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} Tujuan Kursus ) 0oc

Kursus ini adalah bagi mereka yang akan membangun sistem kontrol gerak menggunakan modul CPU gerak dari
pengontrol gerak Mitsubishi seri Q seri untuk pertama kalinya untuk mendapatkan prosedur, termasuk memasang sistem
operasi, mengatur sistem, memrogram dan mencari kesalahan program dalam bahasa SFC gerak dengan menggunakan
lingkungan keteknikan pengontrol gerak MELSOFT MT Works2.

Isi utama program ini adalah untuk orang yang bertanggung jawab atas perangkat lunak.
Isi untuk orang yang bertanggung jawab atas perangkat keras, seperti desain sistem, instalasi, kabel dan sebagainya
disusun dalam kursus "DASAR-DASAR PENGONTROL GERAK SERVO (PERANGKAT KERAS)".

Untuk kursus ini, Anda diharuskan memiliki pengetahuan tentang PLC seri MELSEC-Q, servo AC dan kontrol
pemasisian.

Bagi yang mengambil kursus ini untuk pertama kalinya, kami sarankan untuk mengambil

Kursus "DASAR-DASAR SERI MELSEC-Q",

kursus "DASAR-DASAR MELSERVO (MR-J3)",

kursus "OTOMASI PABRIK PERTAMA ANDA (KONTROL PEMOSISIAN)",
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Struktur Kursus

) 000

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

Bab 5 - DASAR-DASAR KONTROL GERAK

Anda akan mempelajari dasar-dasar sistem kontrol gerak.
Bab 6 - MEMILIH DAN MEMASANG PERANGKAT LUNAK SISTEM OPERASI

Anda akan mempelajari cara memilih dan memasang perangkat lunak sistem operasi modul CPU gerak.
Bab 7 - PENGATURAN PARAMETER

Anda akan mempelajari cara mengatur sistem modul CPU gerak dan masing-masing parameter.
Bab 8 - PEMERIKSAAN OPERASI

Anda akan mempelajari cara memeriksa operasi motor servo dan menjalankan fungsi kembali ke posisi awal.
Bab 9 - DESAIN PROGRAM

Anda akan mempelajari cara mendesain program.
Bab 10 - PROGRAM SFC GERAK

Anda akan mempelajari dasar-dasar program SFC gerak untuk kontrol gerak.

Bab 11 - PEMROGRAMAN

Anda akan akan mempelajari cara memprogram dan mencari kesalahan program SFC gerak dengan menggunakan MT DeveloperZ.

Tes Akhir

Nilai lulus: 60% atau lebih tinggi.
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ZaLLIIER) Cara Menggunakan Alat e-Pembelajaran Ini

Buka halaman beﬁkutny‘a Membuka halaman bEﬁkUtn}fE,

Kembali ke halaman Kembali ke halaman sebelumnya.

sebelumnya

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

Beralih ke halaman yang
diinginkan

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

Keluar dari kursus
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SuUENY Perhatian Selama Penggunaan ) 000

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 Versi 1.18U
- MR Configurator2 Versi 1.01B
- GX Works2 Versi 1.55H

Rujukan

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

Nama rujukan Tipe berkas Ukuran

Program contoh File terkompresi 166,5 kB
Kertas perekaman File terkompresi 5,57 kB
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@ DASAR-DASAR KONTROL GERAK

Pengontrol gerak mengontrol sumbu majemuk (motor servo) untuk rakitan konveyor, mesin pengolah dil. dan melakukan

kontrol pemosisian dan kontrol kecepatan presisi tinggi.
Dalam kursus ini, pembangunan sistem dan pengembangan program sistem kontrol gerak yang dibangun dipersiapkan

untuk penanggung jawab perangkat lunak.

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

,l X-Y table I Sealing 1 Spinner | Filing machine | ~

M<-Y table
1 Motion SFC program
- ] 1
4| lﬁ A¢hoi & skart acoapt OFF 7 3] T
- | M. ABS-7 AI]-". 3
L ' * oL
| Alall. 180253 ! i Al BOEON.T  pim
| K] Axisd, -SATTES am Axim -BETIHE  am
ABS-1 Speed 0000 mmmin Spead 0000 mmmin
Axind, 10000 pm I
Gpoed 10000 meymin o "
* i Axinl,2 stark secapt OFF 7 A¢#aisd 2 start acoept OFFF
o, PM2001 #0002 | MO0 s ) 200
Srhaiz1l starl mocapl OFF 7 ! 1
DNZ0OT ! pA200E a1 [ k51
1 ABS-2 ABE-2
[ Ki] Axigh, 500000 ym fual. 00 gm
ARSG=2 Anisd. IV Em Arml 00 gm
Axial. (Rilinali] B m Spead 000 mmsmin Spesd 0000 mmdmin
Axisd, oo gm
SGpesd 0000 mmsmin —
FiBxinl,2 start socapt OFF 7 Féfals 3 start asoest OFF 7
P00 e D02 ! M2003
3]
ABRS-1
Aximd, -100000  m@m
Speed 10000 m=/min

v
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Pengembangan dan Perawatan Lingkungan Sistem Kontrol Gerak

Untuk pengembangan dan perawatan lingkungan sistem kontrol gerak, gunakan lingkungan keteknikan pengontrol gerak
MELSOFT MT Works2 dan paket perangkat lunak penyiapan servo MELSOFT MR Configurator2.
Berikut ini daftar fungsi utama dari masing-masing perangkat lunak.

* MELSOFT MT Works2
« MT Developer2

Pengembangan dan perawatan lingkungan sistem
kontrol gerak

* Mengontrol proyek

* Mengatur konfigurasi sistem

» Mengatur data servo

« Mengetes operasi motor servo

» Membuat program dalam bahasa SFC gerak

* Mencari kesalahan dan memantau program

* Menulis atau membaca program dan parameter
* Memasang perangkat lunak sistem operasi

D T e St S

« MT Simulator2

Lingkungan simulasi program SFC gerak Se 5 usems e M .
| EE— ] ===
=
« MELSOFT MR Configurator2 i R
. . T e T | e o ot s
Lingkungan penyiapan penguat servo dan motor a2 gl I e T =
servo P | == - G
* Mengatur parameter servo _ :1;_; "l =
* Tes operasi dan penyesuaian gain penguat servo kg -~
:-'l_--\.r-__’ T
7 TS
i | - - N
P mee e | ROTATION DIRECTION i
e
et e Tepspct P eoiabor dowchon of P Comwmasd ool g
a PERE iinlani
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>ﬂ 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 lunak bersama dengan prosedur pembangunan sistemnya.

Desain Perangkat Keras

(DDESAIN SISTEM ~ ==r====remserns KURSUS DASAR-DASAR PENGONTROL GERAK (PERANGKAT KERAS) |
i (ZINSTALASI DAN PENGABELAN ===+ KURSUS DASAR-DASAR PENGONTROL GERAK (PERANGKAT KERAS) |
- @PEMERIKSAAN PENGABELAN =+=-- KURSUS DASAR-DASAR PENGONTROL GERAK (PERANGKAT KERAS) |

Desain Perangkat Lunak ‘

@MEMILIH DAN MEMASANG PERANGKAT LUNAK SISTEM OPERASI "Bab6"
| ©PENGATURAN SISTEM "Bab 7" |
(B)PEMERIKSAAN OPERASI "Bab 8"
' Rentang pembelajaran di dalam kursus ini
(7DESAIN PROGRAM "Bab9"
@®PEMROGRAMAN " Bab 11"

. (@OPERASI ]
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@ ALRAN KONTROL

D 00

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 O Kik |

Kecepatan
pemutaran animasi

(=) Normal
() Lambat

() Maju per bingka

Tombol mulai (PX12)

Sedang be
y

umliah barang yang disusun !
Berhenti (PY3)

