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พื้นฐานโมดูลโมชั่ น MELSEC iQ-R ซีพื้นฐานโมดูลโมชั่ น MELSEC iQ-R ซี
รี ส์  (RD78G(H)/เริ่ มต้นการใช้งาน)รีส์  (RD78G(H)/เริ่ มต้นการใช้งาน)

หลักสูตรนี้จัดทำไว้ สำหรับผู้ เข้ าร่วมที่จะทำการสร้ างระบบหลักสูตรนี้จัดทำไว้ สำหรับผู้ เข้ าร่วมที่จะทำการสร้ างระบบ
การควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้ โมดูลโมชั่น MELSEC iQ-การควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้ โมดูลโมชั่น MELSEC iQ-
R ซีรีส์ เป็ นครั้ งแรกR ซีรีส์ เป็ นครั้ งแรก

คลิกที่ปุ่ ม "ถัดไป" ที่ด้ านขวาบนของหน้ าจอเพื่อไปยังคลิกที่ปุ่ ม "ถัดไป" ที่ด้ านขวาบนของหน้ าจอเพื่อไปยัง
หน้ าถัดไปหน้ าถัดไป
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บทนำบทนำ วั ตถุประสงค์ของหลั กสูตรวั ตถุประสงค์ของหลั กสูตร

หลักสูตรนี้จัดทำไว้ สำหรับผู้ เข้ าร่วมที่จะทำการสร้ างระบบการควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้ โมดูลโมชั่น MELSEC iQ-R ซีรีส์ เป็ นครั้ งแรก และให้ หลักสูตรนี้จัดทำไว้ สำหรับผู้ เข้ าร่วมที่จะทำการสร้ างระบบการควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้ โมดูลโมชั่น MELSEC iQ-R ซีรีส์ เป็ นครั้ งแรก และให้
ความรู้ พื้นฐานตั้ งแต่การออกแบบระบบไปจนถึงการติดตั้ ง ตลอดจนการเดินสายไฟ การตั้ งค่า และการเขียนโปรแกรมความรู้ พื้นฐานตั้ งแต่การออกแบบระบบไปจนถึงการติดตั้ ง ตลอดจนการเดินสายไฟ การตั้ งค่า และการเขียนโปรแกรม

หลักสูตรนี้จำเป็ นต้ องใช้ ความรู้ พื้นฐานเกี่ยวกับ MELSEC iQ-R ซีรีส์, PLC, AC Servo และการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง
หลักสูตรนี้จำเป็ นต้ องใช้ ความรู้ พื้นฐานเกี่ยวกับ MELSEC iQ-R ซีรีส์, PLC, AC Servo และการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง


สำหรับผู้ เริ่มต้ น แนะนำให้ เข้ าร่วมหลักสูตรต่อไปนี้สำหรับผู้ เริ่มต้ น แนะนำให้ เข้ าร่วมหลักสูตรต่อไปนี้


• หลักสูตร "พื้นฐาน MELSEC iQ-R ซีรีส์"• หลักสูตร "พื้นฐาน MELSEC iQ-R ซีรีส์"
• หลักสูตร "GX Works3 (Ladder)"• หลักสูตร "GX Works3 (Ladder)"
• หลักสูตร "พื้นฐานการเขียนโปรแกรม (ST)"• หลักสูตร "พื้นฐานการเขียนโปรแกรม (ST)"
• หลักสูตร "อุปกรณ์ FA สำหรับผู้ เริ่มต้ น (Positioning)"• หลักสูตร "อุปกรณ์ FA สำหรับผู้ เริ่มต้ น (Positioning)"

PLCopenPLCopen®® เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ PLCopen เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ PLCopen


WindowsWindows®® เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ Microsoft Corporation ในประเทศสหรัฐอเมริกาและประเทศอื่นๆ เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ Microsoft Corporation ในประเทศสหรัฐอเมริกาและประเทศอื่นๆ



บทนำบทนำ วั ตถุประสงค์ของหลั กสูตรวั ตถุประสงค์ของหลั กสูตร

หลักสูตรนี้จัดทำไว้ สำหรับผู้ เข้ าร่วมที่จะทำการสร้ างระบบการควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้ โมดูลโมชั่น MELSEC iQ-R ซีรีส์ เป็ นครั้ งแรก และให้ หลักสูตรนี้จัดทำไว้ สำหรับผู้ เข้ าร่วมที่จะทำการสร้ างระบบการควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้ โมดูลโมชั่น MELSEC iQ-R ซีรีส์ เป็ นครั้ งแรก และให้
ความรู้ พื้นฐานตั้ งแต่การออกแบบระบบไปจนถึงการติดตั้ ง ตลอดจนการเดินสายไฟ การตั้ งค่า และการเขียนโปรแกรมความรู้ พื้นฐานตั้ งแต่การออกแบบระบบไปจนถึงการติดตั้ ง ตลอดจนการเดินสายไฟ การตั้ งค่า และการเขียนโปรแกรม

หลักสูตรนี้จำเป็ นต้ องใช้ ความรู้ พื้นฐานเกี่ยวกับ MELSEC iQ-R ซีรีส์, PLC, AC Servo และการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง
หลักสูตรนี้จำเป็ นต้ องใช้ ความรู้ พื้นฐานเกี่ยวกับ MELSEC iQ-R ซีรีส์, PLC, AC Servo และการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง


สำหรับผู้ เริ่มต้ น แนะนำให้ เข้ าร่วมหลักสูตรต่อไปนี้สำหรับผู้ เริ่มต้ น แนะนำให้ เข้ าร่วมหลักสูตรต่อไปนี้


• หลักสูตร "พื้นฐาน MELSEC iQ-R ซีรีส์"• หลักสูตร "พื้นฐาน MELSEC iQ-R ซีรีส์"
• หลักสูตร "GX Works3 (Ladder)"• หลักสูตร "GX Works3 (Ladder)"
• หลักสูตร "พื้นฐานการเขียนโปรแกรม (ST)"• หลักสูตร "พื้นฐานการเขียนโปรแกรม (ST)"
• หลักสูตร "อุปกรณ์ FA สำหรับผู้ เริ่มต้ น (Positioning)"• หลักสูตร "อุปกรณ์ FA สำหรับผู้ เริ่มต้ น (Positioning)"

PLCopenPLCopen®® เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ PLCopen เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ PLCopen


WindowsWindows®® เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ Microsoft Corporation ในประเทศสหรัฐอเมริกาและประเทศอื่นๆ เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ Microsoft Corporation ในประเทศสหรัฐอเมริกาและประเทศอื่นๆ



บทนำบทนำ วั ตถุประสงค์ของหลั กสูตรวั ตถุประสงค์ของหลั กสูตร

หลักสูตรนี้จัดทำไว้ สำหรับผู้ เข้ าร่วมที่จะทำการสร้ างระบบการควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้ โมดูลโมชั่น MELSEC iQ-R ซีรีส์ เป็ นครั้ งแรก และให้ หลักสูตรนี้จัดทำไว้ สำหรับผู้ เข้ าร่วมที่จะทำการสร้ างระบบการควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้ โมดูลโมชั่น MELSEC iQ-R ซีรีส์ เป็ นครั้ งแรก และให้
ความรู้ พื้นฐานตั้ งแต่การออกแบบระบบไปจนถึงการติดตั้ ง ตลอดจนการเดินสายไฟ การตั้ งค่า และการเขียนโปรแกรมความรู้ พื้นฐานตั้ งแต่การออกแบบระบบไปจนถึงการติดตั้ ง ตลอดจนการเดินสายไฟ การตั้ งค่า และการเขียนโปรแกรม

หลักสูตรนี้จำเป็ นต้ องใช้ ความรู้ พื้นฐานเกี่ยวกับ MELSEC iQ-R ซีรีส์, PLC, AC Servo และการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง
หลักสูตรนี้จำเป็ นต้ องใช้ ความรู้ พื้นฐานเกี่ยวกับ MELSEC iQ-R ซีรีส์, PLC, AC Servo และการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง


สำหรับผู้ เริ่มต้ น แนะนำให้ เข้ าร่วมหลักสูตรต่อไปนี้สำหรับผู้ เริ่มต้ น แนะนำให้ เข้ าร่วมหลักสูตรต่อไปนี้


• หลักสูตร "พื้นฐาน MELSEC iQ-R ซีรีส์"• หลักสูตร "พื้นฐาน MELSEC iQ-R ซีรีส์"
• หลักสูตร "GX Works3 (Ladder)"• หลักสูตร "GX Works3 (Ladder)"
• หลักสูตร "พื้นฐานการเขียนโปรแกรม (ST)"• หลักสูตร "พื้นฐานการเขียนโปรแกรม (ST)"
• หลักสูตร "อุปกรณ์ FA สำหรับผู้ เริ่มต้ น (Positioning)"• หลักสูตร "อุปกรณ์ FA สำหรับผู้ เริ่มต้ น (Positioning)"

PLCopenPLCopen®® เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ PLCopen เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ PLCopen


WindowsWindows®® เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ Microsoft Corporation ในประเทศสหรัฐอเมริกาและประเทศอื่นๆ เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ Microsoft Corporation ในประเทศสหรัฐอเมริกาและประเทศอื่นๆ



บทนำบทนำ วั ตถุประสงค์ของหลั กสูตรวั ตถุประสงค์ของหลั กสูตร

หลักสูตรนี้จัดทำไว้ สำหรับผู้ เข้ าร่วมที่จะทำการสร้ างระบบการควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้ โมดูลโมชั่น MELSEC iQ-R ซีรีส์ เป็ นครั้ งแรก และให้ หลักสูตรนี้จัดทำไว้ สำหรับผู้ เข้ าร่วมที่จะทำการสร้ างระบบการควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้ โมดูลโมชั่น MELSEC iQ-R ซีรีส์ เป็ นครั้ งแรก และให้
ความรู้ พื้นฐานตั้ งแต่การออกแบบระบบไปจนถึงการติดตั้ ง ตลอดจนการเดินสายไฟ การตั้ งค่า และการเขียนโปรแกรมความรู้ พื้นฐานตั้ งแต่การออกแบบระบบไปจนถึงการติดตั้ ง ตลอดจนการเดินสายไฟ การตั้ งค่า และการเขียนโปรแกรม

หลักสูตรนี้จำเป็ นต้ องใช้ ความรู้ พื้นฐานเกี่ยวกับ MELSEC iQ-R ซีรีส์, PLC, AC Servo และการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง
หลักสูตรนี้จำเป็ นต้ องใช้ ความรู้ พื้นฐานเกี่ยวกับ MELSEC iQ-R ซีรีส์, PLC, AC Servo และการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง


สำหรับผู้ เริ่มต้ น แนะนำให้ เข้ าร่วมหลักสูตรต่อไปนี้สำหรับผู้ เริ่มต้ น แนะนำให้ เข้ าร่วมหลักสูตรต่อไปนี้


• หลักสูตร "พื้นฐาน MELSEC iQ-R ซีรีส์"• หลักสูตร "พื้นฐาน MELSEC iQ-R ซีรีส์"
• หลักสูตร "GX Works3 (Ladder)"• หลักสูตร "GX Works3 (Ladder)"
• หลักสูตร "พื้นฐานการเขียนโปรแกรม (ST)"• หลักสูตร "พื้นฐานการเขียนโปรแกรม (ST)"
• หลักสูตร "อุปกรณ์ FA สำหรับผู้ เริ่มต้ น (Positioning)"• หลักสูตร "อุปกรณ์ FA สำหรับผู้ เริ่มต้ น (Positioning)"

PLCopenPLCopen®® เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ PLCopen เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ PLCopen


WindowsWindows®® เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ Microsoft Corporation ในประเทศสหรัฐอเมริกาและประเทศอื่นๆ เป็ นเครื่องหมายการค้ าจดทะเบียนของ Microsoft Corporation ในประเทศสหรัฐอเมริกาและประเทศอื่นๆ



บทนำบทนำ โครงสร้างหลั กสูตรโครงสร้างหลั กสูตร

เนื้อหาของหลักสูตรนี้มีดังนี้เนื้อหาของหลักสูตรนี้มีดังนี้


เราขอแนะนำให้ คุณเริ่มต้ นจากบทที่ 1เราขอแนะนำให้ คุณเริ่มต้ นจากบทที่ 1

บทที่ 1 ความรู้ พื้นฐานในการเรียนหลักสูตรนี้บทที่ 1 ความรู้ พื้นฐานในการเรียนหลักสูตรนี้

ในบทนี้จะอธิบายความรู้ ที่จำเป็ นต่างๆ สำหรับการเรียนรู้ ในหลักสูตรนี้ในบทนี้จะอธิบายความรู้ ที่จำเป็ นต่างๆ สำหรับการเรียนรู้ ในหลักสูตรนี้

บทที่ 2 การสร้ างระบบตัวอย่างบทที่ 2 การสร้ างระบบตัวอย่าง

ในบทนี้จะอธิบายการกำหนดค่าอุปกรณ์ฮาร์ดแวร์ที่ใช้ งานในระบบตัวอย่างในบทนี้จะอธิบายการกำหนดค่าอุปกรณ์ฮาร์ดแวร์ที่ใช้ งานในระบบตัวอย่าง

บทที่ 3 การสร้ างโปรเจ็กต์บทที่ 3 การสร้ างโปรเจ็กต์

ในบทนี้จะอธิบายถึงซอฟต์แวร์ที่เกี่ยวข้ องที่ใช้ งานในระบบตัวอย่างในบทนี้จะอธิบายถึงซอฟต์แวร์ที่เกี่ยวข้ องที่ใช้ งานในระบบตัวอย่าง

บทที่ 4 โปรแกรมตัวอย่างและการตรวจสอบการทำงานบทที่ 4 โปรแกรมตัวอย่างและการตรวจสอบการทำงาน

บทนี้จะอธิบายถึงการทำงานของระบบตัวอย่าง ตลอดจนการทำงานของโปรแกรมที่ใช้ บทนี้จะอธิบายถึงการทำงานของระบบตัวอย่าง ตลอดจนการทำงานของโปรแกรมที่ใช้

แบบทดสอบประเมินผลแบบทดสอบประเมินผล

แบบทดสอบมีทั้ งหมด 5 ส่วน (7 ข้ อ) เกณฑ์การผ่านหลักสูตร: 60% ขึ้นไปแบบทดสอบมีทั้ งหมด 5 ส่วน (7 ข้ อ) เกณฑ์การผ่านหลักสูตร: 60% ขึ้นไป



บทนำบทนำ วิธีการใช้งานเครื่องมือการเรียนรู้ อิ เล็กทรอนิกส์นี้วิ ธี การใช้งานเครื่องมือการเรียนรู้ อิ เล็กทรอนิกส์นี้

ไปที่หน้ าถัดไปไปที่หน้ าถัดไป ไปที่หน้ าถัดไปไปที่หน้ าถัดไป

กลับไปยังหน้ าที่แล้ วกลับไปยังหน้ าที่แล้ ว กลับไปยังหน้ าที่แล้ วกลับไปยังหน้ าที่แล้ ว

เลื่อนไปยังหน้ าที่ต้ องการเลื่อนไปยังหน้ าที่ต้ องการ ระบบจะแสดง "สารบัญ" ช่วยให้ คุณสามารถไปยังหน้ าต่างๆ ได้ ระบบจะแสดง "สารบัญ" ช่วยให้ คุณสามารถไปยังหน้ าต่างๆ ได้

ออกจากการเรียนรู้ ออกจากการเรียนรู้  ออกจากการเรียนรู้  ออกจากการเรียนรู้ ระบบจะปิดหน้ าต่าง เช่น หน้ าจอ "เนื้อหา" และการเรียนรู้ ออกจากการเรียนรู้  ออกจากการเรียนรู้ ระบบจะปิดหน้ าต่าง เช่น หน้ าจอ "เนื้อหา" และการเรียนรู้



บทนำบทนำ ข้อควรระวั งในการใช้งานข้อควรระวั งในการใช้งาน

■ข้อควรระวั งด้านความปลอดภั ย■ข้อควรระวั งด้านความปลอดภั ย

เมื่อคุณต้ องการเรียนรู้  ต้ องอ้ างอิงตามการใช้ ผลิตภัณฑ์จริง โปรดอ่านข้ อควรระวังด้ านความปลอดภัยในคู่มือการใช้ งานที่เกี่ยวข้ องอย่างเมื่อคุณต้ องการเรียนรู้  ต้ องอ้ างอิงตามการใช้ ผลิตภัณฑ์จริง โปรดอ่านข้ อควรระวังด้ านความปลอดภัยในคู่มือการใช้ งานที่เกี่ยวข้ องอย่าง
ละเอียดละเอียด

■ข้อควรระวั งในหลั กสูตรนี้■ข้อควรระวั งในหลั กสูตรนี้

หน้ าจอแสดงผลของเวอร์ชันซอฟต์แวร์ที่คุณใช้ อาจแตกต่างจากหน้ าจอแสดงผลในหลักสูตรนี้หน้ าจอแสดงผลของเวอร์ชันซอฟต์แวร์ที่คุณใช้ อาจแตกต่างจากหน้ าจอแสดงผลในหลักสูตรนี้


หลักสูตรนี้ใช้ เวอร์ชันซอฟต์แวร์ดังต่อไปนี้หลักสูตรนี้ใช้ เวอร์ชันซอฟต์แวร์ดังต่อไปนี้


สำหรับเวอร์ชันล่าสุดของซอฟต์แวร์ โปรดตรวจสอบที่เว็บไซต์ของ Mitsubishi Electric FAสำหรับเวอร์ชันล่าสุดของซอฟต์แวร์ โปรดตรวจสอบที่เว็บไซต์ของ Mitsubishi Electric FA

   MELSOFT GX Works3MELSOFT GX Works3 Ver.1.072AVer.1.072A Motion Control SettingMotion Control Setting Ver.1.015RVer.1.015R
   MELSOFT MR Configurator2MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.115VVer.1.115V

　　　　　　　　　　

เวอร์ชันเฟิร์มแวร์ของ PLC CPU ต้ องใช้ เวอร์ชัน 44 หรือใหม่กว่า (46 หรือใหม่กว่าสำหรับ RD78GH) เวอร์ชันเฟิร์มแวร์ของ PLC CPU ต้ องใช้ เวอร์ชัน 44 หรือใหม่กว่า (46 หรือใหม่กว่าสำหรับ RD78GH) 


เวอร์ชันเฟิร์มแวร์ของโมดูลโมชั่นต้ องใช้ เวอร์ชัน 14 หรือใหม่กว่า เวอร์ชันเฟิร์มแวร์ของโมดูลโมชั่นต้ องใช้ เวอร์ชัน 14 หรือใหม่กว่า 


สำหรับวิธีการอัปเดตเวอร์ชันเฟิร์มแวร์ โปรดอ้ างอิงตามคู่มือการตั้ งค่าโมดูลสำหรับวิธีการอัปเดตเวอร์ชันเฟิร์มแวร์ โปรดอ้ างอิงตามคู่มือการตั้ งค่าโมดูล

ไอคอนไอคอน 

แสดงถึงคู่มืออ้ างอิงแสดงถึงคู่มืออ้ างอิง


เนื้อหาของคู่มือการใช้ งานซึ่งอธิบายอยู่ในหลักสูตรนี้เป็ นเนื้อหาสำหรับเวอร์ชันดังต่อไปนี้ เนื้อหาของคู่มือการใช้ งานซึ่งอธิบายอยู่ในหลักสูตรนี้เป็ นเนื้อหาสำหรับเวอร์ชันดังต่อไปนี้ 


หากเวอร์ชันแตกต่างกัน ตำแหน่งของคำอธิบายและเนื้อหาอาจแตกต่างออกไปเล็กน้ อยหากเวอร์ชันแตกต่างกัน ตำแหน่งของคำอธิบายและเนื้อหาอาจแตกต่างออกไปเล็กน้ อย

ชื่อคู่มือชื่อคู่มือ หมายเลขคู่มือหมายเลขคู่มือ เวอร์ชันเวอร์ชัน

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

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

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

MELSEC iQ-R Programming Manual MELSEC iQ-R Programming Manual 


(Motion Module Instructions, (Motion Module Instructions, 


Standard Functions/Function Blocks)Standard Functions/Function Blocks)

IB-0300431IB-0300431 CC

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

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

MELSEC iQ-R Programming Manual MELSEC iQ-R Programming Manual 


(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks) SH-081266SH-081266 WW

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



บทที่ 1บทที่ 1 ความรู้ พื้นฐานในการเรียนหลั กสูตรนี้ความรู้ พื้นฐานในการเรียนหลั กสูตรนี้

1.11.1 หั วข้อของหลั กสูตรนี้หั วข้อของหลั กสูตรนี้

ในหลักสูตรนี้ คุณจะได้ เรียนรู้ เกี่ยวกับวิธีการควบคุมกลไกของบอลสกรูหนึ่งแกนโดยใช้ โมดูลโมชั่น RD78G และเซอร์โว AC ของซีรีส์ในหลักสูตรนี้ คุณจะได้ เรียนรู้ เกี่ยวกับวิธีการควบคุมกลไกของบอลสกรูหนึ่งแกนโดยใช้ โมดูลโมชั่น RD78G และเซอร์โว AC ของซีรีส์
MELSERVO-J5MELSERVO-J5



การใช้ งาน PTP ต่อไปนี้คือหัวข้ อของหลักสูตรนี้การใช้ งาน PTP ต่อไปนี้คือหัวข้ อของหลักสูตรนี้



