
Bộ điều khiển Hệ thống ServoBộ điều khiển Hệ thống Servo

Thông tin cơ bản về mô-đun chuyểnThông tin cơ bản về mô-đun chuyển
động dòng MELSEC iQ-Rđộng dòng MELSEC iQ-R

(Điều khiển định vị RD78G(H))(Điều khiển định vị RD78G(H))

Khóa đào tạo này dành cho những người xây dựngKhóa đào tạo này dành cho những người xây dựng
hệ thống điều khiển chuyển động bằng mô-đunhệ thống điều khiển chuyển động bằng mô-đun
Chuyển động dòng MELSEC iQ-R lần đầu tiên.Chuyển động dòng MELSEC iQ-R lần đầu tiên.

Nhấp vào nút Forward ở góc trên bên phải của mànNhấp vào nút Forward ở góc trên bên phải của màn
hình để chuyển sang trang tiếp theo.hình để chuyển sang trang tiếp theo.
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Giới thiệuGiới thiệu Mục đích của khóa họcMục đích của khóa học

Khóa học này được thiết kế nhằm mục đích phát triển kiến thức và hiểu biết về hoạt động điều khiển định vị của hệ thống điềuKhóa học này được thiết kế nhằm mục đích phát triển kiến thức và hiểu biết về hoạt động điều khiển định vị của hệ thống điều
khiển Chuyển động bằng mô-đun Chuyển động dòng MELSEC iQ-R.khiển Chuyển động bằng mô-đun Chuyển động dòng MELSEC iQ-R.

Khóa học này là phần tiếp nối của khóa học Thông tin cơ bản về mô-đun chuyển động dòng MELSEC iQ-R (Khởi độngKhóa học này là phần tiếp nối của khóa học Thông tin cơ bản về mô-đun chuyển động dòng MELSEC iQ-R (Khởi động 
RD78G(H)).RD78G(H)).
Đảm bảo đã hoàn thành khóa học Khởi động trước khi tham gia khóa học này.Đảm bảo rằng bạn đã hoàn thành khóa học Khởi động trước khi tham gia khóa học này.
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Giới thiệuGiới thiệu Mục đích của khóa họcMục đích của khóa học
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Giới thiệuGiới thiệu Mục đích của khóa họcMục đích của khóa học
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Giới thiệuGiới thiệu Cấu trúc của khóa họcCấu trúc của khóa học

Dưới đây là mục lục của khóa học này.Dưới đây là mục lục của khóa học này.
Chúng tôi khuyên bạn nên bắt đầu từ Chương 1.Chúng tôi khuyên bạn nên bắt đầu từ Chương 1.

Chương 1 - Nội dung khóa họcChương 1 - Nội dung khóa học

Chương này mô tả nội dung của khóa học.Chương này mô tả nội dung của khóa học.

Chương 2 - Nhãn công khaiChương 2 - Nhãn công khai

Chương này mô tả nhãn công khai được sử dụng để trao đổi thông tin thiết bị giữa PLC CPU và mô-đun Chuyển động.Chương này mô tả nhãn công khai được sử dụng để trao đổi thông tin thiết bị giữa PLC CPU và mô-đun Chuyển động.

Chương 3 - Chế độ đệmChương 3 - Chế độ đệm

Chương này mô tả cách điều khiển đồng bộ bằng chế độ đệm của Motion control FB.Chương này mô tả cách điều khiển đồng bộ bằng chế độ đệm của Motion control FB.

Chương 4 - Vận hành với PLC CPUChương 4 - Vận hành với PLC CPU

Chương này mô tả cách tạo một chương trình bằng Motion control FB trên PLC CPU.Chương này mô tả cách tạo một chương trình bằng Motion control FB trên PLC CPU.

Chương 5 - Ghi nhật kýChương 5 - Ghi nhật ký

Chương này mô tả cách ghi nhật ký dữ liệu bằng GX LogViewer.Chương này mô tả cách ghi nhật ký dữ liệu bằng GX LogViewer.

Bài kiểm tra cuối khóaBài kiểm tra cuối khóa

Tổng cộng 4 phần (7 câu hỏi)Tổng cộng 4 phần (7 câu hỏi)



Giới thiệuGiới thiệu Làm thế nào sử dụng Công cụ e-LearningLàm thế nào sử dụng Công cụ e-Learning

Đến trang tiếp theoĐến trang tiếp theo Đến trang tiếp theo.Đến trang tiếp theo.

Trở lại trang trướcTrở lại trang trước Trở lại trang trước.Trở lại trang trước.

Di chuyển đến trang mong muốnDi chuyển đến trang mong muốn "Mục lục" sẽ được hiển thị, cho phép bạn điều hướng đến trang mong muốn."Mục lục" sẽ được hiển thị, cho phép bạn điều hướng đến trang mong muốn.

Thoát khỏi bài họcThoát khỏi bài học Trở lại trang trước. Cửa sổ chẳng hạn như màn hình "Nội dung" và bài học sẽ được đóngTrở lại trang trước. Cửa sổ chẳng hạn như màn hình "Nội dung" và bài học sẽ được đóng
lại.lại.



Giới thiệuGiới thiệu Thận trọng khi sử dụngThận trọng khi sử dụng

■Lưu ý về an toàn■Lưu ý về an toàn

Khi sử dụng sản phẩm thực tế cho mục đích học tập, vui lòng đọc kỹ phần "Biện pháp phòng ngừa an toàn" được mô tảKhi sử dụng sản phẩm thực tế cho mục đích học tập, vui lòng đọc kỹ phần "Biện pháp phòng ngừa an toàn" được mô tả
trong hướng dẫn sử dụng của sản phẩm sẽ sử dụng và chú ý đến sự an toàn và sử dụng đúng cách.trong hướng dẫn sử dụng của sản phẩm sẽ sử dụng và chú ý đến sự an toàn và sử dụng đúng cách.

■Lưu ý trong khóa học này■Lưu ý trong khóa học này

Hình ảnh màn hình được hiển thị trong khóa học có thể khác với phần mềm thực tế tùy vào phiên bản. Khóa học sử dụngHình ảnh màn hình được hiển thị trong khóa học có thể khác với phần mềm thực tế tùy vào phiên bản. Khóa học sử dụng
phiên bản phần mềm sau đây.phiên bản phần mềm sau đây.
Phiên bản mới nhất của mỗi phần mềm, hãy truy cập website Mitsubishi Electric FA để kiểm tra.Phiên bản mới nhất của mỗi phần mềm, hãy truy cập website Mitsubishi Electric FA để kiểm tra.

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

PLC CPU phải có firmware phiên bản 44 trở lên (46 trở lên cho RD78GH).PLC CPU phải có firmware phiên bản 44 trở lên (46 trở lên cho RD78GH).
Mô-đun chuyển động phải có firmware phiên bản 10 trở lên.Mô-đun chuyển động phải có firmware phiên bản 10 trở lên.
Vui lòng tham khảo Trang web MITSUBISHI ELECTRIC FA hoặc hướng dẫn cấu hình mô-đun để biết cách cập nhật phiênVui lòng tham khảo Trang web MITSUBISHI ELECTRIC FA hoặc hướng dẫn cấu hình mô-đun để biết cách cập nhật phiên
bản firmware.bản firmware.

Biểu tượng Biểu tượng  là sách hướng dẫn tham khảo. là sách hướng dẫn tham khảo.
Những nội dung của các sách hướng dẫn được mô tả trong khóa học này là của những phiên bản sau đây.Những nội dung của các sách hướng dẫn được mô tả trong khóa học này là của những phiên bản sau đây.
Nếu khác phiên bản thì vị trí phần mô tả và các nội dung có thể hơi khác biệt.Nếu khác phiên bản thì vị trí phần mô tả và các nội dung có thể hơi khác biệt.

Tên sách hướng dẫnTên sách hướng dẫn Mã sách hướng dẫnMã sách hướng dẫn Phiên bảnPhiên bản

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

IB-0300406IB-0300406 EE

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

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

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

IB-0300431IB-0300431 EE

MELSEC iQ-R Programming ManualMELSEC iQ-R Programming Manual
(Motion Control Function Blocks)(Motion Control Function Blocks) IB-0300533IB-0300533 CC

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

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

SH-081266SH-081266 ZZ

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



Chương 1Chương 1 Nội dung khóa họcNội dung khóa học

1.11.1 Tổng quan về khóa họcTổng quan về khóa học

Phần sau đây cho thấy nội dung tổng quan về khóa học.Phần sau đây cho thấy nội dung tổng quan về khóa học.



1.21.2 Cấu hình máy mục tiêuCấu hình máy mục tiêu

Khóa học này sử dụng cơ chế vitme bi một trục tương tự như cơ chế được sử dụng trong khóa học Khởi động.Khóa học này sử dụng cơ chế vitme bi một trục tương tự như cơ chế được sử dụng trong khóa học Khởi động.



