Controlador de sistema servo

Conceptos basicos del moédulo de
Motion de la serie iQ-R de

MELSEC
(control de posicionamiento
RD78G(H))

Este curso de capacitacion esta destinado a
aquellos que construiran un sistema de control de
movimiento utilizando el moédulo de Motion de la
serie iQ-R de MELSEC por primera vez.

Haga clic en el boton Adelante en la esquina
superior derecha para pasar a la pagina siguiente.

L(CTS)00748SPA



Objetivo del curso )

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

En este capitulo se describen los contenidos del cursa.

Contenidos del curso Etiqueta piablica

Registro Modo buffer

Operacion con CPU de PLC

Este curso es una continuacion de los conceptos basicos del médulo de motion de la serie iQ-R de MELSEC (Arranque del
RD78G(H)).
Asegurese de terminar el curso de inicio antes de tomar este curso.




Objetivo del curso )

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

Este capitulo describe la etiqueta publica, que se
utiliza para intercambiar la informacion del dispositive
entre el CPU del PLC y el madule de Motion.

Contenidos del curso Etiqueta publica

Registro Modo buffer

Operacion con CPU de PLC

Este curso es una continuacién de los conceptos basicos del médulo de movimiento de la serie iQ-R de MELSEC (Arranque del
RD78G(H)).
Asegurese de terminar el curso de inicio antes de tomar este curso.




Objetivo del curso )

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

Este capitulo describe el control sincrone utilizando
el modo buffer del Motion control FB.

Contenidos del curso

Etiqueta publica

Registro Modo buffer

Operacion con CPU de PLC

Este curso es una continuacién de los conceptos basicos del médulo de movimiento de la serie iQ-R de MELSEC (Arranque del
RD78G(H)).
Asegurese de terminar el curso de inicio antes de tomar este curso.




Objetivo del curso )

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

Este capitulo describe como crear un programa
usando el Motion control FB en el CPU del PLC.

Contenidos del curso Etiqueta publica

Registro Modo buffer

Operacion con CPU de PLC

Este curso es una continuacién de los conceptos basicos del médulo de movimiento de la serie iQ-R de MELSEC (Arranque del
RD78G(H)).
Asegurese de terminar el curso de inicio antes de tomar este curso.




Objetivo del curso )

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

Este capitulo describe como realizar el registro de
datos utilizando GX LogViewer.

Contenidos del curso Etiqueta publica

Registro Modo buffer

Operacion con CPU de PLC

Este curso es una continuacién de los conceptos basicos del médulo de movimiento de la serie iQ-R de MELSEC (Arranque del
RD78G(H)).
Asegurese de terminar el curso de inicio antes de tomar este curso.




Estructura del curso )

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

Capitulo 1 - Contenidos del curso
En este capitulo se describen los contenidos del curso.
Capitulo 2 - Etiqueta publica

Este capitulo describe la etiqueta publica, que se utiliza para intercambiar la informacion del dispositivo entre el CPU del PLC y
el médulo de motion.

Capitulo 3 - Modo Buffer

Este capitulo describe el control sincrono utilizando el modo buffer del Motion control FB.
Capitulo 4 - Operacién con PLC CPU

Este capitulo describe como crear un programa usando el Motion control FB en el CPU del PLC.
Capitulo 5 - Registro

Este capitulo describe como realizar el registro de datos utilizando GX LogViewer.

Prueba final

4 secciones en total (7 preguntas)



Como usar esta herramienta de aprendizaje en linea )

Ir a la pagina siguiente Ir a la pagina siguiente.

Regresar a la pagina anterior Regresar a la pagina anterior.

Ir a la pagina deseada Se visualizara el "indice”, lo que le permitira navegar a la pagina deseada.

Salir del aprendizaje Salir del aprendizaje. El aprendizaje y las ventanas como la pantalla de "Contenidos" se
cerraran.




Precauciones de uso )

HPrecauciones de seguridad

Cuando 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 atencion a la seguridad y el uso adecuado.

HPrecauciones que debe tener en este curso

Las imagenes de pantalla que se muestran en el curso pueden diferir de su software real dependiendo de la version. En el
curso se utilizan las siguientes versiones de software.
Para la Ultima versién de cada software, revise la pagina web de Mitsubishi Electric FA.

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

La version de firmware del CPU del PLC debe ser 44 o posterior (46 o posterior para RD78GH).

La versidn de firmware del médulo de motion debe ser 10 o posterior.

Para obtener informacion sobre como actualizar la versidon del firmware, consulte el sitio web de MITSUBISHI ELECTRIC FA o
el manual de configuracién del médulo.

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

Nombre del manual N.° del manual Version
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual IB-0300406 .
(Startup)
MELSFC |'Q-R Motion Module User's Manual B-0300411 £
(Application)
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual IB-0300426 £
(Network)
MELSEC iQ-R Programming Manual
(Motion Module Instructions, Standard Functions/Function IB-0300431 E
Blocks)
MELS.EC iQ-R Program.mlng Manual IB-0300533 c
(Motion Control Function Blocks)
MELSEC iQ-R Structured Text (ST) Programming Guide Book SH-081483 F
MELSEC iQ-R Programming Manual

. . . SH-081266 Z
(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)
MELSEC iQ-R CPU Module User's Manual (Application) SH-081264 AK




(T Al Contenidos del curso

_ Descripcion general del curso

A continuacién se muestra la descripcion general del curso.

Capitulo 1 Contenidos del curso

En este capitulo se describen los contenidos del curso.

L 4

Capitulo 2 Etiqueta publica

Este capitulo describe la etiqueta plblica, que se utiliza para
intercambiar la informacion del dispositivo entre el CPU del
L PLC y el modulo de Motion.

. 4

r Capitulo 3 Modo Buffer

Este capitulo describe el control sincrono utilizando el modo
buffer del Motion control FB.

\

W

Capitulo 4 Operacion con CPU del PLC

Este capftulo describe como crear un programa usando el
Motion control FB en el CPU del PLC.

L

Capitulo 5 Registro

Este capitulo describe cémo realizar el registro de datos
usando GX LogViewer para verificar la operacion del madulo
de Motion.

L




_ Configuracion de la maquina de destino

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

2




_ Configuracion del sistema de destino )

La configuracion del sistema de destino es la siguiente.

Retire el modulo de entrada remota del sistema utilizado en el curso de inicio y agregue el médulo de entrada RX40C7-TS a la
ranura 1 de la unidad base del controlador programable.

El nimero de estacién del servoamplificador MR-J5-10G se ha cambiado a 1, y la direccion IP se ha cambiado a 192.168.3.1.

ROACPU  RD78G4  RX40C7-TS
RG1P (192.168.3.253) R358

Estacion Nro. 1
(192.168.3.1)
MR-15-10G

E/S Circuito

HK-KT13W



_ Cableado del circuito externo

El cableado de la fuente de alimentacién para el controlador programable y el servoamplificador,
y el método de conexion del servomotor son los mismos que se describen en el curso de inicio.
A continuacion se muestra el cableado del circuito externo del médulo de entrada.

RX40C7-TS

iy

TTIIATEY

ol X00
X01
X02
X03 -
X04
X05
XOF
COM I

DC24V

(Mota)

X00: APAGADO de servo

X01: JOG de rotacion hacia adelante

X02: JOG de rotacion inversa

X03: Regreso a la posicion inicial (método dog de proximidad)
X04: Control de posicionamiento (para el capitulo 2)

X05: Control de posicionamiento continuo (para el capitulo 3)

KOF: Restablecimiento de error

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



m Etiqueta publica )

Cuando el médulo de motion es controlado por el médulo de entrada del controlador programable, como en el sistema

utilizado en este curso descrito en el capitulo 1, el CPU del PLC y el mddulo de motion deben intercambiar la informacion del
dispositivo.

Hay dos métodos siguientes.

1. Utilice etiquetas publicas.
2. Utilice la memoria buffer del médulo de motion.

En este capitulo describe como intercambiar datos mediante etiquetas publicas.

Descargue el programa de muestra que se utilizard en este capitulo y el capitulo 3 haciendo clic en el enlace a continuacién.

RD78GBasic2_sample1.zip (1.34MB)

[Punto]

Cuando utilice la memoria buffer, copie los datos que se van a intercambiar en el drea de usuario (Uo\G11478000 to
G11997999).

(Ejemplo de programa)

<CPU del PLC> <Madulo de Motion>
Inicio de
posicionamiento

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

MC_Movedboslute_1(
Execute:= G11478000.0,




_ ¢{Qué es la etiqueta publica? )

Una etiqueta publica es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el mddulo de motion como en el CPU del PLC.
A continuacidn se muestran las areas aplicables de la etiqueta local, la etiqueta global y la etiqueta publica.

CPU del PLC Modulo de Motion

Programa 1 Programa 2 Programa 1 Programa 2

[ Etiqueta local l [ Etiqueta local I [ Etigueta local ] [ Etiqueta local ]

Etiqueta global cen Etigueta global

] [
[ ] [ ]

Etiqueta publica

J J




_ Configuracion de la etiqueta publica

(1) Como registrar etiquetas publicas
Registre las etiquetas publicas de las etiquetas globales del médulo de motion.
Asegurese de que la columna "Public Label" esté visible en el editor de etiquetas global de la pantalla Motion Module Setting
Function.
Establezca las etiquetas que se registraran como etiquetas publicas en "Enabled".
Esto activa la columna "Motion Control Attribute”.
Seleccione si cada etiqueta debe leerse o ingresarse desde/hacia el CPU del PLC.

Si la columna de la etiqueta publica no esta visible, desplace la tabla hacia la derecha.

Label Hame Diata Type Clazs Initial | Constant | Japanese EnglishiDizplay Targst) Chinese RamarkBPublic Label Motion Contral Attribute

I jGbEVOMCMD Bit VAR GLOBAL Servo OM WRITE (=3 Motion)
2 |G ledogVelocity |[FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL JOG Velocity WEITE (=> Motion)
3 |GbJogFuwd Bit VAR GLOBAL JOG Forvward Enabled WRITE (=> Motion)
4 |G bJogBwd Bit VAR GLOBAL JOG Backward Enabled WRITE (=> Motion)
b |G bJogBusy Bit VAR GLOBAL JOG Busy Enabled READ (Motion =)
i |G lePozition0 FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL Positionl Address =

7 | GbHomingCMD |Bit VAR GLOBAL Homing Command WRITE (=X Motion)
& |G bHomingDone Bit VAR GLOBAL Homing Darne Enabled READ (Motion =>)
9 |GbHomirgReq |Bit VAR GLOBAL Homing Request Enabled READ (Motion =)
10 |G bPosCGMD Bit VAR GLOBAL Fositioning Command Enabled WRITE (=> Motion)
11 | G_bPozDone Bit AR GLOBAL Pozitioning Done Enabled READ {Mation =3)
12 |G bPozReq Bit VAR GLOBAL Poszitioning Start Request Enabled READ (Mation =)
13 | GbEmorReset |Bit VAR GLOBAL Errar Reszet Enabled WRITE (= Motion)
14 |G bContPosCGMD |Bit AR GLOBAL Contiruous Positioning Command WRITE (=3 Motion)
15 | GbContPosReq |Bit VAR GLOBAL Contirwous Pozitioning Start Request WRITE (=3 Motion)
16 |G bContPozDaone |Bit VAR GLOBAL Caontinuous Positioning Done Enabled READ (Motion =>)
17

[Punto]




_ Configuracion de la etiqueta publica

(2) Tipos de datos que se pueden registrar como etiqueta publica

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

Tipo de variable

Observaciones

Etiqueta global

Seleccion de  Configuracion de
matriz la etiqueta publica
No (@)
Tipo simple
Si /\(Nota 1,2)
Tipo de datos No A\(Nota 3)
estructurados
Si /A\(Nota 1,2,4,5)
FB No x
(Incluyendo el
Motion control FB)
Si x

Programa

Etiqueta local del
bloque de programa

Tipo de datos
estructurados

/\(Nota 3,5)

Datos estructurados
Motion control FB

/A (Nota 6,7)

La configuracién no es posible para
las siguientes etiquetas y clases.
MEtiqueta

Etiqueta de tipo de cadena

Etiqueta de tipo de
temporizador

Etiqueta de tipo de contador
Etiqueta tipo contador largo

Etiqueta de temporizador
retentivo

Etiqueta de tipo de tiempo
retentivo largo

Etiqueta de tipo de
temporizador largo

HClase

Clase
VAR_GLOBAL_CONSTANT

(Nota)

1. El ajuste de la etiqueta publica no se puede configurar para cada elemento de una matriz.

2. Cuando se utiliza una matriz de tipo bit, la etiqueta publica no se puede configurar en "Enabled". (En datos estructurados,

solo el miembro correspondiente no se puede configurar en "Enabled".)

3. Cuando el tipo de cadena se usa como miembro del tipo de datos estructurados, el miembro no se puede configurar en

"Enabled".

