
Bộ điều khiển Hệ thống ServoBộ điều khiển Hệ thống Servo

Kiến thức cơ bản về Mô đunKiến thức cơ bản về Mô đun
chuyển động MELSEC iQ-Rchuyển động MELSEC iQ-R

Series (RD78G(H)/Khởi động)Series (RD78G(H)/Khởi động)

Khóa học này dành cho những người tham gia - làKhóa học này dành cho những người tham gia - là
những người sẽ thiết lập một hệ thống điều khiểnnhững người sẽ thiết lập một hệ thống điều khiển
chuyển động sử dụng mô đun chuyển độngchuyển động sử dụng mô đun chuyển động
MELSEC iQ-R series lần đầu tiên.MELSEC iQ-R series lần đầu tiên.



Nhấp vào nút Forward ở góc trên bên phải củaNhấp vào nút Forward ở góc trên bên phải của
màn hình để chuyển sang trang tiếp theo.màn hình để chuyển sang trang tiếp theo.

L(CTS)00735VIE



Giới thiệuGiới thiệu Mục đích của khóa họcMục đích của khóa học

Khóa học này dành cho những người sẽ thiết lập một hệ thống điều khiển chuyển động sử dụng mô đun MELSEC iQ-R seriesKhóa học này dành cho những người sẽ thiết lập một hệ thống điều khiển chuyển động sử dụng mô đun MELSEC iQ-R series
lần đầu tiên và cung cấp kiến thức cơ bản từ thiết kế hệ thống cho đến lắp đặt, kết nối dây, cài đặt và lập trình.lần đầu tiên và cung cấp kiến thức cơ bản từ thiết kế hệ thống cho đến lắp đặt, kết nối dây, cài đặt và lập trình.

Khóa học này đòi hỏi kiến thức cơ bản về các PLC MELSEC iQ-R series, AC servo và điều khiển định vị.
Khóa học này đòi hỏi kiến thức cơ bản về các PLC MELSEC iQ-R series, AC servo và điều khiển định vị.


Người mới bắt đầu nên học những khóa học sau đây.
Người mới bắt đầu nên học những khóa học sau đây.



• Khóa học "MELSEC iQ-R Series Cơ bản"• Khóa học "MELSEC iQ-R Series Cơ bản"
• Khóa học "GX Works3 (Ladder)"• Khóa học "GX Works3 (Ladder)"
•• Khóa học "Lập trình cơ bản (Structured Text)"Khóa học "Lập trình cơ bản (Structured Text)"
•• Khóa học "Thiết bị FA cho người mới bắt đầu (Điều khiển vị trí)"Khóa học "Thiết bị FA cho người mới bắt đầu (Điều khiển vị trí)"

PLCopenPLCopen®® là nhãn hiệu đã đăng ký của PLCopen. là nhãn hiệu đã đăng ký của PLCopen.


WindowsWindows®® là nhãn hiệu đã đăng ký của Microsoft Corporation tại Hoa Kỳ và các quốc gia khác. là nhãn hiệu đã đăng ký của Microsoft Corporation tại Hoa Kỳ và các quốc gia khác.



Giới thiệuGiới thiệu Mục đích của khóa họcMục đích của khóa học

Khóa học này dành cho những người sẽ thiết lập một hệ thống điều khiển chuyển động sử dụng mô đun MELSEC iQ-R seriesKhóa học này dành cho những người sẽ thiết lập một hệ thống điều khiển chuyển động sử dụng mô đun MELSEC iQ-R series
lần đầu tiên và cung cấp kiến thức cơ bản từ thiết kế hệ thống cho đến lắp đặt, kết nối dây, cài đặt và lập trình.lần đầu tiên và cung cấp kiến thức cơ bản từ thiết kế hệ thống cho đến lắp đặt, kết nối dây, cài đặt và lập trình.

Khóa học này đòi hỏi kiến thức cơ bản về các PLC MELSEC iQ-R series, AC servo và điều khiển định vị.
Khóa học này đòi hỏi kiến thức cơ bản về các PLC MELSEC iQ-R series, AC servo và điều khiển định vị.


Người mới bắt đầu nên học những khóa học sau đây.
Người mới bắt đầu nên học những khóa học sau đây.



• Khóa học "MELSEC iQ-R Series Cơ bản"• Khóa học "MELSEC iQ-R Series Cơ bản"
• Khóa học "GX Works3 (Ladder)"• Khóa học "GX Works3 (Ladder)"
•• Khóa học "Lập trình cơ bản (Structured Text)"Khóa học "Lập trình cơ bản (Structured Text)"
•• Khóa học "Thiết bị FA cho người mới bắt đầu (Điều khiển vị trí)"Khóa học "Thiết bị FA cho người mới bắt đầu (Điều khiển vị trí)"

PLCopenPLCopen®® là nhãn hiệu đã đăng ký của PLCopen. là nhãn hiệu đã đăng ký của PLCopen.


WindowsWindows®® là nhãn hiệu đã đăng ký của Microsoft Corporation tại Hoa Kỳ và các quốc gia khác. là nhãn hiệu đã đăng ký của Microsoft Corporation tại Hoa Kỳ và các quốc gia khác.



Giới thiệuGiới thiệu Mục đích của khóa họcMục đích của khóa học

Khóa học này dành cho những người sẽ thiết lập một hệ thống điều khiển chuyển động sử dụng mô đun MELSEC iQ-R seriesKhóa học này dành cho những người sẽ thiết lập một hệ thống điều khiển chuyển động sử dụng mô đun MELSEC iQ-R series
lần đầu tiên và cung cấp kiến thức cơ bản từ thiết kế hệ thống cho đến lắp đặt, kết nối dây, cài đặt và lập trình.lần đầu tiên và cung cấp kiến thức cơ bản từ thiết kế hệ thống cho đến lắp đặt, kết nối dây, cài đặt và lập trình.

Khóa học này đòi hỏi kiến thức cơ bản về các PLC MELSEC iQ-R series, AC servo và điều khiển định vị.
Khóa học này đòi hỏi kiến thức cơ bản về các PLC MELSEC iQ-R series, AC servo và điều khiển định vị.


Người mới bắt đầu nên học những khóa học sau đây.
Người mới bắt đầu nên học những khóa học sau đây.



• Khóa học "MELSEC iQ-R Series Cơ bản"• Khóa học "MELSEC iQ-R Series Cơ bản"
• Khóa học "GX Works3 (Ladder)"• Khóa học "GX Works3 (Ladder)"
•• Khóa học "Lập trình cơ bản (Structured Text)"Khóa học "Lập trình cơ bản (Structured Text)"
•• Khóa học "Thiết bị FA cho người mới bắt đầu (Điều khiển vị trí)"Khóa học "Thiết bị FA cho người mới bắt đầu (Điều khiển vị trí)"

PLCopenPLCopen®® là nhãn hiệu đã đăng ký của PLCopen. là nhãn hiệu đã đăng ký của PLCopen.


WindowsWindows®® là nhãn hiệu đã đăng ký của Microsoft Corporation tại Hoa Kỳ và các quốc gia khác. là nhãn hiệu đã đăng ký của Microsoft Corporation tại Hoa Kỳ và các quốc gia khác.



Giới thiệuGiới thiệu Mục đích của khóa họcMục đích của khóa học

Khóa học này dành cho những người sẽ thiết lập một hệ thống điều khiển chuyển động sử dụng mô đun MELSEC iQ-R seriesKhóa học này dành cho những người sẽ thiết lập một hệ thống điều khiển chuyển động sử dụng mô đun MELSEC iQ-R series
lần đầu tiên và cung cấp kiến thức cơ bản từ thiết kế hệ thống cho đến lắp đặt, kết nối dây, cài đặt và lập trình.lần đầu tiên và cung cấp kiến thức cơ bản từ thiết kế hệ thống cho đến lắp đặt, kết nối dây, cài đặt và lập trình.

Khóa học này đòi hỏi kiến thức cơ bản về các PLC MELSEC iQ-R series, AC servo và điều khiển định vị.
Khóa học này đòi hỏi kiến thức cơ bản về các PLC MELSEC iQ-R series, AC servo và điều khiển định vị.


Người mới bắt đầu nên học những khóa học sau đây.
Người mới bắt đầu nên học những khóa học sau đây.



• Khóa học "MELSEC iQ-R Series Cơ bản"• Khóa học "MELSEC iQ-R Series Cơ bản"
• Khóa học "GX Works3 (Ladder)"• Khóa học "GX Works3 (Ladder)"
•• Khóa học "Lập trình cơ bản (Structured Text)"Khóa học "Lập trình cơ bản (Structured Text)"
•• Khóa học "Thiết bị FA cho người mới bắt đầu (Điều khiển vị trí)"Khóa học "Thiết bị FA cho người mới bắt đầu (Điều khiển vị trí)"

PLCopenPLCopen®® là nhãn hiệu đã đăng ký của PLCopen. là nhãn hiệu đã đăng ký của PLCopen.


WindowsWindows®® là nhãn hiệu đã đăng ký của Microsoft Corporation tại Hoa Kỳ và các quốc gia khác. là nhãn hiệu đã đăng ký của Microsoft Corporation tại Hoa Kỳ và các quốc gia khác.



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 Kiến thức cơ bản để học Khóa học nàyChương 1 Kiến thức cơ bản để học Khóa học này

Chương này mô tả những kiến thức cần thiết để học khóa học này.Chương này mô tả những kiến thức cần thiết để học khóa học này.

Chương 2 Xây dựng hệ thống mẫuChương 2 Xây dựng hệ thống mẫu

Chương này mô tả cấu hình phần cứng của hệ thống mẫu.Chương này mô tả cấu hình phần cứng của hệ thống mẫu.

Chương 3 Tạo lập dự ánChương 3 Tạo lập dự án

Chương này mô tả phần mềm của hệ thống mẫu.Chương này mô tả phần mềm của hệ thống mẫu.

Chương 4 Chương trình mẫu và Kiểm tra vận hànhChương 4 Chương trình mẫu và Kiểm tra vận hành

TChương này mô tả các nội dung chương trình và việc vận hành hệ thống mẫu sử dụng chương trình mẫu.TChương này mô tả các nội dung chương trình và việc vận hành hệ thống mẫu sử dụng chương trình mẫu.

Bài kiểm tra cuối khóaBài kiểm tra cuối khóa

Tổng cộng 5 phần (7 câu hỏi) Điểm đạt: Tối thiểu 60%Tổng cộng 5 phần (7 câu hỏi) Điểm đạt: Tối thiểu 60%



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 đượcTrở lại trang trước.
Cửa sổ chẳng hạn như màn hình “Nội dung” và bài học sẽ được
đóng lại.đóng lại.



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

■Lưu ý về an toàn■Lưu ý về an toàn

Khi bạn học dựa trên việc sử dụng các sản phẩm thực tế, vui lòng đọc kỹ những lưu ý về an toàn có trong sách hướngKhi bạn học dựa trên việc sử dụng các sản phẩm thực tế, vui lòng đọc kỹ những lưu ý về an toàn có trong sách hướng
dẫn kèm theo.dẫn kèm theo.

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

Các màn hình hiển thị của phiên bản phần mềm mà bạn đang sử dụng có thể khác với hình ảnh trong khóa học này.Các màn hình hiển thị của phiên bản phần mềm mà bạn đang sử dụng có thể khác với hình ảnh trong khóa học này.
Khóa học này dành cho các phiên bản phần mềm sau đây.Khóa học này dành cho các 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.1.072AVer.1.072A Motion Control SettingMotion Control Setting Ver.1.015RVer.1.015R
   MELSOFT MR Configurator2MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.115VVer.1.115V

　　　　　　　　　　

Phiên bản firmware của PLC CPU phải từ 44 trở về sau (từ 46 trở về sau đối với RD78GH). Phiên bản firmware của PLC CPU phải từ 44 trở về sau (từ 46 trở về sau đối với RD78GH). 


Phiên bản firmware của mô đun chuyển động phải từ 14 trở về sau. Phiên bản firmware của mô đun chuyển động phải từ 14 trở về sau. 


Để biết cách cập nhật phiên bản firmware, hãy tham khảo sách hướng dẫn cấu hình mô đun.Để biết cách cập nhật phiên bản firmware, hãy tham khảo sách hướng dẫn cấu hình mô đun.

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

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

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

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


(Motion Module Instructions, (Motion Module Instructions, 


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

IB-0300431IB-0300431 CC

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

IB-030533IB-030533 AA

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

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


(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)

SH-081266SH-081266 WW

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



Chương 1Chương 1 Kiến thức cơ bản để học Khóa học nàyKiến thức cơ bản để học Khóa học này

1.11.1 Chủ đề của Khóa học nàyChủ đề của Khóa học này

Trong khóa học này, bạn sẽ học cách điều khiển cơ chế của một vít me bi một trục bằng cách sử dụng mô đun chuyển độngTrong khóa học này, bạn sẽ học cách điều khiển cơ chế của một vít me bi một trục bằng cách sử dụng mô đun chuyển động
RD78G và AC servo của MELSERVO-J5 series.RD78G và AC servo của MELSERVO-J5 series.



Sự vận hành PTP dưới đây là chủ đề của khóa học này.Sự vận hành PTP dưới đây là chủ đề của khóa học này.



1.21.2 Trình tự của Khóa học nàyTrình tự của Khóa học này

Sau đây là trình tự của khóa học này.Sau đây là trình tự của khóa học này.



1.31.3 PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB

PLCopenPLCopen®® là một tổ chức bên thứ ba, hướng tới việc nâng cao sự hiệu quả phát triển của các ứng dụng PLC, xúc tiến tiêu là một tổ chức bên thứ ba, hướng tới việc nâng cao sự hiệu quả phát triển của các ứng dụng PLC, xúc tiến tiêu
chuẩn quốc tế IEC 61131-3 đối với lập trình PLC, tạo lập và chứng nhận các thông số kỹ thuật của khối chức năng (FB) tiêuchuẩn quốc tế IEC 61131-3 đối với lập trình PLC, tạo lập và chứng nhận các thông số kỹ thuật của khối chức năng (FB) tiêu
chuẩn mà không phụ thuộc vào nhà cung cấp.
chuẩn mà không phụ thuộc vào nhà cung cấp.



Việc sử dụng FB được chỉ định bởi PLCopenViệc sử dụng FB được chỉ định bởi PLCopen®® cho phép việc lập trình không phụ thuộc vào các nhà sản xuất PLC bởi vì các cho phép việc lập trình không phụ thuộc vào các nhà sản xuất PLC bởi vì các
thông số kỹ thuật về vận hành và I/O của FB đã được chuẩn hóa.thông số kỹ thuật về vận hành và I/O của FB đã được chuẩn hóa.


Điều này giúp chương trình có được cấu trúc và nâng cao tính tái sử dụng, nhờ đó cắt giảm chi phí kỹ thuật. Điều này giúp chương trình có được cấu trúc và nâng cao tính tái sử dụng, nhờ đó cắt giảm chi phí kỹ thuật. 


Điều khiển chuyển động được định nghĩa là Motion Control FB.Điều khiển chuyển động được định nghĩa là Motion Control FB.



Mô đun chuyển động tương thích với Motion Control FB này (sau đây được gọi là MCFB) và sử dụng FB này để lập trình.
(ĐểMô đun chuyển động tương thích với Motion Control FB này (sau đây được gọi là MCFB) và sử dụng FB này để lập trình.
(Để
biết thêm chi tiết, vui lòng tham khảo Chương 4.)biết thêm chi tiết, vui lòng tham khảo Chương 4.)

Ví dụ) MC_MoveRelative (giá trị điều khiển vị trí tương đối)Ví dụ) MC_MoveRelative (giá trị điều khiển vị trí tương đối)



1.41.4 Lập trình sử dụng STLập trình sử dụng ST

Phần này mô tả cách tạo ra các chương trình ST và giải thích về cấu trúc của ST.Phần này mô tả cách tạo ra các chương trình ST và giải thích về cấu trúc của ST.

