Controlador de sistema de servo

Introducao ao Modulo de

Movimento da Série MELSEC iQ-R
(RD78G(H) Controle de
posicionamento)

Este treinamento destina-se aos participantes que
querem estabelecer um sistema de motion
controller utilizando o médulo de movimento da
Série MELSEC iQ-R pela primeira vez.

Clique no botao Avancar, no canto superior direito,
para mudar para a pagina seguinte.

L(CTS)00747POR



Objetivo do curso )

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

Este capitulo descreve o conteddo do curso.

Contetdo do curso Etigqueta piablica

Registro Modo de buffer

Operacdo com a CPU do PLC

Este curso é uma continuacdo do curso Introducdo ao Modulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R (RD78G(H) Inicializagéo).
Vocé deve concluir o curso de Inicializacdo antes de concluir este curso.




Objetivo do curso )

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

Este capitulo descreve a label piblica utilizada
para a troca de informacdes do dispositivo entre
a CPU do PLC & o madulo de movimento.

Centetudo do curse Label pablica

Registro Modo de buffer

Operacdo com a CPU do PLC

Este curso é uma continuacdo do curso Introducdo ao Modulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R (RD78G(H) Inicializagéo).
Vocé deve concluir o curso de Inicializacdo antes de concluir este curso.




Objetivo do curso )

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

Este capitulo descreve o controle sincronizado
utilizando o modo de buffer do Maotion control
FB.

Centetudo do curse Etigqueta piablica

Registro Medo de buffer

Operacdo com a CPU do PLC

Este curso é uma continuacdo do curso Introducdo ao Modulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R (RD78G(H) Inicializagéo).
Vocé deve concluir o curso de Inicializacdo antes de concluir este curso.




Objetivo do curso )

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

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

Centetudo do curse Etigqueta piablica

Registro Modo de buffer

Operacdo com a CPU do PLC

Este curso é uma continuacdo do curso Introducdo ao Modulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R (RD78G(H) Inicializagéo).
Vocé deve concluir o curso de Inicializacdo antes de concluir este curso.




Objetivo do curso )

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

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

Centetudo do curse Etigqueta piablica

Registro Modo de buffer

Operacdo com a CPU do PLC

Este curso é uma continuacdo do curso Introducdo ao Modulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R (RD78G(H) Inicializagéo).
Vocé deve concluir o curso de Inicializacdo antes de concluir este curso.




NI Estrutura do curso )

O conteldo deste curso é fornecido a seguir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 - Contetdo do curso
Este capitulo descreve o contetdo do curso.
Capitulo 2 - Label publica

Este capitulo descreve a label publica utilizada para a troca de informacdes do dispositivo entre a CPU do PLC e o mddulo de
movimento.

Capitulo 3 - Modo de buffer

Este capitulo descreve o controle sincronizado utilizando o modo de buffer do Motion control FB.
Capitulo 4 - Operagdo com a CPU do PLC

Este capitulo descreve como criar um programa utilizando o Motion control FB na CPU do PLC.
Capitulo 5 - Registro de dados

Este capitulo descreve como fazer o registro de dados utilizando o GX LogViewer.
Teste final

4 sec¢des no total (7 perguntas)



Como utilizar esta ferramenta de e-Learning )

Ir para a proxima pagina

Voltar para a pagina anterior

Mover-se para a pagina desejada

Sair do curso

Ir para a proxima pagina.

Voltar para a pagina anterior.

O "indice" sera exibido, permitindo que vocé navegue até a pagina desejada.

Sair do curso. A janela, como a tela de "Conteldo", e o curso serdo fechados.




L LIT=LI Precaug¢oes no uso )

HPrecaucoes de seguranga

Ao utilizar os produtos reais para fins de aprendizado, leia atentamente as "Precau¢des de segurancga" descritas no
respectivo manual, e preste aten¢do a seguranca e ao uso adequado.

HPrecaucoes neste curso

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

MELSOFT GX Works3 Ver.1.066U Motion Control Setting function  Ver.1.012N
GX LogViewer Ver.1.106K
MELSOFT MR Configurator2 ~ Ver.1.110Q ou superior

A versao de firmware da CPU do PLC deve ser 44 ou superior (46 ou superior para RD78GH).
A versao de firmware do médulo de movimento deve ser 10 ou superior.
Para atualizar a versdo de firmware, consulte o site da MITSUBISHI ELECTRIC FA ou o manual de configuragdo do moédulo.

O icone B indica o manual de referéncia.
O contetdo dos manuais descritos neste curso corresponde as seguintes versoes.
Se as versoes forem diferentes, o local da descricdo e o conteldo podem ser ligeiramente diferentes.

Nome do manual N ° do manual Versao
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual
IB-0300406 E
(Startup)
MELSFC |.Q—R Motion Module User's Manual B-0300411 £
(Application)
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual IB-0300426 £
(Network)
MELSEC iQ-R Programming Manual
(Motion Module Instructions, Standard Functions/Function IB-0300431 E
Blocks)
MELSEC iQ-R Programming Manual
. . IB-0300533 C
(Motion Control Function Blocks)
MELSEC iQ-R Structured Text (ST) Programming Guide Book SH-081483 F
MELSEC iQ-R Programming Manual
H-0812 Z
(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks) SH-081266
MELSEC iQ-R CPU Module User's Manual (Application) SH-081264 AK




(T Conteudo do curso

_ Visdo geral do curso

A secdo a seguir mostra a visdo geral do curso.

Capitulo 1 Conteudo do curso

Este capitulo descreve o conteddo do curso.

a4

p
Capitulo 2 Label publica

Este capitulo descreve a label piblica utilizada para a troca

de informagdes do dispositivo entre a CPU do PLC e o

modulo de movimento.

r Capitulo 3 Modo de buffer

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

%

A 4

Capitulo 4 Operacao com a CPU do PLC

Este capftulo descreve como criar um programa utilizando o
Mation control FB na CPU do PLC.

. 4

Capitulo 5 Registro de dados

Este capitulo descreve como fazer o registro de dados
utilizando o GX LogViewer para verificar a operagdo do
moédulo de movimento.




_ Configuracao da maquina de destino

Este curso utiliza o mesmo mecanismo de fuso de esferas de eixo Unico utilizado no curso de Inicializacao.




_ Configuracao do sistema de destino )

A configuracdo do sistema de destino é a seguinte.

Remova o médulo de entrada remota do sistema usado no curso de Inicializagdo, e adicione o médulo de entrada RX40C7-TS
ao slot 1 da unidade base do controlador programavel.

O n° da estagdo do servo amplificador MR-J5-10G foi alterado para 1, e o endereco IP foi alterado para 192.168.3.1.

ROACPU ~ RD78G4  RX40C7-TS
RG1P (192.168.3.253) R358

Estacdo n? 1
(192.168.3.1)
MR-J5-10G

Circuito de E/S

HK-KT13W



_ Conexao elétrica do circuito externo

A conexao elétrica da fonte de alimentagdo para o controlador programavel e servo amplificador,
e 0 método de conexao do servomotor, sdo os mesmos descritos no curso de Inicializacado.
A secdo a seguir mostra a conexao elétrica do circuito externo do moédulo de entrada.

RX40C7-TS
oggEs =

oY Lk

BEARECDEF

B

X00

X01

X02

X03

X04

K05

XOF

DC24V

(Mota)

X00:Servo desativado (OFF)

X01:JOG com rotagdo de avango

X02:JOG com rotagédo de recuo

X03:Retorno a posicao inicial (método do dog de proximidade)
X04:Controle de posicionamento (para o capitulo 2)
X05:Controle de posicionamento continuo (para o capitulo 3)

X0F:Redefinicdo do erro

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



XY Label piblico )

Quando o moédulo de movimento é controlado pelo médulo de entrada do controlador programével, como no sistema usado

no curso descrito no capitulo 1, a CPU do PLC e o médulo de movimento devem trocar informagdes sobre o dispositivo.
Existem dois métodos, descritos a seguir.

1. Utilizar labels publicas.
2. Utilizar a memoria de buffer do médulo de movimento.

Este capitulo descreve como trocar dados utilizando labels publicas.

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

RD78GBasic2_sample1.zip (1.34MB)

[Ponto]
Ao utilizar a memoria de buffer, copie os dados a serem trocados para a area do usuario (Uo\G11478000 to G11997999).

(Exemplo de programa)
<CPU do PLC> <Modulo de movimento>

Inicio de posicionamento MC_Movedboslute 1(
Execute:= G11478000.0,

| | '
| | ( U0\G11478000.0 )




_ O que é uma label publica?

A label publica é uma label compartilhada que pode ser usada no médulo de movimento e também na CPU do PLC.

A secdo a seguir mostra as areas onde se pode aplicar a label local, label global e label publica.

CPU do PLC Modulo de movimento

)

Programa 1

Programa 2

l

Label local l

[ Labellocal |

[

Label global ]

Programa 1

Programa 2

[ Label local

)

[ Labellocal |

[ Label global ]

I

Label pablica

v

y

v

e




€I o<finicio da label piblica

(1) Como registrar labels publicas
Registre as labels publicas a partir das labels globais do médulo de movimento.
Certifique-se de que a coluna "Public Label" fique visivel no editor de labels globais da tela Motion Module Setting Function.
Defina as labels a serem registradas como labels publicas como "Enabled".
Essa acdo ativa a coluna "Motion Control Attribute".
Selecione se cada label devera ser lida ou gravada da/para a CPU do PLC.

Se a coluna da label publica ndo estiver visivel, navegue para a direita na tabela.

Label Hame Data Type Class Initial | Constant | lapanese EnglichiDisplay Target) Chinese RemarkfPublic Label Mation Control Attribute

1 (GESYOMCMD  {Bit VAR GLOBAL Serva ON WRITE (=3 Motion)
? |G ledogVelocity |FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL JOG Velocity WRITE (=> Motion)
3 |GbJogFuwd Bit VAR GLOBAL JOG Forvward led WRITE (=> Motion)
4 GbJogBwd Bit VAR GLOBAL JOG Backward Enabled WRITE (=3 Motion)
b |G bJogBusy Bit VAR GLOBAL JOG Busy Enabled READ (Motion =)
i |G_lePositionl FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL Positionl Address =

7 | GbHomingGMD |Bit VAR GLOBAL Homing Command WRITE (=X Motion)
§ |G bHomingDone Bit VAR GLOBAL Homing Caone Enabled READ (Mation =)
9 | GbHomingReq |Bit VAR GLOBAL Homing Request Enabled READ (Motion =)
10 |GbPosCMD Bit VAR GLOBAL Fositioning Command led WRITE (=> Motion)
11 |GbPozDone Bit WAR GLOBAL Pozitioning Done READ (Mation =)
12 |G bPozReq Bit VAR GLOBAL Poszitioning Start Request READ (Mation =)
13 |GbEmorRezet |Bit VAR GLOBAL Errar Reszet WRITE {=> Motion)
14 |G EContPosGMD Bit VAR GLOBAL Contiruous Positioning Command WRITE (=3 Motion)
15 |GbContPosReq |Bit VAR GLOBAL Gontirwous Positioning Start Request WRITE (=3 Motion)
16 |G bContPosDane | Bit VAR GLOBAL Gontinuous Positioning Done READ (Motion =>)
17

[Ponto]




€I o<finicio da label piblica )

(2) Tipos de dados que podem ser registrados como labels publicas
A tabela a seguir mostra os tipos de dados que podem ser registrados como labels publicas.

Selecdo do Definicdo da label

Ti iavel ( -~
PR array publica ORI e
| Nao O Nao é possivel atribuir defini¢des para
Tipo simples ; label |
Sim A(Nota 12) as seguintes labels e classe.
HLabel
Tipo de dados Nao A(Nota 3) e Label do tipo string
Label global .
J estruturados Sim /A (Nota 1,2,4,5) e Label do tipo temporizador
FB N3o x e Label do tipo contador
(Incluindo Motion e Label do tipo contador longa
control FBs) Sim x . '
e label do tipo temporizador
Programa - - x retentiva
Label local de bloco de e Label do tipo temporizador
programa i ) x retentiva longa
Tipo de dados e Label do tipo temporizador longa
truturad - - A(Nota 3,5)
estruturados BClasse
Dados estruturados do _ ] A(Nota 6,7) o Classe VAR_GLOBAL CONSTANT
Motion control FB

(Nota)

1. A definicdo da label publica ndo pode ser configurada para cada elemento de um array.

2. Quando se utiliza um array do tipo bit, a label publica ndo pode ser definida como "Enabled”. (Nos dados estruturados,
apenas o0 membro correspondente nao pode ser definido como "Enabled".)

3. Quando se utiliza o tipo string como um membro do tipo de dados estruturados, o membro ndo pode ser definido como
"Enabled".

4. Apenas os dados estruturados com no maximo quatro camadas podem se tornar publicos.

5. Quando se utiliza um array dos dados estruturados como membro dos dados estruturados, o membro ndo pode ser
definido como "Enabled".

6. Ele pode ser usado no programa do PLCopen Motion control FB pelo médulo da CPU.

7. Quando se utiliza o tipo string em dados estruturados de um Motion control FB, o tipo dos dados estruturados do Motion
control FB em si ndo pode ser definido.