@

Q.ompat ke penunjuk 'P1'.1

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 ) 000

Qo4
UDEH QY40P

Q62P
Pengust servo * Konfigurasi peralatan sumbu 2 dan 3
- MR-J3-108 adalah sama seperti sumbu 1.
Sumbu 1 Sumbu 2 Sumbu 3
Kabel USB Kabel
( ) SSCNET Il Motor servo  fggy —a- - -
; HF-KPOS3 | Batas langkah
Instalasi atas
ST Perangkat input — - — - -
@ < Batas langkah
— Perangkat output bawah
| Perangkat lunak keteknikan

e ® Lol @

MELSOFT MT Works2 = : —‘ —g
Tombol Lampu Lampu Perintah Perintah Tombol Mulai Dog proksimiti
- penghentian indikator indikator tangan tangan >
- R paksa operasi  berhenti membuka menutup

b

Paket perangkat lunak
penyiapan servo
MR Configurator2

Perangkat lunak sistem
operasi
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>m I(nnfigurasi peralatan sistem contoh untuk kursus ini

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

Jumilah

Mama model

Ketarangan

LInit dudukan 1 Q3308 unit dudukan yang memiliki & slot untuk memasang masing-masing modul dan mendukung CPU majemuk
Modul suplai daya 1 Qs2P Menyuplai daya ke masing-masing modul
Modul CPU yang melakukan kontrol sekuens.
e IR 5% 1 QO4UDECPU * Baterai (QSBAT) disertakan bersama modul CPU.,
Sistem Modul CPU yang melakukan kontrol gerak,
pengonire| Modul CPU gerak 1 Q172DCPU * Baterai (QSBAT) dan tempat baterai (Q1700DBATC) disertakan hersama modul
gerak CPU,
Madul input 1 Qx40 Memasukkan sinyal OMN/OFF dari tambol mulai. (16 titik)
Modul output 1 QY40P :u:gnhgﬁl;aarkan sinyal ON/OFF ke lampu indikator dan perangkat (bagian tangan).
Suplai daya eksternal 1 - Menyuplai 24VDC ke perangkat /0 dan input penghentian paksa.
Tombol Mulai 1 - Sakelar tombaol tekan untuk memulai sistem contoh,
Tombol penghentian paksa 1 - Sakelar tombol tekan untuk menghentikan motor servo semua sumbu saat darurat
o Ekstﬂg l‘ntﬂ ;ﬂgﬁ;ﬂ?&: :;F:;ta 1 Q1 TOEMICBLOM Digunakan untuk pengabelan input penghentian paksa ke modul CPU gerak.
Bagian tangan perangkat 1 - Bagian tangan perangkat untuk menangkap barang.
Lampu indikator 2 - Lampu indikator untuk menginformasikan apakah sistem beroperasi atau berhenti.
Penguat servo 3 MR-J3-10B Penguat servo untuk 3 sumbu
2 HF-KPD53 Motor servo untuk sumbu 1 (sumbu X)) dan sumbu 2 (sumbu ).
Motor servo
1 HF-K.PO53B Motor servo dengan rem untuk sumbu 3 (sumbu Z).
Ratas lanakah 6 _ Sensor untuk mendeteksi batas atas dan batas bawah dalam jangkauan gerak
9 perangkat,
Sistem servo Dog proksimiti 3 - Sensor untuk mendeteksi posisi mulal perlambatan saat kembali ke posisi awal
Kabel suplai 3 MR-PWS1CBL2ZM- | Kabel untuk mengalirkan daya dari penguat serve ke motor serve.
daya motor A1-L {Panjang: 2m)
Kabel enkoder 3 MR-JIEMCBLZM- Kabel untuk menghubungkan penguat servo dan enkoder motor servo.

&l

{Paniana: 2m}
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>m I(nnfigurasi peralatan sistem contoh untuk kursus ini

Kabel enkoder

MR-J3ENCBLZM-

Kabel untuk menghubungkan penguat servo dan enkoder motor servo.

A1-L {Fanjang: 2m)

Kabel SSCHNET I MR-JZBUSOM Kabel komunikasi antara modul CPU gerak dan penguat servo.

PC - PC untuk menjalankan perangkat lunak lingkungan keteknikan
MELSOFT .

MT Works2 Perangkat lunak untuk mengatur modul CPU gerak, program dan sebagainya.
Perangkat lunak MELSOFT )
‘ lingkungan keteknikan GX Works? Perangkat lunak untuk mengatur modul CPU PLC, program dan sebagainya.
Lingkungan
pengembangan MELSOFT

MR Corfigurator? Perangkat lunak untuk mengatur penguat senvo dan enkoder motor seno.

Ferangkat lunak SWEDMC- = kat | I CP K

sistem operasi 51300 erangkat lunak yang harus dipasang pada modul CPU gera

Kabel USE

MR-JIUSBCBLIM

Menghubungkan PC di mana Gx Works?2 terpasang dan modul CRLU.
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Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 5.
Poin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

Gambaran umum kontrol Pengontrol gerak mengontrol sumbu majemulk {(motor servo) untuk rakitan konveyor, mesin pengolah dll. dan
gerak melakukan kontrol pemosisian dan kontrol kecepatan presisi tinggi.

Lingkungan
gre Untuk pengembangan dan perawatan lingkungan sistem kontrol gerak, gunakan lingkungan keteknikan
pengontrol gerak MELSOFT MT Works2 dan paket perangkat lunak penyiapan servo MELSOFT MR

Configurator2.

pengembangan dan
perawatan

sistem kontrol gerak
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MEMILIH DAN MEMASANG PERANGKAT LUNAK SISTEM OPERAsI ) D0C

Pada bab 6, Anda akan mempelajari cara memilih dan memasang perangkat lunak sistem operasi modul CPU gerak.

[ MEMILIH DAN MEMASANG PERANGKAT LUNAK SISTEM

OPERASI e eesunnnernnnnessnnnnessnsnnesnnnneennns "Bab 6"
l Prosedur pembelajaran di Bab 6
[ PENGATURAN SISTEM =======xssssssssennnsasnnnnnnns "Bab7" | | 6.1 Tipe dan Pemilihan Perangkat
‘ Lunak Sistem Operasi
6.2 Memasang Perangkat Lunak Sistem
[ PEMERIKSAAN OPERASI «r««x«xsssssssssssnsssssssnss "Babg" | Operasi
DESAIN PROGRAM |
----------- "Bab 9"(DASAR-DASAR SFC GERAK: Bab 10)
[ PEMROGRAMAN ssresssssssssssssssssssssasssaass "Bab 11"

[ opERASI ]
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»m Tipe dan Pemilihan Perangkat Lunak Sistem Operasi

Pilih modul CPU gerak dan pasang perangkat lunak sistem operasi (perangkat lunak kontrol) sesuai dengan aplikasi rakitan
konveyor,

mesin pengolah dan sebagainya.

Terdapat 3 tipe perangkat lunak sistem operasi berikut sesuai dengan penerapannya.

Dalam sistem contoh, pilih dan pasang SV13 yang akan digunakan untuk rakitan konveyor.

Penggunaan rakitan konveyor (SV13)

Penggunaan permesinan ctomatis (SV22) Penggunaan peralatan tambahan alat mesin (SV43)

AT =_ 7
o / = R P REEL
Aplikasi e Posk e
w A | ——— | J
. )y —
Peralatan perakitan komponen Mesin kemasan makanan, mesin Mesin gerinda, mesin transfer, mesin
Contoh elektronik, peralatan pembawa, pengolah makanan, mesin penggulung, | perkayuan, loader dan unloader
eralatan aplikator cat, Pemasangan chip, mesin pintal, mesin tekstil, mesin cetak,
P pengiris wafer, loader dan unloader, | penjilid buku, pengumpan tekan,
mesin pengikat, meja X-Y pencetak ban
Bahasa khusus yang mendukung Bahasa pendukung mekanik yang Bahasa EIA (kode G)
SFC gerak mendukung SFC gerak
Program Bahasa khusus Bahasa pendukung mekanik
pemosisian | pjetode kontrol dengan bahasa Metode untuk melakukan kontrol iWetode untuk menggunakan nilai numerik
pemrograman yang sesuai dengan sinkron hanya dengan menulis yang dinormalisasi (dikodekan) (00 hingga
kontrol gerak seperti kontrol konfigurasi sistem mekanilk 101) yang menentukan fungsi kontrol sumbu
pemosisian dan yang lainnya dalam perangkat NC

Petunjuk keselamatan
* Perangkat lunak sistem operasi tidak terpasang saat modul CPU gerak dibeli.
Silakan pasang perangkat lunak dengan mengikuti prosedur di layar berikutnya.
« Perangkat lunak sistem operasi dijual secara terpisah. Beli perangkat lunak sistem operasi beserta modul CPU gerak.
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»m Memasang Perangkat Lunak Sistem Operasi

Pasang perangkat lunak sistem operasi ke modul CPU gerak. Ikuti prosedur di bawah ini.