4. Se pueden hacer publicos los datos estructurados con un maximo de cuatro capas.

5. Cuando una matriz de datos estructurados se usa como miembro del tipo de datos estructurados, el miembro no se puede

configurar en "Enabled".
6. Puede ser utilizado en el programa del PLCopen Motion control FB por el modulo del CPU.
7. Cuando el tipo de cadena se utiliza en datos estructurados de Motion control FB, el tipo de datos estructurados de
Motion control FB en si no se puede configurar.




_ Configuracion de la etiqueta publica )

(3) Como registrar datos estructurados a modo de etiqueta publica
Para configurar los miembros de un tipo de datos estructurados preparados en el sistema, como los datos del monitor de eje,
en la etiqueta publica, registre las etiquetas publicas por capa de los datos estructurados como se muestra a continuacion.
Este curso describe como registrar Configurar Posicién (SetPosition) y Configurar Velocidad (SetVelocity), monitorear datos
(Md) del eje de accionamiento actual (Axis_Real), como etiquetas publicas.

[Como configurar AxisName.Md.SetPosition (Posicion actual del comando) y AxisName.Md.SetVelocity (Velocidad actual de
comando) en la etiqueta publica]

S + 3 Label Hame| Data Type | Glass hriul\"ahu Gonslant | Japanes | EnglihiDisplay Target) Chinese  Femark | Public Labsl Motion Gantrol fittribute
“ cas0001 [AMS REAL [WAR GLOBAL [<Detailed Sattine
-__——_______

1) Abra el grupo "Ax+Global” en la etiqueta global y configure la etiqueta publica de
“Axis0001" en "Enabled”,

AxisRef esta configurado como "Enabled” de forma predeterminada.

Clata Type
ANIS_REF
AXIS REM_PRH_OONST

2) Abra el grupo A}{IS REAL" en el tipo de datos de estructura y confgure la
etigueta publica de "Md" (Datos de Monitor Axis) en "Enabled”.

El atributo de control de movimiento del tipo de datos estructurados es fijo.

English{Display Terget) |Ghma|Pd:I|: Label Moticn Control Attribute

3) Abra el grupo "AXIS_REAL_MONMI" en el tipo de datos de estructura y establezca "SetPosition”
(Configurar Posicion) y "SetVelocity” (Configurar Velocidad) en la etiqueta publica.




_ Configuracion de la etiqueta publica )

(4) Reflejando las etiquetas publicas
Seleccione [Convert] — [Rebuild All] en el menu.
La capacidad libre de la etiqueta publica se muestra como Informacion en la ventana de salida.

Output 7 x|
Rebuild All | €% Error0 | i Waming:0 | #gk Information

MNo. Resul Data Name Category Content Error Code
.1 Information Public Label Free Volme  99.88[%] (32728 [Word] = 32768 [Word] - ( Globak: 40 (Word])) . .- . . . .}

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

Mation Control Setting Function Motion Control Setting Function x

Reflect public labels, The public label reflection was completed.
Fiease check the sequence programs.

Register the ‘enabled global labels/structured data types in

the public label setting a: module labels, After executing conversion at the PLC CPU side, please write

Are you sure you want to continue? the following data to the PLC CPU and the motion module to
ensure data consistency between the two.

Caution

It may take several minutes to reflect at the following [PLC CPU

conditions. - Module parameters

- Tao many labels, - Global labels

- Too many windows of reflection targets have bBeen apened, - Sequence programs [only when changed)

[Motion Madule]

- Global labels
(T |

(Nota) La capacidad de memoria que se puede utilizar para registrar etiquetas publicas es de 32 mil palabras de forma
predeterminada.
La capacidad se puede aumentar hasta 64 mil palabras.
Para cambiar la capacidad, configure el tamafio de la memoria desde [Convert] — [Public Label Capacity Setting] en el
menu.

Public Label Area Capacity Setting x

Set the label area capacity used by public labels,

When the capadty is changed, the global label data of the CPU
madule will become unconverted and conversion of sequence
programs wil be required.

Public Label Area Capacity L 32 | KWord

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




_ Configuracion de la etiqueta publica )

(5) Comprobacion de las etiquetas desde el lado del CPU del PLC
Las etiquetas publicas reflejadas se registran en la etiqueta del modulo en el lado del CPU del PLC.
Seleccione la etiqueta del modulo desde la ventana de Element Selection del GX Works3, y verifique que las etiquetas publicas
hayan sido registradas bajo [0000:RD78G4] en [Module Label].
Después de cambiar la configuracién de la etiqueta publica, ejecute siempre "Reflect Public Labels" nuevamente.
Cuando utilice las etiquetas publicas en el CPU del PLC, reconstruya todos los programas.

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

Display Target: Al w

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

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

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

€& G_bPosCMD Positioning Command
% G_bPosDone Positioning Done

% G_bPosReq Pesitioning Start Request
% G_bErrorReset Error Reset

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

= . Ax+Global

2 ) Axis0001
& Axisooo

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

=2 4 Md
& md Axis Menitor Data

% SetPosition Set Position
2 SetVelocity Set Velacity
Module FB

0000:RD78G4

POU List | Favorites | History Module | Library |




_ Ejemplo de programa

(1) Operacién del programa de muestra

Las sefiales de entrada del programa de muestra utilizado en este capitulo se asignan de la siguiente manera.

Entrada Operacién

X20 Apagado de servo (Nota)

X21 Operacion JOG de rotacion hacia adelante

X22 Operacién JOG de rotacion inversa

X23 Regreso a la posicion inicial

X24 Control de posicionamiento

X35 Control de posicionamiento continuo
(Capitulo 3)

A continuacién se muestra el patron de funcionamiento de X24: control de posicionamiento.

Po:

sicion

[um]

¥
1500000 -

]

Ve

50000.0 -

locidad

[m/s]
&

v

]

-50000.0

N

500 [ms]

500 [ms]

Tiempo

Tiempo

(Nota) Este programa de muestra ejecuta el ENCENDIDO de servo automaticamente cuando CPU del PLC se establece en RUN.
Cuando se enciende la alimentacion con las sefiales de inicio en ENCENDIDO, el servomotor puede activarse.



_ Ejemplo de programa

(2) Programa del CPU del PLC

1) MAIN (ladder, programa de escaneo)

Wnts - 1 2 3 4 5 L] 7 0 11 12
1 [lnitiaize
SHH) ¥ Vo
’ o O—
fbys O Syrchrond AL
oy - READN
X e
= | b
3 )
FEADY  Ssren OFF
4 [I50 Coeration
| ] Pl . JOGH Vinloxiey
, 1] ’OT wdogie 252000
i
& L
JREADY

i | bF

7 L2
] JOG Peotitioning Contiruou JOG
Foreard Baclwerd  Regqueat Srwre + Forward

-

it F

8 {2}
X0 XN Homing Posltioning Continuo, Rt
Baclward Formad  Fogaest  Swr 8 Elacheagrd

b

6 ["Homing
—h

w (85} SET

n (57

¥0 se enciende primero.

Cuando se enciende X0, se ejecuta el ENCENDIDO de
servo.
Encienda X20 para ejecutar el APAGADO de servo.

Configure el valor inicial de la velocidad JOG.

Este programa uso el 5T en linea.

Dado que el atributo de control de movimiento de la
etiqueta global "G_JogVelocity” que almacena la
velocidad JOG est configurado en "WRITE (—Mation)”,
el valor numérico debe configurarse en el CPU del PLC.

Encienda la sefial de inicio de la operacién JOG.

Esto evita que la rotacion hacia adelante y la rotacion
inversa se inicien al mismo tiempo.

Se configura un interbloqueo para evitar que se inicie
la operacién JOG mientras se ejecuta otro programa.

El arranque del regreso a la posicién inicial (X23) se
conserva en la etiqueta publica G_bHomingCMD y se
envia al médulo de Motion como condicion de inicio
del regreso a la posicidn inicial.

Se configura un interbloqueo para evitar que se inicie
la vuelta a la posicidn inicial mientras se ejecuta otro
prngrama_

Al recibir que el modulo de Motion encendid la sefial
de finalizacién de regreso a la posicion inicial,
G_bHomingCMD se reconfigura en el flanco
ascendente de esa sefal.



_ Ejemplo de programa

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

(Continuacién de la pagina anterior)

SOG Busy

Homire  Pashioring
Feguest  Stare

Y
RBT oot

&
Parsition

e
i)
e

]

El flanco ascendente del inicio del control de
posicionamiento (X24) se retiene en G_bPosCMD y
se envia al médulo de Motion como condicién de
inicio del control de posicionamienta.

Se configura un interbloqueo para evitar que se
inicie el control de posicionamiento mientras se
ejecuta otro programa.

Al recibir que el médulo de Motion encendié la
sefial de finalizacion de regreso a la posicidn inicial,
G_bPosCMD se reconfigura en el flanco ascendente
de esa sefial.

El programa de inicio para posicionamiento continuo
descrito en el capitulo 3.
Para mas detalles, consulte 3.4.

Las errores se restablecen cuando se enciende X2F.



_ Ejemplo de programa )

(2) Programa del CPU del PLC
2) MONITOR (ST, programa de escaneo)
SetPosition (Configurar Posicion) y SetVelocity (Configurar Velocidad) del monitor de eje configurado como etiqueta
publica se almacenan en los dispositivos de palabra DO y D2.
Dado que SetPosition y SetVelocity son del tipo de niumero real de doble precisién, se convierten al tipo de palabra doble
con signo para que puedan ser manejados facilmente 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 de
secuencias y GOT, y para otros fines.

LREAL_TO_DINTCRDTB_0000.Axis0001 . Md.SetPositian);
LREAL_TO_DINTC(RDVE_0000.Axis0001 .Hd . SetVelocity]);

\

Especifique el tipo de palabra doble con signo con "DO:D". ]

-2
pr)
ra
=
(A

(Nota) Cuando el tipo de nimero real de precision doble se convierte al tipo de palabra doble con signo, si el valor que se va a
convertir esta fuera del rango de -2147483648 a 2147483647, se produce un error de calculo.



_ Ejemplo de programa )

(3) Programa del médulo de Motion
1) ServoON_JOG (tipo de ejecuciéon normal)

ff-——-- Servao ON-----

1

2. MC_Power_1(

3 bis = Bwis0001 . fxisRef,

54 [EZ?&QEN ;HEEHEJMCMD . Recibe la sefial ENCENDIDO de servo (G_bSVONCMD)
B O = blgowerEusy, I~ del CPU del PLC y ejecuta el ENCENDIDO de servo.
Tl

B

9 fi----- J0G Operation-----

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

12 ledozhccelerat ion 2= 50000.0; Almacena los valores de aceleracion JOG,

13 ledoglecelerat ion = 50000.0; desaceleracion JOG y tiron de JOG en las etiquetas

14 ledogderk = 0.0; cuando la salida Busy de MC_Power_1 esta encendida.
15 LEND_IF;

16

170 SAJ0G

180 MCv_Joz_1(

14 fh = fyjs000] . AxisRef |

20 JogFarward = G_hdogFud , . P P .

51 JosBackard 1= G bJosBud | — ;R:Eﬂb;ella;fgnales de inicio JOG y la velocidad JOG del
27 Yelaocity = G ledogVelocity :

23 tcceleration:= ledoghcceleration ,

24 Deceleration:= ledogleceleration ,

25 Jerk = ledogderk .

28 ) [ Busy => G_hJozBusy |———» Devuelve la salida Ocupada al CPU del PLC.

27 ;

28

(Nota) En este programa de muestra, se omiten las sefiales de E/S de los FB que no se usan o que no han cambiado de los
valores iniciales.



_ Ejemplo de programa )

(3) Programa del médulo de Motion
2) Direccionamiento (tipo de ejecucion normal)

Recibe la sefial de comando de regreso a la posicién

Ry — Homing Operation----- inicial (G_bHomingCMD) del CPU del PLC.
70 f/Initial Yalue Setting, Operation Start Request  Almacena la direccion de la posicidn inicial en la etiqueta
i IFTHEN + v activa la solicitud de regreso a la posicion inicial
4 Elositiond == 0.0 ; (G_bHomingReq).

5 [G_bHomingRes := TRUE ;}

2 ELStG bHominzRes  := FALSE ;e Desactiva G_bHomingReq cuando

5 LEND IF: G_bHomingCMD esta desactivado.

4

100 //Homing

11 MC_Home_1¢

12 fia s = by is000] . fxisRef .

13 [Execute = G_hHomingReq,

14 Fasitian = G _lefositiond ,

15 Dlane => hHomingDone ,

16 Busy =» G_bHomingBusy

17 Commandfhaorted => bHominghborted ,

18 Error =» bHomingError

190 )3

20

210 FSfDope Sienal =» PLC CPU

27 [G_thmingDnne := bHominglone OR bHomingfhorted OR bHomingErrorﬂ

23

Devuelve la sefial de finalizacion de la ejecucion al CPU
del PLC después de que el regreso a la posicidn inicial se
completa con éxito (salida Listo ENCENDIDO), la
ejecucion se interrumpe (salida CommandAborted
ENCENDIDO) o se produce un error (salida de error
ENCENDIDO).




