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IntroducciónIntroducción Objetivo del cursoObjetivo del curso

Este curso tiene como objetivo desarrollar el conocimiento y la comprensión sobre el control de posicionamiento del sistema deEste curso tiene como objetivo desarrollar el conocimiento y la comprensión sobre el control de posicionamiento del sistema de
control de movimiento utilizando el módulo de motion de la serie iQ-R de MELSEC.control de movimiento utilizando el módulo de motion de la serie iQ-R de MELSEC.

Este curso es una continuación de los conceptos básicos del módulo de motion de la serie iQ-R de MELSEC (Arranque delEste curso es una continuación de los conceptos básicos del módulo de motion de la serie iQ-R de MELSEC (Arranque del
RD78G(H)).RD78G(H)).
Asegúrese de terminar el curso de inicio antes de tomar este curso.Asegúrese de terminar el curso de inicio antes de tomar este curso.
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IntroducciónIntroducción Estructura del cursoEstructura del curso

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

Capítulo 1 - Contenidos del cursoCapítulo 1 - Contenidos del curso

En este capítulo se describen los contenidos del curso.En este capítulo se describen los contenidos del curso.

Capítulo 2 - Etiqueta públicaCapítulo 2 - Etiqueta pública

Este capítulo describe la etiqueta pública, que se utiliza para intercambiar la información del dispositivo entre el CPU del PLC yEste capítulo describe la etiqueta pública, que se utiliza para intercambiar la información del dispositivo entre el CPU del PLC y
el módulo de motion.el módulo de motion.

Capítulo 3 - Modo BufferCapítulo 3 - Modo Buffer

Este capítulo describe el control síncrono utilizando el modo buffer del Motion control FB.Este capítulo describe el control síncrono utilizando el modo buffer del Motion control FB.

Capítulo 4 - Operación con PLC CPUCapítulo 4 - Operación con PLC CPU

Este capítulo describe cómo crear un programa usando el Motion control FB en el CPU del PLC.Este capítulo describe cómo crear un programa usando el Motion control FB en el CPU del PLC.

Capítulo 5 - RegistroCapítulo 5 - Registro

Este capítulo describe cómo realizar el registro de datos utilizando GX LogViewer.Este capítulo describe cómo realizar el registro de datos utilizando GX LogViewer.

Prueba finalPrueba final

4 secciones en total (7 preguntas)4 secciones en total (7 preguntas)



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

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

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

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

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



IntroducciónIntroducción Precauciones de usoPrecauciones de uso

■Precauciones de seguridad■Precauciones de seguridad

Cuando utilice productos reales con fines de aprendizaje, lea detenidamente las "Precauciones de seguridad" descritas enCuando utilice productos reales con fines de aprendizaje, lea detenidamente las "Precauciones de seguridad" descritas en
el manual del producto que vaya a utilizar y preste especial atención a la seguridad y el uso adecuado.el manual del producto que vaya a utilizar y preste especial atención a la seguridad y el uso adecuado.

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

Las imágenes de pantalla que se muestran en el curso pueden diferir de su software real dependiendo de la versión. En elLas imágenes de pantalla que se muestran en el curso pueden diferir de su software real dependiendo de la versión. En el
curso se utilizan las siguientes versiones de software.curso se utilizan las siguientes versiones de software.
Para la última versión de cada software, revise la página web de Mitsubishi Electric FA.Para la última versión de cada software, revise la página web de Mitsubishi Electric FA.

   MELSOFT GX Works3MELSOFT GX Works3 Ver.1.066UVer.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 o posteriorVer.1.110Q o posterior

La versión de firmware del CPU del PLC debe ser 44 o posterior (46 o posterior para RD78GH).La versión de firmware del CPU del PLC debe ser 44 o posterior (46 o posterior para RD78GH).
La versión de firmware del módulo de motion debe ser 10 o posterior.La versión de firmware del módulo de motion debe ser 10 o posterior.
Para obtener información sobre cómo actualizar la versión del firmware, consulte el sitio web de MITSUBISHI ELECTRIC FA oPara obtener información sobre cómo actualizar la versión del firmware, consulte el sitio web de MITSUBISHI ELECTRIC FA o
el manual de configuración del módulo.el manual de configuración del módulo.

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

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

MELSEC iQ-R Motion Module User's 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 Blocks)(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function 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



Capítulo 1Capítulo 1 Contenidos del cursoContenidos del curso

1.11.1 Descripción general del cursoDescripción general del curso

A continuación se muestra la descripción general del curso.A continuación se muestra la descripción general del curso.



1.21.2 Configuración de la máquina de destinoConfiguración de la máquina de destino

Este curso utiliza el mismo mecanismo de tornillo de bola de un solo eje que se usa en el curso de inicio.Este curso utiliza el mismo mecanismo de tornillo de bola de un solo eje que se usa en el curso de inicio.



1.31.3 Configuración del sistema de destinoConfiguración del sistema de destino

La configuración del sistema de destino es la siguiente.La configuración del sistema de destino es la siguiente.
Retire el módulo de entrada remota del sistema utilizado en el curso de inicio y agregue el módulo de entrada RX40C7-TS a laRetire el módulo de entrada remota del sistema utilizado en el curso de inicio y agregue el módulo de entrada RX40C7-TS a la
ranura 1 de la unidad base del controlador programable.ranura 1 de la unidad base del controlador programable.
El número de estación del servoamplificador MR-J5-10G se ha cambiado a 1, y la dirección IP se ha cambiado a 192.168.3.1.El número de estación del servoamplificador MR-J5-10G se ha cambiado a 1, y la dirección IP se ha cambiado a 192.168.3.1.



1.41.4 Cableado del circuito externoCableado del circuito externo

El cableado de la fuente de alimentación para el controlador programable y el servoamplificador,El cableado de la fuente de alimentación para el controlador programable y el servoamplificador,
y el método de conexión del servomotor son los mismos que se describen en el curso de inicio.y el método de conexión del servomotor son los mismos que se describen en el curso de inicio.
A continuación se muestra el cableado del circuito externo del módulo de entrada.A continuación se muestra el cableado del circuito externo del módulo de entrada.

Dado que el Nro. de I/O de RX40C7-TS es 0020H, X20 a X25 y X2F se utilizan en el programa.Dado que el Nro. de I/O de RX40C7-TS es 0020H, X20 a X25 y X2F se utilizan en el programa.(Nota)(Nota)



Capítulo 2Capítulo 2 Etiqueta públicaEtiqueta pública

Cuando el módulo de motion es controlado por el módulo de entrada del controlador programable, como en el sistemaCuando el módulo de motion es controlado por el módulo de entrada del controlador programable, como en el sistema
utilizado en este curso descrito en el capítulo 1, el CPU del PLC y el módulo de motion deben intercambiar la información delutilizado en este curso descrito en el capítulo 1, el CPU del PLC y el módulo de motion deben intercambiar la información del
dispositivo.dispositivo.

Hay dos métodos siguientes.Hay dos métodos siguientes.

En este capítulo describe cómo intercambiar datos mediante etiquetas públicas.En este capítulo describe cómo intercambiar datos mediante etiquetas públicas.

Descargue el programa de muestra que se utilizará en este capítulo y el capítulo 3 haciendo clic en el enlace a continuación.Descargue el programa de muestra que se utilizará en este capítulo y el capítulo 3 haciendo clic en el enlace a continuación.

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

[Punto][Punto]
Cuando utilice la memoria buffer, copie los datos que se van a intercambiar en el área de usuario (U□\G11478000 toCuando utilice la memoria buffer, copie los datos que se van a intercambiar en el área de usuario (U□\G11478000 to
G11997999).G11997999).

Utilice etiquetas públicas.Utilice etiquetas públicas.
Utilice la memoria buffer del módulo de motion.Utilice la memoria buffer del módulo de motion.

1.1.
2.2.



2.12.1 ¿Qué es la etiqueta pública?¿Qué es la etiqueta pública?

Una etiqueta pública es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el módulo de motion como en el CPU del PLC.Una etiqueta pública es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el módulo de motion como en el CPU del PLC.
A continuación se muestran las áreas aplicables de la etiqueta local, la etiqueta global y la etiqueta pública.A continuación se muestran las áreas aplicables de la etiqueta local, la etiqueta global y la etiqueta pública.



2.22.2 Configuración de la etiqueta públicaConfiguración de la etiqueta pública

[Punto][Punto]
Si la columna de la etiqueta pública no está visible, desplace la tabla hacia la derecha.Si la columna de la etiqueta pública no está visible, desplace la tabla hacia la derecha.

