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Moduł ruchu MELSEC iQ-R –Moduł ruchu MELSEC iQ-R –
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Szkolenie jest przeznaczone dla osób, które po razSzkolenie jest przeznaczone dla osób, które po raz
pierwszy będą konstruować system sterowaniapierwszy będą konstruować system sterowania
ruchem wykorzystujący moduł ruchu serii MELSECruchem wykorzystujący moduł ruchu serii MELSEC
iQ-R.iQ-R.

Kliknij przycisk Dalej w prawym górnym roguKliknij przycisk Dalej w prawym górnym rogu
ekranu, aby przejść do następnej strony.ekranu, aby przejść do następnej strony.
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WstępWstęp Cel szkoleniaCel szkolenia

Celem niniejszego szkolenia jest rozwinięcie wiedzy i zrozumienia na temat sterowania pozycjonowaniem systemu sterowaniaCelem niniejszego szkolenia jest rozwinięcie wiedzy i zrozumienia na temat sterowania pozycjonowaniem systemu sterowania
ruchem z wykorzystaniem modułu ruchu serii MELSEC iQ-R.ruchem z wykorzystaniem modułu ruchu serii MELSEC iQ-R.

Szkolenie to jest kontynuacją szkolenia Moduł ruchu MELSEC iQ-R – informacje podstawowe (uruchomienie RD78G(H)).Szkolenie to jest kontynuacją szkolenia Moduł ruchu MELSEC iQ-R – informacje podstawowe (Pierwsze uruchomienie 
RD78G(H)). Przed przystąpieniem do tego szkolenia należy ukończyć szkolenie z zakresu uruchamiania.Przed przystąpieniem do tego szkolenia należy ukończyć szkolenie z zakresu uruchamiania.
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WstępWstęp Struktura szkoleniaStruktura szkolenia

Program szkolenia przedstawiono poniżej.Program szkolenia przedstawiono poniżej.
Zalecamy rozpoczęcie szkolenia od rozdziału 1.Zalecamy rozpoczęcie szkolenia od rozdziału 1.

Rozdział 1 – Treść szkoleniaRozdział 1 – Treść szkolenia

W tym rozdziale opisano treść szkolenia.W tym rozdziale opisano treść szkolenia.

Rozdział 2 – Etykieta publicznaRozdział 2 – Etykieta publiczna

W tym rozdziale opisano etykietę publiczną, która służy do wymiany informacji o urządzeniu między procesorem sterownikaW tym rozdziale opisano etykietę publiczną, która służy do wymiany informacji o urządzeniu między procesorem sterownika
PLC a modułem ruchu.PLC a modułem ruchu.

Rozdział 3 – Tryb buforowaniaRozdział 3 – Tryb buforowania

W tym rozdziale opisano funkcję sterowania synchronicznego przy użyciu trybu buforowania Motion control FB.W tym rozdziale opisano funkcję sterowania synchronicznego przy użyciu trybu buforowania Motion control FB.

Rozdział 4 – Praca z procesorem sterownika PLCRozdział 4 – Praca z procesorem sterownika PLC

W tym rozdziale opisano sposób tworzenia programu za pomocą Motion control FB w procesorze sterownika PLC.W tym rozdziale opisano sposób tworzenia programu za pomocą Motion control FB w procesorze sterownika PLC.

Rozdział 5 – RejestrowanieRozdział 5 – Rejestrowanie

W tym rozdziale opisano sposób rejestrowania danych za pomocą narzędzia GX LogViewer.W tym rozdziale opisano sposób rejestrowania danych za pomocą narzędzia GX LogViewer.

Test końcowyTest końcowy

Łącznie 4 części (7 pytań)Łącznie 4 części (7 pytań)



WstępWstęp Jak korzystać z narzędzia do e-learninguJak korzystać z narzędzia do e-learningu

Przejdź do następnej stronyPrzejdź do następnej strony Przejdź do następnej strony.Przejdź do następnej strony.

Wróć do poprzedniej stronyWróć do poprzedniej strony Wróć do poprzedniej strony.Wróć do poprzedniej strony.

Przejdź do żądanej stronyPrzejdź do żądanej strony Wyświetli się „Spis treści”, umożliwiający przejście do żądanej strony.Wyświetli się „Spis treści”, umożliwiający przejście do żądanej strony.

Zakończ naukęZakończ naukę Zakończ naukę. Okna takie jak okno „Zawartość” zostaną zamknięte i nauka zostanieZakończ naukę. Okna takie jak okno „Zawartość” zostaną zamknięte i nauka zostanie
zakończona.zakończona.



WstępWstęp Zalecenia dotyczące użytkowaniaZalecenia dotyczące użytkowania

■Środki bezpieczeństwa■Środki bezpieczeństwa

W przypadku korzystania z rzeczywistych produktów do celów edukacyjnych należy uważnie zapoznać się z częściąW przypadku korzystania z rzeczywistych produktów do celów edukacyjnych należy uważnie zapoznać się z częścią
„Środki ostrożności” w instrukcji obsługi produktu i zwracać szczególną uwagę na bezpieczeństwo i prawidłowe„Środki ostrożności” w instrukcji obsługi produktu i zwracać szczególną uwagę na bezpieczeństwo i prawidłowe
użytkowanie.użytkowanie.

■Środki ostrożności dotyczące szkolenia■Środki ostrożności dotyczące szkolenia

Zrzuty ekranu pokazywane w niniejszym szkoleniu mogą różnić się od rzeczywistego oprogramowania użytkownika wZrzuty ekranu pokazywane w niniejszym szkoleniu mogą różnić się od rzeczywistego oprogramowania użytkownika w
zależności od posiadanej wersji. W szkoleniu wykorzystywane są następujące wersje oprogramowania.zależności od posiadanej wersji. W szkoleniu wykorzystywane są następujące wersje oprogramowania.
Najnowszą wersję oprogramowania możesz pobrać ze strony internetowej Mitsubishi Electric FA.Najnowszą wersję oprogramowania możesz pobrać ze strony internetowej Mitsubishi Electric FA.

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

Oprogramowanie firmware wgrane do procesora sterownika PLC musi być w wersji 44 lub nowszej (w przypadkuOprogramowanie firmware wgrane do procesora sterownika PLC musi być w wersji 44 lub nowszej (w przypadku
RD78GH– w wersji 46 lub nowszej).RD78GH– w wersji 46 lub nowszej).
Oprogramowanie firmware wgrane do modułu sterowania ruchem musi być w wersji 10 lub nowszej.Oprogramowanie firmware wgrane do modułu sterowania ruchem musi być w wersji 10 lub nowszej.
Informacje na temat aktualizacji wersji oprogramowania układowego można znaleźć na stronie internetowej MITSUBISHIInformacje na temat aktualizacji wersji oprogramowania układowego można znaleźć na stronie internetowej MITSUBISHI
ELECTRIC FA lub w instrukcji konfiguracji modułu.ELECTRIC FA lub w instrukcji konfiguracji modułu.

IkonaIkona  wskazuje podręcznik referencyjny. wskazuje podręcznik referencyjny.
Zawartość podręczników wspominanych w niniejszym szkoleniu pochodzi z podanych poniżej wersji.Zawartość podręczników wspominanych w niniejszym szkoleniu pochodzi z podanych poniżej wersji.
W przypadku innej wersji lokalizacja i zawartość podręcznika mogą być inne.W przypadku innej wersji lokalizacja i zawartość podręcznika mogą być inne.

Nazwa podręcznikaNazwa podręcznika Nr podręcznikaNr podręcznika WersjaWersja

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

IB-0300406 IB-0300406 EE

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

IB-0300411 IB-0300411 EE

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

IB-0300426 IB-0300426 EE

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

IB-0300431 IB-0300431 EE

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

IB-0300533IB-0300533 CC

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

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

SH-081266SH-081266 ZZ

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



Rozdział 1Rozdział 1 Treść szkoleniaTreść szkolenia

1.11.1 Program szkoleniaProgram szkolenia

Poniżej przedstawiono program szkolenia.Poniżej przedstawiono program szkolenia.



1.21.2 Konfiguracja maszyny docelowejKonfiguracja maszyny docelowej

W tym szkoleniu wykorzystywany jest ten sam jednowałowy mechanizm śruby kulowej, co w szkoleniu z zakresu pierwszegoW tym szkoleniu wykorzystywany jest ten sam jednowałowy mechanizm śruby kulowej, co w szkoleniu z zakresu pierwszego
uruchomienia.uruchomienia.



1.31.3 Konfiguracja systemu docelowegoKonfiguracja systemu docelowego

Konfiguracja systemu docelowego jest następująca.Konfiguracja systemu docelowego jest następująca.
Odłącz zdalny moduł wejściowy z systemu wykorzystanego w szkoleniu z zakresu pierwszego uruchomienia i podłącz modułOdłącz zdalny moduł wejściowy z systemu wykorzystanego w szkoleniu z zakresu pierwszego uruchomienia i podłącz moduł
wejściowy RX40C7-TS do gniazda 1 płyty bazowej sterownika PLC.wejściowy RX40C7-TS do gniazda 1 płyty bazowej sterownika PLC.
Numer stacji serwowzmacniacza MR-J5-10G został zmieniony na 1, a adres IP uległ zmianie na 192.168.3.1.Numer stacji serwowzmacniacza MR-J5-10G został zmieniony na 1, a adres IP uległ zmianie na 192.168.3.1.



1.41.4 Okablowanie obwodu zewnętrznegoOkablowanie obwodu zewnętrznego

Okablowanie zasilania sterownika programowalnego i serwowzmacniacza oraz sposób podłączania serwomotoru są takieOkablowanie zasilania sterownika programowalnego i serwowzmacniacza oraz sposób podłączania serwomotoru są takie
same, jak w przypadku szkolenia z zakresu pierwszego uruchomienia.same, jak w przypadku szkolenia z zakresu pierwszego uruchomienia.
Poniżej przedstawiono okablowanie obwodu zewnętrznego modułu wejściowego.Poniżej przedstawiono okablowanie obwodu zewnętrznego modułu wejściowego.