€I o<finicio da label piblica )

(3) Como registrar dados estruturados como labels publicas
Para definir os membros de um tipo de dados estruturados preparado no sistema, como os dados do monitor do eixo, como
label publica, registre as labels publicas pela camada dos dados estruturados, como apresentado abaixo.
Este curso descreve como registrar os parametros Definir posicdo (SetPosition) e Definir velocidade (SetVelocity) e os dados do
monitor (Md) do eixo de acionamento real (Axis_Real) como labels publicas.

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

B « 3 Label Hame| Data Type | Glass il Valoe_[Conctant Japares [Ene h{Dicplay Torgetl] Chinece Remark Publc Laberbotion Cantiol Atiriute
“ cas0001 [AMS REAL [WAR GLOBAL [<Detailed Sattine
-__——_______

1) Abra o grupo "Ax+Global” na label global e defina a label piblica de
"Axis0001" como “"Enabled”.

AxisRef é definido como "Enabled” por padric

Data Type it English{Display Target)
AXIS_REF Az Information
AHIS, REM_PRH_OO?BT Jb:w Paramenw Conztant

2) Abra o grupo A)(IS REAL' no tipo de dados estruturados, e defna
a label publica de "Md" {Axis Monitor Data) comeo "Enabled".

O atributo do motion controller do tipo de dados estruturados é fixado.

English{Display Terget) |Ghinese Fublic Label | Mation Gontral Attribute
thon O d

3) Abra o grupo "AXIS_REAL_MONI" no tipo de dados estruturados, e defina "SetPosition”
(Definir posigdo) e "SetVelocity” (Definir velocidade) come a label pablica.




€I o<finicio da label piblica )

(4) Refletindo as labels publicas
Selecione [Convert] — [Rebuild All] no menu.
A capacidade livre da label publica é exibida na forma de informacées na janela de saida.

Output 7 x|
Rebuild All | €% Error0 | i Waming:0 | #gk Information
MNo. Resul Data Name Category Content Error Code
.1 Information Public Label Free Volme  99.88[%] (32728 [Word] = 32768 [Word] - ( Globak: 40 (Word])) . .- . . . .}

Quando o processo de reconstrucado total estiver concluido com sucesso, selecione [Convert] — [Reflect Public Labels] no
menu.

Clique em [Yes] na mensagem que aparece a seguir.

Quando aparecer uma mensagem indicando que as labels publicas foram refletidas com sucesso, clique no botdo [OK].

Mation Control Setting Function Mation Control Setting Function X
Reflect public labels, The public label reflection was completed.
Fiease check the sequence programs.

Register the "enabled” global labels/structured data types in
the public label setting as module labels, After executing conversion at the PLC CPU side, please write
Are you sure you want to continue? the following data to the PLC CPU and the motion module to
ensure data comsistency behaeen the two.

Caution

It may take several minutes to reflect st the following [FLC CPUT

conditions. - Module parameters

- Too mamy labels. - Global labels

- Tao many windows of reflection targets have been opened. - Sequence pragrams [only when changed)

[Motion Madule]

- Global labels
| ves [f Mo

(Nota) A capacidade de memédria que pode ser usada para registrar labels publicas é de 32.000 palavras, por padrao.
Essa capacidade pode ser aumentada para até 64.000 palavras.
Para alterar a capacidade, defina o tamanho da memaria em [Convert] — [Public Label Capacity Setting], no menu.

Public Label Area Capacity Setting X

Set the label area capacity used by public labels,

When the capadity is changed, the global label data of the CPU
madule will become uncomverted and conversion of sequence
programs vl be required.

Puislic Label Area Capadity |_ 32 | KWord

[Setting Range]
2 'to &4 K word] (in unit of 1K word)




€I o<finicio da label piblica )

(5) Verificando as labels no lado da CPU do PLC
As labels publicas refletidas sdo registradas na label do moédulo, no lado da CPU do PLC.
Selecione a label do mdédulo na janela Element Selection do GX Works3, e verifique se as labels publicas foram registradas sob
[0000:RD78G4], em [Module Label].
Depois de alterar uma definicdo de label publica, sempre execute novamente "Reflect Public Labels".
Ao utilizar as labels publicas na CPU do PLC, reconstrua todos os programas.

Element Selection 0 x
[Find POU) |dh 05 04| 8| - |
23 X | ar

Display Target: Al w

= Module Label
./ 3E00:RD4CPU
E | 0000:RD73G4
= . RD78_oo00

& RD75_0000
= . Global
€& G_bSVONCMD Servo ON
& G_lelogVelocity JOG Velocity
€ G_blogFwd JOG Forward
& G_blogBwd JOG Backward
€& G_blogBusy JOG Busy

% G_bHemingCMD Homing Command
% G_bHemingDone Homing Dene
% G_bHemingReq Homing Request

€& G_bPosCMD Positioning Command
% G_bPosDone Positioning Done

% G_bPosReq Pesitioning Start Request
% G_bErrorReset Error Reset

% G_bContPosCMD Continuous Positioning Command
% G_bContPosReq Centinucus Positioning Start Request
% G_bContPosDene Centinuous Positiening Done

= . Ax+Global

2 ) Axis0001
& Axisooo

B2 AxisRef
& AxisRef Axis Information
& AxisNo Axis No.
& Startlo /0 No.

=2 4 Md
& md Axis Menitor Data

% SetPosition Set Position
2 SetVelocity Set Velacity
Module FB

0000:RD78G4

POU List | Favorites | History Module | Library |




_ Exemplo de programa )

(1) Operacgdo do exemplo de programa
Os sinais de entrada do exemplo de programa usado neste capitulo sdo atribuidos da seguinte forma.

Entrada Operacéo

X20 Servo desligado (Nota)

X21 Operacéo JOG com rotacao de avan¢o

X22 Operacéo JOG com rotacao de recuo

X23 Retorno a posicao inicial

X24 Controle de posicionamento

X25 Controle de posicionamento continuo (Capitulo 3)

A secdo a seguir mostra o padrdo de operacdo do controle de posicionamento X24:
Posigao
[um]

'y
150000,0 -

Hora

v

]

Velocidade
[um/s]
rF 9

50000,0 -f- - - - -

L\ .
I

500 [ms] 500 [ms]

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



_ Exemplo de programa

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

Write - 1 H 3 4 5 & 9 10 11 13
I fhntnks
il 1 Wi
ik | —
2 [0
Aiwarys 08 Symchwonis PLC
ation Flag REAL
a 20 G EVON
3 o—
3 [a)
READY — Serve OH
1[I Cpmratter
s & T Vil
"0 1] 76 _0000.5 50000
M
L] 1=
REALNY
| | T 1 -t b a—{
T e
IOG SO Horvirg Poaitioning Corvinuos Wt
Formad  Backwsd Request  Start . Forward
g i Peaitionirg
Srart Figrr
it o—
] L=t
L) Homirs  Poskloning Corvtirc A
[Pockward Foreard  Feguest  Siare & Bactrard
Ragusil  Poditionicg
Etert Re
2 PHormng
4 e M
1] 48 BET  horirg
g WO Bury  Positioning Continuce Command
Tt z
Fequest  Pozktioning
Start e
1 (57 ' RET rorirs
doming Commrmand
[Cone

¥0 & acionado em primeiro lugar.

Quando X0 & acionado, o comando servo ativado (OM) é
executado.
Acione %20 para executar o comando servo desativado (OFF).

Defina o valor inicial da velocidade de JOG.

Este programa € usado com ST em linha.

Uma vez que o atributo do motion controller da label
global "G_logVelocity” que armazena a velocidade de
100G é definido como "WRITE {—=Maotion)”, o valor
numeérnca deve ser definido na CPU do PLC.

Aciona o sinal de inicic da operagdo JOG.
Isso evita que a rotagdo de avango e de
recuo sejam iniciadas ao mesmo tempo.
Um intertravamento & definido para evitar
que a operagdo JOG seja iniciada durante a
execugdo de outro programa.

Ainicializagdo do retorno & posigdo inicial (X23)
é retida na label pablica G_bHomingCMD, e
enviada ac madulo de movimento como
condigdo de inicio do retorno a posigdo inicial.
Um intertravamento é definido para evitar que o
retorno 3 posicdo inicial seja iniciado durante a
execugdo de outro programa.

Apos a recepcdo do sinal de que o madulo de
movimento acionou o retorno & posigdo inicial,
G_bHomingCMD é redefinido na borda de
subida desse sinal.



_ Exemplo de programa

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

(Continuagdo da pagina anterior)

BET

Corrvrared

-l
1
e} )
vaitioning 00 Bury  Homirg  Cortiruou
Request &
Peaitionirg
Start Res
—
1] [T

Fositioning Caorerearsd
rone

Peaitionirg

15 plortirmmusFositionirg

e Homirg  Poskionkg ot
Requedt  Start ticnirg
Fiegsst ]

A borda de subida do inicio do controle de
posicionamento (X24) é retida em G_bPosCMD, e enwiada
ao madule de movimento como condigda de inicio do
controle de posicionamento.

Um intertravamento é definido para evitar que o

controle de posicionamento seja iniciado durante a
execugdo de outro programa.

Apos a recepcdo do sinal de gue o madulo de movimento
acionou o retorno 3 posigio inicial, G_bPosCMD &
redefinido na borda de subida desse sinal.

O programa de inicio do pesicionamento
continuo é descrito no capitulo 3.
Para saber detalhas, consults 3.4,

Quando X2F é ativado, os ermos sdo redefinidos.



_ Exemplo de programa )

(2) Programa da CPU do PLC
2) MONITOR (ST, programa de scan)
SetPosition (Definir posicao) e SetVelocity (Definir velocidade) do monitor do eixo, definidos como uma label publica, sdo
armazenados nos dispositivos de palavras DO e D2.
Uma vez que SetPosition e SetVelocity sdo do tipo nimero real de precisdo dupla, sdo convertidos para o tipo palavra
dupla com assinatura, para que possam ser facilmente manuseados pela CPU do PLC. (Nota)

Embora esses dispositivos de palavras ndo sejam usados neste curso, sdo usados para exibir dados em outros programas
de sequéncia e no GOT, e para outros fins.

14 00:0 f:= LREAL_TO_DINT(ROTE_0000.kxis0001 .Md.SetPosition]);
A DZ:0 = LREAL_TO_DINT(RDTE_O000. 410001 .MHd. SetVelacity);

| Especifique o tipo palavra dupla com assinatura com "D0:D". ]

(Nota) Quando o tipo nimero real de precisdo dupla é convertido para o tipo palavra dupla com assinatura, se o valor a ser
convertido estiver fora da faixa de -2147483648 a 2147483647, ocorrerd um erro de calculo.

-

3




_ Exemplo de programa

(3) Programa do médulo de movimento
1) ServoON_JOG (tipo de execucdo normal)

ff-——-- Servao ON-----

1

2 MC_Power_1¢(

3 s = hwis0001 .AxisRef,
4 Enable = TRUE ,

5 [ServoON := G_bSYONCHD, je

i Busy => hFPowerBusy

T

g8

I JOG Operation-----

100 A/Initial Yalue Setting
11TEIF (hPowerBusy) THEN

12 ledoghceeleration = 50000.0;

13 ledozleceleration = 50000.0;

14 ledozderk = 0.0;

15:LEND_IF;

16

170 SAJ0G

180 MCv_Joz_1(

14 fia = Nuis0007 . hwizfef

20 JogFarward = G_hdogFud ,

21 JogBackward = G_bJozBuwd . ——
27 Yelaocity = G ledogVelocity

23 tcceleration:= ledoghcceleration ,

24 Deceleration:= ledogleceleration ,

25 Jerk = ledogderk .

26 [Busy => G_bJozBusy e
2T

78

Recebe o sinal de servo ativado (G_bSVONCMD) da CPU
do PLC e executa o servo ativado (ON).

Armazena os valores da aceleragdo JOG,
desaceleracdo JOG, e jerk do JOG nas labels quando
a safda Busy de MC_Power 1 é ativada.

Recebe os sinais de inicio de JOG e velocidade de JOG da
CPU do PLC.

Retorna a saida Busy para a CPU do PLC.

(Nota) Neste exemplo de programa, os sinais de E/S dos FBs que nao forem usados, ou que ndo tenham sido alterados em

relacdo aos valores iniciais, serdo omitidos.



_ Exemplo de programa )

(3) Programa do médulo de movimento
2) Posicao inicial (tipo de execucdo normal)

1 Jfemm- Homing Operation----- Recebe o sinal de comando do retorno & posicdo inicial
20 fflnitial Yalue 3etting, Operation Start Reguest  (G_bHomingCMD) da CPU do PLC.

im IFTHEN + Armazena o endereco da posigdo inicial na label e ativa o
4 erositionl := 0.0 ; pedido de retorno a posicdo inicial (G_bHomingReq).
5 |G_bHomingReq := TRUE 3}

: ELStG_bHomingHeq ;= FALSE ;e Desativa G_bHomingReq quando

5 LEND IF: G_bHomingCMD ¢ desativado.

4

100 //Haming

117 MC_Home _1¢

12 fxis = fxic000].8%isRef ,

13 [Execute = G_hHomingReq,

14 Fosition = G_lefositiond ,

15 Dane => hHomingDone ,

16 Buswy =» G_hHomingBusy ,

17 Commanddborted =» bHominghborted .

18 Errar => hHomingError

19 s

20

210 AfDone Sienal =» PLC CPU

27 [G_anmingDnne := bHominglone OR hHominghhaorted OR bHomingError;l

23

Retorna o sinal de conclusdo da execucdo para a CPU do

PLC, depois que o retorno & posigéo inicial for concluido
#» com sucesso (salda Done ON),

a execucdo € interrompida (saida CommandAborted

ON), ou acorreu um erro (saida Errar ON).




