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} Tujuan Kursus ) W

Kursus ini adalah bagi mereka yang akan membangun sistem kontrol gerak menggunakan modul CPU gerak untuk
pertama kalinya untuk mempelajari desain sistem, instalasi, pengabelan, dan pemeriksaan pengabelan.

Isi utama dari kursus ini adalah untuk desainer perangkat keras.
Isi untuk desainer perangkat lunak, seperti pengaturan sistem dan pemrograman, disusun dalam kursus "DASAR-DASAR

PENGONTROL GERAK SERVO (MODE SEBENARNYA: SFC)".

Untuk kursus ini, Anda diharuskan memiliki pengetahuan tentang PLC seri MELSEC-Q, servo AC dan kontrol
pemaosisian.
Bagi yang mengambil kursus ini untuk pertama kalinya, kami sarankan untuk mengambil

Kursus "DASAR-DASAR SERI MELSEC-Q",

kursus "DASAR-DASAR MELSERVO (MR-J4)",
kursus "OTOMASI PABRIK PERTAMA ANDA (KONTROL PEMOSISIAN)".
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Struktur Kursus

Berikut adalah daftar isi kursus.
Sebaiknya Anda mulai dari Bab 1.

Bab 1 - DASAR-DASAR KONTROL GERAK
Anda akan mempelajari dasar-dasar sistem kontrol gerak dan modul CPU gerak.

Bab 2 - DESAIN SISTEM

Anda akan memperjelas detail kontrol dari sistem yang akan dibangun dan mempelajari bagaimana cara
mendesain sistem dan memilih produk.

Bab 3 - INSTALASI DAN PENGABELAN

Anda akan mempelajari cara memasang dan melakukan pengabelan sistem kontrol gerak.

Bab 4 - PEMERIKSAAN PENGABELAN

Anda akan mempelajari cara memeriksa pengabelan yang benar.

Tes Akhir

Nilai lulus: 60% atau lebih tinggi.
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} Cara Meng_gunakan Alat e-PembeIajaran Ini

Buka halaman beﬁkutny‘a Membuka halaman beﬁku‘tnya,

Kembali ke halaman Kembali ke halaman sebelumnya.
sebelumnya

Beralih ke halaman yang "Daftar Isi" akan ditampilkan, memungkinkan Anda untuk mencari
diinginkan halaman yang diinginkan.

Keluar dari kursus.
Jendela seperti layar "Daftar Isi" dan pembelajaran akan ditutup.

Keluar dari kursus
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Perhatian Selama Penggunaan ) el

Petunjuk keselamatan

Saat Anda belajar dengan memakai produk sebenarnya, bacalah dengan cermat petunjuk keselamatan pada panduan
yang sesuai.

Petunjuk keselamatan dalam kursus ini

- Layar yang ditampilkan pada versi perangkat lunak yang Anda gunakan mungkin berbeda dengan yang ada di
dalam kursus ini.

Kursus ini adalah untuk versi perangkat lunak berikut:
- MT Developer2 Versil.18U
- MR Configurator2 Versi 1.01B
- GX Works2 Versi 1.55H

Bahan rujukan

Berikut ini adalah rujukan yang berhubungan dengan pembelajaran. (Anda dapat belajar tanpa rujukan tersebut.)
Klik nama rujukan untuk mengunduhnya.

Nama rujukan Format file Ukuran file

Program contoh File terkompresi 170.516 byte

Kertas perekaman File terkompresi 485 kB
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@I DASAR-DASAR KONTROL GERAK

Kontrol gerak mengontrol sumbu majemuk (motor servo) untuk rakitan konveyor, mesin pengolah dll. dan melakukan
kontrol pemosisian dan kontrol kecepatan presisi tinggi.

Kursus ini menyediakan informasi bagi desainer perangkat keras tentang cara mengonfigurasi sistem kontrol gerak
menggunakan CPU modul gerak (Q172DCPU)

) 000

Contoh penerapan kontrol gerak diperkenalkan di bawah ini.
Klik tombol contoh penerapan yang ingin Anda lihat.

X table Sealing Spinner l Filing machine J

XY table

Maotion SFC program
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@E Fitur Modul CPU Gerak ) DOS

Gunakan modul CPU gerak pengontrol gerak Mitsubishi seri Q untuk kontrol gerak. Berikut ini adalah fitur modul CPU
gerak.

Perangkat lunak sistem operasi dapat dipilih untuk menyesuaikan dengan masing-masing penerapan
Anda dapat memilih perangkat lunak sistem operasi (perangkat lunak kontrol) untuk penerapan seperti rakitan konveyor
atau mesin pengolah.

N ot SV 3] ipmaimrstens,  SV22

sistemn operasi
SWBDNC-svOOQO Bahasa pendulkung mekanik  Bahasa EIA (kode G) |

ol 1 Perakitan kompaonen elektronik, Penyisip, M, | pengumpan tekan, Pengolshan makanan, | :T ; | Mesin gerinda
: Al Pengupan, Pencetak, Peralatan el I Pengermasan makanan, Mesin Y A ‘ Besin transfer
pembawa, Aplikator cal, Pemasangan »| penggulung, Mesin pintal, Mesin tekstl, "-"\. Alat mesin
Chip, Pengins wafer, Loader dan : T Mesin Cetak, Penjilid bulku, Pencetak ban, i k_‘k | Mesin perkayuan
Unloader, Mesin pengikat, meja X-¥ ! [ Mesin pembuat keras J Mesin loader dan unlcader

Interpalast linear (1 sampal 4 sumbu), Interpolas! sikkular,  Kontrol sinkron, Poras elektranik, Kepling elektronik, Intetpnlasu limear (1 sampal 4 surkbu)
Kecepatan konstan, Pemakanan jarak-bagl tetap, Kontral  Bubungan elektronik, Kantrol Interpolasi sirkular

kecepatan dengan penghentlan pesisl tetap, Pengalihan penarikam Interpolash spiral

kecepatan, Kontrol kecepatan, Pengalihan kecepatan dan Pemaosisian kecepatan konstan
posisi

Konfigurasi CPU majemuk mengurangi beban pemrosesan CPU

Modul CPU gerak harus digunakan dalam kaitannya dengan modul CPU PLC. Ini disebut sebagai konfigurasi CPU majemulk,
di mana kontrol sekuens dan kontrol gerak diproses pada masing-masing modul CPU, sehingga mengurangi beban
pemrosesan pada masing-masing modul CPU dan mempercepat pemrosesan. (Modul CPU gerak tidak dapat digunakan
secara mandiri.)

CPLU Gerak

Medmed Perangkat Memar Perangkat

K
Prosesor Kontrol PLC Fus ﬂ?,c;;mn Prasesar Gerak

Model Universal Area Transmisi CPU Majemuk Multiple CPU Prosesor

Kecepatan Tinggl CPU High Speed
Majernuk Transmisskon Area

Bus sistern PLC ser Q
Kadul 'O PLC Medul Fungsi Cerdas PLC Modul Gerak

(e}l (AT, DA, dil) (DO Prokimit, Input
Generator Pulsa Manual)
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»m Fitur Modul CPU Gerak

) 00

Tersedia lingkungan pengembangan dan perawatan yang mudah digunakan

Lingkungan keteknikan pengontrol gerak, MELSOFT MT Works2, menyediakan lingkungan pengembangan dan perawatan
yang memungkinkan pengaturan sistem, pengaturan parameter "pemrograman dan pencarian kesalahan program”,

simulasi, serta "operasi dan perawatan" secara terpadu dari PC.
Hal tersebut menyederhanakan pengembangan, operasi, dan perawatan sistem kontrol gerak.

Desain yang mudah pada sistem gerak dengan layar grafis ‘ ‘ 5;':;&33'2:: l;::ae:;:i(aﬁlagram alir yang mempermudah
M Pengaturan Sistem MPengaturan Parameter IPro 1'_:?;2\/ 52cm gerak WProgram servg v%r‘st/%k "
s ) incsing SV13/SV22)
"~ . L —
J s | Pemrograma
... Desain Sistem = —
.4”v
Operasi dan perawatan Penyalaan awal dan penyetelan
Menyederhanakan operasi dan perawatan ' ' Beraneka ragam fungsi monitor dan operasi tes
MBerbagai fungsi monitor ~ MBerbagai fungsi
EMonitor batch lFun%al osiloskop operasi tes

kesalahan CPU gerak lgl e - ——
- = ‘j. I
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m Persyaratan untuk Membangun Sistem Kontrol Gerak ) 0oc

Berikut ini adalah konfigurasi dasar (termasuk perangkat keras dan perangkat lunak) yang diperlukan untuk membangun
sistem kontrol gerak.

Mengarahkan kursor mouse ke masing-masing perangkat akan menampilkan detail perangkat.