Jako że adres startowy modułu WE/WY RX40C7-TS to 0020H, w programie używane są od X20 do X25 oraz X2F.Jako że adres startowy modułu WE/WY RX40C7-TS to 0020H, w programie używane są od X20 do X25 oraz X2F.(Uwaga)(Uwaga)



Rozdział 2Rozdział 2 Etykieta publicznaEtykieta publiczna

Gdy moduł ruchu jest wysterowywany przez moduł wejściowy sterownika programowalnego (jak w przypadku systemu użytegoGdy moduł ruchu jest wysterowywany przez moduł wejściowy sterownika programowalnego (jak w przypadku systemu użytego
w tym szkoleniu w rozdziale 1), procesor sterownika PLC i moduł ruchu muszą wymieniać informacje o urządzeniu.w tym szkoleniu w rozdziale 1), procesor sterownika PLC i moduł ruchu muszą wymieniać informacje o urządzeniu.

Istnieją następujące dwie metody.Istnieją następujące dwie metody.

W tym rozdziale opisano sposób wymiany danych przy użyciu etykiet publicznych.W tym rozdziale opisano sposób wymiany danych przy użyciu etykiet publicznych.

Pobierz przykładowy program do wykorzystania w tym rozdziale i rozdziale 3, klikając poniższe łącze.Pobierz przykładowy program do wykorzystania w tym rozdziale i rozdziale 3, klikając poniższe łącze.

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

[Wskazówka][Wskazówka]
W przypadku korzystania z pamięci buforowej skopiuj dane do wymiany do obszaru użytkownika (U□\G11478000 doW przypadku korzystania z pamięci buforowej skopiuj dane do wymiany do obszaru użytkownika (U□\G11478000 do
G11997999).G11997999).

Używanie etykiet publicznych.Używanie etykiet publicznych.
Używanie pamięci buforowej modułu ruchu.Używanie pamięci buforowej modułu ruchu.

1.1.
2.2.



2.12.1 Co to jest etykieta publiczna?Co to jest etykieta publiczna?

Etykieta publiczna to współdzielona etykieta, której można używać zarówno w module ruchu, jak i w procesorze sterownikaEtykieta publiczna to współdzielona etykieta, której można używać zarówno w module ruchu, jak i w procesorze sterownika
PLC.PLC.
Poniżej przedstawiono obszary zastosowań etykiety lokalnej, etykiety globalnej i etykiety publicznej.Poniżej przedstawiono obszary zastosowań etykiety lokalnej, etykiety globalnej i etykiety publicznej.



2.22.2 Ustawienie etykiety publicznejUstawienie etykiety publicznej

[Wskazówka][Wskazówka]
Jeśli kolumna etykiety publicznej nie jest widoczna, przewiń tabelę w prawo.Jeśli kolumna etykiety publicznej nie jest widoczna, przewiń tabelę w prawo.

Rejestrowanie etykiet publicznychRejestrowanie etykiet publicznych
Zarejestruj etykiety publiczne z etykiet globalnych modułu ruchu.Zarejestruj etykiety publiczne z etykiet globalnych modułu ruchu.
Upewnij się, że kolumna „Public Label” jest widoczna w edytorze etykiet globalnych na ekranie Motion Module SettingUpewnij się, że kolumna „Public Label” jest widoczna w edytorze etykiet globalnych na ekranie Motion Module Setting
Function.Function.
Ustaw etykiety, które mają zostać zarejestrowane jako publiczne, na „Enabled”.Ustaw etykiety, które mają zostać zarejestrowane jako publiczne, na „Enabled”.
Spowoduje to aktywację kolumny „Motion Control Attribute”.Spowoduje to aktywację kolumny „Motion Control Attribute”.
Dla każdej etykiety wybierz, czy ma być odczytywana, czy zapisywana z/do procesora sterownika PLC.Dla każdej etykiety wybierz, czy ma być odczytywana, czy zapisywana z/do procesora sterownika PLC.

(1)(1)



2.22.2 Ustawienie etykiety publicznejUstawienie etykiety publicznej

Typ zmiennejTyp zmiennej TypTyp Wybór tablicyWybór tablicy
Ustawienie etykietyUstawienie etykiety

publicznejpublicznej
UwagiUwagi

Etykieta globalnaEtykieta globalna

Typ prostyTyp prosty
NieNie ○○ Ustawienia nie są możliwe dlaUstawienia nie są możliwe dla

następujących etykiet i klas.następujących etykiet i klas.
■Etykieta■Etykieta

Etykieta typu - ciąg znakówEtykieta typu - ciąg znaków
(String)(String)

Etykieta typu timer (Timer)Etykieta typu timer (Timer)

Etykieta typu licznik (Conuter)Etykieta typu licznik (Conuter)

Etykieta typu długi licznikEtykieta typu długi licznik
(Long counter)(Long counter)

Etykieta typu timer retencyjnyEtykieta typu timer retencyjny
(Retentive timer)(Retentive timer)

Etykieta typu długi timerEtykieta typu długi timer
retencyjny (Long Retentiveretencyjny (Long Retentive
timer)timer)

Etykieta typu długi timer (LongEtykieta typu długi timer (Long
Timer)Timer)

■Klasa■Klasa

KlasaKlasa
VAR_GLOBAL_CONSTANTVAR_GLOBAL_CONSTANT

TakTak △(uwaga 1, 2)△(uwaga 1, 2)

Strukturalny typStrukturalny typ
danychdanych

NieNie △(uwaga 3)△(uwaga 3)

TakTak △(uwaga 1, 2, 4, 5)△(uwaga 1, 2, 4, 5)

FBFB
(w tym Motion(w tym Motion
control FB)control FB)

NieNie ××

TakTak ××

ProgramProgram -- -- ××

Etykieta lokalna blokuEtykieta lokalna bloku
programuprogramu

-- -- ××

Strukturalny typStrukturalny typ
danychdanych

-- -- △(uwaga 3,5)△(uwaga 3,5)

Motion control FB –Motion control FB –
dane strukturalnedane strukturalne

-- -- △(uwaga 6,7)△(uwaga 6,7)

Typy danych, które można zarejestrować jako etykietę publicznąTypy danych, które można zarejestrować jako etykietę publiczną
W poniższej tabeli przedstawiono typy danych, które można zarejestrować jako etykietę publiczną.W poniższej tabeli przedstawiono typy danych, które można zarejestrować jako etykietę publiczną.

(2)(2)

(Uwaga)(Uwaga)
Ustawienia etykiety publicznej nie można skonfigurować dla każdego elementu tablicy.Ustawienia etykiety publicznej nie można skonfigurować dla każdego elementu tablicy.
Gdy używana jest tablica bitowa, etykiety publicznej nie można ustawić na „Enabled”. (W przypadku danych strukturalnychGdy używana jest tablica bitowa, etykiety publicznej nie można ustawić na „Enabled”. (W przypadku danych strukturalnych
tylko konkretnego członu nie można ustawić na „Enabled”).tylko konkretnego członu nie można ustawić na „Enabled”).
Gdy jako człon danych strukturalnych używany jest ciąg znaków, członu tego nie można ustawić na „Enabled”.Gdy jako człon danych strukturalnych używany jest ciąg znaków, członu tego nie można ustawić na „Enabled”.
Dane strukturalne z maksymalnie czterema warstwami można ustawić na publiczne.Dane strukturalne z maksymalnie czterema warstwami można ustawić na publiczne.
Gdy jako człon danych strukturalnych używana jest tablica danych strukturalnych, członu tego nie można ustawić naGdy jako człon danych strukturalnych używana jest tablica danych strukturalnych, członu tego nie można ustawić na
„Enabled”.„Enabled”.
Mogą zostać wykorzystane w programie PLCopen Motion control FB przez procesor.Mogą zostać wykorzystane w programie PLCopen Motion control FB przez procesor.
Gdy w danych strukturalnych Motion control FB używany jest ciąg znaków, nie można ustawić samego typu danychGdy w danych strukturalnych Motion control FB używany jest ciąg znaków, nie można ustawić samego typu danych
strukturalnych Motion control FB.strukturalnych Motion control FB.

1.1.
2.2.

3.3.
4.4.
5.5.

6.6.
7.7.



2.22.2 Ustawienie etykiety publicznejUstawienie etykiety publicznej

Rejestrowanie danych strukturalnych jako etykiety publicznejRejestrowanie danych strukturalnych jako etykiety publicznej
Aby ustawić człony danych strukturalnych przygotowane w systemie, np. dane z monitoringami osi, jako etykietę publiczną,Aby ustawić człony danych strukturalnych przygotowane w systemie, np. dane z monitoringami osi, jako etykietę publiczną,
należy zarejestrować etykiety publiczne według warstwy danych strukturalnych w sposób przedstawiony poniżej.należy zarejestrować etykiety publiczne według warstwy danych strukturalnych w sposób przedstawiony poniżej.
Niniejsze szkolenie opisuje sposób rejestrowania atrybutów Set Position (SetPosition) i Set Velocity (SetVelocity), dane zNiniejsze szkolenie opisuje sposób rejestrowania atrybutów Set Position (SetPosition) i Set Velocity (SetVelocity), dane z
monitoringami (Md) rzeczywistej osi napędowej (Axis_Real), jako etykiety publiczne.monitoringami (Md) rzeczywistej osi napędowej (Axis_Real), jako etykiety publiczne.

[Ustawianie AxisName.Md.SetPosition (bieżąca pozycja polecenia) i AxisName.Md.SetVelocity (bieżąca prędkość polecenia)[Ustawianie AxisName.Md.SetPosition (bieżąca pozycja polecenia) i AxisName.Md.SetVelocity (bieżąca prędkość polecenia)
na etykietę publiczną]na etykietę publiczną]

(3)(3)



2.22.2 Ustawienie etykiety publicznejUstawienie etykiety publicznej

Odzwierciedlenie etykiet publicznychOdzwierciedlenie etykiet publicznych
Wybierz z menu kolejno [Convert] → [Rebuild All].Wybierz z menu kolejno [Convert] → [Rebuild All].
Wolna pojemność etykiety publicznej jest wyświetlana jako informacja w oknie danych wyjściowych.Wolna pojemność etykiety publicznej jest wyświetlana jako informacja w oknie danych wyjściowych.