_ Exemplo de programa

(3) Programa do médulo de movimento
3) Posicionamento (tipo de execu¢do normal)

1y - Positioning Operation-----
20 //lnitial Yalue Setting, Operation Start Reguest
3B IF |G_bPosCHD |THEN *

4 sitionl 1= 150000.0;
hi lePosVelacity := 50000.0;
i lePoshcceleration = 100000.0;
1 lePosDeceleration := 100000.0;
8i lePoslerk 1= 200000.0;
a;|  [G_bPosRea := TRUE; }

10} ELSE

11} G_hPosReq := FALSE; =
12i-END_IF;

13i

I4§ ffPositioningl
IE; MG Movehbsolute 1(

16i huis = hwis000].hxisRef ,

17 [Execute = G_hPosRea ,

18; Position = lefositionl .

18} Velocity = lePosVelocity ,

20 becelerat ion = lePoskceeleration ,

21 Deceleration = lePosDeceleration ,

22 Jark = lePosderk ,

23 Direction = WC_DIRECTION__mcShortestWay o
24i BufferMode = WC BUFFER MODE mchborting ,
25i [Dune =» blovehbs1Done ,

26 Conmandfboried -+ bNoveRbsIRborted ,

2h Error = bMovedbslError

28

N
200 S/Dwell

300 TON_I(IN:=|bMovehbsiDone |,PT:= THS00ms ,0=>[blwel |l _out|);
31 f/Positioning

321 MC_MoveAbsolute _2(
33 Bxis

heis0001 . AxisRef ,

34i [Exethe = bDeelll_out ,

35i Fosition = G _TePos tionll ,

36 Walocity = lePosVelocity .

T bceceleration = lePoshcceleration ,
38 Decelerat ion = lePosDeceleration ,
38 Jerk = |ePoslerk ,

40 Direction = WC_DIRECTION

41! BufferMade := WG _BUFFER _WODE

421 [Dune => blWovehbsZlane ,

43 TonnandPooried =-- ONOVERREZROOTLED
44 Error =» blovehbsZError

45 13

46; S/Dwell 1

4?% TON 2(IN:=bMovehbs2Done |,PT:= THS00ms ,0=>|b0wel 12 _out |);

490 //Error Signal, Aborted Siznal

500 bPosError 1=
511 bPoshhorted :=
52

bWovehbslError OR bMovehbsZError;
blovedbsldhorted OR bNovehbsZAborted:

53/ //Dane Signal => PLC CPU

meshortiestWay o
mehbarting

Recebe o sinal de inicio do controle de posicionamento
{G_bPosCMD) da CPU do PLC.

Os dados necessarios para o posicionamento sdo armazenados na
label, e o pedido de inicio do controle de posicionamento
(G_bPositioningReq) & ativado.

Desativa G_bPositioningReq depois que
G_bPosCMD for desativado pela CPU do PLC.

~ MC_MoveAbsclute executa o posicionamento.

-

Inicia o temporizador com atraso, que aciona o dwell
quando a saida Done de MC_MoveAbsolute_1 for ativada.

1

Passado o tempo de dwell, MC_MoveAbsolute
executa novamente o posicionamento.

-

Inicia o temporizador com atraso, que aciona o dwell
quando a saida Done de MC_MoveAbsolute_2 for ativada.

Retorna o sinal de conclusdo da execugao para a CPU do

54§[G_bPDGDDrE ]

bDwel |2_out OR bPosError OR bPosfborted; P——i

PLC, depois que o tempo de dwell se esgota ou se a saida
Error ou a saida CommanndAborted de

MC_MoveAbsolute for ativada.



_ Exemplo de programa )

(3) Programa do médulo de movimento
4) ErrorReset (tipo de execucao normal)

/fhxis Error Reset
MC_Reset _1(
hxis := Axis0001.4xisRef
[E::‘ecu’r.e = G bhErrorReset [ﬁ—

Recebe o sinal de redefinicdo do erro (G_bErrorReset) da CPU
—— do PLC, e executa a redefinicdo do erro do eixo e a
redefinicdo do erro do sistema.

J/8vstem Error Reset

MCv _MotionErrorReset _1(
[Execute := G_bErrorfeset Je—d

)!

=l O O = QO D =—=

= OO O OO



_ Gravando um programa )

Grave o programa e os parametros na CPU do PLC e no médulo de movimento.

1) Depois que todos os programas da CPU do PLC forem reconstruidos, selecione [Online] — [Write to PLC], na barra de
ferramentas do GX Works3, para gravar todos os dados na CPU do PLC.

2) Quando os parametros forem gravados na CPU do PLC, a comunicacdo com o médulo de movimento é ativada.
Selecione [Online] — [Write to Module], na barra de ferramentas de Motion Control Setting Function, para gravar todos os

dados no mdédulo de movimento.

3) Reinicie a CPU do PLC para concluir a gravacao.



_ Verificacdao da operacao

Clique no botao Executar, na area inferior esquerda da janela.




_ Verificacdao da operacao )

T
= =

Verifique a operacao do exemplo de programa.
Antes de iniciar a operacao, certifique-se de que os programas da CPU
do PLC e do modulo de movimento estejam gravados.




_ Verificacdao da operacao )

RESET RUN
STOP
~—
RO4CPU RD78G4

RUN ERR
REA — I

ERRO PROGRAM RUN
PROGRAM R T DUNK
BATTERY ____SDMmD

CARD READY CARD READY

- Sommonr

mm\‘mmw\‘%m\wm\\l
[ ] ] [ |

Defina o botao RUN/STOP/RESET da CPU do PLC como RUN.
A luz READY e a luz PROGRAM RUN da CPU do PLC se acendem.
A luz RUN do moédulo de movimento se acende.




_ Verificacdao da operacao )

MELSEva--:fS

RESET _ RUN

SFETY

S TO P CC-LinkIE TSN

[mlp 2
-
-

m\\\m\‘m\m\i‘m\\%\\m\m\‘:
=

.

Espere até que a luz PROGRAM RUN do
maodulo de movimento se acenda.
“r.01" é exibido no servo amplificador. (Os pontos se acendem.)
O servomotor entra no estado de servo ativado (ON).




_ Verificacdao da operacao )

MELsmvb-:fi
r ~
- RUN
I@
SETY
Servo CC-LinkIE TSN
5 L%
desativado
(OFF)
L

i\\\.\\\\\l.\&\“\\\\\\‘h‘.\\‘\\\‘r\\\\\\“\\\\\\\\\\\\‘:\“.\‘S{ .
= = =

Acione X20 para executar o comando servo desativado (OFF).
"r.01" é exibido no servo amplificador. (Os pontos piscam.)
Desative X20 para executar o servo ativado (ON) novamente.




_ Verificacdao da operacao )

J0G com rotagdal JOG com rotagaal
de avanco de recuo

-
= = =

i ™

Ative 0 JOG com rotacao de avango (X21) para mover o eixo na diregao
de aumento do endereco, e desative-o para parar.

Ative 0 JOG com rotacgao de recuo (X22) para mover o eixo na direcao
de reducao do endereco, e desative-o para parar.




_ Verificacdao da operacao )

-
CPU do PLC Modulo de movimento
RD76.0 RD78 0 RD7S.0 D780
000.G_b 000.G_b (00.6_b 000.6 b
x21 xz2 Homing PosReg ContPus JagPwd HJDG
R
2 MCv_log_1{
—{ }+FH/—( o Axis := Axis0001.AxisRef ,
RD78.0 RD78_0 RD78.0 RD78.0 JogForward I :=|G_bJogFwd|,
000.G_b 000.G_b 000.G b 000.6 b sy T O =
RE Waz- (WSS IMELUNGY e JogBackward| :=|G_bJogBwd),
Re Re 3
s 2 Velocity ;= G_leJogVelocity ,
“ MH—< :'_ Acceleration = leJogAcceleration,
Deceleration := leJogDeceleration,
[ e Jerk ;= leloglerk,
o @ ->[G_blogBusy
%
| 1§
L

Verifique o monitor do programa.

Quando X21 é ativado, "RD78_0000.G_bJogFwd" é ativado e
"G_bJogFwd" é ativado, no lado do médulo de movimento.
Quando a entrada JogForward de MCv_Jog_1 é ativada, o0 JOG com
rotacdo de avanco € iniciado.




_ Verificacdao da operacao )

i CPU do PLC Médulo de movimento
RD76.0 RD78_0 RD78 0 RD78 0
X1 xaz o E‘i"nﬁf; g /110G
Heq MCv_Jog_1(

—{ H/T_II_(H/—( o Axis := Axis0001.AxisRef ,
RD78_0 RD78_0 RD7E.0 RO78.0 JogForward :=|G_bJogFwd|,
%21 X2z 000.Gb 000G bODOGh 000.G b I
Homing PosReq ContPos JogBwd *

e i Velocity ;= G_lelogVelocity ,
Acceleration = leJogAcceleration,
Deceleration := leJogDeceleration,
Jerk := leJoglerk,

 Busy gl G.0/ogBusy|

Quando X22 é ativado, "RD78_0000.G_bJogBwd" é ativado e
"G_bJogFwd" é ativado, no lado do mddulo de movimento.
Quando a entrada JogBackward de MCv_Jog_1 é ativada,
o JOG com rotacao de recuo € iniciado.




_ Verificacdao da operacao )

Retorne b posicho|
inicial

-
= =

i

Ative o retorno a posicao inicial (X23) para iniciar esse procedimento.
Execute o retorno a posicao inicial com o método do dog de
proximidade (33 é subtraido de Pr.PT45)

O eixo para um pouco depois do dog,

e define esse ponto como a posicao inicial.

A




_ Verificacdao da operacao )

-
CPU do PLC Médulo de movimento
RD78_0 ROD7&_0 RDTE O {/-----Homing Operation-----
23 i, Poshi Eaas {/Initial Value Setting, Operation Start Request
Req IF|G_bHomingCMD|THEN
‘“ I I I SET Efﬁam L G I*.:F’.'.J'sil.iur'ﬂ :=00;
CMD G_bHomingReq [ := TRUE;
RD7E_O ELSE
ﬁ:ﬁﬁ; G_bHomingReq | := FALSE ;
Done END_IF;
_m RST gﬁﬁﬂ?ﬁ - /fHoming
MC_Home_1(
5 := Axis0001.AxisRef ,
'asitior := G_lePositionD ,
Done =>|bHomingDone
CommandAborted | =>|bHomingAborted |,
Error =>|bHomingErrar
b
L - e . //Done Signal => PLC CPU
: I = . g I |C .'3Ho|*’.i'1qDo."|r)L=|h-—Ir_1'n r':_:l'JDr'nul(JR bHom r'g:ﬂ.hﬂ'h.‘dl
[ e N SR RN OR|bHomingError:
\
i

Verifique o monitor do programa.
Quando X23 é ativado, "RD78_0000.G_bHomingCMD" é definido.
"G_bHomingCMD" é ativado no lado do médulo de movimento, e
"G_bHomingReq", que o comando de execucao de MC_Home_1, é
ativado.




_ Verificacdao da operacao )

-
CPU do PLC Médulo de movimento
RD78.0 RD78.0 RD78 0 //-----Homing Operation-----
R Posftey anthon {/Initial Value Setting, Operation Start Request
Reg G_bHomingCMD|THEN
RO78_0000. G lePosition = .
‘“ l l l SR P | G_lePosition0  := 0.0;
CMD G = TRUE;
RD7E_0
0.G_b = minaRea | == :
Homias G_bHomingReq | := FALSE ;
Done END_IF;
RO78_0000. :
—m RST g_hliﬂslnming - //Homing
MC_Home_1(
Axis := Axis0001.AxisRef ,
Position := G_lePositionD ,
Done =>|bHomingDone
CommandAborted | =>|bHomingAborted |,
Error =>|bHomingErrar
s
| =
3 : /{/Done Signal => PLC CPU
L k - " -
\
i

Quando o retorno a posicao inicial € concluido, a saida Done e
"G_bHomingDone" é ativada.
"G_bHomingCMD", no lado da CPU do PLC,

é redefinido com o estado inicial.




_ Verificacdao da operacao )

Posicionamenta

[
= = =
e ——————

A ativacao do inicio de posicionamento (X24)
inicia 0 movimento de ida e volta.
O eixo avanga 150 mm e para durante 0,5 segundo,
recua 150 mm e para durante 0,5 segundo.




