmente incluso en un sistema que tiene unaPor esta razón, un programa que utiliza etiquetas se puede reutilizar fácilmente incluso en un sistema que tiene una
configuración de módulo diferente.configuración de módulo diferente.
Arreglo es un tipo de datos que representa una colección de etiquetas con el mismo tipo de datos usando un nombre.Arreglo es un tipo de datos que representa una colección de etiquetas con el mismo tipo de datos usando un nombre.
La estructura es un tipo de datos que representa una colección de etiquetas con diferentes formatos usando un nombre.La estructura es un tipo de datos que representa una colección de etiquetas con diferentes formatos usando un nombre.

(1)(1)

(Nota) Para las etiquetas públicas, consulte los Conceptos básicos del módulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R(Nota) Para las etiquetas públicas, consulte los Conceptos básicos del módulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R
(RD78G(H)/Control de posicionamiento), que es un curso de un sistema de capacitación en línea, y el siguiente manual.(RD78G(H)/Control de posicionamiento), que es un curso de un sistema de capacitación en línea, y el siguiente 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, arreglo y estructuraEtiqueta, arreglo y estructura

Tipo de datosTipo de datos RangoRango PrefijoPrefijo

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

Palabra (sin signo)/cadena de bits (16 bits)Palabra (sin signo)/cadena de bits (16 bits) WORDWORD
(UINT)(UINT) 0 a 655350 a 65535 uu

Palabra doble (sin signo)/cadena de bits (32Palabra doble (sin signo)/cadena de bits (32
bits)bits)

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

Palabra (con signo)Palabra (con signo) INTINT -32468 a 32767-32468 a 32767 ww

Palabra doble (con signo)Palabra doble (con signo) DINTDINT -2147483648 a 2147483647-2147483648 a 2147483647 dd

Número real de precisión simpleNúmero real de precisión simple REALREAL -2-2128128 a -2 a -2-126-126, 0, 2, 0, 2-126-126 a 2 a 2128128 ee

Número real de precisión dobleNúmero real de precisión doble 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

CronómetroCronómetro TIMERTIMER

TIMER es la estructura.TIMER es la estructura.
S (contacto): BOOLS (contacto): BOOL
C (bobina): BOOLC (bobina): BOOL

N (valor actual): WORDN (valor actual): WORD

tdtd

Además, para las etiquetas globales, se agrega "G_" al comienzo del nombre de la etiqueta.Además, para las etiquetas globales, se agrega "G_" al comienzo del nombre de la etiqueta.

Tipo de datos de etiquetasTipo de datos de etiquetas
La siguiente tabla muestra los principales tipos de datos de etiquetas.La siguiente tabla muestra los principales tipos de datos de etiquetas.
El programa de muestra utilizado en este curso indica el tipo de datos con el prefijo de la etiqueta.El programa de muestra utilizado en este curso indica el tipo de datos con el prefijo de la etiqueta.

(3)(3)



1.51.5 Etiqueta, arreglo y estructuraEtiqueta, arreglo y estructura

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

Etiqueta localEtiqueta local
[Local Label] se proporciona para cada programa bajo [Program] en el árbol del proyecto.[Local Label] se proporciona para cada programa bajo [Program] en el árbol del proyecto.
Haga doble clic aquí para abrir el editor de etiqueta local.Haga doble clic aquí para abrir el editor de etiqueta local.

Etiqueta globalEtiqueta global
Haga doble clic en [Label] → [Global Label] → [Global] en el árbol del proyecto para abrir el editor de etiqueta global.Haga doble clic en [Label] → [Global Label] → [Global] en el árbol del proyecto para abrir el editor de etiqueta global.



1.61.6 Tipo de programaTipo de programa

Los programas del módulo de CPU de PLC y del módulo de movimiento se clasifican en los siguientes tipos de programas.Los programas del módulo de CPU de PLC y del módulo de movimiento se clasifican en los siguientes tipos de programas.

Programa tipo ejecución inicialPrograma tipo ejecución inicial
Este tipo de programa se ejecuta solo una vezEste tipo de programa se ejecuta solo una vez
cuando el módulo de CPU se ENCIENDE ocuando el módulo de CPU se ENCIENDE o
cambia del estado DETENER al estadocambia del estado DETENER al estado
EJECUTAR.EJECUTAR.

Programa tipo de ejecución de escaneo (CPUPrograma tipo de ejecución de escaneo (CPU
de PLC)/programa tipo de ejecución normalde PLC)/programa tipo de ejecución normal
(módulo de movimiento)(módulo de movimiento)
Este tipo de programa se ejecuta solo una vezEste tipo de programa se ejecuta solo una vez
por escaneo desde el escaneo siguiente alpor escaneo desde el escaneo siguiente al
escaneo de cuando se ejecutó un programa tipoescaneo de cuando se ejecutó un programa tipo
de ejecución inicial.de ejecución inicial.
Programa tipo de ejecución de escaneo fijoPrograma tipo de ejecución de escaneo fijo
Un programa de interrupción que se ejecuta enUn programa de interrupción que se ejecuta en
un intervalo de tiempo específico.un intervalo de tiempo específico.
A diferencia del programa de interrupciónA diferencia del programa de interrupción
normal, este tipo de programa no requiere quenormal, este tipo de programa no requiere que
se escriba el puntero de interrupción (I) ni lase escriba el puntero de interrupción (I) ni la
instrucción IRET.instrucción IRET.
La ejecución se realiza por archivo de programa.La ejecución se realiza por archivo de programa.

Programa tipo de ejecución de evento (CPUPrograma tipo de ejecución de evento (CPU
de PLC)de PLC)
Este tipo de programa inicia la ejecuciónEste tipo de programa inicia la ejecución
cuando la desencadena un evento específico.cuando la desencadena un evento específico.
El programa se ejecuta en el turno de ejecuciónEl programa se ejecuta en el turno de ejecución
especificado en la configuración del programaespecificado en la configuración del programa
de los parámetros de CPU, y si se cumplen lasde los parámetros de CPU, y si se cumplen las
condiciones de ejecución del activadorcondiciones de ejecución del activador
especificado cuando llega el turno de ejecuciónespecificado cuando llega el turno de ejecución
del programa tipo ejecución de evento, eldel programa tipo ejecución de evento, el
programa se ejecuta.programa se ejecuta.
Programa tipo en esperaPrograma tipo en espera
Este programa se ejecuta solo cuando hay unaEste programa se ejecuta solo cuando hay una
solicitud de ejecución.solicitud de ejecución.
Programa no registrado, tipo no ejecuciónPrograma no registrado, tipo no ejecución
Este tipo de programa no se ejecuta en elEste tipo de programa no se ejecuta en el
módulo de CPU.módulo de CPU.
Los programas con tipo no ejecuciónLos programas con tipo no ejecución
especificado (si se selecciona) se escriben en elespecificado (si se selecciona) se escriben en el
CPU.CPU.
Los programas no registrados no se escriben.Los programas no registrados no se escriben.



1.71.7 Resumen de este CapítuloResumen de este Capítulo

En este capítulo, usted ha aprendido:En este capítulo, usted ha aprendido:

PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB

Programación utilizando STProgramación utilizando ST

Etiqueta, organización y estructuraEtiqueta, organización y estructura

Tipo de programaTipo de programa

Puntos importantesPuntos importantes

PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB PLCopenPLCopen®®, una organización independiente, desarrolla las especificaciones estándar del FB que son, una organización independiente, desarrolla las especificaciones estándar del FB que son

independientes del proveedor.independientes del proveedor.

El control de movimiento se define como Motion Control FB.El control de movimiento se define como Motion Control FB.

Programación utilizando STProgramación utilizando ST Todas las instrucciones terminan con ";" (punto y coma).Todas las instrucciones terminan con ";" (punto y coma).

La instrucción de asignación es representada por <variable> := <expresión>;.La instrucción de asignación es representada por <variable> := <expresión>;.

La variable de entrada del FB está indicada por ":=" y "=>" indica la variable de salida.La variable de entrada del FB está indicada por ":=" y "=>" indica la variable de salida.

Etiqueta, organización y estructuraEtiqueta, organización y estructura Los tipos de etiquetas incluyen la etiqueta local, la etiqueta global, la etiqueta de módulo, la etiqueta deLos tipos de etiquetas incluyen la etiqueta local, la etiqueta global, la etiqueta de módulo, la etiqueta de

sistema y la etiqueta esclava.sistema y la etiqueta esclava.

La organización es una colección de etiquetas con el mismo tipo de variable.La organización es una colección de etiquetas con el mismo tipo de variable.

La estructura es una colección de etiquetas con diferentes tipos de variables.La estructura es una colección de etiquetas con diferentes tipos de variables.

Tipo de programaTipo de programa Los tipos de ejecución de programa incluyen el tipo de ejecución inicial, tipo de ejecución de escaneo/tipoLos tipos de ejecución de programa incluyen el tipo de ejecución inicial, tipo de ejecución de escaneo/tipo

de ejecución normal, tipo de ejecución de escaneo fijo, tipo de ejecución de evento, tipo de ejecución ende ejecución normal, tipo de ejecución de escaneo fijo, tipo de ejecución de evento, tipo de ejecución en
espera y programa no registrado/tipo no ejecución.espera y programa no registrado/tipo no ejecución.



Capítulo 2Capítulo 2 Construcción de sistema de muestraConstrucción de sistema de muestra

2.12.1 Configuración de dispositivoConfiguración de dispositivo

Utilice el mecanismo de un tornillo de bola de un solo eje. Las especificaciones de la máquina son las siguientes.Utilice el mecanismo de un tornillo de bola de un solo eje. Las especificaciones de la máquina son las siguientes.



2.22.2 Configuración de sistemaConfiguración de sistema

La configuración de sistema del sistema de muestra es la siguiente.La configuración de sistema del sistema de muestra es la siguiente.



2.32.3 CableadoCableado

2.3.12.3.1 Conexión de un servomotor y un servoamplificadorConexión de un servomotor y un servoamplificador

Para el cable de alimentación y el cable del encoder del servomotor, utilice la opción de tipo de 1 cable MR-AEP1CBL2M-A2-L.Para el cable de alimentación y el cable del encoder del servomotor, utilice la opción de tipo de 1 cable MR-AEP1CBL2M-A2-L.



2.3.22.3.2 Cableado de una fuente de alimentación y cables de redCableado de una fuente de alimentación y cables de red

A continuación se describe el cableado del módulo de fuente de alimentación.A continuación se describe el cableado del módulo de fuente de alimentación.

Antes del cableado, abra la tapa de terminales en la parte frontal del módulo de fuente de alimentación.Antes del cableado, abra la tapa de terminales en la parte frontal del módulo de fuente de alimentación.

Conecte la fuente de alimentación de CA a los terminales de entrada de la fuente de alimentación (L y N).Conecte la fuente de alimentación de CA a los terminales de entrada de la fuente de alimentación (L y N).

Conecte siempre a tierra los terminales FG y LG con una resistencia a tierra de 100 Ω o menos.Conecte siempre a tierra los terminales FG y LG con una resistencia a tierra de 100 Ω o menos.

ElementoElemento Tamaño de cable aplicableTamaño de cable aplicable Torque de ajusteTorque de ajuste

Cable deCable de
alimentaciónalimentación 18 a 14 AWG18 a 14 AWG 1,02 a 1,38 N·m1,02 a 1,38 N·m

Cable deCable de
tierratierra 18 a 14 AWG18 a 14 AWG 1,02 a 1,38 N·m1,02 a 1,38 N·m

Cableado de la fuente de alimentación de PLCCableado de la fuente de alimentación de PLC
Conecte la fuente de alimentación al módulo de fuente de alimentación de la PLC.Conecte la fuente de alimentación al módulo de fuente de alimentación de la PLC.