1.21.2 ลำดั บเนื้อหาของหลั กสูตรนี้ลำดั บเนื้อหาของหลั กสูตรนี้

ลำดับเนื้อหาของหลักสูตรนี้มีดังนี้ลำดับเนื้อหาของหลักสูตรนี้มีดังนี้



1.31.3 PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB

PLCopenPLCopen®® เป็ นหน่วยงานภายนอกที่มีจุดประสงค์เพื่อปรับปรุงประสิทธิภาพการพัฒนาแอปพลิเคชัน PLC ซึ่งส่งเสริมมาตรฐานสากล IEC เป็ นหน่วยงานภายนอกที่มีจุดประสงค์เพื่อปรับปรุงประสิทธิภาพการพัฒนาแอปพลิเคชัน PLC ซึ่งส่งเสริมมาตรฐานสากล IEC
61131-3 สำหรับการเขียนโปรแกรม PLC รวมถึงการสร้ างและรับรองข้ อมูลจำเพาะของฟังก์ชันบล็อก (FB) มาตรฐานซึ่งเป็ นอิสระจากผู้ ขาย61131-3 สำหรับการเขียนโปรแกรม PLC รวมถึงการสร้ างและรับรองข้ อมูลจำเพาะของฟังก์ชันบล็อก (FB) มาตรฐานซึ่งเป็ นอิสระจากผู้ ขาย


การใช้  FB ที่กำหนดโดย PLCopenการใช้  FB ที่กำหนดโดย PLCopen®® ซึ่งสร้ างโปรแกรมที่เป็ นอิสระจากผู้ ผลิต PLC เนื่องจากข้ อมูลจำเพาะ I/O และการดำเนินการ FB มี ซึ่งสร้ างโปรแกรมที่เป็ นอิสระจากผู้ ผลิต PLC เนื่องจากข้ อมูลจำเพาะ I/O และการดำเนินการ FB มี
มาตรฐานมาตรฐาน


ซึ่งจะสร้ างโครงสร้ างของโปรแกรม และเพิ่มการใช้ งานซ้ำซึ่งช่วยลดต้ นทุนทางวิศวกรรม ซึ่งจะสร้ างโครงสร้ างของโปรแกรม และเพิ่มการใช้ งานซ้ำซึ่งช่วยลดต้ นทุนทางวิศวกรรม 


การควบคุมการเคลื่อนที่ถูกกำหนดเป็ น Motion Control FBการควบคุมการเคลื่อนที่ถูกกำหนดเป็ น Motion Control FB



โมดูลโมชั่นสามารถใช้ ได้ กับ Motion Control FBนี้ (ต่อไปจะเรียกว่า MCFB) และใช้  FB นี้ในการเขียนโปรแกรมโมดูลโมชั่นสามารถใช้ ได้ กับ Motion Control FBนี้ (ต่อไปจะเรียกว่า MCFB) และใช้  FB นี้ในการเขียนโปรแกรม


(สำหรับรายละเอียดเพิ่มเติม โปรดดูที่บทที่ 4)(สำหรับรายละเอียดเพิ่มเติม โปรดดูที่บทที่ 4)

(ตัวอย่าง) MC_MoveRelative (การควบคุมตำแหน่งแบบ Relative)(ตัวอย่าง) MC_MoveRelative (การควบคุมตำแหน่งแบบ Relative)



1.41.4 การเขียนโปรแกรมโดยใช้ STการเขียนโปรแกรมโดยใช้ ST

ส่วนนี้จะอธิบายวิธีการสร้ างโปรแกรม ST และอธิบายโครงสร้ างของ STส่วนนี้จะอธิบายวิธีการสร้ างโปรแกรม ST และอธิบายโครงสร้ างของ ST

รูปแบบของ STรูปแบบของ ST 



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



คำสั่งที่สามารถใช้ ได้ ใน STคำสั่งที่สามารถใช้ ได้ ใน ST



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

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



ป้ายและโครงสร้ างป้ายและโครงสร้ าง



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



ตัวอย่างโปรแกรมตัวอย่างโปรแกรม



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

คู่มืออ้ างอิงคู่มืออ้ างอิง


สำหรับรายละเอียดการเขียนโปรแกรมที่ใช้  ST โปรดดูที่คู่มือต่อไปนี้สำหรับรายละเอียดการเขียนโปรแกรมที่ใช้  ST โปรดดูที่คู่มือต่อไปนี้


โปรดทราบว่าคำสั่งที่สามารถใช้ ได้ อาจแตกต่างกันระหว่างโมดูล PLC CPU กับโมดูลโมชั่นโปรดทราบว่าคำสั่งที่สามารถใช้ ได้ อาจแตกต่างกันระหว่างโมดูล PLC CPU กับโมดูลโมชั่น

(1)(1)



1.41.4 การเขียนโปรแกรมโดยใช้ STการเขียนโปรแกรมโดยใช้ ST

กฎพื้นฐานของ ST (สิ่งที่ดึ งออกมา)กฎพื้นฐานของ ST (สิ่งที่ดึ งออกมา)


เนื้อหาต่อไปนี้แสดงส่วนหนึ่งของโปรแกรมตัวอย่างเนื้อหาต่อไปนี้แสดงส่วนหนึ่งของโปรแกรมตัวอย่าง

(2)(2)



1.51.5 ป้ ายกำกั บ, ความสอดคล้อง, และ โครงสร้างป้ ายกำกั บ, ความสอดคล้อง, และ โครงสร้าง

  

(2) ประเภทของป้ายกำกับ(2) ประเภทของป้ายกำกับ

• ป้ายกำกับเฉพาะ• ป้ายกำกับเฉพาะ ·········· ป้ายกำกับเฉพาะ คือป้ายกำกับ ที่สามารถใช้ ได้ ภายในส่วนของโปรแกรม POU ของแต่ละโปรแกรมป้ายกำกับเฉพาะ คือป้ายกำกับ ที่สามารถใช้ ได้ ภายในส่วนของโปรแกรม POU ของแต่ละโปรแกรม
เท่านั้ น จะไม่สามารถใช้ ภายนอกส่วนของโปรแกรม POU ได้ เท่านั้ น จะไม่สามารถใช้ ภายนอกส่วนของโปรแกรม POU ได้ 


การกำหนดค่าป้ายกำกับเฉพาะ จะมีส่วนประกอบของ ชื่อป้ายกำกับ คลาส และประเภทข้ อมูลการกำหนดค่าป้ายกำกับเฉพาะ จะมีส่วนประกอบของ ชื่อป้ายกำกับ คลาส และประเภทข้ อมูล

• ป้ายกำกับส่วนกลาง• ป้ายกำกับส่วนกลาง ·········· ป้ายกำกับส่วนกลาง เป็ นป้ายที่ประกอบด้ วยข้ อมูลประเภทเดียวกันภายในโปรเจ็กต์เดียวกัน	ป้ายกำกับส่วนกลาง เป็ นป้ายที่ประกอบด้ วยข้ อมูลประเภทเดียวกันภายในโปรเจ็กต์เดียวกัน	
ซึ่งสามารถใช้ ได้ กับทุกๆโปรแกรม POU ในโปรเจ็กต์นั้ นๆ [อย่างไรก็ตาม เมื่อใช้ ป้ายกำกับส่วนกลางซึ่งสามารถใช้ ได้ กับทุกๆโปรแกรม POU ในโปรเจ็กต์นั้ นๆ [อย่างไรก็ตาม เมื่อใช้ ป้ายกำกับส่วนกลาง
ของโมดูลโมชั่นซึ่งกำหนดให้ เป็ น PLC CPU จำเป็ นต้ องมีการตั้ งค่าป้ายกำกับสาธารณะ (หมายเหตุ)]ของโมดูลโมชั่นซึ่งกำหนดให้ เป็ น PLC CPU จำเป็ นต้ องมีการตั้ งค่าป้ายกำกับสาธารณะ (หมายเหตุ)]


ป้ายกำกับส่วนกลาง สามารถใช้ ในโปรแกรมบล็อก และฟังก์ชันบล็อกป้ายกำกับส่วนกลาง สามารถใช้ ในโปรแกรมบล็อก และฟังก์ชันบล็อก


การกำหนดค่าป้ายกำกับส่วนกลาง จะประกอบด้ วยชื่อของป้ายกำกับ คลาส และประเภทข้ อมูลการกำหนดค่าป้ายกำกับส่วนกลาง จะประกอบด้ วยชื่อของป้ายกำกับ คลาส และประเภทข้ อมูล
ป้ายกำกับส่วนกลาง สามารถที่จะกำหนดเป็ นอุปกรณ์ในโมดูล CPU ได้ ป้ายกำกับส่วนกลาง สามารถที่จะกำหนดเป็ นอุปกรณ์ในโมดูล CPU ได้

• ป้ายโมดูล• ป้ายโมดูล ·········· ป้ายโมดูล คือป้ายชื่อ ที่จะกำหนดแยกเฉพาะส่วนที่ใช้ สำหรับในแต่ละโมดูล ป้ายกำกับ นี้จะถูกสร้ างป้ายโมดูล คือป้ายชื่อ ที่จะกำหนดแยกเฉพาะส่วนที่ใช้ สำหรับในแต่ละโมดูล ป้ายกำกับ นี้จะถูกสร้ าง
มาจากผู้ ผลิตอยู่แล้ วภายในตัวโมดูล และสามารถใช้ เป็ นป้ายกำกับส่วนกลาง ได้ มาจากผู้ ผลิตอยู่แล้ วภายในตัวโมดูล และสามารถใช้ เป็ นป้ายกำกับส่วนกลาง ได้

• ป้ายระบบ• ป้ายระบบ ·········· ป้ายระบบเป็ นป้ายที่ประกอบด้ วยข้ อมูลเดียวกันในทุกโปรเจ็กต์ที่สามารถใช้ ได้ กับ iQ Worksป้ายระบบเป็ นป้ายที่ประกอบด้ วยข้ อมูลเดียวกันในทุกโปรเจ็กต์ที่สามารถใช้ ได้ กับ iQ Works


โดยสามารถใช้ งานร่วมกันกับอุปกรณ์ GOT และ CPU บนสถานีอื่นๆ อีกทั้ งยังสามารถใช้ สำหรับการโดยสามารถใช้ งานร่วมกันกับอุปกรณ์ GOT และ CPU บนสถานีอื่นๆ อีกทั้ งยังสามารถใช้ สำหรับการ
ตรวจติดตามตลอดจนการเข้ าถึงข้ อมูลได้ ตรวจติดตามตลอดจนการเข้ าถึงข้ อมูลได้ 


(ป้ายนี้จะไม่ถูกใช้ ในหลักสูตรนี้)(ป้ายนี้จะไม่ถูกใช้ ในหลักสูตรนี้)

• ป้าย Slave• ป้าย Slave ·········· สำหรับป้ายสาธารณะ โปรดอ้ างอิงคู่มือต่อไปนี้สำหรับป้ายสาธารณะ โปรดอ้ างอิงคู่มือต่อไปนี้

ป้ายกำกับ, ความสอดคล้ อง, และ โครงสร้ างป้ายกำกับ, ความสอดคล้ อง, และ โครงสร้ าง


ในโปรแกรมของโมดูลโมชั่น ป้ายกำกับ หรือที่เรียกว่า label จะถูกใช้ แทนอุปกรณ์และหน่วยความจำบัฟเฟอร์ ในโปรแกรมของโมดูลโมชั่น ป้ายกำกับ หรือที่เรียกว่า label จะถูกใช้ แทนอุปกรณ์และหน่วยความจำบัฟเฟอร์ 


ป้ายกำกับ จะประกอบด้ วยสตริง ป้ายกำกับ จะประกอบด้ วยสตริง เฉพาะที่ใช้ ในข้ อมูล I/O หรือการประมวลผลภายในเฉพาะที่ใช้ ในข้ อมูล I/O หรือการประมวลผลภายใน


การใช้ ป้ายกำกับ ในการเขียนโปรแกรมจะทำให้ สามารถสร้ างโปรแกรมโดยไม่ต้ องคำนึงถึงอุปกรณ์และขนาดของหน่วยความจำบัฟเฟอร์การใช้ ป้ายกำกับ ในการเขียนโปรแกรมจะทำให้ สามารถสร้ างโปรแกรมโดยไม่ต้ องคำนึงถึงอุปกรณ์และขนาดของหน่วยความจำบัฟเฟอร์


สำหรับเหตุผลนี้ โปรแกรมที่ใช้ ป้ายกำกับ สามารถที่จะถูกใช้ ซ้ำได้ เรื่อยๆ แม้ ในระบบจะมีการกำหนดค่าโมดูลที่แตกต่างกันสำหรับเหตุผลนี้ โปรแกรมที่ใช้ ป้ายกำกับ สามารถที่จะถูกใช้ ซ้ำได้ เรื่อยๆ แม้ ในระบบจะมีการกำหนดค่าโมดูลที่แตกต่างกัน


ความสอดคล้ อง คือประเภทข้ อมูลที่แสดงถึงชุดป้ายกำกับ ที่มีข้ อมูลประเภทเดียวกันโดยใช้ ชื่อเดียวความสอดคล้ อง คือประเภทข้ อมูลที่แสดงถึงชุดป้ายกำกับ ที่มีข้ อมูลประเภทเดียวกันโดยใช้ ชื่อเดียว


โครงสร้ าง คือประเภทข้ อมูลที่แสดงถึงชุดป้ายกำกับ ที่มีรูปแบบที่แตกต่างกันโดยใช้ ชื่อเดียวโครงสร้ าง คือประเภทข้ อมูลที่แสดงถึงชุดป้ายกำกับ ที่มีรูปแบบที่แตกต่างกันโดยใช้ ชื่อเดียว

(1)(1)

(หมายเหตุ) สำหรับป้ายสาธารณะ โปรดดูที่ MELSEC iQ-R Series Motion Module Basics (RD78G(H)/Positioning Control) ซึ่งเป็ น(หมายเหตุ) สำหรับป้ายสาธารณะ โปรดดูที่ MELSEC iQ-R Series Motion Module Basics (RD78G(H)/Positioning Control) ซึ่งเป็ น
หลักสูตรระบบการฝึกอบรมออนไลน์ และคู่มือดังต่อไปนี้หลักสูตรระบบการฝึกอบรมออนไลน์ และคู่มือดังต่อไปนี้



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



1.51.5 ป้ ายกำกั บ, ความสอดคล้อง, และ โครงสร้างป้ ายกำกั บ, ความสอดคล้อง, และ โครงสร้าง

ประเภทของข้ อมูลประเภทของข้ อมูล ช่วงช่วง คำนำหน้ าคำนำหน้ า

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

เวิร์ด (ยังไม่ระบุเครื่องหมาย)/บิตสตริง (16 บิต)เวิร์ด (ยังไม่ระบุเครื่องหมาย)/บิตสตริง (16 บิต) WORDWORD


(UINT)(UINT)

0 ถึง 655350 ถึง 65535 uu

สองเวิร์ด (ยังไม่ระบุเครื่องหมาย)/บิตสตริง (32สองเวิร์ด (ยังไม่ระบุเครื่องหมาย)/บิตสตริง (32
บิต)บิต)

DWORDDWORD


(UDINT)(UDINT)

0 ถึง 42949672950 ถึง 4294967295 udud

เวิร์ด (ระบุเครื่องหมายแล้ ว)เวิร์ด (ระบุเครื่องหมายแล้ ว) INTINT -32468 ถึง 32767-32468 ถึง 32767 ww

สองเวิร์ด (ระบุเครื่องหมายแล้ ว)สองเวิร์ด (ระบุเครื่องหมายแล้ ว) DINTDINT -2147483648 ถึง 2147483647-2147483648 ถึง 2147483647 dd

ตัวเลขจริงความแม่นยำหนึ่งเท่าตัวเลขจริงความแม่นยำหนึ่งเท่า REALREAL -2-2128128 ถึง -2 ถึง -2-126-126, 0, 2, 0, 2-126-126 ถึง 2 ถึง 2128128 ee

ตัวเลขจริงความแม่นยำสองเท่าตัวเลขจริงความแม่นยำสองเท่า LREALLREAL -2-210241024 ถึง -2 ถึง -2-1022-1022, 0, 2, 0, 2-1022-1022 ถึง 2 ถึง 210241024 lele

เวลาเวลา TIMETIME T#-24d20h31m23s648ms ถึงT#-24d20h31m23s648ms ถึง
T#24d20h31m23s647msT#24d20h31m23s647ms

tmtm

ตัวจับเวลาตัวจับเวลา TIMERTIMER

TIMER เป็ นโครงสร้ างTIMER เป็ นโครงสร้ าง


S (สัมผัส): BOOLS (สัมผัส): BOOL


C (คอยล์): BOOLC (คอยล์): BOOL



N (ค่าปัจจุบัน): WORDN (ค่าปัจจุบัน): WORD

tdtd

นอกจากนี้ สำหรับป้ายสากล "G_" จะถูกเพิ่มเข้ าไปตรงด้ านหน้ าชื่อของป้ายนอกจากนี้ สำหรับป้ายสากล "G_" จะถูกเพิ่มเข้ าไปตรงด้ านหน้ าชื่อของป้าย

ประเภทของข้ อมูลป้ายประเภทของข้ อมูลป้าย


ตารางต่อไปนี้แสดงประเภทของข้ อมูลป้ายหลักตารางต่อไปนี้แสดงประเภทของข้ อมูลป้ายหลัก


โปรแกรมตัวอย่างที่ใช้ ในหลักสูตรนี้ จะระบุประเภทข้ อมูลด้ วยป้ายกำกับคำนำหน้ าโปรแกรมตัวอย่างที่ใช้ ในหลักสูตรนี้ จะระบุประเภทข้ อมูลด้ วยป้ายกำกับคำนำหน้ า

(3)(3)



1.51.5 ป้ ายกำกั บ, ความสอดคล้อง, และ โครงสร้างป้ ายกำกั บ, ความสอดคล้อง, และ โครงสร้าง

(4) วิธีการลงทะเบียนป้าย(4) วิธีการลงทะเบียนป้าย

ป้ายเฉพาะป้ายเฉพาะ


[Local Label] จะถูกกำหนดสำหรับแต่ละโปรแกรมภายใต้  [Program] ในแผนผังโปรเจ็กต์[Local Label] จะถูกกำหนดสำหรับแต่ละโปรแกรมภายใต้  [Program] ในแผนผังโปรเจ็กต์

ป้ายสากลป้ายสากล


ดับเบิลคลิก [Label] → [Global Label] → [Global] ในแผนผังโปรเจ็กต์เพื่อเปิดโปรแกรมจัดการป้ายสากลดับเบิลคลิก [Label] → [Global Label] → [Global] ในแผนผังโปรเจ็กต์เพื่อเปิดโปรแกรมจัดการป้ายสากล



1.61.6 ประเภทของโปรแกรมประเภทของโปรแกรม

โปรแกรมของทั้ ง PLC CPU และโมดูลโมชั่นจะถูกจำแนกในประเภทโปรแกรมดังต่อไปนี้โปรแกรมของทั้ ง PLC CPU และโมดูลโมชั่นจะถูกจำแนกในประเภทโปรแกรมดังต่อไปนี้

โปรแกรมประเภทการดำเนินการเริ่ มต้นโปรแกรมประเภทการดำเนินการเริ่ มต้น


โปรแกรมประเภทนี้จะทำงานเพียงครั้ งเดียวเมื่อเปิดไฟโปรแกรมประเภทนี้จะทำงานเพียงครั้ งเดียวเมื่อเปิดไฟ
เลี้ยงโมดูล CPU หรือจากการเปลี่ยนสถานะ การทำเลี้ยงโมดูล CPU หรือจากการเปลี่ยนสถานะ การทำ
จานจากสถานะ STOP เป็ นสถานะ RUNจานจากสถานะ STOP เป็ นสถานะ RUN

โปรแกรมประเภทดำเนินการสแกน (PLC CPU)/โปรแกรมประเภทดำเนินการสแกน (PLC CPU)/
โปรแกรมประเภทดำเนินการปกติ (โมดูลโมชั่ น) โปรแกรมประเภทดำเนินการปกติ (โมดูลโมชั่ น) 
โปรแกรมประเภทนี้จะถูกดำเนินการอย่างต่อเนื่องในโปรแกรมประเภทนี้จะถูกดำเนินการอย่างต่อเนื่องใน
ทุกๆ สแกนการทำงานของ PLC CPU โดยจะหยุดการทุกๆ สแกนการทำงานของ PLC CPU โดยจะหยุดการ
ดำเนินการสแกนกระทั้ งปิดไฟเลี้ยงโมดูล CPU หรือดำเนินการสแกนกระทั้ งปิดไฟเลี้ยงโมดูล CPU หรือ
จากการเปลี่ยนสถานะ การทำจานจากสถานะ RUNจากการเปลี่ยนสถานะ การทำจานจากสถานะ RUN
เป็ นสถานะ STOPเป็ นสถานะ STOP

โปรแกรมประเภทการดำเนินการสแกนแบบคงที่โปรแกรมประเภทการดำเนินการสแกนแบบคงที่


โปรแกรมอินเตอร์รัพท์ซึ่งถูกดำเนินการในช่วงระยะโปรแกรมอินเตอร์รัพท์ซึ่งถูกดำเนินการในช่วงระยะ
เวลาที่กำหนด เวลาที่กำหนด Different from the norซึ่งแตกต่างDifferent from the norซึ่งแตกต่าง
จากโปรแกรมอินเตอร์รัพท์ปกติ โปรแกรมอินเตอร์รัพท์จากโปรแกรมอินเตอร์รัพท์ปกติ โปรแกรมอินเตอร์รัพท์
ประเภทนี้ไม่จำเป็ นต้ องใช้ ตัวชี้อิ นเตอร์รัพท์ (Interruptประเภทนี้ไม่จำเป็ นต้ องใช้ ตัวชี้อิ นเตอร์รัพท์ (Interrupt
pointer) และการเขียนคำสั่ง IRET การดำเนินการจะpointer) และการเขียนคำสั่ง IRET การดำเนินการจะ
เกิดขึ้นโดยอิงตามไฟล์โปรแกรมเกิดขึ้นโดยอิงตามไฟล์โปรแกรม
โปรแกรมประเภทการดำเนินการตามช่วงของโปรแกรมประเภทการดำเนินการตามช่วงของ
เหตุการณ์ (PLC CPU)เหตุการณ์ (PLC CPU)