Po pomyślnym zakończeniu procesu przebudowy wszystkich elementów wybierz z menu kolejno [Convert] → [Reflect PublicPo pomyślnym zakończeniu procesu przebudowy wszystkich elementów wybierz z menu kolejno [Convert] → [Reflect Public
Labels].Labels].
W wyświetlonym oknie kliknij przycisk [Yes].W wyświetlonym oknie kliknij przycisk [Yes].
Gdy pojawi się komunikat dotyczący pomyślnego odzwierciedlenia etykiet publicznych, kliknij przycisk [OK].Gdy pojawi się komunikat dotyczący pomyślnego odzwierciedlenia etykiet publicznych, kliknij przycisk [OK].

(4)(4)

Pojemność pamięci, której można użyć do rejestracji etykiet publicznych, wynosi domyślnie 32 000 słów.Pojemność pamięci, której można użyć do rejestracji etykiet publicznych, wynosi domyślnie 32 000 słów.
Pojemność można zwiększyć do 64 000 słów.Pojemność można zwiększyć do 64 000 słów.
Aby zmienić pojemność, ustaw rozmiar pamięci, wybierając z menu kolejno [Convert] → [Public Label Capacity Setting].Aby zmienić pojemność, ustaw rozmiar pamięci, wybierając z menu kolejno [Convert] → [Public Label Capacity Setting].

(Uwaga)(Uwaga)



2.22.2 Ustawienie etykiety publicznejUstawienie etykiety publicznej

Sprawdzanie etykiet po stronie procesora sterownika PLCSprawdzanie etykiet po stronie procesora sterownika PLC
Odzwierciedlone etykiety publiczne są rejestrowane w etykiecie modułu po stronie procesora sterownika PLC.Odzwierciedlone etykiety publiczne są rejestrowane w etykiecie modułu po stronie procesora sterownika PLC.
Wybierz etykietę modułu w oknie Element Selection narzędzia GX Works3, a następnie sprawdź, czy etykiety publiczneWybierz etykietę modułu w oknie Element Selection narzędzia GX Works3, a następnie sprawdź, czy etykiety publiczne
zostały zarejestrowane pod numerem [0000:RD78G4] w obszarze [Module Label].zostały zarejestrowane pod numerem [0000:RD78G4] w obszarze [Module Label].
Po zmianie ustawienia etykiety publicznej zawsze należy ponownie wykonać polecenie „Reflect Public Labels”.Po zmianie ustawienia etykiety publicznej zawsze należy ponownie wykonać polecenie „Reflect Public Labels”.
Używając etykiet publicznych w procesorze sterownika PLC, przebuduj wszystkie programy.Używając etykiet publicznych w procesorze sterownika PLC, przebuduj wszystkie programy.

(5)(5)



2.32.3 Przykładowy programPrzykładowy program

WejścieWejście OperacjaOperacja

X20X20 Serwo wył. (uwaga)Serwo wył. (uwaga)

X21X21 Obrót do przodu w trybie pracy JOGObrót do przodu w trybie pracy JOG

X22X22 Obroty do tyłu w trybie pracy JOGObroty do tyłu w trybie pracy JOG

X23X23 Powrót do pozycji wyjściowejPowrót do pozycji wyjściowej

X24X24 Sterowanie pozycjonowaniemSterowanie pozycjonowaniem

X25X25 Sterowanie pozycją w sposób ciągły (rozdział 3)Sterowanie pozycją w sposób ciągły (rozdział 3)

Poniżej przedstawiono wzorzec operacji X24: sterowanie pozycjonowaniem.Poniżej przedstawiono wzorzec operacji X24: sterowanie pozycjonowaniem.

Operacje przykładowego programuOperacje przykładowego programu
Sygnały wejściowe przykładowego programu używanego w tym rozdziale są przypisane w następujący sposób.Sygnały wejściowe przykładowego programu używanego w tym rozdziale są przypisane w następujący sposób.

(1)(1)

Ten przykładowy program wykonuje polecenie włączenia serwo automatycznie, gdy procesor sterownika PLC jestTen przykładowy program wykonuje polecenie włączenia serwo automatycznie, gdy procesor sterownika PLC jest
ustawiony na RUN.ustawiony na RUN.
Gdy zasilanie jest włączone przy włączonych sygnałach uruchomienia, serwomotor może zostać uruchomiony.Gdy zasilanie jest włączone przy włączonych sygnałach uruchomienia, serwomotor może zostać uruchomiony.

(Uwaga)(Uwaga)



2.32.3 Przykładowy programPrzykładowy program

Program procesora sterownika PLCProgram procesora sterownika PLC(2)(2)
MAIN (drabinka, program skanujący)MAIN (drabinka, program skanujący)1)1)



2.32.3 Przykładowy programPrzykładowy program

Program procesora sterownika PLCProgram procesora sterownika PLC(2)(2)
Kontynuacja części MAIN (drabinka, program skanujący)Kontynuacja części MAIN (drabinka, program skanujący)1)1)



2.32.3 Przykładowy programPrzykładowy program

Program procesora sterownika PLCProgram procesora sterownika PLC(2)(2)
MONITOR (ST, program skanujący)MONITOR (ST, program skanujący)
SetPosition (Set Position) i SetVelocity (Set Velocity) monitora osi ustawionego jako etykieta publiczna są przechowywaneSetPosition (Set Position) i SetVelocity (Set Velocity) monitora osi ustawionego jako etykieta publiczna są przechowywane
w rejestrach D0 i D2.w rejestrach D0 i D2.
Jako że SetPosition i SetVelocity są liczbami rzeczywistymi o podwójnej precyzji, są one konwertowane na typ słowaJako że SetPosition i SetVelocity są liczbami rzeczywistymi o podwójnej precyzji, są one konwertowane na typ słowa
podwójnego ze znakiem, aby mogły być łatwo obsługiwane przez procesor sterownika PLC. (Uwaga)podwójnego ze znakiem, aby mogły być łatwo obsługiwane przez procesor sterownika PLC. (Uwaga)

Choć te środki nie są używane w tym szkoleniu, są one używane do wyświetlania danych w innych programachChoć te środki nie są używane w tym szkoleniu, są one używane do wyświetlania danych w innych programach
sekwencyjnych i GOT, a także do innych celów.sekwencyjnych i GOT, a także do innych celów.

2)2)

Gdy liczba rzeczywista o podwójnej precyzji jest konwertowana na słowo podwójne ze znakiem, jeśli konwertowanaGdy liczba rzeczywista o podwójnej precyzji jest konwertowana na słowo podwójne ze znakiem, jeśli konwertowana
wartość wykracza poza zakres od -2147483648 do 2147483647, wystąpi błąd obliczeń.wartość wykracza poza zakres od -2147483648 do 2147483647, wystąpi błąd obliczeń.

(Uwaga)(Uwaga)



2.32.3 Przykładowy programPrzykładowy program

Program modułu ruchuProgram modułu ruchu(3)(3)
ServoON_JOG (normalny typ wykonania)ServoON_JOG (normalny typ wykonania)1)1)

W tym przykładowym programie pominięto sygnały WE/WY FB, które nie są używane lub które nie zostały zmienioneW tym przykładowym programie pominięto sygnały WE/WY FB, które nie są używane lub które nie zostały zmienione
w stosunku do wartości początkowych.w stosunku do wartości początkowych.

(Uwaga)(Uwaga)



2.32.3 Przykładowy programPrzykładowy program

Program modułu ruchuProgram modułu ruchu(3)(3)
Powrót do położenia wyjściowego (normalny typ wykonania)Powrót do położenia wyjściowego (normalny typ wykonania)2)2)



2.32.3 Przykładowy programPrzykładowy program

Program modułu ruchuProgram modułu ruchu(3)(3)
Pozycjonowanie (normalny typ wykonania)Pozycjonowanie (normalny typ wykonania)3)3)



2.32.3 Przykładowy programPrzykładowy program

Program modułu ruchuProgram modułu ruchu(3)(3)
ErrorReset (normalny typ wykonania)ErrorReset (normalny typ wykonania)4)4)



2.42.4 Zapisywanie programuZapisywanie programu

Zapisz program i parametry do procesora sterownika PLC i modułu ruchu.Zapisz program i parametry do procesora sterownika PLC i modułu ruchu.

Po przebudowaniu wszystkich programów w procesorze sterownika PLC wybierz kolejno [Online] → [Write to PLC] na paskuPo przebudowaniu wszystkich programów w procesorze sterownika PLC wybierz kolejno [Online] → [Write to PLC] na pasku
narzędzi GX Works3, aby zapisać wszystkie dane do procesora sterownika PLC.narzędzi GX Works3, aby zapisać wszystkie dane do procesora sterownika PLC.

Po zapisaniu parametrów do procesora sterownika PLC komunikacja z modułem ruchu zostaje włączona.Po zapisaniu parametrów do procesora sterownika PLC komunikacja z modułem ruchu zostaje włączona.
Wybierz kolejno [Online] → [Write to Module] na pasku narzędzi Motion Control Setting Function, aby zapisać wszystkie daneWybierz kolejno [Online] → [Write to Module] na pasku narzędzi Motion Control Setting Function, aby zapisać wszystkie dane
do modułu ruchu.do modułu ruchu.

Zresetuj procesor sterownika PLC, aby zakończyć operację zapisu.Zresetuj procesor sterownika PLC, aby zakończyć operację zapisu.

1)1)

2)2)

3)3)



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.52.5 Kontrola działaniaKontrola działania



2.62.6 Podsumowanie rozdziałuPodsumowanie rozdziału

Informacje zdobyte w tym rozdziale:Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Co to jest etykieta publiczna?Co to jest etykieta publiczna?

Ustawienie etykiety publicznejUstawienie etykiety publicznej

Przykładowy programPrzykładowy program

Zapisywanie programuZapisywanie programu

Kontrola działaniaKontrola działania

WskazówkaWskazówka

Co to jest etykieta publiczna?Co to jest etykieta publiczna? Etykieta publiczna to współdzielona etykieta, której można używać zarówno w module ruchu, jak i wEtykieta publiczna to współdzielona etykieta, której można używać zarówno w module ruchu, jak i w

procesorze sterownika PLC.procesorze sterownika PLC.

Ustawienie etykiety publicznejUstawienie etykiety publicznej Zarejestruj etykiety publiczne z etykiet globalnych modułu ruchu.Zarejestruj etykiety publiczne z etykiet globalnych modułu ruchu.