Cómo registrar etiquetas públicasCómo registrar etiquetas públicas
Registre las etiquetas públicas de las etiquetas globales del módulo de motion.Registre las etiquetas públicas de las etiquetas globales del módulo de motion.
Asegúrese de que la columna "Public Label" esté visible en el editor de etiquetas global de la pantalla Motion Module SettingAsegúrese de que la columna "Public Label" esté visible en el editor de etiquetas global de la pantalla Motion Module Setting
Function.Function.
Establezca las etiquetas que se registrarán como etiquetas públicas en "Enabled".Establezca las etiquetas que se registrarán como etiquetas públicas en "Enabled".
Esto activa la columna "Motion Control Attribute".Esto activa la columna "Motion Control Attribute".
Seleccione si cada etiqueta debe leerse o ingresarse desde/hacia el CPU del PLC.Seleccione si cada etiqueta debe leerse o ingresarse desde/hacia el CPU del PLC.

(1)(1)



2.22.2 Configuración de la etiqueta públicaConfiguración de la etiqueta pública

Tipo de variableTipo de variable TipoTipo Selección deSelección de
matrizmatriz

Configuración deConfiguración de
la etiqueta públicala etiqueta pública ObservacionesObservaciones

Etiqueta globalEtiqueta global

Tipo simpleTipo simple
NoNo ○○ La configuración no es posible paraLa configuración no es posible para

las siguientes etiquetas y clases.las siguientes etiquetas y clases.
■Etiqueta■Etiqueta

Etiqueta de tipo de cadenaEtiqueta de tipo de cadena

Etiqueta de tipo deEtiqueta de tipo de
temporizadortemporizador

Etiqueta de tipo de contadorEtiqueta de tipo de contador

Etiqueta tipo contador largoEtiqueta tipo contador largo

Etiqueta de temporizadorEtiqueta de temporizador
retentivoretentivo

Etiqueta de tipo de tiempoEtiqueta de tipo de tiempo
retentivo largoretentivo largo

Etiqueta de tipo deEtiqueta de tipo de
temporizador largotemporizador largo

■Clase■Clase

ClaseClase
VAR_GLOBAL_CONSTANTVAR_GLOBAL_CONSTANT

SíSí △(Nota 1,2)△(Nota 1,2)

Tipo de datosTipo de datos
estructuradosestructurados

NoNo △(Nota 3)△(Nota 3)

SíSí △(Nota 1,2,4,5)△(Nota 1,2,4,5)

FBFB
(Incluyendo el(Incluyendo el
Motion control FB)Motion control FB)

NoNo ××

SíSí ××

ProgramaPrograma -- -- ××

Etiqueta local delEtiqueta local del
bloque de programabloque de programa -- -- ××

Tipo de datosTipo de datos
estructuradosestructurados -- -- △(Nota 3,5)△(Nota 3,5)

Datos estructuradosDatos estructurados
Motion control FBMotion control FB -- -- △(Nota 6,7)△(Nota 6,7)

Tipos de datos que se pueden registrar como etiqueta públicaTipos de datos que se pueden registrar como etiqueta pública
La siguiente tabla muestra los tipos de datos que se pueden registrar como la etiqueta pública.La siguiente tabla muestra los tipos de datos que se pueden registrar como la etiqueta pública.

(2)(2)

(Nota)(Nota)
El ajuste de la etiqueta pública no se puede configurar para cada elemento de una matriz.El ajuste de la etiqueta pública no se puede configurar para cada elemento de una matriz.
Cuando se utiliza una matriz de tipo bit, la etiqueta pública no se puede configurar en "Enabled". (En datos estructurados,Cuando se utiliza una matriz de tipo bit, la etiqueta pública no se puede configurar en "Enabled". (En datos estructurados,
solo el miembro correspondiente no se puede configurar en "Enabled".)solo el miembro correspondiente no se puede configurar en "Enabled".)
Cuando el tipo de cadena se usa como miembro del tipo de datos estructurados, el miembro no se puede configurar enCuando el tipo de cadena se usa como miembro del tipo de datos estructurados, el miembro no se puede configurar en
"Enabled"."Enabled".
Se pueden hacer públicos los datos estructurados con un máximo de cuatro capas.Se pueden hacer públicos los datos estructurados con un máximo de cuatro capas.
Cuando una matriz de datos estructurados se usa como miembro del tipo de datos estructurados, el miembro no se puedeCuando una matriz de datos estructurados se usa como miembro del tipo de datos estructurados, el miembro no se puede
configurar en "Enabled".configurar en "Enabled".
Puede ser utilizado en el programa del PLCopen Motion control FB por el módulo del CPU.Puede ser utilizado en el programa del PLCopen Motion control FB por el módulo del CPU.
Cuando el tipo de cadena se utiliza en datos estructurados de Motion control FB, el tipo de datos estructurados deCuando el tipo de cadena se utiliza en datos estructurados de Motion control FB, el tipo de datos estructurados de
Motion control FB en sí no se puede configurar.Motion control FB en sí no se puede configurar.

1.1.
2.2.

3.3.

4.4.
5.5.

6.6.
7.7.



2.22.2 Configuración de la etiqueta públicaConfiguración de la etiqueta pública

Cómo registrar datos estructurados a modo de etiqueta públicaCómo registrar datos estructurados a modo de etiqueta pública
Para configurar los miembros de un tipo de datos estructurados preparados en el sistema, como los datos del monitor de eje,Para configurar los miembros de un tipo de datos estructurados preparados en el sistema, como los datos del monitor de eje,
en la etiqueta pública, registre las etiquetas públicas por capa de los datos estructurados como se muestra a continuación.en la etiqueta pública, registre las etiquetas públicas por capa de los datos estructurados como se muestra a continuación.
Este curso describe cómo registrar Configurar Posición (SetPosition) y Configurar Velocidad (SetVelocity), monitorear datosEste curso describe cómo registrar Configurar Posición (SetPosition) y Configurar Velocidad (SetVelocity), monitorear datos
(Md) del eje de accionamiento actual (Axis_Real), como etiquetas públicas.(Md) del eje de accionamiento actual (Axis_Real), como etiquetas públicas.

[Cómo configurar AxisName.Md.SetPosition (Posición actual del comando) y AxisName.Md.SetVelocity (Velocidad actual de[Cómo configurar AxisName.Md.SetPosition (Posición actual del comando) y AxisName.Md.SetVelocity (Velocidad actual de
comando) en la etiqueta pública]comando) en la etiqueta pública]

(3)(3)



2.22.2 Configuración de la etiqueta públicaConfiguración de la etiqueta pública

Reflejando las etiquetas públicasReflejando las etiquetas públicas
Seleccione [Convert] → [Rebuild All] en el menú.Seleccione [Convert] → [Rebuild All] en el menú.
La capacidad libre de la etiqueta pública se muestra como Información en la ventana de salida.La capacidad libre de la etiqueta pública se muestra como Información en la ventana de salida.

Cuando el proceso de reconstruir todo se complete con éxito, seleccione [Convert] → [Reflect Public Labels] en el menú.Cuando el proceso de reconstruir todo se complete con éxito, seleccione [Convert] → [Reflect Public Labels] en el menú.
Haga clic en [Yes] en la siguiente ventana emergente.Haga clic en [Yes] en la siguiente ventana emergente.
Cuando aparezca un mensaje que indica que las etiquetas públicas se han reflejado correctamente, haga clic en el botón [OK].Cuando aparezca un mensaje que indica que las etiquetas públicas se han reflejado correctamente, haga clic en el botón [OK].

(4)(4)

La capacidad de memoria que se puede utilizar para registrar etiquetas públicas es de 32 mil palabras de formaLa capacidad de memoria que se puede utilizar para registrar etiquetas públicas es de 32 mil palabras de forma
predeterminada.predeterminada.
La capacidad se puede aumentar hasta 64 mil palabras.La capacidad se puede aumentar hasta 64 mil palabras.
Para cambiar la capacidad, configure el tamaño de la memoria desde [Convert] → [Public Label Capacity Setting] en elPara cambiar la capacidad, configure el tamaño de la memoria desde [Convert] → [Public Label Capacity Setting] en el
menú.menú.

(Nota)(Nota)



2.22.2 Configuración de la etiqueta públicaConfiguración de la etiqueta pública

Comprobación de las etiquetas desde el lado del CPU del PLCComprobación de las etiquetas desde el lado del CPU del PLC
Las etiquetas públicas reflejadas se registran en la etiqueta del módulo en el lado del CPU del PLC.Las etiquetas públicas reflejadas se registran en la etiqueta del módulo en el lado del CPU del PLC.
Seleccione la etiqueta del módulo desde la ventana de Element Selection del GX Works3, y verifique que las etiquetas públicasSeleccione la etiqueta del módulo desde la ventana de Element Selection del GX Works3, y verifique que las etiquetas públicas
hayan sido registradas bajo [0000:RD78G4] en [Module Label].hayan sido registradas bajo [0000:RD78G4] en [Module Label].
Después de cambiar la configuración de la etiqueta pública, ejecute siempre "Reflect Public Labels" nuevamente.Después de cambiar la configuración de la etiqueta pública, ejecute siempre "Reflect Public Labels" nuevamente.
Cuando utilice las etiquetas públicas en el CPU del PLC, reconstruya todos los programas.Cuando utilice las etiquetas públicas en el CPU del PLC, reconstruya todos los programas.