Định dạng của STĐịnh dạng của ST 



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



Các lệnh có thể sử dụng được trong STCác lệnh có thể sử dụng được trong ST 



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

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



Nhãn và cấu trúcNhãn và cấu trúc 



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





Ví dụ về chương trìnhVí dụ về chương trình 



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

Sách hướng dẫn tham khảoSách hướng dẫn tham khảo


Để biết chi tiết về lập trình bằng ST, vui lòng tham khảo các sách hướng dẫn dưới đây.Để biết chi tiết về lập trình bằng ST, vui lòng tham khảo các sách hướng dẫn dưới đây.
Lưu ý rằng các lệnh có thể sử dụng được là khác nhau giữa mô đun PLC CPU và mô đun chuyển động.Lưu ý rằng các lệnh có thể sử dụng được là khác nhau giữa mô đun PLC CPU và mô đun chuyển động.

(1)(1)



1.41.4 Lập trình sử dụng STLập trình sử dụng ST

Các quy tắc cơ bản của ST (trích)Các quy tắc cơ bản của ST (trích)


Dưới đây là một phần của chương trình mẫu.Dưới đây là một phần của chương trình mẫu.

(2)(2)



1.51.5 Nhãn, Bố cục và Cấu trúcNhãn, Bố cục và Cấu trúc

  

(2)Kiểu nhãn(2)Kiểu nhãn

• Nhãn cục bộ• Nhãn cục bộ ·········· Nhãn cục bộ là một nhãn chỉ sử dụng được trong mỗi POU. Các nhãn cục bộ bên ngoàiNhãn cục bộ là một nhãn chỉ sử dụng được trong mỗi POU. Các nhãn cục bộ bên ngoài
các POU không thể sử dụng được.các POU không thể sử dụng được.


Các cài đặt của một nhãn cục bộ bao gồm tên nhãn, lớp và kiểu dữ liệu.Các cài đặt của một nhãn cục bộ bao gồm tên nhãn, lớp và kiểu dữ liệu.

• Nhãn toàn cục• Nhãn toàn cục ·········· Nhãn toàn cục là một nhãn cung cấp dữ liệu giống nhau trong một dự án duy nhất. Nó cóNhãn toàn cục là một nhãn cung cấp dữ liệu giống nhau trong một dự án duy nhất. Nó có
thể được sử dụng trong tất cả các chương trình trong dự án đó. (Tuy nhiên, khi sử dụngthể được sử dụng trong tất cả các chương trình trong dự án đó. (Tuy nhiên, khi sử dụng
nhãn toàn cục của mô đun chuyển động như các nhãn của PLC CPU, các cài đặt củanhãn toàn cục của mô đun chuyển động như các nhãn của PLC CPU, các cài đặt của
nhãn công cộng là bắt buộc. (LƯU Ý))nhãn công cộng là bắt buộc. (LƯU Ý))


Nhãn toàn cục có thể được sử dụng trong các khối chương trình và các khối chức năng.Nhãn toàn cục có thể được sử dụng trong các khối chương trình và các khối chức năng.


Các cài đặt của một nhãn toàn cục bao gồm tên nhãn, lớp và kiểu dữ liệu.Các cài đặt của một nhãn toàn cục bao gồm tên nhãn, lớp và kiểu dữ liệu.


Trong mô đun CPU, các thiết bị có thể được gán cho các nhãn toàn cục.Trong mô đun CPU, các thiết bị có thể được gán cho các nhãn toàn cục.

• Nhãn mô đun• Nhãn mô đun ·········· Nhãn mô đun là một nhãn được định nghĩa đặc biệt bởi mỗi mô đun. Nó được tạo ra tựNhãn mô đun là một nhãn được định nghĩa đặc biệt bởi mỗi mô đun. Nó được tạo ra tự
động bởi công cụ kỹ thuật từ mô đun được sử dụng, và có thể được sử dụng như mộtđộng bởi công cụ kỹ thuật từ mô đun được sử dụng, và có thể được sử dụng như một
nhãn toàn cục.nhãn toàn cục.

• Nhãn hệ thống• Nhãn hệ thống ·········· Nhãn hệ thống là một nhãn cung cấp dữ liệu giống nhau trong tất cả các dự án tươngNhãn hệ thống là một nhãn cung cấp dữ liệu giống nhau trong tất cả các dự án tương
thích với iQ Works.thích với iQ Works.


Nó có thể được dẫn chiếu từ các mô đun GOT và CPU trên các trạm khác, và được sửNó có thể được dẫn chiếu từ các mô đun GOT và CPU trên các trạm khác, và được sử
dụng để theo dõi và đánh giá dữ liệu.dụng để theo dõi và đánh giá dữ liệu.


(Nhãn này không được sử dụng trong khóa học này.)(Nhãn này không được sử dụng trong khóa học này.)

• Nhãn slave• Nhãn slave ·········· Đối với nhãn công cộng, vui lòng tham khảo sách hướng dẫn sau đây.Đối với nhãn công cộng, vui lòng tham khảo sách hướng dẫn sau đây.

Nhãn, bố cục và cấu trúcNhãn, bố cục và cấu trúc


Trong các chương trình của một mô đun chuyển động, các nhãn được sử dụng thay cho các thiết bị và số bộ nhớ đệm. Trong các chương trình của một mô đun chuyển động, các nhãn được sử dụng thay cho các thiết bị và số bộ nhớ đệm. 


Nhãn là một biến chứa một chuỗi được chỉ định được sử dụng trong dữ liệu I/O hoặc xử lý bên trong.Nhãn là một biến chứa một chuỗi được chỉ định được sử dụng trong dữ liệu I/O hoặc xử lý bên trong.


Sử dụng nhãn trong lập trình cho phép tạo ra các chương trình mà không cần biết về các thiết bị và kích cỡ bộ nhớ đệm. Sử dụng nhãn trong lập trình cho phép tạo ra các chương trình mà không cần biết về các thiết bị và kích cỡ bộ nhớ đệm. 


Vì lý do này, một chương trình sử dụng nhãn có thể tái sử dụng dễ dàng kể cả trong một hệ thống có một cấu hình mô đunVì lý do này, một chương trình sử dụng nhãn có thể tái sử dụng dễ dàng kể cả trong một hệ thống có một cấu hình mô đun
khác.khác.


Bố cục là một kiểu dữ liệu đại diện cho một tập hợp nhãn với kiểu dữ liệu giống nhau sử dụng một tên.Bố cục là một kiểu dữ liệu đại diện cho một tập hợp nhãn với kiểu dữ liệu giống nhau sử dụng một tên.


Cấu trúc là một kiểu dữ liệu đại diện cho một tập hợp nhãn với các định dạng khác nhau sử dụng một tên.Cấu trúc là một kiểu dữ liệu đại diện cho một tập hợp nhãn với các định dạng khác nhau sử dụng một tên.

(1)(1)

(Lưu ý) Đối với nhãn công cộng, vui lòng tham khảo Kiến thức cơ bản về Mô đun chuyển động MELSEC iQ-R Series(Lưu ý) Đối với nhãn công cộng, vui lòng tham khảo Kiến thức cơ bản về Mô đun chuyển động MELSEC iQ-R Series
(RD78G(H)/Điều khiển định vị), đó là một khóa học của một hệ thống đào tạo trực tuyến, và sách hướng dẫn sau đây.(RD78G(H)/Điều khiển định vị), đó là một khóa học của một hệ thống đào tạo trực tuyến, và sách hướng dẫn sau đây.



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



1.51.5 Nhãn, Bố cục và Cấu trúcNhãn, Bố cục và Cấu trúc

Kiểu dữ liệuKiểu dữ liệu Phạm viPhạm vi Tiền tốTiền tố

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

Từ (không dấu)/chuỗi bit (16 bit)Từ (không dấu)/chuỗi bit (16 bit)
WORDWORD


(UINT)(UINT)

0 đến 655350 đến 65535 uu

Từ kép (không dấu)/chuỗi bit (32 bit)Từ kép (không dấu)/chuỗi bit (32 bit)
DWORDDWORD


(UDINT)(UDINT)

0 đến 42949672950 đến 4294967295 udud

Từ (có dấu)Từ (có dấu) INTINT -32468 đến 32767-32468 đến 32767 ww

Từ kép (có dấu)Từ kép (có dấu) DINTDINT -2147483648 đến 2147483647-2147483648 đến 2147483647 dd

Số thực độ chính xác đơnSố thực độ chính xác đơn REALREAL -2-2128128  đến -2đến -2-126-126, 0, 2, 0, 2-126-126  đến 2đến 2128128 ee

Số thực độ chính xác képSố thực độ chính xác kép LREALLREAL -2-210241024  đến -2đến -2-1022-1022, 0, 2, 0, 2-1022-1022  đến 2đến 210241024 lele

Thời gianThời gian TIMETIME
T#-24d20h31m23s648ms đếnT#-24d20h31m23s648ms đến

T#24d20h31m23s647msT#24d20h31m23s647ms
tmtm

Bộ đếm thời gianBộ đếm thời gian TIMERTIMER

TIMER là cấu trúc.TIMER là cấu trúc.


S (tiếp xúc): BOOLS (tiếp xúc): BOOL



C (cuộn): BOOLC (cuộn): BOOL


N (giá trị hiện tại): WORDN (giá trị hiện tại): WORD

tdtd

Ngoài ra, đối với các nhãn toàn cục, "G_" được thêm vào phần đầu của tên nhãn.Ngoài ra, đối với các nhãn toàn cục, "G_" được thêm vào phần đầu của tên nhãn.

Kiểu dữ liệu nhãnKiểu dữ liệu nhãn


Bảng dưới đây thể hiện các kiểu dữ liệu nhãn chính.Bảng dưới đây thể hiện các kiểu dữ liệu nhãn chính.


Chương trình mẫu được sử dụng trong khóa học này chỉ ra kiểu dữ liệu thông qua tiền tố của nhãn.Chương trình mẫu được sử dụng trong khóa học này chỉ ra kiểu dữ liệu thông qua tiền tố của nhãn.

(3)(3)



1.51.5 Nhãn, Bố cục và Cấu trúcNhãn, Bố cục và Cấu trúc

(4) Phương pháp đăng ký nhãn(4) Phương pháp đăng ký nhãn

Local labelLocal label


[Local Label] được cung cấp cho mỗi chương trình bên dưới [Program] trong cây dự án. Nhấp đúp vào đây để mở trình[Local Label] được cung cấp cho mỗi chương trình bên dưới [Program] trong cây dự án. Nhấp đúp vào đây để mở trình
biên tập nhãn cục bộ.biên tập nhãn cục bộ.

Global labelGlobal label


Nhấp đúp [Label] → [Global Label] → [Global] trong cây dự án để mở trình biên tập nhãn toàn cục.Nhấp đúp [Label] → [Global Label] → [Global] trong cây dự án để mở trình biên tập nhãn toàn cục.



1.61.6 Kiểu chương trìnhKiểu chương trình

Các chương trình của cả PLC CPU và mô đun chuyển động được phân loại thành các kiểu chương trình sau đây.Các chương trình của cả PLC CPU và mô đun chuyển động được phân loại thành các kiểu chương trình sau đây.

Chương trình kiểu thực thi ban đầuChương trình kiểu thực thi ban đầu


Kiểu chương trình này được thực thi chỉ một lầnKiểu chương trình này được thực thi chỉ một lần
khi mô đun CPU bật nguồn ON hoặc thay đổi từkhi mô đun CPU bật nguồn ON hoặc thay đổi từ
trạng thái STOP sang trạng thái RUN.trạng thái STOP sang trạng thái RUN.

Chương trình kiểu thực thi quét (PLC CPU)/Chương trình kiểu thực thi quét (PLC CPU)/


chương trình kiểu thực thi bình thường (Môchương trình kiểu thực thi bình thường (Mô
đun chuyển động) đun chuyển động) 


Kiểu chương trình này được thực thi chỉ một lầnKiểu chương trình này được thực thi chỉ một lần
mỗi lần quét kể từ lần quét sau lần quét khimỗi lần quét kể từ lần quét sau lần quét khi
chương trình kiểu thực thi ban đầu được thựcchương trình kiểu thực thi ban đầu được thực
thi.thi.

Chương trình kiểu thực thi quét cố địnhChương trình kiểu thực thi quét cố định


Một chương trình ngắt quãng được thực thi tạiMột chương trình ngắt quãng được thực thi tại
một khoảng thời gian được chỉ định. một khoảng thời gian được chỉ định. Khác vớiKhác với
chương trình ngắt quãng bình thường, kiểuchương trình ngắt quãng bình thường, kiểu
chương trình này không yêu cầu con trỏ ngắtchương trình này không yêu cầu con trỏ ngắt
quãng (I) và hướng dẫn IRET được viết. quãng (I) và hướng dẫn IRET được viết. ViệcViệc
thực thi được thực hiện bởi cơ sở tập tinthực thi được thực hiện bởi cơ sở tập tin
chương trình.chương trình.

Chương trình kiểu thực thi sự kiệnChương trình kiểu thực thi sự kiện


(PLC CPU)(PLC CPU)


Kiểu chương trình này bắt đầu thực thi khi đượcKiểu chương trình này bắt đầu thực thi khi được
kích hoạt bởi một sự kiện được chỉ định.kích hoạt bởi một sự kiện được chỉ định.
Chương trình được thực thi tại lượt thực thiChương trình được thực thi tại lượt thực thi
được chỉ định trong cài đặt chương trình về cácđược chỉ định trong cài đặt chương trình về các
thông số CPU, và nếu các điều kiện thực thi củathông số CPU, và nếu các điều kiện thực thi của
tác nhân kích hoạt đã chỉ định được đáp ứng khitác nhân kích hoạt đã chỉ định được đáp ứng khi
đến lượt thực thi của chương trình kiểu thực thiđến lượt thực thi của chương trình kiểu thực thi
sự kiện, thì chương trình sẽ được thực thi.sự kiện, thì chương trình sẽ được thực thi.

Chương trình kiểu tạm chờChương trình kiểu tạm chờ


Chương trình này được thực thi chỉ khi có mộtChương trình này được thực thi chỉ khi có một
yêu cầu thực thi.yêu cầu thực thi.

Chương trình không đăng ký, kiểu khôngChương trình không đăng ký, kiểu không
thực thithực thi


Kiểu chương trình này không được thực thi trênKiểu chương trình này không được thực thi trên
mô đun CPU. Các chương trình không chỉ địnhmô đun CPU. Các chương trình không chỉ định
kiểu thực thi (nếu được chọn) được ghi vàokiểu thực thi (nếu được chọn) được ghi vào
CPU.CPU.



1.71.7 Tóm tắt chương nàyTóm tắt chương này

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

Khối chức năng Điều khiển Chuyển động PLCopenKhối chức năng Điều khiển Chuyển động PLCopen®®

Lập trình sử dụng STLập trình sử dụng ST

Nhãn, bố cục và cấu trúcNhãn, bố cục và cấu trúc

Kiểu chương trìnhKiểu chương trình

Những điểm quan trọngNhững điểm quan trọng

Khối chức năng Điều khiển ChuyểnKhối chức năng Điều khiển Chuyển

động PLCopenđộng PLCopen®®
PLCopenPLCopen®®, một tổ chức bên thứ ba, phát triển các thông số kỹ thuật chuẩn cho FB và độc lập với nhà cung, một tổ chức bên thứ ba, phát triển các thông số kỹ thuật chuẩn cho FB và độc lập với nhà cung

cấp.cấp.

Điều khiển chuyển động được định nghĩa là FB Điều khiển Chuyển động.Điều khiển chuyển động được định nghĩa là FB Điều khiển Chuyển động.