@ Matikan pengontrol gerak.
Alihkan sakelar RUN/STOP modul gerak CPU ke STOP. Hubungkan PC
dan modul CPU PLC menggunakan kabel USB.

A 4

(@ Ubah sakelar putar untuk pemilihan fungsi modul CPU gerak ke "Mode
Instalasi” (Sakelar untuk pemilihan fungsi 1: "A", Sakelar untuk pemilihan

fungsi 2: "0") L

\ 4

@ Nyalakan pengontrol gerak.
Tampilan LED menjadi "INS" (Mode Instalasi).

2

@ Mulai MT Developer2 dan atur penyiapan transfer.
(Pasang driver USB bila perlu.)

¥

(5 Masukkan CD-ROM perangkat lunak sistem operasi ke PC dan jalankan
instalasi dari MT Developer2.
Setelah instalasi, matikan pengontrol gerak.

\ 4

1

0

STOP RUN
L]

(e

Q172DCPU

CH FEEDCINSCI M.
THIC WERCNND

I slare i C e

— BW

: 2 y """.
/3N
F. \

CALUTION

=8 e =

(® Ubah sakelar putar untuk pemilihan fungsi.
(Sakelar untuk pemilihan fungsi 1: "0", Sakelar untuk pemilihan fungsi 2: "0")

$

@ Nyalakan pengontrol gerak.
Tampilan LED menjadi "AL" (Kesalahan gerak).
*"AL" ditampilkan karena parameter tidak diatur pada saat ini, tetapi hal
tersebut bukan masalah.

Q1T72DCPU
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Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 6.
Poin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

* Pilih modul CPU gerak dan pasang perangkat lunak sistem operasi (perangkat lunak kontrol) sesuai dengan

aplikasi rakitan konveyor, mesin pengolah dan sebagainya.
Penggunaan rakitan konveyor (5V13)
Permesinan otomatis (SV22)
Penggunaan peralatan tambahan alat mesin (SV43)

*Perangkat lunak sistem operasi tidak terpasang saat modul CPU gerak dibeli.

*Perangkat lunak sistem operasi dijual secara terpisah.

Beli perangkat lunak sistem operasi beserta modul CPU gerak.

Tipe dan pemilihan
perangkat Lunak sistem
operasi

* Sebelum instalasi, ubah sakelar pemilihan fungsi putar pada modul CPU gerak ke mode instalasi. (Sakelar untulk
pemilihan fungsi 1: "A", Sakelar untuk pemilihan fungsi 2: "0")
Setelah instalasi, kembalikan sakelar pemilihan fungsi putar 1 ke "0" dan sakelar pemilihan fungsi putar 2 ke "0".
* Jalankan instalasi menggunakan fungsi instalasi MT Developer2.

Memilih dan
memasang perangkat
lunak sistem operasi
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Pada bab 7, Anda akan mempelajari cara mengatur sistem modul CPU gerak dan masing-masing parameter.

MEMILIH DAN MEMASANG PERANGKAT LUNAK SISTEM
OPERAS]  sessssssssssssssssssssssssssssssnnnnnnnns "Bab 6"
[ PENGATURAN SISTEM === sssssssnssnmmmrrnannnaas "Bab 7"
[ PEMERIKSAAN OPERASI «r««x«xsssssssssssnsssssssnss '8ab8" | /" prosedur pembelajaran di Bab 7 \
' 7.1 Penyiapan Transfer
7.2 Membuat Proyek
DESAIN PROGRAM ) 7.3 Pengaturan STste_m
........... "Bab 9"(DASAR-DASAR SFC GERAK: Bab 10) 7.3.1 Pengaturan sistem dasar
i J 7.3.2 Pengaturan konfigurasi sistem
' 7.3.3 Pengaturan konfigurasi SSCNET
7.4 Pengaturan Data Servo
[ ey s e "Bab 11" 7.4.1 Pengaturan parameter tetap
” 7.4.2 Pengaturan data kembali ke
’ posisi awal
7.4.3 Pengaturan data operasi JOG
[ OPERASI ] 7.5 Pengaturan Parameter Servo
7.6 Pengaturan Blok Parameter
7.7 Menyimpan Proyek
7.8 Menulis Parameter ke Modul CPU

& J
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Sebelum mengatur parameter, aktifkan komunikasi antara PC di mana MT Developer2 terpasang dan modul CPU gerak,
dan terapkan data pengaturan ke modul CPU gerak.

Prosedur pengaturan
« Hubungkan PC dan modul CPU PLC dengan menggunakan kabel USB.

* Atur penyiapan transfer dengan MT Developer2.
Layar penyiapan transfer dan operasinya sama seperti pada GX Works2.

PC ] Modul CPUPLC |

Kabel USB

Modul CPU gerak

Poin penyiapan transfer
Karena modul CPU gerak target komunikasi dipasang ke slot 2 CPU unit dudukan, pilih PLC No.2 dalam penyiapan transfer.

Multiple CPU Setting

gg g Target PLC _]
1 2 3 4

PLC No.2

—A

Pilih PLC No2. |
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} Membuat Proyek ) 000

Setelah selesai penyiapan transfer, buat proyek baru.
Proyek adalah unit yang digunakan untuk mengontrol berbagai parameter dan program lewat MT Developer2.

Atur item berikut untuk membuat proyek.
Pilih tipe modul CPU gerak dan tipe perangkat lunak sistem operasi.

New Project

“
CPU Type : CPU Type
. Pilih nama model modul CPU gerak yang akan digunakan.
172D Dalam kursus ini, pilih "Q172D". )
05 Type ! | ™\
0S5 Type
SWE-5V13QD Ll Pilih nama model perangkat lunak sistem operasi yang dipasang
ke modul CPU gerak.
Dalam kursus ini, pilih "SW8-SV13QD" (SV13).
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} Pengaturan Sistem

Setelah membuat proyek, atur sistem terlebih dahulu.

Atur modul CPU gerak dan servo sesuai dengan konfigurasi sistem yang sebenarnya.

Pengaturan sistem dasar

Pertama-tama, atur Basic Setting. (Setelah membuat proyek, kotak dialog akan muncul.)
Pengaturan sistem dasar termasuk seperti unit dudukan, CPU majemuk, dll.
Dalam kursus ini, atur parameter di Base Setting. (Untuk pengaturan lainnya, gunakan nilai default.)

Basic Setting

Main Base S Slots -

Extension Base

Stage 1 |N|:|l:hirn;|

Stage 2 |Nothing

Staged  |Nothing

Stage 4 |Nothing

Stage S |Nothing

Stage 6 |Nothing

1

Lf Laf Lo L Lef Lo Lo

Stage 7 |F\Il:ll:hirn;|

Base Setting | Multiple CPU Setting | System Basic Setting | CPU Name Setting | Bulk-in Ethernet 4| |

Main Base

Pilih jumlah slot unit dudukan utama yang akan digunakan.
Dalam kursus ini, pilih "8 Slots" (8 Slot) karena Q38DE dipilih
untuk unit dudukan.

J

Extension Base

Pilih apakah akan menggunakan unit dudukan ekstensi atau
tidak dan jumlah slot unit dudukan ekspansi.

Dalam kursus ini, pilih "Nothing" untuk semua tahap dudukan
ekstensi.

N

J
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Selanjutnya, atur konfigurasi modul yang digunakan untuk unit dudukan utama dan unit dudukan ekstensi.
Tetapkan modul gerak, I/O modul, dan modul lain yang dikontrol oleh modul CPU gerak ke slot

kosong unit dudukan.