(5)(5)



2.32.3 Ejemplo de programaEjemplo de programa

EntradaEntrada OperaciónOperación

X20X20 Apagado de servo (Nota)Apagado de servo (Nota)

X21X21 Operación JOG de rotación hacia adelanteOperación JOG de rotación hacia adelante

X22X22 Operación JOG de rotación inversaOperación JOG de rotación inversa

X23X23 Regreso a la posición inicialRegreso a la posición inicial

X24X24 Control de posicionamientoControl de posicionamiento

X25X25 Control de posicionamiento continuoControl de posicionamiento continuo
(Capítulo 3)(Capítulo 3)

A continuación se muestra el patrón de funcionamiento de X24: control de posicionamiento.A continuación se muestra el patrón de funcionamiento de X24: control de posicionamiento.

Operación del programa de muestraOperación del programa de muestra
Las señales de entrada del programa de muestra utilizado en este capítulo se asignan de la siguiente manera.Las señales de entrada del programa de muestra utilizado en este capítulo se asignan de la siguiente manera.

(1)(1)

Este programa de muestra ejecuta el ENCENDIDO de servo automáticamente cuando CPU del PLC se establece en RUN.Este programa de muestra ejecuta el ENCENDIDO de servo automáticamente cuando CPU del PLC se establece en RUN.
Cuando se enciende la alimentación con las señales de inicio en ENCENDIDO, el servomotor puede activarse.Cuando se enciende la alimentación con las señales de inicio en ENCENDIDO, el servomotor puede activarse.

(Nota)(Nota)



2.32.3 Ejemplo de programaEjemplo de programa

Programa del CPU del PLCPrograma del CPU del PLC(2)(2)
MAIN (ladder, programa de escaneo)MAIN (ladder, programa de escaneo)1)1)



2.32.3 Ejemplo de programaEjemplo de programa

Programa del CPU del PLCPrograma del CPU del PLC(2)(2)
Continuación de la parte del MAIN (ladder, programa de escaneo)Continuación de la parte del MAIN (ladder, programa de escaneo)1)1)



2.32.3 Ejemplo de programaEjemplo de programa

Programa del CPU del PLCPrograma del CPU del PLC(2)(2)
MONITOR (ST, programa de escaneo)MONITOR (ST, programa de escaneo)
SetPosition (Configurar Posición) y SetVelocity (Configurar Velocidad) del monitor de eje configurado como etiquetaSetPosition (Configurar Posición) y SetVelocity (Configurar Velocidad) del monitor de eje configurado como etiqueta
pública se almacenan en los dispositivos de palabra D0 y D2.pública se almacenan en los dispositivos de palabra D0 y D2.
Dado que SetPosition y SetVelocity son del tipo de número real de doble precisión, se convierten al tipo de palabra dobleDado que SetPosition y SetVelocity son del tipo de número real de doble precisión, se convierten al tipo de palabra doble
con signo para que puedan ser manejados fácilmente por el CPU del PLC. (Nota)con signo para que puedan ser manejados fácilmente por el CPU del PLC. (Nota)

Aunque estos dispositivos de palabras no se usan en este curso, se usan para mostrar datos en otros programas deAunque estos dispositivos de palabras no se usan en este curso, se usan para mostrar datos en otros programas de
secuencias y GOT, y para otros fines.secuencias y GOT, y para otros fines.

2)2)

Cuando el tipo de número real de precisión doble se convierte al tipo de palabra doble con signo, si el valor que se va aCuando el tipo de número real de precisión doble se convierte al tipo de palabra doble con signo, si el valor que se va a
convertir está fuera del rango de -2147483648 a 2147483647, se produce un error de cálculo.convertir está fuera del rango de -2147483648 a 2147483647, se produce un error de cálculo.

(Nota)(Nota)



2.32.3 Ejemplo de programaEjemplo de programa

Programa del módulo de MotionPrograma del módulo de Motion(3)(3)
ServoON_JOG (tipo de ejecución normal)ServoON_JOG (tipo de ejecución normal)1)1)

En este programa de muestra, se omiten las señales de E/S de los FB que no se usan o que no han cambiado de losEn este programa de muestra, se omiten las señales de E/S de los FB que no se usan o que no han cambiado de los
valores iniciales.valores iniciales.

(Nota)(Nota)



2.32.3 Ejemplo de programaEjemplo de programa

Programa del módulo de MotionPrograma del módulo de Motion(3)(3)
Direccionamiento (tipo de ejecución normal)Direccionamiento (tipo de ejecución normal)2)2)



2.32.3 Ejemplo de programaEjemplo de programa

Programa del módulo de MotionPrograma del módulo de Motion(3)(3)
Posicionamiento (tipo de ejecución normal)Posicionamiento (tipo de ejecución normal)3)3)



2.32.3 Ejemplo de programaEjemplo de programa

Programa del módulo de MotionPrograma del módulo de Motion(3)(3)
ErrorReset (tipo de ejecución normal)ErrorReset (tipo de ejecución normal)4)4)



2.42.4 Programa de escrituraPrograma de escritura

Escriba el programa y los parámetros en el CPU del PLC y el módulo de Motion.Escriba el programa y los parámetros en el CPU del PLC y el módulo de Motion.

Después de reconstruir todos los programas en el CPU del PLC, seleccione [Online] → [Write to PLC] en la barra deDespués de reconstruir todos los programas en el CPU del PLC, seleccione [Online] → [Write to PLC] en la barra de
herramientas de GX Works3 para escribir todos los datos del CPU del PLC.herramientas de GX Works3 para escribir todos los datos del CPU del PLC.

Cuando los parámetros se ingresan en el CPU del PLC, se habilita la comunicación con el módulo de Motion.Cuando los parámetros se ingresan en el CPU del PLC, se habilita la comunicación con el módulo de Motion.
Seleccione [Online] → [Write to Module] en la barra de herramientas del Motion Control Setting Function para escribir todosSeleccione [Online] → [Write to Module] en la barra de herramientas del Motion Control Setting Function para escribir todos
los datos en el módulo de Motion.los datos en el módulo de Motion.

Restablecer CPU del PLC para finalizar la operación de escritura.Restablecer CPU del PLC para finalizar la operación de escritura.

1)1)

2)2)

3)3)



2.52.5 Comprobación de operaciónComprobación de operación
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2.52.5 Comprobación de operaciónComprobación de operación



2.52.5 Comprobación de operaciónComprobación de operación



2.62.6 Resumen de este CapítuloResumen de este Capítulo

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

¿Qué es la etiqueta pública?¿Qué es la etiqueta pública?

Configuración de la etiqueta públicaConfiguración de la etiqueta pública

Ejemplo de programaEjemplo de programa

Programa de escrituraPrograma de escritura

Comprobación de operaciónComprobación de operación

PuntoPunto

¿Qué es la etiqueta pública?¿Qué es la etiqueta pública? Una etiqueta pública es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el módulo de Motion como enUna etiqueta pública es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el módulo de Motion como en

el CPU del PLC.el CPU del PLC.

Configuración de la etiqueta públicaConfiguración de la etiqueta pública Registre las etiquetas públicas de las etiquetas globales del módulo de Motion.Registre las etiquetas públicas de las etiquetas globales del módulo de Motion.

Seleccione si cada etiqueta debe leerse o ingresarse desde/hacia el CPU del PLC.Seleccione si cada etiqueta debe leerse o ingresarse desde/hacia el CPU del PLC.

Para configurar los miembros de un tipo de datos estructurados preparados en el sistema para la etiquetaPara configurar los miembros de un tipo de datos estructurados preparados en el sistema para la etiqueta

pública, registre las etiquetas públicas por capa del tipo de datos estructurados.pública, registre las etiquetas públicas por capa del tipo de datos estructurados.

Después de configurar las etiquetas públicas en el módulo de Motion, reconstruya todos los programas yDespués de configurar las etiquetas públicas en el módulo de Motion, reconstruya todos los programas y

refleje las etiquetas públicas.refleje las etiquetas públicas.