(1)(1)



2.3.22.3.2 Cableado de una fuente de alimentación y cables de redCableado de una fuente de alimentación y cables de red

Use siempre un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) para los cables de entrada de las fuentes deUse siempre un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) para los cables de entrada de las fuentes de
alimentación.alimentación.

Conecte siempre un contactor magnético (MC) entre la fuente de alimentación del circuito principal y los terminales L1,Conecte siempre un contactor magnético (MC) entre la fuente de alimentación del circuito principal y los terminales L1,
L2 y L3 del servoamplificador.L2 y L3 del servoamplificador.

Cableado de la fuente de alimentación del servoamplificadorCableado de la fuente de alimentación del servoamplificador
Conecte la fuente de alimentación a la fuente de alimentación del circuito principal (L1, L2 y L3) y a la fuente de alimentaciónConecte la fuente de alimentación a la fuente de alimentación del circuito principal (L1, L2 y L3) y a la fuente de alimentación
del circuito de control (L11 y L21) del servoamplificador.del circuito de control (L11 y L21) del servoamplificador.
A continuación se muestra el diagrama esquemático. El cableado y los tamaños reales del cable correspondiente varían segúnA continuación se muestra el diagrama esquemático. El cableado y los tamaños reales del cable correspondiente varían según
la capacidad. Consulte el Manual del usuario del servoamplificador para obtener detalles (Hardware).la capacidad. Consulte el Manual del usuario del servoamplificador para obtener detalles (Hardware).

(2)(2)



2.3.22.3.2 Cableado de una fuente de alimentación y cables de redCableado de una fuente de alimentación y cables de red

Velocidad deVelocidad de
comunicacióncomunicación

Cable EthernetCable Ethernet ConectorConector EstándarEstándar

1Gbps1Gbps
Cable recto categoría 5e o superiorCable recto categoría 5e o superior
(doble blindaje, STP)(doble blindaje, STP) Conector RJ45Conector RJ45

Cables que cumplen los siguientesCables que cumplen los siguientes
estándaresestándares

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

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

Conexión de cables de redConexión de cables de red
Conecte los cables de red (cables Ethernet).Conecte los cables de red (cables Ethernet).
Conecte los cables Ethernet que cumplan con los siguientes estándares.Conecte los cables Ethernet que cumplan con los siguientes estándares.

(3)(3)



2.3.32.3.3 Conexión de circuitos periféricosConexión de circuitos periféricos

(Nota) En este curso, no se utiliza la función STO. Por lo tanto, no desconecte el conector de cortocircuito suministrado con el(Nota) En este curso, no se utiliza la función STO. Por lo tanto, no desconecte el conector de cortocircuito suministrado con el
servoamplificador del CN8.servoamplificador del CN8.

Circuito de E/S del amplificadorCircuito de E/S del amplificador
Conecte el circuito de E/S del servoamplificador de la siguiente manera.Conecte el circuito de E/S del servoamplificador de la siguiente manera.
Conecte la señal dog de proximidad, los interruptores de límite de carrera de rotación hacia adelante/reversa y el interruptorConecte la señal dog de proximidad, los interruptores de límite de carrera de rotación hacia adelante/reversa y el interruptor
de parada forzada.de parada forzada.
Además, configure el circuito en el que el contactor magnético (MC) se apaga por la salida ALM.Además, configure el circuito en el que el contactor magnético (MC) se apaga por la salida ALM.

(1)(1)



2.3.32.3.3 Conexión de circuitos periféricosConexión de circuitos periféricos

Utilice el interruptor de operación alternativa solo para Encendido de servo (X0), y utilice el interruptor de operaciónUtilice el interruptor de operación alternativa solo para Encendido de servo (X0), y utilice el interruptor de operación
momentánea para otras señales.momentánea para otras señales.

Circuito externo del módulo de entrada remotaCircuito externo del módulo de entrada remota
Conecte el circuito de entrada externo del módulo de entrada remota de la siguiente manera.Conecte el circuito de entrada externo del módulo de entrada remota de la siguiente manera.

(2)(2)



2.42.4 Operación de pruebaOperación de prueba

Después de completar la conexión, realice una operación de prueba con un solo servoamplificador para verificar la dirección deDespués de completar la conexión, realice una operación de prueba con un solo servoamplificador para verificar la dirección de
rotación y otras cosas.rotación y otras cosas.
Siga los procedimientos a continuación para realizar la operación de prueba.Siga los procedimientos a continuación para realizar la operación de prueba.

Apague el servoamplificador y PLC.Apague el servoamplificador y PLC.
Encienda el interruptor DIP (SW3-1) del servoamplificador.Encienda el interruptor DIP (SW3-1) del servoamplificador.

Conecte el servoamplificador y una computadora personal con un cable USB o cable Ethernet. (Nota)Conecte el servoamplificador y una computadora personal con un cable USB o cable Ethernet. (Nota)
Encienda el servoamplificador. Aparecerá lo siguiente "TST".Encienda el servoamplificador. Aparecerá lo siguiente "TST".

Inicie MR Configurator2 y realice la operación de prueba (operación JOG).Inicie MR Configurator2 y realice la operación de prueba (operación JOG).

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

(3)(3)
(4)(4)
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Verifique la dirección de rotación y la operación de la máquina.Verifique la dirección de rotación y la operación de la máquina.
Después de completar la operación de prueba, apague el servoamplificador y apague el interruptor DIP (SW3-1).Después de completar la operación de prueba, apague el servoamplificador y apague el interruptor DIP (SW3-1).

(Nota) Cuando utilice un cable Ethernet, cambie el proyecto de MR Configurator2 a un proyecto de varios ejes.(Nota) Cuando utilice un cable Ethernet, cambie el proyecto de MR Configurator2 a un proyecto de varios ejes.

ConsejosConsejos
Cuando se utilizan varios servoamplificadores, la conexión con Ethernet puede eliminar la necesidad de reemplazar los cables.Cuando se utilizan varios servoamplificadores, la conexión con Ethernet puede eliminar la necesidad de reemplazar los cables.

(6)(6)
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2.52.5 Resumen de este CapítuloResumen de este Capítulo

En este capítulo, usted ha aprendido:En este capítulo, usted ha aprendido:

Configuración de dispositivoConfiguración de dispositivo

Configuración de sistemaConfiguración de sistema

CableadoCableado

Operación de pruebaOperación de prueba

Puntos importantesPuntos importantes

Configuración de dispositivoConfiguración de dispositivo Utilice un tornillo de bola de un solo eje en el sistema de muestra.Utilice un tornillo de bola de un solo eje en el sistema de muestra.

Configuración de sistemaConfiguración de sistema Conecte el módulo de entrada remota NZ2GN2S1-32D y el servoamplificador MR-J5-G al módulo deConecte el módulo de entrada remota NZ2GN2S1-32D y el servoamplificador MR-J5-G al módulo de
movimiento RD78G4.movimiento RD78G4.

CableadoCableado Utilice un cable de opción de un hilo para el servomotor.Utilice un cable de opción de un hilo para el servomotor.

Configure el cuarto octeto de las direcciones IP del módulo de entrada remota y servoamplificador con losConfigure el cuarto octeto de las direcciones IP del módulo de entrada remota y servoamplificador con los
interruptores rotatorios.interruptores rotatorios.

Conecte la señal dog de proximidad, los interruptores de límite y el interruptor de parada forzada alConecte la señal dog de proximidad, los interruptores de límite y el interruptor de parada forzada al

servoamplificador.servoamplificador.

Conecte los interruptores de comando de operación al módulo de entrada remota.Conecte los interruptores de comando de operación al módulo de entrada remota.

Operación de pruebaOperación de prueba Cambie el interruptor DIP del servoamplificador y conéctelo a una computadora personal.Cambie el interruptor DIP del servoamplificador y conéctelo a una computadora personal.

Verifique la dirección de rotación del motor y la operación de la máquina mediante la función de operaciónVerifique la dirección de rotación del motor y la operación de la máquina mediante la función de operación

de prueba de MR Configurator2.de prueba de MR Configurator2.



Capítulo 3Capítulo 3 Creación de proyectoCreación de proyecto

En este capítulo, aprenderá cómo crear los proyectos necesarios para operar el módulo de movimiento utilizando el programaEn este capítulo, aprenderá cómo crear los proyectos necesarios para operar el módulo de movimiento utilizando el programa
de muestra.de muestra.
Inicie GX Works3 y opere de acuerdo con la ventana.Inicie GX Works3 y opere de acuerdo con la ventana.
O bien, descargue el siguiente programa de muestra y verifique la configuración.O bien, descargue el siguiente programa de muestra y verifique la configuración.

★Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB)★Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB) Es necesaria la Ver.1.072A o posterior de GX Works3. Es necesaria la Ver.1.072A o posterior de GX Works3.



3.13.1 Creación de un nuevo proyectoCreación de un nuevo proyecto

Seleccione [Project] → [New] en GX Works3.Seleccione [Project] → [New] en GX Works3.
Seleccione el modelo de CPU de PLC que se utilizará y un lenguaje del programa que se utilizará en el CPU de PLC en laSeleccione el modelo de CPU de PLC que se utilizará y un lenguaje del programa que se utilizará en el CPU de PLC en la
siguiente ventana.siguiente ventana.
En el programa de muestra, el modelo se configura en R04CPU y el lenguaje del programa se configura en Ladder.En el programa de muestra, el modelo se configura en R04CPU y el lenguaje del programa se configura en Ladder.
Después de completar la selección, haga clic en el botón [OK].Después de completar la selección, haga clic en el botón [OK].

(1)(1)

Cuando aparezca la siguiente ventana, configure si desea utilizar la etiqueta del módulo y el comentario de muestra.Cuando aparezca la siguiente ventana, configure si desea utilizar la etiqueta del módulo y el comentario de muestra.
Para cambiar la configuración, haga clic en el botón [Setting Change].Para cambiar la configuración, haga clic en el botón [Setting Change].
Haga clic en el botón [OK] para abrir el proyecto.Haga clic en el botón [OK] para abrir el proyecto.

(2)(2)



3.13.1 Creación de un nuevo proyectoCreación de un nuevo proyecto

Haga doble clic en [Module Configuration] en el árbol del proyecto.Haga doble clic en [Module Configuration] en el árbol del proyecto.
Cuando aparezca la siguiente ventana, haga clic en el botón [OK].Cuando aparezca la siguiente ventana, haga clic en el botón [OK].

Cuando se abra la ventana Configuración de módulo, arrastre y suelte el módulo que se utilizará (módulo base, módulo deCuando se abra la ventana Configuración de módulo, arrastre y suelte el módulo que se utilizará (módulo base, módulo de
fuente de alimentación y módulo de movimiento) desde la ventana [Element Selection] que se muestra a la derecha, y cree unfuente de alimentación y módulo de movimiento) desde la ventana [Element Selection] que se muestra a la derecha, y cree un
diagrama de configuración del módulo como el que se muestra en la sección 2.2.diagrama de configuración del módulo como el que se muestra en la sección 2.2.

Después de crear el diagrama de configuración de módulo, haga clic derecho en la ventana y seleccione [Parameter] → [Fix].Después de crear el diagrama de configuración de módulo, haga clic derecho en la ventana y seleccione [Parameter] → [Fix].
Cuando aparezcan las siguientes precauciones, haga clic en el botón [Yes].Cuando aparezcan las siguientes precauciones, haga clic en el botón [Yes].