Dalam sistem contoh, tetapkan modul input dan modul output ke unit dudukan utama.

Nama model o No. /O Pengaturan Baca Pengaturan Waktu
No. Slat modul Tipe VO L pertama Kecepatan Tinggi Respons I/O
Slot 1 QY40pP Output 16 0000 — —
Slot 2 QX40 Input 16 0010 Tidak digunakan 10ms

QO4UDEH  QY40P

-

|

Mari kita konfigurasi sistem di layar berikutnya.
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'&® MELSOFT Series MT Developer? (Unset Project) - [System Structure] : E'E'
! Project Edit Find/Replace  Wiew Check/Conwert Online  Debug  Tools  Window  Help -8 X
NPRASL meem)

T T EL R LI T T Y =)

Project T x . System Structure * l 1 F -
- nset Project (SY13)
- ﬁ Swysbem Setking
Basic Setting
Swskem Structure
Al SSCMET Structure
L4 High-speed Reading Data
i Cptional Daka Monitor
= PLC Module List
Aukomatic Refresh Setking Lisk
P servo Data Setking
:L'l_ Motion SFC Program
Serva Program

@ Labels
Structured Data Types
Device Memoary

Device Comment

Main Base : B Slots

[ [ [

+

Oukput

Pengaturan konfigurasi sistem selesai.

Klik n untuk menuju ke layar berikutnya.

I Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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Selanjutnya, atur konfigurasi penguat servo yang digunakan untuk sistem.
Tetapkan penguat servo yang terhubung ke modul CPU gerak dengan kabel SSCNET III menurut masing-masing nomor

sumbu kontrol.

Dalam sistem contoh, tetapkan tiga penguat servo ke tiga nomor sumbu kontrol (dO1 hingga d03).

: : Perpindahan yang
N'ompr sumbu kontrol No. Tipe Penguat Tipe Input Sinyal Diperbolehkan
di sisi penguat servo Sumbu Eksternal 2
selama Daya Mati
dol 1
Input Penguat Valid
d02 2 MR-J3(W)-B (Pengaturan Filter 10 Revolution
d03 3 Input: 3,5ms)
QO4UDEH  QY40P
Q26P Q172D Qx40 Q38DB
Penguat servo
MR-J3-10B
N M B W B =) Sumbu 1 (d01) Sumbu 2 (d02) Sumbu 3 (d03)
[ 00 0

Motor servo * Konﬁg-urasi peralatan sumbu 2 dan 3 adalah
HF-KP053 sama seperti pada sumbu 1.

Petunjuk keselamatan
No. sumbu yang diatur dalam struktur SSCNET III berbeda dengan nomor kontrol sumbu yang diatur menggunakan sakelar

putar di penguat servo.
No. sumbu yang diatur di sini digunakan untuk menentukan sumbu kontrol program.

Mari kita atur struktur SSCNET III di layar berikutnya.
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‘% MELSOFT Series MT Developer2 {Unset Project) - [SSCNET Structure] M=
! Project Edit  Find/Replace  Wiew Check/Conwert  Online  Debug  Tools  Window  Help -5 X
NPRA SRS e

il i X e IESSRERN S EEN D S50 M

: Project i fiif SSCNET Structure > | 40 -
- nset Project (SY13)
- ﬁ Swysbem Setking
Basic Setting
Swskem Structure
0 SSCMET Structure
L4 High-speed Reading Data
i Cptional Daka Monitor
= PLC Module List
Aukomatic Refresh Setking Lisk
P servo Data Setking
:L'l_ Motion SFC Program
Serva Program

@ Labels
Structured Data Types
+ Device Memoary

Device Comment

[ [ [

Oukput

Pengaturan konfigurasi SSCNET selesai.

Klik m untuk menuju ke layar berikutnya.

I Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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Selanjutnya, atur data servo. Atur data yang diperlukan untuk kontrol pemosisian pada masing-masing sumbu yang diatur
dalam konfigurasi SSCNET. Data servo diklasifikasikan ke dalam tiga kategori berikut.

Fixed Parameter Lihat bagian 7.4.1.

Home Position Return | Atur data yang diperlukan untuk menjalankan fungsi kembali ke posisi awal.
Data Kembali ke posisi awal merupakan fungsi yang menggerakkan mesin ke posisi awal dan mencocokkan alamat posisi awal mesin

dan madul CPU gerak di posisi tersebut.

JOG Operation Data Atur data yang diperlukan untuk menjalankan fungsi operasi JOG.
Operasi JOG merupakan fungsi yang mengoperasikan motor servo secara manual dalam arah rotasi maju atau mundur pada
kecepatan konstan. Hal ini digunakan untuk operasi pembacaan atau tes saat sistem dipasang.

Pengaturan Parameter tetap )

Atur nilai karakteristik yang diperlukan untuk operasi mesin pada sistem. Atur data dan rentang gerakan mesin untuk
mengonversi
nilai perintah "alamat (nilai pergerakan) dan kecepatan” yang disebut roda gigi elektrik ke unit pulsa.

Dalam sistem contoh, atur parameter tetap berikut ke sumbu 1 hingga 3.

Atur nilai sumbu

Item parameter 1 hingga 3 Keterangan

Unit Setting 0: mm Dalam sistem contoh, unit "mm" digunakan.

MNumber of Pulses per Revolution | 262144[PLS] Biasanya, atur nilai resolusi motor servo yang akan digunakan.
Pagxrr?gter Travel Value per Revolution 10000,0[um] Sekrup kepala bulat (lead: 10mm) digunakan untuk mesin.

Upper Stroke Limit 2000000,0[pm] Atur rentang gerakan mesin untuk mencegah terjadinya kerja

Lower Stroke Limit ~10000,0[um] yang melewati batas.

Mari kita atur parameter tetap di layar berikutnya.
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} Pengaturan Parameter tetap

Device Memoary
Device Comment

Oukput

Speed Control 10
Mulkiplier Setting For
Degree Axis

— Home Position Return
Data

HPR. Direction

HPR. fethiod

Home Position Address
HPR. Speed

Set the data to execute the home position return.

0:Reverse Direction

0.0[ ]
0,01 [rorn) min]

0:Reverse Direckion
0:Proximity Dog Tvpe 1 0:Praximity Dog Type 1 OiProximity Dog Type 1

0[PLS]
1[PLS/s]

MELSOFT Series MT Developer2 (Unset Project) - [Servo Data] M=
! Project Edit  Find/Replace Wiew Check/Convert Online Debug  Tools  Window  Help -3 X
s LT
: o (Dev] e o :
AP NIRRT R Y H T HERN B
i Project T X %, servoData * l 1F~
nset Project (SY13)
Swysbem Setking Item Axisl Axiss Axis3
Servo Daka Setking -| Fined Parameter The fixed parameters are set for each axis and their data is fi...
‘_. Servo Data Unit Setting 0:nm 3IPLS 3IPLS
Servo Parameter Mumber of Pulses per
- n 262144[PLS 20000[PLS 20000[PLS
| Parameter Block. Revalution [FL5] [FL] [FL]
- T3 Limit Output Data ;;E':D‘mgh'e per 10000. 0[] 20000[PLS] 20000[PLS]
=1 Motion SFC Program
Serva Program Backlash Compensation 0,0[pmn] a[PLS] a[PLS]
A2 Labels Upper Strake Limit 2000000, 0[] 214745364 7[PLS] 214745364 7[PLS]
Structured Data Types Lower Skrake Limit _-IDDDD.D[um] . a[PLS] a[PLS]
fommand fn-positfon :10.0[pm] §100[PLE] 100[PLS]

0:Reverse Direction

0[PLS]
1[PLS/s]

Pengaturan parameter tetap sumbu 1 selesai.

Klik n untuk menuju ke layar berikutnya.

Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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} Pengaturan data kembali ke posisi awal

Atur data yang diperlukan untuk menjalankan fungsi kembali ke posisi awal. Kembali ke posisi awal merupakan fungsi yang
menggerakkan mesin ke posisi awal dan mencocokkan alamat posisi awal mesin dan modul CPU gerak di posisi tersebut.

Dalam sistem contoh, atur data kembali ke posisi awal berikut ke sumbu 1 hingga 3.