_ Ejemplo de programa

(3) Programa del médulo de Motion
3) Posicionamiento (tipo de ejecucion normal)

1 ff---- Positioning Operation----- . - L - .

20 //lnitia alue Setling, Operation Start Request Recibe la sefial de inicio del control de pOSlCIDnamIEn‘O
3E| IF |G hPosCHD |THEN * I:G_DPGSCMD) del CPU del PLC.

4 _E! os L onl = 150000.0; Los datos necesarios para el posicionamiento se almacenan
5i lePosVelocity := 50000.0; en la etiqueta y se activa la solicitud de inicio de control de
By lePosheceleration 1= 100000.0; posicionamiento (G_bPositioningReq).

1 lePosbeceleration := 100000.0;

8i lePoslerk 1= 200000.0;

9|  [G_bPosReq := TRUE; |

:? ELSE_AJ bFosieq = FALSE: Desactiva G_bPositioningReq después de

voibewn 17 o que el CPU del PLC apague G_bPosCMD.

13!

140 //Positioningl

15i MG Movehbsolute 1( ™

16 hxis = hxis0007.AxisRef .

17 [Execute = G_hPosRea ,

18; Position = lefositionl .

18} Welocity = lePosVelocity ,
20 becelerat ion = lePoskceeleration ,
21| Decelerat ion 1= lePosDeceleration , > MC_MoveAbsolute ejecuta el posicionamiento.
22 Jerk 1= lePosderk , =
23 Direction := MC_DIRECTION__mcShartestWay
24i BufferMode := WC BUFFER MODE mchborting ,
25i [june => blovehbslDone ,
26 Conmandfboried -+ bNoveRbsIRborted ,
2h Error => bUovehbslError
281 ) 4

200 S/Dwell

300 TON_I(IN:=|bMovehbsiDone |,PT:= THS00ms ,0=>[b0welll out|);
311 f/Positioning

321 MC_MoveAbsolute _2(
33 Bxis

Inicia el temporizador de retardo encendido que
activa la permanencia cuando la salida Listo de
MC_MoveAbsolute_1 esta encendida.

heis0001 . AxisRef ,

34i [E::ec ute iz blwell1_out , Una vez transcurrido el tiempo de permanencia,
35i Fosition *= G_lePositionl . MC_MoveAbsolute vuelve a ejecutar el

36; Welocity := lePosVelocity posicionamiento.

EXH bceceleration := lePoshcceleration

38 Decelerat ian = lePosDeceleration ,

38 Jerk 1= |ePoslerk ,

40 Direction = WC_DIRECTION_ _mecShortestWay

41! BufferMade 1= WG _BUFFER WODE __mehborting

421 [June => bHovehbsZlone ,

43 TonnandPooried =-- ONOVERREZROOTLED

44 Error => blovehbsZError

45; );

461 //Dwel | 1. o o . ,

4';% TON 2(IN:=|bMovehbs?Done|.PT:= THE500Ns ,0=> B Inicia el TEmpDrlZadOf de retardo encendido que
401 activa la permanencia cuando la salida Listo de

480 f/Error Signal, Aborted Siznal
500 bPosError := bMovedbslError OR bMovehhsZError;
511 hPostborted := bNovedbslAborted OR bNovedbsZihorteds

MC_MoveAbsolute 2 estd encendida.

Eg /1 Sienal => PLG CPU Devuelve [a sefial de finalizacion de la ejecucion al
| ong | ENA - - -

54i [fa_b:'J:DUre := blwell2_out OR bPosError OR bPoshborted; }r—h SRHESIEUS E_iESDI.IES d-Et que transc_une ELLE T
55! de permanencia o se enciende la salida de error o

la salida CommandAborted de MC_MoveAbsolute.



_ Ejemplo de programa )

(3) Programa del médulo de Motion
4) ErrorReset (tipo de ejecucion normal)

1 //féxis Error Reset

2. MC_Reset_1¢(

3; hxis := Axis0001.4xisRef

4 [Execute := G_bErrorReset je—

oY

E )3 Recibe la sefial de restablecimiento de error (G_bErrorReset)
o o —— del CPU del PLC y ejecuta el restablecimiento de error del
I 'L”}’St em Error Reset gje y el restablecimiento de error del sistema.

8 MCv_MotionErrorReset _1(

g [Execute := G_bErrorReset Je—

100 )3

114



_ Programa de escritura )

Escriba el programa y los parametros en el CPU del PLC y el médulo de Motion.

1) Después 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.

2) Cuando los pardmetros se ingresan en el CPU del PLC, se habilita la comunicacién con el médulo de Motion.
Seleccione [Online] — [Write to Module] en la barra de herramientas del Motion Control Setting Function para escribir todos

los datos en el médulo de Motion.

3) Restablecer CPU del PLC para finalizar la operacién de escritura.



_ Comprobacion de operacion

Haga clic en el botdn reproducir en la
parte inferior izquierda de la ventana.




_ Comprobacion de operacion )

T
mm\‘mmw\‘\m%mmﬁm -
= =

Compruebe el funcionamiento del programa de ejemplo.
Antes de iniciar la operacion, asegurese de que los programas del CPU
del PLC y del modulo de Motion estén escritos.




_ Comprobacion de operacion )

RESET RUN
STOP
ﬁ
RO4CPU RD78G4
RU ERR
REA
ERRO PROGRAM RUN
PROGRAM R T DLUNK
BATTERY . SD/RD
CARD READY CARD READY
- | CA:LI;JNNECTC"E:;SI& CARD ACCESS
| | |

Establezca el interruptor RUN/STOP/RESET del CPU del PLC en RUN.
La luz READY y la luz PROGRAM RUN del CPU del PLC se encienden.
La luz RUN del moédulo de Motion se enciende.




_ Comprobacion de operacion )

RESET _ RUN

MELSEva--jI'E

SFTY

S TO P CC-LinkIE TSN

™ B m
¢
-

m\ﬁ\\m\‘m%\mm \m\\m\m\\\\h\‘:
=

.

Espere hasta que se encienda la luz PROGRAM RUN del
modulo de Motion.
Se muestra "r.01" en el servoamplificador,
(Los puntos estan encendidos).
El servomotor entra en el estado ENCENDIDO de servo.




_ Comprobacion de operacion )

MELsmvb-:fi
~ ~ RUN
lp' .
CC-LinkIE TSN
APAGADO N
de servo

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

Encienda X20 para ejecutar el APAGADO de servo.
Se muestra "r.01" en el servoamplificador. (Los puntos parpadean).
Apague X20 para ejecutar el ENCENDIDO de servo de nuevo.




_ Comprobacion de operacion )

10G de rotacian |
hacia adelate

m\‘m\N\%%m‘mm\m\vlw — =
= = =

f ™

Encienda el JOG de rotacion hacia adelate (X21) para mover el gje en la
direccién de aumento de direccion y desactivelo para apagar.
Encienda el JOG de rotacion inversa (X22) para mover el eje a la
direccidon de disminucidn de la direccidon y desactivelo para apagar.




_ Comprobacion de operacion

CPU del PLC Maédulo de Motion
RD78 0 RD78.0 RDTE.0 RD78.0
o e Elmely =B 08
Reqg Req MC‘U’ Jug 1(

RD78.0 RD78_0 RD78.0 RD78_0
000.G_b 000.G_b 0DD.G_b a00.G_b
21 X22 Hommg PosRen cﬂntm logBwid JogBackward| :=|G_blogBwd

“ H/H—I—I—O— Acceleration = leJogAcceleration,
Deceleration := lelogDeceleration,
Jerk := leloglerk,

 Busy gl G.0/ogBusy|

e = Ais0001 AvisRef,

Velocity =G IeJogUeIoc ty ,

Compruebe el monitor de programa.

comienza el JOG de rotacion hacia adelante.

Cuando se enciende X21, se enciende "RD78_0000.G_bJogFwd" y
se enciende "G_bJogFwd" en el lado del mddulo de Motion.
Cuando se enciende la entrada JogForward de MCv_Jog_T1,




_ Comprobacion de operacion

CPU del PLC Médulo de Motion
RD76.0 RD78_0 RD78.0 RD78 0
X1 xaz B E‘i"nﬁf; g /110G
ted MCv Jug i

A S Rt = Ais0001 AvsRef,

RD78.0 RD78.0 RD78.0 RD78.0 'UQFGF ard|  :=|G_bJogFwd|,
%31 X33 000G b 000G bO0OG b 000.6 b
Homing PosReq ContPos JogBwd

Reg Req

Velocity =G IeJogUeIoc ty ,
Acceleration = leJogAcceleration,
Deceleration := lelogDeceleration,
Jerk := leloglerk,

 Busy gl G.0/ogBusy|

Cuando se enciende X22, se enciende "RD78_0000.G_bJogBwd" y

se enciende "G_bJogBwd" en el lado del mddulo de Motion.
Cuando se enciende la entrada JogBackward de MCv_Jog_1,
comienza el JOG de rotacion inversa.




_ Comprobacion de operacion )

Regresoala |

-
= =

Encienda el regreso a la posicion inicial (X23) para iniciar el regreso a la
posicion inicial.
Ejecute el regreso a la posicion inicial con el método dog de proximidad
(33 se resta de Pr.PT45)
El eje se detiene un poco mas alla del dog y configura ese punto como la
posicion inicial.




_ Comprobacion de operacion

CPU del PLC

RO78_0 RD78.0 RD7S_D
33 000.G b 000.G b 00D.G b
JogBusy PosReq ContPos

SET

ROTE_0000.

G_bHoming |-

<MD

Reqg
RD7E O
00.G_b
Haming
Done

ll

RST

RCTE_0000.

G_bHoming -
MWD

g ___i g .E

Mddulo de Motion

//-----Homing Operation-----
/fnitial Value Setting, Operation Start Request
IF

THEMN
G_lePositiond =00;

IENEREIEIRREY - TRUE

ELSE

:= FALSE ;

END_IF;

//Homing

MC_Home_1(
Axis := AxisD001.AxisRef,
Position := G_lePositionD ,
Done =>|bHomingDone
CommandAborted | =>|bHomingAborted],
Error =>| bHomingErrar

A
//Done Signal == PLC CPU

|G bHo|*.i.‘quc'1c~]:=|h-|c|:n r':::Dor.chlR hl—'mm'r'qAbo'Lch

OR| bHomingError:

Compruebe el monitor de programa.

Cuando se enciende X23, se configura "RD78_0000.G_bHomingCMD".

Se enciende "G_bHomingCMD" en el lado del modulo de Motion y se
enciende "G_bHomingReq", que es el comando de ejecucion de

MC Home 1.




_ Comprobacion de operacion

CPU del PLC Mddulo de movimiento
RD78_0 ROD7&_0 RDTE O {/-----Homing Operation-----
23 ?ggﬁﬁ ﬂﬂ-‘:’ i //Initial Value Setting, Operation Start Request
Req IF|G_bHomingCMD|THEN
‘“ l l l SR P | G_lePosition0 _ :=00;
CMD G_bHomingReq | := TRUE;
RD7E_0 ELSE
0.G_b = minaRea | == :
Homias G_bHomingReq | := FALSE ;
Done END_IF;
RO78_0000. :
_m RST g_hli:lgnming g //Homing
MC_Home_1(
Axis := Axis0001.AxisRef ,
Position := G_lePositionD ,
Done =>|bHomingDone
CommandAborted | =>|bHomingAborted |,
Error =>|bHomingErrar
s
| =
3 : /{/Done Signal => PLC CPU
L
\
i

Cuando se completa el regreso a la posicion inicial, se encienden la
salida Listo y "G_bHomingDone".
"G_bHomingCMD" en el lado del CPU del PLC se reconfigura al
estado inicial.




_ Comprobacion de operacion )

Posicionamiento

[
= = =
e ——————

Al encender el inicio de posicionamiento (X24), se inicia el
movimiento alternativo.
El eje avanza 150 mm y se detiene durante 0.5 segundos,
retrocede 150 mm y se detiene durante 0.5 sequndos.




_ Comprobacion de operacion )

CPU del PLC Médulo de Motion
fleee Positioning Operation-—--
RD?E__?] RD?B_JD] RD?E_jp] /nitial Value Setting, Operation Start Request
000.G_b 000.G_b 000.G
X24 JogBusy Homing ContPos i —THEN : :
Req  Req lePosition I. b ;g%l}l}ﬂ,
‘l_/l_l_l/i SET | Rore.0000 | ePoshccaleration := 1000000
G_bPasChD TaEReT L )
_ [ eceleration = 100000.0;
=Fosle = 200000.0;
Rpad (ST - TRUE;
PosDane ELSE
(ST - rause
TI RST |ro7s_o000. | END.IF;
| G_bPostMD //Positioning 1
MC_MoveAbsolute_1(
Axis = AxisD001 AxisRef
Direction =
BufferMode := MC_BUFFE E
- Done =3 1D ,
TR 'I“"\‘ . L'.:J"ll".lrlll."\.iJ-:J'Is':ll::- aarted|,
= Error | = bMoveAb
L b}
’

Compruebe el monitor de programa.