โปรแกรมประเภทนี้เริ่มดำเนินการเมื่อถูกทริกเกอร์ ตามโปรแกรมประเภทนี้เริ่มดำเนินการเมื่อถูกทริกเกอร์ ตาม
เหตุการณ์ที่ได้ ถูกระบุไว้ ตามเงื่อนไข โปรแกรมจะถูกเหตุการณ์ที่ได้ ถูกระบุไว้ ตามเงื่อนไข โปรแกรมจะถูก
ดำเนินการเมื่อถึงรอบเวลาที่ถูกระบุตามเงื่อนไขการดำเนินการเมื่อถึงรอบเวลาที่ถูกระบุตามเงื่อนไขการ
ทำงานซึ่งจะอยู่ในส่วนการตั้ งค่าโปรแกรมในทำงานซึ่งจะอยู่ในส่วนการตั้ งค่าโปรแกรมใน
พารามิเตอร์ CPU และหากเงื่อนไขการดำเนินการของพารามิเตอร์ CPU และหากเงื่อนไขการดำเนินการของ
การทริกเกอร์ ที่กำหนดเกิดขึ้นในรอบเวลาการดำเนินการทริกเกอร์ ที่กำหนดเกิดขึ้นในรอบเวลาการดำเนิน
การตามช่วงของเหตุการณ์ที่ถูกกำหนดไว้  โปรแกรมจะการตามช่วงของเหตุการณ์ที่ถูกกำหนดไว้  โปรแกรมจะ
ดำเนินการทันทีดำเนินการทันที
โปรแกรมประเภทเตรียมพร้อมโปรแกรมประเภทเตรียมพร้อม


โปรแกรมนี้จะดำเนินการเมื่อมีการถูกร้ องขอให้ มีการโปรแกรมนี้จะดำเนินการเมื่อมีการถูกร้ องขอให้ มีการ
ดำเนินการเท่านั้ นดำเนินการเท่านั้ น
โปรแกรมประเภทไม่ดำเนินการ โปรแกรมที่ไม่ได้โปรแกรมประเภทไม่ดำเนินการ โปรแกรมที่ไม่ได้
ลงทะเบียนลงทะเบียน


โปรแกรมประเภทนี้จะไม่ถูกดำเนินการบนโมดูล CPUโปรแกรมประเภทนี้จะไม่ถูกดำเนินการบนโมดูล CPU
โปรแกรมที่ไม่ได้ ระบุประเภทการดำเนินการ (หากเลือกโปรแกรมที่ไม่ได้ ระบุประเภทการดำเนินการ (หากเลือก
ไว้ ) จะถูกเขียนไปยังซีพียู (CPU)ไว้ ) จะถูกเขียนไปยังซีพียู (CPU)



1.71.7 บทสรุปของบทนี้บทสรุปของบทนี้

ในบทนี้คุณได้ เรียนรู้ เกี่ยวกับ:ในบทนี้คุณได้ เรียนรู้ เกี่ยวกับ:

ฟังก์ชันบล็อก (FB) ควบคุมการเคลื่อนที่ PLCopenฟังก์ชันบล็อก (FB) ควบคุมการเคลื่อนที่ PLCopen®®

การเขียนโปรแกรมโดยใช้  STการเขียนโปรแกรมโดยใช้  ST

ป้ายกำกับ, ความสอดคล้ อง, และ โครงสร้ างป้ายกำกับ, ความสอดคล้ อง, และ โครงสร้ าง

ประเภทของโปรแกรมประเภทของโปรแกรม

ประเด็นสำคัญประเด็นสำคัญ

ฟังก์ชันบล็อก (FB) ควบคุมการเคลื่อนที่ฟังก์ชันบล็อก (FB) ควบคุมการเคลื่อนที่
PLCopenPLCopen®®

PLCopenPLCopen® ® เป็ นองค์กรภายนอกที่พัฒนาข้ อมูลจำเพาะ FB มาตรฐานซึ่งเป็ นอิสระจากผู้ ขายเป็ นองค์กรภายนอกที่พัฒนาข้ อมูลจำเพาะ FB มาตรฐานซึ่งเป็ นอิสระจากผู้ ขาย

การควบคุมการเคลื่อนที่ถูกกำหนดเป็ น FB ควบคุมการเคลื่อนที่การควบคุมการเคลื่อนที่ถูกกำหนดเป็ น FB ควบคุมการเคลื่อนที่

การเขียนโปรแกรมโดยใช้  STการเขียนโปรแกรมโดยใช้  ST ทุกข้ อความจะลงท้ ายด้ วย ";"(เครื่องหมายอัฒภาค)ทุกข้ อความจะลงท้ ายด้ วย ";"(เครื่องหมายอัฒภาค)

ข้ อความกำหนดงานจะแสดงด้ วย <variable> := <expression>;ข้ อความกำหนดงานจะแสดงด้ วย <variable> := <expression>;

ตัวแปรอินพุตของ FB จะแสดงด้ วย ":=" และตัวแปรเอาต์พุตจะแสดงด้ วย "=>"ตัวแปรอินพุตของ FB จะแสดงด้ วย ":=" และตัวแปรเอาต์พุตจะแสดงด้ วย "=>"

ป้ายกำกับ, ความสอดคล้ อง, และป้ายกำกับ, ความสอดคล้ อง, และ
โครงสร้ างโครงสร้ าง

ประเภทของป้ายกำกับ แบ่งเป็ น ป้ายกำกับเฉพาะ, ป้ายกำกับส่วนกลาง, ป้ายโมดูล, ป้ายระบบ และป้ายสลาฟประเภทของป้ายกำกับ แบ่งเป็ น ป้ายกำกับเฉพาะ, ป้ายกำกับส่วนกลาง, ป้ายโมดูล, ป้ายระบบ และป้ายสลาฟ

ความสอดคล้ อง (Arrangement) คือชุดของป้ายกำกับ ซึ่งจะประกอบด้ วยค่าตัวแปรเดียวกันความสอดคล้ อง (Arrangement) คือชุดของป้ายกำกับ ซึ่งจะประกอบด้ วยค่าตัวแปรเดียวกัน

โครงสร้ าง (Structure) คือชุดของป้ายซึ่งมีประเภทตัวแปรที่ต่างกันโครงสร้ าง (Structure) คือชุดของป้ายซึ่งมีประเภทตัวแปรที่ต่างกัน

ประเภทของโปรแกรมประเภทของโปรแกรม ประเภทของการดำเนินการของโปรแกรมสามารถแบ่งเป็ น ประเภทการดำเนินการแบบเริ่มต้ น, ประเภทการดำเนินการประเภทของการดำเนินการของโปรแกรมสามารถแบ่งเป็ น ประเภทการดำเนินการแบบเริ่มต้ น, ประเภทการดำเนินการ
สแกน/ประเภทการดำเนินการปกติ, ประเภทการดำเนินการแบบกำหนดให้ เวลาสแกนคงที่, ปะเภทการดำเนินการตามช่วงสแกน/ประเภทการดำเนินการปกติ, ประเภทการดำเนินการแบบกำหนดให้ เวลาสแกนคงที่, ปะเภทการดำเนินการตามช่วง
ของเหตุการณ์, ประเภทการดำเนินการเวลาเตรียมพร้ อม และประเภทไม่ดำเนินการ/โปรแกรมที่ไม่ได้ ลงทะเบียนของเหตุการณ์, ประเภทการดำเนินการเวลาเตรียมพร้ อม และประเภทไม่ดำเนินการ/โปรแกรมที่ไม่ได้ ลงทะเบียน



บทที่ 2บทที่ 2 การสร้างระบบตั วอย่างการสร้างระบบตั วอย่าง

2.12.1 การกำหนดค่าอุปกรณ์การกำหนดค่าอุปกรณ์

การใช้ กลไกของบอลสกรูแกนเดียวการใช้ กลไกของบอลสกรูแกนเดียว


ข้ อมูลจำเพาะของเครื่องจักรมีดังต่อไปนี้ข้ อมูลจำเพาะของเครื่องจักรมีดังต่อไปนี้



2.22.2 การกำหนดค่าระบบการกำหนดค่าระบบ

การกำหนดค่าระบบของระบบตัวอย่างมีดังต่อไปนี้การกำหนดค่าระบบของระบบตัวอย่างมีดังต่อไปนี้



2.32.3 การเดินสายการเดินสาย

2.3.12.3.1 การเชื่อมต่อเซอร์โวมอเตอร์ และเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์การเชื่อมต่อเซอร์โวมอเตอร์ และเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์

สำหรับสายเซอร์โวมอเตอร์และสายเอ็นโค้ ดเดอร์ ให้ ใช้ สายไฟประเภท 1 MR-AEP1CBL2M-A2-Lสำหรับสายเซอร์โวมอเตอร์และสายเอ็นโค้ ดเดอร์ ให้ ใช้ สายไฟประเภท 1 MR-AEP1CBL2M-A2-L



2.3.22.3.2 การเดินสายแหล่งจ่ายไฟและสายเน็ตเวิ ร์ กการเดินสายแหล่งจ่ายไฟและสายเน็ตเวิ ร์ ก

เนื้อหาต่อไปนี้จะอธิบายการเดินสายโมดูลแหล่งจ่ายไฟเนื้อหาต่อไปนี้จะอธิบายการเดินสายโมดูลแหล่งจ่ายไฟ

ก่อนเดินสายไฟ ให้ เปิดฝาครอบเทอร์มินัลที่อยู่หน้ าโมดูลแหล่งจ่ายไฟก่อนเดินสายไฟ ให้ เปิดฝาครอบเทอร์มินัลที่อยู่หน้ าโมดูลแหล่งจ่ายไฟ

เชื่อมต่อแหล่งจ่ายไฟ AC ที่จะอินพุตเข้ ากับเทอร์มินัลอินพุตแหล่งจ่ายไฟ (L และ N)เชื่อมต่อแหล่งจ่ายไฟ AC ที่จะอินพุตเข้ ากับเทอร์มินัลอินพุตแหล่งจ่ายไฟ (L และ N)

ต่อสายดินเทอร์มินัล FG และ LG เข้ ากับความต้ านทานของการต่อลงดิน 100 Ω หรือน้ อยกว่าเสมอต่อสายดินเทอร์มินัล FG และ LG เข้ ากับความต้ านทานของการต่อลงดิน 100 Ω หรือน้ อยกว่าเสมอ

รายการรายการ ขนาดของสายไฟที่ใช้ ได้ ขนาดของสายไฟที่ใช้ ได้  แรงบิดขันแน่นแรงบิดขันแน่น

สายแหล่งจ่ายสายแหล่งจ่าย
ไฟไฟ 18ถึง 14 AWG18ถึง 14 AWG 1.02 ถึง 1.38 N·m1.02 ถึง 1.38 N·m

สายดินสายดิน 18 ถึง 14 AWG18 ถึง 14 AWG 1.02 ถึง 1.38 N·m1.02 ถึง 1.38 N·m

การเดินสายแหล่งจ่ายไฟ PLCการเดินสายแหล่งจ่ายไฟ PLC


เดินสายแหล่งจ่ายไฟเข้ ากับโมดูลแหล่งจ่ายไฟของ PLCเดินสายแหล่งจ่ายไฟเข้ ากับโมดูลแหล่งจ่ายไฟของ PLC

(1)(1)



2.3.22.3.2 การเดินสายแหล่งจ่ายไฟและสายเน็ตเวิ ร์ กการเดินสายแหล่งจ่ายไฟและสายเน็ตเวิ ร์ ก

ใช้ เซอร์กิ ตเบรกเกอร์ที่ห่อหุ้ มมิดชิด (MCCB) สำหรับสายอินพุตของแหล่งจ่ายไฟใช้ เซอร์กิ ตเบรกเกอร์ที่ห่อหุ้ มมิดชิด (MCCB) สำหรับสายอินพุตของแหล่งจ่ายไฟ

เชื่อมต่อหัวสัมผัสแม่เหล็ก (MC) ระหว่างแหล่งจ่ายไฟวงจรหลักกับเทอร์มินัล L1, L2 และ L3 ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์เสมอเชื่อมต่อหัวสัมผัสแม่เหล็ก (MC) ระหว่างแหล่งจ่ายไฟวงจรหลักกับเทอร์มินัล L1, L2 และ L3 ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์เสมอ

การเดินสายแหล่งจ่ายไฟของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์การเดินสายแหล่งจ่ายไฟของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์


เดินสายแหล่งจ่ายไฟเข้ ากับแหล่งจ่ายไฟวงจรหลัก (L1, L2 และ L3) และแหล่งจ่ายไฟวงจรควบคุม (L11 และ L21) ของเซอร์โวแอมพลิไฟเอเดินสายแหล่งจ่ายไฟเข้ ากับแหล่งจ่ายไฟวงจรหลัก (L1, L2 และ L3) และแหล่งจ่ายไฟวงจรควบคุม (L11 และ L21) ของเซอร์โวแอมพลิไฟเอ
อร์อร์


ต่อไปนี้เป็ นภาพแผนผัง การเดินสายไฟจริงและขนาดสายเคเบิลที่ใช้ ได้ จะแตกต่างกันไปตามขนาดอุปกรณ์ สำหรับรายละเอียดเพิ่มเติม โปรดต่อไปนี้เป็ นภาพแผนผัง การเดินสายไฟจริงและขนาดสายเคเบิลที่ใช้ ได้ จะแตกต่างกันไปตามขนาดอุปกรณ์ สำหรับรายละเอียดเพิ่มเติม โปรด
ดูที่คู่มือผู้ ใช้ งานเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ (ฮาร์ดแวร์)ดูที่คู่มือผู้ ใช้ งานเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ (ฮาร์ดแวร์)

(2)(2)



2.3.22.3.2 การเดินสายแหล่งจ่ายไฟและสายเน็ตเวิ ร์ กการเดินสายแหล่งจ่ายไฟและสายเน็ตเวิ ร์ ก

ความเร็วการความเร็วการ
สื่อสารสื่อสาร

สายอีเทอร์เน็ตสายอีเทอร์เน็ต หัวเชื่อมต่อหัวเชื่อมต่อ มาตรฐานมาตรฐาน

1Gbps1Gbps
สายอีเทอร์เน็ต (LAN cable) สายอีเทอร์เน็ต (LAN cable) 


ประเภท Cat 5e หรือสเปคที่สูงกว่า ชนิด ประเภท Cat 5e หรือสเปคที่สูงกว่า ชนิด 


(หุ้ มฉนวนสองชั้ น, STP)(หุ้ มฉนวนสองชั้ น, STP)

หัวต่อขั้ วสัณหัวต่อขั้ วสัณ
ญาณ RJ45ญาณ RJ45

สายเคเบิลที่ตรงตามมาตรฐานดังต่อไปนี้สายเคเบิลที่ตรงตามมาตรฐานดังต่อไปนี้

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

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

การเดินสายเน็ตเวิร์กการเดินสายเน็ตเวิร์ก


เดินสายเน็ตเวิร์ก (สายอีเทอร์เน็ต)เดินสายเน็ตเวิร์ก (สายอีเทอร์เน็ต)


เดินสายอีเทอร์เน็ตที่มีมาตรฐานต่อไปนี้เดินสายอีเทอร์เน็ตที่มีมาตรฐานต่อไปนี้

(3)(3)



2.3.32.3.3 การเดินสายวงจรต่อพ่วงการเดินสายวงจรต่อพ่วง

(หมายเหตุ) ในหลักสูตรนี้ ฟังก์ชัน STO จะไม่ถูกใช้ งาน ดังนั้ น อย่าถอดคอนเน็กเตอร์ไฟฟ้าลัดวงจร ที่ให้ มากับเซอร์โวแอมพลิฟายเออร์จาก(หมายเหตุ) ในหลักสูตรนี้ ฟังก์ชัน STO จะไม่ถูกใช้ งาน ดังนั้ น อย่าถอดคอนเน็กเตอร์ไฟฟ้าลัดวงจร ที่ให้ มากับเซอร์โวแอมพลิฟายเออร์จาก
CN8CN8

วงจร I/O ของแอมพลิไฟเออร์วงจร I/O ของแอมพลิไฟเออร์


เดินสายวงจร I/O ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ดังต่อไปนี้เดินสายวงจร I/O ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ดังต่อไปนี้


เดินสายสัญญาณพร็อกซิมิตี้ด็อก (proximity dog), ลิมิตสวิตช์จำกัดระยะการเดินหน้ า/ถอยหลัง และสวิตช์บังคับหยุดเดินสายสัญญาณพร็อกซิมิตี้ด็อก (proximity dog), ลิมิตสวิตช์จำกัดระยะการเดินหน้ า/ถอยหลัง และสวิตช์บังคับหยุด


นอกจากนี้ ให้ กำหนดค่าวงจรที่เอาต์พุต ALM โดยใช้ หน้ าคอนแทคแม่เหล็กสัมผัสชนิดแบบปิด (MC)นอกจากนี้ ให้ กำหนดค่าวงจรที่เอาต์พุต ALM โดยใช้ หน้ าคอนแทคแม่เหล็กสัมผัสชนิดแบบปิด (MC)

(1)(1)



2.3.32.3.3 การเดินสายวงจรต่อพ่วงการเดินสายวงจรต่อพ่วง

เลือกใช้ สวิตช์ควบคุมแบบ Alternate (กดติด-กดอีกทีดับ) (เฉพาะสำหรับ Servo-on (X0) และใช้ สวิตช์ควบคุมแบบ Momentary (กดติด-เลือกใช้ สวิตช์ควบคุมแบบ Alternate (กดติด-กดอีกทีดับ) (เฉพาะสำหรับ Servo-on (X0) และใช้ สวิตช์ควบคุมแบบ Momentary (กดติด-
ปล่อยดับ) สำหรับสัญญาณอื่นๆปล่อยดับ) สำหรับสัญญาณอื่นๆ

วงจรภายนอกของโมดูลอินพุตแบบระยะไกลวงจรภายนอกของโมดูลอินพุตแบบระยะไกล


เชื่อมต่อวงจรอินพุตภายนอกของโมดูลอินพุตแบบระยะไกลดังนี้เชื่อมต่อวงจรอินพุตภายนอกของโมดูลอินพุตแบบระยะไกลดังนี้

(2)(2)



2.42.4 การดำเนินการทดสอบการดำเนินการทดสอบ

หลังจากเดินสายเสร็จแล้ ว ให้ ทดสอบด้ วยเซอร์โวแอมพลิฟายเออร์ตัวเดียวหลังจากเดินสายเสร็จแล้ ว ให้ ทดสอบด้ วยเซอร์โวแอมพลิฟายเออร์ตัวเดียว


เพื่อตรวจสอบทิศทางการหมุนและอื่นๆเพื่อตรวจสอบทิศทางการหมุนและอื่นๆ


ทำตามขั้ นตอนด้ านล่างเพื่อดำเนินการทดสอบทำตามขั้ นตอนด้ านล่างเพื่อดำเนินการทดสอบ

ปิดเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์และ PLCปิดเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์และ PLC
เปิดสวิตช์ DIP (SW3-1) ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์เปิดสวิตช์ DIP (SW3-1) ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์



เชื่อมต่อเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์และคอมพิวเตอร์ส่วนตัวด้ วยสาย USB หรือสายอีเทอร์เน็ต (หมายเหตุ)เชื่อมต่อเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์และคอมพิวเตอร์ส่วนตัวด้ วยสาย USB หรือสายอีเทอร์เน็ต (หมายเหตุ)
เปิดเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์เปิดเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์



เริ่มใช้  MR Configurator2 และดำเนินการทดสอบ (การดำเนินคำสั่ง JOG)เริ่มใช้  MR Configurator2 และดำเนินการทดสอบ (การดำเนินคำสั่ง JOG)



ตรวจสอบทิศทางการหมุนและการทำงานของเครื่องจักรตรวจสอบทิศทางการหมุนและการทำงานของเครื่องจักร

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

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

(5)(5)

(6)(6)



หลังจากการทดสอบเสร็จสิ้น ให้ ปิดเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ และปิดสวิตช์ DIP (SW3-1)หลังจากการทดสอบเสร็จสิ้น ให้ ปิดเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ และปิดสวิตช์ DIP (SW3-1)

(หมายเหตุ) เมื่อใช้ สายอีเทอร์เน็ต ให้ เปลี่ยนโปรเจ็กต์ MR Configurator2 เป็ นโปรเจ็กต์หลายแกน(หมายเหตุ) เมื่อใช้ สายอีเทอร์เน็ต ให้ เปลี่ยนโปรเจ็กต์ MR Configurator2 เป็ นโปรเจ็กต์หลายแกน

เคล็ดลับเคล็ดลับ


เมื่อใช้ เซอร์โวแอมพลิฟายเออร์หลายตัว การเชื่อมต่อกับอีเทอร์เน็ต ทำให้ ไม่จำเป็ นต้ องเปลี่ยนสายเคเบิลเมื่อใช้ เซอร์โวแอมพลิฟายเออร์หลายตัว การเชื่อมต่อกับอีเทอร์เน็ต ทำให้ ไม่จำเป็ นต้ องเปลี่ยนสายเคเบิล

(7)(7)



2.52.5 บทสรุปของบทนี้บทสรุปของบทนี้

ในบทนี้คุณได้ เรียนรู้ เกี่ยวกับ:ในบทนี้คุณได้ เรียนรู้ เกี่ยวกับ:

การกำหนดค่าอุปกรณ์การกำหนดค่าอุปกรณ์

การกำหนดค่าระบบการกำหนดค่าระบบ

การเดินสายการเดินสาย

การดำเนินการทดสอบการดำเนินการทดสอบ

ประเด็นสำคัญประเด็นสำคัญ

การกำหนดค่าอุปกรณ์การกำหนดค่าอุปกรณ์ ใช้ บอลสกรูแกนเดียวในระบบตัวอย่างใช้ บอลสกรูแกนเดียวในระบบตัวอย่าง

การกำหนดค่าระบบการกำหนดค่าระบบ เชื่อมต่อโมดูลอินพุตแบบระยะไกล NZ2GN2S1-32D และเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ MR-J5-G ต่อเข้ ากับโมดูลโมชั่นเชื่อมต่อโมดูลอินพุตแบบระยะไกล NZ2GN2S1-32D และเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ MR-J5-G ต่อเข้ ากับโมดูลโมชั่น
RD78G4RD78G4