_ Verificacdao da operacao )

CPU do PLC Médulo de movimento
e Positioning Operation-
RO7E_0 ROD7E_0 RD7ED //initial Value Satting, Dperatmn Start Request
X324 DODG_I: DOUGJ:IUOUEJ:I =
JogBusy Homing ContPos
Reg Reg
s
G_bPasCMD
RD7E_0
000.G_ b
PosDone =
Gb
| RST |ro7s ooco, ol
| G_bPasCMD |
Way ,
- i
- - - Error | == 3,"\,"
—
L

Verifique o monitor do programa.

Quando X24 é ativado, "RD78_0000.G_bPosCMD" é definido.
"G_bPosCMD" é ativado no lado do modulo de movimento, e
"G_bPosReq", que é o comando de execucao de MC_MoveAbsolute_T,
é ativado.




_ Verificacdao da operacao )

-
CPU do PLC Médulo de movimento
f{Positioning2
RO7E_0 RO7S_0 RDTE_OD MC_MoveAbsolute 2{
%24 000.G_b 000.G_b 000.G_b Axis = Axis0001. AxisRef
JogBusy Homing ContPos i
Req Reg - o
SET Pasitior = G_|ePasition( ,
ROTE_0000, Velocity =T
Accaleration = lePosAcceleration ,
Jeceleration = celeration,
RDT7E 0 erk =
000G b Jirection i=
robne BufferMode :=
RST |rovs_oooo.
G_bPasCMD |
%
fDwell
O~ (- IR = 7#500ms [5}- NI
//Error Signal, Aborted Signal
l:|'-'.3.|"||:|l j:I_nlx- -'F.-'ll:'\-:-"!JJOR|!Z-"\-"I:'.'FJ-\IH.)'-T'-ZZ-'k
bPostborted | :=| bMoveAhbs 'a‘\.!:cr:-:--:'|OR] b :r;-).-‘r;-sz_’-"\::-:-19:I|,‘
J/Done Signal => PLC CPU
O - EEREERERNOR P osError OR[BPosAborted];
o - -
[,
L
’

Depois que o movimento de ida e volta termina e o tempo de dwell se
esgota, "G_bPosDone" é ativado.

"G_bPosCMD", no lado da CPU do PLC, é redefinido com o estado
inicial.




_ Verificacdao da operacao

-
CPU do PLC Médulo de movimento
//Positioning2
RO7E_0 RO7S_0 RDTE_OD MC_MoveAbsolute 2{
¥24 000.G_b DOUGJJ 000.G_b Axis = AxisD001. AxisRef ,
JogBusy :;’;1'“9 gg;tl’ns hDwelll_out]
‘“ I I I SET [ro7e 0000, | =
G_bPasCMD -
Deceleration := el"asiisc—:'l?la'.imn:
RD7E_0 Jerk = lePaslerk,
000G b Jirection = MM DIRECTION mcShortestWay
FosDane BufferMode = MC_BUFFER MODE_mcAbarti
—h' RST Euglfagup - Commandborted [=> . i
| e -['-_ 14 =
%
SiDwell
ON_2{N}=[bMoveAbs2Dane],PT:= T#500ms [QF>[b0wellZ_out])
//Error Signal, Aborted Signal
l'.l'-'n'.l?'n:ll j:I_:JI-\-‘: -'\l.".'.:‘“e)llOR=.3‘w.-1u~.-e-t.t'\|_h?:'r'-"-'L'
bPosAborted | :=|bMoveAbs1AbortedOR] bMoveAbs2 Aborted];
//Daone Signal => PLC CPU
[G_bPosDone| :=[bDwell2_out)OR{bPosError|OR[bPosAborted);
I\t«\%;'.... e |
o - -
L 7
s y
- . - Ld Ll
Isto conclui a verificacdo da operacao.
L ’ - L4 *
Va para a proxima pagina.
\, J




_ Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e O que é uma label publica?
e Definicdo da label publica
e Exemplo de programa

e Gravando um programa

e \Verificacdo da operacédo

O que é uma label pablica? e A label publica é uma label compartilhada que pode ser usada no médulo de movimento e também na CPU
do PLC.
Definicdo da label pablica e Registre as labels publicas a partir das labels globais do médulo de movimento.

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

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

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

e Depois de definir as labels publicas no médulo de movimento, reconstrua todos os programas e reflita as

labels publicas.

e As labels publicas séo registradas na label do médulo, no lado da CPU do PLC.

Exemplo de programa e Este capitulo descreveu o seguinte exemplo de programa: um programa de ladder da CPU do PLC que
utiliza labels publicas para trocar o sinal de inicio do posicionamento e o sinal de concluséo do

posicionamento.

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

Verificacdo da operacdo e Vocé verificou a operacdo do exemplo de programa apresentado no video.




m Modo de buffer

O modo de buffer executa operagdes continuamente, iniciando varios FBs de operacdo de Motion control FBs.
Ele pode ser definido com a entrada BufferMode do Motion control FB.
E possivel iniciar até dois FBs ao mesmo tempo, para cada eixo e grupo de eixos.

(Exemplo) MC_MoveAbsolute

MC_Movehbsolute_1(

Axis = Axis0001.AxisRef ,
Execute := G_bPositioningReg ,
ContinuousUpdate:= FALSE ,
Position = |ePosition! ,
Yelocity = |ePosVelocity ,
Acceleration := lePoshcceleration
Deceleration := lePosDeceleration ,
Jerl = lePosderk ,
Direction = MC DIRECTION mcShortestWay ,
[ BufferMode := MC_BUFFER_MODE __mchborting ,
Optfions := 0 ,//nchccDec
Donfe => bMovehbslDone ,
CommandAborted =» bMovehbslhAborted ,
Errppr => bMovedhslError
)i (0ou MC_BUFFER_MQDE__mcAborting +++ O FB em execugdo € interrompido, e o proximo FB €
imediatamente executado.
1 ou MC_BUFFER_MODE__mcBuffered +++ Depois que a operagdo do FB em execucdo € concluida, o
proximo FB é executado.
2 ou MC_BUFFER_MODE__mcBlendingLow «++ Avelocidade alvo mais baixa do FB em execucdo e do FB que
sera colocado em armazenamento temporario é definida como a
I velocidade de comutagio.
3 ou MC_BUFFER_MODE__mcBlendingPrevicus +++ A velocidade alvo do FB em execugao é definida como a
velocidade de comutagio.
4 ou MC_BUFFER_MODE__mcBlendingMext +++ A velocidade alvo do FB que serd colocado em armazenamento
temporario é definida como a velocidade de comutagao.
5 ou MC_BUFFER_MOCDE__mcBlendingHigh +++ A velocidade alvo mais alta do FB em execugdo e do FB que sera
- colocado em armazenamento temporario € definida como a
velocidade de comutagio.
[Ponto]

e MC_DIRECTION.

2 VARIABLES AND MOTION CONTROL FB
2.2 List of Enumerators

Para a entrada de Direction e BufferMode, especifique nimeros ou enumeradores ENUM comegando com MC_BUFFER_MODE

Para saber detalhes sobre os enumeradores ENUM, consulte o0 manual a seguir.

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




O diagrama a seguir mostra a operacdo quando BufferMode é definido como 0:
mcAborting. O FB em execucdo é interrompido, e o proximo FB é imediatamente executado.

Velocidade
M

Velocidade alvo de FB1

Velocidade alvo de FB2

> Hora

[ (Posicdo alvo de FB1) | | {Posicao alvo de FB2) |

Execute de FB1

Busy de FB1

Active de FB1

Commandaborted de FB1

Execute de FB2

i f : vl
Busy de FB2 ]

Active de FB2

Done de FB2 :I

...__‘_"
)




_ Armazenamento temporario

O diagrama a seguir mostra a operacdo quando BufferMode é definido como 1: mcBuffered.
Quando a operacao do FB em execugao é concluida, o proximo FB é executado.

Velocidade

Velocidade alvo de FB1

Velocidade alvo de FB2

> Hora

| (Posicdo alvo de FB1) | ‘ (Posicdo alvo de FB2) |

Execute de FB1

Busy de FB1

Active de FB1

Done de FB1 q

Execute de FB2 t‘
! f =
Busy de FB2 /

i ' W

Active de FB2 5 i

Done de FB2 :|




Quando BufferMode é definido como mcBlending***, o préximo FB é executado continuamente, assim que se atinge a posicdo
alvo do FB em execugéo.

Na descricao a seguir, o primeiro FB a ser executado é FB1, e o FB a ser armazenado temporariamente é FB2.

(1) BlendingPrevious

O diagrama a seguir mostra a operacao quando BufferMode é definido como 3: mcBlendingPrevious.
A operacao é executada na velocidade alvo de FB1, até a posicdo alvo de FB1.

Quando a operacao é alterada para FB2, a velocidade ¢é alterada para a velocidade alvo de FB2,

e ocorre a mudancga para a posicao alvo de FB2.

Velocidade

Velocidade alvo de FBT f---ooooooees

Velocidade alvo de FB2 |----wwmmefomsmmmmmmnncns

> Hora

‘ (Pasicdo alvo de FB1) \ ‘ (Posicdo alvo de FB2)

Execute de FB1

A
A
E 1
Busy de FB1 {
i}
Active de FB1 i
: : Vo
Done de FB1 i «1
Execute de FB2 I:\_
: | P |
Busy de FB2 /
!
: i L
Active de FB2 &

Done de FB2 q




(2) BlendingNext
O diagrama a seguir mostra a operacao quando BufferMode é definido como 4: mcBlendingNext.
A velocidade muda para a velocidade alvo de FB2 quando a operacdo atinge a posicao alvo de FB1.

Velocidade

Velocidade alvo de FB1

Velocidade alvo de FB2 f---rwmxrwmmeeformmcmmeccccicc )

Hora

| (Posicdo alvo de FB1) | | (Posicéo alvo de FB2) |

Execute de FB1

LY
i
E ]
Busy de FB1 i/
JIJ
4
Active de FB1 i
| . s
Done de FB1 ; .1
Execute de FB2 I Lr
| B
Busy de FB2 ; ' ]
' . T
i ' g
Active de FB2 !

Done de FB2 q




(3) BlendingLow, BlendingHigh
A operac¢do quando BufferMode é definido como 2: mcBlendingLow ou 5: mcBlendingHigh varia,
dependendo de qual das velocidade alvo de FB1 e FB2 for maior.

Velocidade alvo de FB1 Velocidade alvo de FB1

Definicdo do valo
i vaior > Velocidade alvo de FB2 < Velocidade alvo de MFB2

2: mcBlendinglow | A mesma operacdo que BlendingPrevious A mesma operacao que BlendingNext

5: mcBlendingHigh | A mesma operac¢éo que BlendingNext A mesma operacdo que BlendingPrevious

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

Velocidade

Velocidade alvo
de FB1, FB2

> Hora

| (Posicdo alvo de FB1) | | ({Posicao alvo de FB2) |

Execute de FB1

Execute de FB2 |_




_ Exemplo de programa

(1) Operacgdo do exemplo de programa
Este capitulo utiliza o exemplo de programa visto no Capitulo 2.
Verifique a diferenca na opera¢do em modo de buffer de um programa que comeca com X25.

Iltem FB1 (MC_MoveAbsolute) FB2 (MC_MoveAbsolute)
Endereco de posicionamento | 75000,0 [um] 150000,0 [um]
Velocidade 50000,0 [um/s] 25000,0 [um/s]
Aceleracao, desaceleracéao 100000,0 [pm/s?] 50000,0 [um/s]
Jerk 200000,0 [um/s3] 100000,0 [pm/s>]




_ Exemplo de programa

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

15 [Font rauous

16 (may

17 (E2)

ROTE OO0

omin 3 bPosRe TR ]
1t N
SET Ciortinwcnu
foontinuou  JOG Busy  Homing Pagitioning 5
3 Rt Etart F:o; fioning
Fazitioning Fequesi Comravanid
;] ]
MO
RET Dot o
it F
5 Pros itioning
Fasitioning Ceoivanvesred
Do

A borda de subida do inicio do contrale de
posicionamento continuo (X25) & retida com
G_bContPosCMD, e enviada ao madulo de
movimento como condigdo de inicio do controle
de posicionamento continuo.

Um intertravamento € definido para evitar gue o
controle de posicionamento seja iniciado
durante a execugdo de outro programa.

Apds a recepgdo do sinal de gue o modulo de
movimento acionou o sinal de conclusdo do
retorno a posigdo inicial, G_bContPosCMD é
redefinida na borda de subida desse sinal.