Lập trình sử dụng STLập trình sử dụng ST Tất cả các câu lệnh kết thúc bằng dấu ";"(chấm phẩy).Tất cả các câu lệnh kết thúc bằng dấu ";"(chấm phẩy).

Câu lệnh gán được thể hiện bằng <variable> := <expression>;.Câu lệnh gán được thể hiện bằng <variable> := <expression>;.

Biến đầu vào của FB được chỉ ra bởi ":=",và biến đầu ra được chỉ ra bởi "=>"Biến đầu vào của FB được chỉ ra bởi ":=",và biến đầu ra được chỉ ra bởi "=>"

Nhãn, Bố cục và Cấu trúcNhãn, Bố cục và Cấu trúc Các kiểu nhãn bao gồm nhãn cục bộ, nhãn toàn cục, nhãn mô đun, nhãn hệ thống và nhãn slave.Các kiểu nhãn bao gồm nhãn cục bộ, nhãn toàn cục, nhãn mô đun, nhãn hệ thống và nhãn slave.

Bố cục là một tập hợp các nhãn có cùng kiểu biến.Bố cục là một tập hợp các nhãn có cùng kiểu biến.

Cấu trúc là một tập hợp các nhãn với các kiểu biến khác nhau.Cấu trúc là một tập hợp các nhãn với các kiểu biến khác nhau.

Kiểu chương trìnhKiểu chương trình Các kiểu thực thi chương trình bao gồm kiểu thực thi ban đầu, kiểu thực thi quét/kiểu thực thi bình thường,Các kiểu thực thi chương trình bao gồm kiểu thực thi ban đầu, kiểu thực thi quét/kiểu thực thi bình thường,

kiểu thực thi quét cố định, kiểu thực thi sự kiện, kiểu thực thi tạm chờ và kiểu không thực thi/chương trìnhkiểu thực thi quét cố định, kiểu thực thi sự kiện, kiểu thực thi tạm chờ và kiểu không thực thi/chương trình

không đăng ký.không đăng ký.



Chương 2Chương 2 Xây dựng hệ thống mẫuXây dựng hệ thống mẫu

2.12.1 Cấu hình thiết bịCấu hình thiết bị

Sử dụng cơ chế của vít me bi một trục. Dưới đây là thông số kỹ thuật máy.Sử dụng cơ chế của vít me bi một trục. Dưới đây là thông số kỹ thuật máy.



2.22.2 Cấu hình hệ thốngCấu hình hệ thống

Dưới đây là cấu hình hệ thống của hệ thống mẫu.Dưới đây là cấu hình hệ thống của hệ thống mẫu.



2.32.3 Kết nối dâyKết nối dây

2.3.12.3.1 Kết nối một động cơ servo với một bộ khuếch đại servoKết nối một động cơ servo với một bộ khuếch đại servo

Đối với cáp nguồn động cơ servo và cáp bộ mã hóa, sử dụng tùy chọn kiểu một cáp MR-AEP1CBL2M-A2-L.Đối với cáp nguồn động cơ servo và cáp bộ mã hóa, sử dụng tùy chọn kiểu một cáp MR-AEP1CBL2M-A2-L.



2.3.22.3.2 Kết nối dây một bộ cấp nguồn và các cáp mạngKết nối dây một bộ cấp nguồn và các cáp mạng

Dưới đây là cách đấu dây của mô đun cấp nguồn.Dưới đây là cách đấu dây của mô đun cấp nguồn.

Trước khi đấu dây, hãy mở nắp che điện cực ở phía trước mô đun cấp nguồn.Trước khi đấu dây, hãy mở nắp che điện cực ở phía trước mô đun cấp nguồn.

Kết nối nguồn điện AC với các cực cấp điện đầu vào (L và N).Kết nối nguồn điện AC với các cực cấp điện đầu vào (L và N).

Luôn tiếp đất các cực FG và LG với điện trở tiếp đất là 100 Ω hoặc nhỏ hơn.Luôn tiếp đất các cực FG và LG với điện trở tiếp đất là 100 Ω hoặc nhỏ hơn.

MụcMục Kích cỡ cáp áp dụngKích cỡ cáp áp dụng Mô men xoắn siết chặtMô men xoắn siết chặt

Cáp cấpCáp cấp
nguồnnguồn

18 đến 14 AWG18 đến 14 AWG 1,02 đến 1,38 N·m1,02 đến 1,38 N·m

Cáp tiếp đấtCáp tiếp đất 18 đến 14 AWG18 đến 14 AWG 1,02 đến 1,38 N·m1,02 đến 1,38 N·m

Đấu dây cấp nguồn PLCĐấu dây cấp nguồn PLC


Đấu dây nguồn điện vào mô-đun cấp nguồn của PLC.Đấu dây nguồn điện vào mô-đun cấp nguồn của PLC.

(1)(1)



2.3.22.3.2 Kết nối dây một bộ cấp nguồn và các cáp mạngKết nối dây một bộ cấp nguồn và các cáp mạng

Luôn sử dụng aptomat vỏ đúc (MCCB) cho cáp đầu vào của nguồn điện.Luôn sử dụng aptomat vỏ đúc (MCCB) cho cáp đầu vào của nguồn điện.

Luôn kết nối một công tắc tơ từ tính (MC) giữa nguồn điện mạch chính và các điện cực L1, L2 và L3 của bộ khuếch đạiLuôn kết nối một công tắc tơ từ tính (MC) giữa nguồn điện mạch chính và các điện cực L1, L2 và L3 của bộ khuếch đại
servo.servo.

Kết nối dây cấp nguồn cho bộ khuếch đại servoKết nối dây cấp nguồn cho bộ khuếch đại servo


Kết nối nguồn điện với bộ cấp nguồn mạch chính (L1, L2 và L3) và bộ cấp nguồn mạch điều khiển (L11 và L21) của bộKết nối nguồn điện với bộ cấp nguồn mạch chính (L1, L2 và L3) và bộ cấp nguồn mạch điều khiển (L11 và L21) của bộ
khuếch đại servo.khuếch đại servo.


Dưới đây là sơ đồ mạch nguyên lý. Cách kết nối dây thực tế và kích thước cáp áp dụng có thể khác tùy theo công suất. ĐểDưới đây là sơ đồ mạch nguyên lý. Cách kết nối dây thực tế và kích thước cáp áp dụng có thể khác tùy theo công suất. Để
biết thêm chi tiết, hãy tham khảo Sách hướng dẫn sử dụng Bộ khuếch đại Servo (Phần cứng).biết thêm chi tiết, hãy tham khảo Sách hướng dẫn sử dụng Bộ khuếch đại Servo (Phần cứng).

(2)(2)



2.3.22.3.2 Kết nối dây một bộ cấp nguồn và các cáp mạngKết nối dây một bộ cấp nguồn và các cáp mạng

Tốc độ giaoTốc độ giao
tiếptiếp

Cáp EthernetCáp Ethernet Đầu kết nốiĐầu kết nối Tiêu chuẩnTiêu chuẩn

1Gbps1Gbps
Cáp thẳng, category 5e hoặc cao hơnCáp thẳng, category 5e hoặc cao hơn
(chống nhiễu kép, STP)(chống nhiễu kép, STP)

Đầu kết nốiĐầu kết nối
RJ45RJ45

Cáp đáp ứng các tiêu chuẩn sau đâyCáp đáp ứng các tiêu chuẩn sau đây

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

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

Kết nối cáp mạngKết nối cáp mạng


Kết nối cáp mạng (cáp Ethernet).Kết nối cáp mạng (cáp Ethernet).


Kết nối những cáp Ethernet đáp ứng các tiêu chuẩn sau đây.Kết nối những cáp Ethernet đáp ứng các tiêu chuẩn sau đây.

(3)(3)



2.3.32.3.3 Kết nối dây cho mạch ngoại viKết nối dây cho mạch ngoại vi

(Lưu ý) Trong khóa học này, chức năng STO không được sử dụng. Do đó, không tháo đầu kết nối đoản mạch được cung cấp(Lưu ý) Trong khóa học này, chức năng STO không được sử dụng. Do đó, không tháo đầu kết nối đoản mạch được cung cấp
kèm theo bộ khuếch đại servo khỏi CN8.kèm theo bộ khuếch đại servo khỏi CN8.

Mạch I/O của bộ khuếch đạiMạch I/O của bộ khuếch đại


Kết nối dây cho mạch I/O của bộ khuếch đại servo như sau.Kết nối dây cho mạch I/O của bộ khuếch đại servo như sau.


Kết nối dây cho tín hiệu dog tiệm cận, công tắc giới hạn hành trình quay tiến/lùi, và công tắc dừng bắt buộc.Kết nối dây cho tín hiệu dog tiệm cận, công tắc giới hạn hành trình quay tiến/lùi, và công tắc dừng bắt buộc.


Ngoài ra, cấu hình mạch mà trong đó bộ tiếp xúc từ (MC) được tắt bởi đầu ra ALM.Ngoài ra, cấu hình mạch mà trong đó bộ tiếp xúc từ (MC) được tắt bởi đầu ra ALM.

(1)(1)



2.3.32.3.3 Kết nối dây cho mạch ngoại viKết nối dây cho mạch ngoại vi

Chỉ sử dụng công tắc vận hành luân phiên đối với Servo-on (X0), và sử dụng công tắc vận hành tạm thời đối với các tínChỉ sử dụng công tắc vận hành luân phiên đối với Servo-on (X0), và sử dụng công tắc vận hành tạm thời đối với các tín
hiệu khác.hiệu khác.

Mạch bên ngoài của mô đun đầu vào từ xaMạch bên ngoài của mô đun đầu vào từ xa


Kết nối dây cho mạch đầu vào bên ngoài của mô đun đầu vào từ xa như sau.Kết nối dây cho mạch đầu vào bên ngoài của mô đun đầu vào từ xa như sau.

(2)(2)



2.42.4 Vận hành thửVận hành thử

Sau khi hoàn thành việc đấu nối dây, hãy vận hành thử một bộ khuếch đại servo đơn để kiểm tra chiều quay và các vấn đềSau khi hoàn thành việc đấu nối dây, hãy vận hành thử một bộ khuếch đại servo đơn để kiểm tra chiều quay và các vấn đề
khác.khác.


Tuân theo quy trình dưới đây để vận hành thử.Tuân theo quy trình dưới đây để vận hành thử.

Tắt bộ khuếch đại servo và PLC.Tắt bộ khuếch đại servo và PLC.
Bật công tắc DIP (SW3-1) của bộ khuếch đại servo.Bật công tắc DIP (SW3-1) của bộ khuếch đại servo.



Kết nối bộ khuếch đại servo với một máy tính cá nhân bằng một cáp USB hoặc cáp Ethernet. (Lưu ý)Kết nối bộ khuếch đại servo với một máy tính cá nhân bằng một cáp USB hoặc cáp Ethernet. (Lưu ý)
Bật bộ khuếch đại servo. "TST" được hiển thị trên màn hình.Bật bộ khuếch đại servo. "TST" được hiển thị trên màn hình.



Khởi động MR Configurator2 và thực hiện vận hành thử (vận hành JOG).Khởi động MR Configurator2 và thực hiện vận hành thử (vận hành JOG).



Kiểm tra chiều quay và vận hành của máy.Kiểm tra chiều quay và vận hành của máy.

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

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

(5)(5)

(6)(6)



Sau khi vận hành thử hoàn tất, tắt bộ khuếch đại servo và tắt công tắc DIP (SW3-1).Sau khi vận hành thử hoàn tất, tắt bộ khuếch đại servo và tắt công tắc DIP (SW3-1).

(Lưu ý) Khi sử dụng cáp Ethernet, hãy thay đổi dự án MR Configurator2 sang một dự án đa trục.(Lưu ý) Khi sử dụng cáp Ethernet, hãy thay đổi dự án MR Configurator2 sang một dự án đa trục.

MẹoMẹo


Khi sử dụng nhiều bộ khuếch đại servo, kết nối bằng Ethernet có thể loại bỏ sự cần thiết của việc thay thế cáp.Khi sử dụng nhiều bộ khuếch đại servo, kết nối bằng Ethernet có thể loại bỏ sự cần thiết của việc thay thế cáp.

(7)(7)



2.52.5 Tóm tắt chương nàyTóm tắt chương này

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

Cấu hình thiết bịCấu hình thiết bị

Cấu hình hệ thốngCấu hình hệ thống

Kết nối dâyKết nối dây

Vận hành thửVận hành thử

Những điểm quan trọngNhững điểm quan trọng

Cấu hình thiết bịCấu hình thiết bị Sử dụng một vít me bi một trục trong hệ thống mẫu.Sử dụng một vít me bi một trục trong hệ thống mẫu.

Cấu hình hệ thốngCấu hình hệ thống Kết nối mô đun đầu vào từ xa NZ2GN2S1-32D và bộ khuếch đại servo MR-J5-G với mô đun chuyển độngKết nối mô đun đầu vào từ xa NZ2GN2S1-32D và bộ khuếch đại servo MR-J5-G với mô đun chuyển động

RD78G4.RD78G4.

Kết nối dâyKết nối dây Sử dụng một cáp tùy chọn kiểu một cáp cho động cơ servo.Sử dụng một cáp tùy chọn kiểu một cáp cho động cơ servo.

Cài đặt octet thứ tư của các địa chỉ IP của mô đun đầu vào từ xa và bộ khuếch đại servo bằng các công tắcCài đặt octet thứ tư của các địa chỉ IP của mô đun đầu vào từ xa và bộ khuếch đại servo bằng các công tắc

xoay.xoay.

Kết nối tín hiệu dog tiệm cận, các công tắc giới hạn và công tắc dừng bắt buộc với bộ khuếch đại servo.Kết nối tín hiệu dog tiệm cận, các công tắc giới hạn và công tắc dừng bắt buộc với bộ khuếch đại servo.

Kết nối các công tắc lệnh vận hành với mô đun đầu vào từ xa.Kết nối các công tắc lệnh vận hành với mô đun đầu vào từ xa.

Vận hành thửVận hành thử Thay đổi công tắc DIP của bộ khuếch đại servo, và kết nối nó với một máy tính cá nhân.Thay đổi công tắc DIP của bộ khuếch đại servo, và kết nối nó với một máy tính cá nhân.

Kiểm tra chiều quay của động cơ và sự vận hành của máy bằng chức năng vận hành thử nghiệm của MRKiểm tra chiều quay của động cơ và sự vận hành của máy bằng chức năng vận hành thử nghiệm của MR

Configurator2.Configurator2.



Chương 3Chương 3 Tạo lập dự ánTạo lập dự án

Trong chương này, bạn sẽ học cách tạo lập các dự án cần thiết để vận hành mô đun chuyển động bằng cách sử dụng chươngTrong chương này, bạn sẽ học cách tạo lập các dự án cần thiết để vận hành mô đun chuyển động bằng cách sử dụng chương
trình mẫu.trình mẫu.


Khởi động GX Works3 và vận hành nó theo màn hình.Khởi động GX Works3 và vận hành nó theo màn hình.


Hoặc tải xuống chương trình mẫu sau đây và xem phần cài đặt.Hoặc tải xuống chương trình mẫu sau đây và xem phần cài đặt.

★Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB)★Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB) Yêu cầu GX Works3 Ver.1.072A trở lên. Yêu cầu GX Works3 Ver.1.072A trở lên.



3.13.1 Tạo dự án mớiTạo dự án mới

Chọn [Project] → [New] trong GX Works3.Chọn [Project] → [New] trong GX Works3.


Chọn model PLC CPU sẽ sử dụng và ngôn ngữ chương trình sẽ sử dụng trong PLC CPU trên cửa sổ dưới đây.Chọn model PLC CPU sẽ sử dụng và ngôn ngữ chương trình sẽ sử dụng trong PLC CPU trên cửa sổ dưới đây.