1.31.3 Cấu hình hệ thống mục tiêuCấu hình hệ thống mục tiêu

Cấu hình của hệ thống mục tiêu như sau.Cấu hình của hệ thống mục tiêu như sau.
Tháo mô-đun đầu vào từ xa khỏi hệ thống được sử dụng trong khóa học Khởi động và lắp mô-đun đầu vào RX40C7-TS vàoTháo mô-đun đầu vào từ xa khỏi hệ thống được sử dụng trong khóa học Khởi động và lắp mô-đun đầu vào RX40C7-TS vào
khe 1 của khối cơ sở của bộ điều khiển khả trình.khe 1 của khối cơ sở của bộ điều khiển khả trình.
Số trạm của bộ khuếch đại servo MR-J5-10G đã được thay đổi thành 1 và địa chỉ IP đã được thay đổi thành 192.168.3.1.Số trạm của bộ khuếch đại servo MR-J5-10G đã được thay đổi thành 1 và địa chỉ IP đã được thay đổi thành 192.168.3.1.
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Chương 2Chương 2 Nhãn công khaiNhãn công khai

Khi mô-đun đầu vào của bộ điều khiển khả trình điều khiển mô-đun Chuyển động như trong hệ thống được sử dụng trong khóaKhi mô-đun đầu vào của bộ điều khiển khả trình điều khiển mô-đun Chuyển động như trong hệ thống được sử dụng trong khóa
học này và được mô tả ở chương 1, PLC CPU và mô-đun Chuyển động phải trao đổi thông tin thiết bị.học này và được mô tả ở chương 1, PLC CPU và mô-đun Chuyển động phải trao đổi thông tin thiết bị.

Có hai phương pháp sau đây.Có hai phương pháp sau đây.

Chương này mô tả cách trao đổi dữ liệu bằng nhãn công khai.Chương này mô tả cách trao đổi dữ liệu bằng nhãn công khai.

Tải xuống chương trình mẫu sẽ được sử dụng trong chương này và chương 3 bằng cách nhấp vào liên kết bên dưới.Tải xuống chương trình mẫu sẽ được sử dụng trong chương này và chương 3 bằng cách nhấp vào liên kết bên dưới.

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

[Điểm][Điểm]
Khi sử dụng bộ nhớ đệm, hãy sao chép dữ liệu sẽ được trao đổi đến khu vực người dùng (U□\G11478000 to G11997999).Khi sử dụng bộ nhớ đệm, hãy sao chép dữ liệu sẽ được trao đổi đến khu vực người dùng (U□\G11478000 to G11997999).

Sử dụng nhãn công khai.Sử dụng nhãn công khai.
Sử dụng bộ nhớ đệm của mô-đun Chuyển động.Sử dụng bộ nhớ đệm của mô-đun Chuyển động.

1.1.
2.2.

file://nsv02/Authoring_%E3%81%9D%E3%81%AE%E4%BB%96/71_e-learning/e-learning_iQ-R%E3%83%A2%E3%83%BC%E3%82%B7%E3%83%A7%E3%83%B3%E3%83%A6%E3%83%8B%E3%83%83%E3%83%88%E5%9F%BA%E7%A4%8E(RD78G(H)%E3%83%BB%E4%BD%8D%E7%BD%AE%E6%B1%BA%E3%82%81%E5%88%B6%E5%BE%A1%E7%B7%A8)%E3%82%A2%E3%82%B8%E3%82%A23%E8%A8%80%E8%AA%9E/%E7%B7%A8%E9%9B%86%E3%83%87%E3%83%BC%E3%82%BF/03_VIE/%E3%82%AA%E3%83%B3%E3%83%A9%E3%82%A4%E3%83%B3%E7%89%88/course/bin/RD78GBasic2_Sample1.zip


2.12.1 Nhãn công khai là gì?Nhãn công khai là gì?

Nhãn công khai là nhãn dùng chung có thể sử dụng trong cả mô-đun Chuyển động và PLC CPU.Nhãn công khai là nhãn dùng chung có thể sử dụng trong cả mô-đun Chuyển động và PLC CPU.
Phần sau đây cho thấy khu vực áp dụng của nhãn cục bộ, nhãn toàn cục và nhãn công khai.Phần sau đây cho thấy khu vực áp dụng của nhãn cục bộ, nhãn toàn cục và nhãn công khai.



2.22.2 Cài đặt nhãn công khaiCài đặt nhãn công khai

[Điểm][Điểm]
Nếu cột nhãn công khai không hiển thị, hãy cuộn bảng sang bên phải.Nếu cột nhãn công khai không hiển thị, hãy cuộn bảng sang bên phải.

Cách đăng ký nhãn công khaiCách đăng ký nhãn công khai
Đăng ký nhãn công khai từ nhãn toàn cục của mô-đun Chuyển động.Đăng ký nhãn công khai từ nhãn toàn cục của mô-đun Chuyển động.
Đảm bảo rằng cột "Public Label" hiển thị trong trình biên tập nhãn toàn cục trên màn hình Motion Module Setting Function.Đảm bảo rằng cột "Public Label" hiển thị trong trình biên tập nhãn toàn cục trên màn hình Motion Module Setting Function.
Đặt "Enabled" cho nhãn sẽ được đăng ký thành nhãn công khai.Đặt "Enabled" cho nhãn sẽ được đăng ký thành nhãn công khai.
Thao tác này sẽ kích hoạt cột "Motion Control Attribute".Thao tác này sẽ kích hoạt cột "Motion Control Attribute".
Chọn xem mỗi nhãn có được đọc hoặc ghi từ/đến PLC CPU không.Chọn xem mỗi nhãn có được đọc hoặc ghi từ/đến PLC CPU không.

(1)(1)
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2.22.2 Cài đặt nhãn công khaiCài đặt nhãn công khai

Cách đăng ký dữ liệu có cấu trúc thành nhãn công khaiCách đăng ký dữ liệu có cấu trúc thành nhãn công khai
Để đặt thành phần của loại dữ liệu có cấu trúc đã chuẩn bị trong hệ thống, chẳng hạn như dữ liệu giám sát trục, thành nhãnĐể đặt thành phần của loại dữ liệu có cấu trúc đã chuẩn bị trong hệ thống, chẳng hạn như dữ liệu giám sát trục, thành nhãn
công khai, hãy đăng ký nhãn công khai theo lớp dữ liệu có cấu trúc như hiển thị bên dưới.công khai, hãy đăng ký nhãn công khai theo lớp dữ liệu có cấu trúc như hiển thị bên dưới.
Khóa học này mô tả cách đăng ký Vị trí đã đặt (SetPosition) và Vận tốc đã đặt (SetVelocity), dữ liệu giám sát (Md) của trụcKhóa học này mô tả cách đăng ký Vị trí đã đặt (SetPosition) và Vận tốc đã đặt (SetVelocity), dữ liệu giám sát (Md) của trục
truyền động thực tế (Axis_Real), thành nhãn công khai.truyền động thực tế (Axis_Real), thành nhãn công khai.

[Cách đặt AxisName.Md.SetPosition (Điều khiển vị trí hiện tại) và AxisName.Md.SetVelocity (Điều khiển vận tốc hiện tại)[Cách đặt AxisName.Md.SetPosition (Điều khiển vị trí hiện tại) và AxisName.Md.SetVelocity (Điều khiển vận tốc hiện tại)
thành nhãn công khai]thành nhãn công khai]

(3)(3)
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2.22.2 Cài đặt nhãn công khaiCài đặt nhãn công khai

Kiểm tra nhãn từ phía PLC CPUKiểm tra nhãn từ phía PLC CPU
Nhãn công khai được ánh xạ sẽ được đăng ký vào nhãn mô-đun bên phía PLC CPU.Nhãn công khai được ánh xạ sẽ được đăng ký vào nhãn mô-đun bên phía PLC CPU.
Chọn nhãn mô-đun từ cửa sổ Element Selection của GX Works3 và kiểm tra xem nhãn công khai đã được đăng ký theoChọn nhãn mô-đun từ cửa sổ Element Selection của GX Works3 và kiểm tra xem nhãn công khai đã được đăng ký theo
[0000:RD78G4] trong [Module Label] chưa.[0000:RD78G4] trong [Module Label] chưa.
Sau khi thay đổi cài đặt nhãn công khai, hãy luôn thực hiện lại "Reflect Public Labels".Sau khi thay đổi cài đặt nhãn công khai, hãy luôn thực hiện lại "Reflect Public Labels".
Khi sử dụng nhãn công khai trong PLC CPU, hãy xây dựng lại tất cả chương trình.Khi sử dụng nhãn công khai trong PLC CPU, hãy xây dựng lại tất cả chương trình.

(5)(5)
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2.32.3 Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình

Chương trình PLC CPUChương trình PLC CPU(2)(2)
Phần tiếp theo của MAIN (chương trình quét, ladder)Phần tiếp theo của MAIN (chương trình quét, ladder)1)1)
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2.32.3 Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình

Chương trình mô-đun Chuyển độngChương trình mô-đun Chuyển động(3)(3)
Quay về vị trí gốc (kiểu thực thi thông thường)Quay về vị trí gốc (kiểu thực thi thông thường)2)2)



2.32.3 Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình

Chương trình mô-đun Chuyển độngChương trình mô-đun Chuyển động(3)(3)
Định vị (kiểu thực thi thông thường)Định vị (kiểu thực thi thông thường)3)3)



2.32.3 Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình

Chương trình mô-đun Chuyển độngChương trình mô-đun Chuyển động(3)(3)
ErrorReset (kiểu thực thi thông thường)ErrorReset (kiểu thực thi thông thường)4)4)



2.42.4 Ghi chương trìnhGhi chương trình

Ghi chương trình và tham số vào PLC CPU và mô-đun Chuyển động.Ghi chương trình và tham số vào PLC CPU và mô-đun Chuyển động.