_ Exemplo de programa

(3) Programa do médulo de movimento
ContinuousPositioning (tipo de execu¢do normal)

11 #f-----Continuous Fosilioning Operation-----
20 Fflpidial Yalys Zetting, Operation Start Reguesti
3B IF[G_bContPosCHD NHEN
4 efosition 2= 75000.0;
5 lePosVelocityl += 50000.0;
[ lePosdccelerstionl 2= 100000.0;
1 lePoslecelerationl := 100000.0;
8 lePasderkl = 200000.0;
i1 lePosition? r= 150000.0;
10 lePosYelocityd t= 25000.0;
11 lePoshcceleration? = 50000.0;
12 lePosDeceleration? := S0000.0;
13 lePosJerkd = _100000.0;
14 IE_l\L'.‘nnIPn::-'w 1= TRUE:; l—
15| ELSE
16 G_bContPasReaq := FALSE;
17 LEND_IF;
18
HPositioningl
FET MC_Movehbsolute_1( 1
21 hails 1= Auis0001 AxisRef .
2 IF'«’Pr.IHF! 1= G_bContPosReq ,
23 Fosition := lePositionl ,
24 Velocity = lePosVelocityl .
25 hcceleration:= lePoshccelerationl
26 Decaleration:= lePosDecelerationl
7 derk = lePosderkl
2 Direction = MC_DIRECTION_ _mcShortestWay
9 Dong =» bHovedbez]lone
a0 fActive => bMovedbs|Active
i Commandiborted =+ ONoveRbDslRbDOrLed .
32 Errar = hMaveAbszlError
3
= fiPoasitioning?
FE2 MC_Movehbsolute_2(
m Auis 1= Awis0001 . AxicRef |
a1 [Execute 1= bHovedbsThctive ,
38 R TS Teros LIone »
39 Yelocity = lePosVelocityl
40 hcceleration:= lePoshcceleration?
41 Deceleration:= lePosDeceleration? .,
42 Jerk lePosdaerk? ,
43 1 : OIRECT IO astlas
44 fuffarlode ; HUFFER MODE  mcBuffered,
45 lane => bNovedbsiDore
4h GonnangdborLeg = hHaueﬂw:.$hDFiDEt-]
41 Errar =» bhMovehbsZErrar
48 )
430 J/Dwell
500 SET{bHovelbsZlone}bDwell _In);
51 TON_TUTN:= BOwelT_In ,PT:= THI00m: ,0=>[bhwe 1 _out |
52

53 /f/Error Signal, #berlad 5ignal
54 bError 1= bMoveitbsiError OR bMovelbs2Error;
55 baborted := bMoverbsihborted OR bHovedbsZiborted;

Recebe o sinal de inicio do controle de posicionamento
continuo (G_bContPosCMD) da CPU do PLC.

Os dados necessdrios para o posicionamento sac
armazenados na label, e o pedide de inicio do controle de
posicionamente centinuo {G_bContPositioningReqg) & ativado.

Desativa G_bContPositioningReq, depois que
G_bContPosCMD & desativado.

FB1 (MC_MoveAbsolute_1) executa o posicionamento.

FB2 (MC_Maovelbsolute_2) & iniciado pela saida Active de
FB1 (MC_Movelbsolute_1). Em seguida, FB2 é colecado no
armazenamento temporario, enquanto FE1 € executado.

Altere a entrada BufferMode de FB2 (MC_Mavelbsolute_2) e

verifique a operagéo do modo de buffer.

O dwell que aciona o temporizador com atraso € iniciado
pela saida Done de FB2 (MC_Movelbsclute_2).

56
57 //Done Signal =» PLC CR
58 G_bGoniPosDone :={bDwell out JOR bError OR bhborted;

59, S/Reset Owell_In
60; RST(G_bContPosDone,bbeall_In);

Retarna o sinal de conclusdo da execugdo para a CPU do
PLC, depois que o tempe de dwell se esgota ou se a
saida Error ou a saida CommanndAborted de
MC_Moveblbsolute for ativada.

Ao mesmo tempo, a entrada do tempeo com atraso &
redefinida.



_ Verificacdao da operacao

Clique no botao Executar, na area inferior esquerda da janela.




_ Verificacdao da operacao )

J/fPositioning?
HC MovehAbsolute 2

AxisOUO0! .&xisRef ,

bMoveAbslActive ,

Execute
Position

I'.IIE i oCc | t ¥

ePosition? ,
lePosYelocity? ,
Acceleration:= lePoshcceleration? ,
|lePosDeceleration? .
ePosderk? ,

Direction MC DIRECTION mcShortestWay ,

BufferMode MC_BUFFER_MODE__mcBuffered,

Done => bMovehbsZDone ,

Deceleration:

Jerk

LI I I A A A T S B B N

Commandfiborted =2 ﬁ”ﬁ“ﬁﬁh?”;hﬂrfﬁd,
Error => bMovedbsZError

Verifique a operagao do modo de buffer.
Abra "Linearinterpolation" no exemplo de programa e altere a entrada
BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 para verificar a operacao do
modo de buffer.




_ Verificacdao da operacao )

J/fPositioning?

HC MovehAbsolute 2
Axis Ay is0001.AxisRef ,

Execute bMoveAbslActive ,

Position

I'.II e i oCc | t ¥

ePosition?2 ,
lePosYelocity? ,
Acceleration:= lePoshcceleration? ,
|lePosDeceleration? .
ePosderk? ,

Dicacilog MO DIRECTION _acShociacils
BufferMode IUJ_EJFFEH_HHUE__mLEuFfered.l
Uone = DNOYenoszuonNe .
Commandfiborted =2 ﬁ”ﬁ“ﬁﬁh?”;hﬂrfﬁd,

Erraor => bMovehbsZError

);

Deceleration:

Jerk

LU T 1 1 O S G

mcBuffered € predefinido quando o programa é baixado.




_ Verificacdao da operacao )

//Positioning2
HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .
ePosderk? ,

Dicacilog MO DIRECTION _acShociacils
BufferMode IUJ_EJFFEH_HHUE__mLEuFfered.l
Uone = DNOYenoszuonNe .
Commandfiborted =2 ﬁ”ﬁ“ﬁﬁh?”;hﬂrfﬁd,

Error => bMovehbsZError

);_

e s sa s aw am am
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Em primeiro lugar, verifique a operacao de mcBuffered.
Verifique se a entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 esta
definida como "MC_BUFFER_MODE__mcBuffered",

e grave o programa no modulo de movimento.




_ Verificacdao da operacao )

Definir
posigao

Posicdo alvo de FB1
(75000 [um])

Definir
velocidade

O motor é acionado quando X25 é ativado.
O grafico mostra os valores Definir posicao e Definir velocidade.




_ Verificacdao da operacao )

Definir
posigao

Posicdo alvo de FB1
(75000 [um])

Definir
velocidade

No mcBuffered, FB2 é executado apos a conclusao da operacao de FB1.
No exemplo de programa, o eixo para na posicao alvo
75000 [um] de FB1, e se move para a posicao alvo de FB2.




_ Verificacdao da operacao )

//Positioning2

HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|ePosDeceleration? ,
ePosderk? ,
Dicacilog MO DIRECTION acShociacils
BufferMode HG_EUFFEH_MDDE__mthurIiu;Ll
Uone = DNOYenDszuONe e
Commandfborted => bMovefbsZhborted,
Error => bMovehbsZError
)3

LU T A 1 O S G

A seqguir, verifique a operacao de mcAborting.
Altere a entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 para
"MC_BUFFER_MODE__mcAborting", reconstrua todos os programas e
grave-os no modulo de movimento.




_ Verificacdao da operacao )

Definir
posigao

Definir
velocidade

O motor é acionado quando X25 é ativado.
O grafico mostra os valores Definir posicao e Definir velocidade.




_ Verificacdao da operacao )

Definir
posigao

Definir
velocidade

No mcAborting, FB1 é interrompido quando o Execute de FB2 ¢ ativado.
No exemplo de programa, uma vez que o Execute de FB2 é
ativado logo depois que FB1 inicia a operacao, a operacao é

praticamente igual a que ocorre quando apenas FB2 é executado.




_ Verificacdao da operacao )

ON
Execute de FB1
OFF

ON
Active de FB1
OFF

CommandAborted ON
de FB1 OFF

ON
Active de FB2
OFF

Verifigue os sinais de E/S de FB1 e FB2 na hora de inicio.
A saida CommandAborted de FB1 é ativada,
indicando que FB1 é interrompido.




_ Verificacdao da operacao )

//Positioning2
HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .

ePosderk? ,

Dicaciion MO DIRECTION acShoriaails
BufferMode HH_EJFFEH_HHUE__WLBIE&Jiw;Frev:uw;J
Uone = DNOYenoszuonNe .

Commandfhborted => bMovefbsZAborted,

Error => bMoveAbsZError

);_

e s sa s aw am am
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A seqguir, verifique a operacao de mcBlendingPrevious.
Altere a entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 para
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingPrevious", reconstrua todos os
programas e grave-os no modulo de movimento.




_ Verificacdao da operacao )

ggﬁggo Posicdo alvo de FB1

(75000 [pm])

Velocidade do comando
de FB1 (50000 [um/s])

Definir
velocidade

O motor é acionado quando X25 é ativado.
O grafico mostra os valores Definir posicao e Definir velocidade.




_ Verificacdao da operacao )

ggﬁggo Posicdo alvo de FB1

(75000 [pm])

Velocidade do comando
de FB1 (50000 [um/s])

Definir
velocidade

No mcBlendingPrevious, a velocidade do comando de FB1 é aplicada
quando a posicao alvo de FB1 é alcancada.
Em seguida, a velocidade do comando de FB2 é aplicada,
e O eixo se move para a posicao alvo de FB2.




_ Verificacdao da operacao )

//Positioning2

HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .

ePosderk? ,

Dicacilog MO DIRECTION acShociacils
BufferMode HH_EJFFEH_HHUE__WLBIwﬂdiw;he:t,I
Uone 2> DMOVERDSZUONE
Commandfhborted => bMovefbsZAborted,

Error => bMoveAbsZError

);_

LU T 1 1 O S G

A seqguir, verifique a operacao de mcBlendingNext.
Altere a entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 para
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingNext", reconstrua todos os
programas e grave-os no modulo de movimento.




_ Verificacdao da operacao )

Definir
posigao ki Posicao alvo de FB1
A (75000 [um])

Definir
velocidade

Velocidade do comando
de FB2 (25000 [um/s])

O motor é acionado quando X25 é ativado.
O grafico mostra os valores Definir posicao e Definir velocidade.




_ Verificacdao da operacao )

Definir
posigao ki Posicao alvo de FB1
A (75000 [um])

Definir
velocidade

Velocidade do comando
de FB2 (25000 [um/s])

No mcBlendingNext, a velocidade do comando de FB1 é aplicada
quando a posicdo alvo de FB2 é alcancada.
Em seguida, o eixo se move para a posi¢ao alvo de FB2.




_ Verificacdao da operacao )

//Positioning2
HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .

ePosderk? ,

Dicacilog MO DIRECTION _acShociacils
BufferMode HH_EJFFEH_HUUE__WLBIwﬂdinmeJ
Uone = DNOYenoszuonNe .
Commandfiborted =2 ﬁ”ﬁ“ﬁﬁh?”;hﬂrfﬁi,

Error => bMovehbsZError

);_

e s sa s aw am am
LU T 1 1 O S G

A seguir, verifique a operacao de mcBlendingLow.
Altere a entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 para
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingLow", reconstrua todos os programas
e grave-os no modulo de movimento.




_ Verificacdao da operacao )

Definir
posigao ki Posicao alvo de FB1
A (75000 [um])

Definir
velocidade

Velocidade do comando
de FB2 (25000 [um/s])

O motor é acionado quando X25 é ativado.
O grafico mostra os valores Definir posicao e Definir velocidade.




_ Verificacdao da operacao )

Definir
posigao ki Posicao alvo de FB1
A (75000 [um])

Definir
velocidade

Velocidade do comando
de FB2 (25000 [um/s])

No mcBlendingLow, a velocidade mais lenta do comando é aplicada
quando a posicao alvo de FB1 é alcancada.
No exemplo deste curso, uma vez que a velocidade do comando de FB2
é mais lenta, a forma de onda da velocidade é a mesma de BlendingNext.




_ Verificacdao da operacao )

//Positioning2
HC MovehAbsolute 2
Axis0001.AxisRef ,
txecute bMoveAbs1Act ive ,
osition

Yelocity

ePosition? ,

ko Ry T N e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .

ePosderk? ,

Dicacilog MO DIRECTION _acShociacils
BufferMode HH_EJFFEH_HHUE__WLBIwﬂdiw;Hi;h,l
Uone 2> DMOVERDSZUONE
Commandfhborted => bMovefbsZAborted,

Error => bMoveAbsZError

);_

e s sa s aw am am
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Por ultimo, verifique a operacao de mcBlendingHigh.
Altere a entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 para
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingHigh", reconstrua todos os

programas e grave-os no modulo de movimento.




_ Verificacdao da operacao )

ggﬁggo Posicdo alvo de FB1

(75000 [pm])

Velocidade do comando
de FB1 (50000 [um/s])

Definir
velocidade

O motor é acionado quando X25 é ativado.
O grafico mostra os valores Definir posicao e Definir velocidade.




_ Verificacdao da operacao )

ggﬁggo Posicdo alvo de FB1

(75000 [pm])

Velocidade do comando
de FB1 (50000 [um/s])

Definir
velocidade

No mcBlendingHigh, a velocidade mais rapida do comando é aplicada
quando a posicao alvo de FB1 é alcancada.
No exemplo deste curso, uma vez que a velocidade do comando de FB1 é
mais rapida, a forma de onda da velocidade é a mesma de BlendingPrevious.




_ Verificacdao da operacao )

ggﬁggo Posicdo alvo de FB1

(75000 [pm])

Velocidade do comando
de FB1 (50000 [um/s])

Definir
velocidade

Isto conclui a verificacao da operacao de BufferMode.
Va para a proxima pagina.




_ Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Anulacado

e Armazenamento temporario

Mesclagem

Exemplo de programa

Verificacdo da operacao

Ponto

Anulagao e Quando um tipo de operacédo FB esta em execucédo e o préximo FB do tipo operacéo é executado, o

comando de Anulagdo interrompe o FB em execugéo e executa o préximo FB.

Armazenamento temporario e Quando um FB do tipo operagao esta em execugao e o proximo FB do tipo operagao é executado, o

comando Buffered espera até que o FB em execugao seja concluido, para a seguir executar o proximo FB.

Mesclagem e Quando um FB do tipo operagdo esta em execucdo e o proximo FB do tipo operagdo é executado, o

comando Blending executa o proximo FB sem interromper a operacdo do FB atual.

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

BlendingPrevious e BlendingNext.

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

Verificacdo da operacdo e Vocé verificou a diferenga na operacao de cada modo de buffer apresentado no video.




Operagcao com a CPU do PLC

Baixe o exemplo de programa que sera usado neste capitulo, clicando no link abaixo.
O conteudo do programa é o mesmo do exemplo de programa descrito nos capitulos 2 e 3.
O que muda é apenas o método de programagao.

RD78GBasic2_sample2.zip (1.39 MB)

_ Registrando a biblioteca de FBs do médulo de movimento

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

MotionControl_RD78G_3d.zip(4.29 MB)

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



_ Registrando a biblioteca de FBs do médulo de movimento )

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

Elernent Selection B ox MELSOFT GX Works3 b Element Selection 3 x

- Y Tf, | Find PO : | I'l
” | [ ELY L

Rl 4 O X | ar o Library is registered to the kst Ly I._*|a|“_;‘,. -"xl_.‘r

Specified files is imported to the GX Works 3. : .
= = To replace the library with the one imported before, plesse I Display Target: Al
Register Library.. i exequte ‘Register to Library List” User Librasy

= Library

[ F
= La MotionCantrol_RD7t MotionCentrel_RD7E
= G FB
= L Management
4 MC_AbortTn Touch Probe Disabled
o MC_CamTab Cam Table Selection
48 MC_GroupD Axis Group Dizabled
@ MC_Groupkr Axis Group Enabled
98 MC_Groupfl Axis Group Ermor Reset
@ MC_GroupS Axis Group Ovemide Ch
8 MC_Power  Operation Available
@ MC_ReadPas Read Awis Parameter
@ MC_Reset  Awis Error Reset
o MC_SetOver Axis Ovemnide Change
@ MC _SetPosit Current Position Change
dl MC_TouchPr Touch Probe Enabled
@ MC_WritePa Write Axis Parameter
@ MCv_AlPow All Axes Operation Avail
@ MCv_Changs Current Value Change per
& MCv_Motior System Emor Reset
@ MCyv_SetTore Torgue Limit Value
E ). Operation-indr
@ MC_Camin  Carn Operation Stan
@ MC_Combin Addition/Subtraction Pos
@ MC_Gearln  Gear Operation Sart
4 MC_Group$t Group Forced Stop
da MC_Home OFPR
J@ MC_Movedt Abzolute Value Positionin| .

Bl Register Libency o Library Lt
+ i o Dgmely. 1 Mloggail geirgd ROTRG 14

. Organiz 4) dider

#* O =
I"" WistanCantrol FDTE_ 113D mam T
&

ol Th

=n
ok e

Fiba e | MatiarvConnsel_ PO 030, rrodm

1)

TPOU List | Favarites | History | Moduld Library |

| POU List [ Favorites | History | Module Library [




_ Criando projetos

O procedimento de criagdo de um projeto é o mesmo descrito na se¢do anterior.

GX Works3

Criando um diagrama de configuragdo do médulo

Defininde o pardmetro do médula (rede) FBD/LD é usado para que o programa da CPU do PLC seja criado neste
Registrando a estacio secundaria capitulo, e assim a conexdo dos FBs possa ser verificada facilmente.
{amplificador)

Mapeamento do PDO

Definindo o pardmetro do servo

Funcao de configuracdo do

motion controller

Registrando o eixo

Defininde o parametro do eixo Defina “(AxisMame).AxisRef" como label piblica,
Definicdo da label publica

(M&o & necessario criar um programa.)




Como usar o Motion Control FB )

| B MELSOFT GX W
! Project Edit  Finceplsce Conwert View Onbne Debug  Recording  Diagnostics  Tool  Window
X0ONwa ZHG s SaARARNRR o8

E

Sample.gxd - [G [Global Labed Setting] ] ; "

) 0
Digplay Satirg Checl | R
Enphsn Dirpley Torgat Aot Tom Evtaresl Dudos SR L s @] e X
| I
-+ _ Deplry Target: Al .l
!
" I- iad ity | r User Library
N Inits 1
£} Initia ; - Library
= 1 Scan r
MAIN
Cligue no botao Executar.
-
>
Extend piay Do Not Show Alears
Systerm bbel s reserved to be regstered.  [] System bbel & reserved to be réleased.  [] Tha system bhel & akoady repetered to the
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_ Como usar o Motion Control FB )
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_ Como usar o Motion Control FB
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Como usar o Motion Control FB
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_ Como usar o Motion Control FB
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_ Como usar o Motion Control FB )
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_ Como usar o Motion Control FB )
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-fiPro,e-:t Edit  Fnd/feplace Convert  View Onbne Debug Recording  Disgnostics  Tool  Window  Help -8 %
DBAG D ighhemGEHGa asaAmasn | T LiQOTNE L - a
:*&E'u::'nmﬁmﬁﬁ'&'ﬁﬂuﬂ ;iﬁ "-':il ﬂ._ I—'il"li-‘ll-'ﬁ--lf'll-‘l'?“ll-ﬂﬂ-'ﬁ"!k'll-F"l;_JE)LIILJ'E} oYy

4 ProgramBady : ProgPou [PRG] |- X 4 b ¥ Hement Sehection

[ L= NP ) B e 4 B3
L 2. bl Deplay Target: Al
I 1l L l/l 0, Jog =
I e L MOk = Module Label
¢ SE00:RO4CPU
xxf comars Cemis
3 B BN b b kg Tl ooo:RD7aG4
|_| e e ot ey - § s
- § . R & & RoTe o000
i by > A+ Global
i e Gk CormmenAborted AiD00N
i C : 5 <3 & Aussooai
L "l —— DT ¢ 8 P Error Aot
i - ] ErrariD ) AxisRef
= 1‘ AxisMo
"1 Optuns '.!I' StarthD
- 2 ol iy i N Md
= Maodule FB
=

Isto conclui as entradas da programacao.
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_ Descricao do exemplo de programa

(1) ServoON_Jog

Esse programa executa o PLC ja ativado (ON), o servo ativado (ON) e a operagéo JOG.

Initiakes
Moy OM

Sphecor i Laliih Flig PLC READ
L a ]
I 1 L ] E {
I 1F 1 F %
1 2 3
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TRLE —_—
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READTT Sare OFF Enable
*D 5 FF
| ik j
I 1 F {7

0T OO0 A SO0R e 55 T

0000

Quando a alimentagdo & ligadz e o sinalizader de sincronizagdo
[X1] & ativado, PLC READY [Y0] & ativado.

MIC Perivir |

MG Fower

Eiwtes

EarecOn FinsdySiwtur |

By |
Errer |}
Errail

e I

Quando PLC READY [Y0] & ativado, READY [X0] & ativado.
% Este sinal serd usado como sinal de serve ativado [ON).

Ative G_bEVOFF [X20] para executar o servo desativado [OFFL

EDMOVE
Enn
d4 = = b
I | ]

| A label ativada durante a execucdo de

i _! outro programa é usada para a
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'] W dor )
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o » Mz inicializagén de READY [X0]. o valor

= da velodidade de JOG, aceleragdo JOG,
dezaceleragio JOG, e jerk do JOG &
armazenado na label.

Comnecte o comando JOG
com rotagdo de avango
[G_blogFW: X21) e o
comande 106G com rotagdo
de recuo (G_blogBW: X22) 2
entrada JogForward e 3
entrada JogBackward de
MCv_log.

Uma vez que o valor inicial 0
pode ser usado na entrada
Optizns, ele pode zer
omitido._

A zzidz Busy & ativada
durante a operagdo JOG.
Isto & uzzdo parz o
intertravamento de outros
programas.



_ Descricao do exemplo de programa

(2) Posicao inicial

Esse programa executa o retorno a posi¢ao inicial.

Iritial Wabue Setting

N

w3
I G.bHoming EDMOVF Quando o sinal de inicio do retorno & posigdo inicial
| { | EN ENO (G_bHoming: X23) é ativado, o endereco da posigio
1 5 RS A inicial € armazenado na label.
a0 | o I d =  G.lPosition0 ] ________________________
2 r -
: [ A label ativada durante a execugdo de outro programa
| € usada para a condi¢do de intertravamento.
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T | R0 Al N Vemspmmmnnd e K Quando G_bHomingReq € ativado,
{ G-'*“"‘:' 1 |l Bury : MC_Home é executado.
1 ] - - - -
AbsSwitch Active : Quand'o o r?etolfno a posu;an_lnlclal é
+ = concluido, a saida Done é ativada.
L s -
Qpticns Commmdsperted @ Quando ocorre um erro, a saida Error é ativada.
i ASming Exrer LB - Gl . GG
[T A T | Quando um dos |ten§ acima € ativado, a
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ErrardD
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A borda de subida do sinal
de inicio do retorno a
posicdo inicial (G_bHoming:
X23) é retida e usada como
sinal de retorno a posigao
inicial (G_bHomingReq).
Isto fica sempre ativado
(ON) durante o retorno a



_ Descricao do exemplo de programa )

(3) Posicionamento
Esse programa executa a operagao de posicionamento de eixo Unico.

[ | Conectado |
hi .-‘l.“_.. L I B0 I ‘-------..l -
; 1t - — - B —f TCOETR Y
I : | ot s | e} . — -
r— = : Quando o sinal de inicio do controle de posicionamento

> (G_bPos: X24) é ativado, o valor numérico desejado para o
posicionamento € armazenado na label.

i A label ativada durante a execugdo de outro programa € usada para a condigdo de intertravamento.
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3 T T

: O—t-

i

Quando o valor numérico é armazenado, o pedido de inicio de
posicionamento (G_bPosReq) & retido.

Quando o posicionamento & concluido normalmente (quando o
segundo tempo de dwell se esgota) ou a saida Error ou a saida
CommandAborted do posicionamento é ativada, a retengio € liberada.
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I —_— nj_' lT: 1— “}_' Programe a saida Error e Comr‘qandAborted do
|_“"‘|" | e posicionamento FB com a condigio OR.



_ Descricao do exemplo de programa

(4) ContinuousPositioning

Esse programa executa o posicionamento continuo usando o modo de buffer.
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k Quando o sinal de infcio

T R B " ; do controle de
posicionamento continuo
(G_bContPos: X25) é

ativado, o valor numérico
desejado para o
posicionamento &
armazenado na label.

Quando o valor numérico é armazenado, o pedido de inicio
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de posicionamento continuo (G_bContPosReq) é retido.
Quando o posicionamento € concluido normalmente
(guando o tempo de dwell se esgota) ou a saida Error ou a
saida CornmandAborted do posicionamento é ativada, a
retengao é liberada.

{ FB2 é iniciado com a salda Active de FB1.

| FB2 é colocado no armazenamento
i temporario enquanto FB‘I é executadc—
w

e " A saida Done de FB2 é memorizada,
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. atraso, & lmmado

ey s b YT
L ]

Pzt Dina

[ —
e e Bary
me\.'\ll A Poacn Adlein
[Bmmnian Hi —
T
d - e |I ‘ - —

Pomtoning FB Emar

Fotoreng] Erroe  Cob vt Foiitedian

bdcrm i 2l Bercr

—

ol
P ombonne] Derce

bkl 3 76w 1 v
I_—| —

“

]

B oo

e

] ==
i b En B
. v i
= e ——- "T,_____________________________
I Depois de passado o tempo de dwell,
@  a entrgda do temponzadgr com atraso
i com sinal Done é redefinida.
FPomtaretg] Abvaled Dt tivwd b Fodieais B e e o e e 1 o T e o
A v kd 1] dbecate-d B ok ok orted
— ———

[

By by Dot
I__| —

Programe a saida Error e CommandAborted do
posicionamento FB com a condigdo OR.



_ Descricao do exemplo de programa

(5) ErrorReset

Esse programa executa a redefinicdo do erro.

WIF
Error Feset
5 bErrorReset
I I L

MC Resat]

1

MC Reset

Emmoute Dong

O ptions Busy

Quando o sinal de redefinicido do erro (G_bErrorReset: X2F) é
ativado, a redefinicio do erro do eixo (MC_Reset) e a
redefini¢do do erro do sistema (MCv_MotionErrorReset) sdo
executadas.

ohErrorFieset_ 1

MOw MotionErrerReset

Esecute Done

Dptians Busy

CommandAborted

ErvarlD

Startl D
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_ Descricao do exemplo de programa )

(6) Monitor
Esse programa armazena SetPosition (Definir posicdo) e SetVelocity (Definir velocidade) da label global do monitor do eixo
atribuida a DO e D2 da CPU do PLC.
Uma vez que SetPosition e SetVelocity sdo do tipo niUmero real de precisdo dupla, sdo convertidos para o tipo palavra dupla
com assinatura, para que possam ser facilmente manuseados pela CPU do PLC. (Nota)
Esses dispositivos de palavras ndo sao usados neste tema.
Eles sdo usados para exibicdo em outros programas de sequéncia e no GOT, e para outros fins. Esse programa é descrito com
ST.

| G_dSetPosition := LREAL_TO_DINT(RD78_0000.Axis0001.Md.SetPosition);
25 G_dSetYelocity := LREAL_TO_DINT(RD78_0000.Axis0001.Md.SetVelocity);
3 :~5\

I ~.