Dla każdej etykiety wybierz, czy ma być odczytywana, czy zapisywana z/do procesora sterownika PLC.Dla każdej etykiety wybierz, czy ma być odczytywana, czy zapisywana z/do procesora sterownika PLC.

Aby ustawić element struktury systemowej jako etykietę publiczną należy zarejestrowa strukturalny typAby ustawić element struktury systemowej jako etykietę publiczną należy zarejestrowa strukturalny typ

danych jako etykietę publicznądanych jako etykietę publiczną

Po ustawieniu etykiet publicznych w module ruchu, przebuduj wszystkie programy i odzwierciedl etykietyPo ustawieniu etykiet publicznych w module ruchu, przebuduj wszystkie programy i odzwierciedl etykiety

publiczne.publiczne.

Etykiety publiczne są rejestrowane w etykiecie modułu po stronie procesora sterownika PLC.Etykiety publiczne są rejestrowane w etykiecie modułu po stronie procesora sterownika PLC.

Przykładowy programPrzykładowy program W tym rozdziale opisano następujący przykład programu: program drabinkowy procesora sterownika PLC,W tym rozdziale opisano następujący przykład programu: program drabinkowy procesora sterownika PLC,

który wykorzystuje etykiety publiczne do wymiany sygnału uruchomienia pozycjonowania i sygnałuktóry wykorzystuje etykiety publiczne do wymiany sygnału uruchomienia pozycjonowania i sygnału

ukończenia pozycjonowania.ukończenia pozycjonowania.

Zapisywanie programuZapisywanie programu Najpierw zapisz dane do procesora sterownika PLC, a następnie do modułu ruchu.Najpierw zapisz dane do procesora sterownika PLC, a następnie do modułu ruchu.

Kontrola działaniaKontrola działania Działanie przykładowego programu zostało sprawdzone na filmie.Działanie przykładowego programu zostało sprawdzone na filmie.



Rozdział 3Rozdział 3 Tryb buforowaniaTryb buforowania

Tryb buforowania wykonuje operacje w sposób ciągły, uruchamiając wiele FB operacji Motion control FB.Tryb buforowania wykonuje operacje w sposób ciągły, uruchamiając wiele FB operacji Motion control FB.
Można go ustawić za pomocą wejścia BufferMode dla Motion control FB.Można go ustawić za pomocą wejścia BufferMode dla Motion control FB.
Dla każdej osi i grupy osi można uruchomić jednocześnie do dwóch FB.Dla każdej osi i grupy osi można uruchomić jednocześnie do dwóch FB.

(Przykład)(Przykład) MC_MoveAbsolute MC_MoveAbsolute

[Wskazówka][Wskazówka]
W przypadku wejść Direction i BufferMode określ liczby lub enumeratory ENUM zaczynające się od MC_BUFFER_MODE iW przypadku wejść Direction i BufferMode określ liczby lub enumeratory ENUM zaczynające się od MC_BUFFER_MODE i
MC_DIRECTION.MC_DIRECTION.
Szczegółowe informacje na temat enumeratorów ENUM można znaleźć w poniższej instrukcji obsługi.Szczegółowe informacje na temat enumeratorów ENUM można znaleźć w poniższej instrukcji obsługi.

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

2.2 List of Enumerators2.2 List of Enumerators



3.13.1 Przerwanie wykonywaniaPrzerwanie wykonywania

Poniższy schemat przedstawia operację, gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na 0:Poniższy schemat przedstawia operację, gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na 0:
mcAborting. Wykonywany FB zostaje przerwany i natychmiast wykonywany jest następny FB.mcAborting. Wykonywany FB zostaje przerwany i natychmiast wykonywany jest następny FB.



3.23.2 BuforowanieBuforowanie

Poniższy schemat przedstawia operację, gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na 1: mcBuffered.Poniższy schemat przedstawia operację, gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na 1: mcBuffered.
Gdy operacja wykonywanego FB zostanie zakończona, wykonywany jest następny FB.Gdy operacja wykonywanego FB zostanie zakończona, wykonywany jest następny FB.



3.33.3 ŁączenieŁączenie

Gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na mcBlending***, następny FB jest wykonywany w sposób ciągły po osiągnięciuGdy atrybut BufferMode jest ustawiony na mcBlending***, następny FB jest wykonywany w sposób ciągły po osiągnięciu
pozycji docelowej wykonywanego FB.pozycji docelowej wykonywanego FB.
W poniższym opisie FB, który ma zostać wykonany jako pierwszy, to FB1, a FB, który ma być buforowany, to FB2.W poniższym opisie FB, który ma zostać wykonany jako pierwszy, to FB1, a FB, który ma być buforowany, to FB2.

BlendingPreviousBlendingPrevious
Poniższy schemat przedstawia operację, gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na 3: mcBlendingPrevious.Poniższy schemat przedstawia operację, gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na 3: mcBlendingPrevious.
Operacja jest wykonywana z prędkością docelową FB1 do pozycji docelowej FB1.Operacja jest wykonywana z prędkością docelową FB1 do pozycji docelowej FB1.
Gdy operacja zostanie przełączona na FB2, prędkość zostanie zmieniona na prędkość docelową FB2 i nastąpi przejście doGdy operacja zostanie przełączona na FB2, prędkość zostanie zmieniona na prędkość docelową FB2 i nastąpi przejście do
pozycji docelowej FB2.pozycji docelowej FB2.

(1)(1)



3.33.3 ŁączenieŁączenie

BlendingNextBlendingNext
Poniższy schemat przedstawia operację, gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na 4: mcBlendingNext.Poniższy schemat przedstawia operację, gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na 4: mcBlendingNext.
Prędkość ulega zmianie na prędkość docelową FB2, gdy operacja osiągnie pozycję docelową FB1.Prędkość ulega zmianie na prędkość docelową FB2, gdy operacja osiągnie pozycję docelową FB1.

(2)(2)



3.33.3 ŁączenieŁączenie

Wartość ustawieniaWartość ustawienia
Prędkość docelowa FB1Prędkość docelowa FB1

> Prędkość docelowa FB2> Prędkość docelowa FB2
Prędkość docelowa FB1Prędkość docelowa FB1

< Prędkość docelowa MFB2< Prędkość docelowa MFB2

2: mcBlendingLow2: mcBlendingLow
Taka sama operacja jak w przypadkuTaka sama operacja jak w przypadku
BlendingPreviousBlendingPrevious

Taka sama operacja jak w przypadkuTaka sama operacja jak w przypadku
BlendingNextBlendingNext

5: mcBlendingHigh5: mcBlendingHigh
Taka sama operacja jak w przypadkuTaka sama operacja jak w przypadku
BlendingNextBlendingNext

Taka sama operacja jak w przypadkuTaka sama operacja jak w przypadku
BlendingPreviousBlendingPrevious

[Wskazówka][Wskazówka]
Poniższy schemat przedstawia przebieg prędkości dla BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh i BlendingLow, gdyPoniższy schemat przedstawia przebieg prędkości dla BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh i BlendingLow, gdy
prędkości docelowe FB1 i FB2 są takie same.prędkości docelowe FB1 i FB2 są takie same.

BlendingLow, BlendingHighBlendingLow, BlendingHigh
Operacja, gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na 2: mcBlendingLow lub 5: mcBlendingHigh, różni się w zależności od tego,Operacja, gdy atrybut BufferMode jest ustawiony na 2: mcBlendingLow lub 5: mcBlendingHigh, różni się w zależności od tego,
która prędkość docelowa – FB1/FB2 – jest wyższa.która prędkość docelowa – FB1/FB2 – jest wyższa.

(3)(3)



3.43.4 Przykładowy programPrzykładowy program

ElementElement FB1 (MC_MoveAbsolute)FB1 (MC_MoveAbsolute) FB2 (MC_MoveAbsolute)FB2 (MC_MoveAbsolute)

AdresAdres
pozycjonowaniapozycjonowania

75 000,0 [µm]75 000,0 [µm] 150 000,0 [µm]150 000,0 [µm]

PrędkośćPrędkość 50 000,0 [µm/s]50 000,0 [µm/s] 25 000,0 [µm/s]25 000,0 [µm/s]

Przyspieszanie,Przyspieszanie,
spowolnieniespowolnienie 100 000,0 [µm/s100 000,0 [µm/s22]] 50 000,0 [µm/s50 000,0 [µm/s22]]

Ruch z szarpnięciemRuch z szarpnięciem 200 000,0 [µm/s200 000,0 [µm/s33]] 100 000,0 [µm/s100 000,0 [µm/s33]]

Operacje przykładowego programuOperacje przykładowego programu
W tym rozdziale wykorzystano przykładowy program z rozdziału 2.W tym rozdziale wykorzystano przykładowy program z rozdziału 2.
Sprawdź różnicę operacji trybu buforowania w programie rozpoczynającym się od X25.Sprawdź różnicę operacji trybu buforowania w programie rozpoczynającym się od X25.

(1)(1)



3.43.4 Przykładowy programPrzykładowy program

Program procesora sterownika PLCProgram procesora sterownika PLC
MAIN (drabinka, program skanujący)MAIN (drabinka, program skanujący)

(2)(2)



3.43.4 Przykładowy programPrzykładowy program

Program modułu ruchuProgram modułu ruchu
ContinuousPositioning (normalny typ wykonania)ContinuousPositioning (normalny typ wykonania)

(3)(3)
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3.63.6 Podsumowanie rozdziałuPodsumowanie rozdziału

Informacje zdobyte w tym rozdziale:Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Przerwanie wykonywaniaPrzerwanie wykonywania

BuforowanieBuforowanie

ŁączenieŁączenie

Przykładowy programPrzykładowy program

Kontrola działaniaKontrola działania

WskazówkaWskazówka

Przerwanie wykonywaniaPrzerwanie wykonywania Gdy uruchomiony jest FB typu operacyjnego i wykonywany jest następny FB typu operacyjnego, operacjaGdy uruchomiony jest FB typu operacyjnego i wykonywany jest następny FB typu operacyjnego, operacja

przerywania przerywa wykonywany FB i wykonuje następny FB.przerywania przerywa wykonywany FB i wykonuje następny FB.