Memasang lewat PC

Unit dudukan

[Sistem 1]

Penguat servo  1720: Maks. 8 sumbu
MR-J3-0B  Q1730: Maks. 16 sumbu

) . : : Sumbu 8

— abel Sumbu 1 (Sumbu 16}
Perangkat lunak Kabel USB SSCNET I
sistemn operasi

| Motor servo
yang kompatibel
Perangkat dengan MR-J3

lunak keteknikan )

pengontrol gerak,
MELSOFT MT Works2 Tempat [Sistem 2] (didukung hanya oleh Q173D)
= Input bateral Penguat servo

& = penghentian MR-J3-0B8 Maks. 16 sumbu

" - paksa

Sumbu 1 Sumbu 16
Paket perangkat lunak
penyiapan semnvo
MR Configurator2
Motor servo
—— yang kompatibel
& = dengan MR-J3 )

Instalasi
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>“ Nama Masing-masing Bagian Modul CPU Gerak ) 000

Tabel berikut ini mencantumkan nama dan aplikasi masing-masing bagian modul CPU gerak. (Dalam kursus ini, Q172DCPU
digunakan sebagai contoh.)

Mengarahkan kursor mouse ke masing-masing item dalam tabel akan menyorot bagian yang sesuai dari modul CPU gerak,
dan sebaliknya.

Qi72DcPy M arn Aplikasi

Tampilan LED 7 segmen M EnUnjUkkan statls operasi dan informas kesalahan modul CPU

Diiguriakean ULk mengatur roce operasi (noce operas normal,

Sakelar 1 pilihan fungsi putar (51 modus instalasi, il

Diiguriakean ULk mengatur roce operasi (noce operas normal,

Sakelar 2 pilihan fungsi putar (SWW2) modus instalasi, il

Digunakan urntuk rengontrol rodul CPU (untuk rmenjalankan atau

Sakelar REUN/STOP (JALAN/BERHEMTIY menghentikan program)

Konektor input penghentian paksa Terminal untuk rermasukkan input penghentian paksa (24vDC).

Konektor untuk koneksi dengan penguat servo (hingga 16 sumbu)

FEmELET SSILIEET [ C Hubungkan kahel SSCHET 111,
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>u Prosedur untuk Membangun Sistem Kontrol Gerak ) 000

Berikut ini adalah prosedur untuk membangun sistem kontrol gerak.
Dalam kursus ini, Anda akan mempelajari proses desain perangkat keras bersama dengan prosedur pembangunan sistemnya.

Desain Perangkat Keras
(1) DESAIN SISTEM

) Rentang
| (2) INSTALASI DAN PENGABELAN ] pembelajaran

' dalam kursus

ini
(3) PEMERIKSAAN PENGABELAN

Desain Perangkat Lunak

(4) MEMILIH DAN MEMASANG PERANGKAT LUNAK SISTEM OPERASI
= *KURSUS DASAR-DASAR PENGONTROL GERAKAN SERVO (MODE SEBENARNYA: SFC)

L

(5) PENGATURAN SISTEM  ----KURSUS DASAR-DASAR PENGONTROL GERAKAN SERVO (MODE SEBENARNYA: SFC)

(6) PEMERIKSAAN OPERASI - - - -KURSUS DASAR-DASAR PENGONTROL GERAKAN SERVO (MODE SEBENARNYA: SFC)

(7) DESAIN PROGRAM =+ = *KURSUS DASAR-DASAR PENGONTROL GERAKAN SERVO (MODE SEBENARNYA: SFC)

(8) PEMROGRAMAN - == *KURSUS DASAR-DASAR PENGONTROL GERAKAN SERVO (MODE SEBENARNYA: S5FC)

(9) OPERASI
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»ﬂ Razngkuman ) 000

Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 1.
Poin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

Dasar-dasar Kontrol Kontrol gerak mengontrol sumbu majemuk {motor servo) untuk rakitan konveyor, mesin pengolah dlil. dan
Gerak melakukan kontrol pemosisian dan kontrol kecepatan presisi tinggi.

» Anda dapat memilih perangkat lunak sistem operasi (perangkat lunak kontrol) untuk penerapan seperti
rakitan konveyor atau mesin pengolah.

= Modul CPU gerak harus digunakan dalam kaitannya dengan modul CPU PLC. Ini disebut sebagai
konfigurasi CPU majemuk, di mana kontrol sekuens dan kontrol gerak diproses pada masing-masing
modul CPU, sehingga mengurangi beban pemrosesan pada masing-masing modul CPU dan mempercepat
pEMrosesan.

* Lingkungan keteknikan pengontrol gerak, MELSOFT MT Works2, menyediakan lingkungan pengembangan
dan perawatan yang memungkinkan pengaturan sistem, pengaturan parameter "pemrograman dan
pencarian kesalahan program (debugging)"’, simulasi, serta "operasi dan perawatan” secara terpadu dari PC
Windows.

= Hal tersebut menyederhanakan pengembangan, operasi, dan perawatan sistem kontrol gerak.

Fitur modul CPU
gerak
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»>

Bab 2 DESAIN SISTEM

) 00

DESAIN SISTEM = sssssssssssnnssnssssnnnnnnns Bab 2
INSTALASI DAN PENGABELAN ~ =====esseenne- Bab 3 ]
| PEMERIKSAAN PENGABELAN  *==rssssssssess Bab 4 ]

Pada Bab 2, Anda akan mempelajari cara mendesain sistem dan memilih produk.

Prosedur pembelajaran di Bab 2
2.1 Memperjelas Mode Kontrol
2.1.1 Konfigurasi peralatan dari
sistem contoh untuk kursus ini

2.2 Mengevaluasi Sistem Servo
2.3 Mengevaluasi Spesifikasi dan Titik I/O

yang Diperlukan
2.4 Mengevaluasi Desain Keamanan
2.5 Memilih Produk
2.6 Rangkuman Bab Ini

\

e
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> Memperjelas Mode Kontrol

Periksa mode kontrol (aliran kontrol) dalam sistem contoh untuk kursus ini dengan menggunakan animasi.

Operasikan animasi dalam sistem contoh berikut dengan mouse sesuai dengan petunjuk

D 00

Kecepatan

(=) Normal
() Lambat

pemutaran animasi

() Maju per bingka

Tombol mulai (PX12)

Sedang by
.

ur barang yang disusun
\ Berhenti (PY3)

v 5
. Kik ‘

¢

Lompat ke penunjuk 'Piﬂ

Untuk menyusun barang berikutnya ke atas palet,

aliran kontrol kembali ke penunjuk (P1).
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m Konfigurasi peralatan sistem contoh untuk kursus ini

Berikut ini adalah konfigurasi peralatan sistem sampel untuk kursus ini.

7

e 00

Perangkat lunak
<3 -
-
Lingkungan keteknikan
pengontrol gerak

MELSOFT MT Works2 ™

T

I
e b

Paket perangkat lunak
penyiapan servo
MR Configurator2

| O

Perangkat lunak
sistem operasi

Q04
UDEH  QY40P
Q62P | Q172D X40 Q3808
P t * Konfigurasi peralatan sumbu 2 dan 3
mgjaa_lug;o adalah sama seperti sumbu 1.
Sumbu 1 Sumbu 2 Sumbu 3
LI
Kabel USB Kabel PO, e
NET -
fstaliai 222 3R HF-KP0S3 Batas
asi langkah atas
Perangkat input — —1
Batas
Perangkat output langkah bawah
Tombol  Lampu Lampu Perintah Perintah Tombol Mulai g Dog proksimiti _a

penghentian indikator indikator tangan  tangan
paksa operasi berhenti membuka menutup

'
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)

m Mengevaluasi Sistem Servo

) 00

Selanjutnya, lakukan evaluasi terhadap konfigurasi sistem servo sesuai dengan spesifikasi mesin sistem (jumlah

sumbu, No. sumbu, arah rotasi, dll).

Untuk sistem contoh konfigurasi sistem servo di bawah dipilih sesuai dengan detail kontrol yang ditunjukkan dalam

Penguat servo

bagian 2.1.
Kabel
SSCNET I
Kabel
SSCNET I
Modul CPU
gerak
Kabel
SSCNET I

Arah rotasi motor servo

Lakukan evaluasi terhadap arah rotasi motor servo untuk menggerakkan mesin ke arah rotasi

Penguat servo

Penguat servo

maju, berdasarkan spesifikasi mesin.

Arah rotasinya adalah berlawanan arah jarum jam (CCW) atau searah jarum jam (CW) dari

Sumbu 1

Motor servo

@

Sumbu 2

Motor servo

(@)

Sumbu 3

Motor servo

@

r

-

Sumbu No. 1 (sumbu X)

Menggerakkan perangkat
secara horizontal dalam arah
sumbu X.

Sumbu X ;

Posisi
awal

7’

Sumbu No. 2 (sumbu Y)

Menggerakkan perangkat
secara horizontal dalam arah

Posisi

sumbu Y. e
- J
il B

Sumbu No. 3 (sumbu Z)
Posisi -*

Menurunkan atau mengangkat |

tangan perangkat dalam arah @@ Sumzbu

sumbu Z.
L Barang 3

pandangan sisi beban (sisi di mana motor terpasang pada mesin).