การเดินสายการเดินสาย ใช้ สายเคเบิลเสริมเพียงเส้ นเดียวสำหรับเซอร์โวมอเตอร์ใช้ สายเคเบิลเสริมเพียงเส้ นเดียวสำหรับเซอร์โวมอเตอร์

ตั้ งค่าหมายเลข IP แอดเดรสของโมดูลอินพุตระยะไกลและแอมพลิฟายเออร์เซอร์โว จากสวิตช์แบบหมุนตั้ งค่าหมายเลข IP แอดเดรสของโมดูลอินพุตระยะไกลและแอมพลิฟายเออร์เซอร์โว จากสวิตช์แบบหมุน

เชื่อมต่อสัญญาณพร็อกซิมิตี้ด็อก ลิมิตสวิตช์ และสวิตช์บังคับหยุดของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์เชื่อมต่อสัญญาณพร็อกซิมิตี้ด็อก ลิมิตสวิตช์ และสวิตช์บังคับหยุดของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์

เชื่อมต่อสวิตช์คำสั่งการทำงานเข้ ากับโมดูลอินพุตระยะไกลเชื่อมต่อสวิตช์คำสั่งการทำงานเข้ ากับโมดูลอินพุตระยะไกล

การดำเนินการทดสอบการดำเนินการทดสอบ เปลี่ยนสวิตช์ DIP ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ และเชื่อมต่อเข้ ากับคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคลเปลี่ยนสวิตช์ DIP ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ และเชื่อมต่อเข้ ากับคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคล

ตรวจสอบทิศทางการหมุนของมอเตอร์และการทำงานของเครื่องจักรโดยใช้ ฟังก์ชันการทดสอบของ MR Configurator2ตรวจสอบทิศทางการหมุนของมอเตอร์และการทำงานของเครื่องจักรโดยใช้ ฟังก์ชันการทดสอบของ MR Configurator2



บทที่ 3บทที่ 3 การสร้างโปรเจ็กต์การสร้างโปรเจ็กต์

ในบทนี้ คุณจะได้ เรียนรู้ วิ ธีการสร้ างโปรเจ็กต์ที่จำเป็ นสำหรับการใช้ งานโมดูลโมชั่นโดยใช้ โปรแกรมตัวอย่างในบทนี้ คุณจะได้ เรียนรู้ วิ ธีการสร้ างโปรเจ็กต์ที่จำเป็ นสำหรับการใช้ งานโมดูลโมชั่นโดยใช้ โปรแกรมตัวอย่าง


เริ่มใช้  GX Works3 และควบคุมการดำเนินการตามหน้ าจอเริ่มใช้  GX Works3 และควบคุมการดำเนินการตามหน้ าจอ


หรือดาวน์โหลดโปรแกรมตัวอย่างต่อไปนี้ และตรวจสอบการตั้ งค่าหรือดาวน์โหลดโปรแกรมตัวอย่างต่อไปนี้ และตรวจสอบการตั้ งค่า

★Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB)★Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB) จำเป็ นต้ องใช้  GX Works3 Ver.1.072A หรือใหม่กว่า จำเป็ นต้ องใช้  GX Works3 Ver.1.072A หรือใหม่กว่า



3.13.1 การสร้างโปรเจ็กต์ใหม่การสร้างโปรเจ็กต์ใหม่

เลือก [Project] → [New] ใน GX Works3เลือก [Project] → [New] ใน GX Works3


เลือกรุ่นของ PLC CPU ที่จะใช้ และภาษาของโปรแกรมที่จะใช้ ใน PLC CPU บนหน้ าต่างต่อไปนี้เลือกรุ่นของ PLC CPU ที่จะใช้ และภาษาของโปรแกรมที่จะใช้ ใน PLC CPU บนหน้ าต่างต่อไปนี้


ในโปรแกรมตัวอย่าง โมเดลของรุ่นจะถูกตั้ งให้ เป็ น R04CPU และภาษาของ โปรแกรมที่ใช้ จะถูกตั้ งให้ เป็ น Ladderในโปรแกรมตัวอย่าง โมเดลของรุ่นจะถูกตั้ งให้ เป็ น R04CPU และภาษาของ โปรแกรมที่ใช้ จะถูกตั้ งให้ เป็ น Ladder


หลังจากเลือกเสร็จแล้ ว ให้ คลิกปุ่ ม [OK]หลังจากเลือกเสร็จแล้ ว ให้ คลิกปุ่ ม [OK]

(1)(1)

เมื่อหน้ าต่างต่อไปนี้ปรากฏขึ้น ให้ เลือก "ใช่" ในส่วนของ และเลือก "ใช่" ในส่วนของเมื่อหน้ าต่างต่อไปนี้ปรากฏขึ้น ให้ เลือก "ใช่" ในส่วนของ และเลือก "ใช่" ในส่วนของ


ให้ คลิกปุ่ ม [Setting Change] เมื่อเสร็จสิ้นการตั้ งค่าให้ คลิกปุ่ ม [Setting Change] เมื่อเสร็จสิ้นการตั้ งค่า


คลิกปุ่ ม [OK] เพื่อเปิดโปรเจ็กต์คลิกปุ่ ม [OK] เพื่อเปิดโปรเจ็กต์

(2)(2)



3.13.1 การสร้างโปรเจ็กต์ใหม่การสร้างโปรเจ็กต์ใหม่

ดับเบิลคลิกที่ [Module Configuration] ในแผนผังโปรเจ็กต์ ดับเบิลคลิกที่ [Module Configuration] ในแผนผังโปรเจ็กต์ 


เมื่อหน้ าต่างต่อไปนี้ปรากฏขึ้น ให้ คลิกปุ่ ม [OK]เมื่อหน้ าต่างต่อไปนี้ปรากฏขึ้น ให้ คลิกปุ่ ม [OK]



เมื่อหน้ าจอ Module Configuration เปิดขึ้น ให้ ลากและวางโมดูลที่จะใช้  (โมดูลฐาน, โมดูลแหล่งจ่ายไฟ และโมดูลโมชั่น) จากหน้ าต่างเมื่อหน้ าจอ Module Configuration เปิดขึ้น ให้ ลากและวางโมดูลที่จะใช้  (โมดูลฐาน, โมดูลแหล่งจ่ายไฟ และโมดูลโมชั่น) จากหน้ าต่าง
[Element Selection] ที่แสดงขึ้นทางขวามือ และสร้ างแผนภาพการกำหนดค่าโมดูลตามที่แสดงในข้ อ 2.2[Element Selection] ที่แสดงขึ้นทางขวามือ และสร้ างแผนภาพการกำหนดค่าโมดูลตามที่แสดงในข้ อ 2.2



หลังจากสร้ างแผนภาพการกำหนดค่าโมดูลแล้ ว ให้ คลิกขวาที่หน้ าจอ และเลือก [Parameter] → [Fix]หลังจากสร้ างแผนภาพการกำหนดค่าโมดูลแล้ ว ให้ คลิกขวาที่หน้ าจอ และเลือก [Parameter] → [Fix]


เมื่อข้ อควรระวังต่อไปนี้ปรากฏขึ้น ให้ คลิกปุ่ ม [Yes]เมื่อข้ อควรระวังต่อไปนี้ปรากฏขึ้น ให้ คลิกปุ่ ม [Yes]



  


เมื่อหน้ าต่างต่อไปนี้ปรากฏขึ้น ให้ ตรวจสอบว่าความคิดเห็นตัวอย่างถูกตั้ งเป็ น [Use]เมื่อหน้ าต่างต่อไปนี้ปรากฏขึ้น ให้ ตรวจสอบว่าความคิดเห็นตัวอย่างถูกตั้ งเป็ น [Use]


เมื่อตั้ งค่า [Not use] ให้ คลิกปุ่ ม [Setting Change] และเปลี่ยนการตั้ งค่าบนหน้ าต่างแสดงผลเมื่อตั้ งค่า [Not use] ให้ คลิกปุ่ ม [Setting Change] และเปลี่ยนการตั้ งค่าบนหน้ าต่างแสดงผล



(3)(3)



คลิกปุ่ ม [OK] เพื่อเสร็จสิ้นการตั้ งค่าคลิกปุ่ ม [OK] เพื่อเสร็จสิ้นการตั้ งค่า





3.23.2 การตั้ งค่า PLC CPUการตั้ งค่า PLC CPU

ดับเบิลคลิกที่ [Parameter] → [R04CPU] → [CPU Parameter] ในแผนผังโปรเจ็กต์ดับเบิลคลิกที่ [Parameter] → [R04CPU] → [CPU Parameter] ในแผนผังโปรเจ็กต์


คลิก [Link Direct Device Setting] ในรายการการตั้ งค่าคลิก [Link Direct Device Setting] ในรายการการตั้ งค่า


ใช้ รายการตัวเลือก แล้ วตรวจสอบว่า Link Direct Device Setting ถูกตั้ งเป็ น ใช้ รายการตัวเลือก แล้ วตรวจสอบว่า Link Direct Device Setting ถูกตั้ งเป็ น [Extended Mode (iQ-R Series Mode)][Extended Mode (iQ-R Series Mode)]


หากตั้ งค่า [Q Series Compatible Mode] ไว้ อยู่ ให้ เปลี่ยนเป็ น [Extended Mode (iQ-R Series Mode)]หากตั้ งค่า [Q Series Compatible Mode] ไว้ อยู่ ให้ เปลี่ยนเป็ น [Extended Mode (iQ-R Series Mode)]


หลังตั้ งค่าเสร็จสิ้นแล้ ว ให้ คลิกปุ่ ม [Apply] ที่ด้ านขวาล่างหลังตั้ งค่าเสร็จสิ้นแล้ ว ให้ คลิกปุ่ ม [Apply] ที่ด้ านขวาล่าง



3.33.3 การตั้ งค่าโมดูลโมชั่ นการตั้ งค่าโมดูลโมชั่ น

3.3.13.3.1 พารามิเตอร์ของโมดูล (โมชั่ น)พารามิเตอร์ของโมดูล (โมชั่ น)

ดับเบิลคลิกที่ ดับเบิลคลิกที่ [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Motion)] ในแผนผังโปรเจ็กต์[Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Motion)] ในแผนผังโปรเจ็กต์


ในการตั้ งค่าการใช้ งานโมดูล จะสามารถเลือกปลายทางการจัดเก็บพารามิเตอร์ขยายโมดูลจากหน่วยความจำภายใน หรือการ์ด SD (ดูที่ 3.3.3ในการตั้ งค่าการใช้ งานโมดูล จะสามารถเลือกปลายทางการจัดเก็บพารามิเตอร์ขยายโมดูลจากหน่วยความจำภายใน หรือการ์ด SD (ดูที่ 3.3.3
และ 3.4)และ 3.4)


ในการตั้ งค่ารีเฟรช ให้ ตั้ งค่าเวลาเพื่อรีเฟรชอุปกรณ์ในการตั้ งค่ารีเฟรช ให้ ตั้ งค่าเวลาเพื่อรีเฟรชอุปกรณ์


ในหลักสูตรนี้ ให้ เก็บการตั้ งค่าเริ่มต้ นไว้ ทั้ งคู่ในหลักสูตรนี้ ให้ เก็บการตั้ งค่าเริ่มต้ นไว้ ทั้ งคู่



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

ดับเบิลคลิกที่ [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Network)] ในแผนผังโปรเจ็กต์ดับเบิลคลิกที่ [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Network)] ในแผนผังโปรเจ็กต์


ในส่วนนี้ ให้ กำหนดการตั้ งค่าสำหรับอุปกรณ์ที่จะเชื่อมต่อกับเน็ตเวิร์ก และการรีเฟรชลิงก์ในส่วนนี้ ให้ กำหนดการตั้ งค่าสำหรับอุปกรณ์ที่จะเชื่อมต่อกับเน็ตเวิร์ก และการรีเฟรชลิงก์

การตั้ งค่าการกำหนดค่าเน็ตเวิร์กการตั้ งค่าการกำหนดค่าเน็ตเวิร์ก


เลือก [Basic Settings] ในรายการการตั้ งค่า แล้ วดับเบิลคลิกที่ <Detailed Setting> ในการตั้ งค่าการกำหนดค่าเน็ตเวิร์กเลือก [Basic Settings] ในรายการการตั้ งค่า แล้ วดับเบิลคลิกที่ <Detailed Setting> ในการตั้ งค่าการกำหนดค่าเน็ตเวิร์ก

(1)(1)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(2) การเพิ่มโมดูล(2) การเพิ่มโมดูล

หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก ที่นี่ที่ นี่
แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3

**



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(2) การเพิ่มโมดูล(2) การเพิ่มโมดูล

หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก ที่นี่ที่ นี่
แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3

**



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(2) การเพิ่มโมดูล(2) การเพิ่มโมดูล

หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก ที่นี่ที่ นี่
แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3

**



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(2) การเพิ่มโมดูล(2) การเพิ่มโมดูล

หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก ที่นี่ที่ นี่
แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3

**



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(2) การเพิ่มโมดูล(2) การเพิ่มโมดูล

หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก ที่นี่ที่ นี่
แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3

**



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(2) การเพิ่มโมดูล(2) การเพิ่มโมดูล

หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก ที่นี่ที่ นี่
แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3

**



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(2) การเพิ่มโมดูล(2) การเพิ่มโมดูล

หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก ที่นี่ที่ นี่
แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3

**



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(2) การเพิ่มโมดูล(2) การเพิ่มโมดูล

หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก ที่นี่ที่ นี่
แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3

**



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(2) การเพิ่มโมดูล(2) การเพิ่มโมดูล

หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก หาก NZ2GN2S1-32D หรือ MR-J5-G ไม่แสดงขึ้นในรายการโมดูลที่ด้ านขวาของหน้ าจอ ให้ ดาวน์โหลดข้ อมูลโปรไฟล์ (ไฟล์ CSP+) จาก ที่นี่ที่ นี่
แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3แล้ วลงทะเบียนใน GX Works3

**



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)(3) การตั้ งค่าควบคุมสถานีทางไกล (ต่อ)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

การส่ง PDOการส่ง PDO


PDO ย่อมาจาก Process Data Object ซึ่งเป็ นหนึ่งในโปรไฟล์การสื่อสารของออบเจ็กต์ CANopenPDO ย่อมาจาก Process Data Object ซึ่งเป็ นหนึ่งในโปรไฟล์การสื่อสารของออบเจ็กต์ CANopen


การสื่อสาร PDO เทียบเท่ากับการสื่อสารวงจร CC-Link ที่มีอยู่การสื่อสาร PDO เทียบเท่ากับการสื่อสารวงจร CC-Link ที่มีอยู่


ซึ่งจะทำให้ สามารถใช้ งาน OD (Object Dictionary) ได้ โดยตรงซึ่งจะทำให้ สามารถใช้ งาน OD (Object Dictionary) ได้ โดยตรง



การส่ง PDO หมายถึง การส่ง (ที่เกี่ยวกับ) ข้ อมูลที่จะแลกเปลี่ยนระหว่างตัวควบคุมและ Slave ในการสื่อสารวงจร (PDO) ล่วงหน้ าการส่ง PDO หมายถึง การส่ง (ที่เกี่ยวกับ) ข้ อมูลที่จะแลกเปลี่ยนระหว่างตัวควบคุมและ Slave ในการสื่อสารวงจร (PDO) ล่วงหน้ า



เมื่อเพิ่มสถานีช่องผ่านหรือเปลี่ยนแปลงหมายเลข IP แอดเดรส ให้ ทำการส่ง PDO อีกครั้ งเมื่อเพิ่มสถานีช่องผ่านหรือเปลี่ยนแปลงหมายเลข IP แอดเดรส ให้ ทำการส่ง PDO อีกครั้ ง



อินพุตดิจิทัลถูกเพิ่มในการส่ง PDO แล้ ว สิ่งนี้กำหนดสถานะสัญญาณอินพุตของแอมพลิฟายเออร์เซอร์โวที่จะส่งไปยังโมดูลโมชั่น โดยการอินพุตดิจิทัลถูกเพิ่มในการส่ง PDO แล้ ว สิ่งนี้กำหนดสถานะสัญญาณอินพุตของแอมพลิฟายเออร์เซอร์โวที่จะส่งไปยังโมดูลโมชั่น โดยการ
สื่อสารแบบวนลูปซ้ำแบบต่อเนื่องสื่อสารแบบวนลูปซ้ำแบบต่อเนื่อง

(4)(4)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

(หมายเหตุ) เมื่อตั้ งค่าป้ายกำกับโมดูลเป็ น [Not use] ฟิลด์การตั้ งค่าเป้าหมายการรีเฟรชจะว่างเปล่าตั้ งแต่เริ่มต้ น(หมายเหตุ) เมื่อตั้ งค่าป้ายกำกับโมดูลเป็ น [Not use] ฟิลด์การตั้ งค่าเป้าหมายการรีเฟรชจะว่างเปล่าตั้ งแต่เริ่มต้ น

การตั้ งค่ารีเฟรชการตั้ งค่ารีเฟรช


ดับเบิลคลิกที่ [Refresh Settings] → <Detailed Setting>ดับเบิลคลิกที่ [Refresh Settings] → <Detailed Setting>


ฟิลด์การตั้ งค่าทั้ งหมดต้ องว่างเปล่าฟิลด์การตั้ งค่าทั้ งหมดต้ องว่างเปล่า

(5)(5)



3.3.23.3.2 พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)พารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิ ร์ ก)

การยืนยันพารามิเตอร์ของโมดูลการยืนยันพารามิเตอร์ของโมดูล


เมื่อหน้ าจอกลับสู่หน้ าจอหลักของ GX Works3 ให้ ยืนยันพารามิเตอร์ที่ตั้ งไว้ เมื่อหน้ าจอกลับสู่หน้ าจอหลักของ GX Works3 ให้ ยืนยันพารามิเตอร์ที่ตั้ งไว้ 


คลิกปุ่ ม [Apply] ที่ด้ านขวาล่างของหน้ าจอคลิกปุ่ ม [Apply] ที่ด้ านขวาล่างของหน้ าจอ

(6)(6)



3.3.33.3.3 พารามิเตอร์สำหรั บการต่อขยายโมดูลพารามิเตอร์สำหรั บการต่อขยายโมดูล

ดับเบิลคลิกที่ [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4]
→ [Module Extended Parameter] ในแผนผังโปรเจ็กต์ดับเบิลคลิกที่ [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4]
→ [Module Extended Parameter] ในแผนผังโปรเจ็กต์


หน้ าจอ Motion Control Setting Function จะปรากฏขึ้นหน้ าจอ Motion Control Setting Function จะปรากฏขึ้น


ตั้ งค่าโปรแกรมโมดูลโมชั่นบนหน้ าจอนี้ตั้ งค่าโปรแกรมโมดูลโมชั่นบนหน้ าจอนี้


สำหรับโปรแกรมจริง โปรดอ้ างอิงบทที่ 4สำหรับโปรแกรมจริง โปรดอ้ างอิงบทที่ 4

เมื่อการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่ไม่เริ่มการทำงาน และข้ อความต่อไปนี้แสดงขึ้น การตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่จะไม่ถูกติดตั้ งในคอมพิวเตอร์เมื่อการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่ไม่เริ่มการทำงาน และข้ อความต่อไปนี้แสดงขึ้น การตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่จะไม่ถูกติดตั้ งในคอมพิวเตอร์
ส่วนตัวที่ใช้ (*)ส่วนตัวที่ใช้ (*)

โปรดติดตั้ งฟังก์ชันการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่ (Motion Control Setting Function)โปรดติดตั้ งฟังก์ชันการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่ (Motion Control Setting Function)

(*) หมายถึงคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคลที่ทำงานด้ วย Windows(*) หมายถึงคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคลที่ทำงานด้ วย Windows®®



3.43.4 ฟังก์ชั นการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่ฟังก์ ชั นการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่

ส่วนนี้จะอธิบายรายการการตั้ งค่าที่จำเป็ นสำหรับฟังก์ชันการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่ส่วนนี้จะอธิบายรายการการตั้ งค่าที่จำเป็ นสำหรับฟังก์ชันการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่



3.4.13.4.1 การลงทะเบียนแกนการลงทะเบียนแกน

การสร้ างแกนใหม่การสร้ างแกนใหม่


คลิกขวาที่ [Axis] ในแผนผังนำทาง แล้ วเลือก [Add New Data]คลิกขวาที่ [Axis] ในแผนผังนำทาง แล้ วเลือก [Add New Data]


หลังจากหน้ าต่าง New Data ปรากฏขึ้น ให้ ตั้ งค่ารายการตามที่แสดงด้ านล่างหลังจากหน้ าต่าง New Data ปรากฏขึ้น ให้ ตั้ งค่ารายการตามที่แสดงด้ านล่าง

(1)(1)



3.4.13.4.1 การลงทะเบียนแกนการลงทะเบียนแกน

การตั้ งค่าการเปลี่ยนชุดขับเคลื่อนการตั้ งค่าการเปลี่ยนชุดขับเคลื่อน
แท็บการตั้ งค่าพารามิเตอร์ของแกนจะเปิดขึ้นแท็บการตั้ งค่าพารามิเตอร์ของแกนจะเปิดขึ้น


โดยหลักแล้ ว ให้ ตั้ งค่าชุดคำสั่ง เฟืองอิเล็กทรอนิกส์ และค่าขีดจำกัดที่นี่โดยหลักแล้ ว ให้ ตั้ งค่าชุดคำสั่ง เฟืองอิเล็กทรอนิกส์ และค่าขีดจำกัดที่นี่


ในหลักสูตรนี้ ให้ เปลี่ยนรายการในกรอบสีแดงตามภาพด้ านล่างในหลักสูตรนี้ ให้ เปลี่ยนรายการในกรอบสีแดงตามภาพด้ านล่าง

(2)(2)



3.4.23.4.2 เน็ตเวิ ร์ ก I/Oเน็ตเวิ ร์ ก I/O

เมื่อใช้ โมดูล I/O ระยะไกล Slave label จะต้ องสร้ างป้ายกำกับ Slave label จาก I/O ของระบบเครือข่ายเมื่อใช้ โมดูล I/O ระยะไกล Slave label จะต้ องสร้ างป้ายกำกับ Slave label จาก I/O ของระบบเครือข่าย