Cuando se enciende X24, se configura "RD78_0000.G_bPosCMD".
Se enciende "G_bPosCMD" en el lado del médulo de Motion y se
enciende "G_bPosReq", que es el comando de ejecucién de
MC_MoveAbsolute 1.




_ Comprobacion de operacion )

4 B
CPU del PLC Médulo de movimiento
f{Positioning2
RO7E_0 RO7S_0 RDTE_OD MC_MoveAbsolute 2{
%24 000.G_b 000.G_b 000.G_b Axis = Axis0001. AxisRef
JogBusy Homing ContPos el
Reg Reg = lap
= ePot J
S B it
G_bPasCMD

RD7E_0
000.G_ b
PosDone

RST |ro7e_oooo,
G_bPasCMD |

ed 1 bia Aborted|,
= bMaveAbs2Erra
"
fDwell
O - R = T#500rns 8-> RN
//Error Signal, Aborted Signal
l:|'-'.3.|"||:|l j:I_nlx-‘-::-x-':é.-'\l:'.':_-':JJOR|::-‘\.-h:-.-FJ'\lh?-'r'-:' _L

bPostborted | :=| bMoveAbs1Abo r'_-:--:'| Q R] bMoveAbs2Aborte :I|,‘

J/Done Signal => PLC CPU

|G bPosDone IR o0 vel12 ot o ST o (TSP
-
o - -
L

L ~

== MMC DIRECTION me :.||:\fl.—'t."u‘~".;:'r- .
= MC_BUFFER MODE_mcAborting ,

i ™

Una vez finalizado el movimiento alternativo y transcurrido el tiempo de
permanencia, se enciende "G_bPosDone".
"G_bPosCMD" en el lado del CPU del PLC se reconfigura al estado inicial.

L o




_ Comprobacion de operacion )

-
CPU del PLC Médulo de movimiento
//Positioning2
RO7E_0 RO7S_0 RDTE_OD MC_MoveAbsolute 2{
¥24 000.G_b 000.G_b 000.G_b Axis = AxisD001. AxisRef ,
JagBusy :uming Euntl’n& [Execute] : ell1_out],
eq eq S : =
=
G_bPasCMD
RDT7E 0
000G b
PosDone
Jane A o
—hl RST Ef&qg}p - Commandaborted |=>{ bM
Erroor = b
SiDwell
oM 2 - =lbMoveibs2Done] PT:= T#500ms :- bDwiel| 2
//Error Signal, Aborted Signal
l'.l'-':J.IT'n:ll j:I_: '.'.?-':J'|OR|:3‘\.-1|:~.-!-L.L'\|h?:'
bPosAborted | :={bM Abs1Aborted| OR bMoveAbs2i
//Daone Signal => PLC CPU
[G_bPosDone| :=[bDwell2_out)OR{bPosError|OR[bPosAborted);
o - -
e ——
L
s

Esto completa la comprobacion de funcionamiento.
Ir a la pagina siguiente.




_ Resumen de este Capitulo )

En este capitulo, usted ha aprendido:

e ;Qué es la etiqueta publica?
e Configuracién de la etiqueta publica
e Ejemplo de programa

e Programa de escritura

e Comprobacion de operacion

¢Qué es la etiqueta publica? e Una etiqueta publica es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el moédulo de Motion como en
el CPU del PLC.
Configuracion de la etiqueta publica e Registre las etiquetas publicas de las etiquetas globales del médulo de Motion.

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

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

publica, registre las etiquetas publicas por capa del tipo de datos estructurados.

e Después de configurar las etiquetas publicas en el médulo de Motion, reconstruya todos los programas y

refleje las etiquetas publicas.

e Las etiquetas publicas se registran en la etiqueta del médulo en el lado del CPU del PLC.

Ejemplo de programa e Este capitulo describid el siguiente programa de ejemplo: un programa ladder del CPU del PLC que utiliza
etiquetas publicas para intercambiar la sefial de inicio de posicionamiento y la sefial de finalizacion de

posicionamiento.

Programa de escritura e Escribir datos en el CPU del PLC primero y luego en el médulo de Motion.

Comprobaci6n de operacion e Ha comprobado la operacion del programa de muestra en el video.




m Modo buffer )

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 pueden iniciar hasta dos FB simultaneamente para cada eje y grupo de ejes.

(Ejemplo) MC_MoveAbsolute

MC Movelbsolute 1(

kxis t= Axis0001.AxisRef ,
Execute = G_bPositioningReqg ,
Cont inuouslpdate:= FALSE ,

Position ePasitionl ,
Yelocity ePosV¥elocity ,

fcceleration ePoshcceleration ,

Deceleration ePosDeceleration ,

Jerl ePosderk ,
Direction MG DIRECTION mcShortestWay ,
[Bufferlode := MC_BUFFER_MODE__mchborting ,
I.r11|||'n*:. H= D |f.-"rﬂIE'IQ|EC[If:'E
Donfe => bMovehbs1Done ,
CommandAborted => bMoveAbslAborted ,
Errppr => bMovehbs!Error
);
(0o MC_BUFFER_MODE__mcAborting «+« El FB en gjecucion se interrumpe y el siguiente FB se ejecuta inmediatamente.

1 o MC_BUFFER_MODE__mcBuffered +++ Una vez completada la operacion del FB que se esta ejecutando, se gjecuta el
siguiente FB.

2 o MC_BUFFER_MODE__mcBlendingLow +++ La menor de las velocidades de destino para el FB que se esta ejecutando y
el FB que se va a almacenar en el buffer se establece como la velocidad de
conmutacion.

~—— 3 o MC_BUFFER_MODE__mcElendingPrevicus .- La velocidad de destino del FB que se esta ejecutando se configura coma
velocidad de conmutacion.

4 o MC_BUFFER_MODE__mcBlendingMext +++ Como velocidad de conmutacion se configura la velocidad de destino del FB
gue se va a almacenar en el buffer.

5 o MC_BUFFER_MODE__mcBlendingHigh +++ La mayor de las velocidades de destino para el FB que se esta ejecutando y
el FB que se va a almacenar en el buffer se configura como la velocidad de

L conmutacion.
[Punto]

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

m MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)
2 VARIABLES AND MOTION CONTROL FB
2.2 List of Enumerators




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

Velocidad
/

Velocidad de destino de FB1

Velocidad de destino de FB2

Ejecucion de FB1

Ocupado de FB1

Activo de FB1

Comando abortado de FB1

Ejecucion de FB2

Ocupado de FB2

Activo de FB2

Listo de FB2

Tiempo

(Posicionamiento de
destino de FB1)

(Posicionamiento de
destino de FB2)

=

fitxw/:l _




_ Almacenado en buffer

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

Velocidad

Velocidad de destino
de FB1

Velocidad de destino
de FB2

/

Ejecucion de FB1
Ocupado de FB1
Activo de FB1
Listo de FB1
Ejecucion de FB2
Ocupado de FB2
Activo de FB2

Listo de FB2

; > Tiempo
?\ P

[ (Posicionamiento de
destino de FB1)

(Posicionamiento de
destino de FB2)

—D




)

Cuando BufferMode se establece en mcBlending***, el siguiente FB se ejecuta continuamente después de alcanzar la posicién

de destino del FB que se esta ejecutando.

En la siguiente descripcién, el FB que se ejecutarad primero es FB1 y el FB que se almacenara en el buffer es FB2.

(1) BlendingPrevious

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

(Posicionamiento de
destino de FB2)

FB2.
Velocidad
Velocidad de destino
deFB1| '\
Velocidad de destino|_____ [ i)
de FB2 :
\ < > Tiempo
5 (Posicionamiento de I
destino de FB1)
Ejecucion de FB1 ) \

Ocupado de FB1

Activo de FB1

Listo de FB1 «1

Ejecucion de FB2 8
Ocupado de FB2

Activo de FB2

Listo de FB2




(2) BlendingNext

El siguiente diagrama muestra la operacién cuando BufferMode se establece en 4: mcBlendingNext.
La velocidad cambia a la velocidad objetivo de FB2 cuando la operacion alcanza la posicién objetivo de FB1.

Velocidad

Velocidad de destino
de FB1
Velocidad de destino
de FB2

Ejecucion de FB1
Ocupado de FB1
Activo de FB1
Listo de FB1
Ejecucion de FB2
Ocupado de FB2
Activo de FB2

Listo de FB2

<

| (Posicionamiento de
destino de FB1)

) >Tiempo
,'\ P

(Posicionamiento de
destino de FB2)




_ Mezclado )

(3) BlendingLow, BlendingHigh
La operacion cuando BufferMode se establece en 2: mcBlendingLow o 5: mcBlendingHigh varia dependiendo de qué velocidad
objetivo de FB1 y FB2 sea mayor.

Velocidad objetivo de FB1 Velocidad objetivo de FB1
> Velocidad objetivo de FB2 < Velocidad objetivo de MFB2

Configurar el valor

2: mcBlendingLow Misma operaciéon que BlendingPrevious | Misma operacién que BlendingNext

5: mcBlendingHigh | Misma operacion que BlendingNext Misma operacion que BlendingPrevious

[Punto]
El 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.

Velocidad
A

Velocidad de destino
de FB1, FB2|

\ -.\ Tiempo

{| (Posicionamiento de | i| {Posicionamiento de
destino de FB1) destino de FB2)

Ejecucién de FB1 |

Ejecucion de FB2 L




_ Ejemplo de programa

(1) Operacién del programa de muestra
Este capitulo utiliza el programa de muestra utilizado en el Capitulo 2.
Verifique la diferencia en la operacién del modo buffer en un programa que comienza con X25.

Elemento FB1 (MC_MoveAbsolute) FB2 (MC_MoveAbsolute)

Direcciéon de

. . 75000.0 [pum] 150000.0 [pm]
posicionamiento

Velocidad 50000.0 [um/s] 25000.0 [um/s]

Aceleracion,

2 2
desaceleracién 100000.0 [um/s] 50000.0 [um/s]

Tiron 200000.0 [um/s3] 100000.0 [pm/s3]




_ Ejemplo de programa

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

15 [FContinuousFositioning

(78)

2]

W25 -
3y ¢ q
—it ¥ T +F
Contimuou  J0G Busy  Homing Positioning
g Request  Start
o it koning Request

s

Contiruoy

Fositioning
Cornrand

El flanco ascendente del inicio del control de
posicionamiento continuo (X25) se retiene en
G_bPosCMD y se envia al mddulo de Motion
coma condicién de inicio del control de
posicionamiento continuo.

Se configura un interbloqueo para evitar que se
inicie el control de posicionamiento mientras se

'| ejecuta otro programa.

Al recibir que el madulo de Motion encendié la
sefial de finalizacidn de regreso a la posicién
inicial, G_bContPosCMD se reconfigura en el
flanco ascendente de esa sefial.



_ Ejemplo de programa

(3) Programa de mddulo de Motion

Posicionamiento continuo (tipo de ejecuciéon normal)

FBE1

21
22
23
24
25
26
21
28

IePna\' locityl

lePosdccelerationl
lePosllecelerationl
lePasderkl

lePasition2

lePosDaceleral ion? @

lefoglerkd

leFosYelocityd

75000.0;
50000.0;
100000.0;
100000.0;
200000.0;
150000.0;
25000.0;

50000.0;
100000.0;

|G_bContPosRe

lefoshcceleration? ;; 50000.0;
£

.l

e TRLII

ELSE
G_bContPasAe

END_IF;

J/Positioningl

Aris

q

1= FALSE: =

ML “Ufeﬁhbu|ul__|(
Aeisl00] . Axichef ,
x := G_hContPosheq , fa—

[Executs

FasrLion
Yelocity

hoeeleration
Decelaration

refasitionl
lePosYelocityl
lePoshiccelerationl
lePoslecelerationl

Jerk lePosderk]

Direction WC_DIRECTION__mcShortestWay
Dong => bMoveldbellone ,

IALl we =» bloveldbslAclive ,
LommandAborted =7 bNoveRbsTRborled
Error => bMovedbslError

ik

F/Positioning?

MC_Wovehbsolute _2(
Axisz = fxic000].AxisRef ,
IF'(ﬁruiﬂ, := bHoveAbslactive ,
PGErLIOn TEFGEIT 1002 5
Yelocity lePas¥elaoci

Bcceleratior
Decelerat ior
Jerk

[Eufierbiode

lePosAcceleral

lePosDeceleralion? ,

lePosJark?
" :

o

neBuffered,

= Hﬂ_BUFFé: WODE

llong

=> biovedbsilone ,
Commanddborted =» bNovelbsiAborted,
Error =>» bMoveAbsZError

plwell _outl

JfError Signal, #boried 5ignal
bError 1= bMoveitbsiError OR bMovehbs2Error;
bAborted := bMovehbsiAborted OR bWovedbsZhborted;

SfDone Signal =»
G_bConiPosDone

f/Rezet Dwell_In

Recibe la sefial de inicio del contral de posicionamiento
continuo (G_bContPosCMD) del CPU del PLC.