Las etiquetas públicas se registran en la etiqueta del módulo en el lado del CPU del PLC.Las etiquetas públicas se registran en la etiqueta del módulo en el lado del CPU del PLC.

Ejemplo de programaEjemplo de programa Este capítulo describió el siguiente programa de ejemplo: un programa ladder del CPU del PLC que utilizaEste capítulo describió el siguiente programa de ejemplo: un programa ladder del CPU del PLC que utiliza
etiquetas públicas para intercambiar la señal de inicio de posicionamiento y la señal de finalización deetiquetas públicas para intercambiar la señal de inicio de posicionamiento y la señal de finalización de
posicionamiento.posicionamiento.

Programa de escrituraPrograma de escritura Escribir datos en el CPU del PLC primero y luego en el módulo de Motion.Escribir datos en el CPU del PLC primero y luego en el módulo de Motion.

Comprobación de operaciónComprobación de operación Ha comprobado la operación del programa de muestra en el vídeo.Ha comprobado la operación del programa de muestra en el vídeo.



Capítulo 3Capítulo 3 Modo bufferModo buffer

El modo buffer ejecuta operaciones de forma continua iniciando varios FB de operaciones del Motion control FB.El modo buffer ejecuta operaciones de forma continua iniciando varios FB de operaciones del Motion control FB.
Se puede configurar con la entrada BufferMode del Motion control FB.Se puede configurar con la entrada BufferMode del Motion control FB.
Se pueden iniciar hasta dos FB simultáneamente para cada eje y grupo de ejes.Se pueden iniciar hasta dos FB simultáneamente para cada eje y grupo de ejes.

(Ejemplo)(Ejemplo) MC_MoveAbsolute MC_MoveAbsolute

[Punto][Punto]
Para la entrada Direction y BufferMode, especifique números o enumeradores ENUM que comiencen con MC_BUFFER_MODE yPara la entrada Direction y BufferMode, especifique números o enumeradores ENUM que comiencen con MC_BUFFER_MODE y
MC_DIRECTION.MC_DIRECTION.
Para obtener detalles sobre los enumeradores ENUM, consulte el siguiente manual.Para obtener detalles sobre los enumeradores ENUM, consulte el siguiente manual.

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 AbortarAbortar

El siguiente diagrama muestra la operación cuando BufferMode se establece en 0:El siguiente diagrama muestra la operación cuando BufferMode se establece en 0:
mcAborting. El FB en ejecución se interrumpe y el siguiente FB se ejecuta inmediatamente.mcAborting. El FB en ejecución se interrumpe y el siguiente FB se ejecuta inmediatamente.



3.23.2 Almacenado en bufferAlmacenado en buffer

El siguiente diagrama muestra la operación cuando BufferMode se establece en 1: mcBuffered.El siguiente diagrama muestra la operación cuando BufferMode se establece en 1: mcBuffered.
Cuando se completa la operación del FB que se está ejecutando, se ejecuta el siguiente FB.Cuando se completa la operación del FB que se está ejecutando, se ejecuta el siguiente FB.



3.33.3 MezcladoMezclado

Cuando BufferMode se establece en mcBlending***, el siguiente FB se ejecuta continuamente después de alcanzar la posiciónCuando BufferMode se establece en mcBlending***, el siguiente FB se ejecuta continuamente después de alcanzar la posición
de destino del FB que se está ejecutando.de destino del FB que se está ejecutando.
En la siguiente descripción, el FB que se ejecutará primero es FB1 y el FB que se almacenará en el buffer es FB2.En la siguiente descripción, el FB que se ejecutará primero es FB1 y el FB que se almacenará en el buffer es FB2.

BlendingPreviousBlendingPrevious
El siguiente diagrama muestra la operación cuando BufferMode se establece en 3: mcBlendingPrevious.El siguiente diagrama muestra la operación cuando BufferMode se establece en 3: mcBlendingPrevious.
La operación se realiza a la velocidad objetivo de FB1 hasta la posición objetivo de FB1.La operación se realiza a la velocidad objetivo de FB1 hasta la posición objetivo de FB1.
Cuando la operación se cambia a FB2, la velocidad cambia a la velocidad objetivo de FB2 y se mueve a la posición objetivo deCuando la operación se cambia a FB2, la velocidad cambia a la velocidad objetivo de FB2 y se mueve a la posición objetivo de
FB2.FB2.

(1)(1)



3.33.3 MezcladoMezclado

BlendingNextBlendingNext
El siguiente diagrama muestra la operación cuando BufferMode se establece en 4: mcBlendingNext.El siguiente diagrama muestra la operación cuando BufferMode se establece en 4: mcBlendingNext.
La velocidad cambia a la velocidad objetivo de FB2 cuando la operación alcanza la posición objetivo de FB1.La velocidad cambia a la velocidad objetivo de FB2 cuando la operación alcanza la posición objetivo de FB1.

(2)(2)



3.33.3 MezcladoMezclado

Configurar el valorConfigurar el valor Velocidad objetivo de FB1Velocidad objetivo de FB1
> Velocidad objetivo de FB2> Velocidad objetivo de FB2

Velocidad objetivo de FB1Velocidad objetivo de FB1
< Velocidad objetivo de MFB2< Velocidad objetivo de MFB2

2: mcBlendingLow2: mcBlendingLow Misma operación que BlendingPreviousMisma operación que BlendingPrevious Misma operación que BlendingNextMisma operación que BlendingNext

5: mcBlendingHigh5: mcBlendingHigh Misma operación que BlendingNextMisma operación que BlendingNext Misma operación que BlendingPreviousMisma operación que BlendingPrevious

[Punto][Punto]
El siguiente diagrama muestra la forma de onda de velocidad para BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh, yEl siguiente diagrama muestra la forma de onda de velocidad para BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh, y
BlendingLow cuando la velocidad objetivo de FB1 y FB2 es la misma.BlendingLow cuando la velocidad objetivo de FB1 y FB2 es la misma.

BlendingLow, BlendingHighBlendingLow, BlendingHigh
La operación cuando BufferMode se establece en 2: mcBlendingLow o 5: mcBlendingHigh varía dependiendo de qué velocidadLa operación cuando BufferMode se establece en 2: mcBlendingLow o 5: mcBlendingHigh varía dependiendo de qué velocidad
objetivo de FB1 y FB2 sea mayor.objetivo de FB1 y FB2 sea mayor.

(3)(3)



3.43.4 Ejemplo de programaEjemplo de programa

ElementoElemento FB1 (MC_MoveAbsolute)FB1 (MC_MoveAbsolute) FB2 (MC_MoveAbsolute)FB2 (MC_MoveAbsolute)

Dirección deDirección de
posicionamientoposicionamiento 75000.0 [µm]75000.0 [µm] 150000.0 [µm]150000.0 [µm]

VelocidadVelocidad 50000.0 [µm/s]50000.0 [µm/s] 25000.0 [µm/s]25000.0 [µm/s]

Aceleración,Aceleración,
desaceleracióndesaceleración 100000.0 [µm/s100000.0 [µm/s22]] 50000.0 [µm/s50000.0 [µm/s22]]

TirónTirón 200000.0 [µm/s200000.0 [µm/s33]] 100000.0 [µm/s100000.0 [µm/s33]]

Operación del programa de muestraOperación del programa de muestra
Este capítulo utiliza el programa de muestra utilizado en el Capítulo 2.Este capítulo utiliza el programa de muestra utilizado en el Capítulo 2.
Verifique la diferencia en la operación del modo buffer en un programa que comienza con X25.Verifique la diferencia en la operación del modo buffer en un programa que comienza con X25.

(1)(1)



3.43.4 Ejemplo de programaEjemplo de programa

Programa del CPU del PLCPrograma del CPU del PLC
MAIN (ladder, programa de escaneo)MAIN (ladder, programa de escaneo)

(2)(2)



3.43.4 Ejemplo de programaEjemplo de programa

Programa de módulo de MotionPrograma de módulo de Motion
Posicionamiento continuo (tipo de ejecución normal)Posicionamiento continuo (tipo de ejecución normal)

(3)(3)



3.53.5 Comprobación de operaciónComprobación de operación
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3.53.5 Comprobación de operaciónComprobación de operación



3.63.6 Resumen de este CapítuloResumen de este Capítulo

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

AbortarAbortar

Almacenado en bufferAlmacenado en buffer

MezcladoMezclado

Ejemplo de programaEjemplo de programa

Comprobación de operaciónComprobación de operación

PuntoPunto

AbortarAbortar Cuando el FB de tipo operación está corriendo y se ejecuta el siguiente FB de tipo operación, AbortarCuando el FB de tipo operación está corriendo y se ejecuta el siguiente FB de tipo operación, Abortar

interrumpe la ejecución del FB y ejecuta el siguiente FB.interrumpe la ejecución del FB y ejecuta el siguiente FB.