Sau khi tất cả chương trình trong PLC CPU được xây dựng lại, hãy chọn [Online] → [Write to PLC] trong thanh công cụ của GXSau khi tất cả chương trình trong PLC CPU được xây dựng lại, hãy chọn [Online] → [Write to PLC] trong thanh công cụ của GX
Works3 để ghi tất cả dữ liệu vào PLC CPU.Works3 để ghi tất cả dữ liệu vào PLC CPU.

Khi tham số được ghi vào PLC CPU, giao tiếp với mô-đun Chuyển động được bật.Khi tham số được ghi vào PLC CPU, giao tiếp với mô-đun Chuyển động được bật.
Chọn [Online] → [Write to Module] trong thanh công cụ của Motion Control Setting Function để ghi tất cả dữ liệu vào mô-đunChọn [Online] → [Write to Module] trong thanh công cụ của Motion Control Setting Function để ghi tất cả dữ liệu vào mô-đun
Chuyển động.Chuyển động.

Đặt lại PLC CPU để hoàn tất hoạt động ghi.Đặt lại PLC CPU để hoàn tất hoạt động ghi.

1)1)

2)2)

3)3)



2.52.5 Kiểm tra hoạt độngKiểm tra hoạt động
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2.52.5 Kiểm tra hoạt độngKiểm tra hoạt động



2.62.6 Tóm tắt chương nàyTóm tắt chương này

Trong chương này, bạn đã học về:Trong chương này, bạn đã học về:

Nhãn công khai là gì?Nhãn công khai là gì?

Cài đặt nhãn công khaiCài đặt nhãn công khai

Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình

Ghi chương trìnhGhi chương trình

Kiểm tra hoạt độngKiểm tra hoạt động

Những điểm quan trọngNhững điểm quan trọng

Nhãn công khai là gì?Nhãn công khai là gì? Nhãn công khai là nhãn dùng chung có thể sử dụng trong cả mô-đun Chuyển động và PLC CPU.Nhãn công khai là nhãn dùng chung có thể sử dụng trong cả mô-đun Chuyển động và PLC CPU.

Cài đặt nhãn công khaiCài đặt nhãn công khai Đăng ký nhãn công khai từ nhãn toàn cục của mô-đun Chuyển động.Đăng ký nhãn công khai từ nhãn toàn cục của mô-đun Chuyển động.

Chọn xem mỗi nhãn có được đọc hoặc ghi từ/đến PLC CPU không.Chọn xem mỗi nhãn có được đọc hoặc ghi từ/đến PLC CPU không.

Để đặt thành phần của loại dữ liệu có cấu trúc đã chuẩn bị trong hệ thống thành nhãn công khai, hãy đăngĐể đặt thành phần của loại dữ liệu có cấu trúc đã chuẩn bị trong hệ thống thành nhãn công khai, hãy đăng
ký nhãn công khai theo lớp của loại dữ liệu có cấu trúc.ký nhãn công khai theo lớp của loại dữ liệu có cấu trúc.

Sau khi đặt nhãn công khai trong mô-đun Chuyển động, xây dựng lại tất cả chương trình và ánh xạ nhãnSau khi đặt nhãn công khai trong mô-đun Chuyển động, xây dựng lại tất cả chương trình và ánh xạ nhãn
công khai.công khai.

Nhãn công khai được đăng ký vào nhãn mô-đun ở phía PLC CPU.Nhãn công khai được đăng ký vào nhãn mô-đun ở phía PLC CPU.

Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình Chương này mô tả ví dụ chương trình sau: chương trình ladder của PLC CPU sử dụng nhãn công khai đểChương này mô tả ví dụ chương trình sau: chương trình ladder của PLC CPU sử dụng nhãn công khai để

trao đổi tín hiệu bắt đầu định vị và tín hiệu hoàn thành định vị.trao đổi tín hiệu bắt đầu định vị và tín hiệu hoàn thành định vị.

Ghi chương trìnhGhi chương trình Trước tiên, ghi dữ liệu vào PLC CPU rồi ghi vào mô-đun Chuyển động.Trước tiên, ghi dữ liệu vào PLC CPU rồi ghi vào mô-đun Chuyển động.

Kiểm tra hoạt độngKiểm tra hoạt động Bạn đã kiểm tra hoạt động của chương trình mẫu trong video.Bạn đã kiểm tra hoạt động của chương trình mẫu trong video.



Chương 3Chương 3 Chế độ đệmChế độ đệm

Chế độ đệm liên tục thực thi các hoạt động bằng cách khởi động nhiều FB hoạt động của Motion control FB.Chế độ đệm liên tục thực thi các hoạt động bằng cách khởi động nhiều FB hoạt động của Motion control FB.
Chế độ có thể được thiết lập bằng đầu vào BufferMode của Motion control FB.Chế độ có thể được thiết lập bằng đầu vào BufferMode của Motion control FB.
Có thể khởi động đồng thời tối đa hai FB cho mỗi trục và nhóm trục.Có thể khởi động đồng thời tối đa hai FB cho mỗi trục và nhóm trục.

(Ví dụ)(Ví dụ) MC_MoveAbsolute MC_MoveAbsolute

[Điểm][Điểm]
Đối với đầu vào Direction và BufferMode, hãy chỉ định số hoặc bộ liệt kê ENUM bắt đầu với MC_BUFFER_MODE vàĐối với đầu vào Direction và BufferMode, hãy chỉ định số hoặc bộ liệt kê ENUM bắt đầu với MC_BUFFER_MODE và
MC_DIRECTION.MC_DIRECTION.
Để biết thông tin chi tiết về bộ liệt kê ENUM, hãy tham khảo hướng dẫn sau.Để biết thông tin chi tiết về bộ liệt kê ENUM, hãy tham khảo hướng dẫn sau.

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

2.2 List of Enumerators2.2 List of Enumerators



3.13.1 Hủy bỏHủy bỏ

Sơ đồ sau đây mô tả hoạt động khi BufferMode được đặt thành 0:mcAborting.Sơ đồ sau đây mô tả hoạt động khi BufferMode được đặt thành 0:mcAborting.
FB đang được thực thi sẽ bị gián đoạn và FB tiếp theo sẽ được thực thi ngay lập tức.FB đang được thực thi sẽ bị gián đoạn và FB tiếp theo sẽ được thực thi ngay lập tức.



3.23.2 ĐệmĐệm

Sơ đồ sau đây mô tả hoạt động khi BufferMode được đặt thành 1:mcBuffered.Sơ đồ sau đây mô tả hoạt động khi BufferMode được đặt thành 1:mcBuffered.
Khi hoạt động của FB đang được thực thi hoàn tất, FB tiếp theo sẽ được thực thi.Khi hoạt động của FB đang được thực thi hoàn tất, FB tiếp theo sẽ được thực thi.



3.33.3 Phối hợpPhối hợp

Khi BufferMode được đặt thành mcBlending***, FB tiếp theo sẽ được thực thi nối tiếp ngay sau khi đến vị trí đích của FB đangKhi BufferMode được đặt thành mcBlending***, FB tiếp theo sẽ được thực thi nối tiếp ngay sau khi đến vị trí đích của FB đang
được thực thi.được thực thi.
Trong mô tả sau, FB được thực thi đầu tiên là FB1 và FB được đệm là FB2.Trong mô tả sau, FB được thực thi đầu tiên là FB1 và FB được đệm là FB2.

BlendingPreviousBlendingPrevious
Sơ đồ sau đây mô tả hoạt động khi BufferMode được đặt thành 3: mcBlendingPrevious.Sơ đồ sau đây mô tả hoạt động khi BufferMode được đặt thành 3: mcBlendingPrevious.
Hoạt động được thực hiện ở vận tốc mục tiêu của FB1 đến khi đạt vị trí mục tiêu của FB1.Hoạt động được thực hiện ở vận tốc mục tiêu của FB1 đến khi đạt vị trí mục tiêu của FB1.
Khi hoạt động được chuyển sang FB2, vận tốc được đổi thành vận tốc mục tiêu của FB2Khi hoạt động được chuyển sang FB2, vận tốc được đổi thành vận tốc mục tiêu của FB2
và di chuyển đến vị trí mục tiêu của FB2.và di chuyển đến vị trí mục tiêu của FB2.

(1)(1)



3.33.3 Phối hợpPhối hợp

BlendingNextBlendingNext
Sơ đồ sau đây mô tả hoạt động khi BufferMode được đặt thành 4: mcBlendingNext.Sơ đồ sau đây mô tả hoạt động khi BufferMode được đặt thành 4: mcBlendingNext.
Vận tốc thay đổi thành vận tốc mục tiêu của FB2 khi hoạt động đạt đến vị trí đích của FB1.Vận tốc thay đổi thành vận tốc mục tiêu của FB2 khi hoạt động đạt đến vị trí đích của FB1.