Trong chương trình mẫu, model được đặt là R04CPU và ngôn ngữ chương trình được đặt là Ladder.Trong chương trình mẫu, model được đặt là R04CPU và ngôn ngữ chương trình được đặt là Ladder.


Sau khi chọn xong, nhấp vào nút [OK].Sau khi chọn xong, nhấp vào nút [OK].

(1)(1)

Khi cửa sổ sau đây xuất hiện, hãy cài đặt liệu có sử dụng nhãn mô đun và bình luận mẫu không.Khi cửa sổ sau đây xuất hiện, hãy cài đặt liệu có sử dụng nhãn mô đun và bình luận mẫu không.


Để thay đổi cài đặt, nhấp vào nút [Setting Change].Để thay đổi cài đặt, nhấp vào nút [Setting Change].


Nhấp vào nút [OK] để mở dự án.Nhấp vào nút [OK] để mở dự án.

(2)(2)



3.13.1 Tạo dự án mớiTạo dự án mới

Nhấp đúp vào [Module Configuration] trong cây dự án.Nhấp đúp vào [Module Configuration] trong cây dự án.


Khi cửa sổ sau đây xuất hiện, nhấp vào nút [OK].Khi cửa sổ sau đây xuất hiện, nhấp vào nút [OK].



Khi màn hình Cấu hình Mô đun mở ra, hãy kéo và thả một mô đun sẽ được sử dụng (mô đun cơ sở, mô đun nguồn cấp điệnKhi màn hình Cấu hình Mô đun mở ra, hãy kéo và thả một mô đun sẽ được sử dụng (mô đun cơ sở, mô đun nguồn cấp điện
và mô đun chuyển động) từ cửa sổ [Element Selection] hiện bên phải, và tạo một sơ đồ cấu hình mô đun như sơ đồ ở Mụcvà mô đun chuyển động) từ cửa sổ [Element Selection] hiện bên phải, và tạo một sơ đồ cấu hình mô đun như sơ đồ ở Mục
2.2.2.2.



Sau khi tạo sơ đồ cấu hình mô đun, nhấp chuột phải vào màn hình và chọn [Parameter] → [Fix].Sau khi tạo sơ đồ cấu hình mô đun, nhấp chuột phải vào màn hình và chọn [Parameter] → [Fix].


Khi những lưu ý thận trọng sau đây xuất hiện, nhấp vào nút [Yes].Khi những lưu ý thận trọng sau đây xuất hiện, nhấp vào nút [Yes].



  


Khi cửa sổ sau đây xuất hiện, kiểm tra xem bình luận mẫu có được đặt là [Use] không.Khi cửa sổ sau đây xuất hiện, kiểm tra xem bình luận mẫu có được đặt là [Use] không.


Nếu được đặt là [Not use], nhấp vào nút [Setting Change] và thay đổi cài đặt trên cửa sổ hiện ra.Nếu được đặt là [Not use], nhấp vào nút [Setting Change] và thay đổi cài đặt trên cửa sổ hiện ra.



(3)(3)



Nhấp vào nút [OK] để hoàn tất.
Nhấp vào nút [OK] để hoàn tất.






3.23.2 Cài đặt PLC CPUCài đặt PLC CPU

Nhấp đúp vào [Parameter] → [R04CPU] → [CPU Parameter] trong cây dự án.Nhấp đúp vào [Parameter] → [R04CPU] → [CPU Parameter] trong cây dự án.


Nhấp vào [Link Direct Device Setting] trong danh sách mục cài đặt.Nhấp vào [Link Direct Device Setting] trong danh sách mục cài đặt.


Mở danh sách thả xuống và kiểm tra xem cài đặt thiết bị trực tiếp liên kết được đặt là [Extended Mode (iQ-R Series Mode)]Mở danh sách thả xuống và kiểm tra xem cài đặt thiết bị trực tiếp liên kết được đặt là [Extended Mode (iQ-R Series Mode)]
không.không.


Nếu được đặt là [Q Series Compatible Mode], thay đổi nó thành [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].Nếu được đặt là [Q Series Compatible Mode], thay đổi nó thành [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].


Sau khi cài đặt hoàn tất, nhấp vào nút [Apply] ở phía dưới bên phải.Sau khi cài đặt hoàn tất, nhấp vào nút [Apply] ở phía dưới bên phải.



3.33.3 Cài đặt mô đun chuyển độngCài đặt mô đun chuyển động

3.3.13.3.1 Thông số mô đun (Chuyển động)Thông số mô đun (Chuyển động)

Nhấp đúp vào [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Motion)] trong cây dự án.Nhấp đúp vào [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Motion)] trong cây dự án.
Trong phần cài đặt vận hành mô đun, đích lưu trữ của các thông số mở rộng mô đun có thể được chọn từ một bộ nhớ tích hợpTrong phần cài đặt vận hành mô đun, đích lưu trữ của các thông số mở rộng mô đun có thể được chọn từ một bộ nhớ tích hợp
hoặc thẻ SD (tham khảo mục 3.3.3 và 3.4).hoặc thẻ SD (tham khảo mục 3.3.3 và 3.4).


Trong phần cài đặt làm mới, đặt thời gian để làm mới các thiết bị.Trong phần cài đặt làm mới, đặt thời gian để làm mới các thiết bị.


Trong khóa học này, hãy giữ các cài đặt mặc định cho cả hai.Trong khóa học này, hãy giữ các cài đặt mặc định cho cả hai.



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

Nhấp đúp vào [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Network)] trong cây dự án.Nhấp đúp vào [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Network)] trong cây dự án.


Trong mục này, cấu hình các cài đặt cho các thiết bị sẽ được kết nối với mạng và làm mới liên kết.Trong mục này, cấu hình các cài đặt cho các thiết bị sẽ được kết nối với mạng và làm mới liên kết.

Cài đặt cấu hình mạngCài đặt cấu hình mạng


Chọn [Basic Settings] trong danh sách mục cài đặt và nhấp đúp vào <Detailed Setting> trong Cài đặt Cấu hình Mạng.Chọn [Basic Settings] trong danh sách mục cài đặt và nhấp đúp vào <Detailed Setting> trong Cài đặt Cấu hình Mạng.

(1)(1)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(2) Thêm mô đun(2) Thêm mô đun

Nếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơNếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơ
(tập tin CSP+) từ (tập tin CSP+) từ đâyđây, và đăng ký nó với GX Works3., và đăng ký nó với GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(2) Thêm mô đun(2) Thêm mô đun

Nếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơNếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơ
(tập tin CSP+) từ (tập tin CSP+) từ đâyđây, và đăng ký nó với GX Works3., và đăng ký nó với GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(2) Thêm mô đun(2) Thêm mô đun

Nếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơNếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơ
(tập tin CSP+) từ (tập tin CSP+) từ đâyđây, và đăng ký nó với GX Works3., và đăng ký nó với GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(2) Thêm mô đun(2) Thêm mô đun

Nếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơNếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơ
(tập tin CSP+) từ (tập tin CSP+) từ đâyđây, và đăng ký nó với GX Works3., và đăng ký nó với GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(2) Thêm mô đun(2) Thêm mô đun

Nếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơNếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơ
(tập tin CSP+) từ (tập tin CSP+) từ đâyđây, và đăng ký nó với GX Works3., và đăng ký nó với GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(2) Thêm mô đun(2) Thêm mô đun

Nếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơNếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơ
(tập tin CSP+) từ (tập tin CSP+) từ đâyđây, và đăng ký nó với GX Works3., và đăng ký nó với GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(2) Thêm mô đun(2) Thêm mô đun

Nếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơNếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơ
(tập tin CSP+) từ (tập tin CSP+) từ đâyđây, và đăng ký nó với GX Works3., và đăng ký nó với GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(2) Thêm mô đun(2) Thêm mô đun

Nếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơNếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơ
(tập tin CSP+) từ (tập tin CSP+) từ đâyđây, và đăng ký nó với GX Works3., và đăng ký nó với GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(2) Thêm mô đun(2) Thêm mô đun

Nếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơNếu NZ2GN2S1-32D hoặc MR-J5-G không hiển thị trong danh sách mô đun ở bên phải màn hình, hãy tải về dữ liệu hồ sơ
(tập tin CSP+) từ (tập tin CSP+) từ đâyđây, và đăng ký nó với GX Works3., và đăng ký nó với GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa(3) Cài đặt trạm từ xa



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa(3) Cài đặt trạm từ xa



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa(3) Cài đặt trạm từ xa



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa(3) Cài đặt trạm từ xa



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa(3) Cài đặt trạm từ xa



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa(3) Cài đặt trạm từ xa



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa(3) Cài đặt trạm từ xa



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa(3) Cài đặt trạm từ xa



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)(3) Cài đặt trạm từ xa (tiếp tục)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

Lập bản đồ PDOLập bản đồ PDO


PDO là chữ viết tắt của Process Data Object, là một trong những hồ sơ giao tiếp của các đối tượng CANopen.PDO là chữ viết tắt của Process Data Object, là một trong những hồ sơ giao tiếp của các đối tượng CANopen.


Giao tiếp PDO tương đương với giao tiếp chu kỳ CC-Link hiện tại.Giao tiếp PDO tương đương với giao tiếp chu kỳ CC-Link hiện tại.


Nó cho phép OD (Từ điển đối tượng) được vận hành trực tiếp.Nó cho phép OD (Từ điển đối tượng) được vận hành trực tiếp.



Lập bản đồ PDO có nghĩa là lập trước bảng dữ liệu sẽ được trao đổi giữa bộ điều khiển và slave khi truyền thông (giao tiếpLập bản đồ PDO có nghĩa là lập trước bảng dữ liệu sẽ được trao đổi giữa bộ điều khiển và slave khi truyền thông (giao tiếp
PDO).PDO).



Khi thêm các trạm sleeve hoặc thay đổi địa chỉ IP, thực hiện lập bản đồ PDO lại.Khi thêm các trạm sleeve hoặc thay đổi địa chỉ IP, thực hiện lập bản đồ PDO lại.



Các đầu vào kỹ thuật số đã được thêm vào bản đồ PDO. Việc cài đặt trạng thái tín hiệu đầu vào của bộ khuếch đại servo sẽCác đầu vào kỹ thuật số đã được thêm vào bản đồ PDO. Việc cài đặt trạng thái tín hiệu đầu vào của bộ khuếch đại servo sẽ
được truyền tới mô đun chuyển động bởi giao tiếp theo chu kỳ.được truyền tới mô đun chuyển động bởi giao tiếp theo chu kỳ.

(4)(4)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

(Lưu ý) Khi nhãn mô đun được đặt là [Not use], trường cài đặt của đích làm mới là trống từ ban đầu.(Lưu ý) Khi nhãn mô đun được đặt là [Not use], trường cài đặt của đích làm mới là trống từ ban đầu.

Cài đặt làm mớiCài đặt làm mới


Nhấp đúp vào [Refresh Settings] → <Detailed Setting>.Nhấp đúp vào [Refresh Settings] → <Detailed Setting>.


Tất cả trường cài đặt phải để trống.Tất cả trường cài đặt phải để trống.

(5)(5)



3.3.23.3.2 Thông số mô đun (Mạng)Thông số mô đun (Mạng)

Xác nhận các thông số mô đunXác nhận các thông số mô đun


Khi màn hình quay lại màn hình chính của GX Works3, hãy xác nhận các thông số đã được cài đặt.Khi màn hình quay lại màn hình chính của GX Works3, hãy xác nhận các thông số đã được cài đặt.


Lưu ý nhớ nhấp vào nút [Apply] ở phía dưới bên phải màn hình.Lưu ý nhớ nhấp vào nút [Apply] ở phía dưới bên phải màn hình.

(6)(6)



3.3.33.3.3 Thông số mở rộng mô đunThông số mở rộng mô đun

Nhấp đúp vào [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Extended Parameter] trong cây dự án.Nhấp đúp vào [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Extended Parameter] trong cây dự án.


Màn hình Chức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển động xuất hiện.Màn hình Chức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển động xuất hiện.
Lập trình mô đun chuyển động trên màn hình này.Lập trình mô đun chuyển động trên màn hình này.


Đối với các chương trình thực tế, hãy tham khảo Chương 4.Đối với các chương trình thực tế, hãy tham khảo Chương 4.

Khi Cài đặt Điều khiển Chuyển động không khởi động và thông báo sau đây hiển thị, tức là Cài đặt Điều khiển Chuyển độngKhi Cài đặt Điều khiển Chuyển động không khởi động và thông báo sau đây hiển thị, tức là Cài đặt Điều khiển Chuyển động
chưa được cài đặt trên máy tính cá nhân đang được sử dụng (*).chưa được cài đặt trên máy tính cá nhân đang được sử dụng (*).

Vui lòng cài đặt Chức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển động.Vui lòng cài đặt Chức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển động.

(*) tức một máy tính cá nhân chạy Windows(*) tức một máy tính cá nhân chạy Windows®®..



3.43.4 Chức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển độngChức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển động

Phần này mô tả các mục cài đặt cần thiết đối với chức năng cài đặt điều khiển chuyển động.Phần này mô tả các mục cài đặt cần thiết đối với chức năng cài đặt điều khiển chuyển động.



3.4.13.4.1 Đăng ký trụcĐăng ký trục

Tạo một trục mớiTạo một trục mới


Nhấp phải chuột vào [Axis] trong cây điều hướng và chọn [Add New Data].Nhấp phải chuột vào [Axis] trong cây điều hướng và chọn [Add New Data].


Sau khi cửa sổ Dữ liệu mới xuất hiện, cài đặt các mục như bên dưới.Sau khi cửa sổ Dữ liệu mới xuất hiện, cài đặt các mục như bên dưới.

(1)(1)



3.4.13.4.1 Đăng ký trụcĐăng ký trục

Cài đặt chuyển đổi đơn vị driverCài đặt chuyển đổi đơn vị driver


Thẻ Cài đặt Thông số Trục mở ra.Thẻ Cài đặt Thông số Trục mở ra.


Chủ yếu cài đặt đơn vị lệnh, thiết bị điện tử và các giá trị giới hạn tại đây.Chủ yếu cài đặt đơn vị lệnh, thiết bị điện tử và các giá trị giới hạn tại đây.


Trong khóa học này, thay đổi các mục trong ngọn lửa đỏ trong hình dưới đây.Trong khóa học này, thay đổi các mục trong ngọn lửa đỏ trong hình dưới đây.

(2)(2)



3.4.23.4.2 I/O mạngI/O mạng

Khi sử dụng mô đun I/O từ xa, các nhãn slave phải được tạo ra từ I/O mạng.Khi sử dụng mô đun I/O từ xa, các nhãn slave phải được tạo ra từ I/O mạng.



Nhấp đúp vào [Network I/O] trong cây điều hướng.Nhấp đúp vào [Network I/O] trong cây điều hướng.
Sau khi thẻ I/O mạng mở ra, nhấp vào dấu "+" ở bên trái của các dòng của mô đun đầu vào từ xa và MR-J5-G.Sau khi thẻ I/O mạng mở ra, nhấp vào dấu "+" ở bên trái của các dòng của mô đun đầu vào từ xa và MR-J5-G.
Chọn dữ liệu để gắn nhãn. Chọn các mục sau đây trong khóa học này.Chọn dữ liệu để gắn nhãn. Chọn các mục sau đây trong khóa học này.
・RX0 đến RX4 và RX1F của NZ2GN2S1-32D・RX0 đến RX4 và RX1F của NZ2GN2S1-32D
・RWr15 của MR-J5-G・RWr15 của MR-J5-G
Nhấp vào [Create Label] để tạo các nhãn slave của dữ liệu đã chọn.Nhấp vào [Create Label] để tạo các nhãn slave của dữ liệu đã chọn.