ดับเบิลคลิกที่ [Network I/O] ในแผนผังนำทางดับเบิลคลิกที่ [Network I/O] ในแผนผังนำทาง
หลังจากแท็บเน็ตเวิร์ก I/O เปิดขึ้น ให้ คลิกเครื่องหมาย "+" บนด้ านซ้ ายของแถวโมดูลอินพุตทางไกล และ MR-J5-Gหลังจากแท็บเน็ตเวิร์ก I/O เปิดขึ้น ให้ คลิกเครื่องหมาย "+" บนด้ านซ้ ายของแถวโมดูลอินพุตทางไกล และ MR-J5-G
เลือกข้ อมูลสำหรับการกำหนดป้าย เลือกรายการต่อไปนี้ในหลักสูตรนี้เลือกข้ อมูลสำหรับการกำหนดป้าย เลือกรายการต่อไปนี้ในหลักสูตรนี้
・RX0 ถึง RX4 และ RX1F ของ NZ2GN2S1-32D・RX0 ถึง RX4 และ RX1F ของ NZ2GN2S1-32D
・RWr15 ของ MR-J5-G・RWr15 ของ MR-J5-G
คลิก [Create Label] เพื่อสร้ างป้ายกำกับ Slave label ของข้ อมูลที่เลือกคลิก [Create Label] เพื่อสร้ างป้ายกำกับ Slave label ของข้ อมูลที่เลือก

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

4)4)



3.4.23.4.2 เน็ตเวิ ร์ ก I/Oเน็ตเวิ ร์ ก I/O

ป้ายกำกับ Slave label ที่สร้ างขึ้นจะถูกลงทะเบียนใน [Label] → [Global Label] → [NW+Global1] ในแผนผังนำทางป้ายกำกับ Slave label ที่สร้ างขึ้นจะถูกลงทะเบียนใน [Label] → [Global Label] → [NW+Global1] ในแผนผังนำทาง



3.4.33.4.3 การตั้ งค่าสั ญญาณจำกั ดการตั้ งค่าสั ญญาณจำกั ด

หลังจากป้ายกำกับ Slave label ถูกสร้ างขึ้น ให้ ดับเบิลคลิก "Axis0001" ในแผนผังนำทางเพื่อแสดงแท็บการตั้ งค่าพารามิเตอร์ของแกนอีกครั้ งหลังจากป้ายกำกับ Slave label ถูกสร้ างขึ้น ให้ ดับเบิลคลิก "Axis0001" ในแผนผังนำทางเพื่อแสดงแท็บการตั้ งค่าพารามิเตอร์ของแกนอีกครั้ ง


ตั้ งค่าลิมิตต่ำสุด และลิมิตสูงสุด ตามที่แสดงในภาพด้ านล่างตั้ งค่าลิมิตต่ำสุด และลิมิตสูงสุด ตามที่แสดงในภาพด้ านล่าง


ในช่องเป้าหมาย ไอคอนสำหรับแสดงหน้ าต่างอินพุตเสริมจะปรากฏขึ้นในช่องเป้าหมาย ไอคอนสำหรับแสดงหน้ าต่างอินพุตเสริมจะปรากฏขึ้น



3.53.5 บทสรุปของบทนี้บทสรุปของบทนี้

ในบทนี้คุณได้ เรียนรู้ เกี่ยวกับ:ในบทนี้คุณได้ เรียนรู้ เกี่ยวกับ:

การสร้ างโปรเจ็กต์ใหม่การสร้ างโปรเจ็กต์ใหม่

การตั้ งค่า PLC CPUการตั้ งค่า PLC CPU

การตั้ งค่าโมดูลโมชั่นการตั้ งค่าโมดูลโมชั่น

ฟังก์ชันการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่ฟังก์ชันการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่



ประเด็นสำคัญประเด็นสำคัญ

การสร้ างโปรเจ็กต์ใหม่การสร้ างโปรเจ็กต์ใหม่ สร้ างโปรเจ็กต์ GX Works3 และสร้ างแผนภาพการกำหนดค่าโมดูลสร้ างโปรเจ็กต์ GX Works3 และสร้ างแผนภาพการกำหนดค่าโมดูล



การตั้ งค่า PLC CPUการตั้ งค่า PLC CPU เปลี่ยน Link Direct Device Setting เป็ นโหมดขยาย (โหมด iQ-R ซีรีส์)เปลี่ยน Link Direct Device Setting เป็ นโหมดขยาย (โหมด iQ-R ซีรีส์)

การตั้ งค่าโมดูลโมชั่นการตั้ งค่าโมดูลโมชั่น ในหน้ าจอพารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิร์ก) ให้ ตั้ งค่าการกำหนดค่าเน็ตเวิร์ก และพารามิเตอร์ของสถานีทางไกลในหน้ าจอพารามิเตอร์ของโมดูล (เน็ตเวิร์ก) ให้ ตั้ งค่าการกำหนดค่าเน็ตเวิร์ก และพารามิเตอร์ของสถานีทางไกล

ในการตั้ งค่าการกำหนดค่าเน็ตเวิร์ก และสถานีทางไกล ให้ ตั้ งค่าหมายเลข IP แอดเดรส และทำการส่ง PDOในการตั้ งค่าการกำหนดค่าเน็ตเวิร์ก และสถานีทางไกล ให้ ตั้ งค่าหมายเลข IP แอดเดรส และทำการส่ง PDO

ลบการตั้ งค่าการรีเฟรชลิงก์ทั้ งหมดลบการตั้ งค่าการรีเฟรชลิงก์ทั้ งหมด



ฟังก์ชันการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่ฟังก์ชันการตั้ งค่าควบคุมการเคลื่อนที่ ในหน้ าจอ Motion Control Setting Function ให้ ลงทะเบียนแกนในหน้ าจอ Motion Control Setting Function ให้ ลงทะเบียนแกน

ป้ายกำกับ Slave label จะถูกสร้ างขึ้นจากเน็ตเวิร์ก I/Oป้ายกำกับ Slave label จะถูกสร้ างขึ้นจากเน็ตเวิร์ก I/O



บทที่ 4บทที่ 4 โปรแกรมตั วอย่างและการตรวจสอบการทำงานโปรแกรมตั วอย่างและการตรวจสอบการทำงาน

บทนี้จะอธิบายโปรแกรมตัวอย่างและวิธีการใช้  Motion Control FBบทนี้จะอธิบายโปรแกรมตัวอย่างและวิธีการใช้  Motion Control FB


เปิดไฟล์โปรแกรมตัวอย่างที่ดาวน์โหลดไว้ ในบทที่ 3เปิดไฟล์โปรแกรมตัวอย่างที่ดาวน์โหลดไว้ ในบทที่ 3

4.14.1 โปรแกรม PLC CPUโปรแกรม PLC CPU

ดับเบิลคลิกที่ [Program] → [Scan] → [MAIN] → [ProgPou] → [Program Body] ในแผนผังโปรเจ็กต์เพื่อเปิดโปรแกรมดับเบิลคลิกที่ [Program] → [Scan] → [MAIN] → [ProgPou] → [Program Body] ในแผนผังโปรเจ็กต์เพื่อเปิดโปรแกรม


ก่อนใช้ โมดูลโมชั่น RD78G ให้ เปิด [Y0: PLC READY] ในโปรแกรม PLC CPU ไว้ เสมอก่อนใช้ โมดูลโมชั่น RD78G ให้ เปิด [Y0: PLC READY] ในโปรแกรม PLC CPU ไว้ เสมอ


โปรแกรมตัวอย่างจะใช้  Ladderโปรแกรมตัวอย่างจะใช้  Ladder



4.24.2 โปรแกรมโมดูลโมชั่ นโปรแกรมโมดูลโมชั่ น

ดับเบิลคลิกพารามิเตอร์ขยายโมดูลเพื่อแสดงหน้ าจอ [Motion Control Setting Function]ดับเบิลคลิกพารามิเตอร์ขยายโมดูลเพื่อแสดงหน้ าจอ [Motion Control Setting Function]


ดับเบิลคลิกที่ [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] ในแผนผังโปรเจ็กต์บนหน้ าจอ Motion Control Setting Functionดับเบิลคลิกที่ [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] ในแผนผังโปรเจ็กต์บนหน้ าจอ Motion Control Setting Function
เพื่อเปิดโปรแกรมเพื่อเปิดโปรแกรม

4.2.14.2.1 วิธีการใช้ Motion Control FBวิธีการใช้ Motion Control FB



4.24.2 โปรแกรมโมดูลโมชั่ นโปรแกรมโมดูลโมชั่ น
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เพื่อเปิดโปรแกรมเพื่อเปิดโปรแกรม
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4.24.2 โปรแกรมโมดูลโมชั่ นโปรแกรมโมดูลโมชั่ น
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4.2.14.2.1 วิธีการใช้ Motion Control FBวิธีการใช้ Motion Control FB
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4.2.14.2.1 วิธีการใช้ Motion Control FBวิธีการใช้ Motion Control FB



4.2.24.2.2 การตั้ งค่าเริ่ มต้น servo-onการตั้ งค่าเริ่ มต้น servo-on

ชื่อโปรแกรมในโปรแกรมตั วอย่าง: ServoON_JOGชื่อโปรแกรมในโปรแกรมตั วอย่าง: ServoON_JOG



ตั้ งค่าเริ่มต้ นและเซอร์โวออน (servo on) ของป้ายกำกับส่วนกลาง ในโปรแกรมนี้ตั้ งค่าเริ่มต้ นและเซอร์โวออน (servo on) ของป้ายกำกับส่วนกลาง ในโปรแกรมนี้


ใช้  MC_Power ใน Motion Control FBสำหรับ servo-onใช้  MC_Power ใน Motion Control FBสำหรับ servo-on


การเชื่อมต่ออินพุต X0 ของโมดูลระยะไกล เข้ ากับวงจรอินพุตของ ServoON ใน FB จะเป็ นการเสร็จสิ้นการตั้ งค่าโปรแกรมซึ่งเซอร์โวจะเปิดขึ้นการเชื่อมต่ออินพุต X0 ของโมดูลระยะไกล เข้ ากับวงจรอินพุตของ ServoON ใน FB จะเป็ นการเสร็จสิ้นการตั้ งค่าโปรแกรมซึ่งเซอร์โวจะเปิดขึ้น
โดยการเปิดอินพุต X0=ONโดยการเปิดอินพุต X0=ON

<ข้ อมูลจำเพาะของ MC_Power (สิ่งที่ดึ งออกมา)><ข้ อมูลจำเพาะของ MC_Power (สิ่งที่ดึ งออกมา)>

ชื่อตัวแปร I/Oชื่อตัวแปร I/O ชื่อตัวแปรชื่อตัวแปร ประเภทของประเภทของ
ข้ อมูลข้ อมูล

คำอธิบายคำอธิบาย

อินพุตอินพุต
เปิดใช้ งานเปิดใช้ งาน EnableEnable BOOLBOOL ในขณะที่อิ นพุตเปิดใช้ งานเป็ น TRUE การควบคุมแกนจะถูกเปิดใช้ ในขณะที่อิ นพุตเปิดใช้ งานเป็ น TRUE การควบคุมแกนจะถูกเปิดใช้

การร้ องขอ Servo-การร้ องขอ Servo-
onon

ServoONServoON BOOLBOOL ระบุสัญญาณสำหรับการร้ องขอ servo-onระบุสัญญาณสำหรับการร้ องขอ servo-on

เอาต์พุตเอาต์พุต

พร้ อมใช้ งานพร้ อมใช้ งาน StatusStatus BOOLBOOL แสดงถึงสถานะพร้ อมใช้ งานแสดงถึงสถานะพร้ อมใช้ งาน

สถานะพร้ อมใช้ สถานะพร้ อมใช้
งาน-เปิดงาน-เปิด

ReadyStatusReadyStatus BOOLBOOL แสดงถึงสถานะพร้ อมใช้ งาน-เปิด/ปิดแสดงถึงสถานะพร้ อมใช้ งาน-เปิด/ปิด

กำลังดำเนินการกำลังดำเนินการ BusyBusy BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการเปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการ

ข้ อผิดพลาดข้ อผิดพลาด ErrorError BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FBเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FB

รหัสข้ อผิดพลาดรหัสข้ อผิดพลาด ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT)

เลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืนเลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืน

เคล็ดลับเคล็ดลับ


หากดาวน์โหลดคู่มือของโมดูลโมชั่นในโปรแกรมดูคู่มืออิเล็กทรอนิกส์แล้ ว ให้ กดปุ่ ม F1 โดยให้ เคอร์เซอร์ข้ อความชี้บนชื่อ FB จะสามารถเรียกดูหากดาวน์โหลดคู่มือของโมดูลโมชั่นในโปรแกรมดูคู่มืออิเล็กทรอนิกส์แล้ ว ให้ กดปุ่ ม F1 โดยให้ เคอร์เซอร์ข้ อความชี้บนชื่อ FB จะสามารถเรียกดู
หน้ าในคู่มือซึ่งแสดงข้ อมูลจำเพาะ FB ได้ หน้ าในคู่มือซึ่งแสดงข้ อมูลจำเพาะ FB ได้

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

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


  MC_Power  MC_Power



4.2.34.2.3 การใช้คำสั่ ง JOGการใช้คำสั่ ง JOG

ชื่อโปรแกรมในโปรแกรมตั วอย่าง: ServoON_JOGชื่อโปรแกรมในโปรแกรมตั วอย่าง: ServoON_JOG



ใช้  MCv_Jog ใน Motion Control FBใช้  MCv_Jog ใน Motion Control FB


เพื่อป้องกันไม่ให้ เกิดการ MCv_Jog ในระหว่างการกลับสู่ตำแหน่งเริ่มต้ น จึงมีการใช้ บิตที่เรียกว่า bJogEnable สำหรับเป็ นเงื่อนไขเพื่อการเพื่อป้องกันไม่ให้ เกิดการ MCv_Jog ในระหว่างการกลับสู่ตำแหน่งเริ่มต้ น จึงมีการใช้ บิตที่เรียกว่า bJogEnable สำหรับเป็ นเงื่อนไขเพื่อการ
ควบคุมการทำงานแบบอินเตอร์ล๊อคควบคุมการทำงานแบบอินเตอร์ล๊อค

<ข้ อมูลจำเพาะของ MCv_Jog (สิ่งที่ดึ งออกมา)><ข้ อมูลจำเพาะของ MCv_Jog (สิ่งที่ดึ งออกมา)>

ชื่อตัวแปร I/Oชื่อตัวแปร I/O ชื่อตัวแปรชื่อตัวแปร ประเภทของประเภทของ
ข้ อมูลข้ อมูล คำอธิบายคำอธิบาย

อินพุตอินพุต

คำสั่ง JOG การคำสั่ง JOG การ
หมุนไปข้ างหน้ าหมุนไปข้ างหน้ า JogForwardJogForward BOOLBOOL เมื่อตั้ งค่าเป็ น TRUE JOG การหมุนไปข้ างหน้ าจะถูกดำเนินการเมื่อตั้ งค่าเป็ น TRUE JOG การหมุนไปข้ างหน้ าจะถูกดำเนินการ

คำสั่ง JOG การคำสั่ง JOG การ
หมุนถอยหลังหมุนถอยหลัง JogBackWardJogBackWard BOOLBOOL เมื่อตั้ งค่าเป็ น TRUE JOG การหมุนถอยหลังจะถูกดำเนินการเมื่อตั้ งค่าเป็ น TRUE JOG การหมุนถอยหลังจะถูกดำเนินการ

ความเร็วเป้าหมายความเร็วเป้าหมาย VelocityVelocity LREALLREAL ตั้ งค่าคำสั้ งเพื่อกำหนดความเร็วตั้ งค่าคำสั้ งเพื่อกำหนดความเร็ว

การเพิ่มความเร็วการเพิ่มความเร็ว AccelerationAcceleration LREALLREAL ตั้ งค่าการเพิ่มความเร็วตั้ งค่าการเพิ่มความเร็ว

การลดความเร็วการลดความเร็ว DecelerationDeceleration LREALLREAL ตั้ งค่าการลดความเร็วตั้ งค่าการลดความเร็ว

การเร่งการเร่ง JerkJerk LREALLREAL ตั้ งค่าการเร่งตั้ งค่าการเร่ง

ตัวเลือกตัวเลือก OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX)
(Note)(Note)

ตั้ งค่าตัวเลือกฟังก์ชันด้ วยข้ อมูลจำเพาะบิตตั้ งค่าตัวเลือกฟังก์ชันด้ วยข้ อมูลจำเพาะบิต


(→โปรดดูที่หน้ าถัดไป)(→โปรดดูที่หน้ าถัดไป)

เอาต์พุตเอาต์พุต

การเสร็จสิ้นการการเสร็จสิ้นการ
ดำเนินการดำเนินการ DoneDone BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เฉพาะการสแกนหนึ่งครั้ งเมื่อคำสั่ง JOG ถูกเปลี่ยนเป็ น TRUE เฉพาะการสแกนหนึ่งครั้ งเมื่อคำสั่ง JOG ถูก

ปิด และการดำเนินงานลดความเร็วลงจนกระทั่งหยุดลงปิด และการดำเนินงานลดความเร็วลงจนกระทั่งหยุดลง

กำลังดำเนินการกำลังดำเนินการ BusyBusy BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการเปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการ

การควบคุมการควบคุม ActiveActive BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อ FB กำลังควบคุมแกนเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อ FB กำลังควบคุมแกน

การยกเลิกการการยกเลิกการ
ดำเนินการดำเนินการ CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อการดำเนินการถูกยกเลิกเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อการดำเนินการถูกยกเลิก

ข้ อผิดพลาดข้ อผิดพลาด ErrorError BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FBเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FB

รหัสข้ อผิดพลาดรหัสข้ อผิดพลาด ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT) เลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืนเลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืน

(หมายเหตุ) เลขฐานสิบหกจะถูกเขียนในรูปแบบของ (หมายเหตุ) เลขฐานสิบหกจะถูกเขียนในรูปแบบของ "H□" หรือ "16#□""H□" หรือ "16#□"



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

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
3.2 Operation FBs3.2 Operation FBs
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4.2.34.2.3 การใช้คำสั่ ง JOGการใช้คำสั่ ง JOG

ต่อไปนี้จะแสดงค่าการตั้ งค่าและคำอธิบายตัวเลือกสำหรับ MCv_Jogต่อไปนี้จะแสดงค่าการตั้ งค่าและคำอธิบายตัวเลือกสำหรับ MCv_Jog

ค่าการตั้ งค่าค่าการตั้ งค่า การตั้ งค่าวิธีการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วการตั้ งค่าวิธีการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็ว

0h0h mcAccDec · · · วิธีการกำหนดการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็ว (วิธีการเพิ่มความเร็วmcAccDec · · · วิธีการกำหนดการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็ว (วิธีการเพิ่มความเร็ว
แบบเร่ง/การลดความเร็ว)แบบเร่ง/การลดความเร็ว)

1h1h mcFixedTime · · · วิธีการตั้ งเวลาเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบคงที่ (วิธีการmcFixedTime · · · วิธีการตั้ งเวลาเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบคงที่ (วิธีการ
กำหนดการตั้ งเวลาเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบคงที่)กำหนดการตั้ งเวลาเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบคงที่)

เมื่อกำหนด 0h: mcAccDec วิธีการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วจะถูกตั้ งค่าเป็ นวิธีการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็วเมื่อกำหนด 0h: mcAccDec วิธีการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วจะถูกตั้ งค่าเป็ นวิธีการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็ว


จากนั้ น ให้ ตั้ งค่าการเพิ่มความเร็วและการลดความเร็วในหน่วยของ [U/sจากนั้ น ให้ ตั้ งค่าการเพิ่มความเร็วและการลดความเร็วในหน่วยของ [U/s22] และการเร่งในหน่วยของ [U/s] และการเร่งในหน่วยของ [U/s33]]


สำหรับรายละเอียดการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็ว (U: หน่วยคำสั่งแกน) โปรดดูที่หน้ าถัดไปสำหรับรายละเอียดการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็ว (U: หน่วยคำสั่งแกน) โปรดดูที่หน้ าถัดไป

เมื่อกำหนด 1h: mcFixedTime วิธีการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วจะถูกตั้ งค่าเป็ นวิธีการตั้ งเวลาเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วคงที่เมื่อกำหนด 1h: mcFixedTime วิธีการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วจะถูกตั้ งค่าเป็ นวิธีการตั้ งเวลาเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วคงที่


จากนั้ น ให้ ตั้ งค่าการเพิ่มความเร็วในหน่วยของ [s]จากนั้ น ให้ ตั้ งค่าการเพิ่มความเร็วในหน่วยของ [s]


การลดความเร็วและความเร่งจะไม่ถูกใช้ การลดความเร็วและความเร่งจะไม่ถูกใช้

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

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


  MCv_Jog  MCv_Jog



4.2.34.2.3 การใช้คำสั่ ง JOGการใช้คำสั่ ง JOG

รูปต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วในระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็วรูปต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วในระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็ว


ระยะเวลารวมที่จะเพิ่มความเร็วถึงเป้าหมายและระยะเวลาลดความเร็วลงถึง 0 จากการเพิ่มความเร็วเป้าหมายเมื่อสิ้นสุดการเพิ่มความเร็วเรียกว่าระยะเวลารวมที่จะเพิ่มความเร็วถึงเป้าหมายและระยะเวลาลดความเร็วลงถึง 0 จากการเพิ่มความเร็วเป้าหมายเมื่อสิ้นสุดการเพิ่มความเร็วเรียกว่า
เวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่งเวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่ง

ภาพต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วและรูปคลื่นการเพิ่มความเร็ว ณ เวลาการเพิ่มความเร็ว เมื่อคำสั่งความเร็วและคำสั่งการเพิ่มความเร็วคงที่ และภาพต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วและรูปคลื่นการเพิ่มความเร็ว ณ เวลาการเพิ่มความเร็ว เมื่อคำสั่งความเร็วและคำสั่งการเพิ่มความเร็วคงที่ และ
การเร่งเปลี่ยนแปลงการเร่งเปลี่ยนแปลง