Cuando aparezca la siguiente ventana, verifique que el comentario de muestra esté configurado en [Use].Cuando aparezca la siguiente ventana, verifique que el comentario de muestra esté configurado en [Use].
Cuando esté configurado en [Not use], haga clic en el botón [Setting Change] y cambie la configuración en la ventanaCuando esté configurado en [Not use], haga clic en el botón [Setting Change] y cambie la configuración en la ventana
mostrada.mostrada.

(3)(3)



Haga clic en el botón [OK] para finalizar.Haga clic en el botón [OK] para finalizar.



3.23.2 Configuración de CPU de PLCConfiguración de CPU de PLC

Haga doble clic en [Parameter] → [R04CPU] → [CPU Parameter] en el árbol del proyecto.Haga doble clic en [Parameter] → [R04CPU] → [CPU Parameter] en el árbol del proyecto.
Haga clic en [Link Direct Device Setting] en la lista de elementos de configuración.Haga clic en [Link Direct Device Setting] en la lista de elementos de configuración.
Opere la lista desplegable y verifique que la configuración del dispositivo de enlace directo esté establecida en [Extended ModeOpere la lista desplegable y verifique que la configuración del dispositivo de enlace directo esté establecida en [Extended Mode
(iQ-R Series Mode)].(iQ-R Series Mode)].
Si está configurado [Q Series Compatible Mode], cámbielo a [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].Si está configurado [Q Series Compatible Mode], cámbielo a [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].
Después de completar la configuración, haga clic en el botón [Apply] en la parte inferior derecha.Después de completar la configuración, haga clic en el botón [Apply] en la parte inferior derecha.



3.33.3 Configuración de módulo de movimientoConfiguración de módulo de movimiento

3.3.13.3.1 Parámetros del módulo (Movimiento)Parámetros del módulo (Movimiento)

Haga doble clic en [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Extended Parameter] en el árbol delHaga doble clic en [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Extended Parameter] en el árbol del
proyecto.proyecto.
En la configuración de operación de módulo, el destino de almacenamiento de los parámetros de expansión del módulo seEn la configuración de operación de módulo, el destino de almacenamiento de los parámetros de expansión del módulo se
puede seleccionar desde una memoria integrada o una tarjeta SD (consulte las secciones 3.3.3 y 3.4).puede seleccionar desde una memoria integrada o una tarjeta SD (consulte las secciones 3.3.3 y 3.4).
En la configuración de actualización, configure el tiempo para actualizar los dispositivos.En la configuración de actualización, configure el tiempo para actualizar los dispositivos.
En este curso, mantenga la configuración predeterminada para ambos.En este curso, mantenga la configuración predeterminada para ambos.



3.3.23.3.2 Parámetros del módulo (Red)Parámetros del módulo (Red)

Haga doble clic en [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Network)] en el árbol delHaga doble clic en [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Network)] en el árbol del
proyecto.proyecto.
En esta sección, configure los ajustes para que los dispositivos se conecten a la red y una actualización de enlace.En esta sección, configure los ajustes para que los dispositivos se conecten a la red y una actualización de enlace.

Establecimiento de configuración de redEstablecimiento de configuración de red
Seleccione [Basic Settings] en la lista de elementos de configuración y haga doble clic en <Detailed Setting> en NetworkSeleccione [Basic Settings] en la lista de elementos de configuración y haga doble clic en <Detailed Setting> en Network
Configuration Settings.Configuration Settings.

(1)(1)
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3.3.23.3.2 Parámetros del módulo (Red)Parámetros del módulo (Red)

Mapeo de PDOMapeo de PDO
PDO es la abreviatura de Objeto de datos de proceso, que es uno de los perfiles de comunicación de los objetos CANopen.PDO es la abreviatura de Objeto de datos de proceso, que es uno de los perfiles de comunicación de los objetos CANopen.
La comunicación de PDO es equivalente a la comunicación cíclica CC-Link existente.La comunicación de PDO es equivalente a la comunicación cíclica CC-Link existente.
Permite operar directamente el OD (Diccionario de objetos).Permite operar directamente el OD (Diccionario de objetos).

El mapeo de PDO se refiere a mapear (relacionar) los datos que se intercambiarán entre el controlador y el esclavo en laEl mapeo de PDO se refiere a mapear (relacionar) los datos que se intercambiarán entre el controlador y el esclavo en la
comunicación cíclica (comunicación de PDO) por adelantado.comunicación cíclica (comunicación de PDO) por adelantado.

Al agregar estaciones sleeve o cambiar la dirección IP, vuelva a realizar el mapeo de PDO.Al agregar estaciones sleeve o cambiar la dirección IP, vuelva a realizar el mapeo de PDO.

Se agregaron entradas digitales al mapeo de PDO. Esto configura la transmisión del estado de señal de entrada delSe agregaron entradas digitales al mapeo de PDO. Esto configura la transmisión del estado de señal de entrada del
servoamplificador al módulo de movimiento mediante la comunicación cíclica.servoamplificador al módulo de movimiento mediante la comunicación cíclica.

(4)(4)



3.3.23.3.2 Parámetros del módulo (Red)Parámetros del módulo (Red)

(Nota) Cuando la etiqueta del módulo se configura en [Not use], el campo de configuración del objetivo de actualización(Nota) Cuando la etiqueta del módulo se configura en [Not use], el campo de configuración del objetivo de actualización
está en blanco desde el principio.está en blanco desde el principio.

Configuración de actualizaciónConfiguración de actualización
Haga doble clic en [Refresh Settings] → <Detailed Setting>.Haga doble clic en [Refresh Settings] → <Detailed Setting>.
Todos los campos de configuración deben estar en blanco.Todos los campos de configuración deben estar en blanco.

(5)(5)



3.3.23.3.2 Parámetros del módulo (Red)Parámetros del módulo (Red)

Confirmación de los parámetros del móduloConfirmación de los parámetros del módulo
Cuando la ventana regrese a la ventana principal de GX Works3, confirme los parámetros que se han configurado.Cuando la ventana regrese a la ventana principal de GX Works3, confirme los parámetros que se han configurado.
Asegúrese de hacer clic en el botón [Apply] en la parte inferior derecha de la ventana.Asegúrese de hacer clic en el botón [Apply] en la parte inferior derecha de la ventana.

(6)(6)



3.3.33.3.3 Parámetro extendido del móduloParámetro extendido del módulo

Haga doble clic en [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Extended Parameter] en el árbol delHaga doble clic en [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Extended Parameter] en el árbol del
proyecto.proyecto.
Aparecerá la ventana The Motion Control Setting Function.Aparecerá la ventana The Motion Control Setting Function.
Programe el módulo de movimiento en esta ventana.Programe el módulo de movimiento en esta ventana.
Para los programas reales, consulte el Capítulo 4.Para los programas reales, consulte el Capítulo 4.

Cuando la configuración de control de movimiento no se inicia y aparece el siguiente mensaje, la configuración de control deCuando la configuración de control de movimiento no se inicia y aparece el siguiente mensaje, la configuración de control de
movimiento no está instalada en la computadora personal utilizada(*).movimiento no está instalada en la computadora personal utilizada(*).

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

(*) Indica que es una computadora personal con un sistema operativo Windows®.(*) Indica que es una computadora personal con un sistema operativo Windows®.



3.43.4 Función de configuración de control de movimientoFunción de configuración de control de movimiento

En esta sección se describen los elementos de configuración necesarios para la función de configuración de control deEn esta sección se describen los elementos de configuración necesarios para la función de configuración de control de
movimiento.movimiento.



3.4.13.4.1 Registro de ejesRegistro de ejes

Creación de un nuevo ejeCreación de un nuevo eje
Haga clic derecho en [Axis] en el árbol de Navegación y seleccione [Add New Data].Haga clic derecho en [Axis] en el árbol de Navegación y seleccione [Add New Data].
Después de que aparezca la ventana New Data, configure los elementos como se muestra a continuación.Después de que aparezca la ventana New Data, configure los elementos como se muestra a continuación.

(1)(1)



3.4.13.4.1 Registro de ejesRegistro de ejes

Configuración de la unidad de conversión del controladorConfiguración de la unidad de conversión del controlador
Se abre la pestaña Axis Parameter Setting.Se abre la pestaña Axis Parameter Setting.
Configure principalmente la unidad de comando, el sistema electrónico y los valores límites aquí.Configure principalmente la unidad de comando, el sistema electrónico y los valores límites aquí.
En este curso, cambie los elementos en rojo en la figura a continuación.En este curso, cambie los elementos en rojo en la figura a continuación.

(2)(2)



3.4.23.4.2 E/S de redE/S de red

Cuando se utiliza el módulo de E/S remota, las etiquetas esclavas deben crearse desde la E/S de red.Cuando se utiliza el módulo de E/S remota, las etiquetas esclavas deben crearse desde la E/S de red.

Haga doble clic en [Network I/O] en el árbol de Navegación.Haga doble clic en [Network I/O] en el árbol de Navegación.
Después de que se abra la pestaña Network I/O, haga clic en el signo "+" en el lado izquierdo de las líneas del módulo deDespués de que se abra la pestaña Network I/O, haga clic en el signo "+" en el lado izquierdo de las líneas del módulo de
entrada remota y MR-J5-G.entrada remota y MR-J5-G.
Seleccione los datos para el etiquetado. Seleccione los siguientes elementos en este curso.Seleccione los datos para el etiquetado. Seleccione los siguientes elementos en este curso.
・RX0 a RX4 y RX1F de NZ2GN2S1-32D・RX0 a RX4 y RX1F de NZ2GN2S1-32D
・RWr15 de MR-J5-G・RWr15 de MR-J5-G
Haga clic en [Create Label] para crear etiquetas esclavas de los datos seleccionados.Haga clic en [Create Label] para crear etiquetas esclavas de los datos seleccionados.

1)1)
2)2)

3)3)

4)4)



3.4.23.4.2 E/S de redE/S de red

Las etiquetas esclavas creadas se registran en [Label] → [Global Label] → [NW+Global1] en el árbol de Navegación.Las etiquetas esclavas creadas se registran en [Label] → [Global Label] → [NW+Global1] en el árbol de Navegación.



3.4.33.4.3 Configuración de señal de límiteConfiguración de señal de límite

Después de crear las etiquetas esclavas, haga doble clic en "Axis0001" en el árbol de Navegación para volver a mostrar laDespués de crear las etiquetas esclavas, haga doble clic en "Axis0001" en el árbol de Navegación para volver a mostrar la
pestaña Axis Parameter Setting.pestaña Axis Parameter Setting.
Configure el límite inferior y el límite superior como se muestra en la figura a continuación.Configure el límite inferior y el límite superior como se muestra en la figura a continuación.
En el campo de destino, aparece el icono para mostrar la ventana auxiliar de entrada.En el campo de destino, aparece el icono para mostrar la ventana auxiliar de entrada.



3.53.5 Resumen de este CapítuloResumen de este Capítulo

En este capítulo, usted ha aprendido:En este capítulo, usted ha aprendido:

Creación de un nuevo proyectoCreación de un nuevo proyecto

Configuración de CPU de PLCConfiguración de CPU de PLC

Configuración de módulo de movimientoConfiguración de módulo de movimiento

Función de configuración de control de movimientoFunción de configuración de control de movimiento

Puntos importantesPuntos importantes

Creación de un nuevo proyectoCreación de un nuevo proyecto Cree un proyecto de GX Works3 y cree un diagrama de configuración del módulo.Cree un proyecto de GX Works3 y cree un diagrama de configuración del módulo.

Configuración de CPU de PLCConfiguración de CPU de PLC Cambie la configuración del dispositivo de enlace directo al modo extendido (modo de la serie iQ-R).Cambie la configuración del dispositivo de enlace directo al modo extendido (modo de la serie iQ-R).