BuforowanieBuforowanie Gdy uruchomiony jest FB typu operacyjnego i wykonywany jest następny FB typu operacyjnego, operacjaGdy uruchomiony jest FB typu operacyjnego i wykonywany jest następny FB typu operacyjnego, operacja

buforowania oczekuje na zakończenie wykonywanego FB, po czym wykonuje następny FB.buforowania oczekuje na zakończenie wykonywanego FB, po czym wykonuje następny FB.

ŁączenieŁączenie Gdy uruchomiony jest FB typu operacyjnego i wykonywany jest następny FB typu operacyjnego, operacjaGdy uruchomiony jest FB typu operacyjnego i wykonywany jest następny FB typu operacyjnego, operacja

łączenia wykonuje następny FB bez zatrzymywania operacji aktualnie wykonywanego FB.łączenia wykonuje następny FB bez zatrzymywania operacji aktualnie wykonywanego FB.

W przypadku operacji łączenia dostępne są cztery metody przełączania prędkości: BlendingLow,W przypadku operacji łączenia dostępne są cztery metody przełączania prędkości: BlendingLow,

BlendingHigh, BlendingPrevious i BlendingNext.BlendingHigh, BlendingPrevious i BlendingNext.

Przykładowy programPrzykładowy program Wybierz tryb buforowania za pomocą wejścia BufferMode FB operacji.Wybierz tryb buforowania za pomocą wejścia BufferMode FB operacji.

Kontrola działaniaKontrola działania Różnice w działaniu poszczególnych trybów buforowania zostały sprawdzone na filmie.Różnice w działaniu poszczególnych trybów buforowania zostały sprawdzone na filmie.



Rozdział 4Rozdział 4 Praca z procesorem sterownika PLCPraca z procesorem sterownika PLC

Pobierz przykładowy program do wykorzystania w tym rozdziale, klikając poniższe łącze.Pobierz przykładowy program do wykorzystania w tym rozdziale, klikając poniższe łącze.
Treść programu jest taka sama jak przykładowego programu z rozdziału 2 i 3.Treść programu jest taka sama jak przykładowego programu z rozdziału 2 i 3.
Inna jest tylko metoda programowania.Inna jest tylko metoda programowania.

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

4.14.1 Rejestrowanie biblioteki FB modułu ruchuRejestrowanie biblioteki FB modułu ruchu

Pobierz bibliotekę FBPobierz bibliotekę FB
Motion control FB można używać w programie procesora sterownika PLC, rejestrując bibliotekę FB dla modułu ruchu w GXMotion control FB można używać w programie procesora sterownika PLC, rejestrując bibliotekę FB dla modułu ruchu w GX
Works3.Works3.
Pobierz bibliotekę FB z poniższego łącza i rozpakuj plik ZIP do żądanego miejsca docelowego.Pobierz bibliotekę FB z poniższego łącza i rozpakuj plik ZIP do żądanego miejsca docelowego.

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

(Uwaga) Najnowszą wersję biblioteki FB można pobrać ze strony internetowej MITSUBISHI ELECTRIC FA.(Uwaga) Najnowszą wersję biblioteki FB można pobrać ze strony internetowej MITSUBISHI ELECTRIC FA.

(1)(1)



4.14.1 Rejestrowanie biblioteki FB modułu ruchuRejestrowanie biblioteki FB modułu ruchu

Rejestrowanie biblioteki FBRejestrowanie biblioteki FB(2)(2)
Otwórz dowolny projekt w GX Works3, a następnie przejdź do karty Library w oknie Element Selection.Otwórz dowolny projekt w GX Works3, a następnie przejdź do karty Library w oknie Element Selection.
Kliknij przycisk [Register to Library List] w górnej części i wybierz opcję [Register Library].Kliknij przycisk [Register to Library List] w górnej części i wybierz opcję [Register Library].
Po wyświetleniu komunikatu „Library is registered to the list” kliknij przycisk [OK].Po wyświetleniu komunikatu „Library is registered to the list” kliknij przycisk [OK].
Wybierz plik biblioteki FB „MotionControl_RD78_****.mslm”, a następnie kliknij przycisk [Open].Wybierz plik biblioteki FB „MotionControl_RD78_****.mslm”, a następnie kliknij przycisk [Open].
(**** wskazuje wersję).(**** wskazuje wersję).
Motion control FB jest zarejestrowany w bibliotece w oknie Element Selection.Motion control FB jest zarejestrowany w bibliotece w oknie Element Selection.

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

5)5)



4.24.2 Tworzenie projektówTworzenie projektów

Procedura tworzenia projektu jest taka sama jak w poprzednim rozdziale.Procedura tworzenia projektu jest taka sama jak w poprzednim rozdziale.
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4.44.4 Opis przykładowego programuOpis przykładowego programu

ServoON_JogServoON_Jog
Ten program wykonuje operacje PLC ready ON, servo ON i JOG.Ten program wykonuje operacje PLC ready ON, servo ON i JOG.

(1)(1)



4.44.4 Opis przykładowego programuOpis przykładowego programu

Powrót do położenia wyjściowegoPowrót do położenia wyjściowego
Ten program wykonuje powrót do położenia wyjściowego.Ten program wykonuje powrót do położenia wyjściowego.

(2)(2)



4.44.4 Opis przykładowego programuOpis przykładowego programu

PozycjonowaniePozycjonowanie
Ten program wykonuje operację pozycjonowania pojedynczej osi.Ten program wykonuje operację pozycjonowania pojedynczej osi.

(3)(3)



4.44.4 Opis przykładowego programuOpis przykładowego programu

ContinuousPositioningContinuousPositioning
Ten program wykonuje ciągłe pozycjonowanie przy użyciu trybu buforowania.Ten program wykonuje ciągłe pozycjonowanie przy użyciu trybu buforowania.

(4)(4)



4.44.4 Opis przykładowego programuOpis przykładowego programu

ErrorResetErrorReset
Ten program wykonuje reset błędów.Ten program wykonuje reset błędów.

(5)(5)



4.44.4 Opis przykładowego programuOpis przykładowego programu

MonitorMonitor
Ten program zapisuje atrybuty SetPosition (Set Position) i SetVelocity (Set Velocity) etykiety globalnej monitora osi przypisanejTen program zapisuje atrybuty SetPosition (Set Position) i SetVelocity (Set Velocity) etykiety globalnej monitora osi przypisanej
do D0 i D2 procesora sterownika PLC.do D0 i D2 procesora sterownika PLC.
Jako że SetPosition i SetVelocity są liczbami rzeczywistymi o podwójnej precyzji, są one konwertowane na typ słowaJako że SetPosition i SetVelocity są liczbami rzeczywistymi o podwójnej precyzji, są one konwertowane na typ słowa
podwójnego ze znakiem, aby mogły być łatwo obsługiwane przez procesor sterownika PLC. (Uwaga)podwójnego ze znakiem, aby mogły być łatwo obsługiwane przez procesor sterownika PLC. (Uwaga)
Te środki nie są używane w temacie.Te środki nie są używane w temacie.
Są one używane do wyświetlania w innych programach sekwencyjnych i GOT, a także do innych celów. Ten program jestSą one używane do wyświetlania w innych programach sekwencyjnych i GOT, a także do innych celów. Ten program jest
opisany za pomocą języka tekstowego (ST).opisany za pomocą języka tekstowego (ST).

(6)(6)

Gdy liczba rzeczywista o podwójnej precyzji jest konwertowana na słowo podwójne ze znakiem, a konwertowanaGdy liczba rzeczywista o podwójnej precyzji jest konwertowana na słowo podwójne ze znakiem, a konwertowana
wartość wykracza poza zakres od -2147483648 do 2147483647 to wystąpi błąd obliczeń.wartość wykracza poza zakres od -2147483648 do 2147483647 to wystąpi błąd obliczeń.

(Uwaga)(Uwaga)



4.54.5 Zapisywanie programuZapisywanie programu

Zapisz program i parametry do procesora sterownika PLC i modułu ruchu.Zapisz program i parametry do procesora sterownika PLC i modułu ruchu.
Program jest zapisywany tylko do procesora. Ustawienia parametrów osi i etykiety publicznej muszą być zapisane po stronieProgram jest zapisywany tylko do procesora. Ustawienia parametrów osi i etykiety publicznej muszą być zapisane po stronie
modułu ruchu.modułu ruchu.

Po przebudowaniu wszystkich programów w procesorze sterownika PLC wybierz kolejno [Online] → [Write to PLC] na paskuPo przebudowaniu wszystkich programów w procesorze sterownika PLC wybierz kolejno [Online] → [Write to PLC] na pasku
narzędzi GX Works3, aby zapisać wszystkie dane do procesora sterownika PLC.narzędzi GX Works3, aby zapisać wszystkie dane do procesora sterownika PLC.

Po zapisaniu parametrów do procesora sterownika PLC komunikacja z modułem ruchu zostaje włączona. Wybierz kolejnoPo zapisaniu parametrów do procesora sterownika PLC komunikacja z modułem ruchu zostaje włączona. Wybierz kolejno
[Online] → [Write to Module] na pasku narzędzi Motion Control Setting Function, aby zapisać wszystkie dane do modułu[Online] → [Write to Module] na pasku narzędzi Motion Control Setting Function, aby zapisać wszystkie dane do modułu
ruchu.ruchu.

Zresetuj procesor sterownika PLC, aby zakończyć operację zapisu.Zresetuj procesor sterownika PLC, aby zakończyć operację zapisu.

1)1)

2)2)

3)3)
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4.74.7 Podsumowanie rozdziałuPodsumowanie rozdziału

Informacje zdobyte w tym rozdziale:Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Rejestrowanie biblioteki FB modułu ruchuRejestrowanie biblioteki FB modułu ruchu

Tworzenie projektówTworzenie projektów

Używanie Motion Control FBUżywanie Motion Control FB

Opis przykładowego programuOpis przykładowego programu

Kontrola działania przykładowego programuKontrola działania przykładowego programu

WskazówkaWskazówka

Rejestrowanie biblioteki FB modułuRejestrowanie biblioteki FB modułu
ruchuruchu

Biblioteka FB musi być zarejestrowana w GX Works3, aby móc użyć Motion control FB w procesorzeBiblioteka FB musi być zarejestrowana w GX Works3, aby móc użyć Motion control FB w procesorze

sterownika PLC.sterownika PLC.