(2)(2)



3.33.3 Phối hợpPhối hợp

Giá trị cài đặtGiá trị cài đặt Vận tốc mục tiêu của FB1 >Vận tốc mục tiêu của FB1 >
Vận tốc mục tiêu của FB2Vận tốc mục tiêu của FB2

Vận tốc mục tiêu của FB1 <Vận tốc mục tiêu của FB1 <
Vận tốc mục tiêu của MFB2Vận tốc mục tiêu của MFB2

2: mcBlendingLow2: mcBlendingLow Hoạt động tương tự BlendingPreviousHoạt động tương tự BlendingPrevious Hoạt động tương tự BlendingNextHoạt động tương tự BlendingNext

5: mcBlendingHigh5: mcBlendingHigh Hoạt động tương tự BlendingNextHoạt động tương tự BlendingNext Hoạt động tương tự BlendingPreviousHoạt động tương tự BlendingPrevious

[Điểm][Điểm]
Sơ đồ sau đây mô tả dạng sóng vận tốc cho BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh và BlendingLow khi vận tốc mụcSơ đồ sau đây mô tả dạng sóng vận tốc cho BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh và BlendingLow khi vận tốc mục
tiêu của FB1 và FB2 bằng nhau.tiêu của FB1 và FB2 bằng nhau.

BlendingLow, BlendingHighBlendingLow, BlendingHigh
Hoạt động khi BufferMode được đặt thành 2: mcBlendingLow hoặc 5: mcBlendingHigh thay đổi tùy thuộc vào vận tốc mục tiêuHoạt động khi BufferMode được đặt thành 2: mcBlendingLow hoặc 5: mcBlendingHigh thay đổi tùy thuộc vào vận tốc mục tiêu
nào lớn hơn giữa FB1 và FB2.nào lớn hơn giữa FB1 và FB2.

(3)(3)



3.43.4 Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình

MụcMục FB1 (MC_MoveAbsolute)FB1 (MC_MoveAbsolute) FB2 (MC_MoveAbsolute)FB2 (MC_MoveAbsolute)

Địa chỉ định vịĐịa chỉ định vị 75000,0 [µm]75000,0 [µm] 150000,0 [µm]150000,0 [µm]

Vận tốcVận tốc 50000,0 [µm/s]50000,0 [µm/s] 25000,0 [µm/s]25000,0 [µm/s]

Tăng tốc, giảm tốcTăng tốc, giảm tốc 100000,0 [µm/ s100000,0 [µm/ s22]] 50000,0 [µm/ s50000,0 [µm/ s22]]

GiậtGiật 200000,0 [µm/ s200000,0 [µm/ s33]] 100000,0 [µm/ s100000,0 [µm/ s33]]

Hoạt động của chương trình mẫuHoạt động của chương trình mẫu
Chương này sử dụng chương trình mẫu được sử dụng ở Chương 2.Chương này sử dụng chương trình mẫu được sử dụng ở Chương 2.
Kiểm tra sự khác biệt trong hoạt động của chế độ đệm trong chương trình bắt đầu bằng X25.Kiểm tra sự khác biệt trong hoạt động của chế độ đệm trong chương trình bắt đầu bằng X25.

(1)(1)



3.43.4 Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình

Chương trình PLC CPUChương trình PLC CPU
MAIN (chương trình quét, ladder)MAIN (chương trình quét, ladder)

(2)(2)



3.43.4 Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình

Chương trình mô-đun chuyển độngChương trình mô-đun chuyển động
ContinuousPositioning (kiểu thực thi thông thường)ContinuousPositioning (kiểu thực thi thông thường)

(3)(3)



3.53.5 Kiểm tra hoạt độngKiểm tra hoạt động
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3.63.6 Tóm tắt chương nàyTóm tắt chương này

Trong chương này, bạn đã học về:Trong chương này, bạn đã học về:

Hủy bỏHủy bỏ

ĐệmĐệm

Phối hợpPhối hợp

Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình

Kiểm tra hoạt độngKiểm tra hoạt động

Những điểm quan trọngNhững điểm quan trọng

Hủy bỏHủy bỏ Khi FB loại hoạt động đang chạy và FB loại hoạt động tiếp theo được thực thi, quy trình Hủy bỏ sẽ ngưngKhi FB loại hoạt động đang chạy và FB loại hoạt động tiếp theo được thực thi, quy trình Hủy bỏ sẽ ngưng

FB đang được thực thi và thực thi FB tiếp theo.FB đang được thực thi và thực thi FB tiếp theo.

ĐệmĐệm Khi FB loại hoạt động đang chạy và FB loại hoạt động tiếp theo được thực thi, quy trình Đệm sẽ đợi choKhi FB loại hoạt động đang chạy và FB loại hoạt động tiếp theo được thực thi, quy trình Đệm sẽ đợi cho
đến khi FB đang được thực thi hoàn thành và thực thi FB tiếp theo.đến khi FB đang được thực thi hoàn thành và thực thi FB tiếp theo.

Phối hợpPhối hợp Khi FB loại hoạt động đang chạy và FB loại hoạt động tiếp theo được thực thi, quy trình Phối hợp sẽ thực thiKhi FB loại hoạt động đang chạy và FB loại hoạt động tiếp theo được thực thi, quy trình Phối hợp sẽ thực thi
FB tiếp theo mà không dừng hoạt động của FB đang được thực thi.FB tiếp theo mà không dừng hoạt động của FB đang được thực thi.

Có bốn phương pháp chuyển đổi vận tốc trong quy trình Phối hợp: BlendingLow, BlendingHigh,Có bốn phương pháp chuyển đổi vận tốc trong quy trình Phối hợp: BlendingLow, BlendingHigh,

BlendingPrevious và BlendingNext.BlendingPrevious và BlendingNext.

Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình Chọn chế độ đệm với đầu vào BufferMode của FB hoạt động.Chọn chế độ đệm với đầu vào BufferMode của FB hoạt động.

Kiểm tra hoạt độngKiểm tra hoạt động Bạn đã kiểm tra sự khác biệt trong hoạt động của từng chế độ đệm trong video.Bạn đã kiểm tra sự khác biệt trong hoạt động của từng chế độ đệm trong video.



Chương 4Chương 4 Vận hành với PLC CPUVận hành với PLC CPU

Tải xuống chương trình mẫu sẽ được sử dụng trong chương này bằng liên kết bên dưới.Tải xuống chương trình mẫu sẽ được sử dụng trong chương này bằng liên kết bên dưới.
Nội dung chương trình này giống với chương trình mẫu được mô tả ở chương 2 và chương 3.Nội dung chương trình này giống với chương trình mẫu được mô tả ở chương 2 và chương 3.
Chỉ có phương pháp lập trình là khác nhau.Chỉ có phương pháp lập trình là khác nhau.

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

4.14.1 Đăng ký Thư viện FB mô-đun chuyển độngĐăng ký Thư viện FB mô-đun chuyển động

Tải xuống thư viện FBTải xuống thư viện FB
Motion control FB có thể được sử dụng trong chương trình của PLC CPU bằng cách đăng ký thư viện FB cho mô-đunMotion control FB có thể được sử dụng trong chương trình của PLC CPU bằng cách đăng ký thư viện FB cho mô-đun
Chuyển động với GX Works3.Chuyển động với GX Works3.
Tải xuống thư viện FB bằng liên kết bên dưới và giải nén tệp ZIP đến đích mong muốn.Tải xuống thư viện FB bằng liên kết bên dưới và giải nén tệp ZIP đến đích mong muốn.

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

(Lưu ý) Bạn có thể tải xuống phiên bản mới nhất của thư viện FB từ Trang web toàn cầu của MITSUBISHI ELECTRIC FA.(Lưu ý) Bạn có thể tải xuống phiên bản mới nhất của thư viện FB từ Trang web toàn cầu của MITSUBISHI ELECTRIC FA.

(1)(1)

file://nsv02/Authoring_%E3%81%9D%E3%81%AE%E4%BB%96/71_e-learning/e-learning_iQ-R%E3%83%A2%E3%83%BC%E3%82%B7%E3%83%A7%E3%83%B3%E3%83%A6%E3%83%8B%E3%83%83%E3%83%88%E5%9F%BA%E7%A4%8E(RD78G(H)%E3%83%BB%E4%BD%8D%E7%BD%AE%E6%B1%BA%E3%82%81%E5%88%B6%E5%BE%A1%E7%B7%A8)%E3%82%A2%E3%82%B8%E3%82%A23%E8%A8%80%E8%AA%9E/%E7%B7%A8%E9%9B%86%E3%83%87%E3%83%BC%E3%82%BF/03_VIE/%E3%82%AA%E3%83%B3%E3%83%A9%E3%82%A4%E3%83%B3%E7%89%88/course/bin/RD78GBasic2_Sample2.zip
file://nsv02/Authoring_%E3%81%9D%E3%81%AE%E4%BB%96/71_e-learning/e-learning_iQ-R%E3%83%A2%E3%83%BC%E3%82%B7%E3%83%A7%E3%83%B3%E3%83%A6%E3%83%8B%E3%83%83%E3%83%88%E5%9F%BA%E7%A4%8E(RD78G(H)%E3%83%BB%E4%BD%8D%E7%BD%AE%E6%B1%BA%E3%82%81%E5%88%B6%E5%BE%A1%E7%B7%A8)%E3%82%A2%E3%82%B8%E3%82%A23%E8%A8%80%E8%AA%9E/%E7%B7%A8%E9%9B%86%E3%83%87%E3%83%BC%E3%82%BF/03_VIE/%E3%82%AA%E3%83%B3%E3%83%A9%E3%82%A4%E3%83%B3%E7%89%88/course/bin/MotionControl_RD78G_3d.zip


4.14.1 Đăng ký Thư viện FB mô-đun chuyển độngĐăng ký Thư viện FB mô-đun chuyển động

Đăng ký thư viện FBĐăng ký thư viện FB(2)(2)
Mở dự án bất kỳ trong GX Works3 và mở thẻ Thư viện trong cửa sổ Element Selection.Mở dự án bất kỳ trong GX Works3 và mở thẻ Thư viện trong cửa sổ Element Selection.
Nhấp vào nút [Register to Library List] ở phần bên trên và chọn [Register Library].Nhấp vào nút [Register to Library List] ở phần bên trên và chọn [Register Library].
Khi thông báo "Thư viện đã được đăng ký vào danh sách" hiện lên, hãy nhấp vào [OK].Khi thông báo "Thư viện đã được đăng ký vào danh sách" hiện lên, hãy nhấp vào [OK].
Chọn tệp thư viện FB "MotionControl_RD78_****.mslm" và nhấp vào [Open].Chọn tệp thư viện FB "MotionControl_RD78_****.mslm" và nhấp vào [Open].
(**** biểu thị phiên bản.)(**** biểu thị phiên bản.)
Motion control FB được đăng ký vào thư viện trong cửa sổ Chọn yếu tố.Motion control FB được đăng ký vào thư viện trong cửa sổ Chọn yếu tố.