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

4)4)



3.4.23.4.2 I/O mạngI/O mạng

Những nhãn slave đã tạo được đăng ký trong [Label] → [Global Label] → [NW+Global1] trong cây điều hướng.Những nhãn slave đã tạo được đăng ký trong [Label] → [Global Label] → [NW+Global1] trong cây điều hướng.



3.4.33.4.3 Cài đặt tín hiệu giới hạnCài đặt tín hiệu giới hạn

Sau khi các nhãn slave được tạo, nhấp đúp vào Sau khi các nhãn slave được tạo, nhấp đúp vào 


"Axis0001" trong cây điều hướng để hiển thị lại thẻ Cài đặt Thông số Trục."Axis0001" trong cây điều hướng để hiển thị lại thẻ Cài đặt Thông số Trục.


Cài đặt giới hạn dưới và giới hạn trên như trong hình bên dưới.Cài đặt giới hạn dưới và giới hạn trên như trong hình bên dưới.


Trong trường đích, biểu tượng để hiển thị cửa sổ auxiliary đầu vào được hiển thị.Trong trường đích, biểu tượng để hiển thị cửa sổ auxiliary đầu vào được hiển thị.



3.53.5 Tóm tắt chương nàyTóm tắt chương này

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

Tạo dự án mớiTạo dự án mới

Cài đặt PLC CPUCài đặt PLC CPU

Cài đặt mô đun chuyển độngCài đặt mô đun chuyển động

Chức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển độngChức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển động



Những điểm quan trọngNhững điểm quan trọng

Tạo dự án mớiTạo dự án mới Tạo một dự án GX Works3 và tạo một sơ đồ cấu hình mô đun.Tạo một dự án GX Works3 và tạo một sơ đồ cấu hình mô đun.



Cài đặt PLC CPUCài đặt PLC CPU Thay đổi cài đặt thiết bị trực tiếp liên kết thành chế độ mở rộng (chế độ iQ-R series).Thay đổi cài đặt thiết bị trực tiếp liên kết thành chế độ mở rộng (chế độ iQ-R series).

Cài đặt mô đun chuyển độngCài đặt mô đun chuyển động Trong màn hình Thông số Mô đun (Mạng), cài đặt cấu hình mạng và các thông số của trạm từ xa.Trong màn hình Thông số Mô đun (Mạng), cài đặt cấu hình mạng và các thông số của trạm từ xa.

Trong cài đặt cấu hình mạng, thêm một trạm từ xa, cài đặt địa chỉ IP và thực hiện lập bản đồ PDO.Trong cài đặt cấu hình mạng, thêm một trạm từ xa, cài đặt địa chỉ IP và thực hiện lập bản đồ PDO.

Xóa tất cả cài đặt làm mới liên kết.Xóa tất cả cài đặt làm mới liên kết.



Chức năng Cài đặt Điều khiểnChức năng Cài đặt Điều khiển
Chuyển độngChuyển động

Trong màn hình Chức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển động, đăng ký các trục.Trong màn hình Chức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển động, đăng ký các trục.

Các nhãn slave được tạo ra từ I/O mạng.Các nhãn slave được tạo ra từ I/O mạng.



Chương 4Chương 4 Chương trình mẫu và Kiểm tra vận hànhChương trình mẫu và Kiểm tra vận hành

Chương này mô tả chương trình mẫu và cách sử dụng Motion Control FB.Chương này mô tả chương trình mẫu và cách sử dụng Motion Control FB.


Mở tập tin chương trình mẫu đã tải xuống ở Chương 3.Mở tập tin chương trình mẫu đã tải xuống ở Chương 3.

4.14.1 Chương trình PLC CPUChương trình PLC CPU

Nhấp đúp vào [Program] → [Scan] → [MAIN] → [ProgPou] → [Program Body] trong cây dự án để mở chương trình.Nhấp đúp vào [Program] → [Scan] → [MAIN] → [ProgPou] → [Program Body] trong cây dự án để mở chương trình.


Trước khi sử dụng mô đun chuyển động RD78G, luôn bật [Y0: PLC READY] trong chương trình PLC CPU.Trước khi sử dụng mô đun chuyển động RD78G, luôn bật [Y0: PLC READY] trong chương trình PLC CPU.


Chương trình mẫu sử dụng Ladder.Chương trình mẫu sử dụng Ladder.



4.24.2 Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].


Nhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt ĐiềuNhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều
khiển Chuyển động để mở chương trình.khiển Chuyển động để mở chương trình.

4.2.14.2.1 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB



4.24.2 Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].


Nhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt ĐiềuNhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều
khiển Chuyển động để mở chương trình.khiển Chuyển động để mở chương trình.

4.2.14.2.1 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB



4.24.2 Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].


Nhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt ĐiềuNhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều
khiển Chuyển động để mở chương trình.khiển Chuyển động để mở chương trình.

4.2.14.2.1 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB



4.24.2 Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].


Nhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt ĐiềuNhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều
khiển Chuyển động để mở chương trình.khiển Chuyển động để mở chương trình.

4.2.14.2.1 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB



4.24.2 Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].


Nhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt ĐiềuNhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều
khiển Chuyển động để mở chương trình.khiển Chuyển động để mở chương trình.

4.2.14.2.1 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB



4.24.2 Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].


Nhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt ĐiềuNhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều
khiển Chuyển động để mở chương trình.khiển Chuyển động để mở chương trình.

4.2.14.2.1 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB



4.24.2 Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].


Nhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt ĐiềuNhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều
khiển Chuyển động để mở chương trình.khiển Chuyển động để mở chương trình.

4.2.14.2.1 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB



4.24.2 Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].


Nhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt ĐiềuNhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều
khiển Chuyển động để mở chương trình.khiển Chuyển động để mở chương trình.

4.2.14.2.1 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB



4.24.2 Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].


Nhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt ĐiềuNhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều
khiển Chuyển động để mở chương trình.khiển Chuyển động để mở chương trình.

4.2.14.2.1 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB



4.24.2 Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].Nhấp đúp vào thông số mở rộng mô đun để hiển thị màn hình [Motion Control Setting Function].


Nhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt ĐiềuNhấp đúp vào [Program] → [Normal] → [MAIN] → [ProgramBody] trong cây dự án trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều
khiển Chuyển động để mở chương trình.khiển Chuyển động để mở chương trình.

4.2.14.2.1 Cách sử dụng Motion Control FBCách sử dụng Motion Control FB



4.2.24.2.2 Cài đặt giá trị ban đầu, servo-onCài đặt giá trị ban đầu, servo-on

Tên chương trình trong chương trình mẫu: ServoON_JOGTên chương trình trong chương trình mẫu: ServoON_JOG



Đặt giá trị ban đầu và servo-on của nhãn toàn cục trong chương trình này.Đặt giá trị ban đầu và servo-on của nhãn toàn cục trong chương trình này.


Sử dụng MC_Power trong Motion Control FB cho servo-on.Sử dụng MC_Power trong Motion Control FB cho servo-on.


Việc kết nối X0 của mô đun đầu vào từ xa với đầu vào của ServoON trong FB sẽ hoàn tất chương trình mà trong đó servo bậtViệc kết nối X0 của mô đun đầu vào từ xa với đầu vào của ServoON trong FB sẽ hoàn tất chương trình mà trong đó servo bật
bằng cách bật X0.bằng cách bật X0.

<Thông số kỹ thuật MC_Power (trích)><Thông số kỹ thuật MC_Power (trích)>

Tên biến I/OTên biến I/O Tên biếnTên biến Kiểu dữ liệuKiểu dữ liệu Mô tảMô tả

Đầu vàoĐầu vào

BậtBật EnableEnable BOOLBOOL
Trong khi đầu vào Enable là TRUE, điều khiển trục đượcTrong khi đầu vào Enable là TRUE, điều khiển trục được
bật.bật.

Yêu cầu Servo-Yêu cầu Servo-
onon

ServoONServoON BOOLBOOL Chỉ định tín hiệu cho yêu cầu servo-on.Chỉ định tín hiệu cho yêu cầu servo-on.

Đầu raĐầu ra

Sẵn sàngSẵn sàng StatusStatus BOOLBOOL Thể hiện trạng thái sẵn sàng vận hành.Thể hiện trạng thái sẵn sàng vận hành.

Trạng tháiTrạng thái
Ready-onReady-on

ReadyStatusReadyStatus BOOLBOOL Thể hiện trạng thái sẵn sàng-bật/tắt.Thể hiện trạng thái sẵn sàng-bật/tắt.

Đang thực thiĐang thực thi BusyBusy BOOLBOOL Chuyển sang TRUE trong khi FB đang được thực thi.Chuyển sang TRUE trong khi FB đang được thực thi.

LỗiLỗi ErrorError BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong FB.Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong FB.

Mã lỗiMã lỗi ErrorIDErrorID
WORDWORD


(UINT)(UINT)

Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.

MẹoMẹo


Nếu từng sách hướng dẫn của mô đun chuyển động đã được tải xuống trong Trình xem sách hướng dẫn điện tử, nhấn nút F1Nếu từng sách hướng dẫn của mô đun chuyển động đã được tải xuống trong Trình xem sách hướng dẫn điện tử, nhấn nút F1
và chỉ con trỏ văn bản vào tên FB có thể gọi ra những trang trong sách hướng dẫn chứa các thông số kỹ thuật của FB đó.và chỉ con trỏ văn bản vào tên FB có thể gọi ra những trang trong sách hướng dẫn chứa các thông số kỹ thuật của FB đó.

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

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


  MC_Power  MC_Power



4.2.34.2.3 Vận hành JOGVận hành JOG

Tên chương trình trong chương trình mẫu: ServoON_JOGTên chương trình trong chương trình mẫu: ServoON_JOG



Sử dụng MCv_Jog trong Motion Control FB.Sử dụng MCv_Jog trong Motion Control FB.


Để ngăn MCv_Jog được thực thi trong khi quay lại vị trí gốc và vận hành định vị, một bit tên là bJogEnable được cung cấp đểĐể ngăn MCv_Jog được thực thi trong khi quay lại vị trí gốc và vận hành định vị, một bit tên là bJogEnable được cung cấp để
gắn khớp.gắn khớp.

<Thông số kỹ thuật MCv_Jog (trích)><Thông số kỹ thuật MCv_Jog (trích)>

Tên biến I/OTên biến I/O Tên biếnTên biến Kiểu dữ liệuKiểu dữ liệu Mô tảMô tả

Đầu vàoĐầu vào

Lệnh JOG quayLệnh JOG quay
tiếntiến

JogForwardJogForward BOOLBOOL Khi cài đặt là TRUE, JOG quay tiến được thực thi.Khi cài đặt là TRUE, JOG quay tiến được thực thi.

Lệnh JOG quayLệnh JOG quay
lùilùi

JogBackWardJogBackWard BOOLBOOL Khi cài đặt là TRUE, JOG quay lùi được thực thi.Khi cài đặt là TRUE, JOG quay lùi được thực thi.

Tốc độ đíchTốc độ đích VelocityVelocity LREALLREAL Cài đặt vận tốc lệnh.Cài đặt vận tốc lệnh.

Tăng tốcTăng tốc AccelerationAcceleration LREALLREAL Cài đặt tăng tốc.Cài đặt tăng tốc.

Giảm tốcGiảm tốc DecelerationDeceleration LREALLREAL Cài đặt giảm tốc.Cài đặt giảm tốc.

JerkJerk JerkJerk LREALLREAL Cài đặt jerk.Cài đặt jerk.

Tùy chọnTùy chọn OptionsOptions
DWORD(HEX)DWORD(HEX)
(Note)(Note)

Cài đặt tùy chọn chức năng với thông số bit.Cài đặt tùy chọn chức năng với thông số bit.


(→Tham khảo trang tiếp theo.)(→Tham khảo trang tiếp theo.)

Đầu raĐầu ra

Hoàn tất thực thiHoàn tất thực thi DoneDone BOOLBOOL
Chuyển sang TRUE đối với chỉ một lần quét khi lệnhChuyển sang TRUE đối với chỉ một lần quét khi lệnh
JOG được tắt và sự vận hành được giảm tốc để dừngJOG được tắt và sự vận hành được giảm tốc để dừng
lại.lại.

Đang thực thiĐang thực thi BusyBusy BOOLBOOL Chuyển sang TRUE trong khi FB đang được thực thi.Chuyển sang TRUE trong khi FB đang được thực thi.

Đang điều khiểnĐang điều khiển ActiveActive BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi FB đang điều khiển trục.Chuyển sang TRUE khi FB đang điều khiển trục.

Hủy thực thiHủy thực thi CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi việc thực thi bị hủy.Chuyển sang TRUE khi việc thực thi bị hủy.

LỗiLỗi ErrorError BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong FB.Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong FB.

Mã lỗiMã lỗi ErrorIDErrorID
WORDWORD


(UINT)(UINT)

Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.

(Lưu ý) Một hệ thập lục phân được viết dưới định dạng "H□" hoặc "16#□".(Lưu ý) Một hệ thập lục phân được viết dưới định dạng "H□" hoặc "16#□".



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

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


  MCv_Jog  MCv_Jog



4.2.34.2.3 Vận hành JOGVận hành JOG

Dưới đây là các giá trị cài đặt và mô tả các tùy chọn cho MCv_Jog.Dưới đây là các giá trị cài đặt và mô tả các tùy chọn cho MCv_Jog.

Giá trị cài đặtGiá trị cài đặt Cài đặt phương pháp tăng tốc/giảm tốcCài đặt phương pháp tăng tốc/giảm tốc

0h0h
mcAccDec · · · phương pháp thông số tăng tốc/giảm tốcmcAccDec · · · phương pháp thông số tăng tốc/giảm tốc


(phương pháp tăng tốc/giảm tốc jerk)(phương pháp tăng tốc/giảm tốc jerk)

1h1h
mcFixedTime · · · phương pháp bất biến thời gian tăng tốc/giảm tốcmcFixedTime · · · phương pháp bất biến thời gian tăng tốc/giảm tốc


(phương pháp thông số bất biến thời gian tăng tốc/giảm tốc)(phương pháp thông số bất biến thời gian tăng tốc/giảm tốc)

Khi 0h: mcAccDec được chỉ định, phương pháp tăng tốc/giảm tốc được đặt là phương pháp tăng tốc/giảm tốc jerk.Khi 0h: mcAccDec được chỉ định, phương pháp tăng tốc/giảm tốc được đặt là phương pháp tăng tốc/giảm tốc jerk.


Lúc này, đặt Tăng tốc và Giảm tốc ở đơn vị [U/sLúc này, đặt Tăng tốc và Giảm tốc ở đơn vị [U/s22], và Jerk ở đơn vị [U/s], và Jerk ở đơn vị [U/s33].].


Để biết thêm chi tiết về tăng tốc/giảm tốc jerk (U: Đơn vị lệnh trục), tham khảo trang tiếp theo.Để biết thêm chi tiết về tăng tốc/giảm tốc jerk (U: Đơn vị lệnh trục), tham khảo trang tiếp theo.
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MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual (Application)
6.3 Single Axis Manual Control6.3 Single Axis Manual Control

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


  MCv_Jog  MCv_Jog



4.2.34.2.3 Vận hành JOGVận hành JOG

Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk.Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk.


Tổng thời gian để đạt được mức tăng tốc đích và thời gian để đạt 0 từ mức tăng tốc đích vào cuối giai đoạn tăng tốc được gọiTổng thời gian để đạt được mức tăng tốc đích và thời gian để đạt 0 từ mức tăng tốc đích vào cuối giai đoạn tăng tốc được gọi
là thời gian ứng dụng jerk. Tỷ số của thời gian ứng dụng jerk trong thời gian tăng tốc (giảm tốc) được gọi là tỷ số ứng dụnglà thời gian ứng dụng jerk. Tỷ số của thời gian ứng dụng jerk trong thời gian tăng tốc (giảm tốc) được gọi là tỷ số ứng dụng
jerk.jerk.

Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc và dạng sóng tăng tốc tại thời điểm tăng tốc khi vận tốc lệnh và gia tốc lệnhCác hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc và dạng sóng tăng tốc tại thời điểm tăng tốc khi vận tốc lệnh và gia tốc lệnh
không đổi và jerk được thay đổi.không đổi và jerk được thay đổi.


Giá trị jerk càng lớn, tỷ số ứng dụng jerk càng nhỏ, và hình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng tốc/giảm tốc hình thang.Giá trị jerk càng lớn, tỷ số ứng dụng jerk càng nhỏ, và hình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng tốc/giảm tốc hình thang.


Ngoài ra, thời gian tăng tốc và thời gian giảm tốc sẽ ngắn hơn.Ngoài ra, thời gian tăng tốc và thời gian giảm tốc sẽ ngắn hơn.

Vận tốc lệnh: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Vận tốc lệnh: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
Đường màu xanh: Tăng tốcĐường màu xanh: Tăng tốc

[μm/s[μm/s22]]
Trục dọc ở bên tráiTrục dọc ở bên trái

Tăng tốc lệnh: 20000 [μm/sTăng tốc lệnh: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s]
Đường màu cam: Vận tốcĐường màu cam: Vận tốc
[μm/s][μm/s]

Trục dọc ở bên phảiTrục dọc ở bên phải

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]


Tỷ số ứng dụng jerk: 100%Tỷ số ứng dụng jerk: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]


Tỷ số ứng dụng jerk: 50%Tỷ số ứng dụng jerk: 50%

Khi cài đặt J = 0 [µm/sKhi cài đặt J = 0 [µm/s33],],


hình mẫu vận tốc thay đổi thành tănghình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng
tốc/giảm tốc hình thang.tốc/giảm tốc hình thang.
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Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk.Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk.
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Ngoài ra, thời gian tăng tốc và thời gian giảm tốc sẽ ngắn hơn.Ngoài ra, thời gian tăng tốc và thời gian giảm tốc sẽ ngắn hơn.
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không đổi và jerk được thay đổi.không đổi và jerk được thay đổi.


Giá trị jerk càng lớn, tỷ số ứng dụng jerk càng nhỏ, và hình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng tốc/giảm tốc hình thang.Giá trị jerk càng lớn, tỷ số ứng dụng jerk càng nhỏ, và hình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng tốc/giảm tốc hình thang.


Ngoài ra, thời gian tăng tốc và thời gian giảm tốc sẽ ngắn hơn.Ngoài ra, thời gian tăng tốc và thời gian giảm tốc sẽ ngắn hơn.

Vận tốc lệnh: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Vận tốc lệnh: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
Đường màu xanh: Tăng tốcĐường màu xanh: Tăng tốc

[μm/s[μm/s22]]
Trục dọc ở bên tráiTrục dọc ở bên trái

Tăng tốc lệnh: 20000 [μm/sTăng tốc lệnh: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s]
Đường màu cam: Vận tốcĐường màu cam: Vận tốc
[μm/s][μm/s]

Trục dọc ở bên phảiTrục dọc ở bên phải

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]


Tỷ số ứng dụng jerk: 100%Tỷ số ứng dụng jerk: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]


Tỷ số ứng dụng jerk: 50%Tỷ số ứng dụng jerk: 50%

Khi cài đặt J = 0 [µm/sKhi cài đặt J = 0 [µm/s33],],


hình mẫu vận tốc thay đổi thành tănghình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng
tốc/giảm tốc hình thang.tốc/giảm tốc hình thang.



4.2.34.2.3 Vận hành JOGVận hành JOG

Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk.Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk.


Tổng thời gian để đạt được mức tăng tốc đích và thời gian để đạt 0 từ mức tăng tốc đích vào cuối giai đoạn tăng tốc được gọiTổng thời gian để đạt được mức tăng tốc đích và thời gian để đạt 0 từ mức tăng tốc đích vào cuối giai đoạn tăng tốc được gọi
là thời gian ứng dụng jerk. Tỷ số của thời gian ứng dụng jerk trong thời gian tăng tốc (giảm tốc) được gọi là tỷ số ứng dụnglà thời gian ứng dụng jerk. Tỷ số của thời gian ứng dụng jerk trong thời gian tăng tốc (giảm tốc) được gọi là tỷ số ứng dụng
jerk.jerk.

Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc và dạng sóng tăng tốc tại thời điểm tăng tốc khi vận tốc lệnh và gia tốc lệnhCác hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc và dạng sóng tăng tốc tại thời điểm tăng tốc khi vận tốc lệnh và gia tốc lệnh
không đổi và jerk được thay đổi.không đổi và jerk được thay đổi.


Giá trị jerk càng lớn, tỷ số ứng dụng jerk càng nhỏ, và hình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng tốc/giảm tốc hình thang.Giá trị jerk càng lớn, tỷ số ứng dụng jerk càng nhỏ, và hình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng tốc/giảm tốc hình thang.


Ngoài ra, thời gian tăng tốc và thời gian giảm tốc sẽ ngắn hơn.Ngoài ra, thời gian tăng tốc và thời gian giảm tốc sẽ ngắn hơn.

Vận tốc lệnh: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Vận tốc lệnh: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
Đường màu xanh: Tăng tốcĐường màu xanh: Tăng tốc

[μm/s[μm/s22]]
Trục dọc ở bên tráiTrục dọc ở bên trái

Tăng tốc lệnh: 20000 [μm/sTăng tốc lệnh: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s]
Đường màu cam: Vận tốcĐường màu cam: Vận tốc
[μm/s][μm/s]

Trục dọc ở bên phảiTrục dọc ở bên phải

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]


Tỷ số ứng dụng jerk: 100%Tỷ số ứng dụng jerk: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]


Tỷ số ứng dụng jerk: 50%Tỷ số ứng dụng jerk: 50%

Khi cài đặt J = 0 [µm/sKhi cài đặt J = 0 [µm/s33],],


hình mẫu vận tốc thay đổi thành tănghình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng
tốc/giảm tốc hình thang.tốc/giảm tốc hình thang.



4.2.34.2.3 Vận hành JOGVận hành JOG

Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk.Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk.


Tổng thời gian để đạt được mức tăng tốc đích và thời gian để đạt 0 từ mức tăng tốc đích vào cuối giai đoạn tăng tốc được gọiTổng thời gian để đạt được mức tăng tốc đích và thời gian để đạt 0 từ mức tăng tốc đích vào cuối giai đoạn tăng tốc được gọi
là thời gian ứng dụng jerk. Tỷ số của thời gian ứng dụng jerk trong thời gian tăng tốc (giảm tốc) được gọi là tỷ số ứng dụnglà thời gian ứng dụng jerk. Tỷ số của thời gian ứng dụng jerk trong thời gian tăng tốc (giảm tốc) được gọi là tỷ số ứng dụng
jerk.jerk.

Các hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc và dạng sóng tăng tốc tại thời điểm tăng tốc khi vận tốc lệnh và gia tốc lệnhCác hình sau đây thể hiện các dạng sóng vận tốc và dạng sóng tăng tốc tại thời điểm tăng tốc khi vận tốc lệnh và gia tốc lệnh
không đổi và jerk được thay đổi.không đổi và jerk được thay đổi.


Giá trị jerk càng lớn, tỷ số ứng dụng jerk càng nhỏ, và hình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng tốc/giảm tốc hình thang.Giá trị jerk càng lớn, tỷ số ứng dụng jerk càng nhỏ, và hình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng tốc/giảm tốc hình thang.


Ngoài ra, thời gian tăng tốc và thời gian giảm tốc sẽ ngắn hơn.Ngoài ra, thời gian tăng tốc và thời gian giảm tốc sẽ ngắn hơn.

Vận tốc lệnh: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]Vận tốc lệnh: 20000 [µm/s] = 1200 [mm/min]
Đường màu xanh: Tăng tốcĐường màu xanh: Tăng tốc

[μm/s[μm/s22]]
Trục dọc ở bên tráiTrục dọc ở bên trái

Tăng tốc lệnh: 20000 [μm/sTăng tốc lệnh: 20000 [μm/s22] = 1200 [mm/min/s]] = 1200 [mm/min/s]
Đường màu cam: Vận tốcĐường màu cam: Vận tốc
[μm/s][μm/s]

Trục dọc ở bên phảiTrục dọc ở bên phải

J = 20000 [µm/sJ = 20000 [µm/s33]]


Tỷ số ứng dụng jerk: 100%Tỷ số ứng dụng jerk: 100%

J = 60000 [µm/sJ = 60000 [µm/s33]]


Tỷ số ứng dụng jerk: 50%Tỷ số ứng dụng jerk: 50%

Khi cài đặt J = 0 [µm/sKhi cài đặt J = 0 [µm/s33],],


hình mẫu vận tốc thay đổi thành tănghình mẫu vận tốc thay đổi thành tăng
tốc/giảm tốc hình thang.tốc/giảm tốc hình thang.



4.2.44.2.4 Quay về vị trí gốcQuay về vị trí gốc

Tên chương trình trong chương trình mẫu: Quay về vị trí gốcTên chương trình trong chương trình mẫu: Quay về vị trí gốc



Sử dụng MC_Home trong Motion Control FB.Sử dụng MC_Home trong Motion Control FB.


Để ngăn MC_Home được thực thi khi servo không thể khởi động, như khi servo đang tắt hoặc khi một lỗi đã xảy ra, hoặc trongĐể ngăn MC_Home được thực thi khi servo không thể khởi động, như khi servo đang tắt hoặc khi một lỗi đã xảy ra, hoặc trong
khi JOG và vận hành định vị, một bit tên là bHomeEnable được cung cấp để gắn khớp.khi JOG và vận hành định vị, một bit tên là bHomeEnable được cung cấp để gắn khớp.


Đặt phương pháp Quay về vị trí gốc với thông số [Pr.PT45] của bộ khuếch đại servo MR-J5-G.Đặt phương pháp Quay về vị trí gốc với thông số [Pr.PT45] của bộ khuếch đại servo MR-J5-G.

<Thông số kỹ thuật MC_Home (trích)><Thông số kỹ thuật MC_Home (trích)>

Tên biến I/OTên biến I/O Tên biếnTên biến Kiểu dữ liệuKiểu dữ liệu Mô tảMô tả

Đầu vàoĐầu vào

Lệnh thực thiLệnh thực thi ExecuteExecute BOOLBOOL Thực thi quay trở lại vị trí gốc khi đặt là TRUE.Thực thi quay trở lại vị trí gốc khi đặt là TRUE.

Vị trí đíchVị trí đích PositionPosition LREALLREAL Chỉ định địa chỉ vị trí gốc.Chỉ định địa chỉ vị trí gốc.

Công tắc vị tríCông tắc vị trí
gốcgốc

AbsSwitchAbsSwitch MC_INPUT_REFMC_INPUT_REF Chỉ định tín hiệu dog tiệm cận.Chỉ định tín hiệu dog tiệm cận.

Tùy chọnTùy chọn OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Đặt là "0".Đặt là "0".

Đầu raĐầu ra

Hoàn tất thựcHoàn tất thực
thithi

DoneDone BOOLBOOL Chuyển sang TRUE sau khi hoàn tất quay lại vị trí gốc.Chuyển sang TRUE sau khi hoàn tất quay lại vị trí gốc.

Đang thực thiĐang thực thi BusyBusy BOOLBOOL Chuyển sang TRUE trong khi FB đang được thực thi.Chuyển sang TRUE trong khi FB đang được thực thi.

Đang điều khiểnĐang điều khiển ActiveActive BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi FB đang điều khiển trục.Chuyển sang TRUE khi FB đang điều khiển trục.

Hủy thực thiHủy thực thi CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi việc thực thi bị hủy.Chuyển sang TRUE khi việc thực thi bị hủy.

LỗiLỗi ErrorError BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong FB.Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong FB.

Mã lỗiMã lỗi ErrorIDErrorID
WORDWORD


(UINT)(UINT)

Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.

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

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



  MC_Home  MC_Home



4.2.54.2.5 Điều khiển định vịĐiều khiển định vị

Tên chương trình trong chương trình mẫu: Định vịTên chương trình trong chương trình mẫu: Định vị



Sử dụng MC_MoveRelative và MC_MoveAbsolute trong Motion Control FB.Sử dụng MC_MoveRelative và MC_MoveAbsolute trong Motion Control FB.


Để ngăn MC_Move được thực thi khi servo không thể khởi động, như khi servo đang tắt hoặc khi một lỗi đã xảy ra, khi việcĐể ngăn MC_Move được thực thi khi servo không thể khởi động, như khi servo đang tắt hoặc khi một lỗi đã xảy ra, khi việc
quay lại vị trí gốc không hoàn tất, hoặc trong khi vận hành JOG và vận hành quay lại vị trí gốc, một bit tên là bMoveEnablequay lại vị trí gốc không hoàn tất, hoặc trong khi vận hành JOG và vận hành quay lại vị trí gốc, một bit tên là bMoveEnable
được cung cấp để gắn khớp.được cung cấp để gắn khớp.



4.2.54.2.5 Điều khiển định vịĐiều khiển định vị

Sau đây là mô tả về các biến I/O của MC_MoveRelative.Sau đây là mô tả về các biến I/O của MC_MoveRelative.



<Thông số kỹ thuật MC_MoveRelative (trích)><Thông số kỹ thuật MC_MoveRelative (trích)>

Tên biến I/OTên biến I/O Tên biếnTên biến Kiểu dữ liệuKiểu dữ liệu Mô tảMô tả

ĐầuĐầu
vàovào

Lệnh thựcLệnh thực
thithi

ExecuteExecute BOOLBOOL Thực thi điều khiển định vị khi đặt là TRUE.Thực thi điều khiển định vị khi đặt là TRUE.

Cập nhậtCập nhật
liên tụcliên tục

ContinuousUpdateContinuousUpdate BOOLBOOL
Khoảng cách di chuyển, vận tốc, gia tốc và giảmKhoảng cách di chuyển, vận tốc, gia tốc và giảm
tốc có thể được thay đổi liên tục khi đặt là TRUE.tốc có thể được thay đổi liên tục khi đặt là TRUE.

KhoảngKhoảng
cách dicách di
chuyểnchuyển

DistanceDistance LREALLREAL
Đặt vị trí tương đối theo đơn vị trục từ vị trí hiện tạiĐặt vị trí tương đối theo đơn vị trục từ vị trí hiện tại
ở điểm bắt đầu đến kết thúc.ở điểm bắt đầu đến kết thúc.

Tốc độTốc độ VelocityVelocity LREALLREAL Đặt tốc độ theo đơn vị trục.Đặt tốc độ theo đơn vị trục.

Tăng tốcTăng tốc AccelerationAcceleration LREALLREAL Đặt tăng tốc theo đơn vị trục.Đặt tăng tốc theo đơn vị trục.

Giảm tốcGiảm tốc DecelerationDeceleration LREALLREAL Đặt giảm tốc theo đơn vị trục.Đặt giảm tốc theo đơn vị trục.

JerkJerk JerkJerk LREALLREAL Đặt jerk theo đơn vị trụcĐặt jerk theo đơn vị trục

Chế độChế độ
đệmđệm

BufferModeBufferMode MC_BUFFER_MODEMC_BUFFER_MODE Chọn chế độ đệm. →trang 4.2.5-4Chọn chế độ đệm. →trang 4.2.5-4

Tùy chọnTùy chọn OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Đặt tùy chọn chức năng. →trang 4.2.5-6Đặt tùy chọn chức năng. →trang 4.2.5-6

ĐầuĐầu
rara

Hoàn tấtHoàn tất
thực thithực thi

DoneDone BOOLBOOL
Chuyển sang TRUE sau khi điều khiển định vịChuyển sang TRUE sau khi điều khiển định vị
hoàn tất.hoàn tất.