Tworzenie projektówTworzenie projektów Skonfiguruj parametry osi i inne ustawienia w taki sposób, jak podczas programowania do modułu ruchu.Skonfiguruj parametry osi i inne ustawienia w taki sposób, jak podczas programowania do modułu ruchu.

Używanie Motion Control FBUżywanie Motion Control FB FB sterownika ruchu można umieścić w edytorze programu, przeciągając i upuszczając go z karty LibraryFB sterownika ruchu można umieścić w edytorze programu, przeciągając i upuszczając go z karty Library

w oknie Element Selection narzędzia GX Works3.w oknie Element Selection narzędzia GX Works3.

Podłącz styk i etykietę do wejścia/wyjścia FB.Podłącz styk i etykietę do wejścia/wyjścia FB.

Opis przykładowego programuOpis przykładowego programu Utworzono program podobny do przykładowych programów z rozdziałów 2 i 3 przy użyciu wyłącznieUtworzono program podobny do przykładowych programów z rozdziałów 2 i 3 przy użyciu wyłącznie

procesora sterownika PLC.procesora sterownika PLC.

Kontrola działania przykładowegoKontrola działania przykładowego
programuprogramu Działanie przykładowego programu zostało sprawdzone na filmie.Działanie przykładowego programu zostało sprawdzone na filmie.



Rozdział 5Rozdział 5 RejestrowanieRejestrowanie

W tym rozdziale opisano sposób rejestrowania danych modułu ruchu i wyświetlania ich na wykresie.W tym rozdziale opisano sposób rejestrowania danych modułu ruchu i wyświetlania ich na wykresie.
W tym szkoleniu jako przykład zostanie wykorzystany program uruchamiania pozycjonowania z przykładowego programu zW tym szkoleniu jako przykład zostanie wykorzystany program uruchamiania pozycjonowania z przykładowego programu z
rozdziału 2 i 3.rozdziału 2 i 3.

5.15.1 Uruchamianie narzędzia konfiguracji rejestrowaniaUruchamianie narzędzia konfiguracji rejestrowania

Wybierz kolejno [Tool] → [Logging Function] → [Logging Setting] na pasku narzędzi ekranu Motion Control Setting Function.Wybierz kolejno [Tool] → [Logging Function] → [Logging Setting] na pasku narzędzi ekranu Motion Control Setting Function.
Zostanie uruchomione narzędzie konfiguracji rejestrowania systemu ruchu.Zostanie uruchomione narzędzie konfiguracji rejestrowania systemu ruchu.

[Wskazówka][Wskazówka]
Narzędzie konfiguracji rejestrowania systemu ruchu można uruchomić, wybierając kolejno [Tool] → [MotionSystem Logging] wNarzędzie konfiguracji rejestrowania systemu ruchu można uruchomić, wybierając kolejno [Tool] → [MotionSystem Logging] w
narzędziu GX LogViewer.narzędziu GX LogViewer.

Programu z rozdziału 4 nie można zarejestrować za pomocą procedury opisanej w tym rozdziale.Programu z rozdziału 4 nie można zarejestrować za pomocą procedury opisanej w tym rozdziale.
Należy użyć narzędzia „CPU Module Logging Configuration Tool”.Należy użyć narzędzia „CPU Module Logging Configuration Tool”.

(Uwaga)(Uwaga)



5.25.2 Ustawianie danych do rejestrowaniaUstawianie danych do rejestrowania

W polu Edit Logging Setting narzędzia konfiguracji rejestrowania systemu ruchu ustaw miejsce docelowe zapisu danychW polu Edit Logging Setting narzędzia konfiguracji rejestrowania systemu ruchu ustaw miejsce docelowe zapisu danych
rejestrowania.rejestrowania.
Następie kliknij przycisk [Edit].Następie kliknij przycisk [Edit].
Zostanie wyświetlony ekran Data Logging Setting.Zostanie wyświetlony ekran Data Logging Setting.

Wybierz typ rejestrowania [Logging type] spośród opcji Continuous Logging, Trigger Logging i Event Detection.Wybierz typ rejestrowania [Logging type] spośród opcji Continuous Logging, Trigger Logging i Event Detection.
W tym szkoleniu opisano opcję Trigger Logging.W tym szkoleniu opisano opcję Trigger Logging.
Wybierz opcję Trigger Logging, a następnie kliknij przycisk [Next].Wybierz opcję Trigger Logging, a następnie kliknij przycisk [Next].

(1)(1)

(2)(2)



5.25.2 Ustawianie danych do rejestrowaniaUstawianie danych do rejestrowania

Etykieta danych do rejestrowania jest widoczna w polu [Data to be collected].Etykieta danych do rejestrowania jest widoczna w polu [Data to be collected].(3)(3)



5.25.2 Ustawianie danych do rejestrowania (kontynuacja)Ustawianie danych do rejestrowania (kontynuacja)

Ustaw częstotliwość próbkowania w polu [Sampling Interval].Ustaw częstotliwość próbkowania w polu [Sampling Interval].
W tym szkoleniu do próbkowania użyj cyklu operacji nr 1.W tym szkoleniu do próbkowania użyj cyklu operacji nr 1.

Po wybraniu częstotliwości próbkowania kliknij przycisk [Next].Po wybraniu częstotliwości próbkowania kliknij przycisk [Next].

(4)(4)



5.25.2 Ustawianie danych do rejestrowania (kontynuacja)Ustawianie danych do rejestrowania (kontynuacja)

Warunek rozpoczęcia rejestrowania jest ustawionyWarunek rozpoczęcia rejestrowania jest ustawiony
w polu [Trigger].w polu [Trigger].
W tym szkoleniu jako element wyzwalającyW tym szkoleniu jako element wyzwalający
używany jest bit początkowy, który jest sygnałemużywany jest bit początkowy, który jest sygnałem
uruchomienia pozycjonowania.uruchomienia pozycjonowania.

(5)(5)

Wybierz opcję [With trigger].Wybierz opcję [With trigger].

Wybierz opcję „OR combination” dla typuWybierz opcję „OR combination” dla typu
elementu wyzwalającego.elementu wyzwalającego.

Wybierz nr 1 z listy warunków i kliknij przyciskWybierz nr 1 z listy warunków i kliknij przycisk
Edit. Zostanie wyświetlone nowe okno.Edit. Zostanie wyświetlone nowe okno.

Wybierz opcję „Data Condition”, a następnieWybierz opcję „Data Condition”, a następnie
wybierz opcję „0001:G_bPosReq” w polu Datawybierz opcję „0001:G_bPosReq” w polu Data
Name.Name.
Wybierz opcję „UP” w polu Condition.Wybierz opcję „UP” w polu Condition.
Po zakończeniu wyboru kliknij przycisk [OK].Po zakończeniu wyboru kliknij przycisk [OK].

Po powrocie do pierwotnego ekranu kliknijPo powrocie do pierwotnego ekranu kliknij
przycisk [Next].przycisk [Next].

1)1)

2)2)

3)3)

4)4)

5)5)



5.25.2 Ustawianie danych do rejestrowania (kontynuacja)Ustawianie danych do rejestrowania (kontynuacja)

Liczba punktów próbkowania jest ustawiana w polu [Number of records].Liczba punktów próbkowania jest ustawiana w polu [Number of records].
W tym szkoleniu opcja No. of records (before trigger) jest ustawiona na „500”, a opcja No. of records (after trigger) jestW tym szkoleniu opcja No. of records (before trigger) jest ustawiona na „500”, a opcja No. of records (after trigger) jest
ustawiona na „19500”.ustawiona na „19500”.
Po zakończeniu ustawiania kliknij przycisk [Next].Po zakończeniu ustawiania kliknij przycisk [Next].

Liczba rejestracji jest ustawiona w polu [Count]. W tym szkoleniu liczba jest ustawiona na 1.Liczba rejestracji jest ustawiona w polu [Count]. W tym szkoleniu liczba jest ustawiona na 1.
Po zakończeniu ustawiania kliknij przycisk [Next].Po zakończeniu ustawiania kliknij przycisk [Next].

(6)(6)

(7)(7)



5.25.2 Ustawianie danych do rejestrowania (kontynuacja)Ustawianie danych do rejestrowania (kontynuacja)

Format i liczbę zapisanych plików z rejestrowanymi danymi ustawia się w polu [Save].Format i liczbę zapisanych plików z rejestrowanymi danymi ustawia się w polu [Save].
W tym szkoleniu ustawiona jest wartość domyślna (format: JSON, liczba zapisanych plików: 1).W tym szkoleniu ustawiona jest wartość domyślna (format: JSON, liczba zapisanych plików: 1).
Po zakończeniu ustawiania kliknij przycisk [Next].Po zakończeniu ustawiania kliknij przycisk [Next].

Warunek rozpoczęcia rejestrowania jest ustawiony w polu [Start condition].Warunek rozpoczęcia rejestrowania jest ustawiony w polu [Start condition].
W tym szkoleniu ustawiona jest opcja „Start by User Operation”.W tym szkoleniu ustawiona jest opcja „Start by User Operation”.
Po zakończeniu ustawiania kliknij przycisk [Next].Po zakończeniu ustawiania kliknij przycisk [Next].

(8)(8)

(9)(9)



5.25.2 Ustawianie danych do rejestrowania (kontynuacja)Ustawianie danych do rejestrowania (kontynuacja)

Nazwa rejestrowania danych jest ustawiona w polu [Finish].Nazwa rejestrowania danych jest ustawiona w polu [Finish].
W tym szkoleniu ustawiona jest wartość domyślna (LOG01).W tym szkoleniu ustawiona jest wartość domyślna (LOG01).
Po zakończeniu ustawiania kliknij przycisk [Next].Po zakończeniu ustawiania kliknij przycisk [Next].

Powrót do narzędzia konfiguracji rejestrowania systemu ruchu.Powrót do narzędzia konfiguracji rejestrowania systemu ruchu.
Skonfigurowane ustawienia można zapisać.Skonfigurowane ustawienia można zapisać.
Kliknij ikonę zapisu i zapisz ustawienia w wybranym miejscu docelowym.Kliknij ikonę zapisu i zapisz ustawienia w wybranym miejscu docelowym.