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

5)5)



4.24.2 Tạo dự ánTạo dự án

Quy trình tạo dự án giống với mô tả ở phần trước.Quy trình tạo dự án giống với mô tả ở phần trước.



4.34.3 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB
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4.44.4 Mô tả về chương trình mẫuMô tả về chương trình mẫu

Quay về vị trí gốcQuay về vị trí gốc
Chương trình này thực thi hoạt động quay về vị trí gốc.Chương trình này thực thi hoạt động quay về vị trí gốc.

(2)(2)



4.44.4 Mô tả về chương trình mẫuMô tả về chương trình mẫu

Định vịĐịnh vị
Chương trình này thực thi hoạt động định vị trục đơn.Chương trình này thực thi hoạt động định vị trục đơn.

(3)(3)



4.44.4 Mô tả về chương trình mẫuMô tả về chương trình mẫu

ContinuousPositioningContinuousPositioning
Chương trình này thực thi định vị liên tục bằng chế độ đệm.Chương trình này thực thi định vị liên tục bằng chế độ đệm.

(4)(4)



4.44.4 Mô tả về chương trình mẫuMô tả về chương trình mẫu

ErrorResetErrorReset
Chương trình này thiết lập lại lỗi.Chương trình này thiết lập lại lỗi.

(5)(5)



4.44.4 Mô tả về chương trình mẫuMô tả về chương trình mẫu

Giám sátGiám sát
Chương trình này lưu trữ SetPosition (Vị trí đã đặt) và SetVelocity (Vận tốc đã đặt) của nhãn toàn cục giám sát trục được chỉChương trình này lưu trữ SetPosition (Vị trí đã đặt) và SetVelocity (Vận tốc đã đặt) của nhãn toàn cục giám sát trục được chỉ
định cho D0 và D2 của PLC CPU.định cho D0 và D2 của PLC CPU.
Vì SetPosition và SetVelocity là loại số thực có độ chính xác kép nên chúng được chuyển đổi thành loại từ kép có dấu để PLCVì SetPosition và SetVelocity là loại số thực có độ chính xác kép nên chúng được chuyển đổi thành loại từ kép có dấu để PLC
CPU có thể dễ dàng xử lý. (Lưu ý)CPU có thể dễ dàng xử lý. (Lưu ý)
Những thiết bị từ này không được sử dụng trong đối tượng.Những thiết bị từ này không được sử dụng trong đối tượng.
Chúng được sử dụng để hiển thị trên chương trình tuần tự khác và GOT, cũng như cho các mục đích khác. Chương trình nàyChúng được sử dụng để hiển thị trên chương trình tuần tự khác và GOT, cũng như cho các mục đích khác. Chương trình này
được mô tả bằng ST.được mô tả bằng ST.

(6)(6)

Khi loại số thực có độ chính xác kép được chuyển đổi thành loại từ kép có dấu, nếu giá trị cần chuyển đổi nằm ngoàiKhi loại số thực có độ chính xác kép được chuyển đổi thành loại từ kép có dấu, nếu giá trị cần chuyển đổi nằm ngoài
phạm vi từ -2147483648 đến 2147483647 thì sẽ xảy ra lỗi tính toán.phạm vi từ -2147483648 đến 2147483647 thì sẽ xảy ra lỗi tính toán.

(Lưu ý)(Lưu ý)



4.54.5 Ghi chương trìnhGhi chương trình

Ghi chương trình và tham số vào PLC CPU và mô-đun Chuyển động.Ghi chương trình và tham số vào PLC CPU và mô-đun Chuyển động.
Chương trình chỉ được ghi vào mô-đun CPU. Thông số trục và cài đặt nhãn công khai phải được ghi vào phía mô-đun ChuyểnChương trình chỉ được ghi vào mô-đun CPU. Thông số trục và cài đặt nhãn công khai phải được ghi vào phía mô-đun Chuyển
động.động.

Sau khi tất cả chương trình trong PLC CPU được xây dựng lại, hãy chọn [Online] → [Write to PLC] trong thanh công cụ của GXSau khi tất cả chương trình trong PLC CPU được xây dựng lại, hãy chọn [Online] → [Write to PLC] trong thanh công cụ của GX
Works3 để ghi tất cả dữ liệu vào PLC CPU.Works3 để ghi tất cả dữ liệu vào PLC CPU.

Khi tham số được ghi vào PLC CPU, giao tiếp với mô-đun Chuyển động được bật.Khi tham số được ghi vào PLC CPU, giao tiếp với mô-đun Chuyển động được bật.
Chọn [Online] → [Write to Module] trong thanh công cụ của Motion Control Setting Function để ghi tất cả dữ liệu vào mô-đunChọn [Online] → [Write to Module] trong thanh công cụ của Motion Control Setting Function để ghi tất cả dữ liệu vào mô-đun
Chuyển động.Chuyển động.

Đặt lại PLC CPU để hoàn tất hoạt động ghi.Đặt lại PLC CPU để hoàn tất hoạt động ghi.

1)1)

2)2)

3)3)



4.64.6 Kiểm tra hoạt động của chương trình mẫuKiểm tra hoạt động của chương trình mẫu
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4.74.7 Tóm tắt chương nàyTóm tắt chương này

Trong chương này, bạn đã học về:Trong chương này, bạn đã học về:

Đăng ký Thư viện FB mô-đun chuyển độngĐăng ký Thư viện FB mô-đun chuyển động

Tạo dự ánTạo dự án

Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB

Mô tả về chương trình mẫuMô tả về chương trình mẫu

Kiểm tra hoạt động của chương trình mẫuKiểm tra hoạt động của chương trình mẫu

Những điểm quan trọngNhững điểm quan trọng

Đăng ký Thư viện FB mô-đun chuyểnĐăng ký Thư viện FB mô-đun chuyển
độngđộng Thư viện FB phải được đăng ký với GX Works3 để sử dụng Motion control FB trong PLC CPU.Thư viện FB phải được đăng ký với GX Works3 để sử dụng Motion control FB trong PLC CPU.

Tạo dự ánTạo dự án Cấu hình tham số trục và cài đặt khác như khi lập trình mô-đun Chuyển động.Cấu hình tham số trục và cài đặt khác như khi lập trình mô-đun Chuyển động.

Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB Có thể đặt FB điều khiển chuyển động vào trình biên tập chương trình bằng cách kéo và thả từ thẻ ThưCó thể đặt FB điều khiển chuyển động vào trình biên tập chương trình bằng cách kéo và thả từ thẻ Thư

viện của cửa sổ Chọn yếu tố của GX Works3.viện của cửa sổ Chọn yếu tố của GX Works3.

Kết nối tiếp điểm và nhãn với đầu vào/đầu ra của FB.Kết nối tiếp điểm và nhãn với đầu vào/đầu ra của FB.

Mô tả về chương trình mẫuMô tả về chương trình mẫu Bạn đã tạo một chương trình tương tự như các chương trình mẫu trong chương 2 và chương 3 chỉ bằngBạn đã tạo một chương trình tương tự như các chương trình mẫu trong chương 2 và chương 3 chỉ bằng

cách sử dụng PLC CPU.cách sử dụng PLC CPU.

Kiểm tra hoạt động của chương trìnhKiểm tra hoạt động của chương trình
mẫumẫu Bạn đã kiểm tra hoạt động của chương trình mẫu trong video.Bạn đã kiểm tra hoạt động của chương trình mẫu trong video.



Chương 5Chương 5 Ghi nhật kýGhi nhật ký

Chương này mô tả cách ghi nhật ký dữ liệu của mô-đun Chuyển động và hiển thị dữ liệu trong biểu đồ.Chương này mô tả cách ghi nhật ký dữ liệu của mô-đun Chuyển động và hiển thị dữ liệu trong biểu đồ.
Trong khóa học này, chương trình khởi động định vị thuộc chương trình mẫu ở chương 2 và chương 3 sẽ được ghi nhật ký làmTrong khóa học này, chương trình khởi động định vị thuộc chương trình mẫu ở chương 2 và chương 3 sẽ được ghi nhật ký làm
ví dụ.ví dụ.

5.15.1 Khởi động Công cụ cấu hình ghi nhật kýKhởi động Công cụ cấu hình ghi nhật ký

Chọn [Tool] → [Logging Function] → [Logging Setting] từ thanh công cụ của màn hình Motion Control Setting Function.Chọn [Tool] → [Logging Function] → [Logging Setting] từ thanh công cụ của màn hình Motion Control Setting Function.
Công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động khởi động.Công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động khởi động.