Configuración de módulo deConfiguración de módulo de
movimientomovimiento

En la ventana Module Parameter (Network), establezca la configuración de red y los parámetros de laEn la ventana Module Parameter (Network), establezca la configuración de red y los parámetros de la
estación remota.estación remota.

En el establecimiento de la configuración de red, agregue una estación remota, configure la dirección IP yEn el establecimiento de la configuración de red, agregue una estación remota, configure la dirección IP y
realice el mapeo de PDO.realice el mapeo de PDO.

Elimine todas las configuraciones de actualización de enlaces.Elimine todas las configuraciones de actualización de enlaces.

Función de configuración de controlFunción de configuración de control
de movimientode movimiento

En la ventana Motion Control Setting Function, registre los ejes.En la ventana Motion Control Setting Function, registre los ejes.

Las etiquetas esclavas se crean desde la E/S de red.Las etiquetas esclavas se crean desde la E/S de red.



Capítulo 4Capítulo 4 Programa de muestra y verificación de operaciónPrograma de muestra y verificación de operación

En este capítulo se describe el programa de muestra y cómo utilizar Motion Control FB.En este capítulo se describe el programa de muestra y cómo utilizar Motion Control FB.
Abra el archivo del programa de muestra descargado en el Capítulo 3.Abra el archivo del programa de muestra descargado en el Capítulo 3.

4.14.1 Programa de CPU de PLCPrograma de CPU de PLC

Haga doble clic en [Program] → [Scan] → [MAIN] → [ProgPou] → [ProgramBody] en el árbol del proyecto para abrir elHaga doble clic en [Program] → [Scan] → [MAIN] → [ProgPou] → [ProgramBody] en el árbol del proyecto para abrir el
programa.programa.
Antes de utilizar el módulo de movimiento RD78G, encienda siempre [Y0: PLC READY] en el programa de CPU de PLC.Antes de utilizar el módulo de movimiento RD78G, encienda siempre [Y0: PLC READY] en el programa de CPU de PLC.
El programa de muestra utiliza Ladder.El programa de muestra utiliza Ladder.



4.24.2 Programa de módulo de movimientoPrograma de módulo de movimiento

Haga doble clic en el parámetro extendido del módulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].Haga doble clic en el parámetro extendido del módulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].
Haga doble clic en [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] en el árbol del proyecto en la ventana Función deHaga doble clic en [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] en el árbol del proyecto en la ventana Función de
configuración de control de movimiento para abrir el programa.configuración de control de movimiento para abrir el programa.

4.2.14.2.1 Cómo utilizar Motion Control FBCómo utilizar Motion Control FB
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4.24.2 Programa de módulo de movimientoPrograma de módulo de movimiento

Haga doble clic en el parámetro extendido del módulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].Haga doble clic en el parámetro extendido del módulo para mostrar la ventana [Motion Control Setting Function].
Haga doble clic en [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] en el árbol del proyecto en la ventana Función deHaga doble clic en [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] en el árbol del proyecto en la ventana Función de
configuración de control de movimiento para abrir el programa.configuración de control de movimiento para abrir el programa.

4.2.14.2.1 Cómo utilizar Motion Control FBCómo utilizar Motion Control FB



4.2.24.2.2 Configuración de valor inicial, encendido de servoConfiguración de valor inicial, encendido de servo

Nombre del programa en el programa de muestra: ServoON_JOGNombre del programa en el programa de muestra: ServoON_JOG

Configure el valor inicial y encendido de servo de la etiqueta global en este programa.Configure el valor inicial y encendido de servo de la etiqueta global en este programa.
Utilice MC_Power en Motion Control FB para el encendido de servo.Utilice MC_Power en Motion Control FB para el encendido de servo.
Conectar X0 del módulo de entrada remota a la entrada de ServoON en el FB completa el programa en el que el servo seConectar X0 del módulo de entrada remota a la entrada de ServoON en el FB completa el programa en el que el servo se
enciende al encender X0.enciende al encender X0.

<Especificación de MC_Power (extracto)><Especificación de MC_Power (extracto)>

Nombre de variable de E/SNombre de variable de E/S
Nombre deNombre de

variablevariable
Tipo deTipo de
datosdatos DescripciónDescripción

EntradaEntrada

HabilitarHabilitar EnableEnable BOOLBOOL Mientras la entrada Habilitar es TRUE, el control del eje estáMientras la entrada Habilitar es TRUE, el control del eje está
habilitado.habilitado.

Solicitud deSolicitud de
encendido delencendido del
servoservo

ServoONServoON BOOLBOOL Especifica la señal de la solicitud de encendido del servo.Especifica la señal de la solicitud de encendido del servo.

SalidaSalida

Estado deEstado de
encendido listoencendido listo

StatusStatus BOOLBOOL Indica el estado de operación lista.Indica el estado de operación lista.

Estado deEstado de
encendido listoencendido listo ReadyStatusReadyStatus BOOLBOOL Indica el estado de encendido/apagado listo.Indica el estado de encendido/apagado listo.

En ejecuciónEn ejecución BusyBusy BOOLBOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.

ErrorError ErrorError BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error en el FB.Se vuelve TRUE cuando se produce un error en el FB.

Código de errorCódigo de error ErrorIDErrorID
WORDWORD
(UINT)(UINT) Devuelve el código de error que se produce en el FB.Devuelve el código de error que se produce en el FB.

ConsejosConsejos
Si cada manual del módulo de movimiento se ha descargado en el Visor de manuales electrónicos, al presionar el botón F1 conSi cada manual del módulo de movimiento se ha descargado en el Visor de manuales electrónicos, al presionar el botón F1 con

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

el cursor de texto apuntando al nombre del FB se pueden llamar las páginas del manual donde se describen lasel cursor de texto apuntando al nombre del FB se pueden llamar las páginas del manual donde se describen las
especificaciones del FB.especificaciones del FB.



4.2.34.2.3 Operación JOGOperación JOG

Nombre del programa en el programa de muestra: ServoON_JOGNombre del programa en el programa de muestra: ServoON_JOG

Utilice MCv_Jog en Motion Control FB.Utilice MCv_Jog en Motion Control FB.
Para evitar que se ejecute MCv_Jog durante la operación de posicionamiento y retorno a la posición inicial, se proporciona unPara evitar que se ejecute MCv_Jog durante la operación de posicionamiento y retorno a la posición inicial, se proporciona un
bit llamado bJogEnable para enclavar.bit llamado bJogEnable para enclavar.

<Especificación de MCv_Jog (extracto)><Especificación de MCv_Jog (extracto)>

Nombre de variable de E/SNombre de variable de E/S Nombre deNombre de
variablevariable Tipo de datosTipo de datos DescripciónDescripción

EntradaEntrada

Comando JOG deComando JOG de
rotación haciarotación hacia
adelanteadelante

JogForwardJogForward BOOLBOOL Cuando se configura TRUE, se ejecuta JOG de rotaciónCuando se configura TRUE, se ejecuta JOG de rotación
hacia adelante.hacia adelante.

Comando JOG deComando JOG de
rotación derotación de
reversareversa

JogBackWardJogBackWard BOOLBOOL Cuando se configura TRUE, se ejecuta JOG de rotaciónCuando se configura TRUE, se ejecuta JOG de rotación
de reversa.de reversa.

VelocidadVelocidad
objetivoobjetivo VelocityVelocity LREALLREAL Configura la velocidad del comando.Configura la velocidad del comando.

AceleraciónAceleración AccelerationAcceleration LREALLREAL Configura la aceleración.Configura la aceleración.

DesaceleraciónDesaceleración DecelerationDeceleration LREALLREAL Configura la desaceleración.Configura la desaceleración.

Jerk (Tirón)Jerk (Tirón) JerkJerk LREALLREAL Configura el Jerk (tirón).Configura el Jerk (tirón).

OpciónOpción OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX)
(Note)(Note)

Configura la opción de función con especificación deConfigura la opción de función con especificación de
bit.bit.
(→Consulte la siguiente página)(→Consulte la siguiente página)



SalidaSalida

Finalización deFinalización de
ejecuciónejecución DoneDone BOOLBOOL

Se vuelve TRUE solo para un escaneo cuando elSe vuelve TRUE solo para un escaneo cuando el
comando JOG está desactivado y la operación secomando JOG está desactivado y la operación se
desacelera hasta detenerse.desacelera hasta detenerse.

En ejecuciónEn ejecución BusyBusy BOOLBOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.

ControlControl ActiveActive BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando el FB está controlando el eje.Se vuelve TRUE cuando el FB está controlando el eje.

Aborto deAborto de
ejecuciónejecución CommandAbortedCommandAborted BOOL0BOOL0 Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecución.Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecución.

ErrorError ErrorError BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error en el FB.Se vuelve TRUE cuando se produce un error en el FB.

Código de errorCódigo de error ErrorIDErrorID WORDWORD
(UINT)(UINT) Devuelve el código de error que se produce en el FB.Devuelve el código de error que se produce en el FB.

(Nota) Un hexadecimal se escribe en el formato de "H□" o "16#□".(Nota) Un hexadecimal se escribe en el formato de "H□" o "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 Operación JOGOperación JOG

A continuación se muestran los valores de configuración y las descripciones de las opciones para MCv_Jog.A continuación se muestran los valores de configuración y las descripciones de las opciones para MCv_Jog.

Valor deValor de
configuraciónconfiguración Configuración del método de aceleración/desaceleraciónConfiguración del método de aceleración/desaceleración

0h0h mcAccDec · · · Método de especificación de aceleración/desaceleraciónmcAccDec · · · Método de especificación de aceleración/desaceleración
(Método de aceleración/desaceleración de jerk (tirón))(Método de aceleración/desaceleración de jerk (tirón))

1h1h
mcFixedTime · · · Método de constante de tiempo demcFixedTime · · · Método de constante de tiempo de
aceleración/desaceleración (método de especificación de constante deaceleración/desaceleración (método de especificación de constante de
tiempo de aceleración/desaceleración)tiempo de aceleración/desaceleración)

Cuando se especifica 0h: mcAccDec, el método de aceleración/desaceleración se configura en el método deCuando se especifica 0h: mcAccDec, el método de aceleración/desaceleración se configura en el método de
aceleración/desaceleración de jerk (tirón).aceleración/desaceleración de jerk (tirón).
Entonces debe configurar la aceleración y desaceleración en una unidad de [U/sEntonces debe configurar la aceleración y desaceleración en una unidad de [U/s22], y el Jerk (tirón) en una unidad de [U/s], y el Jerk (tirón) en una unidad de [U/s33].].
Para obtener detalles de la aceleración/desaceleración de jerk (tirón) (U: Unidad de comando del eje), consulte la siguientePara obtener detalles de la aceleración/desaceleración de jerk (tirón) (U: Unidad de comando del eje), consulte la siguiente
página.página.

Cuando se especifica 1h: mcFixedTime, el método de aceleración/desaceleración se configura en el método de especificación deCuando se especifica 1h: mcFixedTime, el método de aceleración/desaceleración se configura en el método de especificación de
constante de tiempo de aceleración/desaceleración.constante de tiempo de aceleración/desaceleración.
Entonces debe configurar la aceleración en una unidad de [s].Entonces debe configurar la aceleración en una unidad de [s].
No se utilizan la desaceleración ni el Jerk (tirón).No se utilizan la desaceleración ni el Jerk (tirón).