Đang thựcĐang thực
thithi

BusyBusy BOOLBOOL
Chuyển sang TRUE trong khi FB đang được thựcChuyển sang TRUE trong khi FB đang được thực
thi.thi.

Đang điềuĐang điều
khiểnkhiển

ActiveActive BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi FB đang điều khiển trục.Chuyển sang TRUE khi FB đang điều khiển trục.

Hủy thựcHủy thực
thithi

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi việc thực thi bị hủy.Chuyển sang TRUE khi việc thực thi bị hủy.

LỗiLỗi ErrorError BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong FB.Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong FB.

Mã lỗiMã lỗi ErrorIDErrorID
WORDWORD


(UINT)(UINT)

Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.



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

Relative Positioning ControlRelative Positioning Control

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



  MC_MoveRelative  MC_MoveRelative



4.2.54.2.5 Điều khiển định vịĐiều khiển định vị

Sau đây là mô tả về các biến I/O của MC_MoveAbsolute.Sau đây là mô tả về các biến I/O của MC_MoveAbsolute.



<Thông số kỹ thuật MC_MoveAbsolute (trích)><Thông số kỹ thuật MC_MoveAbsolute (trích)>

Tên biến I/OTên biến I/O Tên biếnTên biến Kiểu dữ liệuKiểu dữ liệu Mô tảMô tả

ĐầuĐầu
vàovào

Lệnh thựcLệnh thực
thithi

ExecuteExecute BOOLBOOL Thực thi điều khiển định vị khi đặt là TRUE.Thực thi điều khiển định vị khi đặt là TRUE.

Cập nhậtCập nhật
liên tụcliên tục

ContinuousUpdateContinuousUpdate BOOLBOOL
Khoảng cách di chuyển, vận tốc, gia tốc và giảmKhoảng cách di chuyển, vận tốc, gia tốc và giảm
tốc có thể được thay đổi liên tục khi đặt là TRUE.tốc có thể được thay đổi liên tục khi đặt là TRUE.

Vị trí đíchVị trí đích PositionPosition LREALLREAL Đặt vị trí đích của vị trí tuyệt đối theo đơn vị trục.Đặt vị trí đích của vị trí tuyệt đối theo đơn vị trục.

Tốc độTốc độ VelocityVelocity LREALLREAL Đặt tốc độ theo đơn vị trục.Đặt tốc độ theo đơn vị trục.

Tăng tốcTăng tốc AccelerationAcceleration LREALLREAL Đặt tăng tốc theo đơn vị trục.Đặt tăng tốc theo đơn vị trục.

Giảm tốcGiảm tốc DecelerationDeceleration LREALLREAL Đặt giảm tốc theo đơn vị trục.Đặt giảm tốc theo đơn vị trục.

JerkJerk JerkJerk LREALLREAL Đặt jerk theo đơn vị trục.Đặt jerk theo đơn vị trục.

Chọn chiềuChọn chiều DirectionDirection MC_DIRECTIONMC_DIRECTION Chọn chiều di chuyển. →trang 4.2.5-5Chọn chiều di chuyển. →trang 4.2.5-5

Chế độChế độ
đệmđệm

BufferModeBufferMode MC_BUFFER_MODEMC_BUFFER_MODE Chọn chế độ đệm. →trang 4.2.5-4Chọn chế độ đệm. →trang 4.2.5-4

Tùy chọnTùy chọn OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Đặt tùy chọn chức năng. →trang 4.2.5-6Đặt tùy chọn chức năng. →trang 4.2.5-6

ĐầuĐầu
rara

Hoàn tấtHoàn tất
thực thithực thi

DoneDone BOOLBOOL
Chuyển sang TRUE sau khi điều khiển định vịChuyển sang TRUE sau khi điều khiển định vị
hoàn tất.hoàn tất.

Đang thựcĐang thực
thithi

BusyBusy BOOLBOOL
Chuyển sang TRUE trong khi FB đang được thựcChuyển sang TRUE trong khi FB đang được thực
thi.thi.

Đang điềuĐang điều
khiểnkhiển

ActiveActive BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi FB đang điều khiển trục.Chuyển sang TRUE khi FB đang điều khiển trục.

Hủy thựcHủy thực
thithi

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi việc thực thi bị hủy.Chuyển sang TRUE khi việc thực thi bị hủy.

LỗiLỗi ErrorError BOOLBOOL Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong FB.Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong FB.

Mã lỗiMã lỗi ErrorIDErrorID
WORDWORD


(UINT)(UINT)

Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.
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  MC_MoveAbsolute  MC_MoveAbsolute



4.2.54.2.5 Điều khiển định vịĐiều khiển định vị

Dưới đây là các giá trị cài đặt và mô tả của chế độ đệm của MC_MoveAbsolute và MC_MoveRelative.Dưới đây là các giá trị cài đặt và mô tả của chế độ đệm của MC_MoveAbsolute và MC_MoveRelative.

Giá trị cài đặtGiá trị cài đặt Kiểu chế độ đệmKiểu chế độ đệm Mô tảMô tả

0:mcAborting0:mcAborting AbortingAborting Ngăn chặn (hủy) FB thực thi và thực thi FB tiếp theo ngay lập tức.Ngăn chặn (hủy) FB thực thi và thực thi FB tiếp theo ngay lập tức.

1:mcBuffered1:mcBuffered BufferedBuffered

Đệm FB tiếp theo trên FB đang được thực thi. Nếu FB đang được thựcĐệm FB tiếp theo trên FB đang được thực thi. Nếu FB đang được thực
thi đã được đệm, FB tiếp theo sẽ được đệm trên FB trước đó. (Tối đathi đã được đệm, FB tiếp theo sẽ được đệm trên FB trước đó. (Tối đa
2.)2.)


Khi FB đang được thực thi hoàn tất, FB đang được đệm sẽ được thựcKhi FB đang được thực thi hoàn tất, FB đang được đệm sẽ được thực
thi tuần tự.thi tuần tự.

2:mcBlendingLow2:mcBlendingLow BlendingLowBlendingLow
Vận tốc đích thấp hơn giữa FB đang được thực thi và FB đang đượcVận tốc đích thấp hơn giữa FB đang được thực thi và FB đang được
đệm là tốc độ chuyển đổi.đệm là tốc độ chuyển đổi.

3:mcBlendingPrevious3:mcBlendingPrevious BlendingPreviousBlendingPrevious Vận tốc đích của FB đang được thực thi là tốc độ chuyển.Vận tốc đích của FB đang được thực thi là tốc độ chuyển.

4:mcBlendingNext4:mcBlendingNext BlendingNextBlendingNext Vận tốc đích của FB đệm là tốc độ chuyển.Vận tốc đích của FB đệm là tốc độ chuyển.

5:mcBlendingHigh5:mcBlendingHigh BlendingHighBlendingHigh
Vận tốc đích cao hơn giữa FB đang được thực thi và FB đang đượcVận tốc đích cao hơn giữa FB đang được thực thi và FB đang được
đệm là tốc độ chuyển.đệm là tốc độ chuyển.

Chế độ đệm là một chức năng để khởi động đồng thời nhiều Motion Control FB và thực hiện điều khiển vị trí liên tục.Chế độ đệm là một chức năng để khởi động đồng thời nhiều Motion Control FB và thực hiện điều khiển vị trí liên tục.


Để biết thêm chi tiết, vui lòng tham khảo Kiến thức cơ bản về Mô đun chuyển động MELSEC iQ-R Series (RD78G(H)/ĐiềuĐể biết thêm chi tiết, vui lòng tham khảo Kiến thức cơ bản về Mô đun chuyển động MELSEC iQ-R Series (RD78G(H)/Điều
khiển định vị), đó là một khóa học của một hệ thống đào tạo trực tuyến, và sách hướng dẫn sau đây.khiển định vị), đó là một khóa học của một hệ thống đào tạo trực tuyến, và sách hướng dẫn sau đây.
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4.2.54.2.5 Điều khiển định vịĐiều khiển định vị

Dưới đây là các giá trị cài đặt và mô tả cho việc chọn chiều của MC_MoveAbsolute.Dưới đây là các giá trị cài đặt và mô tả cho việc chọn chiều của MC_MoveAbsolute.

Bỏ qua cài đặt này khi giới hạn hành trình phần mềm là hợp lệ. Thực hiện điều khiển định vị theo chiều mà vùng bên ngoàiBỏ qua cài đặt này khi giới hạn hành trình phần mềm là hợp lệ. Thực hiện điều khiển định vị theo chiều mà vùng bên ngoài
phạm vi giới hạn hành trình phần mềm không bị vượt qua. Tuy nhiên, khi cả hai chiều không vượt qua vùng bên ngoài phạm viphạm vi giới hạn hành trình phần mềm không bị vượt qua. Tuy nhiên, khi cả hai chiều không vượt qua vùng bên ngoài phạm vi
giới hạn hành trình phần mềm, điều khiển định vị được thực hiện theo chiều gần hơn với vị trí đích (vị trí với khoảng cách digiới hạn hành trình phần mềm, điều khiển định vị được thực hiện theo chiều gần hơn với vị trí đích (vị trí với khoảng cách di
chuyển tuyệt đối nhỏ hơn) dựa trên vị trí hiện tại. Nếu khoảng cách là như nhau giữa chiều dương và chiều âm, việc vận hànhchuyển tuyệt đối nhỏ hơn) dựa trên vị trí hiện tại. Nếu khoảng cách là như nhau giữa chiều dương và chiều âm, việc vận hành
được thực hiện theo chiều hiện tại.được thực hiện theo chiều hiện tại.


Khi giới hạn hành trình phần mềm là không hợp lệ, chiều chuyển động từ vị trí hiện tại tới vị trí đích có thể được chọn giữaKhi giới hạn hành trình phần mềm là không hợp lệ, chiều chuyển động từ vị trí hiện tại tới vị trí đích có thể được chọn giữa
chiều dương, chiều âm và đường ngắn nhất.chiều dương, chiều âm và đường ngắn nhất.

Giá trị cài đặtGiá trị cài đặt Chọn chiềuChọn chiều Mô tảMô tả

1:mcPositiveDirection1:mcPositiveDirection Chiều dươngChiều dương
Điều khiển vị trí được thực hiện theo chiều dương (tăng địa chỉ) từĐiều khiển vị trí được thực hiện theo chiều dương (tăng địa chỉ) từ
vị trí hiện tại tới vị trí đích.vị trí hiện tại tới vị trí đích.

2:mcNegativeDirection2:mcNegativeDirection Chiều âmChiều âm
Điều khiển vị trí được thực hiện theo chiều âm (giảm địa chỉ) từ vịĐiều khiển vị trí được thực hiện theo chiều âm (giảm địa chỉ) từ vị
trí hiện tại tới vị trí đích.trí hiện tại tới vị trí đích.

3:mcShortestWay3:mcShortestWay Đường ngắn nhấtĐường ngắn nhất
Điều khiển định vị được thực hiện theo chiều gần hơn với vị tríĐiều khiển định vị được thực hiện theo chiều gần hơn với vị trí
đích (vị trí với khoảng cách di chuyển tuyệt đối nhỏ hơn) dựa trênđích (vị trí với khoảng cách di chuyển tuyệt đối nhỏ hơn) dựa trên
vị trí hiện tại.vị trí hiện tại.

Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo sách hướng dẫn sau đây.Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo sách hướng dẫn sau đây.
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4.2.54.2.5 Điều khiển định vịĐiều khiển định vị

Dưới đây là các giá trị cài đặt và mô tả của các tùy chọn cho MC_MoveAbsolute và MC_MoveRelative.Dưới đây là các giá trị cài đặt và mô tả của các tùy chọn cho MC_MoveAbsolute và MC_MoveRelative.

BitBit Mô tảMô tả

0 đến 20 đến 2

Thông số phương pháp tăng tốc/giảm tốc (các nội dung là giống vớiThông số phương pháp tăng tốc/giảm tốc (các nội dung là giống với
MCv_Jog.)MCv_Jog.)


0h:mcAccDec0h:mcAccDec


1h:mcFixedTime1h:mcFixedTime

33

Chỉ đối với MC_MoveRelativeChỉ đối với MC_MoveRelative


Chọn vị trí trong suốt chế độ đệmChọn vị trí trong suốt chế độ đệm


0: Vị trí hiện tại lệnh0: Vị trí hiện tại lệnh


1: Giá trị hiện tại thực tế1: Giá trị hiện tại thực tế


Đối với MC_MoveAbsolute, chỉ định "0".Đối với MC_MoveAbsolute, chỉ định "0".

44 Trống (Chỉ định "0".)Trống (Chỉ định "0".)

55
Chọn cho phép quay lùiChọn cho phép quay lùi


0: Cho phép0: Cho phép


1: Không cho phép1: Không cho phép

6 đến 156 đến 15 Trống (Chỉ định "0".)Trống (Chỉ định "0".)

1616

Chỉ đối với MC_MoveRelativeChỉ đối với MC_MoveRelative


Thông số vị trí đích vượt quá bộ đếm vòngThông số vị trí đích vượt quá bộ đếm vòng


0: Không cho phép0: Không cho phép


1: Cho phép1: Cho phép


For MC_MoveRelative, specify "0".For MC_MoveRelative, specify "0".

17 đến 3117 đến 31 Trống (Chỉ định "0".)Trống (Chỉ định "0".)

Để biết chi tiết về các cài đặt trên bit 3, bit 5 và bit 16, vui lòng tham khảo sách hướng dẫn sau đây.Để biết chi tiết về các cài đặt trên bit 3, bit 5 và bit 16, vui lòng tham khảo sách hướng dẫn sau đây.
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4.2.64.2.6 Cài đặt lại lỗiCài đặt lại lỗi

Tên chương trình trong chương trình mẫu: ErrorResetTên chương trình trong chương trình mẫu: ErrorReset



Sử dụng MC_Reset của Motion Control FB.Sử dụng MC_Reset của Motion Control FB.

<Thông số kỹ thuât MC_Reset (trích)><Thông số kỹ thuât MC_Reset (trích)>

Tên biến I/OTên biến I/O Tên biếnTên biến Kiểu dữ liệuKiểu dữ liệu Mô tảMô tả

ĐầuĐầu
vàovào

Lệnh thực thiLệnh thực thi ExecuteExecute BOOLBOOL Thực thi cài đặt lại lỗi khi đặt là TRUE.Thực thi cài đặt lại lỗi khi đặt là TRUE.

Tùy chọnTùy chọn OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Đối với MC_MoveAbsolute, chỉ định "0".Đối với MC_MoveAbsolute, chỉ định "0".

Đầu raĐầu ra

Hoàn tất thựcHoàn tất thực
thithi

DoneDone BOOLBOOL Thể hiện rằng cài đặt lại đã hoàn tất.Thể hiện rằng cài đặt lại đã hoàn tất.

Đang thực thiĐang thực thi BusyBusy BOOLBOOL
Chuyển sang TRUE trong khi FB đang đượcChuyển sang TRUE trong khi FB đang được
thực thi.thực thi.

Hủy thực thiHủy thực thi CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL
Thể hiện rằng lệnh đã bị hủy do hết thời gian.Thể hiện rằng lệnh đã bị hủy do hết thời gian.


Chuyển sang TRUE bằng cách đặt Execute làChuyển sang TRUE bằng cách đặt Execute là
FALSE.FALSE.

LỗiLỗi ErrorError BOOLBOOL
Chuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trongChuyển sang TRUE khi một lỗi xuất hiện trong
FB.FB.