[Điểm][Điểm]
Bạn có thể khởi động Công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động từ [Tool] → [MotionSystem Logging] trong GXBạn có thể khởi động Công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động từ [Tool] → [MotionSystem Logging] trong GX
LogViewer.LogViewer.

Không thể ghi nhật ký chương trình trong chương 4 bằng quy trình được mô tả trong chương này.Không thể ghi nhật ký chương trình trong chương 4 bằng quy trình được mô tả trong chương này.
Phải sử dụng "CPU Module Logging Configuration Tool".Phải sử dụng "CPU Module Logging Configuration Tool".

(Lưu ý)(Lưu ý)



5.25.2 Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật kýCài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký

Đặt đích lưu cho dữ liệu ghi nhật ký trong trường chỉnh sửa cài đặt ghi nhật ký của công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thốngĐặt đích lưu cho dữ liệu ghi nhật ký trong trường chỉnh sửa cài đặt ghi nhật ký của công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống
chuyển động.chuyển động.
Sau đó nhấp vào nút [Edit].Sau đó nhấp vào nút [Edit].
Màn hình Cài đặt ghi nhật ký dữ liệu sẽ được hiển thị.Màn hình Cài đặt ghi nhật ký dữ liệu sẽ được hiển thị.

Chọn [Logging type] từ ghi nhật ký liên tục, kích hoạt ghi nhật ký và phát hiện sự kiện.Chọn [Logging type] từ ghi nhật ký liên tục, kích hoạt ghi nhật ký và phát hiện sự kiện.
Khóa học này sẽ mô tả thông tin chi tiết về kích hoạt ghi nhật ký.Khóa học này sẽ mô tả thông tin chi tiết về kích hoạt ghi nhật ký.
Chọn kích hoạt ghi nhật ký, sau đó chọn nút [Next].Chọn kích hoạt ghi nhật ký, sau đó chọn nút [Next].

(1)(1)

(2)(2)



5.25.2 Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật kýCài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký

Nhãn của dữ liệu cần ghi nhật ký được đăng ký trong [Data to be collected].Nhãn của dữ liệu cần ghi nhật ký được đăng ký trong [Data to be collected].(3)(3)



5.25.2 Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký (Tiếp theo)Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký (Tiếp theo)

Đặt khoảng thời gian lấy mẫu trong [Sampling Interval].Đặt khoảng thời gian lấy mẫu trong [Sampling Interval].
Sử dụng chu trình hoạt động số 1 để lấy mẫu trong khóa học này.Sử dụng chu trình hoạt động số 1 để lấy mẫu trong khóa học này.

Sau khi chọn khoảng thời gian lấy mẫu, hãy nhấp vào nút [Next].Sau khi chọn khoảng thời gian lấy mẫu, hãy nhấp vào nút [Next].

(4)(4)



5.25.2 Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký (Tiếp theo)Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký (Tiếp theo)

Điều kiện để bắt đầu ghi nhật ký được đặtĐiều kiện để bắt đầu ghi nhật ký được đặt
trong [Trigger].trong [Trigger].
Bit khởi động, là tín hiệu bắt đầu định vị,Bit khởi động, là tín hiệu bắt đầu định vị,
được sử dụng làm bộ kích hoạt trong khóađược sử dụng làm bộ kích hoạt trong khóa
học này.học này.

(5)(5)

Chọn [With trigger].Chọn [With trigger].

Chọn "OR combination" làm loại kíchChọn "OR combination" làm loại kích
hoạt.hoạt.

Chọn Số 1 trong danh sách điều kiện vàChọn Số 1 trong danh sách điều kiện và
nhấp vào nút chỉnh sửa. Cửa sổ phụ sẽnhấp vào nút chỉnh sửa. Cửa sổ phụ sẽ
hiện ra.hiện ra.

Chọn "Data Condition" và chọnChọn "Data Condition" và chọn
"0001:G_bPosReq" làm tên dữ liệu."0001:G_bPosReq" làm tên dữ liệu.
Chọn "UP" làm điều kiện.Chọn "UP" làm điều kiện.
Khi lựa chọn hoàn tất,Khi lựa chọn hoàn tất,
hãy nhấp vào nút [OK].hãy nhấp vào nút [OK].

Sau khi bạn quay về màn hình ban đầu,Sau khi bạn quay về màn hình ban đầu,
hãy nhấp vào nút [Next].hãy nhấp vào nút [Next].

1)1)

2)2)

3)3)

4)4)

5)5)



5.25.2 Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký (Tiếp theo)Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký (Tiếp theo)

Số lượng điểm lấy mẫu được đặt trong [Number of records].Số lượng điểm lấy mẫu được đặt trong [Number of records].
Trong khóa học này, Số bản ghi (trước khi kích hoạt) được đặt thành "500" và Số bản ghi (sau khi kích hoạt) được đặt thànhTrong khóa học này, Số bản ghi (trước khi kích hoạt) được đặt thành "500" và Số bản ghi (sau khi kích hoạt) được đặt thành
"19500"."19500".
Khi cài đặt hoàn tất, hãy nhấp vào nút [Next].Khi cài đặt hoàn tất, hãy nhấp vào nút [Next].

Số lần ghi nhật ký được đặt trong [Count]. Số lần ghi được đặt thành 1 trong khóa học này.Số lần ghi nhật ký được đặt trong [Count]. Số lần ghi được đặt thành 1 trong khóa học này.
Khi cài đặt hoàn tất, hãy nhấp vào nút [Next].Khi cài đặt hoàn tất, hãy nhấp vào nút [Next].

(6)(6)

(7)(7)



5.25.2 Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký (Tiếp theo)Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký (Tiếp theo)

Định dạng tệp và số tệp dữ liệu ghi nhật ký đã lưu sẽ được đặt trong [Save].Định dạng tệp và số tệp dữ liệu ghi nhật ký đã lưu sẽ được đặt trong [Save].
Trong khóa học này, giá trị mặc định (định dạng: JSON, số tệp đã lưu: 1) được đặt.Trong khóa học này, giá trị mặc định (định dạng: JSON, số tệp đã lưu: 1) được đặt.
Khi cài đặt hoàn tất, hãy nhấp vào nút [Next].Khi cài đặt hoàn tất, hãy nhấp vào nút [Next].

Điều kiện để bắt đầu ghi nhật ký được đặt trong [Start condition].Điều kiện để bắt đầu ghi nhật ký được đặt trong [Start condition].
"Start by User Operation" được đặt trong khóa học này."Start by User Operation" được đặt trong khóa học này.
Khi cài đặt hoàn tất, hãy nhấp vào nút [Next].Khi cài đặt hoàn tất, hãy nhấp vào nút [Next].

(8)(8)

(9)(9)



5.25.2 Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký (Tiếp theo)Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký (Tiếp theo)

Tên của nhật ký dữ liệu được đặt trong [Finish].Tên của nhật ký dữ liệu được đặt trong [Finish].
Giá trị mặc định (LOG01) được đặt trong khóa học này.Giá trị mặc định (LOG01) được đặt trong khóa học này.
Khi cài đặt hoàn tất, hãy nhấp vào nút [Next].Khi cài đặt hoàn tất, hãy nhấp vào nút [Next].

Quay lại công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động.Quay lại công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động.
Bạn có thể lưu lại cài đặt đã được cấu hình.Bạn có thể lưu lại cài đặt đã được cấu hình.
Nhấp vào biểu tượng lưu và lưu vào đích tùy chọn.Nhấp vào biểu tượng lưu và lưu vào đích tùy chọn.

(10)(10)

(11)(11)



5.35.3 Ghi cài đặt ghi nhật kýGhi cài đặt ghi nhật ký

Thông tin cài đặt của nhật ký được ghi.Thông tin cài đặt của nhật ký được ghi.
Nhấp vào biểu tượng cài đặt ghi nhật ký, chọn bộ nhớ đích và nhấp vào nút [Write].Nhấp vào biểu tượng cài đặt ghi nhật ký, chọn bộ nhớ đích và nhấp vào nút [Write].
Một cửa sổ xác nhận sẽ xuất hiện.Một cửa sổ xác nhận sẽ xuất hiện.
Nhấp vào nút [Yes] và tiếp tục. Khi ghi xong, nhấp vào nút [OK] và đóng màn hình.Nhấp vào nút [Yes] và tiếp tục. Khi ghi xong, nhấp vào nút [OK] và đóng màn hình.



5.45.4 Bắt đầu ghi nhật kýBắt đầu ghi nhật ký

Khi "Start by User Operation" được đặt trong 5.2 (9), hãy nhấp vào biểu tượng [Logging Status and Operation] để hiển thị mànKhi "Start by User Operation" được đặt trong 5.2 (9), hãy nhấp vào biểu tượng [Logging Status and Operation] để hiển thị màn
hình [Logging Status and Operation] và bắt đầu ghi nhật ký.hình [Logging Status and Operation] và bắt đầu ghi nhật ký.
Khi chọn tên cài đặt dữ liệu ghi nhật ký sẽ được thực thi và nhấp vào nút [Start], LoggingStatus sẽ chuyển thành "Waiting forKhi chọn tên cài đặt dữ liệu ghi nhật ký sẽ được thực thi và nhấp vào nút [Start], LoggingStatus sẽ chuyển thành "Waiting for
trigger".trigger".
Khi chương trình được thực thi ở trạng thái này và điều kiện kích hoạt (khi X24 được BẬT trong ví dụ của khóa học này) đượcKhi chương trình được thực thi ở trạng thái này và điều kiện kích hoạt (khi X24 được BẬT trong ví dụ của khóa học này) được
thỏa mãn, trạng thái sẽ chuyển sang "Triggered".thỏa mãn, trạng thái sẽ chuyển sang "Triggered".
Khi quá trình ghi nhật ký hoàn tất, trạng thái sẽ chuyển từ "Saving" thành "CollectionCompleted".Khi quá trình ghi nhật ký hoàn tất, trạng thái sẽ chuyển từ "Saving" thành "CollectionCompleted".