Pada sistem contoh, sumbu berputar berlawanan arah jarum jam dengan perintah rotasi maju.

Mengevaluasi metode kembali ke posisi awal

Untuk menghapus kesalahan posisi berhenti, lakukan langkah kembali kembali ke posisi awal untuk masing-masing sumbu.
Beberapa metode yang dipersiapkan untuk kembali ke posisi awal. Pilih metode yang cocok untuk spesifikasi mesin sistem.
Untuk sistem contoh, lakukan langkah kembali ke posisi awal jenis dog proksimiti untuk masing-masing sumbu.

Berlawanan arah  Searah jarum jam
jarum jam (CW)
(Ccw)
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»m Mengevaluasi Spesifikasi dan Titik 1/0 yang Diperlukan ) 0oc

Selanjutnya, lakukan evaluasi terhadap spesifikasi dan titik I/O pengontrol gerak dan penguat servo.
Pilih spesifikasi dan titik I/O sesuai dengan detail kontrol yang ditunjukkan dalam bagian 2.1.

Mengarahkan kursor mouse ke perangkat yang terhubung ke pengontrol gerak atau penguat servo akan menampilkan
spesifikasi I/O yang sesuai.

QO4UDEH
Qv4o0P

* Konfigurasi peralatan
Penguat servo sumbu 2 dan 3 adalah
MR-J3-10B sama seperh sumbu 1

Sumbu 1 Sumbu 2 Sumbu 3

SSCNET ¥ — il
Batas langkah
atas

Perangkat input —

Batas langkah
Perangkat cutput bawah
9 9 + )
Lampu Lampu  Perintah Perintah  Tombol Mulai Dog proksimiti

mr:ikator indikator  tangan tangan
operasi  berhenti membuka  menutup
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b2
m Mengevaluasi Desain Keamanan

) 000

Selanjutnya, lakukan evaluasi terhadap desain keamanan sistem kontrol gerak.

Untuk mencegah kerusakan dan kegagalan perangkat dan kecelakaan lain bila sistem gagal berfungsi, lakukan
evaluasi terhadap mekanisme guna menjamin bahwa sistem berhenti bila terjadi kondisi darurat.
Untuk sistem contoh dalam kursus ini, tiga tindakan keselamatan berikut ini diambil.

Klik tombol tindakan keselamatan yang ingin Anda lihat. (Klik tombol "Tampilkan seluruh sirkuit" untuk memeriksa

seluruh sirkuit.)

Sirkuit penghentian darurat Jangkauan gerak kerja terbatas Tampilkan seluruh sirkuit

<Suplai daya servo= <Suplai daya pengontrol gerak=

v

Pemutus tanpa sekering (NFB) . ]
Suplai daya sirkuit kontrol Suplai daya utama 4

__l Sinyal alarm P Kabel SSCNET Il

ay4op Unit dudukan

Qo4
Suplai daya Suplai daya UDEH
{200VAC) {100VAC) QE*EF\Q‘IIZD c*nmu QE—?DE /

Tombol
penghentian
Input paksa

Kontaktor
magnet

Batas langkah
bawah

Benda kerja

penghentian paksa ﬁ
I"- -

Batas langkah
atas
— -

-

-

Suplai daya sirkuit utama

Sinyal alarm

| ST //,’

A T ]

e

222222222222222!222222222222223

] ! -
Sinyal alarm T
! | Iy Py |

-
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»m Memilih Produk 3 000

Pilih produk yang akan dibeli berdasarkan konfigurasi sistem yang dievaluasi.
Pilih produk dengan bantuan alat pemilihan.

Untuk pengendali gerak: Sistem pemilihan model seri Untuk servo: Alat pemilihan kapasitas servo AC
MELSEC-Q

Alat ini membantu Anda dalam memilih produk seri MELSEC-  Alat ini membantu Anda dalam memilih kombinasi yang

Q, termasuk modul CPU gerak di situs web kami untuk cocok antara penguat servo dan motor servo sesuai dengan
produk otomasi industri. spesifikasi mesin sistem. Anda dapat mengunduh tool ini dari
Anda dapat menggunakan alat ini secara gratis. situs web kami untuk produk otomasi industri.

© ... Model Selection System o % Dl worw, Wz, | Running | NDTO Svm

£l Ura: Tk Beb

[Eu Sorw, Mg -_j'c ouphrg MEdt Red Coar

[Pos. evi mace )@ Cocveae © ctmm [

p

- Amgater MR AT
A The inewn OTMRJIT s MR D D-R0M u
e N ot s
oA MESP 2000 thrin
m No Regucton Oedr Opton
No Beake Qoton

Uniiorm ACUDeE Wl in A Sedt of m

m r Pos CotMOSe Oper Patieen .——_J

| crpayy

Mass of table wr 200 000 L

Mass of 0ad . 0000 .

Promond L5 200 000 ~

Gk Bgrtenwg horce "% 0 o ~

Radton pose 1aboON, M) " b

Reaxton o Fevie o 0444 spoed Loatrena

Cogirg redta ” 000 pomd Pese Torgoe

Perta o Pe oery © 0000 PR RS Torgue

Lond of bl screw e o ad o Regen Pwr

Cuamatar of 0l porew (e 20000 e

X i i rﬁl i i i i e ey o e " 2\ The sIng 10Mwirs CHOMEE0 P tyiten Wi Deoretc
Alat ini berfungsi di halaman Web. Tidak perlu diunduh dan e e “ o [ e e e
di asan ¥ ) PERGer AW Dy S0t PO 300 YA BT Labty M
P 9. Mass of tisle wr [ 0000w S o ShowGragh | Show C slouston:

*Alat ini dipasang ke PC Anda setelah diunduh.
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@I Veniiih Produk

Pilin perangkat yang akan digunakan dalam sistem contoh sesuai dengan konfigurasi sistem yang dievaluasi.
Selanjutnya, tabel berikut ini mencantumkan konfigurasi peralatan sistem contoh yang dipilib.

Komponen konfigurasi

Linit dudukan

Jumilah

Mama model

Q3808

Ketarangan

unit dudukan yang memiliki & clot untuk memasang masing-masing modul dzn mendukung CPU majemuk

Modul suplai daya

QB2pP

Menyuplai daya ke masing-masing modul

Maodul CPU PLC

Qo4UDECPU

Modul CPU yang melakukan kontrol sekuens.
* Bateral (QSBAT) disertakan bersama modul CPLU.

Modul CPU gerak

Q172DCPU

Modul CPU yang melakukan kontrol gerak.
* Baterai (QGBAT) dan tempat baterai (Q170DBATC) disertakan bersama madul
CPU,

Madul input

Qx40

Memasukkan sinyal OMN/OFF dari tambol mulai. (16 titik)

Modul output

Qy40p

Mengeluarkan sinyal ON/OFF ke lampu indikator dan perangkat (bagian tangan).
{16 fitik)

Suplai daya eksternal

Menyuplai 24VDC ke perangkat /0 dan input penghentian paksa.

Tombal Mulai

Sakelar tombal tekan untuk mamulai sistem contoh,

Tambol penghentian paks

Sakelar tombol tekan untuk menghentikan motor servo semua sumbu saat darurat

Kabel untuk input
penghentian paksa

Q1 TOEMICBLOM

Digunakan untuk pengabelan input penghentian paksa ke modul CPU gerak.

Bagian tangan parangkat

Bagian tangan perangkat untuk menangkap barang.

Lampu indikator

Lampu indikator untuk menginformasikan apakah sistem beroperasi atau berhenti.

Penguat servo

MR-J3-10B

Penguat servo untuk 3 sumbu

Maotor serva

HF-KPO53

Motor servo untuk sumbu 1 (sumbu X)) dan sumbu 2 (sumbu ).

HF-KPO53B

Motor servo dengan rem untuk sumbu 3 (sumbu Z).

Batas langkah

Sensor untuk mendeteksi batas atas dan batas bawah dalam jangkauan gerak
perangkat,

Dog proksimiti

Sensor untuk mendeteksi posisi mulal perdambatan saat kembali ke posisi awal

Kabel suplai
daya motor

MR-PW51CBLZM-
AL

Kabal untuk mengalirkan daya dari penguat servo ke maotor servo.
{Panjang: 2m)

Kabel enkoder

MR-JZENCBLZM-
A

Kabel untuk menghubungkan penguat servo dan enkoder motor servo.
{Paniana: 2m)
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MR-JIENCELZM- Kabel untuk menghubungkan penguat servo dan enkoder motor servo.
Kabel enkoder AL (Panjang: 2m)

Kabel SSCNET III MR-JIEUSOoM Kabel komunikasi antara modul CPU gerak dan penguat servo.