Home
Paosition
Return Data

) 000

Item parameter Atur nilai sumbu 1 hingga 3 Keterangan
HPR Direction 0: Reverse Direction —
HPR Method 0: Proximity Dog Type 1 Dalam sistem contoh, menggunakan "Tipe Dog Proksimiti 1"
Home Position Address 0,0[pm]
HPR Speed 20000,00[mm/min]
Creep Speed 100,00[mm/min] a

Travel Value after Proximity Dog ON

Parameter Block Setting 1 Untuk detailnya, lihat Pengaturan Blok Parameter.
HPR Retry Function 0: Invalid

Dwell Time at the HPR. Retry —

Home Position Shift Amount 0,0[pm]

Speed Set at Home Position Shift 0: HPR. Speed o

Torque Limit Value at Creep Speed

Cperation for HPR. Incompletion

1: Mot Execute Servo Program

Mari kita atur data kembali ke posisi awal di layar berikutnya.
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! Project Edit  Find/Replace

WL ET

CheckiConvert  Online  Debug  Tools

} Pengaturan data kembali ke posisi awal

MELSOFT Series MT Developer2 [Unset Project) - [Servo Data]
Window  Help

i XEEXea aananooaos =il e 050

i Project

nset Project (SY13)
Swysbem Setking
Serva Data Setting
‘_. Servo Data

Serva Parameter

I Parameter Block
232 Limit Output Data

:L'l_ Motion SFC Program

Serva Program

@ Labels
Structured Data Types
Device Memoary

A ¥ Device Comment

Oukput

‘_J Servo Data ¥ l

- BX

Ikem
Creep Speed
Trawvel Yalue after
Proximiky Dog Sl
Parameter Block Setting
HPR. Rekry Funckion
Cuwell Time ak the HPR,
Retry
Home Position Shift
Amount
Speed Set at Home
Position Shift
Torgue Limit Yalue at
Creep Speed
Operation for HER
Incompletion
Pulse Conversion Module
Horme Pasition Rekurn
Request Setking
Standbey Time after Pulse
Conversion Module Clear

Axisl AxisZ
100, 0aLmrm min] 1[PLS/=]
1
0:Irvalid 0:Irvalid
0.0[pm] o[PLa]
0:HPR. Speed 0:HPR. Speed

i1:Mot Execute
iServo Program Pragrarm

| | L:Mat Execute Servo

-0 =
1 F w-
Axis3
1[PLS/5]
0:Irvalid
0[PLS]
0:HPR. Speed

1:Mak Execute Serva
Pragrarm

Pengaturan data kembali ke posisi awal untuk Sumbu 1 selesai.

Klik n untuk menuju ke layar berikutnya.

Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2




k] MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_IND El_lg
]
Pengaturan data operasi JOG ) 0oc

Atur data yang diperlukan untuk menjalankan fungsi operasi JOG.

Operasi JOG merupakan fungsi yang mengoperasikan motor servo secara manual dalam arah rotasi maju atau mundur
pada kecepatan konstan.

Hal ini digunakan untuk operasi pembacaan atau tes saat sistem dibuat.
Dalam sistem contoh, atur data operasi JOG berikut ke sumbu 1 hingga 3.

Atur nilai sumbu 1
Item parameter

— Keterangan

JOG Operation JOG Speed Limit Value 15000,00[mm,/min]
Data

Parameter Block Setting 2

Untuk detailnya, lihat Pengaturan Blok Parameter.

Mari kita atur data kembali ke posisi awal di layar berikutnya.
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} Pengaturan data nperasi JOG

MELSOFT Series MT Developer2 [Unset Project) - [Servo Data]

: Project Edit FindfReplace Wiew CheckfConvert Online Debug  Tools Window  Help -8 X
LI LET =

E T DIEEEEE RN Y HaE W 1=

: Project X #, servoData | 10~

nset Project (SY13)

Swysbem Setking Item Axisl Axiss i -~
Servo Data Setting -| fixed Parameter The fixed parameters are set for each axis ir data i '
‘_ Servo Data Unit Setting 0:nm
Servo Parameter Mumber of Pulses per
I Parameter Block Revalution 262144{PL3]
232 Limit Output Data Travel Yalue per e (0000.ofu]  |10000
. i Ofpm]
=1 Motion SFC Program Revolution
Servo Program Backlash Compensation 0,0[pmn]
@ Lahels Ipper Strake Limit 2000000, Afpm]
Structured Data Tvpes Lower Skrake Limit -10000, afpm] B

Command In-position 10.0[prm] 10.0[prn]

Speed Control 10
Mulkiplier Setting For -

Device Memoary
Device Comment

Degree Axis
= gg?;e R (AT Set the data to execute the home position return.
HPR. Direction 0:Reverse Direckion
HPR. Method 0:Proimity Dog Type 1 JI
Home Position Address 0,0[pmn] .
HPR. Speed 20000, 000 rm)min] 200 2000 o
: Dutput a2 x

Pengaturan data operasi JOG untuk sumbu 1
dan pengaturan data servo untuk sumbu 1 hingga 3 selesa.

Klik n untuk menuju ke layar berikutnya.

I Q1720 5W13 | Hoskt Station Mo.Z2
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Selanjutnya, atur parameter tertentu servo untuk masing-masing sumbu.
Untuk pengaturan parameter servo, perangkat lunak penyiapan servo MELSOFT MR Configurator2 diperlukan secara terpisah.
Unduh dan pasang MR Configurator2 sebelum mengatur parameter.

Dalam sistem contoh, atur parameter servo berikut ke sumbu 1 hingga 3.

Item parameter Nilai yang diatur

Rotation direction selection CCW dir. during fwd. pls input, CW dir. during rev pls. input
Servo forced stop selection Invalid (Mot use forced stop input (EM1))

Absolute position detection system Used in incremental system

Home position set condition selection Z-phase must not be passed.

In-position range 100 [PLS]

* Untuk parameter yang tidak digunakan dalam kursus ini, gunakan nilai default.

* Mari kita atur parameter servo di layar berikutnya.
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Pengaturan Parameter Servo

'&® MELSOFT Series MT Developer? [Unset Project)

! Project Edit  Find/Replace Wiew Check/Convert  Online  Debug  Tools  Window

! Project

[=-8= Unset Project (3413)

g Swstem Setking

Serva Daka

Serva Parameter
7] Parameter Block
23 Limit Output Data
+- 221 Mokion SFC Program
+-[F] Servo Program

]1% Labels
Structured Data Types
+- Device Memoary

Device Comment

: Dutput

Help

MR ConfiguratorZ akan ditutup.
Pengaturan parameter servo selesai.

Klik u untuk menuju ke layar berikutnya.

| Q1720 | 5W13 | Hosk Station Mo.Z2
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Atur parameter percepatan/perlambatan untuk masing-masing pola kontrol.
Hingga 64 pola percepatan/perlambatan yang dapat dibuat.
Atur No. blok parameter sebarang untuk masing-masing pola kontrol dalam kontrol pemosisian.

Dalam sistem contoh, atur parameter berikut ke blok No.1 dan No. 2.