G_dSetPosition — DO |
G_dSetVelocity — D2 :

(Nota) Quando o tipo nimero real de precisdo dupla é convertido para o tipo palavra dupla com assinatura, se o valor a ser
convertido estiver fora da faixa de -2147483648 a 2147483647, ocorrera um erro de calculo.



_ Gravando um programa )

Grave o programa e os parametros na CPU do PLC e no médulo de movimento.
O programa é gravado apenas no modulo da CPU. As definicdes de parametros do eixo e label publica devem ser gravadas no
lado do médulo de movimento.

1) Depois que todos os programas da CPU do PLC forem reconstruidos, selecione [Online] — [Write to PLC], na barra de
ferramentas do GX Works3, para gravar todos os dados na CPU do PLC.

2) Quando os parametros forem gravados na CPU do PLC, a comunicacdo com o médulo de movimento é ativada.
Selecione [Online] — [Write to Module], na barra de ferramentas de Motion Control Setting Function, para gravar todos os

dados no mdédulo de movimento.

3) Reinicie a CPU do PLC para concluir a gravagao.



_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa

Clique no botao Executar, na area inferior esquerda da janela.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )

T
= =

Verifique a operacao do exemplo de programa.
Antes de iniciar a operacao, certifique-se de que os programas e
parametros sejam gravados na CPU do PLC e no modulo de
movimento.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )

RESET RUN
STOP
~—
RO4CPU RD78G4

RUN ERR
REA — I

ERRO PROGRAM RUN
PROGRAM R T DUNK
BATTERY ____SDMmD

CARD READY CARD READY

- Sommonr

mm\‘mmw\‘%m\wm\\l
[ ] ] [ |

.

Defina o botdo RUN/STOP/RESET da CPU do PLC como RUN.
A luz READY e a luz PROGRAM RUN do
controlador programavel se acendem.

A luz RUN do modulo de movimento se acende.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa

RESET RUN

STOP

MELSEva--:fS

R .__l M

SFTY
CC-LinklIE TSN

[mlp 2

m\\\m\‘m\m\i‘m\\%\\m\m\‘:
=

.

Espere até que a luz PROGRAM RUN do
modulo de movimento se acenda.

"r.01" é exibido no servo amplificador. (Os pontos se acendem.)
O servomotor entra no estado de servo ativado (ON).




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )

MELsmvb-:fi
4 N\ RUN
|@. |
SFTY
CC-LinkIE TSN
Servo b
desativado
(OFF)
\

i\\\.\\\\\l.\&\“\\\\\\‘h‘.\\‘\\\‘r\\\\\\“\\\\\\\\\\\\‘:\“.\‘S{ .
= = =

Acione X20 para executar o comando servo desativado (OFF).
"r.01" € exibido no servo amplificador. (Os pontos piscam.)
Desative X20 para executar o servo ativado (ON) novamente.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )

-~

JOG com rotagao 100G come lutal;ﬁo'

de [ ] de recu
L

-
= = =

Ative o JOG com rotacgao de avanco (X21) para mover na direcao de
aumento do endereco, e desative-o para parar.
Ative 0 JOG com rotacao de recuo do eixo (X22) para mover o eixo na
direcao de reducdo do endereco, e desative-o para parar.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa

[ CPU do PLC

i il
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e
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I—l:: ﬂ ﬂ n “JDG Welooity FRLEE FALSE
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JOG Busy

G.bJogBusy |

FaLsE

Verifique o monitor do programa.

Quando X21 é ativado, a entrada JogForward de MCv_Jog_1 é ativada.
A operacao JOG com rotacao normal é executada.

A saida Busy e "G_bJlogBusy" ¢ ativada durante a operacao.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa

[ CPU do PLC
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Quando X22 é ativado, a entrada JogBackward de MCv_Jog_1 é ativada.

A operagao JOG com rotacao de recuo é executada.
A saida Busy e "G_bJogBusy" é ativada durante a operacao.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )
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Ative o retorno a posicao inicial (X23) para iniciar esse procedimento.
Execute o retorno a posigao inicial com o método do dog de proximidade
(33 é subtraido de Pr.PT45)

O eixo para um pouco depois do dog,

e define esse ponto como a posicao inicial.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )
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Verifique o monitor do programa.
Quando X23 é ativado, o endereco da posicao inicial € armazenado na label.
"G_bHomingReq", que é o comando de execu¢ao de MC_Home_1,
é ativado e retido.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )
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CPU do PLC
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A operacao de retorno a posigao inicial é iniciada.
Quando o retorno a posicao inicial & concluido,
a saida Done e "bHomingDone" sao ativados,

e a retencdo de "G_bHomingReq" é cancelada.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )

Posicionamenta

[
= = =
e ——————

A ativacao do inicio de posicionamento (X24) inicia o movimento de
ida e volta.
O eixo avanca 150 mm e para durante 0,5 segundo,
recua 150 mm e para durante 0,5 segundo.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )
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CPU do PLC
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Contrucuilipams

Verifique o monitor do programa.
Quando X24 e ativado, os dados para posicionamento sao armazenados em
cada label, e "bValueSet" é ativado.
"G_bPosReq", que é o comando de execucao de MC_MoveAbsolute_1, é
ativado e retido na borda de subida de "bValueSet".




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )

-
CPU do PLC

Quando "G_bPosReq" é ativado, MC_MoveAbsolute_1 é iniciado,
e 0 servomotor é acionado.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )
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Quando o posicionamento feito por MC_MoveAbsolute_1 é concluido,
TON_1, que é o dwell, é executado.
Quando se passam 500 ms, MC_MoveAbsolute_2 é executado e o
servomotor é acionado.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa

-
CPU do PLC
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Quando o posicionamento feito por MC_MoveAbsolute_2 é concluido,
TON_2, que é o dwell, é executado.
Quando se passam 500 ms, a retencao de "G_bPosReq" é liberada,
e redefinida com o estado inicial.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )
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Ative o inicio de posicionamento continuo (X25) para iniciar
a operacao do modo de buffer (mc_Buffered).




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )
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Verifique o monitor do programa.
Quando X25 é ativado, os dados para posicionamento sdo armazenados em
cada label, e "bValueSet" é ativado.
"G_bContPosReq", que é o comando de execucao de MC_MoAbsolute_1,
é ativado e retido na borda de subida de "bValueSet".




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )

CPU do PLC

-

SRR s | |

Quando "G_bContPosReq" é ativado, MC_MoveAbsolute_1 € iniciado
e 0 servomotor é acionado.
Nesse momento, uma vez que a saida Active é o comando de execucao de
MC_MoveAbosolute 2, MC_MoveAbsolute 2 é colocado em armazenamento
temporario.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa )

-
CPU do PLC

Quando a operacdao de MC_MoveAbosolute_1 é concluida,
o C_MoveAbsolute_2 em armazenamento temporario € executado.
Quando a operacao de MC_MoveAbosolute_2 é concluida,
TON_1, que € o dwell, é executado.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa
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CPU do PLC
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Quando se passam 100 ms, a retencao de "G_bContPosReq"
é liberada, e redefinida com o estado inicial.




_ Verificacdo da operacao do exemplo de programa
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CPU do PLC

........

Isto conclui a verificacdo da operacao.
Va para a proxima pagina.




4.7 Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Registrando a biblioteca de FBs do médulo de movimento

e Criando projetos

e Como usar o Motion control FB

e Descricao do exemplo de programa

e Verificacdo da operacdo do exemplo de programa

Ponto

Registrando a biblioteca de FBs do
moédulo de movimento

Criando projetos

Como usar o Motion control FB

Descricdo do exemplo de programa

Verificacdo da operacdo do exemplo
de programa

A biblioteca de FBs deve ser registrada no GX Works3, para utilizagdo do Motion control FB na CPU do PLC.

Configure os parametros dos eixos e outras definicdes, como na programacao para o médulo de

movimento.

O Motion control FB pode ser inserido no editor de programas, arrastando-o e soltando-o na guia Library

da janela Element Selection do GX Works3.

Conecte o contato e a label a entrada/saida do FB.

Vocé criou um programa semelhante aos exemplos de programas dos capitulos 2 e 3,

usando apenas a CPU do PLC.

Vocé verificou a operagdo do exemplo de programa apresentado no video.




(T TLEJ Registro )

Este capitulo descreve como registrar os dados do mddulo de movimento e exibi-los no grafico.

Neste curso, o programa de inicio de posicionamento do exemplo de programa nos capitulos 2 e 3 sera registrado para ilustrar
o procedimento.

(Nota) O programa do capitulo 4 ndo pode ser registrado com o procedimento descrito neste capitulo.
Deve-se usar "CPU Module Logging Configuration Tool".

_ Iniciando a ferramenta de configuracao do registro )

Selecione [Tool] — [Logging Function] — [Logging Setting], na barra de ferramentas da tela Motion Control Setting Function.
A ferramenta de configuracdo do registro do sistema de movimento é iniciada.
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A ferramenta de configuracao do registro do sistema de movimento pode ser iniciada em [Tool] — [MotionSystem Logging], no
GX LogViewer.

P MELSOFT Series GX LogViewer

| File  View Online
o pRE &
BB s  »

Window  Help

Start Logging Configuration Tool
Start MELSEC iQ-R Series High Speed Data Logger Module Configuration Tool

Start MELSEC iCQ-R Series High Speed Data Communication Module Configuration Tool
Start MELSEC-(} Series High Speed Data Logger Module Configuration Tool

Start MELSEC-Q Series High Speed Data Communication Module Configuration Tool
Start BOX Data Logger Configuration Tool

Realtime Monitor Setting...

Convert Logging Files...
Option




_ Definicao dos dados a serem registrados )

(1) No campo de edicdo da configuracdo do registro da ferramenta de configuracdo do registro do sistema de movimento, defina
onde os dados registrados serdo salvos.
A sequir, clique no botao [Edit].
A tela Data Logging Setting é apresentada.
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(2) Selecione [Logging type], entre: registro continuo, registro por acionamento e deteccdo de evento.
Este curso descreve detalhes do registro por acionamento.
Selecione o registro por acionamento, e clique no botdo [Next].
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) Continumas bogging

Diata logging contrues & & specilisd sampling intenval untl 3 logging slop operation i perfomed
The: tagger condtion cannat be set for & contirucus ingging

) Trigger bogaing

Moritor data and padom kaggng Tor the dita Beboraher the satiacion of the condiion lrggensd)

) Ewerit detection

Exmcute the svent detection seting of the iagger condition
Ha loggng dats Sies wil be created by event detection




_ Definicao dos dados a serem registrados

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

1) Label global
Insira o nome da label global no campo  s————
de nome dos dados.

Mo campo de tipo de dados, selecione o tipo label.

2) Label local

Insira o nome dos dados no formato “nome
do programa/nome da label local”.

MNo campo de tipo de dados, selecione o tipo
label.

3) Tipo de dados estruturados

Clique no botdo [Label Input Assistant] e
selecione o membro do tipo de dados
estruturados na lista.

Selecione a opg¢do na lista e clique no botdo
[Register] para refletir o processo nos dados
que serdo coletados.

Neste curso, os seguintes dados sdo registrados
como exemplo.

MNome dos dados

G_bPosReq

Positioning/bMoveibs1Done

Positioning/bDwell1_out
Positioning/bMaoveAbs2Done
G_bPosDone

Axis0001.Md.SetPosition

Axis0001.Md.SetVelocity

Cligue no botdo [Next] quando o registro estiver concluido.
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_ Definicao dos dados a serem registrados (Continuacao)

(4) Defina o intervalo de amostragem em [Sampling Interval].
Neste curso, utilize o ciclo de operagdo n° 1 para a amostragem.

Depois de selecionar o intervalo de amostragem, clique no botdo [Next].
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_ Definicao dos dados a serem registrados (Continuacao)

(5) A condicao para inicio do registro é definida em
[Trigger].
Neste curso, a inicializagdo é o bit que o sinal de
inicio de posicionamento utiliza para o
acionamento.

1) Selecione [With Trigger].

2) Selecione "OR combination" para o tipo de
acionamento.

3

~

Selecione o n° 1 na lista de condig¢des, e clique

no botdo de edicdo. A subjanela é apresentada.

4

=

Selecione "Data Condition", e selecione
"0001:G_bPosReq" como nome dos dados.
Selecione "UP" como condicéo.

Quando a selecdo estiver concluida, clique no
botao [OK].