Mã lỗiMã lỗi ErrorIDErrorID
WORDWORD


(UINT)(UINT)

Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.Trả lại mã lỗi đã xuất hiện trong FB.
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4.34.3 Viết chương trìnhViết chương trình

Chương trình PLC CPUChương trình PLC CPU

(1)(1)
Chuyển đổi tất cả chương trình PLC CPU.Chuyển đổi tất cả chương trình PLC CPU.
Đặt PLU CPU ở trạng thái "STOP".Đặt PLU CPU ở trạng thái "STOP".
Chọn [Online] → [Write to PLC], và nhấp [Select All] trên thẻ Ghi trong màn hình Vận hành Dữ liệu Online.Chọn [Online] → [Write to PLC], và nhấp [Select All] trên thẻ Ghi trong màn hình Vận hành Dữ liệu Online.
Nhấp vào [Execute] để ghi dữ liệu.Nhấp vào [Execute] để ghi dữ liệu.

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



4.34.3 Viết chương trìnhViết chương trình

Chương trình mô đun chuyển độngChương trình mô đun chuyển động

(2)(2)
Chuyển đổi tất cả chương trình của mô đun chuyển động trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển động.Chuyển đổi tất cả chương trình của mô đun chuyển động trên màn hình Chức năng Cài đặt Điều khiển Chuyển động.
Kiểm tra xem PLC CPU có đang đặt ở trạng thái "STOP" không.Kiểm tra xem PLC CPU có đang đặt ở trạng thái "STOP" không.
Chọn [Online] → [Write to Module], và nhấp vào [Select All] trên thẻ Ghi trong màn hình Vận hành Dữ liệu Online.Chọn [Online] → [Write to Module], và nhấp vào [Select All] trên thẻ Ghi trong màn hình Vận hành Dữ liệu Online.
Nhấp vào [Execute] để ghi dữ liệu.Nhấp vào [Execute] để ghi dữ liệu.

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



4.44.4 Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành



4.44.4 Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành



4.44.4 Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành



4.44.4 Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành



4.44.4 Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành



4.44.4 Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành



4.44.4 Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành



4.44.4 Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành



4.44.4 Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành



4.54.5 Tóm tắt chương nàyTóm tắt chương này

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

Chương trình PLC CPUChương trình PLC CPU

Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động

Viết chương trìnhViết chương trình

Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành



Những điểm quan trọngNhững điểm quan trọng

Chương trình PLC CPUChương trình PLC CPU Luôn bật Y0: PLC READY của mô đun chuyển động trên PLC CPU.Luôn bật Y0: PLC READY của mô đun chuyển động trên PLC CPU.



Chương trình Mô đun Chuyển độngChương trình Mô đun Chuyển động Kéo và thả Motion Control FB từ cửa sổ Chọn Yếu tố để sử dụng.Kéo và thả Motion Control FB từ cửa sổ Chọn Yếu tố để sử dụng.

Sử dụng MC_Power cho servo-on, MCv_Jog cho vận hành JOG, MC_Home cho quay lại vị trí gốc,Sử dụng MC_Power cho servo-on, MCv_Jog cho vận hành JOG, MC_Home cho quay lại vị trí gốc,

MC_MoveRelative cho điều khiển vị trí giá trị tương đối, MC_MoveAbsolute cho điều khiển vị trí giá trị tuyệtMC_MoveRelative cho điều khiển vị trí giá trị tương đối, MC_MoveAbsolute cho điều khiển vị trí giá trị tuyệt

đối, và MC_Reset cho cài đặt lại lỗi.đối, và MC_Reset cho cài đặt lại lỗi.

Đặt phương pháp quay lại vị trí gốc với các thông số của bộ khuếch đại servo.Đặt phương pháp quay lại vị trí gốc với các thông số của bộ khuếch đại servo.

Viết chương trìnhViết chương trình Viết các chương trình vào PLC CPU và mô đun chuyển động.Viết các chương trình vào PLC CPU và mô đun chuyển động.

Kiểm tra vận hànhKiểm tra vận hành Việc vận hành hệ thống mẫu được kiểm tra trong video.Việc vận hành hệ thống mẫu được kiểm tra trong video.



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

Vì bạn đã hoàn thành tất cả các bài học của Vì bạn đã hoàn thành tất cả các bài học của Kiến thức cơ bản về Mô đun chuyển động MELSEC iQ-R SeriesKiến thức cơ bản về Mô đun chuyển động MELSEC iQ-R Series
(RD78G(H)/Khởi động)(RD78G(H)/Khởi động), bạn đã sẵn sàng tham gia bài kiểm tra cuối khóa. Nếu bạn không rõ về bất cứ chủ đề nào được trình, bạn đã sẵn sàng tham gia bài kiểm tra cuối khóa. Nếu bạn không rõ về bất cứ chủ đề nào được trình
bày, vui lòng nhân cơ hội này xem xét lại các chủ đề đó.bày, vui lòng nhân cơ hội này xem xét lại các chủ đề đó.

Có tổng cộng 5 câu hỏi (7 mục) trong Bài kiểm tra cuối khóa này.Có tổng cộng 5 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 mô tả đúng dưới đây. (Có thể chọn nhiều đáp án)Chọn mô tả đúng dưới đây. (Có thể chọn nhiều đáp án)

Q 1Q 1

  

Dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk thay đổi trơn tru.Dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk thay đổi trơn tru.

Nếu giá trị jerk tăng, thời gian tăng tốc/giảm tốc kéo dài hơn.Nếu giá trị jerk tăng, thời gian tăng tốc/giảm tốc kéo dài hơn.

Trong mô đun chuyển động, các chương trình được tạo ra bằng những FB được tạo ra bởiTrong mô đun chuyển động, các chương trình được tạo ra bằng những FB được tạo ra bởi
Mitsubishi Electric.Mitsubishi Electric.

Các câu lệnh phải kết thúc bằng một ": (dấu hai chấm)" trong ST.Các câu lệnh phải kết thúc bằng một ": (dấu hai chấm)" trong ST.

Nhãn cục bộ chỉ có thể được sử dụng trong mỗi POU.Nhãn cục bộ chỉ có thể được sử dụng trong mỗi POU.



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

Chọn câu đúng cho ( ) trong các câu sau đây.Chọn câu đúng cho ( ) trong các câu sau đây.

Để thực hiện vận hành thử, thay đổi (Q1) của bộ khuếch đại servo trước khi bật nguồn.Để thực hiện vận hành thử, thay đổi (Q1) của bộ khuếch đại servo trước khi bật nguồn.

Kiểm tra chiều quay của động cơ và sự vận hành của máy bằng chức năng vận hành thử của (Q2).Kiểm tra chiều quay của động cơ và sự vận hành của máy bằng chức năng vận hành thử của (Q2).

Đặt (Q3) bằng các công tắc xoay của mô đun đầu vào từ xa và bộ khuếch đại servo.Đặt (Q3) bằng các công tắc xoay của mô đun đầu vào từ xa và bộ khuếch đại servo.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

Chọn từ tương ứng.Chọn từ tương ứng.

Chọn từ tương ứng.Chọn từ tương ứng.

Chọn từ tương ứng.Chọn từ tương ứng.

Q1: • Công tắc DIP
• Công tắc xoay
• Công tắc lệnh

Q2: • GX Works3
• MR Configurator2
• Chức năng cài đặt điều khiển

chuyển động

Q3: • Địa chỉ IP
• Số trạm



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

Chọn mô tả đúng dưới đây. (Có thể chọn nhiều đáp án)Chọn mô tả đúng dưới đây. (Có thể chọn nhiều đáp án)

Q1Q1

  

Sau khi lập bản đồ PDO được thực hiện, sẽ không có vấn đề gì kể cả khi cấu hình mạng bị thaySau khi lập bản đồ PDO được thực hiện, sẽ không có vấn đề gì kể cả khi cấu hình mạng bị thay
đổi.đổi.

Các thông số của bộ khuếch đại servo có thể được chuyển từ bộ điều khiển tại thời điểm giaoCác thông số của bộ khuếch đại servo có thể được chuyển từ bộ điều khiển tại thời điểm giao
tiếp ban đầu hoặc có thể được ghi vào mỗi trục bằng MR Configuretor2.tiếp ban đầu hoặc có thể được ghi vào mỗi trục bằng MR Configuretor2.

Cài đặt thiết bị trực tiếp liên kết của các thông số CPU phải được cài đặt ở chế độ mở rộngCài đặt thiết bị trực tiếp liên kết của các thông số CPU phải được cài đặt ở chế độ mở rộng
(chế độ iQ-R series).(chế độ iQ-R series).



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

Chọn mô tả đúng về chương trình khi sử dụng mô đun chuyển động. (Có thể chọn nhiều đáp án)Chọn mô tả đúng về chương trình khi sử dụng mô đun chuyển động. (Có thể chọn nhiều đáp án)

Q1Q1

  

Luôn bật Y0 của mô đun chuyển động trong chương trình của PLC CPU.Luôn bật Y0 của mô đun chuyển động trong chương trình của PLC CPU.

Bằng cách bật Y1 của mô đun chuyển động, servo sẽ bật.Bằng cách bật Y1 của mô đun chuyển động, servo sẽ bật.

Motion Control FB có thể được viết vào trình biên tập chương trình bằng thao tác kéo và thả.Motion Control FB có thể được viết vào trình biên tập chương trình bằng thao tác kéo và thả.

Tất cả tín hiệu I/O của Motion Control FB phải được cài đặt.Tất cả tín hiệu I/O của Motion Control FB phải được cài đặt.



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóa 5Bài kiểm tra cuối khóa 5

Chọn một mô tả đúng về các cài đặt của phương pháp quay về vị trí gốc.Chọn một mô tả đúng về các cài đặt của phương pháp quay về vị trí gốc.

Q1Q1

Đặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng biến đầu vào "Options" trong FB "MC_Home".Đặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng biến đầu vào "Options" trong FB "MC_Home".

Đặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng các thông số trục trên màn hình Chức năng Cài đặtĐặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng các thông số trục trên màn hình Chức năng Cài đặt
Điều khiển Chuyển động.Điều khiển Chuyển động.

Đặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng các thông số của bộ khuếch đại servo MR-J5-G.Đặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng các thông số của bộ khuếch đại servo MR-J5-G.



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

Chọn mô tả đúng dưới đây. (Có thể chọn nhiều đáp án)Chọn mô tả đúng dưới đây. (Có thể chọn nhiều đáp án)

Q 1Q 1

  

Dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk thay đổi trơn tru.Dạng sóng vận tốc trong khi tăng tốc/giảm tốc jerk thay đổi trơn tru.

Nếu giá trị jerk tăng, thời gian tăng tốc/giảm tốc kéo dài hơn.Nếu giá trị jerk tăng, thời gian tăng tốc/giảm tốc kéo dài hơn.

Trong mô đun chuyển động, các chương trình được tạo ra bằng những FB được tạo ra bởiTrong mô đun chuyển động, các chương trình được tạo ra bằng những FB được tạo ra bởi
Mitsubishi Electric.Mitsubishi Electric.

Các câu lệnh phải kết thúc bằng một ": (dấu hai chấm)" trong ST.Các câu lệnh phải kết thúc bằng một ": (dấu hai chấm)" trong ST.

Nhãn cục bộ chỉ có thể được sử dụng trong mỗi POU.Nhãn cục bộ chỉ có thể được sử dụng trong mỗi POU.



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

Chọn câu đúng cho ( ) trong các câu sau đây.Chọn câu đúng cho ( ) trong các câu sau đây.

Để thực hiện vận hành thử, thay đổi (Q1) của bộ khuếch đại servo trước khi bật nguồn.Để thực hiện vận hành thử, thay đổi (Q1) của bộ khuếch đại servo trước khi bật nguồn.

Kiểm tra chiều quay của động cơ và sự vận hành của máy bằng chức năng vận hành thử của (Q2).Kiểm tra chiều quay của động cơ và sự vận hành của máy bằng chức năng vận hành thử của (Q2).

Đặt (Q3) bằng các công tắc xoay của mô đun đầu vào từ xa và bộ khuếch đại servo.Đặt (Q3) bằng các công tắc xoay của mô đun đầu vào từ xa và bộ khuếch đại servo.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

1: Công tắc DIP1: Công tắc DIP

2: MR Configurator22: MR Configurator2

1: Địa chỉ IP1: Địa chỉ IP

Q1: • Công tắc DIP
• Công tắc xoay
• Công tắc lệnh

Q2: • GX Works3
• MR Configurator2
• Chức năng cài đặt điều khiển

chuyển động

Q3: • Địa chỉ IP
• Số trạm



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

Chọn mô tả đúng dưới đây. (Có thể chọn nhiều đáp án)Chọn mô tả đúng dưới đây. (Có thể chọn nhiều đáp án)

Q1Q1

  

Sau khi lập bản đồ PDO được thực hiện, sẽ không có vấn đề gì kể cả khi cấu hình mạng bị thaySau khi lập bản đồ PDO được thực hiện, sẽ không có vấn đề gì kể cả khi cấu hình mạng bị thay
đổi.đổi.

Các thông số của bộ khuếch đại servo có thể được chuyển từ bộ điều khiển tại thời điểm giaoCác thông số của bộ khuếch đại servo có thể được chuyển từ bộ điều khiển tại thời điểm giao
tiếp ban đầu hoặc có thể được ghi vào mỗi trục bằng MR Configuretor2.tiếp ban đầu hoặc có thể được ghi vào mỗi trục bằng MR Configuretor2.

Cài đặt thiết bị trực tiếp liên kết của các thông số CPU phải được cài đặt ở chế độ mở rộngCài đặt thiết bị trực tiếp liên kết của các thông số CPU phải được cài đặt ở chế độ mở rộng
(chế độ iQ-R series).(chế độ iQ-R series).



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

Chọn mô tả đúng về chương trình khi sử dụng mô đun chuyển động. (Có thể chọn nhiều đáp án)Chọn mô tả đúng về chương trình khi sử dụng mô đun chuyển động. (Có thể chọn nhiều đáp án)

Q1Q1

  

Luôn bật Y0 của mô đun chuyển động trong chương trình của PLC CPU.Luôn bật Y0 của mô đun chuyển động trong chương trình của PLC CPU.

Bằng cách bật Y1 của mô đun chuyển động, servo sẽ bật.Bằng cách bật Y1 của mô đun chuyển động, servo sẽ bật.

Motion Control FB có thể được viết vào trình biên tập chương trình bằng thao tác kéo và thả.Motion Control FB có thể được viết vào trình biên tập chương trình bằng thao tác kéo và thả.

Tất cả tín hiệu I/O của Motion Control FB phải được cài đặt.Tất cả tín hiệu I/O của Motion Control FB phải được cài đặt.



Kiểm traKiểm tra Bài kiểm tra cuối khóa 5Bài kiểm tra cuối khóa 5

Chọn một mô tả đúng về các cài đặt của phương pháp quay về vị trí gốc.Chọn một mô tả đúng về các cài đặt của phương pháp quay về vị trí gốc.

Q1Q1

Đặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng biến đầu vào "Options" trong FB "MC_Home".Đặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng biến đầu vào "Options" trong FB "MC_Home".

Đặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng các thông số trục trên màn hình Chức năng Cài đặtĐặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng các thông số trục trên màn hình Chức năng Cài đặt
Điều khiển Chuyển động.Điều khiển Chuyển động.

Đặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng các thông số của bộ khuếch đại servo MR-J5-G.Đặt phương pháp quay về vị trí gốc bằng các thông số của bộ khuếch đại servo MR-J5-G.



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 ✔✔                           
Bài kiểm tra cuối khóa 5Bài kiểm tra cuối khóa 5 ✔✔                           

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 Kiến thức cơ bản về Mô đun chuyểnKiến thức cơ bản về Mô đun chuyển
động MELSEC iQ-R Series (RD78G(H)/Khởi động)động MELSEC iQ-R Series (RD78G(H)/Khởi động)..

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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