ยิ่งค่าการเร่งเพิ่มขึ้น อัตราส่วนการเร่งจะยิ่งลดลง และรูปแบบความเร็วจะเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบสี่เหลี่ยมคางหมูยิ่งค่าการเร่งเพิ่มขึ้น อัตราส่วนการเร่งจะยิ่งลดลง และรูปแบบความเร็วจะเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบสี่เหลี่ยมคางหมู


นอกจากนี้ เวลาการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วจะสั้ นลงด้ วยนอกจากนี้ เวลาการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วจะสั้ นลงด้ วย

คำสั่งความเร็ว: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]คำสั่งความเร็ว: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
เส้ นสีฟ้า: การเพิ่มความเร็วเส้ นสีฟ้า: การเพิ่มความเร็ว
[μm/s[μm/s22]]

แกนแนวตั้ งด้ านซ้ ายแกนแนวตั้ งด้ านซ้ าย

คำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/sคำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s] เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s]เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s] แกนแนวตั้ งด้ านขวาแกนแนวตั้ งด้ านขวา

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 100%อัตราการเร่ง: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 50%อัตราการเร่ง: 50%

เมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/sเมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/s33] รูปแบบความเร็วจะ] รูปแบบความเร็วจะ
เปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบ
สี่เหลี่ยมคางหมูสี่เหลี่ยมคางหมู



4.2.34.2.3 การใช้คำสั่ ง JOGการใช้คำสั่ ง JOG

รูปต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วในระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็วรูปต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วในระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็ว


ระยะเวลารวมที่จะเพิ่มความเร็วถึงเป้าหมายและระยะเวลาลดความเร็วลงถึง 0 จากการเพิ่มความเร็วเป้าหมายเมื่อสิ้นสุดการเพิ่มความเร็วเรียกว่าระยะเวลารวมที่จะเพิ่มความเร็วถึงเป้าหมายและระยะเวลาลดความเร็วลงถึง 0 จากการเพิ่มความเร็วเป้าหมายเมื่อสิ้นสุดการเพิ่มความเร็วเรียกว่า
เวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่งเวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่ง

ภาพต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วและรูปคลื่นการเพิ่มความเร็ว ณ เวลาการเพิ่มความเร็ว เมื่อคำสั่งความเร็วและคำสั่งการเพิ่มความเร็วคงที่ และภาพต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วและรูปคลื่นการเพิ่มความเร็ว ณ เวลาการเพิ่มความเร็ว เมื่อคำสั่งความเร็วและคำสั่งการเพิ่มความเร็วคงที่ และ
การเร่งเปลี่ยนแปลงการเร่งเปลี่ยนแปลง


ยิ่งค่าการเร่งเพิ่มขึ้น อัตราส่วนการเร่งจะยิ่งลดลง และรูปแบบความเร็วจะเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบสี่เหลี่ยมคางหมูยิ่งค่าการเร่งเพิ่มขึ้น อัตราส่วนการเร่งจะยิ่งลดลง และรูปแบบความเร็วจะเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบสี่เหลี่ยมคางหมู


นอกจากนี้ เวลาการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วจะสั้ นลงด้ วยนอกจากนี้ เวลาการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วจะสั้ นลงด้ วย

คำสั่งความเร็ว: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]คำสั่งความเร็ว: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
เส้ นสีฟ้า: การเพิ่มความเร็วเส้ นสีฟ้า: การเพิ่มความเร็ว
[μm/s[μm/s22]]

แกนแนวตั้ งด้ านซ้ ายแกนแนวตั้ งด้ านซ้ าย

คำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/sคำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s] เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s]เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s] แกนแนวตั้ งด้ านขวาแกนแนวตั้ งด้ านขวา

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 100%อัตราการเร่ง: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 50%อัตราการเร่ง: 50%

เมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/sเมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/s33] รูปแบบความเร็วจะ] รูปแบบความเร็วจะ
เปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบ
สี่เหลี่ยมคางหมูสี่เหลี่ยมคางหมู



4.2.34.2.3 การใช้คำสั่ ง JOGการใช้คำสั่ ง JOG

รูปต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วในระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็วรูปต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วในระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็ว


ระยะเวลารวมที่จะเพิ่มความเร็วถึงเป้าหมายและระยะเวลาลดความเร็วลงถึง 0 จากการเพิ่มความเร็วเป้าหมายเมื่อสิ้นสุดการเพิ่มความเร็วเรียกว่าระยะเวลารวมที่จะเพิ่มความเร็วถึงเป้าหมายและระยะเวลาลดความเร็วลงถึง 0 จากการเพิ่มความเร็วเป้าหมายเมื่อสิ้นสุดการเพิ่มความเร็วเรียกว่า
เวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่งเวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่ง
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คำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/sคำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s] เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s]เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s] แกนแนวตั้ งด้ านขวาแกนแนวตั้ งด้ านขวา

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 100%อัตราการเร่ง: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 50%อัตราการเร่ง: 50%

เมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/sเมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/s33] รูปแบบความเร็วจะ] รูปแบบความเร็วจะ
เปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบ
สี่เหลี่ยมคางหมูสี่เหลี่ยมคางหมู



4.2.34.2.3 การใช้คำสั่ ง JOGการใช้คำสั่ ง JOG

รูปต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วในระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็วรูปต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วในระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็ว


ระยะเวลารวมที่จะเพิ่มความเร็วถึงเป้าหมายและระยะเวลาลดความเร็วลงถึง 0 จากการเพิ่มความเร็วเป้าหมายเมื่อสิ้นสุดการเพิ่มความเร็วเรียกว่าระยะเวลารวมที่จะเพิ่มความเร็วถึงเป้าหมายและระยะเวลาลดความเร็วลงถึง 0 จากการเพิ่มความเร็วเป้าหมายเมื่อสิ้นสุดการเพิ่มความเร็วเรียกว่า
เวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่งเวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่ง

ภาพต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วและรูปคลื่นการเพิ่มความเร็ว ณ เวลาการเพิ่มความเร็ว เมื่อคำสั่งความเร็วและคำสั่งการเพิ่มความเร็วคงที่ และภาพต่อไปนี้แสดงรูปคลื่นความเร็วและรูปคลื่นการเพิ่มความเร็ว ณ เวลาการเพิ่มความเร็ว เมื่อคำสั่งความเร็วและคำสั่งการเพิ่มความเร็วคงที่ และ
การเร่งเปลี่ยนแปลงการเร่งเปลี่ยนแปลง


ยิ่งค่าการเร่งเพิ่มขึ้น อัตราส่วนการเร่งจะยิ่งลดลง และรูปแบบความเร็วจะเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบสี่เหลี่ยมคางหมูยิ่งค่าการเร่งเพิ่มขึ้น อัตราส่วนการเร่งจะยิ่งลดลง และรูปแบบความเร็วจะเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบสี่เหลี่ยมคางหมู


นอกจากนี้ เวลาการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วจะสั้ นลงด้ วยนอกจากนี้ เวลาการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วจะสั้ นลงด้ วย

คำสั่งความเร็ว: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]คำสั่งความเร็ว: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
เส้ นสีฟ้า: การเพิ่มความเร็วเส้ นสีฟ้า: การเพิ่มความเร็ว
[μm/s[μm/s22]]

แกนแนวตั้ งด้ านซ้ ายแกนแนวตั้ งด้ านซ้ าย

คำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/sคำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s] เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s]เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s] แกนแนวตั้ งด้ านขวาแกนแนวตั้ งด้ านขวา

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 100%อัตราการเร่ง: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 50%อัตราการเร่ง: 50%

เมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/sเมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/s33] รูปแบบความเร็วจะ] รูปแบบความเร็วจะ
เปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบ
สี่เหลี่ยมคางหมูสี่เหลี่ยมคางหมู
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เวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่งเวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่ง
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การเร่งเปลี่ยนแปลงการเร่งเปลี่ยนแปลง


ยิ่งค่าการเร่งเพิ่มขึ้น อัตราส่วนการเร่งจะยิ่งลดลง และรูปแบบความเร็วจะเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบสี่เหลี่ยมคางหมูยิ่งค่าการเร่งเพิ่มขึ้น อัตราส่วนการเร่งจะยิ่งลดลง และรูปแบบความเร็วจะเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบสี่เหลี่ยมคางหมู


นอกจากนี้ เวลาการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วจะสั้ นลงด้ วยนอกจากนี้ เวลาการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วจะสั้ นลงด้ วย

คำสั่งความเร็ว: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]คำสั่งความเร็ว: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
เส้ นสีฟ้า: การเพิ่มความเร็วเส้ นสีฟ้า: การเพิ่มความเร็ว
[μm/s[μm/s22]]

แกนแนวตั้ งด้ านซ้ ายแกนแนวตั้ งด้ านซ้ าย

คำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/sคำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s] เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s]เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s] แกนแนวตั้ งด้ านขวาแกนแนวตั้ งด้ านขวา

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 100%อัตราการเร่ง: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 50%อัตราการเร่ง: 50%

เมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/sเมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/s33] รูปแบบความเร็วจะ] รูปแบบความเร็วจะ
เปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบ
สี่เหลี่ยมคางหมูสี่เหลี่ยมคางหมู



4.2.34.2.3 การใช้คำสั่ ง JOGการใช้คำสั่ ง JOG
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เวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่งเวลาการเร่ง (Jerk) อัตราส่วนของเวลาการเร่งในเวลาการเพิ่มความเร็ว (ลดความเร็ว) เรียกว่าอัตราส่วนการเร่ง
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การเร่งเปลี่ยนแปลงการเร่งเปลี่ยนแปลง


ยิ่งค่าการเร่งเพิ่มขึ้น อัตราส่วนการเร่งจะยิ่งลดลง และรูปแบบความเร็วจะเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบสี่เหลี่ยมคางหมูยิ่งค่าการเร่งเพิ่มขึ้น อัตราส่วนการเร่งจะยิ่งลดลง และรูปแบบความเร็วจะเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบสี่เหลี่ยมคางหมู


นอกจากนี้ เวลาการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วจะสั้ นลงด้ วยนอกจากนี้ เวลาการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วจะสั้ นลงด้ วย

คำสั่งความเร็ว: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]คำสั่งความเร็ว: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
เส้ นสีฟ้า: การเพิ่มความเร็วเส้ นสีฟ้า: การเพิ่มความเร็ว
[μm/s[μm/s22]]

แกนแนวตั้ งด้ านซ้ ายแกนแนวตั้ งด้ านซ้ าย

คำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/sคำสั่งการเพิ่มความเร็ว: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s] เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s]เส้ นสีส้ ม: ความเร็ว [μm/s] แกนแนวตั้ งด้ านขวาแกนแนวตั้ งด้ านขวา

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 100%อัตราการเร่ง: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]


อัตราการเร่ง: 50%อัตราการเร่ง: 50%

เมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/sเมื่อตั้ งค่า J = 0 [µm/s33] รูปแบบความเร็วจะ] รูปแบบความเร็วจะ
เปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบเปลี่ยนเป็ นการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วแบบ
สี่เหลี่ยมคางหมูสี่เหลี่ยมคางหมู



4.2.44.2.4 การกลั บคืนสู่จุดเริ่ มต้นการกลั บคืนสู่จุดเริ่ มต้น

ชื่อโปรแกรมในโปรแกรมตั วอย่าง: การกลั บคืนสู่จุดเริ่ มต้นชื่อโปรแกรมในโปรแกรมตั วอย่าง: การกลั บคืนสู่จุดเริ่ มต้น



ใช้  MC_Home ใน Motion Control FBใช้  MC_Home ใน Motion Control FB


เพื่อป้องกัน MC_Home ในขณะที่เซอร์โวไม่สามารถเริ่มทำงานได้  เช่น เมื่อเซอร์โวยังไม่ออน หรือเมื่อเกิดข้ อผิดพลาดขึ้น หรือระหว่างการเพื่อป้องกัน MC_Home ในขณะที่เซอร์โวไม่สามารถเริ่มทำงานได้  เช่น เมื่อเซอร์โวยังไม่ออน หรือเมื่อเกิดข้ อผิดพลาดขึ้น หรือระหว่างการ
ดำเนินคำสั่ง JOG และการกำหนดค่าตำแหน่ง จึงมีบิตที่เรียกว่า bHomeEnable สำหรับเป็ นเงื่อนไขเพื่อการควบคุมการทำงานแบบอินเตอร์ล๊อคดำเนินคำสั่ง JOG และการกำหนดค่าตำแหน่ง จึงมีบิตที่เรียกว่า bHomeEnable สำหรับเป็ นเงื่อนไขเพื่อการควบคุมการทำงานแบบอินเตอร์ล๊อค


ตั้ งค่าวิธีการกลับคืนสู่จุดเริ่มต้ นด้ วยพารามิเตอร์ [Pr.PT45] ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ MR-J5-Gตั้ งค่าวิธีการกลับคืนสู่จุดเริ่มต้ นด้ วยพารามิเตอร์ [Pr.PT45] ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ MR-J5-G

<ข้ อมูลจำเพาะของ MC_Home (สิ่งที่ดึ งออกมา)><ข้ อมูลจำเพาะของ MC_Home (สิ่งที่ดึ งออกมา)>

ชื่อตัวแปร I/Oชื่อตัวแปร I/O ชื่อตัวแปรชื่อตัวแปร ประเภทของประเภทของ
ข้ อมูลข้ อมูล

คำอธิบายคำอธิบาย

อินพุตอินพุต

คำสั่งดำเนินการคำสั่งดำเนินการ ExecuteExecute BOOLBOOL ดำเนินการกลับคืนสู่ตำแหน่งเริ่มต้ นเมื่อตั้ งค่าเป็ น TRUEดำเนินการกลับคืนสู่ตำแหน่งเริ่มต้ นเมื่อตั้ งค่าเป็ น TRUE

ตำแหน่งเป้าหมายตำแหน่งเป้าหมาย PositionPosition LREALLREAL ระบุที่อยู่ตำแหน่งเริ่มต้ นระบุที่อยู่ตำแหน่งเริ่มต้ น

สวิตช์ตำแหน่งเริ่มสวิตช์ตำแหน่งเริ่ม
ต้ นต้ น

AbsSwitchAbsSwitch MC_INPUT_REFMC_INPUT_REF ระบุสัญญาณพร็อกซิมิตี้ด็อกระบุสัญญาณพร็อกซิมิตี้ด็อก

ตัวเลือกตัวเลือก OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) ตั้ งค่า "0"ตั้ งค่า "0"

เอาต์พุตเอาต์พุต

การเสร็จสิ้นการการเสร็จสิ้นการ
ดำเนินการดำเนินการ

DoneDone BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE หลังจากเสร็จสิ้นการกลับคืนสู่ตำแหน่งเริ่มต้ นเปลี่ยนเป็ น TRUE หลังจากเสร็จสิ้นการกลับคืนสู่ตำแหน่งเริ่มต้ น

กำลังดำเนินการกำลังดำเนินการ BusyBusy BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการเปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการ

การควบคุมการควบคุม ActiveActive BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อ FB กำลังควบคุมแกนเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อ FB กำลังควบคุมแกน

การยกเลิกการการยกเลิกการ
ดำเนินการดำเนินการ

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อการดำเนินการถูกยกเลิกเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อการดำเนินการถูกยกเลิก

ข้ อผิดพลาดข้ อผิดพลาด ErrorError BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FBเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FB

รหัสข้ อผิดพลาดรหัสข้ อผิดพลาด ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT)

เลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืนเลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืน

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

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

3.2 Operation FBs3.2 Operation FBs  
    MC_HomeMC_Home



4.2.54.2.5 การควบคุมการกำหนดตำแหน่งการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง

ชื่อโปรแกรมในโปรแกรมตั วอย่าง: การกำหนดตำแหน่งชื่อโปรแกรมในโปรแกรมตั วอย่าง: การกำหนดตำแหน่ง



ใช้  MC_MoveRelative และ MC_MoveAbsolute ใน Motion Control FBใช้  MC_MoveRelative และ MC_MoveAbsolute ใน Motion Control FB


เพื่อป้องกัน MC_Move จากการดำเนินการเมื่อเซอร์โวไม่สามารถเริ่มทำงานได้  เช่น เมื่อเซอร์โวปิดอยู่ หรือเมื่อเกิดข้ อผิดพลาดขึ้น เมื่อการกลับเพื่อป้องกัน MC_Move จากการดำเนินการเมื่อเซอร์โวไม่สามารถเริ่มทำงานได้  เช่น เมื่อเซอร์โวปิดอยู่ หรือเมื่อเกิดข้ อผิดพลาดขึ้น เมื่อการกลับ
คืนสู่ตำแหน่งเริ่มต้ นไม่สมบูรณ์ หรือระหว่างการดำเนินคำสั่ง JOG และการกลับคืนสู่ตำแหน่งเริ่มต้ น จึงมีบิตที่เรียกว่า bMoveEnable สำหรับเป็ นคืนสู่ตำแหน่งเริ่มต้ นไม่สมบูรณ์ หรือระหว่างการดำเนินคำสั่ง JOG และการกลับคืนสู่ตำแหน่งเริ่มต้ น จึงมีบิตที่เรียกว่า bMoveEnable สำหรับเป็ น
เงื่อนไขเพื่อการควบคุมการทำงานแบบอินเตอร์ล๊อคเงื่อนไขเพื่อการควบคุมการทำงานแบบอินเตอร์ล๊อค



4.2.54.2.5 การควบคุมการกำหนดตำแหน่งการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง

เนื้อหาต่อไปนี้จะอธิบายเกี่ยวกับตัวแปร I/O ของ MC_MoveRelativeเนื้อหาต่อไปนี้จะอธิบายเกี่ยวกับตัวแปร I/O ของ MC_MoveRelative



<ข้ อมูลจำเพาะของ MC_MoveRelative (สิ่งที่ดึ งออกมา)><ข้ อมูลจำเพาะของ MC_MoveRelative (สิ่งที่ดึ งออกมา)>

ชื่อตัวแปร I/Oชื่อตัวแปร I/O ชื่อตัวแปรชื่อตัวแปร ประเภทของข้ อมูลประเภทของข้ อมูล คำอธิบายคำอธิบาย

อินพุตอินพุต

คำสั่งดำเนินคำสั่งดำเนิน
การการ

ExecuteExecute BOOLBOOL ดำเนินการควบคุมการกำหนดตำแหน่งเมื่อตั้ งค่าเป็ นดำเนินการควบคุมการกำหนดตำแหน่งเมื่อตั้ งค่าเป็ น
TRUETRUE

การอัปเดตการอัปเดต
ต่อเนื่องต่อเนื่อง

ContinuousUpdateContinuousUpdate BOOLBOOL
ระยะทางการเคลื่อนที่ ความเร็ว การเพิ่มความเร็ว และระยะทางการเคลื่อนที่ ความเร็ว การเพิ่มความเร็ว และ
การลดความเร็วสามารถเปลี่ยนได้ อย่างต่อเนื่องในขณะที่การลดความเร็วสามารถเปลี่ยนได้ อย่างต่อเนื่องในขณะที่
ตั้ งค่าเป็ น TRUEตั้ งค่าเป็ น TRUE

ระยะระยะ
ทางการทางการ
เคลื่อนที่เคลื่อนที่

DistanceDistance LREALLREAL ตั้ งค่าตำแหน่งที่สัมพันธ์กันตามหน่วยแกนจากตำแหน่งตั้ งค่าตำแหน่งที่สัมพันธ์กันตามหน่วยแกนจากตำแหน่ง
ปัจจุบันตั้ งแต่จุดเริ่มต้ นจนถึงจุดสิ้นสุดปัจจุบันตั้ งแต่จุดเริ่มต้ นจนถึงจุดสิ้นสุด

ความเร็วความเร็ว VelocityVelocity LREALLREAL ตั้ งค่าความเร็วตามหน่วยแกนตั้ งค่าความเร็วตามหน่วยแกน

การเพิ่มการเพิ่ม
ความเร็วความเร็ว

AccelerationAcceleration LREALLREAL ตั้ งค่าการเพิ่มความเร็วตามหน่วยแกนตั้ งค่าการเพิ่มความเร็วตามหน่วยแกน

การลดการลด
ความเร็วความเร็ว

DecelerationDeceleration LREALLREAL ตั้ งค่าการลดความเร็วตามหน่วยแกนตั้ งค่าการลดความเร็วตามหน่วยแกน

การเร่งการเร่ง JerkJerk LREALLREAL ตั้ งค่าการเร่งตามหน่วยแกนตั้ งค่าการเร่งตามหน่วยแกน

โหมดโหมด
บัฟเฟอร์บัฟเฟอร์

BufferModeBufferMode MC_BUFFER_MODEMC_BUFFER_MODE เลือกโหมดบัฟเฟอร์ →4.2.5 - หน้ า 4เลือกโหมดบัฟเฟอร์ →4.2.5 - หน้ า 4

ตัวเลือกตัวเลือก OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) ตั้ งค่าตัวเลือกฟังก์ชัน →4.2.5 - หน้ า 6ตั้ งค่าตัวเลือกฟังก์ชัน →4.2.5 - หน้ า 6

เอาต์พุตเอาต์พุต การเสร็จสิ้นการเสร็จสิ้น
การดำเนินการดำเนิน
การการ

DoneDone BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE หลังจากเสร็จสิ้นการควบคุมการเปลี่ยนเป็ น TRUE หลังจากเสร็จสิ้นการควบคุมการ
กำหนดตำแหน่งกำหนดตำแหน่ง

กำลังดำเนินกำลังดำเนิน
การการ

BusyBusy BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการเปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการ

การควบคุมการควบคุม ActiveActive BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อ FB กำลังควบคุมแกนเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อ FB กำลังควบคุมแกน

การยกเลิกการยกเลิก
การดำเนินการดำเนิน
การการ

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อการดำเนินการถูกยกเลิกเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อการดำเนินการถูกยกเลิก