5

~

Depois de retornar a tela original,
clique no botdo [Next].
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_ Definicao dos dados a serem registrados (Continuacao) )

(6) O numero de pontos de amostragem é definido em [Number of records].
Neste curso, o n° de registros (antes do acionamento) é definido como "500", e o n° de registros (depois do acionamento),
como "19500".
Quando a configuracdo estiver concluida, clique no botdo [Next].

Mation Syptem  Daa Loggeg Setting[Ne.1) x |
Edit
e

Loggingtype > | Datato becollected 5 | Samplinginterval > | Trigger » | [ ORIttt | o R e I

et the Ko, of reconds culpul b Ske when taggered dusing tigger lgging

[ W of recaita Bk tgge) 50013 [Recoed] (016 239509 |
Me. of recosds (after trigger): 1550015 Flecosd] (110 200000)

Teanl Mo, of records 20000| Recosd] (110 3000000

(7) A contagem do registro é definida em [Count]. Neste curso, a contagem é definida como 1.
Quando a configuracao estiver concluida, clique no botédo [Next].
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_ Definicao dos dados a serem registrados (Continuacao)

(8) O formato do arquivo e o nimero de arquivos salvos dos dados do registro sdo definidos em [Save].
Neste curso, o valor padréo (formato: JSON, nimero de arquivos salvos: 1) é definido.
Quando a configuracdo estiver concluida, clique no botédo [Next].
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(9) A condicao para inicio do registro é definida em [Start condition].
Neste curso, "Start by User Operation" é definido.
Quando a configuracdo estiver concluida, clique no botdo [Next].
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_ Definicao dos dados a serem registrados (Continuacao)

(10) O nome do registro de dados é definido em [Finish].
Neste curso, o valor padrdo (LOGO1) é definido.
Quando a configuracado estiver concluida, clique no botdo [Next].
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(11) Retorne a ferramenta de configuracdo do registro do sistema de movimento.
As definicbes que foram configuradas podem ser salvas.
Clique no icone de salvar, e salve-as no destino que desejar.
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_ Gravando a configuracao do registro

As informagdes de configuragdo do registro sdo gravadas.

Clique no icone de gravagdo da configuracdo do registro, selecione a memoria de destino e clique no botéo [Write].

Uma janela de confirmagdo sera apresentada.

Clique no botéo [Yes] e continue. Quando a gravacao estiver concluida, clique no botdo [OK] e feche a tela.
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¥ the servo system recorder add-on i enabled at system
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Maotion Systemn Logging Configuration Too!

Write the logging settings to the motion system.

<Connection Destinatlon>
RD7TEGE

The following setting No., which has been included in the
selected logging settings, already exists in the target memory
of the write destination,

- No.01
Writing settings will overwrite the lagging setting in the

target memory.
Do you want to continue?

Motion System Logging Configuration Tool

o Completed writing the looging setting data.

<Caution=>

Logging is not started just by writing logging settings.

Start logging in the “Looging Status Display and Operation’
window

To display the "Lopging Status Display and Operation’ window,
select [Online] -> [Logging Status Display and Operation].




_ Iniciando o registro )

Quando "Start by User Operation" estiver definido como 5.2 (9), clique no icone [Logging Status and Operation] para exibir a
tela [Logging Status and Operation] e iniciar o registro.

Quando o nome da configuracdo do registro dos dados que sera executada for selecionado, clique no botdo [Start], e o
LoggingStatus mudara para "Waiting for trigger".

Quando o programa é executado nesse estado e a condi¢do de acionamento ¢é satisfeita (quando X24 é acionado, neste
exemplo do curso), o status muda para "Triggered".

Quando o registro é concluido, o status muda para "CollectionCompleted", a partir de "Saving".
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ol bumgpen) ety
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_ Lendo os dados do registro )

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

Selecione [Tool] — [Logging Function] — [Start GX LogViewer], na barra de ferramentas da tela Motion Control Setting Function.
Quando o GX LogViewer for iniciado, selecione [Online] — [Open Logging File].

Selecione "0000:RD78G(H) (Host)" na tela Connection Destination. (Nota)

Tool | Window Help
Check Parameter...
Confirm Memaory Size...

Add-on Management...
Add-on Management (Motion Control Setting)...
1 Install Motion Software...
) Operation Profile Data 3
Logging Function...

Connection Destination o
Please select the equinment at the connection destination.

(@) Previcus connection destination
Recent Folders " [0000:RD78GH) (Host)

() Select the equipment at the connection destination
Save Logging File to PC... -
. Select U installed to Analog Module when the

Bt’gIH Monitor FAnaleg Module wil be accessed

(1)

End Monitor Alt+F3 Eoscute i

The re ed or edted in offl
Pause Monitor Fo k can
Restart Monitor Ctrl+F9 ] |
Clear Graph...

(Nota) Se o GX LogViewer ja tiver sido iniciado e a comunicacdo com o modulo de movimento ja estiver definida, essa tela
ndo sera exibida.




_ Lendo os dados do registro

Selecione o arquivo de registro que sera lido.

No exemplo deste capitulo, selecionamos a unidade do usuario, em "LOGGING" - "LOG1" — "(Logged date and time).json".
Selecione o nome do arquivo e clique no botao [Open File].

Logging File - 000XROTGH) (Hest)

Target Memory | User dive e

Dpectory |/ P

Befresh

Hare e Dot Magdfied

CasmoTrris T2 141 AN
G022 1110 AW

[Atrre oo 55 TV 1041 AN

Cpen Fe Clsss

X Logging File - 0000:RDTEGH) (Host)

Target Memory | U dvve

Dipesctory [LOGGING

Befresh,

Sire Do bodified

TSI 1044 AM
TAA2022 Wl AM

Bove

i

Logging File - D00ROTEGH) (Hest)

Targen Memory | User dive
Dpectory  [/LOGGINZADGD

Lp one level

Harma

!!LDGGIMG.-m

Blefresh
Sae  Date Modfed
160087 11402002 1044 AM

STT T2 1042 AM




_ Lendo os dados do registro )

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




_ Salvando os dados do registro

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

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

ﬁ MELSOFT Series GX LogViewer - [20200720_105018.json - Histerical Trend(RD78G(H))]

View  Graph Operation  Graph View Online Tool Window He

= Open.. Ctrl+0 E M FEIATIBLE A

Recent Folders 3 =k Z 0B equi
Close
Save As v [[B savecsvFile.. Cirl+S

&5 Print.. Ctrl+P [5] SaveUnicode Text File.. Ctrl+Shift+5
Import and Export. /g Save ImageFile... Ctrl+l
Exit... Alt+F4

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

Online | Tool Window  Help

@ Cpen Legging File.. Ctri+L
g Realtime Monitor... Cirl+R
Recent Folders 3

|§ Save Logging File to PC...

Begin Monitor F3
|:| End Monitor Alt+F3
&5 Pause Monitor Fa
&y Restart Menitor Ctrl+F9

Clear Graph...




5.7 Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e |niciando a ferramenta de configuracdo do registro

e Definicdo dos dados a serem registrados

e Gravando a configuracdo do registro

e Iniciando o registro
e Lendo os dados do registro

e Salvando os dados do registro

Iniciando a ferramenta de .
configuragdo do registro

Inicie a ferramenta de configuragdo do registro do sistema de movimento da funcdo de configuragédo do

motion controller.

Definicdo dos dados a serem .

registrados

Defina os dados que serdo registrados, as condi¢cdes de acionamento e outros fatores, seguindo o

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

Gravando a configuragdo do registro .

Grave os dados de configuragdo do registro no médulo de movimento, antes do registro.

Iniciando o registro .

Quando a condicéo de inicio do registro for definida como "Start by User Operation”, clique no botdo de

inicio, na tela "Logging Status and Operation", para comecar o registro.

Lendo os dados do registro .

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

Salvando os dados do registro .

Os dados em forma de onda registrados podem ser salvos no formato de arquivo csv ou json.




Agora que vocé concluiu todas as ligdes do curso Introdu¢do ao Mddulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R (RD78G(H)
Controle de posicionamento), ja estd pronto para fazer o teste final. Se tiver alguma duvida sobre os topicos abrangidos,
aproveite esta oportunidade para rever esses tépicos.

Ha um total de 4 perguntas (7 itens) neste Teste Final.
Vocé pode fazer o teste final quantas vezes quiser.
Resultados da pontuacao

O numero de respostas corretas, o nUmero de perguntas, a porcentagem de respostas corretas, e o resultado de
aprovacdo/reprovacao aparecera na pagina de pontuacéo.
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Teste final

Selecione as descri¢des corretas de uma label publica. (E possivel selecionar varias respostas.)

A label publica é uma label compartilhada que pode ser usada no médulo de movimento
e também na CPU do PLC.

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

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




Teste final 2 )

FB1 é executado em primeiro lugar, e em seguida FB2.
Quando a posicdo alvo e a velocidade alvo de FB1 e FB2 forem aquelas apresentadas na tabela a seguir, selecione o
modo de buffer que sera executado a seguir.
Posi¢do alvo Velocidade alvo
FB1 | 100000,0 [um] | 50000,0 [um/s]
FB2 |200000,0 [um] | 25000,0 [um/s]
Qi
Velocidade [um/s] Q1 Selecione a resposta adequada.
50000,0 .
Q2 Selecione a resposta adequada.
250000
3 ¥ Tempo [s]
Q2 (Alcangado 1000000 [um]) (Alcangado 200000,0 [um])
Velocidade [um/s]
50000,0
25000,0 \
¥ * Tempo [s]
(Alcangado 1000000 [pm]) (Alcangado 200000,0 [um])
Q1: 1: mcAborting Q2: 1: mcBlendingNext e mcBlendingHigh
2: mcBuffered 2: mcBlendingPrevious e mcBlendingHigh
3: mcBlendingNext 3: mcBlendingNext e mcBlendingLow

4: mcBlendingPrevious 4: mcBlendingPrevious e mcBlendingLow



Teste fnal 3

Selecione as frases corretas, entre as apresentadas a seguir, para a programacao com a CPU do PLC. (E possivel
selecionar varias respostas.)

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

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

Nao existem parametros a serem definidos para o médulo de movimento.




Teste final 4

Preencha os espacos em branco selecionando as respostas adequadas.

e Inicie (Q1) para definir os dados a serem registrados.
e Grave os dados do registro em (Q2) para executar o registro.

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

Q1 Selecione a resposta adequada.
Q2 Selecione a resposta adequada.
Q3 Selecione a resposta adequada.

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

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

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer



Teste final

Selecione as descri¢des corretas de uma label publica. (E possivel selecionar varias respostas.)

7 A label publica é uma label compartilhada que pode ser usada no médulo de movimento
e também na CPU do PLC.

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

7 Quando a label global for definida como a label piblica, selecione se a label sera lida ou
gravada de/para a CPU do PLC.




Teste final 2 )

FB1 é executado em primeiro lugar, e em seguida FB2.
Quando a posicdo alvo e a velocidade alvo de FB1 e FB2 forem aquelas apresentadas na tabela a seguir, selecione o
modo de buffer que sera executado a seguir.
Posi¢do alvo Velocidade alvo
FB1 | 100000,0 [um] | 50000,0 [um/s]
FB2 |200000,0 [um] | 25000,0 [um/s]
Qi
Velocidade [um/s] Qi 2: mcBuffered
50000,0 . .
Q2 3: mcBlendingNext e mcBlendingLow
25000,0
$ ¥ Tempo [s]
Q2 (Alcangado 1000000 [um]) (Alcangado 200000,0 [um])
Velocidade [um/s]
50000,0
25000,0 \
¥ * Tempo [s]
(Alcangado 1000000 [pm]) (Alcangado 200000,0 [um])
Q1: 1: mcAborting Q2: 1: mcBlendingNext e mcBlendingHigh
2: mcBuffered 2: mcBlendingPrevious e mcBlendingHigh
3: mcBlendingNext 3: mcBlendingNext e mcBlendingLow

4: mcBlendingPrevious 4: mcBlendingPrevious e mcBlendingLow



Teste fnal 3

Selecione as frases corretas, entre as apresentadas a seguir, para a programacao com a CPU do PLC. (E possivel
selecionar varias respostas.)

7 A biblioteca de FBs deve ser registrada no GX Works3 para utilizacdo do Motion control
FB para o médulo de movimento na CPU do PLC.

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

Nao existem parametros a serem definidos para o médulo de movimento.




Teste final 4

Preencha os espacos em branco selecionando as respostas adequadas.

e Inicie (Q1) para definir os dados a serem registrados.
e Grave os dados do registro em (Q2) para executar o registro.

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

Q1 2: Ferramenta de configuracdo do registro do sistema de movimento
Q2 2: Moédulo de movimento
Q3 2: GX LogViewer

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

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

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer



Pontuacao do Teste

Para terminar o Teste Final, va para a proxima pagina.

Vocé concluiu o teste final. Esta é sua area de resultados.

1 2 10
Teste Final 1 v
Teste Final 2 v v
Teste Final 3 v
Teste Final 4 v v

Total de perguntas: 7
Respostas corretas: 7

Porcentagem: 100 %

Limpar




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

Muito obrigado por fazer este curso.
Esperamos que tenha gostado das licGes e que as informacdes adquiridas sejam Uteis no futuro.

Vocé pode rever o curso quantas vezes quiser.

Revisar

Fechar
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