PC - PC untuk menjalankan perangkat lunak lingkungan keteknikan

MELSOFT
MT Worksz

Perangkat lunak MELSOFT
lingkungan keteknikan GX Works2

Perangkat lunak untuk mengatur modul CPU gerak, program dan sebagainya.

Perangkat lunak untuk mengatur modul CPU PLC, program dan sebagainya.

MELSOFT
MR Configurator2

Ferangkat lunak SWEDNC-
sistem operasi SWV13QD0D

Perangkat lunak untuk mengatur penguat senvo dan enkoder motor sen'o.

Perangkat lunak yang harus dipasang pada maodul CPU gerak

Kabel USE MR-JIUSBCEBL3IM | Menghubungkan PC di mana GX Works2 terpasang dan modul CPLU.
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Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 2.
Poin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

LU E L R GG Memperjelas detail kontrol dan spesifikasi mesin sebelum mendesain sistem.
kontrol

Mengevaluasi Lakukan evaluasi terhadap konfigurasi sistem servo sesuai dengan spesifikasi mesin sistem (jumlah sumbu, Mo. sumbu, arah rotasi,
sistem servo dil).

* Arah rotasi motor servo
Lakukan evaluasi terhadap arah rotasi motor servo untuk menggerakkan mesin ke arah rotasi maju, berdasarkan spesifikasi mesin.

Arah rotasinya adalah berlawanan arah jarum jam (CCW) atau searah jarum jam (CW) dari pandangan sisi beban (sisi di mana
motor terhubung ke mesin).

* Mengevaluasi metode kembali ke posisi awal
Untuk menghapus kesalahan posisi berhenti, lakukan langkah kembali kembali ke posisi awal untuk masing-masing sumbu.
Beberapa metode yang dipersiapkan untuk kembali ke posisi awal. Pilih metode yang cocok untuk spesifikasi mesin sistem.

Mengevaluasi Lakukan evaluasi terhadap spesifikasi dan titik /0 yang diperlukan sesuai dengan detail kontrol dan spesifikasi mesin.
spesifikasi dan titik
/O

Mengevaluasi Untuk mencegah kerusakan dan kegagalan perangkat dan kecelakaan lain bila sistem gagal berfungsi, lakukan evaluasi terhadap
desain keamanan mekanisme guna menjamin bahwa sistem berhenti bila terjadi kondisi darurat.
= Sikruit penghentian darurat
Konfigurasikan sirkuit sehingga kontaktor magnet dimatikan untuk memadamkan suplai daya sirkuit utama ke penguat servo di

mana alarm (kegagalan) telah muncul, dan rem elektromagnetik motor servo diaktifkan untuk memungkinkan penghentian
darurat.

= Mengevaluasi metode kembali ke posisi awal
Untuk menghapus kesalahan posisi berhenti, lakukan langkah kembali kembali ke posisi awal untuk masing-masing sumbu.
Beberapa metode yang dipersiapkan untuk kembali ke posisi awal. Pilih metode yang cocok untuk spesifikasi mesin sistem.
= Jangkauan gerak kerja terbatas
Pasang batas langkah di kedua ujung masing-masing sumbu.

Konfigurasikan sirkuit sehingga motor servo akan berhenti dengan cepat bila benda kerja melebihi jangkauan gerak yang
menyentuh batas langkah.

Memilih produk Pilih produk yang akan dibeli berdasarkan konfigurasi sistem yang dievaluasi.
Mitsubishi Electric menyediakan alat yang membantu pemilihan produk secara gratis.
* Untuk pengendali gerak
Sistem pemilihan model seri MELSEC-0Q
* Untuk servo
Alat pemilihan kapasitas servo AC
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Pada bab 3, Anda akan mempelajari cara memasang dan melakukan pengabelan sistem kontrol gerak.

[ DESAIN SISTEM

Prosedur pembelajaran di Bab 3
3.1 Instalasi

INSTALASI DAN PENGABELAN 3.2 Memasang Modul
‘ 3.2.1 Memasang baterai pada modul CPU gerak

3.3 Pengardean
3.4 Pengabelan untuk Suplai Daya dan Perangkat I/O
[ PEMERIKSAAN PENGABELAN 3.4.1 Pengabelan untuk modul suplai daya
3.4.2 Pengabelan untuk perangkat I/O
3.4.3 Menghubungkan suplai daya ke penguat servo
3.4.4 Menghubungkan perangkat I/O eksternal ke
penguat servo
3.4.5 Menghubungkan kabel suplai daya motor
3.4.6 Menghubungkan kabel enkoder
3.4.7 Menghubungkan penguat servo
3.4.8 Memasang baterai pada sistem deteksi posisi
mutlak
3.5 Mengatur Nomor Sumbu Kontrol pada Penguat
Servo
3.6 Inisialisasi Modul CPU PLC
3.6.1 Menghubungkan modul CPU PLC dan PC
3.6.2 Mengatur koneksi antara GX Works2 dan PLC
3.6.3 Memformat memori
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Pasang pengontrol gerak dan penguat servo.
Untuk menyediakan pertukaran udara yang baik untuk disipasi panas dan mengganti modul dengan mudah, beri jarak

antara bagian atas serta bawah modul dan komponen atau bagian.
Tergantung pada konfigurasi sistem Anda, jarak yang lebih lebar diperlukan.

Instalasi pengontrol gerak
Langit-langit panel atau posisi bagian saluran kabel. Unit dudukan

4// ' 7/ Lot oottt

e

i

////’ 40mm

2L % atau lebih

L
‘ % o

Modul CPU gerak

/

*— Pintu

100mm
| atau lebih

—~

/ 128mm
// T e ey

a [ [ [ "

! =i

5mm atau lebih 5mm atau lebih

Petunjuk keselamatan

* Pasang unit dudukan di atas permukaan datar panel dengan sekrup (M4 x 14).

* Jangan memasang pengontrol gerak di dekat sumber osilasi seperti kontaktor magnet berukuran besar atau pemutus tanpa
sekering. Sebagai gantinya, sediakan panel lain atau pisahkan satu sama lain.

« Untuk mengurangi efek derau radian dan panas, beri jarak yang ditunjukkan di bawah antara modul CPU gerak dan

perangkat (kontaktor, relai, dll).

* Bagian depan modul CPU gerak: 100mm atau lebih
* Arah kanan dan kiri modul CPU gerak: 50mm atau lebih




)
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Instalasi penguat servo

Untuk instalasi tertutup 2 penguat atau lebih

Panel Panel Panel
. -‘ 1) 1
40mm atau lebih Setting Servo 100mm atau lebih
Penguat clearance  mpjifier Top 1mm mm
seryh (80mm) A ofe 4&
10mm . 10mm 30mm 30mm
atau o ~} atau atau = -1 atau
lebih lebih lebih - + lebih
v
:?arnm 7 Bottom 40mm
7 / .atau lebih

“lebih

Petunjuk keselamatan

(1)Pasang penguat servo di dinding vertikal dengan sisi
kanan menghadap atas.

(2)Jaga temperatur ambien dalam rentang 0 hingga 55 °C.

(3)Pasang kipas pendingin untuk disipasi panas.

(4)Berhati-hatilah dengan benda asing, yang dihasilkan
saat perakitan atau mungkin masuk dari kipas
pendingin.

(5)Saat memasang penguat servo di tempat yang
terdapat banyak gas beracun atau debu, sediakan
pembersih udara.

Petunjuk keselamatan

(1)Untuk penguat servo kelas 200V, 3,5KW atau kurang
dan penguat servo kelas 100V, 400W atau kurang,
tersedia instalasi tertutup.

(2)Saat memasang dua penguat servo atau lebih dengan
erat, beri jarak sebesar Imm antar penguat, dengan
memperhatikan toleransi instalasi.

(3)Jaga temperatur ambien untuk instalasi tertutup dalam
rentang 0 hingga 45°C.
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Pasang modul suplai daya, modul CPU PLC, modul CPU gerak, dan modul 1/O ke unit dudukan.
Sebelum memasang modul CPU PLC ke unit dudukan, pasang baterai pada modul CPU PLC,

(DMemasang baterai pada modul CPU PLC

(D Buka penutup di bagian bawah modul

CPU

(2 Masukkan konektor sisi baterai ke dalam
konektor sisi modul CPU, sambil
memastikan bahwa arahnya benar

\ 4

@ Tutup penutup di bagian bawah modul

CPU

‘ (Duration: 00:26)

Selesai
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(2 Memasang masing-masing modul pada unit dudukan

(@ Masukkan tonjolan penepat modul ke
cekungan penepat modul di unit
dudukan

(2 Dengan menggunakan cekungan
penepat modul sebagai titik tumpu,
mendorong modul hingga berbunyi klik

(3 Pastikan modul terpasang dengan aman
pada unit dudukan

@ Kencangkan modul pada unit dudukan
dengan sekrup

Poin yang harus
diperhatikan saat
memasang modul
Pastikan untuk
mengencangkan modul
yang terpasang pada unit
dudukan dengan
menggunakan sekrup.