ข้ อผิดพลาดข้ อผิดพลาด ErrorError BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FBเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FB

รหัสข้ อผิดรหัสข้ อผิด
พลาดพลาด

ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT)

เลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืนเลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืน

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

Relative Positioning ControlRelative Positioning Control

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



  MC_MoveRelative  MC_MoveRelative



4.2.54.2.5 การควบคุมการกำหนดตำแหน่งการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง

ต่อไปนี้จะอธิบายเกี่ยวกับตัวแปร I/O ของ MC_MoveAbsoluteต่อไปนี้จะอธิบายเกี่ยวกับตัวแปร I/O ของ MC_MoveAbsolute



<ข้ อมูลจำเพาะของ MC_MoveAbsolute (สิ่งที่ดึ งออกมา)><ข้ อมูลจำเพาะของ MC_MoveAbsolute (สิ่งที่ดึ งออกมา)>

ชื่อตัวแปร I/Oชื่อตัวแปร I/O ชื่อตัวแปรชื่อตัวแปร ประเภทของข้ อมูลประเภทของข้ อมูล คำอธิบายคำอธิบาย

อินพุตอินพุต

คำสั่งดำเนินคำสั่งดำเนิน
การการ

ExecuteExecute BOOLBOOL ดำเนินการควบคุมการกำหนดตำแหน่งเมื่อตั้ งค่าเป็ นดำเนินการควบคุมการกำหนดตำแหน่งเมื่อตั้ งค่าเป็ น
TRUETRUE

การอัปเดตการอัปเดต
ต่อเนื่องต่อเนื่อง

ContinuousUpdateContinuousUpdate BOOLBOOL
ระยะทางการเคลื่อนที่ ความเร็ว การเพิ่มความเร็ว และระยะทางการเคลื่อนที่ ความเร็ว การเพิ่มความเร็ว และ
การลดความเร็วสามารถเปลี่ยนได้ อย่างต่อเนื่องในขณะที่การลดความเร็วสามารถเปลี่ยนได้ อย่างต่อเนื่องในขณะที่
ตั้ งค่าเป็ น TRUEตั้ งค่าเป็ น TRUE

ตำแหน่งเป้าตำแหน่งเป้า
หมายหมาย

PositionPosition LREALLREAL ตั้ งค่าตำแหน่งเป้าหมายของตำแหน่งสัมบูรณ์ตามหน่วยตั้ งค่าตำแหน่งเป้าหมายของตำแหน่งสัมบูรณ์ตามหน่วย
แกนแกน

ความเร็วความเร็ว VelocityVelocity LREALLREAL ตั้ งค่าความเร็วตามหน่วยแกนตั้ งค่าความเร็วตามหน่วยแกน

การเพิ่มการเพิ่ม
ความเร็วความเร็ว

AccelerationAcceleration LREALLREAL ตั้ งค่าการเพิ่มความเร็วตามหน่วยแกนตั้ งค่าการเพิ่มความเร็วตามหน่วยแกน

การลดการลด
ความเร็วความเร็ว

DecelerationDeceleration LREALLREAL ตั้ งค่าการลดความเร็วตามหน่วยแกนตั้ งค่าการลดความเร็วตามหน่วยแกน

การเร่งการเร่ง JerkJerk LREALLREAL ตั้ งค่าการเร่งตามหน่วยแกนตั้ งค่าการเร่งตามหน่วยแกน

การเลือกการเลือก
ทิศทางทิศทาง

DirectionDirection MC_DIRECTIONMC_DIRECTION เลือกทิศทางการเคลื่อนที่ →4.2.5 - หน้ า 5เลือกทิศทางการเคลื่อนที่ →4.2.5 - หน้ า 5

โหมดโหมด
บัฟเฟอร์บัฟเฟอร์

BufferModeBufferMode MC_BUFFER_MODEMC_BUFFER_MODE เลือกโหมดบัฟเฟอร์ →4.2.5 - หน้ า 4เลือกโหมดบัฟเฟอร์ →4.2.5 - หน้ า 4

ตัวเลือกตัวเลือก OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) ตั้ งค่าตัวเลือกฟังก์ชัน →4.2.5 - หน้ า 6ตั้ งค่าตัวเลือกฟังก์ชัน →4.2.5 - หน้ า 6

เอาต์พุตเอาต์พุต การเสร็จสิ้นการเสร็จสิ้น
การดำเนินการดำเนิน
การการ

DoneDone BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE หลังจากเสร็จสิ้นการควบคุมการเปลี่ยนเป็ น TRUE หลังจากเสร็จสิ้นการควบคุมการ
กำหนดตำแหน่งกำหนดตำแหน่ง

กำลังดำเนินกำลังดำเนิน
การการ

BusyBusy BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการเปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการ

การควบคุมการควบคุม ActiveActive BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อ FB กำลังควบคุมแกนเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อ FB กำลังควบคุมแกน

การยกเลิกการยกเลิก
การดำเนินการดำเนิน

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อการดำเนินการถูกยกเลิกเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อการดำเนินการถูกยกเลิก



การการ

ข้ อผิดพลาดข้ อผิดพลาด ErrorError BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FBเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FB

รหัสข้ อผิดรหัสข้ อผิด
พลาดพลาด

ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT)

เลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืนเลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืน

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

Absolute Positioning ControlAbsolute Positioning Control

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



  MC_MoveAbsolute  MC_MoveAbsolute



4.2.54.2.5 การควบคุมการกำหนดตำแหน่งการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง

ต่อไปนี้จะแสดงค่าการตั้ งค่าและคำอธิบายโหมดบัฟเฟอร์ของ MC_MoveAbsolute และ MC_MoveRelativeต่อไปนี้จะแสดงค่าการตั้ งค่าและคำอธิบายโหมดบัฟเฟอร์ของ MC_MoveAbsolute และ MC_MoveRelative

ค่าการตั้ งค่าค่าการตั้ งค่า ประเภทของโหมดประเภทของโหมด
บัฟเฟอร์บัฟเฟอร์ คำอธิบายคำอธิบาย

0:mcAborting0:mcAborting AbortingAborting ขัดจังหวะ (ยกเลิก) FB ที่กำลังดำเนินการ และดำเนินการ FB ถัดไปทันทีขัดจังหวะ (ยกเลิก) FB ที่กำลังดำเนินการ และดำเนินการ FB ถัดไปทันที

1:mcBuffered1:mcBuffered BufferedBuffered

บัฟเฟอร์ FB ถัดไปบน FB ที่กำลังดำเนินการ หาก FB ที่กำลังดำเนินการอยู่ถูกบัฟเฟอร์ FB ถัดไปบน FB ที่กำลังดำเนินการ หาก FB ที่กำลังดำเนินการอยู่ถูก
บัฟเฟอร์แล้ ว FB ถัดไปจะถูกบัฟเฟอร์บน FB ก่อนหน้ า (สูงสุด 2)บัฟเฟอร์แล้ ว FB ถัดไปจะถูกบัฟเฟอร์บน FB ก่อนหน้ า (สูงสุด 2)


เมื่อ FB ที่กำลังดำเนินการอยู่เสร็จสิ้นแล้ ว FB ที่กำลังบัฟเฟอร์จะถูกดำเนินการเป็ นเมื่อ FB ที่กำลังดำเนินการอยู่เสร็จสิ้นแล้ ว FB ที่กำลังบัฟเฟอร์จะถูกดำเนินการเป็ น
ลำดับถัดไปลำดับถัดไป

2:mcBlendingLow2:mcBlendingLow BlendingLowBlendingLow ความเร็วเป้าหมายที่ต่ำกว่าระหว่าง FB ที่กำลังดำเนินการ และ FB ที่กำลังบัฟเฟอร์ความเร็วเป้าหมายที่ต่ำกว่าระหว่าง FB ที่กำลังดำเนินการ และ FB ที่กำลังบัฟเฟอร์
เป็ นความเร็วสวิตชิ่งเป็ นความเร็วสวิตชิ่ง

3:mcBlendingPrevious3:mcBlendingPrevious BlendingPreviousBlendingPrevious ความเร็วเป้าหมายของ FB ที่กำลังดำเนินการเป็ นความเร็วสวิตชิ่งความเร็วเป้าหมายของ FB ที่กำลังดำเนินการเป็ นความเร็วสวิตชิ่ง

4:mcBlendingNext4:mcBlendingNext BlendingNextBlendingNext ความเร็วเป้าหมายของ FB ที่กำลังบัฟเฟอร์เป็ นความเร็วสวิตชิ่งความเร็วเป้าหมายของ FB ที่กำลังบัฟเฟอร์เป็ นความเร็วสวิตชิ่ง

5:mcBlendingHigh5:mcBlendingHigh BlendingHighBlendingHigh ความเร็วเป้าหมายที่สูงขึ้นระหว่าง FB ที่กำลังดำเนินการ และ FB ที่กำลังบัฟเฟอร์ความเร็วเป้าหมายที่สูงขึ้นระหว่าง FB ที่กำลังดำเนินการ และ FB ที่กำลังบัฟเฟอร์
เป็ นความเร็วสวิตชิ่งเป็ นความเร็วสวิตชิ่ง

โหมดบัฟเฟอร์เป็ นฟังก์ชันที่เริ่ม Motion Control FBหลายรายการพร้ อมกันและทำการกำหนดตำแหน่งอย่างต่อเนื่องโหมดบัฟเฟอร์เป็ นฟังก์ชันที่เริ่ม Motion Control FBหลายรายการพร้ อมกันและทำการกำหนดตำแหน่งอย่างต่อเนื่อง


สำหรับรายละเอียดเพิ่มเติม โปรดดูที่พื้นฐานโมดูลโมชั่นของ MELSEC iQ-R ซีรีส์ (RD78G(H)/การควบคุมการกำหนดตำแหน่ง) ซึ่งเป็ นสำหรับรายละเอียดเพิ่มเติม โปรดดูที่พื้นฐานโมดูลโมชั่นของ MELSEC iQ-R ซีรีส์ (RD78G(H)/การควบคุมการกำหนดตำแหน่ง) ซึ่งเป็ น
หลักสูตรระบบการฝึกอบรมทางออนไลน์ และคู่มือต่อไปนี้หลักสูตรระบบการฝึกอบรมทางออนไลน์ และคู่มือต่อไปนี้



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



4.2.54.2.5 การควบคุมการกำหนดตำแหน่งการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง

เนื้อหาต่อไปนี้จะแสดงค่าการตั้ งค่าและคำอธิบายการเลือกทิศทางของ MC_MoveAbsoluteเนื้อหาต่อไปนี้จะแสดงค่าการตั้ งค่าและคำอธิบายการเลือกทิศทางของ MC_MoveAbsolute

โปรดเพิกเฉยต่อการตั้ งค่านี้เมื่อมีขีดจำกัดระยะชักของซอฟต์แวร์ กำหนดตำแหน่งในทิศทางเพื่อการควบคุมไม่ให้ ออกนอกพื้นที่ หรือข้ ามขีดโปรดเพิกเฉยต่อการตั้ งค่านี้เมื่อมีขีดจำกัดระยะชักของซอฟต์แวร์ กำหนดตำแหน่งในทิศทางเพื่อการควบคุมไม่ให้ ออกนอกพื้นที่ หรือข้ ามขีด
จำกัดระยะชักของซอฟต์แวร์ อย่างไรก็ตาม เมื่อทิศทางทั้ งสองไม่ข้ ามพื้นที่นอกระยะขีดจำกัดระยะชักของซอฟต์แวร์ การควบคุมการกำหนดจำกัดระยะชักของซอฟต์แวร์ อย่างไรก็ตาม เมื่อทิศทางทั้ งสองไม่ข้ ามพื้นที่นอกระยะขีดจำกัดระยะชักของซอฟต์แวร์ การควบคุมการกำหนด
ตำแหน่งจะถูกดำเนินการในทิศทางที่ใกล้ กับตำแหน่งเป้าหมาย (ตำแหน่งระยะทางการเคลื่อนที่สัมบูรณ์ที่ใกล้ กว่า) ซึ่งอ้ างอิงตามตำแหน่งตำแหน่งจะถูกดำเนินการในทิศทางที่ใกล้ กับตำแหน่งเป้าหมาย (ตำแหน่งระยะทางการเคลื่อนที่สัมบูรณ์ที่ใกล้ กว่า) ซึ่งอ้ างอิงตามตำแหน่ง
ปัจจุบัน หากระยะทางเท่ากันระหว่างทิศทางบวกและทิศทางลบ การดำเนินการจะเกิดขึ้นในทิศทางปัจจุบันปัจจุบัน หากระยะทางเท่ากันระหว่างทิศทางบวกและทิศทางลบ การดำเนินการจะเกิดขึ้นในทิศทางปัจจุบัน


เมื่อไม่มีขีดจำกัดระยะชักของซอฟต์แวร์ ทิศทางการเคลื่อนที่จากตำแหน่งปัจจุบันไปยังตำแหน่งเป้าหมายจะถูกเลือกจากทิศทางบวก ทิศทางเมื่อไม่มีขีดจำกัดระยะชักของซอฟต์แวร์ ทิศทางการเคลื่อนที่จากตำแหน่งปัจจุบันไปยังตำแหน่งเป้าหมายจะถูกเลือกจากทิศทางบวก ทิศทาง
ลบ และเส้ นทางที่สั้ นที่สุดลบ และเส้ นทางที่สั้ นที่สุด

ค่าการตั้ งค่าค่าการตั้ งค่า การเลือกทิศทางการเลือกทิศทาง คำอธิบายคำอธิบาย

1:mcPositiveDirection1:mcPositiveDirection ทิศทางบวกทิศทางบวก การกำหนดตำแหน่งจะถูกดำเนินการในทิศทางบวก (แอดเดรสเพิ่มขึ้น) จากการกำหนดตำแหน่งจะถูกดำเนินการในทิศทางบวก (แอดเดรสเพิ่มขึ้น) จาก
ตำแหน่งปัจจุบันไปยังตำแหน่งเป้าหมายตำแหน่งปัจจุบันไปยังตำแหน่งเป้าหมาย

2:mcNegativeDirection2:mcNegativeDirection ทิศทางลบทิศทางลบ การกำหนดตำแหน่งจะถูกดำเนินการในทิศทางลบ (แอดเดรสลดลง) จากการกำหนดตำแหน่งจะถูกดำเนินการในทิศทางลบ (แอดเดรสลดลง) จาก
ตำแหน่งปัจจุบันไปยังตำแหน่งเป้าหมายตำแหน่งปัจจุบันไปยังตำแหน่งเป้าหมาย

3:mcShortestWay3:mcShortestWay เส้ นทางที่สั้ นที่สุดเส้ นทางที่สั้ นที่สุด
การควบคุมการกำหนดตำแหน่งจะถูกดำเนินการในทิศทางที่ใกล้ กับการควบคุมการกำหนดตำแหน่งจะถูกดำเนินการในทิศทางที่ใกล้ กับ
ตำแหน่งเป้าหมาย (ตำแหน่งระยะการเคลื่อนที่สัมบูรณ์ที่ใกล้ กว่า) ซึ่งอ้ างอิงตำแหน่งเป้าหมาย (ตำแหน่งระยะการเคลื่อนที่สัมบูรณ์ที่ใกล้ กว่า) ซึ่งอ้ างอิง
ตามตำแหน่งปัจจุบันตามตำแหน่งปัจจุบัน

สำหรับรายละเอียดเพิ่มเติม โปรดอ้ างอิงคู่มือต่อไปนี้สำหรับรายละเอียดเพิ่มเติม โปรดอ้ างอิงคู่มือต่อไปนี้

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

Absolute Positioning ControlAbsolute Positioning Control

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



  MC_MoveAbsolute  MC_MoveAbsolute



4.2.54.2.5 การควบคุมการกำหนดตำแหน่งการควบคุมการกำหนดตำแหน่ง

เนื้อหาต่อไปนี้จะแสดงค่าการตั้ งค่าและคำอธิบายตัวเลือกสำหรับ MC_MoveAbsolute และ MC_MoveRelativeเนื้อหาต่อไปนี้จะแสดงค่าการตั้ งค่าและคำอธิบายตัวเลือกสำหรับ MC_MoveAbsolute และ MC_MoveRelative

BitBit คำอธิบายคำอธิบาย

0 ถึง 20 ถึง 2
ข้ อมูลจำเพาะวิธีการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็ว (เนื้อหาเหมือนกับ MCv_Jog)ข้ อมูลจำเพาะวิธีการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็ว (เนื้อหาเหมือนกับ MCv_Jog)


0h:mcAccDec0h:mcAccDec


1h:mcFixedTime1h:mcFixedTime

33

เฉพาะสำหรับ MC_MoveRelativeเฉพาะสำหรับ MC_MoveRelative


ตัวเลือกตำแหน่งในระหว่างโหมดบัฟเฟอร์ตัวเลือกตำแหน่งในระหว่างโหมดบัฟเฟอร์


0: ตำแหน่งคำสั่งปัจจุบัน0: ตำแหน่งคำสั่งปัจจุบัน


1: ค่าจริงในปัจจุบัน1: ค่าจริงในปัจจุบัน


สำหรับ MC_MoveAbsolute ระบุ "0"สำหรับ MC_MoveAbsolute ระบุ "0"

44 ว่าง (ระบุ "0")ว่าง (ระบุ "0")

55
ตัวเลือกอนุญาตการหมุนถอยหลังตัวเลือกอนุญาตการหมุนถอยหลัง


0: อนุญาต0: อนุญาต


1: ไม่อนุญาต1: ไม่อนุญาต

6 ถึง 156 ถึง 15 ว่าง (ระบุ "0")ว่าง (ระบุ "0")

1616

เฉพาะสำหรับ MC_MoveAbsoluteเฉพาะสำหรับ MC_MoveAbsolute


การกำหนดตำแหน่งที่เกิ นวงจรนับวงแหวน (ring counter)การกำหนดตำแหน่งที่เกิ นวงจรนับวงแหวน (ring counter)


0: ไม่อนุญาต0: ไม่อนุญาต


1: อนุญาต1: อนุญาต


สำหรับ MC_MoveRelative ระบุ "0"สำหรับ MC_MoveRelative ระบุ "0"

17 ถึง 3117 ถึง 31 ว่าง (ระบุ "0")ว่าง (ระบุ "0")

สำหรับรายละเอียดของการตั้ งค่าบนบิต 3 บิต 5 และบิต 16 โปรดดูที่คู่มือต่อไปนี้สำหรับรายละเอียดของการตั้ งค่าบนบิต 3 บิต 5 และบิต 16 โปรดดูที่คู่มือต่อไปนี้

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

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



  MC_MoveRelative or MC_MoveAbsolute  MC_MoveRelative or MC_MoveAbsolute



4.2.64.2.6 การรีเซ็ตข้อผิดพลาดการรีเซ็ตข้อผิดพลาด

ชื่อโปรแกรมในโปรแกรมตั วอย่าง: ErrorResetชื่อโปรแกรมในโปรแกรมตั วอย่าง: ErrorReset



ใช้  MC_Reset ใน Motion Control FBใช้  MC_Reset ใน Motion Control FB

<ข้ อมูลจำเพาะของ MC_Reset (สิ่งที่ดึ งออกมา)><ข้ อมูลจำเพาะของ MC_Reset (สิ่งที่ดึ งออกมา)>

ชื่อตัวแปร I/Oชื่อตัวแปร I/O ชื่อตัวแปรชื่อตัวแปร ประเภทของข้ อมูลประเภทของข้ อมูล คำอธิบายคำอธิบาย

อินพุตอินพุต
คำสั่งดำเนินการคำสั่งดำเนินการ ExecuteExecute BOOLBOOL ดำเนินการรีเซ็ตข้ อผิดพลาดเมื่อตั้ งค่าเป็ น TRUEดำเนินการรีเซ็ตข้ อผิดพลาดเมื่อตั้ งค่าเป็ น TRUE

ตัวเลือกตัวเลือก OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) ระบุ ระบุ "0""0"

เอาต์พุตเอาต์พุต

การเสร็จสิ้นการการเสร็จสิ้นการ
ดำเนินการดำเนินการ DoneDone BOOLBOOL แสดงว่าการรีเซ็ตเสร็จสิ้นแล้ วแสดงว่าการรีเซ็ตเสร็จสิ้นแล้ ว

กำลังดำเนินการกำลังดำเนินการ BusyBusy BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการเปลี่ยนเป็ น TRUE ในขณะที่ FB กำลังดำเนินการ

การยกเลิกการการยกเลิกการ
ดำเนินการดำเนินการ CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL

แสดงว่าคำสั่งถูกยกเลิกเนื่องจากหมดเวลาแสดงว่าคำสั่งถูกยกเลิกเนื่องจากหมดเวลา


เปลี่ยนเป็ น TRUE โดยการตั้ งค่าการดำเนินการเป็ นเปลี่ยนเป็ น TRUE โดยการตั้ งค่าการดำเนินการเป็ น
FALSEFALSE

ข้ อผิดพลาดข้ อผิดพลาด ErrorError BOOLBOOL เปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FBเปลี่ยนเป็ น TRUE เมื่อเกิดข้ อผิดพลาดใน FB

รหัสข้ อผิดพลาดรหัสข้ อผิดพลาด ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT) เลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืนเลือกรหัสข้ อผิดพลาดซึ่งเกิดขึ้นใน FB กลับคืน

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

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



  MC_Reset  MC_Reset



4.34.3 การเขียนโปรแกรมการเขียนโปรแกรม

โปรแกรม PLC CPUโปรแกรม PLC CPU

(1)(1)
เปลี่ยนโปรแกรม PLC CPU ทั้ งหมดเปลี่ยนโปรแกรม PLC CPU ทั้ งหมด
ตั้ งค่า PLU CPU เป็ นสถานะ "STOP"ตั้ งค่า PLU CPU เป็ นสถานะ "STOP"
เลือก [Online] → [Write to PLC] แล้ วคลิก [Select All] เลือก [Online] → [Write to PLC] แล้ วคลิก [Select All] บนแท็บ Write ในหน้ าจอ Online Data Operationบนแท็บ Write ในหน้ าจอ Online Data Operation
คลิก [Execute] เพื่อเขียนข้ อมูลคลิก [Execute] เพื่อเขียนข้ อมูล