Los datos necesarios para el posicionamiento se
almacenan en la etiqueta y se activa la solicitud de inicio
de control de posicionamiento continue
(G_bContPositioningReq).

Se apaga G_bContPositioningReq después de apagar
G_bContPosCMD.

FB1 (MC_Movelbsolute_1) ejecuta el posicicnamiento.

FB2 (MC_Movelbsolute_2) se inicia con la salida activa de
FB1 (MC_Movelbsolute_1). Luego, FB2 se almacena en el
buffer mientras se ejecuta FB1.

Cambie la entrada BufferMode de FE2
(MC_Movelbsolute_2) y compruebe el funcionamiento
del medo buffer.

La permanencia que dispara el temparizador de
retardo se inicia con la salida Listo de FB2
(MC_MoveAbsolute_2),

P M:
::R bError OR bAboried;

RET(G_blContPosDone,bDeall_In);

Devuelve la sefial de finalizacign de la ejecucién al
CPU del PLC después de que transcurre el tiempo de
permanencia o se enciende la salida de emor o la
salida CommandAborted de MC_MoveAbsolute,

Al mismo tiempo, se restablece la entrada del tiempo
de retardo a la conexion.



_ Comprobacion de operacion

Haga clic en el boton reproducir en la
parte inferior izquierda de la ventana.




_ Comprobacion de operacion )

//Positioning2

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

g i oc | t y

ePosition? ,

TER | TSRS | NN e i (s ]
Z-:Fl_!':.'_'l:u_!._ 1Lve o
hcceleration:= lePoshcceleration? ,
Deceleration:

Jerk

|lePosDeceleration? .
ePosderk? ,
Direction MC DIRECTION mcShortestWay ,

BufferMode MC_BUFFER_MODE__mcBuffered,

Done => bMovehbsZDone ,

LI I I A A A T S B B N

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

Compruebe la operacién del modo buffer.
Abra "LinearInterpolation” en el programa de muestra y cambie la
entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 para comprobar el
funcionamiento del modo buffer.




_ Comprobacion de operacion )

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

Ve i oCc | t y

ePosition? ,

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

Jerk

|lePosDeceleration? .
ePosderk? ,

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

Error => bMovehbsZError

);_

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

mcBuffered esta preconfigurado cuando se descarga el programa.




_ Comprobacion de operacion )

f/Positioning?

HC MovehAbsolute 2
Axis Axis0001.AxisRef ,

bMovedbslAct ive ,

lePosition? ,

lePosVYelocity? ,

lePos lerationZ ,

Position
Yelocity
fcceleration:

Deceleration:= lePosDeceleration? ,

(

Commandbiborted => bMoveAbsZhborted,
Error => bMovehbsZError

Primero, verifique la operacion de mcBuffered.
Verifique que la entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 esté
configurada en "MC_BUFFER_MODE__mcBuffered" y escriba el
programa en el médulo de Motion.




_ Comprobacion de operacion )

Configurar
Pasicion

Posicion de destino
de FB1 (75000 [pm])

Configurar
Velocidad

El motor funciona cuando se enciende X25.
El gréfico muestra Configurar Posicion y Configurar Velocidad.




_ Comprobacion de operacion )

Configurar
Pasicion

Posicion de destino
de FB1 (75000 [pm])

Configurar
Velocidad

En mcBuffered, FB2 se ejecuta después de que se completa la
operacion de FB1.
En el programa de muestra, el eje se detiene en la posicion de destino
75000 [um] de FB1 y se mueve a la posicion de destino de FB2.




_ Comprobacion de operacion )

f/Positioning?

HC MovehAbsolute 2
Axis 0001 .AxisRef ,

th;HnP 14 r+|;p .

|lePosition2 ,

lePosYelocity? ,

lePoshcceleration ,

Pn |t|un
l'.'l_||_||_ |T_,
fcceleration:

Deceleration:= lePosDeceleration? ,

(

Commandbiborted => bMovedbs ﬂﬁhnripi
Error => bhMoveAbsZError

A continuacion, compruebe la operacion mcAborting.
Cambie la entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 a
"MC_BUFFER_MODE__mcAborting", reconstruya todos los programas y
escriba en el modulo de Motion.




_ Comprobacion de operacion )

| 4 Inicio

Configurar
Pasicion

Configurar
Velocidad

El motor funciona cuando se enciende X25.
El grafico muestra Configurar Posicion y Configurar Velocidad.




_ Comprobacion de operacion )

| 4 Inicio

Configurar
Pasicion

Configurar
Velocidad

En mcAborting, FB1 se interrumpe cuando se enciende la
ejecucion de FB2.
En el programa de muestra, dado que la Ejecucidon de FB2 se
enciende justo después de que FB1 inicia la operacion, la
operacion es casi la misma que cuando solo se ejecuta FB2.




_ Comprobacion de operacion )

ENCENDIDO

Ejecucion de

FB1  ApaGADO

ENCENDIDO
Activo de FB1

APAGADO

Comando ENCENDIDO
abortado

de FB1  APAGADO

ENCENDIDO

Activo de FB2
APAGADO

Compruebe las sefales de E/S de FB1 y FB2 en el momento del inicio.
La salida CommandAborted de FB1 se enciende,
lo que indica que FB1 esta interrumpido.




_ Comprobacion de operacion )

f/Positioning2

HC MovehAbsolute 2
Axis Axis0001.AxisRef ,

bMovedbs1lict ive ,

lePosition? ,

lePosVelocity? ,

L ion
Yelocity
hcceleration:= lePoshcceleration? ,

Deceleration:= lePosDeceleration? ,

(

Commandb&borted => bMovetbsZhborted,
Errar => bMovehbsZError

A continuacion, compruebe la operacion mcBlendingPrevious.
Cambie la entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 a
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingPrevious", reconstruya todos los
programas y escriba en el médulo de Motion.




_ Comprobacion de operacion )

Configurar

Posicion Posicion de destino

de FB1 (75000 [pm])

Velocidad de comando
de FB1 {50000 [um/s])

Configurar
Velocidad

El motor funciona cuando se enciende X25.
El grafico muestra Configurar Posicion y Configurar Velocidad.




_ Comprobacion de operacion )

Configurar

Posicion Posicion de destino

de FB1 (75000 [pm])

Velocidad de comando
de FB1 {50000 [um/s])

Configurar
Velocidad

En mcBlendingPrevious, la velocidad de comando de FB1 se aplica
cuando se alcanza la posicion de destino de FB1.
Luego, se aplica la velocidad de comando de FB2 y el eje se mueve
a la posicion de destino de FB2.




_ Comprobacion de operacion )

f/Positioning?

MC MovehAbsolute 2
Axis Axis0001.AxisRef ,

bMovedbs1lAct ive ,

lePosition? ,

lePosVYelocity? ,

Lion
Yelocity
hcceleration:= lePoshcceleration? ,

Deceleration:= lePosDeceleration? ,

(

Commandbhborted => bMovefbsZhborted,
Errar => bMovehbsZError

A continuacion, compruebe la operacidon mcBlendingNext.
Cambie la entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 a
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingNext", reconstruya todos los
programas y escriba en el médulo de Motion.




_ Comprobacion de operacion )

4 Inicio
Configurar

Posicion e Posicion de destino
i de FB1 (75000 [um])

Configurar
Velocidad

Velocidad de comando
de FB2 (25000 [um/s])

El motor funciona cuando se enciende X25.
El grafico muestra Configurar Posicion y Configurar Velocidad.




_ Comprobacion de operacion )

4 Inicio
Configurar

Posicion e Posicion de destino
i de FB1 (75000 [um])

Configurar
Velocidad

Velocidad de comando
de FB2 (25000 [um/s])

En mcBlendingNext, la velocidad de comando de FB1 se aplica cuando
se alcanza la posicion de destino de FB2.
Luego, el eje se mueve a la posicidn de destino de FB2.




_ Comprobacion de operacion )

f/Positioning?

HC MovehAbsolute 2
Axis Axis0001.AxisRef ,

bMovedbs1lAct ive ,

lePosition? ,

lePosVelocity? ,

Lion
Yelocity
hcceleration:= lePoshcceleration? ,

Deceleration:= lePosDeceleration? ,

(

Commandbhborted => bMove#bsZhborted,
Errar => bMovehbsZError

A continuacion, compruebe la operacion mcBlendingLow.
Cambie la entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 a
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingLow", reconstruya todos los
programas y escriba en el médulo de Motion.




_ Comprobacion de operacion )

4 Inicio
Configurar

Pasicion e Posicion de destino
i de FB1 (75000 [um])

Configurar
Velocidad

Velocidad de comando
de FB2 (25000 [um/s])

El motor funciona cuando se enciende X25.
El grafico muestra Configurar Posicion y Configurar Velocidad.




_ Comprobacion de operacion )

4 Inicio
Configurar

Posicion e Posicion de destino
i de FB1 (75000 [um])

Configurar
Velocidad

Velocidad de comando
de FB2 (25000 [um/s])

En mcBlendingLow, se aplica la velocidad de comando mas
lenta hasta que se alcanza la posicion de destino de FB1.
En el ejemplo de este curso, debido a que la velocidad de

comando de FB2 es mas lenta, la forma de onda de velocidad
es la misma que BlendingNext.




_ Comprobacion de operacion )

f/Positioning?

MC MovehAbsolute 2
Axis Axis0001.AxisRef ,

bMovedbs1lAct ive ,

lePosition? ,

lePosVYelocity? ,

Lion
Yelocity
hcceleration:= lePoshcceleration? ,

Deceleration:= lePosDeceleration? ,

(

Commandbhborted => bMovefbsZhborted,
Errar => bMovehbsZError

A continuacion, compruebe la operacidon mcBlendingHigh.
Cambie la entrada BufferMode de MC_MoveAbsolute_2 a
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingHigh", reconstruya todos los
programas y escriba en el médulo de Motion.




_ Comprobacion de operacion )

Configurar

Posicion Posicion de destino

de FB1 (75000 [pm])

Velocidad de comando
de FB1 {50000 [um/s])

Configurar
Velocidad

El motor funciona cuando se enciende X25.
El grafico muestra Configurar Posicion y Configurar Velocidad.




_ Comprobacion de operacion )

Configurar

Posicion Posicion de destino

de FB1 (75000 [pm])

Velocidad de comando
de FB1 {50000 [um/s])

Configurar
Velocidad

En mcBlendingHigh, se aplica la velocidad de comando mas
rapida hasta que se alcanza la posicion de destino de FB1.
En el ejemplo de este curso, debido a que la velocidad de

comando de FB1 es mas rapida, la forma de onda de velocidad
es la misma que BlendingPrevious.




_ Comprobacion de operacion )

Configurar

Posicion Posicion de destino

de FB1 (75000 [pm])

Velocidad de comando
de FB1 {50000 [um/s])

Configurar
Velocidad

Esto completa la comprobacién de operacion de Modo buffer.
Ir a la pagina siguiente.




_ Resumen de este Capitulo )

En este capitulo, usted ha aprendido:

e Abortar
e Almacenado en buffer
e Mezclado

e Ejemplo de programa

e Comprobacion de operacion

e Cuando el FB de tipo operacion esta corriendo y se ejecuta el siguiente FB de tipo operacion, Abortar

interrumpe la ejecucion del FB y ejecuta el siguiente FB.

Almacenado en buffer e Cuando el FB de tipo operacion esta corriendo y se ejecuta el siguiente FB de tipo operacion, el

Almacenado en buffer espera hasta que se completa el FB que se esté ejecutando y ejecuta el siguiente FB.

Mezclado e Cuando el FB de tipo operacion esta corriendo y se ejecuta el siguiente FB de tipo operacion, Mezclado

ejecuta el siguiente FB sin detener la operacion del FB que se esta ejecutando.

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

BlendingNext.

Ejemplo de programa e Seleccione el modo de buffer con la entrada Modo Buffer del FB de operacion.

Comprobacion de operacién e Ha comprobado la diferencia en el funcionamiento de cada modo buffer en el video.




Operacion con CPU de PLC )

Descargue el programa de muestra que se utilizard en este capitulo haciendo clic en el enlace a continuacion.
El contenido del programa es el mismo que el programa de muestra descrito en el capitulo 2 y el capitulo 3.
Solo el método de programacion es diferente.