Almacenado en bufferAlmacenado en buffer Cuando el FB de tipo operación está corriendo y se ejecuta el siguiente FB de tipo operación, elCuando el FB de tipo operación está corriendo y se ejecuta el siguiente FB de tipo operación, el
Almacenado en buffer espera hasta que se completa el FB que se está ejecutando y ejecuta el siguiente FB.Almacenado en buffer espera hasta que se completa el FB que se está ejecutando y ejecuta el siguiente FB.

MezcladoMezclado Cuando el FB de tipo operación está corriendo y se ejecuta el siguiente FB de tipo operación, MezcladoCuando el FB de tipo operación está corriendo y se ejecuta el siguiente FB de tipo operación, Mezclado
ejecuta el siguiente FB sin detener la operación del FB que se está ejecutando.ejecuta el siguiente FB sin detener la operación del FB que se está ejecutando.

En Mezclado, hay cuatro métodos de cambio de velocidad: BlendingLow, BlendingHigh, BlendingPrevious, yEn Mezclado, hay cuatro métodos de cambio de velocidad: BlendingLow, BlendingHigh, BlendingPrevious, y

BlendingNext.BlendingNext.

Ejemplo de programaEjemplo de programa Seleccione el modo de buffer con la entrada Modo Buffer del FB de operación.Seleccione el modo de buffer con la entrada Modo Buffer del FB de operación.

Comprobación de operaciónComprobación de operación Ha comprobado la diferencia en el funcionamiento de cada modo buffer en el vídeo.Ha comprobado la diferencia en el funcionamiento de cada modo buffer en el vídeo.



Capítulo 4Capítulo 4 Operación con CPU de PLCOperación con CPU de PLC

Descargue el programa de muestra que se utilizará en este capítulo haciendo clic en el enlace a continuación.Descargue el programa de muestra que se utilizará en este capítulo haciendo clic en el enlace a continuación.
El contenido del programa es el mismo que el programa de muestra descrito en el capítulo 2 y el capítulo 3.El contenido del programa es el mismo que el programa de muestra descrito en el capítulo 2 y el capítulo 3.
Solo el método de programación es diferente.Solo el método de programación es diferente.

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

4.14.1 Registro de la biblioteca FB del módulo de MotionRegistro de la biblioteca FB del módulo de Motion

Descargar la biblioteca FBDescargar la biblioteca FB
El Motion control FB se puede usar en el programa del CPU del PLC registrando la biblioteca FB para el módulo de Motion enEl Motion control FB se puede usar en el programa del CPU del PLC registrando la biblioteca FB para el módulo de Motion en
GX Works3.GX Works3.
Descargue la biblioteca FB desde el siguiente enlace y descomprima el archivo ZIP en el destino deseado.Descargue la biblioteca FB desde el siguiente enlace y descomprima el archivo ZIP en el destino deseado.

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

(Nota) La última versión de la biblioteca FB se puede descargar desde el sitio web global de MITSUBISHI ELECTRIC FA.(Nota) La última versión de la biblioteca FB se puede descargar desde el sitio web global de MITSUBISHI ELECTRIC FA.

(1)(1)



4.14.1 Registro de la biblioteca FB del módulo de MotionRegistro de la biblioteca FB del módulo de Motion

Registro de la biblioteca FBRegistro de la biblioteca FB(2)(2)
Abra cualquier proyecto en GX Works3, y abra la pestaña Biblioteca en la ventana Element Selection.Abra cualquier proyecto en GX Works3, y abra la pestaña Biblioteca en la ventana Element Selection.
Haga clic en el botón [Register to Library List] en la parte superior, y seleccione [Register Library].Haga clic en el botón [Register to Library List] en la parte superior, y seleccione [Register Library].
Cuando aparezca el mensaje "La biblioteca está registrada en la lista", haga clic en [OK].Cuando aparezca el mensaje "La biblioteca está registrada en la lista", haga clic en [OK].
Seleccione el archivo de la biblioteca FB "MotionControl_RD78_****.mslm", y haga clic en [Open].Seleccione el archivo de la biblioteca FB "MotionControl_RD78_****.mslm", y haga clic en [Open].
(**** indica la versión.)(**** indica la versión.)
El Motion control FB está registrado en la biblioteca en la ventana de selección de elementos.El Motion control FB está registrado en la biblioteca en la ventana de selección de elementos.

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

5)5)



4.24.2 Creación de proyectosCreación de proyectos

El procedimiento para crear un proyecto es el mismo que se describe en la sección anterior.El procedimiento para crear un proyecto es el mismo que se describe en la sección anterior.



4.34.3 Cómo usar el Motion Control FBCómo usar el Motion Control FB
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4.34.3 Cómo usar el Motion Control FBCómo usar el Motion Control FB



4.44.4 Descripción del programa de muestraDescripción del programa de muestra

ServoON_JogServoON_Jog
Este programa ejecuta la operación PLC ready ENCENDIDO, ENCENDIDO de servo y JOG.Este programa ejecuta la operación PLC ready ENCENDIDO, ENCENDIDO de servo y JOG.

(1)(1)



4.44.4 Descripción del programa de muestraDescripción del programa de muestra

DireccionamientoDireccionamiento
Este programa realiza el regreso a la posición inicial.Este programa realiza el regreso a la posición inicial.

(2)(2)



4.44.4 Descripción del programa de muestraDescripción del programa de muestra

PosicionamientoPosicionamiento
Este programa realiza la operación de posicionamiento de un solo eje.Este programa realiza la operación de posicionamiento de un solo eje.

(3)(3)



4.44.4 Descripción del programa de muestraDescripción del programa de muestra

ContinuousPositioningContinuousPositioning
Este programa realiza un posicionamiento continuo utilizando el modo buffer.Este programa realiza un posicionamiento continuo utilizando el modo buffer.

(4)(4)



4.44.4 Descripción del programa de muestraDescripción del programa de muestra

ErrorResetErrorReset
Este programa realiza el restablecimiento de errores.Este programa realiza el restablecimiento de errores.

(5)(5)



4.44.4 Descripción del programa de muestraDescripción del programa de muestra

MonitorearMonitorear
Este programa almacena SetPosition (Configurar Posición) y SetVelocity (Configurar Velocidad) de la etiqueta global delEste programa almacena SetPosition (Configurar Posición) y SetVelocity (Configurar Velocidad) de la etiqueta global del
monitor de ejes asignada a D0 y D2 del CPU del PLC.monitor de ejes asignada a D0 y D2 del CPU del PLC.
Dado que SetPosition y SetVelocity son del tipo de número real de doble precisión, se convierten al tipo de palabra doble conDado que SetPosition y SetVelocity son del tipo de número real de doble precisión, se convierten al tipo de palabra doble con
signo para que puedan ser manejados fácilmente por el CPU del PLC. (Nota)signo para que puedan ser manejados fácilmente por el CPU del PLC. (Nota)
Estos dispositivos de palabras no se utilizan en el tema.Estos dispositivos de palabras no se utilizan en el tema.
Se utilizan para mostrar en otros programas de secuencia y GOT, y para otros fines. Este programa se describe con ST.Se utilizan para mostrar en otros programas de secuencia y GOT, y para otros fines. Este programa se describe con ST.

(6)(6)

Cuando el tipo de número real de precisión doble se convierte al tipo de palabra doble con signo, si el valor que se va aCuando el tipo de número real de precisión doble se convierte al tipo de palabra doble con signo, si el valor que se va a
convertir está fuera del rango de -2147483648 a 2147483647, se produce un error de cálculo.convertir está fuera del rango de -2147483648 a 2147483647, se produce un error de cálculo.

(Nota)(Nota)



4.54.5 Escritura del programaEscritura del programa

Escriba el programa y los parámetros en el CPU del PLC y el módulo de Motion.Escriba el programa y los parámetros en el CPU del PLC y el módulo de Motion.
El programa solo se ingresa en el módulo del CPU. El parámetro del eje y la configuración de la etiqueta pública debenEl programa solo se ingresa en el módulo del CPU. El parámetro del eje y la configuración de la etiqueta pública deben
ingresarse en el lado del módulo de Motion.ingresarse en el lado del módulo de Motion.

Después de reconstruir todos los programas en el CPU del PLC, seleccione [Online] → [Write to PLC] en la barra deDespués de reconstruir todos los programas en el CPU del PLC, seleccione [Online] → [Write to PLC] en la barra de
herramientas de GX Works3 para escribir todos los datos del CPU del PLC.herramientas de GX Works3 para escribir todos los datos del CPU del PLC.