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



4.34.3 การเขียนโปรแกรมการเขียนโปรแกรม

โปรแกรมโมดูลโมชั่นโปรแกรมโมดูลโมชั่น

(2)(2)
เปลี่ยนโปรแกรมทั้ งหมดของโมดูลโมชั่นบนหน้ าจอ Motion Control Setting Functionเปลี่ยนโปรแกรมทั้ งหมดของโมดูลโมชั่นบนหน้ าจอ Motion Control Setting Function
ตรวจสอบว่าตั้ งค่า PLU CPU เป็ นสถานะ "STOP"ตรวจสอบว่าตั้ งค่า PLU CPU เป็ นสถานะ "STOP"
เลือก [Online] → [Write to Module] แล้ วคลิก [Select All] บนแท็บ Write ในหน้ าจอ Online Data Operationเลือก [Online] → [Write to Module] แล้ วคลิก [Select All] บนแท็บ Write ในหน้ าจอ Online Data Operation
คลิก [Execute] เพื่อเขียนข้ อมูลคลิก [Execute] เพื่อเขียนข้ อมูล

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



4.44.4 ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน



4.44.4 ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน



4.44.4 ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน



4.44.4 ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน



4.44.4 ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน



4.44.4 ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน



4.44.4 ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน



4.44.4 ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน



4.44.4 ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน



4.54.5 บทสรุปของบทนี้บทสรุปของบทนี้

ในบทนี้คุณได้ เรียนรู้ เกี่ยวกับ:ในบทนี้คุณได้ เรียนรู้ เกี่ยวกับ:

โปรแกรม PLC CPUโปรแกรม PLC CPU

โปรแกรมโมดูลโมชั่นโปรแกรมโมดูลโมชั่น

การเขียนโปรแกรมการเขียนโปรแกรม

ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน



ประเด็นสำคัญประเด็นสำคัญ

โปรแกรม PLC CPUโปรแกรม PLC CPU เปิด Y0 เสมอ: PLC READY ของโมดูลโมชั่นบน PLC CPUเปิด Y0 เสมอ: PLC READY ของโมดูลโมชั่นบน PLC CPU



โปรแกรมโมดูลโมชั่นโปรแกรมโมดูลโมชั่น ลากแล้ ววาง Motion Control FBจากหน้ าต่าง Element Selection เพื่อใช้ งานลากแล้ ววาง Motion Control FBจากหน้ าต่าง Element Selection เพื่อใช้ งาน

ใช้  MC_Power สำหรับ servo-on, MCv_Jog สำหรับการดำเนินคำสั่ง JOG, MC_Home สำหรับการคืนตำแหน่งเริ่มต้ น,ใช้  MC_Power สำหรับ servo-on, MCv_Jog สำหรับการดำเนินคำสั่ง JOG, MC_Home สำหรับการคืนตำแหน่งเริ่มต้ น,
MC_MoveRelative สำหรับการกำหนดตำแหน่งค่าสัมพัทธ์, MC_MoveAbsolute สำหรับการกำหนดตำแหน่งค่าสัมบูรณ์MC_MoveRelative สำหรับการกำหนดตำแหน่งค่าสัมพัทธ์, MC_MoveAbsolute สำหรับการกำหนดตำแหน่งค่าสัมบูรณ์
และ MC_Reset สำหรับการรีเซ็ตข้ อผิดพลาดและ MC_Reset สำหรับการรีเซ็ตข้ อผิดพลาด

ตั้ งค่าวิธีการคืนสู่ตำแหน่งเริ่มต้ นด้ วยพารามิเตอร์ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ตั้ งค่าวิธีการคืนสู่ตำแหน่งเริ่มต้ นด้ วยพารามิเตอร์ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์

การเขียนโปรแกรมการเขียนโปรแกรม เขียนโปรแกรมใน PLC CPU และโมดูลโมชั่นเขียนโปรแกรมใน PLC CPU และโมดูลโมชั่น

ตรวจสอบการทำงานตรวจสอบการทำงาน การใช้ งานระบบตัวอย่างจะถูกตรวจสอบในวิดีโอการใช้ งานระบบตัวอย่างจะถูกตรวจสอบในวิดีโอ



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผลแบบทดสอบประเมินผล

ในตอนนี้คุณได้ ผ่านหลักสูตรทั้ งหมดของ ในตอนนี้คุณได้ ผ่านหลักสูตรทั้ งหมดของ พื้นฐานโมดูลโมชั่ น MELSEC iQ-R ซีรี ส์  (RD78G(H)/เริ่ มต้นการใช้งาน) พื้นฐานโมดูลโมชั่ น MELSEC iQ-R ซีรี ส์  (RD78G(H)/เริ่ มต้นการใช้งาน) แล้ ว คุณพร้ อมที่จะทำแล้ ว คุณพร้ อมที่จะทำ
แบบทดสอบท้ ายหลักสูตรแล้ ว หากคุณยังไม่มั่นใจเกี่ยวกับหัวข้ อต่างๆ ที่จะทดสอบ โปรดทบทวนหัวข้ อเหล่านั้ นแบบทดสอบท้ ายหลักสูตรแล้ ว หากคุณยังไม่มั่นใจเกี่ยวกับหัวข้ อต่างๆ ที่จะทดสอบ โปรดทบทวนหัวข้ อเหล่านั้ น

คำถามในแบบทดสอบประเมินผลนี้มี ทั้ งหมด 5 ข้อ (7 รายการ)คำถามในแบบทดสอบประเมินผลนี้มี ทั้ งหมด 5 ข้อ (7 รายการ)

คุณสามารถทำแบบทดสอบประเมินผลได้ หลายครั้ งตามต้ องการคุณสามารถทำแบบทดสอบประเมินผลได้ หลายครั้ งตามต้ องการ

ผลคะแนนผลคะแนน

จำนวนคำตอบที่ถูกต้ อง จำนวนคำถาม เปอร์เซ็นต์คำตอบที่ถูกต้ อง และผลลัพธ์ที่แสดงว่าผ่าน/ไม่ผ่านจะปรากฏบนหน้ าผลคะแนนจำนวนคำตอบที่ถูกต้ อง จำนวนคำถาม เปอร์เซ็นต์คำตอบที่ถูกต้ อง และผลลัพธ์ที่แสดงว่าผ่าน/ไม่ผ่านจะปรากฏบนหน้ าผลคะแนน



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผล 1แบบทดสอบประเมินผล 1

จงเลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องด้ านล่าง (มีหลายตัวเลือก)จงเลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องด้ านล่าง (มีหลายตัวเลือก)

Q1Q1

  

รูปคลื่นความเร็วระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็วอย่างราบรื่นรูปคลื่นความเร็วระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็วอย่างราบรื่น

หากค่าการเร่งเพิ่มขึ้น เวลาการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วจะนานขึ้นหากค่าการเร่งเพิ่มขึ้น เวลาการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วจะนานขึ้น

ในโมดูลเคลื่อนที่ โปรแกรมจะถูกสร้างขึ้นด้วย FB ที่สร้ างโดย Mitsubishi Electricในโมดูลเคลื่อนที่ โปรแกรมจะถูกสร้างขึ้นด้วย FB ที่สร้ างโดย Mitsubishi Electric

ข้อความจะต้องลงท้ายด้วย "(เครื่องหมายทวิภาค)" ใน STข้อความจะต้องลงท้ายด้วย "(เครื่องหมายทวิภาค)" ใน ST

ป้ ายเฉพาะสามารถใช้ได้เฉพาะในแต่ละ POUป้ ายเฉพาะสามารถใช้ได้เฉพาะในแต่ละ POU



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผล 2แบบทดสอบประเมินผล 2

จงเลือกคำที่ถูกต้ องสำหรับ ( ) ในประโยคต่อไปนี้จงเลือกคำที่ถูกต้ องสำหรับ ( ) ในประโยคต่อไปนี้

เพื่อดำเนินการทดสอบ ให้ เปลี่ยน (Q1) ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ก่อนเปิดเครื่อง.เพื่อดำเนินการทดสอบ ให้ เปลี่ยน (Q1) ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ก่อนเปิดเครื่อง.

ตรวจสอบทิศทางการหมุนของมอเตอร์และการทำงานของเครื่องจักรโดยใช้ ฟังก์ชันการทดสอบของ (Q2)ตรวจสอบทิศทางการหมุนของมอเตอร์และการทำงานของเครื่องจักรโดยใช้ ฟังก์ชันการทดสอบของ (Q2)

ตั้ งค่า (Q3) ด้ วยสวิตช์โรตารีของโมดูลอินพุตทางไกลและเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ตั้ งค่า (Q3) ด้ วยสวิตช์โรตารีของโมดูลอินพุตทางไกลและเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

จงเลือกคำที่เกี่ยวข้ องจงเลือกคำที่เกี่ยวข้ อง

จงเลือกคำที่เกี่ยวข้ องจงเลือกคำที่เกี่ยวข้ อง

จงเลือกคำที่เกี่ยวข้ องจงเลือกคำที่เกี่ยวข้ อง

Q1: • สวิตช์ DIP
• สวติช ์โรตารี
• สวติชคํ์าส�งั

Q2: • GX Works3
• MR Configurator2
• �งกช์นัการต�งัคา่ควบคมุการเคล �อืนท� ี

Q3: •IP แอดเดรส
• หมายเลขสถานี



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผล 3แบบทดสอบประเมินผล 3

จงเลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องด้ านล่าง (มีหลายตัวเลือก)จงเลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องด้ านล่าง (มีหลายตัวเลือก)

Q1Q1

  

เมื่อทำการส่ง PDO จะไม่มีปัญหาเกิดขึ้นแม้ว่าจะมีการเปลี่ยนแปลงการกำหนดค่าเน็ตเวิ ร์ กเมื่อทำการส่ง PDO จะไม่มีปัญหาเกิดขึ้นแม้ว่าจะมีการเปลี่ยนแปลงการกำหนดค่าเน็ตเวิ ร์ ก

พารามิเตอร์ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์สามารถถูกส่งจากตั วควบคุมเมื่อมีการสื่อสารเริ่ มต้น หรือสามารถพารามิเตอร์ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์สามารถถูกส่งจากตั วควบคุมเมื่อมีการสื่อสารเริ่ มต้น หรือสามารถ
ถูกเขียนในแต่ละแกนโดยใช้ MR Configurator2ถูกเขียนในแต่ละแกนโดยใช้ MR Configurator2

ใน Link Direct Device Setting ของพารามิเตอร์ CPU จะต้องถูกตั้ งค่าเป็ นโหมดขยาย (โหมด iQ-R ซีรี ส์ )ใน Link Direct Device Setting ของพารามิเตอร์ CPU จะต้องถูกตั้ งค่าเป็ นโหมดขยาย (โหมด iQ-R ซีรี ส์ )



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผล 4แบบทดสอบประเมินผล 4

เลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องเกี่ยวกับโปรแกรมเมื่อใช้ โมดูลเคลื่อนที่ (มีหลายตัวเลือก)เลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องเกี่ยวกับโปรแกรมเมื่อใช้ โมดูลเคลื่อนที่ (มีหลายตัวเลือก)

Q1Q1

  

เปิด Y0 ของโมดูลโมชั่ นในโปรแกรมของ PLC CPU เสมอเปิด Y0 ของโมดูลโมชั่ นในโปรแกรมของ PLC CPU เสมอ

เมื่อเปิด Y1 ของโมดูลโมชั่ น เซอร์โวจะเปิดทำงานเมื่อเปิด Y1 ของโมดูลโมชั่ น เซอร์โวจะเปิดทำงาน

Motion Control FBสามารถเขียนในโปรแกรมการจั ดการโปรแกรมได้โดยการลากและวางMotion Control FBสามารถเขียนในโปรแกรมการจั ดการโปรแกรมได้โดยการลากและวาง

สั ญญาณ I/O ทั้ งหมดของ Motion Control FBจะต้องถูกตั้ งค่าสั ญญาณ I/O ทั้ งหมดของ Motion Control FBจะต้องถูกตั้ งค่า



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผล 5แบบทดสอบประเมินผล 5

เลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องเกี่ยวกับการตั้ งค่าวิธีการคืนสู่จุดเริ่มต้ นเลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องเกี่ยวกับการตั้ งค่าวิธีการคืนสู่จุดเริ่มต้ น

Q1Q1

ตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วย "Options" ตั วแปรอินพุตใน FB "MC_Home"ตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วย "Options" ตั วแปรอินพุตใน FB "MC_Home"

ตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วยพารามิเตอร์ของแกนบนหน้าจอ Motion Control Setting Functionตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วยพารามิเตอร์ของแกนบนหน้าจอ Motion Control Setting Function

ตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วยพารามิเตอร์ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ MR-J5-Gตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วยพารามิเตอร์ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ MR-J5-G



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผล 1แบบทดสอบประเมินผล 1

จงเลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องด้ านล่าง (มีหลายตัวเลือก)จงเลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องด้ านล่าง (มีหลายตัวเลือก)

Q1Q1

  

รูปคลื่นความเร็วระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็วอย่างราบรื่นรูปคลื่นความเร็วระหว่างการเพิ่มความเร็วแบบเร่ง/การลดความเร็วอย่างราบรื่น

หากค่าการเร่งเพิ่มขึ้น เวลาการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วจะนานขึ้นหากค่าการเร่งเพิ่มขึ้น เวลาการเพิ่มความเร็ว/ลดความเร็วจะนานขึ้น

ในโมดูลเคลื่อนที่ โปรแกรมจะถูกสร้างขึ้นด้วย FB ที่สร้ างโดย Mitsubishi Electricในโมดูลเคลื่อนที่ โปรแกรมจะถูกสร้างขึ้นด้วย FB ที่สร้ างโดย Mitsubishi Electric

ข้อความจะต้องลงท้ายด้วย "(เครื่องหมายทวิภาค)" ใน STข้อความจะต้องลงท้ายด้วย "(เครื่องหมายทวิภาค)" ใน ST

ป้ ายเฉพาะสามารถใช้ได้เฉพาะในแต่ละ POUป้ ายเฉพาะสามารถใช้ได้เฉพาะในแต่ละ POU



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผล 2แบบทดสอบประเมินผล 2

จงเลือกคำที่ถูกต้ องสำหรับ ( ) ในประโยคต่อไปนี้จงเลือกคำที่ถูกต้ องสำหรับ ( ) ในประโยคต่อไปนี้

เพื่อดำเนินการทดสอบ ให้ เปลี่ยน (Q1) ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ก่อนเปิดเครื่อง.เพื่อดำเนินการทดสอบ ให้ เปลี่ยน (Q1) ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ก่อนเปิดเครื่อง.

ตรวจสอบทิศทางการหมุนของมอเตอร์และการทำงานของเครื่องจักรโดยใช้ ฟังก์ชันการทดสอบของ (Q2)ตรวจสอบทิศทางการหมุนของมอเตอร์และการทำงานของเครื่องจักรโดยใช้ ฟังก์ชันการทดสอบของ (Q2)

ตั้ งค่า (Q3) ด้ วยสวิตช์โรตารีของโมดูลอินพุตทางไกลและเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ตั้ งค่า (Q3) ด้ วยสวิตช์โรตารีของโมดูลอินพุตทางไกลและเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

1: สวิตช์ DIP1: สวิตช์ DIP

2: MR Configurator22: MR Configurator2

1: IP แอดเดรส1: IP แอดเดรส

Q1: • สวิตช์ DIP
• สวติช ์โรตารี
• สวติชคํ์าสั�ง

Q2: • GX Works3
• MR Configurator2
• �งกช์นัการตั�งคา่ควบคมุการเคลื�อนที�

Q3: •IP แอดเดรส
• หมายเลขสถานี



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผล 3แบบทดสอบประเมินผล 3

จงเลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องด้ านล่าง (มีหลายตัวเลือก)จงเลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องด้ านล่าง (มีหลายตัวเลือก)

Q1Q1

  

เมื่อทำการส่ง PDO จะไม่มีปัญหาเกิดขึ้นแม้ว่าจะมีการเปลี่ยนแปลงการกำหนดค่าเน็ตเวิ ร์ กเมื่อทำการส่ง PDO จะไม่มีปัญหาเกิดขึ้นแม้ว่าจะมีการเปลี่ยนแปลงการกำหนดค่าเน็ตเวิ ร์ ก

พารามิเตอร์ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์สามารถถูกส่งจากตั วควบคุมเมื่อมีการสื่อสารเริ่ มต้น หรือสามารถพารามิเตอร์ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์สามารถถูกส่งจากตั วควบคุมเมื่อมีการสื่อสารเริ่ มต้น หรือสามารถ
ถูกเขียนในแต่ละแกนโดยใช้ MR Configurator2ถูกเขียนในแต่ละแกนโดยใช้ MR Configurator2

ใน Link Direct Device Setting ของพารามิเตอร์ CPU จะต้องถูกตั้ งค่าเป็ นโหมดขยาย (โหมด iQ-R ซีรี ส์ )ใน Link Direct Device Setting ของพารามิเตอร์ CPU จะต้องถูกตั้ งค่าเป็ นโหมดขยาย (โหมด iQ-R ซีรี ส์ )



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผล 4แบบทดสอบประเมินผล 4

เลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องเกี่ยวกับโปรแกรมเมื่อใช้ โมดูลเคลื่อนที่ (มีหลายตัวเลือก)เลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องเกี่ยวกับโปรแกรมเมื่อใช้ โมดูลเคลื่อนที่ (มีหลายตัวเลือก)

Q1Q1

  

เปิด Y0 ของโมดูลโมชั่ นในโปรแกรมของ PLC CPU เสมอเปิด Y0 ของโมดูลโมชั่ นในโปรแกรมของ PLC CPU เสมอ

เมื่อเปิด Y1 ของโมดูลโมชั่ น เซอร์โวจะเปิดทำงานเมื่อเปิด Y1 ของโมดูลโมชั่ น เซอร์โวจะเปิดทำงาน

Motion Control FBสามารถเขียนในโปรแกรมการจั ดการโปรแกรมได้โดยการลากและวางMotion Control FBสามารถเขียนในโปรแกรมการจั ดการโปรแกรมได้โดยการลากและวาง

สั ญญาณ I/O ทั้ งหมดของ Motion Control FBจะต้องถูกตั้ งค่าสั ญญาณ I/O ทั้ งหมดของ Motion Control FBจะต้องถูกตั้ งค่า



ทดสอบทดสอบ แบบทดสอบประเมินผล 5แบบทดสอบประเมินผล 5

เลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องเกี่ยวกับการตั้ งค่าวิธีการคืนสู่จุดเริ่มต้ นเลือกคำอธิบายที่ถูกต้ องเกี่ยวกับการตั้ งค่าวิธีการคืนสู่จุดเริ่มต้ น

Q1Q1

ตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วย "Options" ตั วแปรอินพุตใน FB "MC_Home"ตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วย "Options" ตั วแปรอินพุตใน FB "MC_Home"

ตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วยพารามิเตอร์ของแกนบนหน้าจอ Motion Control Setting Functionตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วยพารามิเตอร์ของแกนบนหน้าจอ Motion Control Setting Function

ตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วยพารามิเตอร์ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ MR-J5-Gตั้ งค่าวิ ธีการคืนสู่จุดเริ่ มต้นด้วยพารามิเตอร์ของเซอร์โวแอมพลิไฟเออร์ MR-J5-G



ทดสอบทดสอบ คะแนนการทดสอบคะแนนการทดสอบ

      11 22 33 44 55 66 77 88 99 1010
แบบทดสอบประเมินผล 1แบบทดสอบประเมินผล 1 ✔✔                           
แบบทดสอบประเมินผล 2แบบทดสอบประเมินผล 2 ✔✔ ✔✔ ✔✔                     
แบบทดสอบประเมินผล 3แบบทดสอบประเมินผล 3 ✔✔                           
แบบทดสอบประเมินผล 4แบบทดสอบประเมินผล 4 ✔✔                           
แบบทดสอบประเมินผล 5แบบทดสอบประเมินผล 5 ✔✔                           

จำนวนคำถามทั้ งหมด:จำนวนคำถามทั้ งหมด: 77
คำตอบที่ถูกต้ อง:คำตอบที่ถูกต้ อง: 77
เปอร์เซ็นต์:เปอร์เซ็นต์: 100100 %%

คุณทำแบบทดสอบประเมินผลเสร็จสิ้นแล้ ว ผลลัพธ์ของคุณมีดังต่อไปนี้คุณทำแบบทดสอบประเมินผลเสร็จสิ้นแล้ ว ผลลัพธ์ของคุณมีดังต่อไปนี้


ในการสิ้นสุดแบบทดสอบประเมินผล ให้ ไปยังหน้ าถัดไปในการสิ้นสุดแบบทดสอบประเมินผล ให้ ไปยังหน้ าถัดไป

ล้างล้าง



คุณได้ผ่านหลั กสูตร คุณได้ผ่านหลั กสูตร "พื้นฐานโมดูลโมชั่ น MELSEC iQ-R ซีรี ส์ "พื้นฐานโมดูลโมชั่ น MELSEC iQ-R ซีรี ส์
(RD78G(H)/เริ่ มต้นการใช้งาน)"(RD78G(H)/เริ่ มต้นการใช้งาน)" แล้ว แล้ว

ขอขอบคุณสำหรับการเรียนรู้ หลักสูตรนี้ขอขอบคุณสำหรับการเรียนรู้ หลักสูตรนี้

เราหวังว่าคุณจะเพลิดเพลินกับบทเรียน และข้ อมูลที่คุณได้ รับจากหลักสูตรนี้จะเป็ นประโยชน์ในอนาคตเราหวังว่าคุณจะเพลิดเพลินกับบทเรียน และข้ อมูลที่คุณได้ รับจากหลักสูตรนี้จะเป็ นประโยชน์ในอนาคต

คุณสามารถทบทวนหลักสูตรได้ หลายครั้ งตามต้ องการคุณสามารถทบทวนหลักสูตรได้ หลายครั้ งตามต้ องการ

ทบทวนทบทวน

ปิดปิด
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