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 Operación JOGOperación JOG

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración del Jerk (tirón).Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración del Jerk (tirón).
La suma del tiempo para alcanzar la aceleración objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleración objetivo al final de laLa suma del tiempo para alcanzar la aceleración objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleración objetivo al final de la
aceleración se denomina tiempo de aplicación de jerk (tirón). La relación del tiempo de aplicación de Jerk (tirón) en el tiempoaceleración se denomina tiempo de aplicación de jerk (tirón). La relación del tiempo de aplicación de Jerk (tirón) en el tiempo
de aceleración (desaceleración) se denomina relación de aplicación de Jerk (tirón).de aceleración (desaceleración) se denomina relación de aplicación de Jerk (tirón).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleración en un momento de aceleración cuando laLas siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleración en un momento de aceleración cuando la
velocidad de comando y la aceleración de comando son constantes y el Jerk (tirón) cambia.velocidad de comando y la aceleración de comando son constantes y el Jerk (tirón) cambia.
Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirón), menor será la relación de aplicación de Jerk (tirón) y el patrón de velocidad cambiaráCuanto mayor sea el valor del Jerk (tirón), menor será la relación de aplicación de Jerk (tirón) y el patrón de velocidad cambiará
a aceleración/desaceleración trapezoidal.a aceleración/desaceleración trapezoidal.
Además, el tiempo de aceleración y el tiempo de desaceleración serán más cortos.Además, el tiempo de aceleración y el tiempo de desaceleración serán más cortos.

Velocidad de comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Velocidad de comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
Línea azul: AceleraciónLínea azul: Aceleración

[μm/s[μm/s22]]
Eje vertical a la izquierdaEje vertical a la izquierda

Aceleración de comando: 20000 [μm/sAceleración de comando: 20000 [μm/s22] = 1200] = 1200
[mm/min/s][mm/min/s]

Línea naranja: VelocidadLínea naranja: Velocidad
[μm/s][μm/s] Eje vertical a la derechaEje vertical a la derecha

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]
Relación de aplicación de Jerk (tirón): 100 %Relación de aplicación de Jerk (tirón): 100 %

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]
Relación de aplicación de Jerk (tirón): 50 %Relación de aplicación de Jerk (tirón): 50 %

Cuando se configura J = 0 [µm/sCuando se configura J = 0 [µm/s33],],
el patrón de velocidad cambia a lael patrón de velocidad cambia a la
aceleración/desaceleración trapezoidal.aceleración/desaceleración trapezoidal.



4.2.34.2.3 Operación JOGOperación JOG
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Eje vertical a la izquierdaEje vertical a la izquierda

Aceleración de comando: 20000 [μm/sAceleración de comando: 20000 [μm/s22] = 1200] = 1200
[mm/min/s][mm/min/s]

Línea naranja: VelocidadLínea naranja: Velocidad
[μm/s][μm/s] Eje vertical a la derechaEje vertical a la derecha

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]
Relación de aplicación de Jerk (tirón): 100 %Relación de aplicación de Jerk (tirón): 100 %

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]
Relación de aplicación de Jerk (tirón): 50 %Relación de aplicación de Jerk (tirón): 50 %

Cuando se configura J = 0 [µm/sCuando se configura J = 0 [µm/s33],],
el patrón de velocidad cambia a lael patrón de velocidad cambia a la
aceleración/desaceleración trapezoidal.aceleración/desaceleración trapezoidal.



4.2.34.2.3 Operación JOGOperación JOG

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración del Jerk (tirón).Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración del Jerk (tirón).
La suma del tiempo para alcanzar la aceleración objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleración objetivo al final de laLa suma del tiempo para alcanzar la aceleración objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleración objetivo al final de la
aceleración se denomina tiempo de aplicación de jerk (tirón). La relación del tiempo de aplicación de Jerk (tirón) en el tiempoaceleración se denomina tiempo de aplicación de jerk (tirón). La relación del tiempo de aplicación de Jerk (tirón) en el tiempo
de aceleración (desaceleración) se denomina relación de aplicación de Jerk (tirón).de aceleración (desaceleración) se denomina relación de aplicación de Jerk (tirón).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleración en un momento de aceleración cuando laLas siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleración en un momento de aceleración cuando la
velocidad de comando y la aceleración de comando son constantes y el Jerk (tirón) cambia.velocidad de comando y la aceleración de comando son constantes y el Jerk (tirón) cambia.
Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirón), menor será la relación de aplicación de Jerk (tirón) y el patrón de velocidad cambiaráCuanto mayor sea el valor del Jerk (tirón), menor será la relación de aplicación de Jerk (tirón) y el patrón de velocidad cambiará
a aceleración/desaceleración trapezoidal.a aceleración/desaceleración trapezoidal.
Además, el tiempo de aceleración y el tiempo de desaceleración serán más cortos.Además, el tiempo de aceleración y el tiempo de desaceleración serán más cortos.

Velocidad de comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Velocidad de comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
Línea azul: AceleraciónLínea azul: Aceleración

[μm/s[μm/s22]]
Eje vertical a la izquierdaEje vertical a la izquierda

Aceleración de comando: 20000 [μm/sAceleración de comando: 20000 [μm/s22] = 1200] = 1200
[mm/min/s][mm/min/s]

Línea naranja: VelocidadLínea naranja: Velocidad
[μm/s][μm/s] Eje vertical a la derechaEje vertical a la derecha

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]
Relación de aplicación de Jerk (tirón): 100 %Relación de aplicación de Jerk (tirón): 100 %

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]
Relación de aplicación de Jerk (tirón): 50 %Relación de aplicación de Jerk (tirón): 50 %

Cuando se configura J = 0 [µm/sCuando se configura J = 0 [µm/s33],],
el patrón de velocidad cambia a lael patrón de velocidad cambia a la
aceleración/desaceleración trapezoidal.aceleración/desaceleración trapezoidal.



4.2.34.2.3 Operación JOGOperación JOG

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración del Jerk (tirón).Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración del Jerk (tirón).
La suma del tiempo para alcanzar la aceleración objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleración objetivo al final de laLa suma del tiempo para alcanzar la aceleración objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleración objetivo al final de la
aceleración se denomina tiempo de aplicación de jerk (tirón). La relación del tiempo de aplicación de Jerk (tirón) en el tiempoaceleración se denomina tiempo de aplicación de jerk (tirón). La relación del tiempo de aplicación de Jerk (tirón) en el tiempo
de aceleración (desaceleración) se denomina relación de aplicación de Jerk (tirón).de aceleración (desaceleración) se denomina relación de aplicación de Jerk (tirón).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleración en un momento de aceleración cuando laLas siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleración en un momento de aceleración cuando la
velocidad de comando y la aceleración de comando son constantes y el Jerk (tirón) cambia.velocidad de comando y la aceleración de comando son constantes y el Jerk (tirón) cambia.
Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirón), menor será la relación de aplicación de Jerk (tirón) y el patrón de velocidad cambiaráCuanto mayor sea el valor del Jerk (tirón), menor será la relación de aplicación de Jerk (tirón) y el patrón de velocidad cambiará
a aceleración/desaceleración trapezoidal.a aceleración/desaceleración trapezoidal.
Además, el tiempo de aceleración y el tiempo de desaceleración serán más cortos.Además, el tiempo de aceleración y el tiempo de desaceleración serán más cortos.

Velocidad de comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Velocidad de comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
Línea azul: AceleraciónLínea azul: Aceleración

[μm/s[μm/s22]]
Eje vertical a la izquierdaEje vertical a la izquierda

Aceleración de comando: 20000 [μm/sAceleración de comando: 20000 [μm/s22] = 1200] = 1200
[mm/min/s][mm/min/s]

Línea naranja: VelocidadLínea naranja: Velocidad
[μm/s][μm/s] Eje vertical a la derechaEje vertical a la derecha

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]
Relación de aplicación de Jerk (tirón): 100 %Relación de aplicación de Jerk (tirón): 100 %

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]
Relación de aplicación de Jerk (tirón): 50 %Relación de aplicación de Jerk (tirón): 50 %

Cuando se configura J = 0 [µm/sCuando se configura J = 0 [µm/s33],],
el patrón de velocidad cambia a lael patrón de velocidad cambia a la
aceleración/desaceleración trapezoidal.aceleración/desaceleración trapezoidal.



4.2.34.2.3 Operación JOGOperación JOG

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración del Jerk (tirón).Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración del Jerk (tirón).
La suma del tiempo para alcanzar la aceleración objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleración objetivo al final de laLa suma del tiempo para alcanzar la aceleración objetivo y el tiempo para llegar a 0 desde la aceleración objetivo al final de la
aceleración se denomina tiempo de aplicación de jerk (tirón). La relación del tiempo de aplicación de Jerk (tirón) en el tiempoaceleración se denomina tiempo de aplicación de jerk (tirón). La relación del tiempo de aplicación de Jerk (tirón) en el tiempo
de aceleración (desaceleración) se denomina relación de aplicación de Jerk (tirón).de aceleración (desaceleración) se denomina relación de aplicación de Jerk (tirón).

Las siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleración en un momento de aceleración cuando laLas siguientes figuras muestran las ondas de velocidad y las ondas de aceleración en un momento de aceleración cuando la
velocidad de comando y la aceleración de comando son constantes y el Jerk (tirón) cambia.velocidad de comando y la aceleración de comando son constantes y el Jerk (tirón) cambia.
Cuanto mayor sea el valor del Jerk (tirón), menor será la relación de aplicación de Jerk (tirón) y el patrón de velocidad cambiaráCuanto mayor sea el valor del Jerk (tirón), menor será la relación de aplicación de Jerk (tirón) y el patrón de velocidad cambiará
a aceleración/desaceleración trapezoidal.a aceleración/desaceleración trapezoidal.
Además, el tiempo de aceleración y el tiempo de desaceleración serán más cortos.Además, el tiempo de aceleración y el tiempo de desaceleración serán más cortos.

Velocidad de comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Velocidad de comando: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
Línea azul: AceleraciónLínea azul: Aceleración

[μm/s[μm/s22]]
Eje vertical a la izquierdaEje vertical a la izquierda

Aceleración de comando: 20000 [μm/sAceleración de comando: 20000 [μm/s22] = 1200] = 1200
[mm/min/s][mm/min/s]

Línea naranja: VelocidadLínea naranja: Velocidad
[μm/s][μm/s] Eje vertical a la derechaEje vertical a la derecha

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]
Relación de aplicación de Jerk (tirón): 100 %Relación de aplicación de Jerk (tirón): 100 %

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]
Relación de aplicación de Jerk (tirón): 50 %Relación de aplicación de Jerk (tirón): 50 %

Cuando se configura J = 0 [µm/sCuando se configura J = 0 [µm/s33],],
el patrón de velocidad cambia a lael patrón de velocidad cambia a la
aceleración/desaceleración trapezoidal.aceleración/desaceleración trapezoidal.



4.2.44.2.4 Homing (Retorno a posición inicial)Homing (Retorno a posición inicial)

Nombre del programa en el programa de muestra: HomingNombre del programa en el programa de muestra: Homing

Utilice MC_Home en Motion Control FB.Utilice MC_Home en Motion Control FB.
Para evitar que se ejecute MC_Home cuando no se puede iniciar el servo, como cuando el servo está apagado o cuando se haPara evitar que se ejecute MC_Home cuando no se puede iniciar el servo, como cuando el servo está apagado o cuando se ha
producido un error, o durante la operación JOG y de posicionamiento, se proporciona un bit denominado bHomeEnable paraproducido un error, o durante la operación JOG y de posicionamiento, se proporciona un bit denominado bHomeEnable para
enclavar.enclavar.
Configure el método de Homing con el parámetro [Pr.PT45] del servoamplificador MR-J5-G.Configure el método de Homing con el parámetro [Pr.PT45] del servoamplificador MR-J5-G.