RD78GBasic2_sample2.zip (1.39 MB)

_ Registro de la biblioteca FB del médulo de Motion )

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

MotionControl_RD78G_3d.zip(4.29 MB)

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



_ Registro de la biblioteca FB del médulo de Motion )

(2) Registro de la biblioteca FB
1) Abra cualquier proyecto en GX Works3, y abra la pestafia Biblioteca en la ventana Element Selection.
2) Haga clic en el boton [Register to Library List] en la parte superior, y seleccione [Register Library].
3) Cuando aparezca el mensaje "La biblioteca esta registrada en la lista", haga clic en [OK].
4) Seleccione el archivo de la biblioteca FB "MotionControl_RD78_**** msIm", y haga clic en [Open].
(**** indica la version.)
5) El Motion control FB esta registrado en la biblioteca en la ventana de seleccion de elementos.

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

- Y Tf, | Find PO : | I'l
” | [ ELY L

Rl 4 O X | ar o Library is registered to the kst Ly Lﬂ|a|‘.-?. -"xl_.‘r

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

= Library

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

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

. Organiz 4) dider

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

ol Th

=n
ok e

Fiba e | MatiarvConnsel_ PO 030, rrodm

1)

TPOU List | Favarites | History | Moduld Library |

| POU List [ Favorites | History | Module Library [




_ Creacion de proyectos

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

GX Works3

Creacion de un diagrama de configuracion

del modulo

Configuracion del parametre del médulo En este capitulo se utiliza FBO/LD para crear el programa del CPU del

fred) PLC para que la conexion de los FB se pueda comprobar facilmente.

Registro de la estacian esclava
famplificador)

Mapeo PDO

Configurar los parametros de servo

Funcion de configuracion de

control de movimiento

Registro del eje
Configurar los parametros del eje Configurar "(AxisName). AxisRef" en la etiqueta publica.

Configuracion de la etigueta piblica

[No es necesario crear un programa.)
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Coémo usar el Motion Control FB
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Este video

muestra como crear un programa FB (MCv_Jog) para la

operacion JOG, como ejemplo.
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_ Coémo usar el Motion Control FB )
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_ Coémo usar el Motion Control FB )
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_ Coémo usar el Motion Control FB
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_ Coémo usar el Motion Control FB )
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Conecte los datos estructurados de tipo AxisRef
registrados como etiqueta publica a la entrada de Axis.
Arrastre y suelte "AxisRef” (informacion del eje) en el
editor de programas.
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_ Coémo usar el Motion Control FB
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_ Descripcion del programa de muestra

(1) ServoON_Jog

Este programa ejecuta la operacién PLC ready ENCENDIDO, ENCENDIDO de servo y JOG.
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= aceleracion JOG, |a desaceleracion JOG y tirdn JOG se
almacenan en 2 etigueta,

Conecte el comande JOG de rotacién
hacda adelante (G_blogPW: X21) y el
comando JOG de ratacion inversa
{G_blogBw: X22) a |a entrada
JogForward y la entrada JogBackward de
MCv_Jog.

Dade que el valor inicial 0 se puede
utilizar en la entrada de Opciones, este se
puede omitir.

Lz salida ocupada se enciende durante la
operacién JOG.

Esto se utiliza para el interblogueo de
otros programas.



_ Descripcion del programa de muestra )

(2) Direccionamiento
Este programa realiza el regreso a la posicién inicial.
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_ Descripcion del programa de muestra )

(3) Posicionamiento
Este programa realiza la operacion de posicionamiento de un solo eje.

Cuando la sefal de inicio del control de posicionamiento
= (G_bPos: X24) esta encendida, el valor numérico requerido para
el posicionamiento se almacena en la etiqueta.

. La etiqueta que se enciende durante |a ejecucion de otro programa se usa para la condicion de interblogueo. |

Cuando se almacena el valor numérico, se retiene la solicitud de inicio de
posicionamiento (G_bPosReq).

Pt e B B P i Cuando el posicionamiento se completa normalmente (cuando transcurre
| - V- — el segundo tiempo de permanencia) o se activa la salida de error o la

salida CommandAborted del posicionamiento, la retencion se borra.

El orden de ejecucion es
posicionamiento —

- permanencia -
posicionamiento —
permanencia.

Programe la salida Error y CommandAborted del FB de
posicionamiento con la condicion OR.




_ Descripcion del programa de muestra

(4) ContinuousPo

sitioning

Este programa realiza un posicionamiento continuo utilizando el modo buffer.
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» esta encendida, el valor
numérico requerido para el
posicionamiento se almacena
en la etiqueta.

Cuando se almacena el valor numérico, se retiene la solicitud
de inicio de posicionamiento continuo (G_bContPosReq).
Cuando el posicionamiento se completa normalmente (cuando
ha transcurrido el tiempo de permanencia) o se activa la salida
de Error o la salida CommandAborted del posicionamiento, la
retencion se borra.

| Se memoriza la salida Listo de FB2 y la

; permanencia, y se inicia el temporizador
L de retardo.

=i

Después de que el tiempo de permanencia transcurre, |
: la entrada del temporizador de retardo en la cual la
. sefial de Listo estd memorizada se configura,

Programe la salida Error y CommandAborted del FB de

posicionamiento con la condicién OR.



_ Descripcion del programa de muestra

(5) ErrorReset

Este programa realiza el restablecimiento de errores.

Error Reset

n2F
Error Reset
G_bErrorReset
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I 1 1
I LI | L
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MCv_MaotionErrorReset

Execute Crone
Options Busy
Comimand Ab orted

Error

ErroelDr

StartlO

5

Cuando se enciende la sefial de reconfiguracién
de error (G_bErrorReset: X2F), se ejecutan la
reconfiguracion de error de eje (MC_Reset) y la
reconfiguracion de error del sistema
(MCv_MotionErrorReset).



_ Descripcion del programa de muestra )

(6) Monitorear
Este programa almacena SetPosition (Configurar Posicién) y SetVelocity (Configurar Velocidad) de la etiqueta global del
monitor de ejes asignada a DO y D2 del CPU del PLC.
Dado que SetPosition y SetVelocity son del tipo de niUmero real de doble precisién, se convierten al tipo de palabra doble con
signo para que puedan ser manejados facilmente por el CPU del PLC. (Nota)
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.

1 G_dSetPosition
2. G_dSetVelocity

LREAL _TO_DINT(RD78 0000 .Axis0001.Md.SetPosition);
LREAL_TO_DINTCRD78_0000.4xis0001 . .Md.SetVelocity);

G_dSetPosition — DO :
G_dSetVelocity — D2 :

(Nota) Cuando el tipo de nimero real de precision doble se convierte al tipo de palabra doble con signo, si el valor que se va a
convertir esta fuera del rango de -2147483648 a 2147483647, se produce un error de célculo.



_ Escritura del programa )

Escriba el programa y los parametros en el CPU del PLC y el médulo de Motion.
El programa solo se ingresa en el médulo del CPU. El pardmetro del eje y la configuracion de la etiqueta publica deben
ingresarse en el lado del modulo de Motion.

1) Después 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.

2) Cuando los pardmetros se ingresan en el CPU del PLC, se habilita la comunicacién con el médulo de Motion.
Seleccione [Online] — [Write to Module] en la barra de herramientas del Motion Control Setting Function para escribir todos

los datos en el médulo de Motion.

3) Restablecer CPU del PLC para finalizar la operacién de escritura.



_ Comprobacion de operacion del programa de muestra

Haga clic en el boton reproducir en la
parte inferior izquierda de la ventana.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )

T
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Compruebe el funcionamiento del programa de ejemplo.
Antes de iniciar la operacion, asegurese de que los programas y
parametros estén escritos en el CPU del PLC y el mddulo de Motion.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )

RESET RUN
STOP
ﬁ {
walffi= "
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.

Establezca el interruptor RUN/STOP/RESET del CPU del PLC en RUN.
La luz READY y la luz PROGRAM RUN del controlador programable
se encienden.

La luz RUN del moédulo de Motion se enciende.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )
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Espere hasta que se encienda la luz PROGRAM RUN del
modulo de Motion.
Se muestra "r.01" en el servoamplificador,
(Los puntos estan encendidos).
El servomotor entra en el estado ENCENDIDO de servo.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )
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Encienda X20 para ejecutar el APAGADO de servo.
Se muestra "r.01" en el servoamplificador. (Los puntos parpadean).
Apague X20 para ejecutar el ENCENDIDO de servo de nuevo.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )

10G de rotacion | JOG de ratacion |
hacia adelante inversa

) @

Encienda la rotacidon hacia adelante JOG (X21) para moverse a la

direccion de aumento de direccion y apaguela para detenerse.

Encienda la rotacidn inversa del eje JOG (X22) para moverse a la
direccidn de disminucidn de la direccion y apaguelo para detenerse.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )
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Compruebe el monitor de programa.
Cuando se enciende X21, se enciende la entrada JogForward de MCv_Jog_1.
Se realiza la operacion JOG de rotacion normal.
La salida ocupada y "G_bJogBusy" se
encienden durante la operacion.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra

CPU del PLC
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Done

Busy

Command Aborted

FALSE

ErrarlD

JOG Busy

[ G.bJogBus "

Cuando se enciende X22, se enciende la
entrada JogBackward de MCv_Jog_1.

Se realiza la operacion JOG de rotacion inversa.
La salida ocupada y "G_bJogBusy" se encienden durante la operacion.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )

Regresoala |
posicién inicial
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Encienda el regreso a la posicion inicial (X23) para iniciar el regreso a la posicion inicial.
Ejecute el regreso a la posicion inicial con el método dog de proximidad
(33 se resta de Pr.PT45)
El eje se detiene un poco mas alla del dog y configura ese punto como la
posicion inicial.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra

4 B
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Compruebe el monitor de programa.
Cuando se enciende X23, la direccidon de la posicion inicial se
almacena en la etiqueta.
"G_bHomingReq", que es el comando de ejecuciéon de MC_Home_1,
se enciende y se retiene.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra
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Se inicia la operacion de regreso a la posicion inicial.
Cuando se completa el regreso a la posicion inicial, se
encienden la salida Listo y "bHomingDone", y se
cancela la retencion de "G_bHomingReq".

A




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )

Posicionamiento
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Al encender el inicio de posicionamiento (X24), se inicia el
movimiento alternativo.
El eje avanza 150 mm y se detiene durante 0.5 segundos,
retrocede 150 mm y se detiene durante 0.5 sequndos.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )
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Compruebe el monitor de programa.
Cuando se enciende X24, los datos de posicionamiento se almacenan en
cada etiqueta y se enciende "bValueSet".
"G_bPosReq", que es el comando de ejecucion de MC_MoveAbsolute_1, se
enciende y retiene en el flanco ascendente de "bValueSet".




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )

CPU del PLC

Cuando se enciende "G_bPosReq", se inicia MC_MoveAbsolute_1 y el
servomotor comienza a funcionar.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )

CPU del PLC
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Cuando se completa el posicionamiento por MC_MoveAbsolute_1,
TON_1, que es el tiempo de permanencia, opera.
Cuando transcurren 500 ms, se ejecuta MC_MoveAbsolute 2 y el
servomotor comienza a funcionar.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra

CPU del PLC
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Cuando se completa el posicionamiento por MC_MoveAbsolute_2,
TON_2, que es el tiempo de permanencia, opera.
Cuando transcurren 500 ms, la retencion de "G_bPosReq" se borra y se
restablece al estado inicial.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )
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Encienda el inicio de posicionamiento continuo (X25) para
iniciar la operacion del modo buffer (mc_Buffered).




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )
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Compruebe el monitor de programa.

Cuando se enciende X25, los datos de posicionamiento se almacenan en
cada etiqueta y se enciende "bValueSet".
"G_bContPosReq", que es el comando de ejecucion de MC_MoAbsolute_1,
se enciende y retiene en el flanco ascendente de "bValueSet".




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )
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CPU del PLC
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Cuando se enciende "G_bContPosReq", se inicia MC_MoveAbsolute_1y
el servomotor comienza a funcionar.

En este momento, dado que la salida Activa es el comando de ejecucion

de MC_MoveAbsolute_2, MC_MoveAbsolute_2 se almacena en el buffer.

A

A




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )

CPU del PLC

Cuando se completa la operacion de MC_MoveAbsolute_1,
se ejecuta el C_MoveAbsolute_2 almacenado en el buffer.
Cuando se completa la operacion de MC_MoveAbosolute_2,
se ejecuta TON_1, que es la permanencia.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )

CPU del PLC
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Cuando transcurren 100 ms, la retencion de "G_bContPosReq"
se borra y se restablece al estado inicial.




_ Comprobacion de operacion del programa de muestra )

CPU del PLC
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Esto completa la comprobacion de funcionamiento.
Ir a la pagina siguiente.




4.7 Resumen de este Capitulo )

En este capitulo, usted ha aprendido:

e Registro de la biblioteca FB del médulo de Motion

e Creacion de proyectos

e Como usar el Motion Control FB

e Descripcion del programa de muestra

e Comprobacién de operacién del programa de muestra

Registro de la biblioteca FB del
moédulo de Motion

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

Creacion de proyectos

Configure los parametros del eje y otros ajustes como cuando programaba el médulo de Motion.