5.55.5 Đọc dữ liệu ghi nhật kýĐọc dữ liệu ghi nhật ký

GX LogViewer được sử dụng để đọc dữ liệu ghi nhật ký.GX LogViewer được sử dụng để đọc dữ liệu ghi nhật ký.
Chọn [Tool] → [Logging Function] → [Start GX LogViewer] từ thanh công cụ của màn hình Motion Control Setting Function.Chọn [Tool] → [Logging Function] → [Start GX LogViewer] từ thanh công cụ của màn hình Motion Control Setting Function.
Khi GX LogViewer khởi động, hãy chọn [Online] → [Open Logging File].Khi GX LogViewer khởi động, hãy chọn [Online] → [Open Logging File].
Chọn "0000:RD78G(H) (Host)" trong màn hình Đích kết nối. (Lưu ý)Chọn "0000:RD78G(H) (Host)" trong màn hình Đích kết nối. (Lưu ý)

Nếu GX LogViewer đã khởi động và giao tiếp với mô-đun Chuyển động đã thiết lập thì màn hình này sẽ không đượcNếu GX LogViewer đã khởi động và giao tiếp với mô-đun Chuyển động đã thiết lập thì màn hình này sẽ không được
hiển thị.hiển thị.

(Lưu ý)(Lưu ý)



5.55.5 Đọc dữ liệu ghi nhật kýĐọc dữ liệu ghi nhật ký

Chọn tệp ghi nhật ký sẽ được đọc.Chọn tệp ghi nhật ký sẽ được đọc.
Ổ đĩa người dùng trong "LOGGING" → "LOG1" → "(Logged date and time).json" được chọn trong ví dụ của chương này.Ổ đĩa người dùng trong "LOGGING" → "LOG1" → "(Logged date and time).json" được chọn trong ví dụ của chương này.
Chọn tên tệp và nhấp vào nút [Open File].Chọn tên tệp và nhấp vào nút [Open File].



5.55.5 Đọc dữ liệu ghi nhật kýĐọc dữ liệu ghi nhật ký

Dữ liệu dạng sóng được ghi trong GX LogViewer được hiển thị.Dữ liệu dạng sóng được ghi trong GX LogViewer được hiển thị.
Khi định dạng biểu đồ được đổi từ "Equidistance Plot" thành "Time Interval Plot", toàn bộ dạng sóng ghi nhật ký có thể đượcKhi định dạng biểu đồ được đổi từ "Equidistance Plot" thành "Time Interval Plot", toàn bộ dạng sóng ghi nhật ký có thể được
hiển thị.hiển thị.



5.65.6 Lưu dữ liệu ghi nhật kýLưu dữ liệu ghi nhật ký

Dữ liệu dạng sóng ghi nhật ký có thể được lưu dưới dạng tệp csv hoặc tệp json.Dữ liệu dạng sóng ghi nhật ký có thể được lưu dưới dạng tệp csv hoặc tệp json.
(Khi được ghi nhật ký ở định dạng CSV, dữ liệu có thể được lưu dưới dạng tệp CSV.)(Khi được ghi nhật ký ở định dạng CSV, dữ liệu có thể được lưu dưới dạng tệp CSV.)

Khi lưu dưới dạng tệp csvKhi lưu dưới dạng tệp csv
Chọn [File] → [Save As] → [Save CSV File] từ thanh công cụ của GX LogViewer.Chọn [File] → [Save As] → [Save CSV File] từ thanh công cụ của GX LogViewer.

1)1)

Khi lưu dưới dạng tệp jsonKhi lưu dưới dạng tệp json
Chọn [Online] → [Save Logging File to PC] từ thanh công cụ của GX LogViewer.Chọn [Online] → [Save Logging File to PC] từ thanh công cụ của GX LogViewer.

2)2)



5.75.7 Tóm tắt chương nàyTóm tắt chương này

Trong chương này, bạn đã học về:Trong chương này, bạn đã học về:

Khởi động Công cụ cấu hình ghi nhật kýKhởi động Công cụ cấu hình ghi nhật ký

Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật kýCài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký

Ghi cài đặt ghi nhật kýGhi cài đặt ghi nhật ký

Bắt đầu ghi nhật kýBắt đầu ghi nhật ký

Đọc dữ liệu ghi nhật kýĐọc dữ liệu ghi nhật ký

Lưu dữ liệu ghi nhật kýLưu dữ liệu ghi nhật ký

Những điểm quan trọngNhững điểm quan trọng

Khởi động Công cụ cấu hình ghi nhậtKhởi động Công cụ cấu hình ghi nhật
kýký Khởi động công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động từ chức năng cài đặt điều khiển chuyển động.Khởi động công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động từ chức năng cài đặt điều khiển chuyển động.

Cài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật kýCài đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký Đặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký, điều kiện kích hoạt và dữ liệu khác bằng cách làm theo quy trình được hiểnĐặt dữ liệu sẽ được ghi nhật ký, điều kiện kích hoạt và dữ liệu khác bằng cách làm theo quy trình được hiển
thị trong công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động.thị trong công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động.

Ghi cài đặt ghi nhật kýGhi cài đặt ghi nhật ký Ghi dữ liệu cài đặt ghi nhật ký vào mô-đun Chuyển động trước khi ghi nhật ký.Ghi dữ liệu cài đặt ghi nhật ký vào mô-đun Chuyển động trước khi ghi nhật ký.

Bắt đầu ghi nhật kýBắt đầu ghi nhật ký Khi điều kiện bắt đầu ghi nhật ký được đặt thành "Start by User Operation", hãy nhấp vào nút bắt đầu trongKhi điều kiện bắt đầu ghi nhật ký được đặt thành "Start by User Operation", hãy nhấp vào nút bắt đầu trong
màn hình "Logging Status and Operation" để bắt đầu ghi nhật ký.màn hình "Logging Status and Operation" để bắt đầu ghi nhật ký.

Đọc dữ liệu ghi nhật kýĐọc dữ liệu ghi nhật ký GX LogViewer được sử dụng để đọc dữ liệu ghi nhật ký.GX LogViewer được sử dụng để đọc dữ liệu ghi nhật ký.

Lưu dữ liệu ghi nhật kýLưu dữ liệu ghi nhật ký Dữ liệu dạng sóng ghi nhật ký có thể được lưu dưới dạng tệp csv hoặc tệp json.Dữ liệu dạng sóng ghi nhật ký có thể được lưu dưới dạng tệp csv hoặc tệp json.



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóaBài kiểm tra cuối khóa

Bạn hiện đã hoàn thành tất cả bài học của Khóa học Bạn hiện đã hoàn thành tất cả bài học của Khóa học Thông tin cơ bản về mô-đun chuyển động dòng MELSEC iQ-R (ĐiềuThông tin cơ bản về mô-đun chuyển động dòng MELSEC iQ-R (Điều
khiển định vị RD78G(H))khiển định vị RD78G(H)), bạn đã sẵn sàng để làm bài kiểm tra cuối khóa. Nếu bạn chưa rõ về bất kỳ chủ đề nào đã được, bạn đã sẵn sàng để làm bài kiểm tra cuối khóa. Nếu bạn chưa rõ về bất kỳ chủ đề nào đã được
hướng dẫn, vui lòng tận dụng cơ hội này để xem lại chủ đề đó.hướng dẫn, vui lòng tận dụng cơ hội này để xem lại chủ đề đó.

Có tổng cộng 4 câu hỏi (7 mục) trong Bài kiểm tra cuối khóa này.Có tổng cộng 4 câu hỏi (7 mục) trong Bài kiểm tra cuối khóa này.

Bạn có thể làm bài kiểm tra cuối khóa nhiều lần tùy thích.Bạn có thể làm bài kiểm tra cuối khóa nhiều lần tùy thích.

Kết quả điểm sốKết quả điểm số

Số lượng câu trả lời đúng, số lượng câu hỏi, tỷ lệ câu trả lời đúng, và kết quả đạt/hỏng sẽ xuất hiện trên trang điểm số.Số lượng câu trả lời đúng, số lượng câu hỏi, tỷ lệ câu trả lời đúng, và kết quả đạt/hỏng sẽ xuất hiện trên trang điểm số.



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóa 1Bài kiểm tra cuối khóa 1

Chọn (các) mô tả chính xác của nhãn công khai. (Bạn có thể chọn nhiều câu trả lời.)Chọn (các) mô tả chính xác của nhãn công khai. (Bạn có thể chọn nhiều câu trả lời.)

  

Nhãn công khai là nhãn dùng chung có thể sử dụng trong cả mô-đun Chuyển động và PLC CPU.Nhãn công khai là nhãn dùng chung có thể sử dụng trong cả mô-đun Chuyển động và PLC CPU.