(Duration:
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Pasang baterai pada modul CPU gerak. Baterainya jenis eksternal.
Dengan menggunakan unit tempat baterai, pasang baterai pada panel, dil. dengan arah yang benar.

Unit dudukan
/ Modul CPU gerak

(D Pasang unit tempat baterai pada \
panel, dengan arah yang benar.

¥

" @ Masukkan konektor baterai di l

kabel baterai ke konektor CPU
di unit tempat baterai.

$

@ Masukkan konektor untuk sisi CPU
di kabel baterai ke konektor baterai
di unit tempat baterai.

) 4

[‘ Sélesai

Konektor
baterai (BAT)

Konektor
CPU (CPU)

Ve

Konektor CPU
(CPU)

Konektor CPU (CPU)

Unit tempat baterai
(Q170DBATC)
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Sebelum melakukan pengabelan suplai daya, lakukan pengardean pada pengontrol gerak dan penguat servo.
Agar tidak tersengat listrik dan terjadi gagal berfungsi akibat derau, pastikan untuk melakukan kerja pengardean sesuai

dengan gambar di bawah.
Untuk pengendali gerak Panel Untuk servo Panel
Penguat servo Motor servo
MFE MC N2
" O— - ———————
diu].:l:l‘: —0 | o— E:;‘ e ‘
— o— E o O
[N
W
Unit tempat
baterai =
= (Q170DBATC) > 1
] Filter derau Kabel S5CMET I -
:E (FR-BLF) —
] MFE Kotak
Arcle pengarman luar
Suplai =
daya AC

Petunjuk keselamatan
» Agar tidak tersengat listrik, pastikan untuk menghubungkan terminal arde pelindung penguat servo ke bagian arde

pelindung pada panel.
+» Sedapat mungkin, lakukan pengardean independen untuk menghindari kemungkinan adanya efek derau dari perangkat lain.

Bila pengardean independen tidak memungkinkan, lakukan pengardean umum, di mana semua kabel arde harus sama

panjangnya.
Pengontrol Pengontrol
gerak Servo gerak Servo

P U

(3) Pengardean bersama: Tidak diperbolehkan

(1) Pengardean independen: Paling baik (2) Pengardean umum: Bagus
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Lakukan pengabelan pada penguat servo dan motor servo PLC.
Berikut ini adalah perangkat yang akan dipasangi kabel dalam sistem contoh.

Klik tombol pengabelan yang ingin Anda lihat. (Klik tombol "Tampilkan seluruh sirkuit” untuk memeriksa seluruh sirkuit.)

Pengabelan Koneksi " Koneksi Koneksi modul :
untuk Suplai Daya “W:::nm :an:::I vo B penguat servo dengan CPU gerak dengan A1 LLTE S T
dan modul 'O g= motor servo penguat servo sirkuit

Qo4
UDEH QY40F
QB2FP Q172D | Qx40 Q380DBE

#:Konfigurasi peralatan sumbu 2

Penguat servo ;
g dan 3 adalah sama seperti sumbu 1.

MR-J3-10B
Sumbu 1 Sumbu 2 Sumbu 3

Kabel SSCNET Il Motor servo —
HF-KPO53 | Batas langkah

atas
Perangkat input —a

Batas langkah
Perangkat output bawah

Dog
proksimiti

Lampu Lampu Perintah Perintah  Tombol
indikator indikator tangan  tangan Mulai
operasi  berhenti membuka menutup




% Dalam sistem contoh, suplai daya 100VAC digunakan.
Modul suplai daya Q62P kompatibel dengan suplai daya 100 hingga 240VAC.
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Susun kabel daya dan kawat arde sesuai dengan prosedur berikut.
Arde adalah kabel untuk mencegah terjadinya sengatan listrik dan kegagalan fungsi.
Modul suplai daya =%
> (Q62P)
(@ Hubungkan suplai daya 100VAC ke 100- 240VAC
terminal input daya lewat pemutus dan
trafo isolasi | ERR
@ FG
‘-' AC100V @ LG
@ Lakukan pengardean terminal LG dan FG "Bd °°°°° (B INFUT
Kawat arde - =
Pengardean
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Lakukan pengabelan untuk modul input (QX40) dan modul output (QY40P) seperti yang ditunjukkan di bawah ini.
Pasang kabel pada tombol mulai (X12), perintah tangan membuka (Y0), pperintah tangan menutup (Y1), lampu indikator
operasi (Y2),

dan lampu indikator berhenti (Y3) seperti yang ditunjukkan di bawah ini.

q Sin¥al Tombol
Mulai: X12(PX12)
.\=

e
Sy 8
(£
L &5
Rt €2
KT
KC

‘Q\ﬂﬁ"“.“h

Sinyal Perintah tangan
membuka: YO (PY0)

Sinyal Perintah
‘ , tangan menutup
. - Y1(PY1)

ais,

Sinyal Lampu
@ indikator operasi
- Y2 (PY2)

e
Sinyal Lampu
indikator berhenti
:Y3 (PY3)

. |
N

1%\ 6.6 \%\ 4
S S N N N N

4
44
. A
di
44
'Y
L
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Hubungkan suplai daya ke dua bagian: suplai daya sirkuit utama dan suplai daya sirkuit kontrol penguat servo.

Selalu gunakan Pemutus arus dengan penutup tercetak (MCCB) ke bagian input suplai daya.

Selalu hubungkan kontaktor magnetik (MC) antara suplai daya sirkuit utama dan terminal L1, L2, dan L3 penguat Servo
sehingga kontaktor magnetik dimatikan untuk mematikan suplai daya sirkuit utama bila sinyal alarm atau sinyal input
penghentian paksa dalam status tidak mengalir.

Berikut ini adalah diagram pengabelan untuk MR-J3-10B ke MR-J3-350B dengan suplai daya 3-fase 200 hingga 230VAC.

Alarm Penghentian
paksa pef

Penguat servo Motor servo

MCCB

3-fase
200 hingga
230VAC

Kabel enkoder.  Enkoder

Penghentian
paksa

Masalah
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Anda akan mempelajari cara menghubungkan suplai daya sirkuit utama dan suplai daya sirkuit kontrol dengan bantuan
animasi di bawah ini.

Dalam sistem contoh, hubungkan suplai daya 3-fase 200VAC ke MR-J3-10B.

Untuk informasi tentang cara memilih kabel suplai daya dan menghubungkannya ke konektor, lihat panduan.

. Hubungkan konektor untuk CNP1, yang merupakan aksesori penguat servo,
ke kabel suplai daya sirkuit utama.
Pastikan pengabelan untuk L1, L2 dan L3 sudah benar.

. Hubungkan konektor untuk CNP2, yang merupakan aksesori penguat servo,
dengan kabel suplai daya sirkuit kontrol.
Pastikan pengabelan untuk L11 dan L12 sudah benar.

. Hubungkan kabel suplai daya sirkuit utama ke konektor CNP1 penguat servo.
. Hubungkan kabel suplai daya sirkuit utama ke konektor CNP2 penguat servo.
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Hubungkan perangkat I/O eksternal ke konektor sinyal I/O (nama model: MR-CCN1).
Hubungkan konektor sinyal I/O yang sudah dipasangi kabel konektor CN3 penguat Servo.

Berikut ini adalah diagram pengabelan sinyal pada konektor sinyal I/0.
Tabel di bawah ini mencantumkan perangkat I/O eksternal yang digunakan dalam sistem contoh.
Untuk koneksi perangkat lainnya, lihat panduan.

Konfigurasi pin konektor
sinyal I/O

No. Pin  Simbol Fungsi dan penerapan
2 DIl Menghubungkan batas langkah atas.

Dihubungkan | 12 DI2 Menghubungkan batas langkah bawah.

19 DI3 Mengubungkan dog proksimiti.

Menghubungkan interlock rem elektromagnetil.

Bila menggunakan sinyal ini, atur penundaan operasi rem
elektromagnetik.

Status servo mati atau alarm mematikan MER.

13

Mengeluarkan sinyal alarm.
Dihubungkan ke sekuens eksternal yang menghidupkan
atau mematikan kontaktor magnetik (MC) oleh sinyal alarm.

Input 24VDC untuk antarmuka /O (24VDCE£10%, 150mA).
Kapasitas suplai daya berbeda-beda tergantung titik-titik
““':"I antarmuka I/O yang digunakan.

b{/’,/’,j Hubungkan (+) suplai daya eksternal 24VDC.

- Terminal umum untuk sinyal input seperti sinyal EM1.
Diagram di atas sebagaimana dilihat

dari bagian pengabelan konektor.

eu
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Anda akan mempelajari cara menghubungkan kabel suplai daya motor dengan bantuan animasi di bawah ini.
Kabel suplai daya motor diperlukan untuk mengirimkan daya listrik dari penguat servo ke motor servo.