Cémo usar el Motion Control FB

El FB de control de movimiento se puede colocar en el editor de programas arrastrandolo y soltandolo

desde la pestaiia Biblioteca de la ventana de seleccién de elementos de GX Works3.

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

Descripcién del programa de muestra

Ha creado un programa similar a los programas de muestra en el capitulo 2 y el capitulo 3 usando solo el
CPU del PLC.

Comprobacién de operacion del
programa de muestra

Ha comprobado la operacion del programa de muestra en el video.




(T TLEJ Registro )

Este capitulo describe cdmo registrar datos del médulo de Motion y mostrarlos en el gréfico.
En este curso, el programa de inicio de posicionamiento del programa de muestra en el capitulo 2 y el capitulo 3 se registrara
como ejemplo.

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

_ Inicio de la herramienta de configuracion de registro )

Seleccione [Tool] — [Logging Function] — [Logging Setting] desde la barra de herramientas de la pantalla Funcion de
configuracion de control de movimiento.
Se inicia la herramienta de configuracion de registro del sistema de movimiento.

[ Toc! Pwindaw  Help BB Moticn System Logging Setting (O0RRDTBGIH) — %
~ Check Parameter Project  [dit Ordine  Help

Confirm Memory Size.. DEH Hﬁ .’&Iﬂ |
Add-on Management.. - _ Iy -

Auid-on Maragement (Motion Control Setting)—. Aecspstion Twge, Sample D T8GEse? Capdiibile St 1O 000| Type: |RO7BGEL Faad Labsts

Install Motion Software...

Operation Profile Data 3 o

CORpjey T dadel & e dabs Qo Setting, select & bk rovw, ook [Eot ] o Soubbe ok
T el & Ensling CLEta b 1M Sebent T commeanandeny i, choh [Eat] o douke ook

8 opons [ p—
[Desination Drive: of Logging Selting File: | User dave w
Deletz [Dedete A
Mo, | Taget Dlats Naevoi Leggng Tips: Fia Famat Sampheg interval Data Peints

Ho.5 and Mo, 10 ane dedicabed areas for servo system recorder,
Ede... Mk logging settings uaing Mo Tte Mo & i ¥

[Punto]

La herramienta de configuracion de registro del sistema de movimiento se puede iniciar desde [Tool] — [MotionSystem
Logging] en GX LogViewer.

B2 MELSOFT Series GX LogViewer

| File View Online
o PR s &
DB S .

Window  Help

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

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

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

Realtime Monitor Setting...

Convert Logging Files...
Cption




_ Configuracion de los datos que seran registrados )

(1) En el campo de configuracion de registro de edicion de la herramienta de configuracion de registro del sistema de
movimiento, configure el destino de almacenamiento de los datos de registro.
Luego, haga clic en el boton [Edit].
Se muestra la pantalla Configuracion de registro de datos.

B Mation System Liggeng Semng O000RDMGH] - X
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(2) Seleccione [Logging type] desde registro continuo, registro de disparador y deteccion de eventos.
En este curso, se describen los detalles del registro de disparador.
Seleccione el registro de disparador y haga clic en el boton [Next].

Maticn System  Data Logeging Setteg[Ma. 1] X

) Continumas bogging
Dlati bespging Contrases o & specilied samplng nbenval untl 8 0Q0ng 300 oemtion i pefomed
The: tagraer cordition cannct be set for 8 contrucus logang

) Trigger bogaing

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

) Ewerit detection

Exmcute the svent detection seting of the iagger condition
He lopgng diats Sies wil be crmated by evert detection




_ Configuracion de los datos que seran registrados )

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

. [Metice System Dats Logging SettinglNat] x

1) Etiqueta global e
Ingrese el nombre de la etiqueta global e ]
en el campo de nombre de datos. Logging tyve > | |EECYEERERRERRl | Sovciingieterval > | Tiiggers | Mumbercfrecerds s | Counts | Seves [+]v

En el campo de tipo de datos, seleccione
el tipo de datos de la etiqueta.

Sat the datato colact dusng loggng

Deta ports to be colected: | 7| F024Ports  bemato be deplayed: | 7| a2

2} Etiqueta local
Ingrese el nombre de los datos en formato
“nombre de programa/nombre de etiqueta
local”.
En el campo de tipo de datos, seleccione el
tipo de datos de la etiqueta.

3) Tipo de datos estructurados
Haga clic en el botdn [Asistente de entrada
de etiquetas] y seleccione el miembro del tipo
de datos estructurados de la lista.
Seleccionelo de la lista y haga clic en el boton
[Registrar] para reflejar los datos que se
recopilaran.

En este curso, los siguientes datos se registran como

ejemplo_ Labed Input Assistant B X
Set the data to collect during logging
Mombre de los datos Type: | Roal Deve Aus > |
Hexis: Name )
G_bPosReq Ao
Seructured Data Type: | Manor Data et |
. - —
Positioning/bMoveAbs1Done Data Lis |
.. Name: Data Name (Labed) = |
Positioning/bDwell1_out Wi |Object Deta_ VelAchuatabe o VelAcmualyels |
. . 2] e Limidt Vakue * W Jesch Lierit
Positioning/bMoveAbs2Done PP P M Opeatoncyde |
M Opeeration Setting at Ovemun * Md OvemunOiperation
G_bPosDone Mi  Cumert Poston Restorstion St | W9 PoaPlestoration_Status |
. . ] Execution Profils 1D Mo, * Md Profil=| D
Axis0001.Md.SetPosition TR [y Yr—— W Setdoosleration |
. R W * M Set Posiion
Axis0001.Md.SetVelocity Md | Sel Velocky | Md Setvilocy |
Mg Slawe Emulating K Md StaveEmulate_Enable I
H | |b tf: S . d | ] MW!WWM_‘W&MRM
agaclicene oton [Siguiente] cuando se complete W | Doosieraton & Sop |- Md StopMode_Deceleraton
el registro. Md  Stop Signal Sgnal Detection Method | * Md StopSignal Detection -
Roguter [l] Oom | |




_ Configuracion de los datos que seran registrados (continuacion)

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

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

Maticn Sysiem  Data Loggmg Seiting[Ne. 1) ) . ) X ]
Edit
Trigger

Lopgingtype > | Daiatobe collected » | [ EEITERNTSRETE | Triooer
Set the data aamgling el

Samging s

[#) Operaton cpeielS)
Colect daia o an inberval of the operation cycle:

Dpesration cyche ssbection:  Opeeration cycle o 1 Ee

) Time
Colect daia o & specified inlerval Sel the ime of the Gata samplng interval by ms.
000 | [ma] 03210 E5A00.000) |




_ Configuracion de los datos que seran registrados (continuacion) )

(5) La condicién para iniciar el registro se configura en  [Motion System Data Logging Seting(Ne. ] - x|
[Trigger]. — |
. . Trigger
En este curso, el bit de arranque que es la sefial de Logioghpe> | Dot e colecied> | Semplingimerve> | [ | Niosberofecorde > | Comt> | Seve> [o5
inicio de posicionamiento se utiliza como -
disparador. Cmm— . el
Trigger Type: Descrpbon

1) Seleccione [With trigger]. i Looination ~ Tikggesed when sy of e st conediions i aatified |
2) Seleccione "OR combination" para el tipo de Condtion st

disparador. Montomeg Dataforts: [ 1] 2foms B[ Ex | | Ddee | [ Doten i
3) Seleccione el nimero 1 de la lista de Mlo = .

condiciones y haga clic en el boton editar. : | |

Aparece la ventana secundaria. 2 | Y |
4) Seleccione "Data Condition", y seleccione : | |

"0001:G_bPosReq" para el nombre de datos. = * |

Seleccione "UP" para la condicion.

Cuando se complete la seleccion, ek ‘

haga clic en el boton [OK]. [ ok [ Concel .
5) Después de regresar a la pantalla original, B -

haga clic en el botdn [Next]. l @h-"mh...m,ﬂ.“m...mm,-,mm,.,-mmwm |

[ Clatia Kame Corditon CataToratart Dt Marme Tonstart Vs
00015 bPoafleg ~ |UP ~

() Faed Scan
Tigend vy ipacied ok

| O o Syt st

| Trggeed o ryser gtant

) K Trigger Inginciion Exscusion(Wi
Trggeed wher LogargRel Cd Trigger & set 1o TRUE

) Event History

Triggerad whan the svent of the comespanding evert history scoun

Sei the event code of the isgper tamet
- Multiple: vent codes can be set by using & ' hyphen] or 8. loommal

= =



_ Configuracion de los datos que seran registrados (continuacion) )

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

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

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

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

[ M oo recnita et U S0 Pecos] Die 259959
Mo, of records (after trigger): V950015 Fecosd] (110 J00000)

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

(7) El recuento de registros se configura en [Count]. En este curso, el conteo se establece en 1.
Cuando se complete la configuracién, haga clic en el boton [Next].

Mation Syitern  Data Logang Settng|Ne.1] ) . ) S
Edit

Loggingtype » | Dataiobe collected » | Samplngimierval > | Trigger > | Mumber of reconds » - Sevex [

Specfy the Noger courts

Count

@) Spected Court |1 (e 3mE7)

Execute ingoer loggreg repesledy |or the specied count
The: opesration will ke Dvenssibe’ when the masimum number of savesd fles is excesded

() Specfied Mumbar of Sarved Files
Exncute the tagger legorg repeatedly sccording 1o the mazrum number sstting of sanved fles




_ Configuracion de los datos que seran registrados (continuacion)

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

Mation Systern  Data Logging Settieg|Na. 1] X

Edit

e
Samglinginberval > | Triggers  Numberofrecords » | Count> _ Seart condibio Firish il
Shve it or kg dla e

St e cheptoon fobder of thn boggreg e Fle el then Fle format

I' Fleformas: | 450N v I ] Save e sarme fakdes a the sefing fie
Diestination drmve:

Folder

M. rumer of sarved fies

Set the maamum nusber of saved files of the destination drve
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(9) La condicion para iniciar el registro se configura en [Start condition].
En este curso, se configura "Start by User Operation".
Cuando se complete la configuracién, haga clic en el boton [Next].

Maticn Sysiem  Data Loggmg Seiting[Ne. 1) - . i x
Edit
e
Samglinginterval > | Tripgar> | humberofrecomds > | Count>  Saves _ Finish ie
Sedect the condition o start the data logging
Logging Stad Condiion
) Ao Stast |

The data loggng starts sutomaticaly of the stan of the motion system.
1 is posssible %o slop the lopgng manualy

(O Unstoppabie Ater Auto Stan
The daia logging starts sutomaticaly af the stad of the motion system
Unatle 1o stop the logang marnualy

[ (@) 2t by U Opmrmion

Esecuie the daia loggng stard operaiion in the Logging Staius and Operation window, sic |
b alao possile (0 shop the lgping manusly




_ Configuracion de los datos que seran registrados (continuacion)

(10) El nombre del registro de datos se configura en [Finish].
En este curso, se configura el valor predeterminado(LOGO1).
Cuando se complete la configuracién, haga clic en el boton [Next].

Migtion Syfem  [ats Logaing Settag|Ma. 1] x
Edit

Samglinginkerval » | Trigger>  Mumberoirecords > | Cownts | Saves | Suricondiion | [N i

Al reguired irfomation for dala keggirs Fus Been provided
T frish the: sefting, chokc the [OK] busian

m..hqmm OG0T ]I |

<Back

(11) Regrese a la herramienta de configuracién del registro del sistema de movimiento.
Los ajustes que se han configurado se pueden guardar.
Haga clic en el icono de guardar y guardelo en el destino de su eleccién.
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_ Escribir la configuracion de registro

Se ingresa la informacion de configuracién del registro.

Haga clic en el icono de configuracion de registro de escritura, seleccione la memoria objetivo, y haga clic en el boton [Write].

Aparece una ventana de confirmacién.

Haga clic en el boton [Yes] y continde. Cuando haya terminado de escribir, haga clic en el boton [OK] y cierre la pantalla.
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Wirite Logging Setting-000CeROTSG(H) (Host)
Orline operation

O R
=TT ;"

O Delete logging setting

==

Target logiging setting data

¥ the servo system recorder add-on i enabled at system
stard, No.9 and MNo. 10 will use logging seftings of the SD
memany card with prioty. Refar ta maruals for details

B Dts being edited

| E-§ Data Logging Setting
£ o D[LOGD N Trgger)

x

Maotion Systemn Logging Configuration Too!

Write the logging settings to the motion system.

<Connection Destinatlon>
RD7TEGE

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

- No.01

Writing settings will overwrite the lagging setting in the

target memory.
Do you want to continue?

Motion System Logging Configuration Tool d

o Completed writing the looging setting data.

<Caution=>

Logging is not started just by writing logging settings.

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

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




_ Iniciar el registro )

Cuando 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.

Cuando se selecciona el nombre de la configuracién de datos de registro que se ejecutard, haga clic en el botén[Start], el
LoggingStatus switches a “Waiting for trigger".

Cuando el programa se ejecuta en este estado y se cumple la condicién de disparador (cuando X24 esta activado en este
ejemplo de este curso), el estado cambia a “Triggered".