<Especificación de MC_Home (extracto)><Especificación de MC_Home (extracto)>

Nombre de variable de E/SNombre de variable de E/S Nombre deNombre de
variablevariable

Tipo de datosTipo de datos DescripciónDescripción

EntradaEntrada

Comando deComando de
ejecuciónejecución ExecuteExecute BOOLBOOL Ejecuta un retorno a la posición inicial cuando seEjecuta un retorno a la posición inicial cuando se

configura TRUE.configura TRUE.

Posición dePosición de
destinodestino PositionPosition LREALLREAL Especifica la dirección de la posición inicial.Especifica la dirección de la posición inicial.

Interruptor deInterruptor de
posición inicialposición inicial AbsSwitchAbsSwitch MC_INPUT_REFMC_INPUT_REF Especifica la señal dog de proximidad.Especifica la señal dog de proximidad.

OpciónOpción OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Configura "0".Configura "0".

SalidaSalida

Finalización deFinalización de
ejecuciónejecución DoneDone BOOLBOOL Se vuelve TRUE después de que se completa el retorno aSe vuelve TRUE después de que se completa el retorno a

la posición inicial.la posición inicial.

En ejecuciónEn ejecución BusyBusy BOOLBOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.

ControlControl ActiveActive BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando el FB está controlando el eje.Se vuelve TRUE cuando el FB está controlando el eje.

Aborto deAborto de
ejecuciónejecución

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecución.Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecución.

ErrorError ErrorError BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error en el FB.Se vuelve TRUE cuando se produce un error en el FB.

Código de errorCódigo de error ErrorIDErrorID
WORDWORD
(UINT)(UINT) Devuelve el código de error que se produce en el FB.Devuelve el código de error que se produce en el FB.

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_HomeMC_Home



4.2.54.2.5 Control de posicionamientoControl de posicionamiento

Nombre del programa en el programa de muestra: PosicionamientoNombre del programa en el programa de muestra: Posicionamiento

Utilice MC_MoveRelative y MC_MoveAbsolute en Motion Control FB.Utilice MC_MoveRelative y MC_MoveAbsolute en Motion Control FB.
Para evitar que se ejecute MC_Move cuando no se puede iniciar el servo, como cuando el servo está apagado o cuando se haPara evitar que se ejecute MC_Move cuando no se puede iniciar el servo, como cuando el servo está apagado o cuando se ha
producido un error, cuando no se ha completado el retorno a la posición inicial o durante la operación JOG y la operación deproducido un error, cuando no se ha completado el retorno a la posición inicial o durante la operación JOG y la operación de
retorno a la posición inicial, se proporciona un bit denominado bMoveEnable para enclavar.retorno a la posición inicial, se proporciona un bit denominado bMoveEnable para enclavar.



4.2.54.2.5 Control de posicionamientoControl de posicionamiento

A continuación se describen las variables de E/S de MC_MoveRelative.A continuación se describen las variables de E/S de MC_MoveRelative.

<Especificación de MC_MoveRelative (extracto)><Especificación de MC_MoveRelative (extracto)>

Nombre de variable deNombre de variable de
E/SE/S

Nombre de variableNombre de variable Tipo de datosTipo de datos DescripciónDescripción

EntradaEntrada

Comando deComando de
ejecuciónejecución ExecuteExecute BOOLBOOL Ejecuta el control de posicionamiento cuandoEjecuta el control de posicionamiento cuando

se configura TRUE.se configura TRUE.

ActualizaciónActualización
continuacontinua

ContinuousUpdateContinuousUpdate BOOLBOOL

La distancia de movimiento, la velocidad, laLa distancia de movimiento, la velocidad, la
aceleración y la desaceleración se puedenaceleración y la desaceleración se pueden
cambiar continuamente mientras estécambiar continuamente mientras esté
configurado TRUE.configurado TRUE.

Distancia deDistancia de
movimientomovimiento DistanceDistance LREALLREAL

Configura la posición relativa según la unidadConfigura la posición relativa según la unidad
del eje desde la posición actual en el puntodel eje desde la posición actual en el punto
inicial hasta el punto final.inicial hasta el punto final.

VelocidadVelocidad VelocityVelocity LREALLREAL Configura la velocidad según la unidad del eje.Configura la velocidad según la unidad del eje.

AceleraciónAceleración AccelerationAcceleration LREALLREAL Configura la aceleración según la unidad delConfigura la aceleración según la unidad del
eje.eje.

DesaceleraciónDesaceleración DecelerationDeceleration LREALLREAL Configura la desaceleración según la unidad delConfigura la desaceleración según la unidad del
eje.eje.

TirónTirón JerkJerk LREALLREAL Configura el Jerk (tirón) según la unidad del eje.Configura el Jerk (tirón) según la unidad del eje.

Modo bufferModo buffer BufferModeBufferMode MC_BUFFER_MODEMC_BUFFER_MODE Selecciona el modo buffer. → página 4.2.5-4Selecciona el modo buffer. → página 4.2.5-4

OpciónOpción OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Selecciona la opción de función. →página 4.2.5-Selecciona la opción de función. →página 4.2.5-
66



SalidaSalida

Finalización deFinalización de
ejecuciónejecución DoneDone BOOLBOOL Se vuelve TRUE después de que se completa elSe vuelve TRUE después de que se completa el

control de posicionamiento.control de posicionamiento.

En ejecuciónEn ejecución BusyBusy BOOLBOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.

ControlControl ActiveActive BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando el FB está controlandoSe vuelve TRUE cuando el FB está controlando
el eje.el eje.

Aborto deAborto de
ejecuciónejecución CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecución.Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecución.

ErrorError ErrorError BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error enSe vuelve TRUE cuando se produce un error en
el FB.el FB.

Código deCódigo de
errorerror ErrorIDErrorID WORDWORD

(UINT)(UINT)
Devuelve el código de error que se produce enDevuelve el código de error que se produce en
el FB.el FB.

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 Control de posicionamientoControl de posicionamiento

A continuación se describen las variables de E/S de MC_MoveAbsolute.A continuación se describen las variables de E/S de MC_MoveAbsolute.

<Especificación de MC_MoveAbsolute (extracto)><Especificación de MC_MoveAbsolute (extracto)>

Nombre de variable deNombre de variable de
E/SE/S

Nombre de variableNombre de variable Tipo de datosTipo de datos DescripciónDescripción

EntradaEntrada

Comando deComando de
ejecuciónejecución ExecuteExecute BOOLBOOL Ejecuta el control de posicionamiento cuandoEjecuta el control de posicionamiento cuando

se configura TRUE.se configura TRUE.

ActualizaciónActualización
continuacontinua

ContinuousUpdateContinuousUpdate BOOLBOOL

La distancia de movimiento, la velocidad, laLa distancia de movimiento, la velocidad, la
aceleración y la desaceleración se puedenaceleración y la desaceleración se pueden
cambiar continuamente mientras estécambiar continuamente mientras esté
configurado TRUE.configurado TRUE.

Posición dePosición de
destinodestino PositionPosition LREALLREAL

Configura la posición de destino de la posiciónConfigura la posición de destino de la posición
absoluta según la unidad del eje.absoluta según la unidad del eje.

VelocidadVelocidad VelocityVelocity LREALLREAL Configura la velocidad según la unidad del eje.Configura la velocidad según la unidad del eje.

AceleraciónAceleración AccelerationAcceleration LREALLREAL
Configura la aceleración según la unidad delConfigura la aceleración según la unidad del
eje.eje.

DesaceleraciónDesaceleración DecelerationDeceleration LREALLREAL Configura la desaceleración según la unidad delConfigura la desaceleración según la unidad del
eje.eje.

TirónTirón JerkJerk LREALLREAL Configura el tirón según la unidad del eje.Configura el tirón según la unidad del eje.

Selección deSelección de
direccióndirección DirectionDirection MC_DIRECTIONMC_DIRECTION

Selecciona la dirección de movimiento.Selecciona la dirección de movimiento.
→página 4.2.5-5→página 4.2.5-5

Modo bufferModo buffer BufferModeBufferMode MC_BUFFER_MODEMC_BUFFER_MODE Selecciona el modo buffer. → página 4.2.5-4Selecciona el modo buffer. → página 4.2.5-4

OpciónOpción OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Selecciona la opción de función. →página 4.2.5-Selecciona la opción de función. →página 4.2.5-
66



SalidaSalida

Finalización deFinalización de
ejecuciónejecución DoneDone BOOLBOOL Se vuelve TRUE después de que se completa elSe vuelve TRUE después de que se completa el

control de posicionamiento.control de posicionamiento.

En ejecuciónEn ejecución BusyBusy BOOLBOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.

ControlControl ActiveActive BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando el FB está controlandoSe vuelve TRUE cuando el FB está controlando
el eje.el eje.

Aborto deAborto de
ejecuciónejecución CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecución.Se vuelve TRUE cuando se aborta la ejecución.

ErrorError ErrorError BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un error enSe vuelve TRUE cuando se produce un error en
el FB.el FB.

Código deCódigo de
errorerror ErrorIDErrorID WORDWORD

(UINT)(UINT)
Devuelve el código de error que se produce enDevuelve el código de error que se produce en
el FB.el FB.

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 Control de posicionamientoControl de posicionamiento

A continuación se muestran los valores de configuración y las descripciones del modo buffer de MC_MoveAbsolute yA continuación se muestran los valores de configuración y las descripciones del modo buffer de MC_MoveAbsolute y
MC_MoveRelative.MC_MoveRelative.

Valor deValor de
configuraciónconfiguración

Tipo de modoTipo de modo
bufferbuffer DescripciónDescripción

0:mcAborting0:mcAborting AbortingAborting
Interrumpe (cancela) el FB en ejecución y ejecuta inmediatamente elInterrumpe (cancela) el FB en ejecución y ejecuta inmediatamente el
siguiente FB.siguiente FB.

1:mcBuffered1:mcBuffered BufferedBuffered

Almacena en buffer el siguiente FB en el FB en ejecución. Si el FB enAlmacena en buffer el siguiente FB en el FB en ejecución. Si el FB en
ejecución ya se ha almacenado en buffer, el siguiente FB se almacena enejecución ya se ha almacenado en buffer, el siguiente FB se almacena en
el FB anterior. (Hasta 2).el FB anterior. (Hasta 2).
Cuando se completa el FB en ejecución, el FB almacenándose en bufferCuando se completa el FB en ejecución, el FB almacenándose en buffer
se ejecuta secuencialmente.se ejecuta secuencialmente.

2:mcBlendingLow2:mcBlendingLow BlendingLowBlendingLow La velocidad objetivo más baja entre el FB en ejecución y el FBLa velocidad objetivo más baja entre el FB en ejecución y el FB
almacenándose en buffer es la velocidad de conmutación.almacenándose en buffer es la velocidad de conmutación.

3:mcBlendingPrevious3:mcBlendingPrevious BlendingPreviousBlendingPrevious La velocidad objetivo del FB en ejecución es la velocidad deLa velocidad objetivo del FB en ejecución es la velocidad de
conmutación.conmutación.

4:mcBlendingNext4:mcBlendingNext BlendingNextBlendingNext La velocidad objetivo del FB de almacenamiento en buffer es laLa velocidad objetivo del FB de almacenamiento en buffer es la
velocidad de conmutación.velocidad de conmutación.

5:mcBlendingHigh5:mcBlendingHigh BlendingHighBlendingHigh
La velocidad objetivo más alta entre el FB en ejecución y el FBLa velocidad objetivo más alta entre el FB en ejecución y el FB
almacenándose en buffer es la velocidad de conmutación.almacenándose en buffer es la velocidad de conmutación.