Dalam kursus ini, kabel suplai daya untuk motor seri HF-KP, "MR-PWS1CBL2ZM-Al-L (Panjang: 2m)" digunakan.
Untuk informasi tentang cara memilih kabel suplai daya motor, lihat panduan.

. Hubungkan kabel arde dari motor servo ke terminal arde pelindung (PE) pada penguat servo.
Untuk detail tentang pengardean, lihat bagian 3.3.

. Hubungkan konektor untuk CNP3, yang merupakan aksesori penguat servo, ke kabel suplai daya.
Pastikan pengabelan untuk U, \/ dan W sudah benar.

. Hubungkan konektor CNP3 kabel suplai daya ke konektor CNP3 penguat servo.
. Hubungkan kabel suplai daya dari penguat servo ke konektor suplai daya motor servo,

* Pastikan pengabelan untuk U, V dan W pada kabel suplai daya moto sudah benar.
Jika pengabelan salah, alarm akan muncul dan motor servo tidak beroperasi.
* Gunakan kabel khusus untuk menghubungkan penguat servo dan motor servo.
Jangan memasang kapasitor daya, penyerap lonjakan, filter, atau kontaktor magnetik (MC) di antara keduanya.
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Anda akan mempelajari cara menghubungkan kabel enkoder dengan bantuan animasi di bawah ini.

Kabel encoder diperlukan untuk memberikan umpan balik data posisi yang terdeteksi oleh enkoder dalam motor servo ke
penguat servo.

Dalam kursus ini, kabel enkoder untuk motor seri HF-KP, "MR-J3ENCBL2M-A1-L (Panjang: 2m)" digunakan.
Untuk informasi tentang cara memilih kabel enkoder, lihat panduan.

1. Hubungkan konektor kabel enkoder ke konektor CN2 penguat servo.

2. Hubungkan konektor kabel enkoder ke konektor enkoder motor.
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Anda akan mempelajari cara menghubungkan modul CPU gerak dan penguat servo.
Penguat servo MR-J3-0B menggunakan antarmuka SSCNET III.

SSCNET III, yang menggunakan sistem komunikasi optik, bersifat tahan derau dan cocok untuk komunikasi interaktif
berkecepatan tinggi.

Gunakan kabel khusus untuk koneksi. Kabel dengan konektor mudah dihubungkan dan dilepas.

Modul CPU gerak Penguat servo sumbu 1 Penguat servo sumbu 2 Penguat servo sumbu
akhir (sumbu 16)

Kabel SSCNET III

CN1

Tangani kabel SSCNET IIl dengan memperhatikan hal berikut.

* Bagian dalam kabel bisa mengalami distorsi atau rusak akibat
paksaan seperti hentakan yang tinggi, tekanan lateral, ketegangan
atau torsi yang ekstrem, yang membuat transmisi optik tidak
dapat dilakukan.

« Karena serat optik terbuat dari resin sintetis, api atau temperatur
yang tinggi akan mendistorsi serat dan membuat transmisi optik
tidak dapat dilakukan.

+ Kontaminasi pada permukaan ujung kabel optik akan
menghambat transmisi optik dan bisa menyebabkan kegagalan
fungsi.

+ Jangan melihat output cahaya secara langsung dari ujung
konektor atau kabel.

* Pasang tutup aksesori pada konektor cadangan (CN1B) di
penguat servo sumbu akhir untuk keamanan dan perlindungan.
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>m Memasang baterai pada sistem deteksi posisi mutlak ) 000

Bila sistem posisi mutlak digunakan, baterai harus dipasang untuk menyimpan data posisi mutlak.
Saat memasang baterai pada penguat servo (atau saat mengganti baterai), pastikan hal-hal berikut agar tidak tersengat
listrik atau kehilangan data posisi mutlak.

+ Agar tidak tersengat listrik, matikan suplai daya sirkuit utama dan tunggu selama 15 menit atau lebih.
Setelah memastikan bahwa lampu pengisian sudah mati, periksa tegangan antara P (+) dan N (-) dengan menggunakan
tester, dll, dan kemudian hubungkan baterai.

* Ganti baterai hanya saat suplai daya sirkuit kontrol dalam keadaan hidup.
Jika baterai diganti saat suplai daya sirkuit kontrol dalam keadaan mati, data posisi mutlak akan hilang.

* Untuk beberapa motor servo, melepas kabel enkoder akan menyebabkan hilangnya data posisi mutlak.
Setelah melepas kabel enkoder, pastikan untuk melakukan pengembalian ke posisi awal.

Cara memasang baterai pada MR-J3-10B

Masukkan konektor ke CN4.

//

Tempat baterai

Lampu
pengisian
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ﬂ Mengatur Nomor Sumbu Kontrol pada Penguat Servo ) 0oo

Atur nomor sumbu kontrol pada penguat servo.

Nomor sumbu kontrol adalah nomor yang ditetapkan pada masing-masing penguat servo untuk identifikasi sumbu kontrol,
yang dapat diatur hingga 16 sumbu.

Sistem ini tidak beroperasi secara normal bila terdapat nomor sumbu kontrol yang ganda.

Atur nomor sumbu kontrol dengan sakelar pengaturan sumbu putar (SW1) di dalam penutup depan penguat servo.

Sakelar pengaturan poros putar (SW1)

Atur nomor sumbu kontrol masing-masing penguat servo,
dengan menggunakan tabel pengaturan di bawah ini sebagai referensi.

Sakelar pengaturan
poros putar (SW1)

Sakelar pengaturan

No. sumbu kontrol ~ Tampilan poros putar (SW1)

No. sumbu kontrol Tampilan

Sumbu 1
Sumbu 2
Sumbu 3
Sumbu 4
Sumbu 5
Sumbu 6
Sumbu 7
Sumbu 8

Sumbu 9 dog
Sumbu 10
Sumbu 11
Sumbu 12
Sumbu 13
Sumbu 14
Sumbu 15
Sumbu 16

b I T v O O < = O I = = -
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@I inisialisasi Modul CPU PLC ) Dea

Program sekuens dan parameter ditulis ke memori dalam modul CPU PLC.
Namun, memoeri belum disiapkan untuk digunakan saat dibeli.
Dengan demikian, operasi disebut "Format" diperlukan untuk menginisialisasi memori dan membuatnya dapat digunakan.

Pemformatan dilakukan menggunakan perangkat lunak keteknikan PLC, GX Works2.
Selain itu, modul CPU perlu dihubungkan dengan PC menggunakan kabel USB.
Sebelum memformat, siapkan PC di mana GX Works2 terpasang dan sebuah kabel USB.

Lakukan pemformatan memori sesuai dengan prosedur berikut.

(I Menghubungkan modul CPU PLC dan PC

&

@ Mengatur koneksi antara GX Works2 dan PLC

¥

@) Memformat memori
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@XE I Menghubungkan modul CPU PLC dan PC

Hubungkan port USB modul CPU PLC dan PC dengan menggunakan kabel USB.

PC | " Modul CPU PLC

\ Modul CPU gerak
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>m Mengatur koneksi antara GX Works2 dan PLC

Setelah menghubungkan PC dan modul CPU PLC, hubungkan GX Works2 dan PLC.
Koneksi kabel USB tidak secara otomatis membangun komunikasi antara keduanya.

Atur koneksi di layar Transfer Setup.
Mari kita atur penyiapan transfer di layar berikutnya.

Berikut ini adalah contoh layar penyiapan transfer.

Trongfer Setup Connectionl

Materlocs  Corwgreaion
Modde  HeadModde |

PLC Miode [P () monde)

bofpecficetion 0 OtherShgton 0 Other Stpbon
Congle Metworky) {Cootuiience Metwork)

Timas Ot (Sec.) |10 Retry Tmes [0

H B N N

CCIECont  CC IE Fesld Extwwiat
RET/LO(H)

H B N N

CCIECont  CCIE Field Elhesrat
METTLO0H)

Bureesng Hadt Statisn

Muliple CPU Settirg

11 R
ot Specifed
I 2 3 4
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>m Mengatur koneksi antara GX Works2 dan PLC

[T MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) — [[PRG] MAIN]

! Project Edit Find/Peplace Compile  Yiew Online  Debue  Disenostics  Tool  Window

Help
POV EY P o af B T e o | O B R | M PR SR s S S ILLE
EETEEEE S T L s it

> |—| —>€5>K|-ITI--|¢I-'-ITI-"-I¢I-' i
* F5 sF5 F& =FG F¥ Fa =Fa cF8 cFin

i Mavigation 1 x

=F? =F& aF? aFs | zafS zaf& ﬁf}l zafs | afFs u:aFS l.'.aF‘lI] Fi0 % | I'IE'I |
«] [PRG] MAIN |

Connection Destination

a

[F 23 = Ga 2]

Current Connection
Q Canhection

All Connections
Q Connection]

; I. User Library

- Kini penyiapan transfer telah selesai.
! CGonnection Destination

Klik @ dan masuk ke layar berikutnya.