Item parameter Block No. 1 Block No. 2

Pola kontrol Untuk kuntlml pemtnsrisian dan Untuk operasi JOG
kembali ke posisi awal

Interpolation Control Unit 0: mm 0: mm
Speed Limit Value 60000,00[mm,/min] 15000,00[mm/min]
Acceleration Time 500[ms] 300[ms]
Deceleration Time 500[ms] 300[ms]
Rapid Stop Deceleration Time 100[ms] 100[ms]
S-curve Ratio 100[%] 100[%]
Torque Limit Valuei 300[%] 300[%]
Deceleration Process on STOP 0: Deceleration Stop 0:Deceleration Stop
Allowable Error Range for Circular Interpolation 10,0[pm] 10,0[pmn]
Acceleration/ Deceleration System 0: Trapezoid/ 5-curve 0:Trapezoid/ 5-curve

Mari kita atur pengaturan blok parameter di layar berikutnya.
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} Pengaturan Blok Parameter

' MELSOFT Series MT Developer? {Unset Project} - [Parameter Blockl]

(5 Labels
Structured Data Types

g Device Memoary

i} Device Comment

i Qutput

Deceler ation Process an
STOP

Allowable Error Range For
Circular Interpolation
Bias Speed at Start
Acceleration/Deceleration
Swyskem
Advanced S-curve

-| Acceleration/Decelerati
on

Arceleration 1 Ratio

! Project Edit Find/Replace  Wiew Check/Corwert  Online  Debuwe  Tools  Window  Help - 0 X
: : =
NP ASy M)
FTFAIETYIEELEERETEY Y O Y=Y
: Project g x 7| Parameter Block l 1P -
nset Project (SY13)
i System Setting Item Block Mo, 1 Block Mo.2 Block Mo.3 Block Mo, #
l# Servo Data Setting -1 Parameter Block 5et the data such as the acceleration/deceleration function control used for each p...
#. Servo Data Inkerpolation Contral Lnit H IH FPLS 3PLS
m" Servo Parameter Speed Limit Yalue GO000, 00L iy min] 15000, 0a[rmrnfmin] 200000[PLS)'s] Z00000[PLS/s]
E Parametar Block Acceleration Time S00[ms] 300[ms] 1000[ms=] 1000[ms]
h- Limit Cutput Daka Deceler akion Time S00[ms] 300[ms] 1000[ms=] 1000[ms]
Ea Mation SFC Program Rapid Stop Deceleration Time | 100[ms] 100[ms] 1000[ms=] 1000[ms]
Servo Program S-curve Ratio 100[%:] 100[%:] . 0[%s] 0[]
Torgue LimiE Value 300[%] ‘300[%] L 00[%] 300[%]

0:Deceleration Stop 0:Deceleration Stop 0:Deceleration Stop 0:Deceleration St

10,0[pm]
0. 00[mmymin]

10.0[pm]
0.00[rmymin]

100[PLS]
0[PLS/s]

100[PLS]
o[PLS/s]
0: Trapezaid/S-curve 0: Trapezaid/S-curve

0:Trapezaid/S-curve 0: Trapezaid/5-cu

5et the data of advanced S-curve acceleration/deceleration, which performs the
acceleration/deceleration process by converting the speed smoothly.

Pengaturan blok parameter No.1 dan 2 selesai.

Klik m untuk menuju ke layar berikutnya.

Y20 5%13  Host Station MoZ
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Simpan proyek termasuk parameter setelah mengatur parameter.

Jika Anda keluar dari MT Developer2 tanpa menyimpan proyek, parameter yang diatur akan dibuang.

Jika Anda menyimpan proyek baru, atur informasi proyek berikutnya.

Disarankan untuk memberi nama yang memudahkan Anda mengenali isi proyek tersebut (isi kontrol, nama sistem, dll).

Save Folder Path :

[ C:MELSECIe-Learning

‘ Jika terdapat satu atau lebih ruang kerja di jalur folder

Save Folder Path * Wajib diisi
Tentukan folder tempat untuk membuat ruang kerja.

Workspace/Project List
Workspace/Project List (Daftar Ruang Kerja/Proyek)

penyimpanan, ruang kerja tersebut akan ditampilkan dalam daftar.
Dengan mengeklik dua kali nama ruang kerja akan menampilkan

Workspace/Project List:
Workspace |
Workspace Name e-Learming
Project Name | Packing_Device_System
Title: | Pasitioning_Control

Project Name * Wajib diisi
Tetapkan nama proyek. (hingga 128 karakter)

Carcel |

daftar proyek.
ey Y,

Workspace Name * Wajib diisi
Tetapkan nama ruang kerja. (hingga 128 karakter)

-

Title

Tetapkan judul. (hingga 128 karakter)

Gunakan di sini bila Anda ingin memberi nama yang melebihi 128
karakter. (Tidak perlu memasukkan judul.)
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Setelah menyimpan proyek, tulis parameter ke modul CPU gerak.
Sebelum menulis, periksa item berikut ini.

Catu daya pengontrol gerak dan penguat servo menyala.
Sakelar RUN/STOP modul gerak CPU dialihkan ke STOP.
PC dan modul CPU PLC terhubung dengan benar.

Periksa parameter di layar Write to CPU dan lakukan penulisan.

Write to CPU El
Trarufer information
Correctng rterface USE <> [FLCModue
Target CPU: [ satonMo.post  cPuType RI72D fruz
05 Type Eﬁi YERZ008
Detad settng
Target memary  [Progeam memery <] Menulis Parameter ke Modul CPU Gerak

File slection | Device data |

Parameter + Program | Selectdl | Sedect pore |

= | = 5]
BEn

Pilih Parameter. sakting, Vision sersor parameter
et} (%) Unnecessary when Motion SFC program s unused.

W)

b System Setting, Servo Data Setting (Parameter BlockfServo DatajServo ParameterfLimét Output Data
"= L] Dewice memory
] Device data

¢ } Jalankan penulisan ]




k&l MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_IND SN

@I fargiuman ) ©0s

1/2 .

Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 7.
Paoin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

Konfigurasi transfer - Sebelum mengatur parameter, aktifkan komunikasi antara PC dan modul CPU
gerak.

- Karena modul CPU gerak target komunikasi dipasang ke slot 2 CPU unit dudukan,
pilih PLC Mo.2 dalam penyiapan transfer

Proyek - Prayek adalah unit yang digunakan untuk mengontrol berbagai parameter dan program lewat MT Developer2.
* Atur jenis sistem operasi dan nama model dan modul CPU gerak yang akan digunakan untuk membuat proyek.

RN EIIE R E N EEE Pengaturan sistem dasar termasuk seperti unit dudukan, CPU majemulk, dil.

Konfigurasi sistem Atur konfigurasi modul yang digunakan untuk unit dudukan utama dan unit dudukan ekstensi.
Tetapkan modul gerak, /O modul, dan modul lain yang dikontrol oleh modul CPU gerak ke slot kosong unit
dudukan.

Konfigurasi SSCHNET » Atur konfigurasi pengusat servo yang digunakan untuk sisterm,
Tetapkan penguat serva yang terhubung ke modul CPU gerak dengan kabel SSCHNET Il menurut masing-
masing nomor sumbu kontrol.

+ Mo, sumbu yang diatur dalam konfigurasi SSCNET berbeda dengan nomaor kontral sumbu yang diatur
menggunakan sakelar putar di penguat servo.
Mo. sumbu digunakan untuk menentukan sumbu kontrol program.

Farameter tetap Atur nilai karakteristik yang diperlukan untuk operasi mesin pada sistem.
Atur data dan rentang gerakan mesin untuk mengonversi nilai perintah “alamat (nilai pergerakan) dan
kecepatan” yang disebut roda gigi elektrik ke unit pulsa.

Data kembali ke posisi Atur data yang diperukan untuk menjalankan fungsi kembali ke posisi awal.
awal Kembali ke posisi awal merupakan fungsi yang menggerakkan mesin ke posisi awal dan mencocokkan alamat
posisi awal antara mesin dan modul CPU gerak di posisi tersebut.

Data operasi JOG Atur data yang dipedukan untuk menjalankan fungsi operasi JOG.

Operasi JOG merupakan fungsi yang mengoperasikan motor servo secara manual dalam arah rotasi maju atau
mundur pada kecepatan konstan

Hal ini digunakan untuk operasi pembacaan atau tes saat sistem dibuat.

Parameter servo Atur parameter tertentu servo untuk masing-masing sumbu,
Untuk pengaturan parameter servo, perangkat lunak penyiapan servo MELSOFT MR Configurator2 diperukan secara terpisah.

Blok parameatar Atur proses percepatan/perlambatan untuk masing-masing pola kontrol. Hingga 64 pola
percepatan/parambatan yang dapat dibuat
Tentukan Mo. blok parameter sebarang untuk masing-masing pola kontrol dalam kontrol pemaosisian.

Menvimpan orovek « Simpan provek termasuk parameter setelah mengatur parameter, [
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Menyimpan proyek - Simpan proyek termasuk parameter setelah mengatur parameter.
Jika MELSOFT MT Developer? ditutup tanpa menyimpan proyek, parameter yang diatur akan dibuang.