Cuando se completa el registro, el estado cambia a “CollectionCompleted” desde "Saving".
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_ Lectura de 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 Funcion de

configuracion de control de movimiento.

Cuando inicie GX LogViewer, seleccione [Online] — [Open Logging File].
Seleccione "0000:RD78G(H) (Host)" en la pantalla Destino de la conexién. (Nota)

Tool | Window Help
Check Parameter...

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

File View

o 12))

B e
Recent Folders 3
! Save Logging File to PC...,
b Begin Monitor F3
B End Monitor Alt+F3
B Pause Monitor F9
BT Restart Monitor Ctrl+F9

Connection Destination
Please select the equipment at the connection destination.

(W) Previous connecton destinabion

[0000:RDTEGH) (Host)

() Select the equipment at the connection destination

to Analog Module when the
g Module wil be accessed

7~  Clear Graph...

(Nota) Si GX LogViewer ya se inicio, y la comunicacién con el modulo de Motion ya esta configurada,

esta pantalla no se muestra.




_ Lectura de los datos de registro

Seleccione el archivo de registro que desea leer.

En el ejemplo de este capitulo, se selecciona la unidad de usuario en "LOGGING" — "LOG1" — "(Logged date and time).json".
Seleccione el nombre del archivo y haga clic en el botdn [Open File].

Logging File - 000XROTGH) (Hest) x Logging File - 0000.RDTBGIH) (Host) Logging File - 0000 ROTEG(H) (Hesi)

Target Memory | User dive e Tanget Memory | Uper dive Targen Memory | User dive

Deeciey |7 Move: Drecty | /LOGGING pove Dpectery [ /LOGGINGADGDT Move

Fefresh Up one levvel Btk Ly one levved Flefresh

Hare e Date Modfied Mame Sie Do Mocified Haree Sam  Date Hodfied
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_ Lectura de los datos de registro )

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

de onda registrada.




_ Guardar los datos de registro

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

1) Guardar como archivo csv
Seleccione [File] — [Save As] — [Save CSV File] desde la barra de herramientas de GX LogViewer.

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

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

Online | Tool Window  Help

s

View  Graph Operation  Graph View Online Tool Window He

= Open.. Ctrl+0

Recent Folders

Close

oy EE sy LTI A

' DJE% EHEEquiu

Save As

* | E]  Save CSV File.. Ctrl+S

&5 Print.. Ctrl+P

Import and Export...

Exit... Alt+F4

[ SaveUnicode Text File..  Ctrl+Shift+S

#  Save ImageFile.. Ctrl+l

Cpen Legging File..
Realtime Monitor..

Recent Folders

Ctrl+L
Cirl+R

Save Logging File to PC...

L]
|

[t
||

Begin Monitor
End Monitor
Pause Monitor
Restart Monitor

Clear Graph...




5.7 Resumen de este Capitulo )

En este capitulo, usted ha aprendido:

e Inicio de la herramienta de configuracion de registro
e Configuracién de los datos que seran registrados

e Escribir la configuracion de registro

e Iniciar el registro

e Lectura de los datos de registro

e Guardar los datos de registro

Inicio de la herramienta de e |nicie la herramienta de configuracion de registro del sistema de movimiento desde la funcion de
configuracién de registro

configuracién de control de movimiento.

Configuracion de los datos que seran e Configure los datos que seran registrados, las condiciones de disparador y otros siguiendo el procedimiento|

registrados . ) - . . -
que se muestra en la herramienta de configuracion de registro del sistema de movimiento.

Escribir la configuracién de registro e Escriba los datos de configuracién de registro en el médulo de Motion antes del registro.

Iniciar el registro e Cuando la condicion de inicio de registro se configura en "Start by User Operation”, haga clic en el boton de

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

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

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




Prueba final )

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

Hay un total de 4 preguntas (7 areas) en esta Prueba final.
Puede tomar la prueba final las veces que desee.
Resultados de la calificaciéon

El nimero de respuestas correctas, el nUmero de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas, y el resultado sobre si
aprobd o no aparecera en la pagina de calificacion.

2 [ 3 ] & [ s 167 e ® |

Vebrer a Frueba L R R Totul de pregurtas 28
menta
= P I e e Rirsgmaestas comectas: 23
Borcernage B2 %
Prueha 3 o
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= Para pasar la prueba, se requiere
et el 60% de respuestas correctas.
WadvET & Proeta b o
mArnlan
Frueba 7 |
Froska d v |7 v
Frusha ¥ o
Walver a Proeha 10
istentan




Prueba final 1

Seleccione las descripciones correctas de la etiqueta publica. (Puede seleccionar varias respuestas).

Una etiqueta publica es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el médulo
de Motion como en el CPU del PLC.

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

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




Prueba final 2 )

Primero se ejecuta FB1 y luego se ejecuta FB2.
Cuando la posicion de destino y la velocidad de destino de FB1y FB2 se muestren en la siguiente tabla, seleccione el
modo buffer que se realiza a continuacion.
Posicion objetivo | Velocidad objetivo
FB1 100000.0 [pm] 50000.0 [um/s]
FB2 200000.0 [pm] 25000.0 [um/s]
Q1
Velocidad [um/s] P1 Seleccione la respuesta adecuada.
300000 - P2 Seleccione la respuesta adecuada.
L ) .
¥ ¥ Tiempe [5]
(Alcanzado 1000000 [pm]) (Alcanzado 200000.0 [Em])
Q2
Velocidad [pm,/s]
500000 -
250000 rfrrrrmemrereeerme e \
F ¥ Tiempe [s]
(Alcanzado 100000.0 [um]) (Alcanzado 2000000 [Em])
Q1: 1: mcAborting Q2: 1: mcBlendingNext y mcBlendingHigh
2 mcBuffered 2: mcBlendingPrevious y mcBlendingHigh
3: mcBlendingNext 3: mcBlendingNext y mcBlendingLow

4: mcBlendingPrevious 4: mcBlendingPrevious y mcBlendingLow



Prueba final 3 )

Seleccione la(s) oracién(es) correcta(s) de las siguientes para programar con el CPU del PLC. (Puede seleccionar varias
respuestas).

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

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

No hay parametros que se deba configurar para el médulo de Motion.




Prueba final 4

Seleccione las respuestas apropiadas para completar los espacios en blanco.

¢ Inicie (P1) para configurar los datos que se registraran.
e Escriba los datos de registro en (P2) para realizar el registro.

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

»

P1 Seleccione la respuesta adecuada.
P2 Seleccione la respuesta adecuada.
P3 Seleccione la respuesta adecuada.

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

Q2: 1: mdédulo CPU
2: moédulo de movimiento
3: Servoamplificado

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer




Prueba final 1

Seleccione las descripciones correctas de la etiqueta publica. (Puede seleccionar varias respuestas).

Una etiqueta ptblica es una etiqueta compartida que se puede usar tanto en el médulo
de Motion como en el CPU del PLC.

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

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




Prueba final 2 )

Primero se ejecuta FB1 y luego se ejecuta FB2.
Cuando la posicion de destino y la velocidad de destino de FB1y FB2 se muestren en la siguiente tabla, seleccione el
modo buffer que se realiza a continuacion.
Posicion objetivo | Velocidad objetivo
FB1 100000.0 [um] 50000.0 [um/s]
FB2 200000.0 [pm] 25000.0 [um/s]
Q1
P1 :
Velocidad [um/s] 2: mcBuffered
300000 - P2 3: mcBlendingNext y mcBlendingLow
L ) .
¥ ¥ Tiempe [5]
(Alcanzado 1000000 [pm]) (Alcanzado 200000.0 [Em])
Q2
Velocidad [pm,/s]
500000 -
250000 frrrrmemreremeerme e \
F ¥ Tiempe [s]
(Alcanzado 100000.0 [um]) (Alcanzado 2000000 [Em])
Q1: 1: mcAborting Q2: 1: mcBlendingNext y mcBlendingHigh
2 mcBuffered 2: mcBlendingPrevious y mcBlendingHigh
3: mcBlendingNext 3: mcBlendingNext y mcBlendingLow

4: mcBlendingPrevious 4: mcBlendingPrevious y mcBlendingLow



Prueba final 3 )

Seleccione la(s) oracién(es) correcta(s) de las siguientes para programar con el CPU del PLC. (Puede seleccionar varias
respuestas).

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

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

No hay parametros que se deba configurar para el médulo de Motion.




Prueba final 4 )

»

Seleccione las respuestas apropiadas para completar los espacios en blanco.

e Inicie (P1) para configurar los datos que se registraran.
e Escriba los datos de registro en (P2) para realizar el registro.

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

P1 2: Herramienta de configuracién de registro del sistema de movimiento
P2 2: modulo de Motion
P3 2: GX LogViewer

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

Q2: 1: mdédulo CPU
2: moédulo de movimiento
3: Servoamplificado

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer




Calificacion de la prueba

Ha completado la prueba final. Sus resultados del &rea son los siguientes.
Para finalizar la prueba final, continte con la proxima pagina.

1 2 3 4 5 10
Prueba final 1 v
Prueba final 2 v v
Prueba final 3 v
Prueba final 4 v v v

Total de preguntas: 7
Respuestas correctas: 7

Porcentaje: 100 %

Borrar




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

Gracias por tomar este curso.

Esperamos que haya disfrutado las lecciones y que la informacién recibida en este curso le sea Util en el
futuro.

Puede revisar el curso las veces que desee.

Revisar

Cerrar



	Conceptos básicos del módulo de movimiento de la serie iQ-R de MELSEC (control de posicionamiento RD78G(H))
	Introducción
	Objetivo del curso
	Estructura del curso
	Cómo usar esta herramienta de aprendizaje en línea
	Precauciones de uso

	Capítulo 1 Contenidos del curso
	1.1-1 Descripción general del curso
	1.2-1 Configuración de la máquina de destino
	1.3-1 Configuración del sistema de destino
	1.4-1 Cableado del circuito externo

	Capítulo 2 Etiqueta pública
	2-1 Etiqueta pública
	2.1-1 ¿Qué es la etiqueta pública?
	2.2-1 Configuración de la etiqueta pública
	2.2-2 Configuración de la etiqueta pública
	2.2-3 Configuración de la etiqueta pública
	2.2-4 Configuración de la etiqueta pública
	2.2-5 Configuración de la etiqueta pública
	2.3-1 Ejemplo de programa
	2.3-2 Ejemplo de programa
	2.3-3 Ejemplo de programa
	2.3-4 Ejemplo de programa
	2.3-5 Ejemplo de programa
	2.3-6 Ejemplo de programa
	2.3-7 Ejemplo de programa
	2.3-8 Ejemplo de programa
	2.4-1 Programa de escritura
	2.5-1 Comprobación de operación
	2.6-1 Resumen de este Capítulo

	Capítulo 3 Modo buffer
	3-1 Modo buffer
	3.1-1 Abortar
	3.2-1 Almacenado en buffer
	3.3-1 Mezclado
	3.3-2 Mezclado
	3.3-3 Mezclado
	3.4-1 Ejemplo de programa
	3.4-2 Ejemplo de programa
	3.4-3 Ejemplo de programa
	3.5-1 Comprobación de operación
	3.6-1 Resumen de este Capítulo

	Capítulo 4 Operación con CPU de PLC
	4.1-1 Registro de la biblioteca FB del módulo de Motion
	4.1-2 Registro de la biblioteca FB del módulo de Motion
	4.2-1 Creación de proyectos
	4.3-1 Cómo usar el Motion Control FB
	4.4-1 Descripción del programa de muestra
	4.4-2 Descripción del programa de muestra
	4.4-3 Descripción del programa de muestra
	4.4-4 Descripción del programa de muestra
	4.4-5 Descripción del programa de muestra
	4.4-6 Descripción del programa de muestra
	4.5-1 Escritura del programa
	4.6-1 Comprobación de operación del programa de muestra
	4.7-1 Resumen de este Capítulo

	Capítulo 5 Registro
	5.1-1 Inicio de la herramienta de configuración de registro
	5.2-1 Configuración de los datos que serán registrados
	5.2-2 Configuración de los datos que serán registrados
	5.2-3 Configuración de los datos que serán registrados (continuación)
	5.2-4 Configuración de los datos que serán registrados (continuación)
	5.2-5 Configuración de los datos que serán registrados (continuación)
	5.2-6 Configuración de los datos que serán registrados (continuación)
	5.2-7 Configuración de los datos que serán registrados (continuación)
	5.3-1 Escribir la configuración de registro
	5.4-1 Iniciar el registro
	5.5-1 Lectura de los datos de registro
	5.5-2 Lectura de los datos de registro
	5.5-3 Lectura de los datos de registro
	5.6-1 Guardar los datos de registro
	5.7-1 Resumen de este Capítulo

	Prueba final
	Prueba final 1
	Prueba final 2
	Prueba final 3
	Prueba final 4
	Prueba final 4

Calificación de la prueba

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