El modo de buffer es una función que inicia varios FB de control de movimiento simultáneamente y ejecuta el posicionamientoEl modo de buffer es una función que inicia varios FB de control de movimiento simultáneamente y ejecuta el posicionamiento
de forma continua.de forma continua.
Para obtener detalles, consulte los Conceptos básicos del módulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R (RD78G(H)/ControlPara obtener detalles, consulte los Conceptos básicos del módulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Control
de posicionamiento), que es un curso de un sistema de capacitación en línea, y el siguiente manual.de posicionamiento), que es un curso de un sistema de capacitación en línea, y el siguiente 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 Control de posicionamientoControl de posicionamiento

A continuación se muestran los valores de configuración y las descripciones para la selección de la dirección deA continuación se muestran los valores de configuración y las descripciones para la selección de la dirección de
MC_MoveAbsolute.MC_MoveAbsolute.

Ignore esta configuración cuando el límite de carrera del software sea válido. Realice el control de posicionamiento en unaIgnore esta configuración cuando el límite de carrera del software sea válido. Realice el control de posicionamiento en una
dirección en la que no se cruce el área fuera del rango de límite de carrera del software. Sin embargo, cuando ambasdirección en la que no se cruce el área fuera del rango de límite de carrera del software. Sin embargo, cuando ambas
direcciones no cruzan el área fuera del rango de límite de carrera del software, el control de posicionamiento se realiza en ladirecciones no cruzan el área fuera del rango de límite de carrera del software, el control de posicionamiento se realiza en la
dirección más cercana a la posición de destino (la que tiene la distancia de movimiento absoluta más pequeña) en función de ladirección más cercana a la posición de destino (la que tiene la distancia de movimiento absoluta más pequeña) en función de la
posición actual. Si la distancia es la misma entre la dirección positiva y la dirección negativa, la operación se realiza en laposición actual. Si la distancia es la misma entre la dirección positiva y la dirección negativa, la operación se realiza en la
dirección actual.dirección actual.
Cuando el límite de carrera del software no es válido, la dirección de movimiento desde la posición actual hasta la posición deCuando el límite de carrera del software no es válido, la dirección de movimiento desde la posición actual hasta la posición de
destino se puede seleccionar entre la dirección positiva, la dirección negativa y la ruta más corta.destino se puede seleccionar entre la dirección positiva, la dirección negativa y la ruta más corta.

Valor de configuraciónValor de configuración Selección deSelección de
direccióndirección DescripciónDescripción

1:mcPositiveDirection1:mcPositiveDirection Dirección positivaDirección positiva El posicionamiento se realiza en la dirección positivo (aumento deEl posicionamiento se realiza en la dirección positivo (aumento de
dirección) desde la posición actual hasta la posición de destino.dirección) desde la posición actual hasta la posición de destino.

2:mcNegativeDirection2:mcNegativeDirection Dirección negativaDirección negativa El posicionamiento se realiza en la dirección negativa (disminuciónEl posicionamiento se realiza en la dirección negativa (disminución
de dirección) desde la posición actual hasta la posición de destino.de dirección) desde la posición actual hasta la posición de destino.

3:mcShortestWay3:mcShortestWay Ruta más cortaRuta más corta

El control de posicionamiento se realiza en la dirección másEl control de posicionamiento se realiza en la dirección más
cercana a la posición de destino (la que tiene la distancia decercana a la posición de destino (la que tiene la distancia de
movimiento absoluta más pequeña) en función de la posiciónmovimiento absoluta más pequeña) en función de la posición
actual.actual.

Para obtener los detalles, consulte el siguiente manual.Para obtener los detalles, consulte el siguiente 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 Control de posicionamientoControl de posicionamiento

A continuación se muestran los valores de configuración y las descripciones de las opciones de MC_MoveAbsolute yA continuación se muestran los valores de configuración y las descripciones de las opciones de MC_MoveAbsolute y
MC_MoveRelative.MC_MoveRelative.

BitBit DescripciónDescripción

0 a 20 a 2

Método de especificación de aceleración/desaceleración (Los contenidosMétodo de especificación de aceleración/desaceleración (Los contenidos
son los mismos que MCv_Jog).son los mismos que MCv_Jog).
0h:mcAccDec0h:mcAccDec
1h:mcFixedTime1h:mcFixedTime

33

Únicamente para MC_MoveRelativeÚnicamente para MC_MoveRelative
Selección de posición durante el modo bufferSelección de posición durante el modo buffer
0: Posición actual de comando0: Posición actual de comando
1: Valor actual real1: Valor actual real
Para MC_MoveAbsolute, especifique "0".Para MC_MoveAbsolute, especifique "0".

44 Vacío (Especificar "0".)Vacío (Especificar "0".)

55
Selección de permiso de rotación de reversaSelección de permiso de rotación de reversa
0: Permiso0: Permiso
1: Sin permiso1: Sin permiso

6 a 156 a 15 Vacío (Especificar "0".)Vacío (Especificar "0".)

1616

Únicamente para MC_MoveAbsoluteÚnicamente para MC_MoveAbsolute
Especificación de posición de destino que excede el contador de anilloEspecificación de posición de destino que excede el contador de anillo
0: Sin permiso0: Sin permiso
1: Permiso1: Permiso
Para MC_MoveRelative, especifique "0".Para MC_MoveRelative, especifique "0".

17 a 3117 a 31 Vacío (Especificar "0".)Vacío (Especificar "0".)

Para obtener detalles sobre la configuración de los bits 3, 5 y 16, consulte el siguiente manual.Para obtener detalles sobre la configuración de los bits 3, 5 y 16, consulte el siguiente 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 Restablecimiento de errorRestablecimiento de error

Nombre del programa en el programa de muestra: RestablecimientoDeErrorNombre del programa en el programa de muestra: RestablecimientoDeError

Utilice MC_Reset de Motion Control FB.Utilice MC_Reset de Motion Control FB.

<Especificación de MC_Reset (extracto)><Especificación de MC_Reset (extracto)>

Nombre de variable de E/SNombre de variable de E/S Nombre de variableNombre de variable Tipo de datosTipo de datos DescripciónDescripción

EntradaEntrada
Comando deComando de
ejecuciónejecución ExecuteExecute BOOLBOOL

Ejecuta el restablecimiento de error cuandoEjecuta el restablecimiento de error cuando
se configura TRUE.se configura TRUE.

OpciónOpción OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Especificar "0".Especificar "0".

SalidaSalida

Finalización deFinalización de
ejecuciónejecución DoneDone BOOLBOOL Indica que ha finalizado el restablecimiento.Indica que ha finalizado el restablecimiento.

En ejecuciónEn ejecución BusyBusy BOOLBOOL Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.Se vuelve TRUE mientras se ejecuta el FB.

Aborto deAborto de
ejecuciónejecución

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL

Indica que el comando se ha anulado debidoIndica que el comando se ha anulado debido
a un tiempo de espera.a un tiempo de espera.
Se vuelve TRUE configurando Execute enSe vuelve TRUE configurando Execute en
FALSE.FALSE.

ErrorError ErrorError BOOLBOOL Se vuelve TRUE cuando se produce un errorSe vuelve TRUE cuando se produce un error
en el FB.en el FB.

Código de errorCódigo de error ErrorIDErrorID WORDWORD
(UINT)(UINT)

Devuelve el código de error que se produceDevuelve el código de error que se produce
en el FB.en el FB.

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 Programas de escrituraProgramas de escritura

Programa de CPU de PLCPrograma de CPU de PLC(1)(1)
Convierta todos los programas de CPU de PLC.Convierta todos los programas de CPU de PLC.
Configure el CPU de PLC en el estado "DETENER".Configure el CPU de PLC en el estado "DETENER".
Seleccione [Online] → [Write to PLC], y haga clic en [Select All] en la pestaña Write en la ventana Online Data Operation.Seleccione [Online] → [Write to PLC], y haga clic en [Select All] en la pestaña Write en la ventana Online Data Operation.
Haga clic en [Execute] para escribir datos.Haga clic en [Execute] para escribir datos.

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



4.34.3 Programas de escrituraProgramas de escritura

Programa de módulo de movimientoPrograma de módulo de movimiento(2)(2)
Convierta todos los programas del módulo de movimiento en la ventana Motion Control Setting Function.Convierta todos los programas del módulo de movimiento en la ventana Motion Control Setting Function.
Verifique que el CPU de PLC esté configurado en el estado "DETENER".Verifique que el CPU de PLC esté configurado en el estado "DETENER".
Seleccione [Online] → [Write to Module] y haga clic en [Select All] en la pestaña Write en la ventana Online Data Operation.Seleccione [Online] → [Write to Module] y haga clic en [Select All] en la pestaña Write en la ventana Online Data Operation.
Haga clic en [Execute] para escribir datos.Haga clic en [Execute] para escribir datos.

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



4.44.4 Verificación de operaciónVerificación de operación



4.44.4 Verificación de operaciónVerificación de operación



4.44.4 Verificación de operaciónVerificación de operación



4.44.4 Verificación de operaciónVerificación de operación



4.44.4 Verificación de operaciónVerificación de operación



4.44.4 Verificación de operaciónVerificación de operación



4.44.4 Verificación de operaciónVerificación de operación



4.44.4 Verificación de operaciónVerificación de operación



4.44.4 Verificación de operaciónVerificación de operación



4.54.5 Resumen de este CapítuloResumen de este Capítulo

En este capítulo, usted ha aprendido:En este capítulo, usted ha aprendido:

Programa de CPU de PLCPrograma de CPU de PLC

Programa de módulo de movimientoPrograma de módulo de movimiento

Programas de escrituraProgramas de escritura

Verificación de operaciónVerificación de operación

Puntos importantesPuntos importantes

Programa de CPU de PLCPrograma de CPU de PLC Encienda siempre Y0: PLC READY del módulo de movimiento en el CPU de PLC.Encienda siempre Y0: PLC READY del módulo de movimiento en el CPU de PLC.

Programa de módulo de movimientoPrograma de módulo de movimiento Arrastre y suelte Motion Control FB desde la ventana Element Selection a utilizar.Arrastre y suelte Motion Control FB desde la ventana Element Selection a utilizar.

Utilice MC_Power para encendido de servo, MCv_Jog para operación JOG, MC_Home para retorno a laUtilice MC_Power para encendido de servo, MCv_Jog para operación JOG, MC_Home para retorno a la
posición inicial, MC_MoveRelative para posicionamiento de valor relativo, MC_MoveAbsolute paraposición inicial, MC_MoveRelative para posicionamiento de valor relativo, MC_MoveAbsolute para

posicionamiento de valor absoluto y MC_Reset para restablecimiento de error.posicionamiento de valor absoluto y MC_Reset para restablecimiento de error.

Configure el método de retorno a la posición inicial con los parámetros del servoamplificador.Configure el método de retorno a la posición inicial con los parámetros del servoamplificador.

Programas de escrituraProgramas de escritura Escriba los programas en el CPU de PLC y el módulo de movimiento.Escriba los programas en el CPU de PLC y el módulo de movimiento.

Verificación de operaciónVerificación de operación La operación del sistema de muestra se verifica en el video.La operación del sistema de muestra se verifica en el video.



PruebaPrueba Prueba finalPrueba final

Ahora que ha completado todas las lecciones del curso Conceptos básicos del módulo de movimiento de la serie Ahora que ha completado todas las lecciones del curso Conceptos básicos del módulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-RMELSEC iQ-R
(RD78G(H)/Arranque)(RD78G(H)/Arranque), está listo para tomar la prueba final. Si no tiene claro alguno de los temas cubiertos, aproveche esta, está listo para tomar la prueba final. Si no tiene claro alguno de los temas cubiertos, aproveche esta
oportunidad para revisar esos temas.oportunidad para revisar esos temas.