Cuando los parámetros se ingresan en el CPU del PLC, se habilita la comunicación con el módulo de Motion.Cuando los parámetros se ingresan en el CPU del PLC, se habilita la comunicación con el módulo de Motion.
Seleccione [Online] → [Write to Module] en la barra de herramientas del Motion Control Setting Function para escribir todosSeleccione [Online] → [Write to Module] en la barra de herramientas del Motion Control Setting Function para escribir todos
los datos en el módulo de Motion.los datos en el módulo de Motion.

Restablecer CPU del PLC para finalizar la operación de escritura.Restablecer CPU del PLC para finalizar la operación de escritura.

1)1)

2)2)

3)3)



4.64.6 Comprobación de operación del programa de muestraComprobación de operación del programa de muestra
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4.64.6 Comprobación de operación del programa de muestraComprobación de operación del programa de muestra



4.74.7 Resumen de este CapítuloResumen de este Capítulo

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

Registro de la biblioteca FB del módulo de MotionRegistro de la biblioteca FB del módulo de Motion

Creación de proyectosCreación de proyectos

Cómo usar el Motion Control FBCómo usar el Motion Control FB

Descripción del programa de muestraDescripción del programa de muestra

Comprobación de operación del programa de muestraComprobación de operación del programa de muestra

PuntoPunto

Registro de la biblioteca FB delRegistro de la biblioteca FB del
módulo de Motionmódulo de Motion La biblioteca de FB debe estar registrada en GX Works3 para usar el Motion control FB en el CPU del PLC.La biblioteca de FB debe estar registrada en GX Works3 para usar el Motion control FB en el CPU del PLC.

Creación de proyectosCreación de proyectos Configure los parámetros del eje y otros ajustes como cuando programaba el módulo de Motion.Configure los parámetros del eje y otros ajustes como cuando programaba el módulo de Motion.

Cómo usar el Motion Control FBCómo usar el Motion Control FB El FB de control de movimiento se puede colocar en el editor de programas arrastrándolo y soltándoloEl FB de control de movimiento se puede colocar en el editor de programas arrastrándolo y soltándolo

desde la pestaña Biblioteca de la ventana de selección de elementos de GX Works3.desde la pestaña Biblioteca de la ventana de selección de elementos de GX Works3.

Conecte el contacto y la etiqueta a la entrada/salida del FB.Conecte el contacto y la etiqueta a la entrada/salida del FB.

Descripción del programa de muestraDescripción del programa de muestra Ha creado un programa similar a los programas de muestra en el capítulo 2 y el capítulo 3 usando solo elHa creado un programa similar a los programas de muestra en el capítulo 2 y el capítulo 3 usando solo el

CPU del PLC.CPU del PLC.

Comprobación de operación delComprobación de operación del
programa de muestraprograma de muestra Ha comprobado la operación del programa de muestra en el vídeo.Ha comprobado la operación del programa de muestra en el vídeo.



Capítulo 5Capítulo 5 RegistroRegistro

Este capítulo describe cómo registrar datos del módulo de Motion y mostrarlos en el gráfico.Este capítulo describe cómo registrar datos del módulo de Motion y mostrarlos en el gráfico.
En este curso, el programa de inicio de posicionamiento del programa de muestra en el capítulo 2 y el capítulo 3 se registraráEn este curso, el programa de inicio de posicionamiento del programa de muestra en el capítulo 2 y el capítulo 3 se registrará
como ejemplo.como ejemplo.

5.15.1 Inicio de la herramienta de configuración de registroInicio de la herramienta de configuración de registro

Seleccione [Tool] → [Logging Function] → [Logging Setting] desde la barra de herramientas de la pantalla Función deSeleccione [Tool] → [Logging Function] → [Logging Setting] desde la barra de herramientas de la pantalla Función de
configuración de control de movimiento.configuración de control de movimiento.
Se inicia la herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento.Se inicia la herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento.

[Punto][Punto]
La herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento se puede iniciar desde [Tool] → [MotionSystemLa herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento se puede iniciar desde [Tool] → [MotionSystem
Logging] en GX LogViewer.Logging] en GX LogViewer.

El programa del capítulo 4 no se puede registrar con el procedimiento descrito en este capítulo.El programa del capítulo 4 no se puede registrar con el procedimiento descrito en este capítulo.
Se debe usar "CPU Module Logging Configuration Tool".Se debe usar "CPU Module Logging Configuration Tool".

(Nota)(Nota)



5.25.2 Configuración de los datos que serán registradosConfiguración de los datos que serán registrados

En el campo de configuración de registro de edición de la herramienta de configuración de registro del sistema deEn el campo de configuración de registro de edición de la herramienta de configuración de registro del sistema de
movimiento, configure el destino de almacenamiento de los datos de registro.movimiento, configure el destino de almacenamiento de los datos de registro.
Luego, haga clic en el botón [Edit].Luego, haga clic en el botón [Edit].
Se muestra la pantalla Configuración de registro de datos.Se muestra la pantalla Configuración de registro de datos.

Seleccione [Logging type] desde registro continuo, registro de disparador y detección de eventos.Seleccione [Logging type] desde registro continuo, registro de disparador y detección de eventos.
En este curso, se describen los detalles del registro de disparador.En este curso, se describen los detalles del registro de disparador.
Seleccione el registro de disparador y haga clic en el botón [Next].Seleccione el registro de disparador y haga clic en el botón [Next].

(1)(1)

(2)(2)



5.25.2 Configuración de los datos que serán registradosConfiguración de los datos que serán registrados

La etiqueta de los datos que serán registrados se registra en [Data to be collected].La etiqueta de los datos que serán registrados se registra en [Data to be collected].(3)(3)



5.25.2 Configuración de los datos que serán registrados (continuación)Configuración de los datos que serán registrados (continuación)

Configure el intervalo de muestreo en [Sampling Interval].Configure el intervalo de muestreo en [Sampling Interval].
En este curso, use el ciclo de operación No. 1 para el muestreo.En este curso, use el ciclo de operación No. 1 para el muestreo.

Después de seleccionar el intervalo de muestreo haga clic en el botón de [Next].Después de seleccionar el intervalo de muestreo haga clic en el botón de [Next].

(4)(4)



5.25.2 Configuración de los datos que serán registrados (continuación)Configuración de los datos que serán registrados (continuación)

La condición para iniciar el registro se configura enLa condición para iniciar el registro se configura en
[Trigger].[Trigger].
En este curso, el bit de arranque que es la señal deEn este curso, el bit de arranque que es la señal de
inicio de posicionamiento se utiliza comoinicio de posicionamiento se utiliza como
disparador.disparador.

(5)(5)

Seleccione [With trigger].Seleccione [With trigger].

Seleccione "OR combination" para el tipo deSeleccione "OR combination" para el tipo de
disparador.disparador.

Seleccione el número 1 de la lista deSeleccione el número 1 de la lista de
condiciones y haga clic en el botón editar.condiciones y haga clic en el botón editar.
Aparece la ventana secundaria.Aparece la ventana secundaria.

Seleccione "Data Condition", y seleccioneSeleccione "Data Condition", y seleccione
"0001:G_bPosReq" para el nombre de datos."0001:G_bPosReq" para el nombre de datos.
Seleccione "UP" para la condición.Seleccione "UP" para la condición.
Cuando se complete la selección,Cuando se complete la selección,
haga clic en el botón [OK].haga clic en el botón [OK].

Después de regresar a la pantalla original,Después de regresar a la pantalla original,
haga clic en el botón [Next].haga clic en el botón [Next].

1)1)

2)2)

3)3)

4)4)

5)5)



5.25.2 Configuración de los datos que serán registrados (continuación)Configuración de los datos que serán registrados (continuación)

El número de puntos de muestreo se configura en [Number of records].El número de puntos de muestreo se configura en [Number of records].
En este curso, el número de registros (antes del disparador) se establece en "500", y el número de registros (después delEn este curso, el número de registros (antes del disparador) se establece en "500", y el número de registros (después del
disparador) en "19500".disparador) en "19500".
Cuando se complete la configuración, haga clic en el botón [Next].Cuando se complete la configuración, haga clic en el botón [Next].

El recuento de registros se configura en [Count]. En este curso, el conteo se establece en 1.El recuento de registros se configura en [Count]. En este curso, el conteo se establece en 1.
Cuando se complete la configuración, haga clic en el botón [Next].Cuando se complete la configuración, haga clic en el botón [Next].