(10)(10)

(11)(11)



5.35.3 Zapisywanie ustawień rejestrowaniaZapisywanie ustawień rejestrowania

Informacje o ustawieniach rejestrowania można zapisać.Informacje o ustawieniach rejestrowania można zapisać.
Kliknij ikonę zapisu ustawień rejestrowania, wybierz pamięć docelową i kliknij przycisk [Write].Kliknij ikonę zapisu ustawień rejestrowania, wybierz pamięć docelową i kliknij przycisk [Write].
Zostanie wyświetlone okno potwierdzenia.Zostanie wyświetlone okno potwierdzenia.
Kliknij przycisk [Yes], aby kontynuować. Po zakończeniu zapisu kliknij przycisk [OK] i zamknij ekran.Kliknij przycisk [Yes], aby kontynuować. Po zakończeniu zapisu kliknij przycisk [OK] i zamknij ekran.



5.45.4 Uruchamianie rejestrowaniaUruchamianie rejestrowania

Jeśli w punkcie 5.2 (9) ustawiono opcję „Start by User Operation”, kliknij ikonę [Logging Status and Operation], aby wyświetlićJeśli w punkcie 5.2 (9) ustawiono opcję „Start by User Operation”, kliknij ikonę [Logging Status and Operation], aby wyświetlić
ekran [Logging Status and Operation] i uruchomić rejestrowanie.ekran [Logging Status and Operation] i uruchomić rejestrowanie.
Po wybraniu nazwy ustawień danych rejestrowania do wykonania kliknij przycisk [Start], opcja LoggingStatus zmieni się naPo wybraniu nazwy ustawień danych rejestrowania do wykonania kliknij przycisk [Start], opcja LoggingStatus zmieni się na
„Waiting for trigger”.„Waiting for trigger”.
Gdy program jest wykonywany w tym stanie, a warunek elementu wyzwalającego (gdy X24 jest włączony w tym przykładzieGdy program jest wykonywany w tym stanie, a warunek elementu wyzwalającego (gdy X24 jest włączony w tym przykładzie
szkolenia) jest spełniony, stan zmienia się na „Triggered”.szkolenia) jest spełniony, stan zmienia się na „Triggered”.
Po zakończeniu rejestrowania stan zmienia się na „CollectionCompleted” z „Saving”.Po zakończeniu rejestrowania stan zmienia się na „CollectionCompleted” z „Saving”.



5.55.5 Odczyt zarejestrowanych danychOdczyt zarejestrowanych danych

Do odczytu zarejestrowanych danych służy narzędzie GX LogViewer.Do odczytu zarejestrowanych danych służy narzędzie GX LogViewer.
Wybierz kolejno [Tool] → [Logging Function] → [Start GX LogViewer] na pasku narzędzi ekranu Motion Control SettingWybierz kolejno [Tool] → [Logging Function] → [Start GX LogViewer] na pasku narzędzi ekranu Motion Control Setting
Function.Function.
Po uruchomieniu narzędzia GX LogViewer wybierz kolejno [Online] → [Open Logging File].Po uruchomieniu narzędzia GX LogViewer wybierz kolejno [Online] → [Open Logging File].
Na ekranie Connection Destination wybierz opcję „0000:RD78G(H) (Host)”. (Uwaga)Na ekranie Connection Destination wybierz opcję „0000:RD78G(H) (Host)”. (Uwaga)

Jeśli narzędzie GX LogViewer jest już uruchomione, a komunikacja z modułem ruchu jest już ustanowiona, ekranJeśli narzędzie GX LogViewer jest już uruchomione, a komunikacja z modułem ruchu jest już ustanowiona, ekran
ten nie jest wyświetlany.ten nie jest wyświetlany.

(Uwaga)(Uwaga)



5.55.5 Odczyt zarejestrowanych danychOdczyt zarejestrowanych danych

Wybierz plik z zarejestrowanymi danymi do odczytania.Wybierz plik z zarejestrowanymi danymi do odczytania.
W przykładzie w tym rozdziale wybrany jest dysk użytkownika w obszarze „LOGGING” → „LOG1” → „(Logged date andW przykładzie w tym rozdziale wybrany jest dysk użytkownika w obszarze „LOGGING” → „LOG1” → „(Logged date and
time).json”.time).json”.
Wybierz nazwę pliku i kliknij przycisk [Open File].Wybierz nazwę pliku i kliknij przycisk [Open File].



5.55.5 Odczyt zarejestrowanych danychOdczyt zarejestrowanych danych

W narzędziu GX LogViewer wyświetlone zostaną zarejestrowane dane.W narzędziu GX LogViewer wyświetlone zostaną zarejestrowane dane.
Po zmianie formatu wykresu z „Equidistance Plot” na „Time Interval Plot” można wyświetlić cały zarejestrowany przebieg.Po zmianie formatu wykresu z „Equidistance Plot” na „Time Interval Plot” można wyświetlić cały zarejestrowany przebieg.



5.65.6 Zapis zarejestrowanych danychZapis zarejestrowanych danych

Zarejestrowane dane przebiegu można zapisać jako plik csv lub json.Zarejestrowane dane przebiegu można zapisać jako plik csv lub json.
(Jeśli dane są zarejestrowane w formacie CSV, można je zapisać jako plik CSV).(Jeśli dane są zarejestrowane w formacie CSV, można je zapisać jako plik CSV).

Zapis do pliku csvZapis do pliku csv
Wybierz kolejno [File] → [Save As] → [Save CSV File] na pasku narzędzi GX LogViewer.Wybierz kolejno [File] → [Save As] → [Save CSV File] na pasku narzędzi GX LogViewer.

1)1)

Zapis do pliku jsonZapis do pliku json
Wybierz kolejno [Online] → [Save Logging File to PC] na pasku narzędzi GX LogViewer.Wybierz kolejno [Online] → [Save Logging File to PC] na pasku narzędzi GX LogViewer.

2)2)



5.75.7 Podsumowanie rozdziałuPodsumowanie rozdziału

Informacje zdobyte w tym rozdziale:Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Uruchamianie narzędzia konfiguracji rejestrowaniaUruchamianie narzędzia konfiguracji rejestrowania

Ustawianie danych do rejestrowaniaUstawianie danych do rejestrowania

Zapisywanie ustawień rejestrowaniaZapisywanie ustawień rejestrowania

Uruchamianie rejestrowaniaUruchamianie rejestrowania

Odczyt zarejestrowanych danychOdczyt zarejestrowanych danych

Zapis zarejestrowanych danychZapis zarejestrowanych danych

WskazówkaWskazówka

Uruchamianie narzędzia konfiguracjiUruchamianie narzędzia konfiguracji
rejestrowaniarejestrowania Uruchom narzędzie konfiguracji rejestrowania systemu ruchu za pomocą Motion Control Setting Function.Uruchom narzędzie konfiguracji rejestrowania systemu ruchu za pomocą Motion Control Setting Function.

Ustawianie danych do rejestrowaniaUstawianie danych do rejestrowania Ustaw dane do rejestrowania, warunki wyzwalania i inne, postępując zgodnie z procedurą wyświetlaną wUstaw dane do rejestrowania, warunki wyzwalania i inne, postępując zgodnie z procedurą wyświetlaną w

narzędziu konfiguracji rejestrowania systemu ruchu.narzędziu konfiguracji rejestrowania systemu ruchu.

Zapisywanie ustawień rejestrowaniaZapisywanie ustawień rejestrowania Przed rozpoczęciem rejestrowania zapisz dane ustawień rejestrowania do modułu ruchu.Przed rozpoczęciem rejestrowania zapisz dane ustawień rejestrowania do modułu ruchu.

Uruchamianie rejestrowaniaUruchamianie rejestrowania Gdy warunek uruchomienia rejestrowania jest ustawiony na „Start by User Operation”, kliknij przycisk StartGdy warunek uruchomienia rejestrowania jest ustawiony na „Start by User Operation”, kliknij przycisk Start

na ekranie „Logging Status and Operation”, aby uruchomić rejestrowanie.na ekranie „Logging Status and Operation”, aby uruchomić rejestrowanie.

Odczyt zarejestrowanych danychOdczyt zarejestrowanych danych Do odczytu zarejestrowanych danych służy narzędzie GX LogViewer.er.Do odczytu zarejestrowanych danych służy narzędzie GX LogViewer.er.

Zapis zarejestrowanych danychZapis zarejestrowanych danych Zarejestrowane dane przebiegu można zapisać jako plik csv lub json.Zarejestrowane dane przebiegu można zapisać jako plik csv lub json.



TestTest Test końcowyTest końcowy

Po ukończeniu wszystkich części szkolenia Moduł ruchu Po ukończeniu wszystkich części szkolenia Moduł ruchu MELSEC iQ-R – informacje podstawowe (sterowanieMELSEC iQ-R – informacje podstawowe (sterowanie
pozycjonowaniem RD78G(H))pozycjonowaniem RD78G(H)) możesz przystąpić do testu końcowego. W przypadku wątpliwości co do któregokolwiek z możesz przystąpić do testu końcowego. W przypadku wątpliwości co do któregokolwiek z
omówionych tematów, możesz je teraz ponownie przejrzeć.omówionych tematów, możesz je teraz ponownie przejrzeć.

Test końcowy składa się z 4 pytań (7 elementów).Test końcowy składa się z 4 pytań (7 elementów).

Możesz zdawać test końcowy dowolną ilość razy.Możesz zdawać test końcowy dowolną ilość razy.

Punktacja końcowaPunktacja końcowa

Liczba prawidłowych odpowiedzi, liczba pytań, procent prawidłowych odpowiedzi i wynik zaliczony/niezaliczony pojawią się naLiczba prawidłowych odpowiedzi, liczba pytań, procent prawidłowych odpowiedzi i wynik zaliczony/niezaliczony pojawią się na
stronie wyniku.stronie wyniku.



TestTest Test końcowy 1Test końcowy 1

Wybierz prawidłowe opisy etykiety publicznej. (Można wybrać kilka odpowiedzi).Wybierz prawidłowe opisy etykiety publicznej. (Można wybrać kilka odpowiedzi).

Etykieta publiczna to współdzielona etykieta, której można używać zarówno w moduleEtykieta publiczna to współdzielona etykieta, której można używać zarówno w module
ruchu, jak i w procesorze sterownika PLC.ruchu, jak i w procesorze sterownika PLC.