Enelizh IInlabeled 020 Host Station
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b
E&EXEN Memformat memori ) 000

Setelah penyiapan transfer selesai, komunikasi dibangun antara memori dan modul CPU PLC.
Setelah itu, lakukan pemformatan memori menggunakan perintah Format PLC Memory pada GX Works2 untuk mengatur
memori modul CPU PLC ke status awal.

Mari kita format memori PLC di layar berikutnya.

Berikut ini adalah contoh layar Format Memori PLC.

Format PLC Memory

Connection Channel List
Connection Interface 1J5B <> PLC Module

Target PLC | StationMo. Host  PLC Type JQO6UDH

Target Memory |Program Memory ﬂ

Formak Twpe

* Do not create a user setting system area (the required system area only)

(" Create a user setting system area
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b
m Memformat memori

[T MELSOFT Series GX Works2 (Unset Project) — [[PRG] MAIN]

! Project Edit Find/Peplace Compile  Yiew Online  Debug  Disenostics  Tool

Window

POVEY P g iaf B [T e o | O B E | W PR SN s S

- BX

Help

s e 5, 5

R e O

i
F5 sFS F& =F6 F7 F&

cFlI0

(e m 2R BT G @i o b 25

= b

Wt At aESm%Sﬁﬁ%l@l$4H>

ATE WE YR 4 |

£FY =SFS afF7? aF& | zaFS zaf6 =af7 zaFs

i Mavigation

S «] [PRG] MAIN |

a

[F 23 = Gy [2) | M-
Parameter
Intellieent Function Module

¥
Gilobal Device Comment

+ Program Setting
0455 POl
= @ Proeram
HE] MATHN
@ Local Device Comment
+-[{2 Device Memory
= Device hitial Value

I. User Library

Connection Destination

Memori yang tertanam di PLC telah diformat.

Klik (@ dan masuk ke layar berikutnya.

Enelizh IInlabeled

020 Host Station
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@ forgiuman ) 008

Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 3.
Poin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

Instalasi pengontrol gerak Untuk menyediakan pertukaran udara yang baik untuk disipasi panas dan mengganti modul dengan mudah, beri jarak antara
bagian atas serta bawah modul dan komponen atau bagian.
Pasang unit dudukan di atas permukaan datar panel dengan sekrup (M4 = 14).
Jangan memasang pengontrol gerak di dekat sumber osilasi seperti kontaktor magnet berukuran besar atau pemutus tanpa
sekering. Sebagai gantinya, sediakan panel lain atau pisahkan satu sama lain.
Untuk mengurangi efek derau radian dan panas, beri jarak antara modul CPU gerak dan perangkat (kontaktor, relai, dil).

Instalasi penguat servo Pasang penguat servo secara vertikal dengan benar.
Jaga temperatur ambien dalam rentang 0 hingga 55 °C. (Untuk instalasi tertutup: 0 hingga 45°C)
Pasang kipas pendingin untuk disipasi panas.
Berhati-hatilah dengan benda asing, yang dihasilkan saat perakitan atau mungkin masuk dari kipas pendingin.
Saat memasang penguat servo di tempat yang terdapat banyak gas beracun atau debu, sediakan pembersih udara.
Untuk penguat servo kelas 200V, 3,5KW atau kurang dan penguat servo kelas 100V, 400W atau kurang, tersedia instalasi tertutup.
Saat memasang dua penguat servo atau lebih dengan erat, beri jarak sebesar 1mm antar penguat, dengan memperhatikan
toleransi instalasi.

Memasang modul Sebelum memasang modul CPU PLC ke unit dudukan, pasang baterai pada modul CPU PLC.
Pastikan untuk mengencangkan modul yang terpasang pada unit dudukan dengan menggunakan sekrup.
Dengan menggunakan unit termpat baterai, pasang baterai pada panel, dll. dengan arah yang benar.

Pengardean Sebelum melakukan pengabelan suplai daya, lakukan pengardean pada pengontrol gerak dan servo.
Agar tidak tersengat listrik dan terjadi gagal berfungsi akibat deraw, pastikan untuk melakukan kerja pengardean.
Agar tidak tersengat listrik, pastikan untuk menghubungkan terminal arde pelindung penguat servo ke bagian arde pelindung pada
panel.
Sedapat mungkin, lakukan pengardean independen untuk menghindari kemungkinan adanya efek derau dari perangkat lain.
Bila pengardean independen tidak memungkinkan, lakukan pengardean umurmn, di mana semua kabel arde harus sama panjangnya.

% T U Tl ST WG TR Rl + Modul CPU gerak dan penguat servo dihubungkan dengan menggunakan kabel SSCHET IIL
SSCMET I, yang menggunakan sistem komunikasi optik, bersifat tahan derau dan cocok untuk komunikasi interaktif berkecepatan

tinggi.

Momor sumbu kontrol pada Momeor ditetapkan pada masing-masing penguat servo untuk identifikasi sumbu kontrol, yang dapat diatur hingga 16 sumbu.
penguat servo Perhatikan bahwa Momor sumbu kontrol ganda yang ditetapkan dalam sistem servo akan menyebabkan operasi abnormal.
Atur nomor sumbu kentrol dengan sakelar putar (SW1) di dalam penutup depan penguat servo.
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@ PEMERIKSAAN PENGABELAN

Pada Bab 4, Anda akan mempelajari cara memeriksa pengabelan yang benar.

DESAIN SISTEM = =essssesssssssssnassassaas Bab 2
( J

\ 4

INSTALASI DAN PENGABELAN

A 2

PEMERIKSAAN PENGABELAN

Prosedur pembelajaran di Bab 4

4.1 Pemeriksaan Visual

4.2 Memeriksa Input Daya yang Benar
4.3 Memeriksa Sinyal /O
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} Pemeriksaan Visual ) 000

Sebelum menghidupkan suplai daya, periksa kabel pengontrol gerak dan servo secara visual apakah ada kesalahan.
Periksa apakah ada kabel atau konektor yang salah hubung dan terputus, longgar, atau rusak.
Periksa juga penyaluran kabel dan lingkungan sekitar apakah ada potongan kawat, serbuk logam, dll.

Bila pengabelan salah

- Ubah pengabelan yang salah atau yang hilang.

« Hubungkan kembali konektor yang terputus atau yang longgar.

» Ganti kabel yang berkarat atau rusak dengan yang baru.

* Untuk kabel yang mengalami hubungan singkat, ganti isolasi
dan ubah pengabelan.

Pemeriksaan secara visual

Penguat servo

Motor servo
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»m Memeriksa Input Daya yang Benar

e 00

Setelah melakukan pemeriksaan visual pada kabel, hidupkan suplai daya sesuai dengan prosedur berikut
Periksa tampilan LED pada modul PLC CPU, modul CPU gerak, dan penguat servo apakah ada kesalahan.

Modul CPU PLC
@ Sebelum menghidupkan suplai daya, periksa: RESET RUN
~Pengabelan untuk suplai daya _ : e
-Voltase suplai daya '

RESET/STOP/RUN
@ Pastikan sakelar modul CPU PLC dan modul CPU
gerak berada dalam posisi STOP

Hidupkan suplai daya
@ Hidupkan modul suplai daya

(1)

@ Pastikan suplai daya sudah benar
(1) LED "POWER" pada suplai daya menyala
warna hijau
(2) LED "ERR." pada modul CPU berkedip
warna merah
(Meskipun tampilan kesalahan muncul karena

Modul CPU gerak

parameter belum ditulis, ini bukanlah masalah Modul suplai daya Modul CPU PLC

pada tahap ini.)

® Periksa tampilan LED 7-segmen di modul CPU gerak
dan penguat servo masing-masing sumbu
*Untuk modul CPU gerak:
"AL" (Kesalahan gerak)
-Untuk penguat servo:
"boa" (oo is adalah nomor sumbu)

Modul CPU gerak
Q1720CPU

Penguat servo
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@ Vemeriksa Sinyal 1/0 ) DOS

Setelah suplai daya dihidupkan, periksa sinyal I/O dengan menggunakan GX Works2 dan MR Configurator2.
Periksa sinyal I/O untuk memastikan bahwa pengabelan sudah benar berdasarkan sinyal.

Memeriksa pengontrol gerak
Periksa sinyal I/O sinyal perangkat I/O eksternal yang terhubung ke modul I/O.
Gunakan fungsi GX Works2 berikut untuk memeriksanya.