(6)(6)

(7)(7)



5.25.2 Configuración de los datos que serán registrados (continuación)Configuración de los datos que serán registrados (continuación)

El formato de archivo y el número de archivos guardados de los datos de registro se configuran en [Save].El formato de archivo y el número de archivos guardados de los datos de registro se configuran en [Save].
En este curso, el valor predeterminado (formato: JSON, número de archivos guardados: 1) Se configura.En este curso, el valor predeterminado (formato: JSON, número de archivos guardados: 1) Se configura.
Cuando se complete la configuración, haga clic en el botón [Next].Cuando se complete la configuración, haga clic en el botón [Next].

La condición para iniciar el registro se configura en [Start condition].La condición para iniciar el registro se configura en [Start condition].
En este curso, se configura "Start by User Operation".En este curso, se configura "Start by User Operation".
Cuando se complete la configuración, haga clic en el botón [Next].Cuando se complete la configuración, haga clic en el botón [Next].

(8)(8)

(9)(9)



5.25.2 Configuración de los datos que serán registrados (continuación)Configuración de los datos que serán registrados (continuación)

El nombre del registro de datos se configura en [Finish].El nombre del registro de datos se configura en [Finish].
En este curso, se configura el valor predeterminado(LOG01).En este curso, se configura el valor predeterminado(LOG01).
Cuando se complete la configuración, haga clic en el botón [Next].Cuando se complete la configuración, haga clic en el botón [Next].

Regrese a la herramienta de configuración del registro del sistema de movimiento.Regrese a la herramienta de configuración del registro del sistema de movimiento.
Los ajustes que se han configurado se pueden guardar.Los ajustes que se han configurado se pueden guardar.
Haga clic en el icono de guardar y guárdelo en el destino de su elección.Haga clic en el icono de guardar y guárdelo en el destino de su elección.

(10)(10)

(11)(11)



5.35.3 Escribir la configuración de registroEscribir la configuración de registro

Se ingresa la información de configuración del registro.Se ingresa la información de configuración del registro.
Haga clic en el icono de configuración de registro de escritura, seleccione la memoria objetivo, y haga clic en el botón [Write].Haga clic en el icono de configuración de registro de escritura, seleccione la memoria objetivo, y haga clic en el botón [Write].
Aparece una ventana de confirmación.Aparece una ventana de confirmación.
Haga clic en el botón [Yes] y continúe. Cuando haya terminado de escribir, haga clic en el botón [OK] y cierre la pantalla.Haga clic en el botón [Yes] y continúe. Cuando haya terminado de escribir, haga clic en el botón [OK] y cierre la pantalla.



5.45.4 Iniciar el registroIniciar el registro

Cuando se configura "Start by User Operation" en 5.2 (9), haga clic en el icono [Logging Status and Operation] para mostrar laCuando se configura "Start by User Operation" en 5.2 (9), haga clic en el icono [Logging Status and Operation] para mostrar la
pantalla [Logging Status and Operation] y comenzar el registro.pantalla [Logging Status and Operation] y comenzar el registro.
Cuando se selecciona el nombre de la configuración de datos de registro que se ejecutará, haga clic en el botón[Start], elCuando se selecciona el nombre de la configuración de datos de registro que se ejecutará, haga clic en el botón[Start], el
LoggingStatus switches a “Waiting for trigger".LoggingStatus switches a “Waiting for trigger".
Cuando el programa se ejecuta en este estado y se cumple la condición de disparador (cuando X24 está activado en esteCuando el programa se ejecuta en este estado y se cumple la condición de disparador (cuando X24 está activado en este
ejemplo de este curso), el estado cambia a “Triggered".ejemplo de este curso), el estado cambia a “Triggered".
Cuando se completa el registro, el estado cambia a “CollectionCompleted" desde “Saving".Cuando se completa el registro, el estado cambia a “CollectionCompleted" desde “Saving".



5.55.5 Lectura de los datos de registroLectura de los datos de registro

GX LogViewer se utiliza para leer los datos de registro.GX LogViewer se utiliza para leer los datos de registro.
Seleccione [Tool] → [Logging Function] → [Start GX LogViewer] desde la barra de herramientas de la pantalla Función deSeleccione [Tool] → [Logging Function] → [Start GX LogViewer] desde la barra de herramientas de la pantalla Función de
configuración de control de movimiento.configuración de control de movimiento.
Cuando inicie GX LogViewer, seleccione [Online] → [Open Logging File].Cuando inicie GX LogViewer, seleccione [Online] → [Open Logging File].
Seleccione "0000:RD78G(H) (Host)" en la pantalla Destino de la conexión. (Nota)Seleccione "0000:RD78G(H) (Host)" en la pantalla Destino de la conexión. (Nota)

Si GX LogViewer ya se inició, y la comunicación con el módulo de Motion ya está configurada,Si GX LogViewer ya se inició, y la comunicación con el módulo de Motion ya está configurada,
esta pantalla no se muestra.esta pantalla no se muestra.

(Nota)(Nota)



5.55.5 Lectura de los datos de registroLectura de los datos de registro

Seleccione el archivo de registro que desea leer.Seleccione el archivo de registro que desea leer.
En el ejemplo de este capítulo, se selecciona la unidad de usuario en "LOGGING" → "LOG1" → "(Logged date and time).json".En el ejemplo de este capítulo, se selecciona la unidad de usuario en "LOGGING" → "LOG1" → "(Logged date and time).json".
Seleccione el nombre del archivo y haga clic en el botón [Open File].Seleccione el nombre del archivo y haga clic en el botón [Open File].



5.55.5 Lectura de los datos de registroLectura de los datos de registro

Se muestran los datos en forma de onda registrados en GX LogViewer.Se muestran los datos en forma de onda registrados en GX LogViewer.
Cuando el formato del parámetro (plot) se cambia de "Equidistance Plot" a "Time Interval Plot", se puede mostrar toda la formaCuando el formato del parámetro (plot) se cambia de "Equidistance Plot" a "Time Interval Plot", se puede mostrar toda la forma
de onda registrada.de onda registrada.



5.65.6 Guardar los datos de registroGuardar los datos de registro

Los datos de forma de onda registrados se pueden guardar como un archivo csv o json.Los datos de forma de onda registrados se pueden guardar como un archivo csv o json.
(Cuando están registrados en formato CSV, se pueden guardar como archivo CSV).(Cuando están registrados en formato CSV, se pueden guardar como archivo CSV).

Guardar como archivo csvGuardar como archivo csv
Seleccione [File] → [Save As] → [Save CSV File] desde la barra de herramientas de GX LogViewer.Seleccione [File] → [Save As] → [Save CSV File] desde la barra de herramientas de GX LogViewer.

1)1)

Guardar como archivo jsonGuardar como archivo json
Seleccione [Online] → [Save Logging File to PC] desde la barra de herramientas de GX LogViewer.Seleccione [Online] → [Save Logging File to PC] desde la barra de herramientas de GX LogViewer.

2)2)



5.75.7 Resumen de este CapítuloResumen de este Capítulo

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

Inicio de la herramienta de configuración de registroInicio de la herramienta de configuración de registro

Configuración de los datos que serán registradosConfiguración de los datos que serán registrados

Escribir la configuración de registroEscribir la configuración de registro

Iniciar el registroIniciar el registro

Lectura de los datos de registroLectura de los datos de registro

Guardar los datos de registroGuardar los datos de registro

PuntoPunto

Inicio de la herramienta deInicio de la herramienta de
configuración de registroconfiguración de registro

Inicie la herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento desde la función deInicie la herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento desde la función de
configuración de control de movimiento.configuración de control de movimiento.

Configuración de los datos que seránConfiguración de los datos que serán
registradosregistrados

Configure los datos que serán registrados, las condiciones de disparador y otros siguiendo el procedimientoConfigure los datos que serán registrados, las condiciones de disparador y otros siguiendo el procedimiento

que se muestra en la herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento.que se muestra en la herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento.

Escribir la configuración de registroEscribir la configuración de registro Escriba los datos de configuración de registro en el módulo de Motion antes del registro.Escriba los datos de configuración de registro en el módulo de Motion antes del registro.

Iniciar el registroIniciar el registro Cuando la condición de inicio de registro se configura en "Start by User Operation", haga clic en el botón deCuando la condición de inicio de registro se configura en "Start by User Operation", haga clic en el botón de

inicio en la pantalla de "Logging Status and Operation" para iniciar el registro.inicio en la pantalla de "Logging Status and Operation" para iniciar el registro.

Lectura de los datos de registroLectura de los datos de registro GX LogViewer se utiliza para leer los datos de registro.GX LogViewer se utiliza para leer los datos de registro.

Guardar los datos de registroGuardar los datos de registro Los datos de forma de onda registrados se pueden guardar como un archivo csv o json.Los datos de forma de onda registrados se pueden guardar como un archivo csv o json.