* Beri nama yang membuat isi proyek tersebut (isi kontrol, nama sistem, dil} mudah dikenali.

Menulis parameter Tulis parameter ke modul CPU gerak. Sebelum menulis, periksa item berikut ini.
- Catu daya pengontrol gerak dan penguat servo menyala.

* Sakelar RUMNSTOP modul gerak CPU dalam posisi STOP.

* PC dan modul CPU PLC terhubung dengan benar.,




] MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_IND @_Iéj
@X I PEMERIKSAAN OPERASI ) BRR

Pada bab 8, Anda akan mempelajari cara memeriksa operasi motor servo dan melakukan fungsi kembali ke posisi awal.
Bila menyalakan penguat servo dan motor servo untuk pertama kalinya, sebelum memasang motor servo pada mesin,

pastikan untuk memeriksa operasi untuk mencegah kecelakaan seperti kerusakan mesin akibat gagal berfungsi seperti
salah pengabelan atau pengaturan parameter yang salah.

( MEMILIH DAN MEMASANG PERANGKAT LUNAK SISTEM |
[ OPERASL  +eeeem e re e e "Bab 6" |
PENGATURAN SISTEM *c<t===sseccscecsacccccacnaaces "Bab 7"
[ PEMERIKSAAN OPERAS] ==========ssssnmssnneasnnnnns "Bab 8"
Prosedur pembelajaran di Bab 8
DESAIN PROGRAM 8.1 Memeriksa Operasi Motor servo
----------- "Bab 9"(DASAR-DASAR SFC GERAK: Bab 10) 8.2 Koneksi Motor servo dengan Mesin
' 8.3 Melakukan Fungsi Kembali ke Posisi
Awal
[ PEMROGRAMAM  ==sssesssssssssssssnsnnnnnnnnnnnn "Bab 11" ]

[ operasi |
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Memeriksa Operasi Motor servo

Periksa status penguat servo (apakah ada kesalahan), arah rotasi motor servo, operasi batas langkah atas dan bawah, dan

) 000

akurasi penghentian fungsi kembali ke posisi awal, dengan menggunakan fungsi tes MT Developer2.

Berikut ini adalah daftar fungsi tes yang digunakan dalam kursus ini.

Nama

Servo nyala dan

Keterangan

Mengeluarkan perintah servo nyala atau servo mati ke semua sumbu motor servo atau sumbu motor

mati servo yang diinginkan.
Pemeriksaan Menampilkan status penguat servo. Jika terdapat kesalahan, kode kesalahan dan nama kesalahan dapat
awal diperiksa.

Pemeriksaan LS
atas dan bawah

Melakukan operasi JOG dalam rotasi maju atau mundur untuk memeriksa apakah batas langkah atas atau
bawah beroperasi secara normal.

Melakukan operasi JOG pada motor yang terhubung.

Operasi JOG Sebelum melakukan operasi JOG, pastikan untuk mengatur data operasi JOG dan mengatur data dalam
blok parameter yang akan digunakan.

Tes kembali ke Melakukan fungsi kembali ke posisi awal untuk memeriksa kesalahan antara posisi berhenti dan posisi

posisi awal awal mesin.

Mari kita periksa operasi menggunakan fungsi tes di layar berikutnya.
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=i Test - MT Developer2
Projectk Test ©Online Help

Test Mode Function # Error Reset

The test mode supports the initial check at a system start,
Fram the tool button, choose the Function you wank to perform.

Error Code Errar Detection
«Starting procedure outline = Axis Mo, Mlinor | Major

Servo Errar | Setvo Error
Bis 1 0 i} ] L

Test Made Axis 2 1] 1] ] L]

[ ]

i 1] 1] ]
[Program Start] AHIRE

Check whether the servao makar runs in
accordance with the servo program written ko
the motion controller,

- Perfaorm operation with PLC ready (M2000) OFF,
[exk

Cebug Mode  Mation SFC program debugging is supported.

- By turning OMN PLC ready (M2000), the mation controller is placed
in the ardinary operation mode and starts the SFC program
running.

- Debug operation is supported on the monitar screen of the
program editor Funckion,

Mezxt

Program Skark

Pemeriksaan operasi motor servo telah selesai.

Klik n dan masuk ke layar berikutnya.

Real Mode Test mode EMG stop Huost Station Mo, 2 |13 Q1720 [z
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Selanjutnya, pasang mesin ke sumbu rotasi motor servo.

Sebelum instalasi, periksa operasi motor servo tanpa mesin dalam rangka mencegah kerusakan mesin akibat

gagal berfungsinya sistem servo.

Setelah menyelesaikan instalasi mesin, periksa apakah motor servo maupun mesin beroperasi dengan normal dengan
menggunakan operasi JOG lagi.

Mesin

l Konektor

Motor servo
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Setelah menghubungkan motor servo dengan mesin, periksa apakah kembali ke posisi awal beroperasi dengan normal.
Kembali ke posisi awal merupakan operasi untuk mencocokkan posisi awal yang disimpan dalam modul CPU gerak
terhadap posisi awal mesin.

Posisi awal yang tidak cocok akan menyebabkan kesalahan posisi berhenti.

Untuk mencegah terjadinya kesalahan, lakukan tes kembali ke posisi awal guna memastikan bahwa tidak ada kesalahan

antara posisi berhenti dan posisi awal mesin.

Sumbu Y

Posisi awal sumbu X

Nilai umpan saat ]

I
ini: 0.0pm I

Kembali ke posisi awal

Nilai umpan saat ini cocok dengan
posisi awal mesin.

Mari kita periksa operasi menggunakan fungsi tes kembali ke posisi awal di layar berikutnya.
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LRSI ST AT I S S

Test Mode Function

Tes kembali ke posisi awal telah selesai.

Klik n dan masuk ke layar berikutnya.
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Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 8.
Poin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

Pemeriksaan operasi Periksa status penguat servo, arah rotasi motor servo, operasi
motor servo batas langkah atas dan bawah dengan menggunakan fungsi tes MT Developer2.

Koneksi Motor servo =Sebelum instalasi, memeriksa operasi motor servo tanpa mesin
dengan Mesin dalam rangka mencegah kerusakan mesin akibat gagal berfungsinya sistem servo.
=Setelah menyelesaikan instalasi mesin, periksa apakah

motor servo maupun mesin beroperasi dengan normal menggunakan operasi JOG lagi.

Pemeriksaan operasi Setelah menghubungkan motor servo dengan mesin, periksa apakah

kembali ke posisi awal kembali ke posisi awal beroperasi dengan normal.

Setelah fungsi kembali ke posisi awal dijalankan dalam tes kembali ke posisi awal,
pastikan tidak ada kesalahan antara posisi berhenti dan posisi awal mesin.
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Pada Bab 9, Anda akan mempelajari cara mendesain program yang diperlukan untuk kontrol gerak.

\9,5 Membuat Program Servo

( MEMILIH DAN MEMASANG PERANGKAT LUNAK SISTEM |
[ OPERASI et "Bab 6" |
PENGATURAN SISTEM =========ssssssmmmmeennaanannns "Bab 7"
[ PEMERIKSAAN OPERASI ==+=x=ss=ssssssssssennnnnns "Bab 8" |
Prosedur pembelajaran di Bab 9 \
DESAIN PROGRAM 9.1 Bahasa Pemrograman untuk
----------- "Bab 9"(DASAR-DASAR SFC GERAK: Bab 10) ] e
' 9.2 Membuat Diagram Alir untuk
Kontrol Sekuens
{ PEMROGRAMAN =sresssssssssssssssssssssasssaans "Bab 11" ] 9.3 Membuat Tabel Keterkaitan
Perangkat I/O dan No. Perangkat
‘ 9.4 Designing a Servo Program
9.4.1 Instruksi servo
[ oPERASI ] 9.4.2 Data pemosisian

)
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Tiga tipe bahasa pemrograman di bawah ini memungkinkan dilakukannya kontrol gerak.