« Sinyal input: Fungsi monitor batch memori penyangga/perangkat
= Sinyal output: Fungsi registrasi/pembatalan I/O paksa

Fungsi monitor batch penyangga/perangkat Fungsi registrasi/pembatalan I/O paksa

¥ Device/Buffer Memory Batch Monitor=1

Dvage

 Devce Name ﬁ = | TIC Sek Vahes Reference Progeam

i

Device

0l | A [ S R et

oaocooococooeososasm
oo oo oo o0 oo oo oo
coococooooo oo oo oo
oo oo oo oo ooooaon
== -0 00 - T - -0 003002000301
== A== === 20=R = == == -1
=== D= === A= = A== =3
-0 0E- D0 D020 B0 D000 BE-30-1L
oo oo oo o000 oo o o™
C= = === = = == = = A== = 3L
oooo oo oo ooooaon
== 0-0E-00- - -0 R 20200020 - 05
C=J0 =00 =0 = = 0 = = =0 = 0 = = =0 = = L
ﬁﬁﬁﬁﬁbﬁﬂﬁbﬂﬁ.ﬁ“
casoccosococcsss0a o™
oo ooooooooooood
=== =T == = =T = = = =T =

il e =k 0 LA b E g e S 1 15 e =

Lindaste Status Batch Cancel Registration
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»m Memeriksa Sinyal 1/0 ) 080

Memeriksa penguat servo

Periksa sinyal I/O sinyal perangkat I/O eksternal yang terhubung ke penguat servo.
Gunakan fungsi MR Configurator2 berikut untuk memeriksanya.

» Sinyal input: Fungsi tampilan monitor [/O

Fungsi tampilan monitor I/O

YO Manitar

: () asist | Bl Clear

MR-/3-B8

12
15

Input zignal Oulput signal

= =

AT | LBLER
818 | LILIR
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»m Rangkuman

Memeriksa pengabelan
secara visual

Memeriksa input daya

Memeriksa sinyal I/O

Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 4.
Poin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

Sebelum menghidupkan suplai daya, periksa secara visual apakah ada kesalahan dalam pengabelan untuk
pengontrol gerak dan servo.

Periksa apakah ada kabel atau konelktor yvang salah hubung dan terputus, longgar, atau rusal.

Periksa juga penyaluran kabel dan lingkungan sekitar apakah ada potongan kawat, serbuk logam, dIl.

Hidupkan suplai daya dan periksa tampilan LED pada modul PLC CPU, modul CPU gerak, dan penguat
servo apakah ada kesalahan.

Periksa sinyal /O dengan menggunakan GX Works2 dan MR ConfiguratorZ.
Periksa sinyal [/O untuk memastikan bahwa pengabelan sudah benar berdasarkan sinyal.
*Memeriksa pengontrol gerak
Periksa sinyal [/O sinyal perangkat /O eksternal yang terhubung ke modul I/O.
Gunakan fungsi GX Works2 berikut untuk memeriksanya.
= Sinyal input: Fungsi monitor batch memori penyangga/perangkat
= Sinyal output: Fungsi registrasi/pembatalan I/O paksa
*Memeriksa penguat servo
Periksa sinyal [/O sinyal perangkat I/O eksternal yang terhubung ke penguat servo.
Gunakan fungsi MR Configurator2 berikut untuk memeriksanya.
= Sinyal input: Fungsi tampilan monitor [/O
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& Tes Akhir ) ooc

Setelah menyelesaikan semua pelajaran dari Kursus Dasar-dasar PENGONTROL GERAK (Perangkat Keras), kini Anda siap
mengikuti tes akhir.

Jika Anda masih kurang memahami salah satu topik yang dibahas, gunakan kesempatan ini untuk mengulas topik tersebut.
Total terdapat 5 pertanyaan (23 pilihan) dalam Tes Akhir ini.

Anda dapat mengikuti tes akhir sesering mungkin.

Cara menilai tes
Setelah memilih jawaban, pastikan untuk mengeklik tombol Jawab. Jawaban akan hilang jika Anda melanjutkan
tanpa mengklik tombol Jawab. (Dianggap sebagai pertanyaan yang idak dijawab.)

Hasil penilaian
Jumlah jawaban yang benar, jumlah pertanyaan, persentase jawaban yang benar, dan hasil lulus/gagal akan
ditampilkan pada halaman nilai.

Jawaban yang benar

Agar lulus tes, Anda harus
menjawab 60% pertanyaan
dengan benar.

Jumiah total pertanyaan. 5

Persentase: 20%
Lanjutkan | Tinjau | Coba Lagi

+ Klik tombol Lanjutkan untuk keluar dari tes.
* Klik tombol Tinjau untuk meninjau tes. (Jawaban yang benar dicentang)
= Klik tombol Coba Lagi untuk mengulang tes.
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Tes Akhir 1

Pilih seri penguat servo yang dihubungkan dengan modul CPU gerak menggunakan kabel SSCNETIIL

MR-J3-00A
MR-J3-B
MR-J3-0OT

Jawab ] I Kembali
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} Tes Akhir 2 ) 0oc

Pilih uraian tindakan keselamatan yang benar, yang diperlukan untuk sistem kontrol gerak. (Pilih tiga item.)

Sirkuit harus dikonfigurasi sehingga hanya suplai daya sirkuit kontrol pada penguat servo yang dimatikan bila
sinyal alarm penguat servo dimatikan.

Sirkuit harus dikonfigurasi sehingga hanya suplai daya sirkuit utama pada penguat servo yang dimatikan bila
sinyal alarm penguat servo dimatikan.

Sirkuit harus dikonfigurasi sehingga suplai daya 24VDC masuk ke terminal penghentian paksa di modul CPU
gerak, dan semua sumbu berhenti secara paksa bila input daya dimatikan oleh sakelar penghentian paksa, dll.

Suplai daya 100VAC harus masuk ke terminal input penghentian paksa di modul CPU gerak.
Sirkuit harus dikonfigurasi sehingga semua sumbu dapat dihentikan secara paksa.

Batas langkah harus dipasang di kedua ujung masing-masing sumbu agar dapat menghentikan mesin secara
cepat bila melebihi jangkauan gerak untuk mencegah terjadinya kerusakan dan kecelakaan akibat kerja yang

melewati batas.
Batas langkah atas dan bawah merupakan input dari modul I/O.

Jawab ] I Kembali
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} Tes Akhir 3 ) 000

Pilih perangkat minimum yang diperlukan untuk mengonfigurasi sistem pengontrol gerak. (Pilih empat item.)

Unit dudukan utama
Unit dudukan ekstensi
Modul CPU PLC

Modul CPU gerak
Modul pemosisian
Modul pengontrol gerak
Modul I/O

Unit tempat baterai

Jawab ] I Kembali
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Tes Akhir 4

Pilih fitur modul CPU gerak yang benar, yang mendukung konfigurasi CPU majemuk. (Pilih dua item.)

Sistem dapat dibangun menggunakan satu modul CPU gerak atau menggunakan satu modul CPU
gerak dan satu modul CPU PLC.

Kontrol sekuens dan kontrol gerak diproses pada masing-masing modul CPU, sehingga mengurangi
beban pemrosesan pada masing-masing modul CPU dan mempercepat pemrosesan.

Operasi dapat dilanjutkan meskipun salah satu CPU PLC atau CPU gerak gagal berfungsi.

Menggunakan memori transmisi kecepatan tinggi CPU majemuk memungkinkan dilakukannya
transmisi data berkecepatan tinggi antara CPU PLC dan CPU gerak.

Jawab ] I Kembali
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Tes Akhir 5

Pilih uraian yang benar tentang pengontrol gerak. (Pilih tiga item.)

Tidak ada masalah bila memasang modul CPU gerak pada dudukan ekstensi.

Kabel SSCNETII harus digunakan untuk menghubungkan Q172DCPU dan penguat servo.

Kabel SSCNET harus digunakan untuk menghubungkan Q172DCPU dan penguat servo.

Modul CPU gerak harus selalu dilengkapi dengan baterai.

Parameter dan program tidak akan hilang meskipun modul CPU gerak tidak dilengkapi dengan baterai.
Modul CPU gerak perlu dikencangkan pada unit dudukan menggunakan sekrup.

Modul CPU gerak tidak perlu dikencangkan pada unit dudukan menggunakan sekrup.

Jawab ] I Kembali
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Skor Tes

Anda telah menyelesaikan Tes Akhir. Bidang hasil Anda sebagai berikut.
Untuk menyelesaikan Tes Akhir, lanjutkan ke halaman berikutnya.

Jawaban yang benar:

Jumiah total pertanyaan: 5

Persentase: 0%

Lanjutkan ‘ ‘ Tinjau ‘ ‘ Coba Lagi ‘

Tes Anda gagal.
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Anda telah menyelesaikan Kursus Dasar DASAR-DASAR PENGONTROL GERAK (PERANGKAT KERAS).

Terima kasih telah mengikuti kursus ini.

Kami harap Anda menikmati pelajaran, dan kami harap informasi yang
diperoleh dalam kursus ini dapat bermanfaat di masa mendatang.

Anda dapat meninjau kursus sesering mungkin.

~ Tinjau | | Tutup |