PruebaPrueba Prueba finalPrueba final

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

Hay un total de 4 preguntas (7 áreas) en esta Prueba final.Hay un total de 4 preguntas (7 áreas) en esta Prueba final.

Puede tomar la prueba final las veces que desee.Puede tomar la prueba final las veces que desee.

Resultados de la calificaciónResultados de la calificación

El número de respuestas correctas, el número de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas, y el resultado sobre siEl número de respuestas correctas, el número de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas, y el resultado sobre si
aprobó o no aparecerá en la página de calificación.aprobó o no aparecerá en la página de calificación.
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Seleccione las descripciones correctas de la etiqueta pública. (Puede seleccionar varias respuestas).Seleccione las descripciones correctas de la etiqueta pública. (Puede seleccionar varias respuestas).

  

Una etiqueta pública es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el móduloUna etiqueta pública es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el módulo
de Motion como en el CPU del PLC.de Motion como en el CPU del PLC.

La etiqueta pública se registra a partir de la etiqueta global del CPU del PLC.La etiqueta pública se registra a partir de la etiqueta global del CPU del PLC.

Cuando la etiqueta global se establece en la etiqueta pública, seleccione si la etiqueta seCuando la etiqueta global se establece en la etiqueta pública, seleccione si la etiqueta se
lee o se ingresa desde/hacia el CPU del PLC.lee o se ingresa desde/hacia el CPU del PLC.



PruebaPrueba Prueba final 2Prueba final 2

Primero se ejecuta FB1 y luego se ejecuta FB2.Primero se ejecuta FB1 y luego se ejecuta FB2.
Cuando la posición de destino y la velocidad de destino de FB1 y FB2 se muestren en la siguiente tabla, seleccione elCuando la posición de destino y la velocidad de destino de FB1 y FB2 se muestren en la siguiente tabla, seleccione el
modo buffer que se realiza a continuación.modo buffer que se realiza a continuación.

P1P1

P2P2

Posición objetivoPosición objetivo Velocidad objetivoVelocidad objetivo

FB1FB1 100000.0 [µm]100000.0 [µm] 50000.0 [µm/s]50000.0 [µm/s]

FB2FB2 200000.0 [µm]200000.0 [µm] 25000.0 [µm/s]25000.0 [µm/s]

Seleccione la respuesta adecuada.Seleccione la respuesta adecuada.

Seleccione la respuesta adecuada.Seleccione la respuesta adecuada.

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

Q2: 1: mcBlendingNext y mcBlendingHigh
2: mcBlendingPrevious y mcBlendingHigh 
3: mcBlendingNext y mcBlendingLow
4: mcBlendingPrevious y mcBlendingLow
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Seleccione la(s) oración(es) correcta(s) de las siguientes para programar con el CPU del PLC. (Puede seleccionar variasSeleccione la(s) oración(es) correcta(s) de las siguientes para programar con el CPU del PLC. (Puede seleccionar varias
respuestas).respuestas).

La biblioteca de FB debe estar registrada en GX Works3 para usar el Motion control FBLa biblioteca de FB debe estar registrada en GX Works3 para usar el Motion control FB
para el módulo de Motion en el CPU del PLC.para el módulo de Motion en el CPU del PLC.

Coloque el motion control FB en el editor de programas del árbol de proyectos de GXColoque el motion control FB en el editor de programas del árbol de proyectos de GX
Works3.Works3.

No hay parámetros que se deba configurar para el módulo de Motion.No hay parámetros que se deba configurar para el módulo de Motion.
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Seleccione las respuestas apropiadas para completar los espacios en blanco.Seleccione las respuestas apropiadas para completar los espacios en blanco.

Inicie (P1) para configurar los datos que se registrarán.Inicie (P1) para configurar los datos que se registrarán.

Escriba los datos de registro en (P2) para realizar el registro.Escriba los datos de registro en (P2) para realizar el registro.

(P3) se utiliza para leer los datos de registro y comprobar la forma de onda.(P3) se utiliza para leer los datos de registro y comprobar la forma de onda.

P1P1

P2P2

P3P3

Seleccione la respuesta adecuada.Seleccione la respuesta adecuada.

Seleccione la respuesta adecuada.Seleccione la respuesta adecuada.

Seleccione la respuesta adecuada.Seleccione la respuesta adecuada.

Q1: 1: CPU module logging configuration tool
2: Herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento

Q2: 1: módulo CPU
2: módulo de movimiento
3: Servoamplificado

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer
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Seleccione las descripciones correctas de la etiqueta pública. (Puede seleccionar varias respuestas).Seleccione las descripciones correctas de la etiqueta pública. (Puede seleccionar varias respuestas).

Una etiqueta pública es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el móduloUna etiqueta pública es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el módulo
de Motion como en el CPU del PLC.de Motion como en el CPU del PLC.

La etiqueta pública se registra a partir de la etiqueta global del CPU del PLC.La etiqueta pública se registra a partir de la etiqueta global del CPU del PLC.

Cuando la etiqueta global se establece en la etiqueta pública, seleccione si la etiqueta seCuando la etiqueta global se establece en la etiqueta pública, seleccione si la etiqueta se
lee o se ingresa desde/hacia el CPU del PLC.lee o se ingresa desde/hacia el CPU del PLC.
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Primero se ejecuta FB1 y luego se ejecuta FB2.Primero se ejecuta FB1 y luego se ejecuta FB2.
Cuando la posición de destino y la velocidad de destino de FB1 y FB2 se muestren en la siguiente tabla, seleccione elCuando la posición de destino y la velocidad de destino de FB1 y FB2 se muestren en la siguiente tabla, seleccione el
modo buffer que se realiza a continuación.modo buffer que se realiza a continuación.

P1P1

P2P2

Posición objetivoPosición objetivo Velocidad objetivoVelocidad objetivo

FB1FB1 100000.0 [µm]100000.0 [µm] 50000.0 [µm/s]50000.0 [µm/s]

FB2FB2 200000.0 [µm]200000.0 [µm] 25000.0 [µm/s]25000.0 [µm/s]

2: mcBuffered2: mcBuffered

3: mcBlendingNext y mcBlendingLow3: mcBlendingNext y mcBlendingLow

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

Q2: 1: mcBlendingNext y mcBlendingHigh
2: mcBlendingPrevious y mcBlendingHigh 
3: mcBlendingNext y mcBlendingLow
4: mcBlendingPrevious y mcBlendingLow
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Seleccione la(s) oración(es) correcta(s) de las siguientes para programar con el CPU del PLC. (Puede seleccionar variasSeleccione la(s) oración(es) correcta(s) de las siguientes para programar con el CPU del PLC. (Puede seleccionar varias
respuestas).respuestas).

La biblioteca de FB debe estar registrada en GX Works3 para usar el Motion control FBLa biblioteca de FB debe estar registrada en GX Works3 para usar el Motion control FB
para el módulo de Motion en el CPU del PLC.para el módulo de Motion en el CPU del PLC.

Coloque el motion control FB en el editor de programas del árbol de proyectos de GXColoque el motion control FB en el editor de programas del árbol de proyectos de GX
Works3.Works3.

No hay parámetros que se deba configurar para el módulo de Motion.No hay parámetros que se deba configurar para el módulo de Motion.
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Seleccione las respuestas apropiadas para completar los espacios en blanco.Seleccione las respuestas apropiadas para completar los espacios en blanco.

Inicie (P1) para configurar los datos que se registrarán.Inicie (P1) para configurar los datos que se registrarán.

Escriba los datos de registro en (P2) para realizar el registro.Escriba los datos de registro en (P2) para realizar el registro.

(P3) se utiliza para leer los datos de registro y comprobar la forma de onda.(P3) se utiliza para leer los datos de registro y comprobar la forma de onda.

P1P1

P2P2

P3P3

2: Herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento2: Herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento

2: módulo de Motion2: módulo de Motion

2: GX LogViewer2: GX LogViewer

Q1: 1: CPU module logging configuration tool
2: Herramienta de configuración de registro del sistema de movimiento

Q2: 1: módulo CPU
2: módulo de movimiento
3: Servoamplificado

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer



PruebaPrueba Calificación de la pruebaCalificación de la prueba

11 22 33 44 55 66 77 88 99 1010
Prueba final 1Prueba final 1

Prueba final 2Prueba final 2

Prueba final 3Prueba final 3

Prueba final 4Prueba final 4

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

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

BorrarBorrar



Ha completado el curso Ha completado el curso "Aplicación del módulo de Motion de la"Aplicación del módulo de Motion de la
serie iQ-R de MELSEC (control de posicionamiento RD78G(H))"serie iQ-R de MELSEC (control de posicionamiento RD78G(H))"..

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

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

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

RevisarRevisar

CerrarCerrar
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