Nhãn công khai được đăng ký từ nhãn toàn cục của PLC CPU.Nhãn công khai được đăng ký từ nhãn toàn cục của PLC CPU.

Khi nhãn toàn cục được đặt thành nhãn công khai, hãy chọn xem nhãn có được đọc hay ghi từ/tới PLCKhi nhãn toàn cục được đặt thành nhãn công khai, hãy chọn xem nhãn có được đọc hay ghi từ/tới PLC
CPU không.CPU không.



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóa 2Bài kiểm tra cuối khóa 2

FB1 được thực thi trước, FB2 được thực thi sau.FB1 được thực thi trước, FB2 được thực thi sau.
Khi FB1 và FB2 có vị trí mục tiêu và vận tốc mục tiêu như được hiển thị trong bảng sau, hãy chế độ đệm được thực thi tiếp theo.Khi FB1 và FB2 có vị trí mục tiêu và vận tốc mục tiêu như được hiển thị trong bảng sau, hãy chế độ đệm được thực thi tiếp theo.

Vị trí mục tiêuVị trí mục tiêu Vận tốc mục tiêuVận tốc mục tiêu

FB1FB1 100000,0 [µm]100000,0 [µm] 50000,0 [µm/s]50000,0 [µm/s]

FB2FB2 200000,0 [µm]200000,0 [µm] 25000,0 [µm/s]25000,0 [µm/s]

Chọn câu trả lời thích hợp.Chọn câu trả lời thích hợp.

Chọn câu trả lời thích hợp.Chọn câu trả lời thích hợp.

Q1:

Q2:

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

• 1：mcBlendingNext và mcBlendingHigh
• 2：mcBlendingPrevious và mcBlendingHigh
• 3：mcBlendingNext và mcBlendingLow
• 4：mcBlendingPrevious và mcBlendingLow



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóa 3Bài kiểm tra cuối khóa 3

Chọn (các) câu đúng trong các câu sau để lập trình với PLC CPU. (Bạn có thể chọn nhiều câu trả lời.)Chọn (các) câu đúng trong các câu sau để lập trình với PLC CPU. (Bạn có thể chọn nhiều câu trả lời.)

  

Thư viện FB phải được đăng ký với GX Works3 để sử dụng Motion control FB cho mô-đun ChuyểnThư viện FB phải được đăng ký với GX Works3 để sử dụng Motion control FB cho mô-đun Chuyển
động trong PLC CPU.động trong PLC CPU.

Đặt motion control FB vào trình biên tập chương trình từ cây dự án của GX Works3.Đặt motion control FB vào trình biên tập chương trình từ cây dự án của GX Works3.

Không có tham số nào được đặt cho mô-đun Chuyển động.Không có tham số nào được đặt cho mô-đun Chuyển động.



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóa 4Bài kiểm tra cuối khóa 4����������+�+����.�.������������������  ����������!!��''������""��������##����		$$��������%%������//������������  ��

��������00������������

((������

������������))��

��**

����		����  ������!!������

����""��������  ##����!!$$���,�,������%%""������##&&��������$$������

����''����

����������������--��������������������((��

����

������##����))������**����((��������

������))������**))��������
������

������
((������
1�1�

��������
))

��������
**22������
����555555
  $$$$$$
33������
��






��������666666
��%%������""""""
44777777
��������������
��






��������������������������������������������						������

Q1:

Q2:

Q3:

• 1：CPU module logging configuration tool
• 2：Công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động

• 1：Mô-đun CPU
• 2：Mô-đun Chuyển động
• 3：B ộ khuếch đại servo

• 1：MR Configurator2
• 2：GX LogViewer



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóa 1Bài kiểm tra cuối khóa 1

Chọn (các) mô tả chính xác của nhãn công khai. (Bạn có thể chọn nhiều câu trả lời.)Chọn (các) mô tả chính xác của nhãn công khai. (Bạn có thể chọn nhiều câu trả lời.)

Nhãn công khai là nhãn dùng chung có thể sử dụng trong cả mô-đun Chuyển động và PLC CPU.Nhãn công khai là nhãn dùng chung có thể sử dụng trong cả mô-đun Chuyển động và PLC CPU.

Nhãn công khai được đăng ký từ nhãn toàn cục của PLC CPU.Nhãn công khai được đăng ký từ nhãn toàn cục của PLC CPU.

Khi nhãn toàn cục được đặt thành nhãn công khai, hãy chọn xem nhãn có được đọc hay ghi từ/tới PLCKhi nhãn toàn cục được đặt thành nhãn công khai, hãy chọn xem nhãn có được đọc hay ghi từ/tới PLC
CPU không.CPU không.



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóa 2Bài kiểm tra cuối khóa 2

FB1 được thực thi trước, FB2 được thực thi sau.FB1 được thực thi trước, FB2 được thực thi sau.
Khi FB1 và FB2 có vị trí mục tiêu và vận tốc mục tiêu như được hiển thị trong bảng sau, hãy chế độ đệm được thực thi tiếp theo.Khi FB1 và FB2 có vị trí mục tiêu và vận tốc mục tiêu như được hiển thị trong bảng sau, hãy chế độ đệm được thực thi tiếp theo.

Vị trí mục tiêuVị trí mục tiêu Vận tốc mục tiêuVận tốc mục tiêu

FB1FB1 100000,0 [µm]100000,0 [µm] 50000,0 [µm/s]50000,0 [µm/s]

FB2FB2 200000,0 [µm]200000,0 [µm] 25000,0 [µm/s]25000,0 [µm/s]

2: mcBuffered2: mcBuffered

3: mcBlendingNext và mcBlendingLow3: mcBlendingNext và mcBlendingLow

Q1:

Q2:

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

• 1：mcBlendingNext và mcBlendingHigh
• 2：mcBlendingPrevious và mcBlendingHigh
• 3：mcBlendingNext và mcBlendingLow
• 4：mcBlendingPrevious và mcBlendingLow



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóa 3Bài kiểm tra cuối khóa 3

Chọn (các) câu đúng trong các câu sau để lập trình với PLC CPU. (Bạn có thể chọn nhiều câu trả lời.)Chọn (các) câu đúng trong các câu sau để lập trình với PLC CPU. (Bạn có thể chọn nhiều câu trả lời.)

Thư viện FB phải được đăng ký với GX Works3 để sử dụng Motion control FB cho mô-đun ChuyểnThư viện FB phải được đăng ký với GX Works3 để sử dụng Motion control FB cho mô-đun Chuyển
động trong PLC CPU.động trong PLC CPU.

Đặt motion control FB vào trình biên tập chương trình từ cây dự án của GX Works3.Đặt motion control FB vào trình biên tập chương trình từ cây dự án của GX Works3.

Không có tham số nào được đặt cho mô-đun Chuyển động.Không có tham số nào được đặt cho mô-đun Chuyển động.



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóa 4Bài kiểm tra cuối khóa 4

Q1:

Q2:

Q3:

• 1：CPU module logging configuration tool
• 2：Công cụ cài đặt ghi nhật ký hệ thống chuyển động

• 1：Mô-đun CPU
• 2：Mô-đun Chuyển động
• 3：B ộ khuếch đại servo

• 1：MR Configurator2
• 2：GX LogViewer
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Kiểm traKiểm tra Điểm kiểm traĐiểm kiểm tra

11 22 33 44 55 66 77 88 99 1010
Bài kiểm tra cuối khóa 1Bài kiểm tra cuối khóa 1
Bài kiểm tra cuối khóa 2Bài kiểm tra cuối khóa 2
Bài kiểm tra cuối khóa 3Bài kiểm tra cuối khóa 3
Bài kiểm tra cuối khóa 4Bài kiểm tra cuối khóa 4

Tổng số câu hỏi:Tổng số câu hỏi: 77
Câu trả lời đúng:Câu trả lời đúng: 77
Tỷ lệ phần trăm:Tỷ lệ phần trăm: 100100 %%

Bạn đã hoàn thành Bài kiểm tra cuối khóa. Kết quả của bạn như sau.Bạn đã hoàn thành Bài kiểm tra cuối khóa. Kết quả của bạn như sau.
Để kết thúc Bài kiểm tra cuối khóa, hãy tiếp tục tới trang tiếp theo.Để kết thúc Bài kiểm tra cuối khóa, hãy tiếp tục tới trang tiếp theo.

XóaXóa



Bạn đã hoàn thành Khóa học Bạn đã hoàn thành Khóa học "Thông tin cơ bản về mô-đun chuyển"Thông tin cơ bản về mô-đun chuyển
động dòng MELSEC iQ-R (Điều khiển định vị RD78G(H))"động dòng MELSEC iQ-R (Điều khiển định vị RD78G(H))"..

Cảm ơn bạn đã tham gia khóa học này.Cảm ơn bạn đã tham gia khóa học này.

Chúng tôi hy vọng bạn thích các bài học và những thông tin bạn có được trong khóa học này sẽ hữu íchChúng tôi hy vọng bạn thích các bài học và những thông tin bạn có được trong khóa học này sẽ hữu ích
trong tương lai.trong tương lai.

Bạn có thể xem lại khóa học này nhiều lần tùy ý.Bạn có thể xem lại khóa học này nhiều lần tùy ý.

Xem lạiXem lại

ĐóngĐóng
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