Hay un total de 5 preguntas (7 elementos) en esta Prueba final.Hay un total de 5 preguntas (7 elementos) en esta Prueba final.

Puede tomar la prueba final tantas veces como quiera.Puede tomar la prueba final tantas veces como quiera.

Resultados de la calificaciónResultados de la calificación

El número de respuestas correctas, el número de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas y el resultadoEl número de respuestas correctas, el número de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas y el resultado
aprobatorio/reprobatorio aparecerán en la página de calificación.aprobatorio/reprobatorio aparecerán en la página de calificación.



PruebaPrueba Prueba final 1Prueba final 1

Seleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) a continuación. (Se pueden seleccionar varias respuestas)Seleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) a continuación. (Se pueden seleccionar varias respuestas)

P1P1

  

Las ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración de jerk (tirón) cambian sinLas ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración de jerk (tirón) cambian sin
problemas.problemas.

Si se aumenta el valor del jerk (tirón), el tiempo de aceleración/desaceleración se alarga.Si se aumenta el valor del jerk (tirón), el tiempo de aceleración/desaceleración se alarga.

En el módulo de movimiento, los programas se crean con los FB creados por Mitsubishi Electric.En el módulo de movimiento, los programas se crean con los FB creados por Mitsubishi Electric.

Las instrucciones deben terminar con ": (dos puntos)" en el ST.Las instrucciones deben terminar con ": (dos puntos)" en el ST.

Las etiquetas locales se pueden utilizar únicamente en cada POU.Las etiquetas locales se pueden utilizar únicamente en cada POU.



PruebaPrueba Prueba final 2Prueba final 2

Seleccione la palabra correcta para ( ) en las siguientes oraciones.Seleccione la palabra correcta para ( ) en las siguientes oraciones.

Para realizar la operación de prueba, cambie el (P1) del servoamplificador antes del encendido.Para realizar la operación de prueba, cambie el (P1) del servoamplificador antes del encendido.

Verifique la dirección de rotación del motor y la operación de la máquina mediante la función de operación de prueba de (P2).Verifique la dirección de rotación del motor y la operación de la máquina mediante la función de operación de prueba de (P2).

Configure (P3) con los interruptores rotatorios del módulo de entrada remota y el servoamplificador.Configure (P3) con los interruptores rotatorios del módulo de entrada remota y el servoamplificador.

P1P1

P2P2

P3P3

Q1: • Interruptor DIP
• Interruptor

rotatorio
• Interruptor de

comando

Q2: • GX Works3
• MR Configurator2
• Función de configuración de

control de movimiento

Q3: • Dirección IP
• Número de

estación

-- Select ---- Select --

-- Select ---- Select --

-- Select ---- Select --



PruebaPrueba Prueba final 3Prueba final 3

Seleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) a continuación. (Se pueden seleccionar varias respuestas)Seleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) a continuación. (Se pueden seleccionar varias respuestas)

P1P1

  

Una vez que se realiza el mapeo de PDO, no hay problema incluso si se cambia la configuraciónUna vez que se realiza el mapeo de PDO, no hay problema incluso si se cambia la configuración
de red.de red.

Los parámetros del servoamplificador se pueden transferir desde el controlador en el momentoLos parámetros del servoamplificador se pueden transferir desde el controlador en el momento
de la comunicación inicial o se pueden escribir en cada eje utilizando MR Configurator2.de la comunicación inicial o se pueden escribir en cada eje utilizando MR Configurator2.

La configuración del dispositivo de enlace directo de los parámetros de CPU debe establecerseLa configuración del dispositivo de enlace directo de los parámetros de CPU debe establecerse
en Extended Mode (iQ-R Series Mode).en Extended Mode (iQ-R Series Mode).



PruebaPrueba Prueba final 4Prueba final 4

Seleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) sobre el programa al utilizar el módulo de movimiento. (Se pueden seleccionarSeleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) sobre el programa al utilizar el módulo de movimiento. (Se pueden seleccionar
varias respuestas)varias respuestas)

P1P1

  

Encienda siempre Y0 del módulo de movimiento en el programa del CPU de PLC.Encienda siempre Y0 del módulo de movimiento en el programa del CPU de PLC.

Al encender Y1 del módulo de movimiento, el servo se enciende.Al encender Y1 del módulo de movimiento, el servo se enciende.

Motion Control FB se puede escribir en el editor de programas mediante la acción de arrastrar yMotion Control FB se puede escribir en el editor de programas mediante la acción de arrastrar y
soltar.soltar.

Todas las señales de E/S de Motion Control FB se deben configurar.Todas las señales de E/S de Motion Control FB se deben configurar.



PruebaPrueba Prueba final 5Prueba final 5

Seleccione una descripción correcta sobre la configuración del método de Homing.Seleccione una descripción correcta sobre la configuración del método de Homing.

P1P1

Configure el método de Homing con la variable de entrada "Opciones" en FB "MC_Home".Configure el método de Homing con la variable de entrada "Opciones" en FB "MC_Home".

Configure el método de Homing con los parámetros del eje en la ventana Motion Control SettingConfigure el método de Homing con los parámetros del eje en la ventana Motion Control Setting
Function.Function.

Configure el método de Homing con los parámetros del servoamplificador MR-J5-G.Configure el método de Homing con los parámetros del servoamplificador MR-J5-G.



PruebaPrueba Prueba final 1Prueba final 1

Seleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) a continuación. (Se pueden seleccionar varias respuestas)Seleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) a continuación. (Se pueden seleccionar varias respuestas)

P1P1

  

Las ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración de jerk (tirón) cambian sinLas ondas de velocidad durante la aceleración/desaceleración de jerk (tirón) cambian sin
problemas.problemas.

Si se aumenta el valor del jerk (tirón), el tiempo de aceleración/desaceleración se alarga.Si se aumenta el valor del jerk (tirón), el tiempo de aceleración/desaceleración se alarga.

En el módulo de movimiento, los programas se crean con los FB creados por Mitsubishi Electric.En el módulo de movimiento, los programas se crean con los FB creados por Mitsubishi Electric.

Las instrucciones deben terminar con ": (dos puntos)" en el ST.Las instrucciones deben terminar con ": (dos puntos)" en el ST.

Las etiquetas locales se pueden utilizar únicamente en cada POU.Las etiquetas locales se pueden utilizar únicamente en cada POU.



PruebaPrueba Prueba final 2Prueba final 2

Seleccione la palabra correcta para ( ) en las siguientes oraciones.Seleccione la palabra correcta para ( ) en las siguientes oraciones.

Para realizar la operación de prueba, cambie el (P1) del servoamplificador antes del encendido.Para realizar la operación de prueba, cambie el (P1) del servoamplificador antes del encendido.

Verifique la dirección de rotación del motor y la operación de la máquina mediante la función de operación de prueba de (P2).Verifique la dirección de rotación del motor y la operación de la máquina mediante la función de operación de prueba de (P2).

Configure (P3) con los interruptores rotatorios del módulo de entrada remota y el servoamplificador.Configure (P3) con los interruptores rotatorios del módulo de entrada remota y el servoamplificador.

P1P1

P2P2

P3P3

1: Interruptor DIP1: Interruptor DIP

2: MR Configurator22: MR Configurator2

1: Dirección IP1: Dirección IP

Q1: • Interruptor DIP
• Interruptor

rotatorio
• Interruptor de

comando

Q2: • GX Works3
• MR Configurator2
• Función de configuración de

control de movimiento

Q3: • Dirección IP
• Número de

estación



PruebaPrueba Prueba final 3Prueba final 3

Seleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) a continuación. (Se pueden seleccionar varias respuestas)Seleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) a continuación. (Se pueden seleccionar varias respuestas)

P1P1

  

Una vez que se realiza el mapeo de PDO, no hay problema incluso si se cambia la configuraciónUna vez que se realiza el mapeo de PDO, no hay problema incluso si se cambia la configuración
de red.de red.

Los parámetros del servoamplificador se pueden transferir desde el controlador en el momentoLos parámetros del servoamplificador se pueden transferir desde el controlador en el momento
de la comunicación inicial o se pueden escribir en cada eje utilizando MR Configurator2.de la comunicación inicial o se pueden escribir en cada eje utilizando MR Configurator2.

La configuración del dispositivo de enlace directo de los parámetros de CPU debe establecerseLa configuración del dispositivo de enlace directo de los parámetros de CPU debe establecerse
en Extended Mode (iQ-R Series Mode).en Extended Mode (iQ-R Series Mode).



PruebaPrueba Prueba final 4Prueba final 4

Seleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) sobre el programa al utilizar el módulo de movimiento. (Se pueden seleccionarSeleccione la(s) descripción/descripciones correcta(s) sobre el programa al utilizar el módulo de movimiento. (Se pueden seleccionar
varias respuestas)varias respuestas)

P1P1

  

Encienda siempre Y0 del módulo de movimiento en el programa del CPU de PLC.Encienda siempre Y0 del módulo de movimiento en el programa del CPU de PLC.

Al encender Y1 del módulo de movimiento, el servo se enciende.Al encender Y1 del módulo de movimiento, el servo se enciende.

Motion Control FB se puede escribir en el editor de programas mediante la acción de arrastrar yMotion Control FB se puede escribir en el editor de programas mediante la acción de arrastrar y
soltar.soltar.

Todas las señales de E/S de Motion Control FB se deben configurar.Todas las señales de E/S de Motion Control FB se deben configurar.



PruebaPrueba Prueba final 5Prueba final 5

Seleccione una descripción correcta sobre la configuración del método de Homing.Seleccione una descripción correcta sobre la configuración del método de Homing.

P1P1

Configure el método de Homing con la variable de entrada "Opciones" en FB "MC_Home".Configure el método de Homing con la variable de entrada "Opciones" en FB "MC_Home".

Configure el método de Homing con los parámetros del eje en la ventana Motion Control SettingConfigure el método de Homing con los parámetros del eje en la ventana Motion Control Setting
Function.Function.

Configure el método de Homing con los parámetros del servoamplificador MR-J5-G.Configure el método de Homing con los parámetros del servoamplificador MR-J5-G.



PruebaPrueba Calificación de la pruebaCalificación de la prueba

      11 22 33 44 55 66 77 88 99 1010
Prueba final 1Prueba final 1 ✓✓                           
Prueba final 2Prueba final 2 ✓✓ ✓✓ ✓✓                     
Prueba final 3Prueba final 3 ✓✓                           
Prueba final 4Prueba final 4 ✓✓                           
Prueba final 5Prueba final 5 ✓✓                           

Total de preguntas:Total de preguntas: 77
Respuestas correctas:Respuestas correctas: 77
Porcentaje:Porcentaje: 100100 %%

Ha completado la prueba final. Sus resultados del área son los siguientes.Ha completado la prueba final. Sus resultados del área son los siguientes.
Para finalizar la prueba final, continúe con la próxima página.Para finalizar la prueba final, continúe con la próxima página.

BorrarBorrar



Usted ha completado el curso Usted ha completado el curso "Conceptos básicos del módulo de"Conceptos básicos del módulo de
movimiento de la serie MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Arranque)"movimiento de la serie MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Arranque)"..

Gracias por tomar este curso.Gracias por tomar este curso.

Esperamos que haya disfrutado las lecciones y que la información recibida en este curso le sea útil en elEsperamos que haya disfrutado las lecciones y que la información recibida en este curso le sea útil en el
futuro.futuro.

Puede revisar el curso las veces que desee.Puede revisar el curso las veces que desee.

RevisarRevisar

CerrarCerrar
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