Etykieta publiczna jest rejestrowana z etykiety globalnej procesora sterownika PLC.Etykieta publiczna jest rejestrowana z etykiety globalnej procesora sterownika PLC.

W przypadku ustawienia etykiety globalnej na etykietę publiczną należy wybrać, czyW przypadku ustawienia etykiety globalnej na etykietę publiczną należy wybrać, czy
etykieta ma zostać odczytana, czy zapisana z/do procesora sterownika PLC.etykieta ma zostać odczytana, czy zapisana z/do procesora sterownika PLC.



TestTest Test końcowy 2Test końcowy 2

Najpierw wykonywany jest FB1, a następnie FB2.Najpierw wykonywany jest FB1, a następnie FB2.
Gdy pozycja docelowa i prędkość docelowa FB1 i FB2 są zgodne z poniższą tabelą, należy wybrać tryb buforowania,Gdy pozycja docelowa i prędkość docelowa FB1 i FB2 są zgodne z poniższą tabelą, należy wybrać tryb buforowania,
który zostanie wykonany w następnej kolejności.który zostanie wykonany w następnej kolejności.

Q1Q1

Q2Q2

Pozycja docelowaPozycja docelowa Prędkość docelowaPrędkość docelowa

FB1FB1 100 000,0 [µm]100 000,0 [µm] 50 000,0 [µm/s]50 000,0 [µm/s]

FB2FB2 200 000,0 [µm]200 000,0 [µm] 25 000,0 [µm/s]25 000,0 [µm/s]

Wybierz prawidłową odpowiedź.Wybierz prawidłową odpowiedź.

Wybierz prawidłową odpowiedź.Wybierz prawidłową odpowiedź.

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

Q2: 1: mcBlendingNext i mcBlendingHigh
2: mcBlendingPrevious i mcBlendingHigh
3: mcBlendingNext i mcBlendingLow
4: mcBlendingPrevious i mcBlendingLow



TestTest Test końcowy 3Test końcowy 3

Wybierz poprawne zdanie(-a) z poniższych dla programowania z wykorzystaniem procesora sterownika PLC. (MożnaWybierz poprawne zdanie(-a) z poniższych dla programowania z wykorzystaniem procesora sterownika PLC. (Można
wybrać kilka odpowiedzi).wybrać kilka odpowiedzi).

Biblioteka FB musi być zarejestrowana w GX Works3, aby móc użyć Motion control FBBiblioteka FB musi być zarejestrowana w GX Works3, aby móc użyć Motion control FB
dla modułu ruchu w procesorze sterownika PLC.dla modułu ruchu w procesorze sterownika PLC.

Umieść motion control FB w edytorze programu z drzewa projektu w narzędziu GXUmieść motion control FB w edytorze programu z drzewa projektu w narzędziu GX
Works3.Works3.

Nie ma żadnych parametrów do ustawienia dla modułu ruchu.Nie ma żadnych parametrów do ustawienia dla modułu ruchu.



TestTest Test końcowy 4Test końcowy 4

Wybierz prawidłowe odpowiedzi w celu uzupełnienia pustych pól.Wybierz prawidłowe odpowiedzi w celu uzupełnienia pustych pól.

Uruchom (Q1), aby ustawić dane do rejestrowania.Uruchom (Q1), aby ustawić dane do rejestrowania.

Zapisz dane rejestrowania do (Q2), aby wykonać rejestrowanie.Zapisz zarejestrowane dane do (Q2), aby wykonać rejestrowanie.

(Q3) służy do odczytu danych rejestrowania i sprawdzania przeb(Q3) służy do odczytu zarejestrowaych danych i sprawdzania ich przebiegu.iegu.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

Wybierz prawidłową odpowiedź.Wybierz prawidłową odpowiedź.

Wybierz prawidłową odpowiedź.Wybierz prawidłową odpowiedź.

Wybierz prawidłową odpowiedź.Wybierz prawidłową odpowiedź.

Q1: 1: CPU module logging configuration tool
2: Narzędzie konfiguracji rejestrowania systemu ruchu

Q2: 1: Procesor
2: Moduł ruchu
3: Serwowzmacniacz

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer



TestTest Test końcowy 1Test końcowy 1

Wybierz prawidłowe opisy etykiety publicznej. (Można wybrać kilka odpowiedzi).Wybierz prawidłowe opisy etykiety publicznej. (Można wybrać kilka odpowiedzi).

Etykieta publiczna to współdzielona etykieta, której można używać zarówno w moduleEtykieta publiczna to współdzielona etykieta, której można używać zarówno w module
ruchu, jak i w procesorze sterownika PLC.ruchu, jak i w procesorze sterownika PLC.

Etykieta publiczna jest rejestrowana z etykiety globalnej procesora sterownika PLC.Etykieta publiczna jest rejestrowana z etykiety globalnej procesora sterownika PLC.

W przypadku ustawienia etykiety globalnej na etykietę publiczną należy wybrać, czyW przypadku ustawienia etykiety globalnej na etykietę publiczną należy wybrać, czy
etykieta ma zostać odczytana, czy zapisana z/do procesora sterownika PLC.etykieta ma zostać odczytana, czy zapisana z/do procesora sterownika PLC.



TestTest Test końcowy 2Test końcowy 2

Najpierw wykonywany jest FB1, a następnie FB2.Najpierw wykonywany jest FB1, a następnie FB2.
Gdy pozycja docelowa i prędkość docelowa FB1 i FB2 są zgodne z poniższą tabelą, należy wybrać tryb buforowania,Gdy pozycja docelowa i prędkość docelowa FB1 i FB2 są zgodne z poniższą tabelą, należy wybrać tryb buforowania,
który zostanie wykonany w następnej kolejności.który zostanie wykonany w następnej kolejności.

Q1Q1

Q2Q2

Pozycja docelowaPozycja docelowa Prędkość docelowaPrędkość docelowa

FB1FB1 100 000,0 [µm]100 000,0 [µm] 50 000,0 [µm/s]50 000,0 [µm/s]

FB2FB2 200 000,0 [µm]200 000,0 [µm] 25 000,0 [µm/s]25 000,0 [µm/s]

2: mcBuffered2: mcBuffered

3: mcBlendingNext i mcBlendingLow3: mcBlendingNext i mcBlendingLow

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

Q2: 1: mcBlendingNext i mcBlendingHigh
2: mcBlendingPrevious i mcBlendingHigh
3: mcBlendingNext i mcBlendingLow
4: mcBlendingPrevious i mcBlendingLow
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Wybierz poprawne zdanie(-a) z poniższych dla programowania z wykorzystaniem procesora sterownika PLC. (MożnaWybierz poprawne zdanie(-a) z poniższych dla programowania z wykorzystaniem procesora sterownika PLC. (Można
wybrać kilka odpowiedzi).wybrać kilka odpowiedzi).

Biblioteka FB musi być zarejestrowana w GX Works3, aby móc użyć Motion control FBBiblioteka FB musi być zarejestrowana w GX Works3, aby móc użyć Motion control FB
dla modułu ruchu w procesorze sterownika PLC.dla modułu ruchu w procesorze sterownika PLC.

Umieść motion control FB w edytorze programu z drzewa projektu w narzędziu GXUmieść motion control FB w edytorze programu z drzewa projektu w narzędziu GX
Works3.Works3.

Nie ma żadnych parametrów do ustawienia dla modułu ruchu.Nie ma żadnych parametrów do ustawienia dla modułu ruchu.
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Wybierz prawidłowe odpowiedzi w celu uzupełnienia pustych pól.Wybierz prawidłowe odpowiedzi w celu uzupełnienia pustych pól.

Uruchom (Q1), aby ustawić dane do rejestrowania.Uruchom (Q1), aby ustawić dane do rejestrowania.

Zapisz dane rejestrowania do (Q2), aby wykonać rejestrowanie.Zapisz zarejestrowane dane do (Q2), aby wykonać rejestrowanie.

(Q3) służy do odczytu danych rejestrowania i sprawdzania przeb(Q3) służy do odczytu zarejestrowaych danych i sprawdzania ich przebiegu.iegu.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

2: Narzędzie konfiguracji rejestrowania systemu ruchu2: Narzędzie konfiguracji rejestrowania systemu ruchu

2: Moduł ruchu2: Moduł ruchu

2: GX LogViewer2: GX LogViewer

Q1: 1: CPU module logging configuration tool
2: Narzędzie konfiguracji rejestrowania systemu ruchu

Q2: 1: Procesor
2: Moduł ruchu
3: Serwowzmacniacz

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer



TestTest Wynik testuWynik testu

11 22 33 44 55 66 77 88 99 1010
Test końcowy 1Test końcowy 1

Test końcowy 2Test końcowy 2

Test końcowy 3Test końcowy 3

Test końcowy 4Test końcowy 4

Wszystkie pytania:Wszystkie pytania: 77
Prawidłowe odpowiedzi:Prawidłowe odpowiedzi: 77
Procent prawidłowychProcent prawidłowych
odpowiedzi:odpowiedzi: 100100 %%

Test końcowy został ukończony. Twoje wyniki są przedstawione poniżej.Test końcowy został ukończony. Twoje wyniki są przedstawione poniżej.
Aby zakończyć test końcowy, przejdź do następnej strony.Aby zakończyć test końcowy, przejdź do następnej strony.

WyczyśćWyczyść



Ukończono szkolenie Ukończono szkolenie „Moduł ruchu MELSEC iQ-R – zastosowanie„Moduł ruchu MELSEC iQ-R – zastosowanie
(sterowanie pozycjonowaniem RD78G(H))”(sterowanie pozycjonowaniem RD78G(H))” . .

Dziękujemy za wzięcie udziału w kursie.Dziękujemy za wzięcie udziału w kursie.

Mamy nadzieję, że poruszone tematy były interesujące, a informacje uzyskane w trakcie tego kursu będąMamy nadzieję, że poruszone tematy były interesujące, a informacje uzyskane w trakcie tego kursu będą
przydatne w przyszłości.przydatne w przyszłości.

Możesz przeglądać kurs dowolną ilość razy.Możesz przeglądać kurs dowolną ilość razy.

SprawdźSprawdź

ZamknijZamknij
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