Bahasa Keterangan
pemrograman
Bah Program SFC gerak dimulai menggunakan instruksi sekuens khusus gerak "D(P).SFCS".
s:k::rals * Bila "Auto." (Otomatis) diatur ke "Yes" (Ya) dalam pengaturan parameter, program sekuens untuk memulai tidak diperlukan.
* Program servo tertentu dapat dimulai secara langsung menggunakan instruksi sekuens khusus gerak "D(P).SVST"
Program SFC Sekuens kontrol gerak ditulis dalam format mirip diagram alir.
gerak Dalam kontrol pemosisian, program servo dijalankan menggunakan langkah kontrol gerak.
Program servo | Pola kontrol pemosisian ditulis dengan instruksi servo.

Gambar berikut ini menunjukkan hubungan antara program sekuens, program SFC gerak, dan program servo.
| <CPUPLC> | |_<CPU Gerak> [—
: Bahasa sekuens ‘| Mulai | Program SFC gerak |
M' MULAI
T T P ' Perintah
F— r—ﬁps;CST I?OF TE ST

M2049//Serv9—on accept? J

r—

Instruksi permintaan  Spesifikasi No.
mulai program SFC ~ program mulai

Program servo | I

gerak
'[K10: Real) Penguat servo
"""""""" Amsdsaeinc i Sodx 1INC-2
* Anda secara otomatis dapat memulai Axis 1 10000 PLS Penccerk
program SFC gerak menggunakan Axis 2 20000 PLS 99
pengaturan parameter. Vector Speed 30000 PLS/s

—
CSELESAL_ D) 6

Pengaturan sistem Motor servo
Parameter tetap
Parameter servo
Parameter servo
Data kembali ke posisi awal

Data operasi JOG
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>}m Membuat Diagram Alir untuk Kontrol Sekuens ) oo
1/3

Bahasa SFC gerak adalah bahasa pemrograman yang mirip dengan diagram alir.

Menuang kontrol sekuens ke dalam diagram alir membuat desain program SFC gerak menjadi lebih mudah.
Berikut ini adalah diagram alir untuk kontrol sistem contoh.

Arahkan penunjuk mouse ke diagram alir untuk menampilkan detail masing-masing kontrol.

( Sistem mulai )
1 : ; +

Semua servo sumbu Posisi saat ini untuk Posisi saat ini untuk Posisi saat ini untuk |
nyala sumbu 1 berubah sumbu 2 berubah sumbu 3 berubah

—sumbu 1 dan 2 ON= w Sumbu 2 mulai Sumbu 3 mulai

Kembali ke posisi awal O
untuk sumbu 1

() disusun diatur ulan

~Sumbu 1 mula—

Kembali ke posisi awal |
untuk sumbu 2

%._

Jumlah barang yanu

Bendera mulai OFF
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| Kembali ke posisi awal
untuk sumbu 3

—

-

| Kontrol pemosisian |

=_renerimaan mulai OFF =

Bendera mulai ON

) 000

2/3

Bendera mulai OFF

'

l

Lampu ON/OFF

dan menutup

Perintah tangan memhukal

—)

Peneriman mual OFFE=

Penghitungan koordinat
penyusunan

Y

-1

Berhenti selama 0,5

Y

detik

Kontrol pemosisian

s

Kontrol pemosisian

Fenerimaan mulai O -
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3/3
Perintah tangan menutup Jumlah barang yang
ON disusun dihitung
Sinyal mulai o
l
l_'.,'. [
<
Jumlah barang yang
disusun diatur ulan .
Berhenti selama 0,5
detik
Kontrol pemaosisian Lampu ON/OFF
nerimaan mulai OF ( Lompat ke P1 )




k& MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_IND

(2| o)

m Membuat Tabel Keterkaitan Perangkat I/O dan No. Perangkat

Selanjutnya, buat tabel keterkaitan perangkat I/O dan No. perangkat yang akan digunakan dalam sistem contoh.

Dengan membuat tabel keterkaitan akan mengurangi gangguan pemrograman dan merampingkan pemrograman

) 000

yang Anda buat.

Sebagai contoh, tabel berikut menunjukkan keterkaitan perangkat I/O dan No. perangkat dalam sistem contoh.

Nama No. Input atau Nilai
perangkat /O Perangkat t Tipe Tipe data Rentang awal Keterangan
Tombol Mulai PX12 Input Bit — — OFF Sakelar tombol tekan untuk memulai sistem
perintali tangan PY0 Output Bit
s . . OFF Output untuk mengontrol membuka dan
: rmenutupnya bagian tangan perangkat
Periith tangan PYL Output Bit
menutup
Lampurlndlkator PY2 Output Bit — — OFF Lampu menyala selama operasi sistem.
operasi
Lampu indikator . A
berhinti PY3 Output Bit — — OFF Lampu menyala selama penghentian sistern.
D2000 _ Kata Bllanganl 0~500 0 NII|IIEI pergerakan sumbu X (sumbu 1) perangkat
bulat 16-bit disimpan.
D2002 _ Kata Bilanganl 0~1100 0 N.illai pergerakan sumbu Y (sumbu 2) perangkat
bulat 16-bit disimpan.
Bilangan . . -
Perangkat yang D2100 — kKata bulat lgli-bit 0~6 ] Jumlah barang disusun di atas palet disimpan.
digunakan : — -
dalam program _ . _ _ Data bit yang akan menjadi output ke perintah
M7100 Bit OFF tangan membuka (PY0) disimpan.
_ . _ _ Data bit yang akan menjadi output ke perintah
M7101 Bit OFF tangan menutup (PY¥1) disimpan.
M2001 — Bit — — OFF Input data bit dari tombal mulai (PX12) disimpan.
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Selanjutnya, buat desain program servo.

Program servo adalah pola kontrol pemosisian yang diprogram.

Program ini terdiri atas instruksi servo, No. sumbu, Alamat (nilai pergerakan), kecepatan perintah, dan pola
percepatan, dll.

Daftarkan pola kontrol pemosisian sebagai program servo terlebih dahulu.
Dalam kontrol pemosisian dengan program SFC gerak, No. program servo tertentu dijalankan sesuai dengan pola
kontrol.

Mo. program servo
//7
[E 22] /’* Instruksi servo

8 CPSTARTS3

) Lxis

=

= Ax1s Z |—— No. sumbu yang dikontrol

o Axis 3

E Speed Z0000.00 mm/min |—— Kecepatan perintah
= 1 INC—3 (Kecepatan-vektor)

= Axis 1, 0.0 um
= Axis 2, 0.0 um Alamat masing-masing sumbu
3 ] (nilai pergerakan)

= Axis 3, 250000.0 pm
E 2 INC( Y
Z Axis 2, S50000.0 pm
ﬁ -

= Axis ¥ =0000. 0 pm Anda dapat menentukan parameter selain
E, Radius S0000.0 um L alamat dan kecepatan, tergantung
n_E 3 INC-3 tipe instruksi servo.

Lxis 1, 0.0 um

Anda dapat menentukan alamat
Axis 2, D 2002 pm [ (nilai pergerakan) dengan menggunakan

Axis 3, 0.0 pum perangkat kata.
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Selanjutnya, Anda akan mempelajari instruksi servo yang digunakan dalam program servo.
Banyak instruksi servo, seperti pemosisian linear sederhana dengan satu sumbu dan interpolasi linear dan sirkular dengan dua
atau lebih sumbu, dipersiapkan. Dalam kursus ini, enam instruksi servo yang digunakan dalam sistem contoh akan dijelaskan.

Simbol ir:?rr:lzii Keterangan
= Untuk tiga sumbu yang ditentukan, kontrol interpolasi linear 3-sumbu dilakukan dalam rentang nilai
Int |asi pergerakan yang ditentukan untuk masing-masing sumbu, mulai dari posisi berhenti saat ini.
INC-3 ”r;;rg?;sr'ﬂbu = Arah gerakan masing-masing _sumbu tergantung pada tanda (+ atau -) nilai pergerakan yang
inkremental ditentukan untuk masing-masing sumbu.
- Bila nilai pergerakannya positif: Pemnosisian dalam arah maju (Alamat bertambah.)
- Bila nilai pergerakannya negatif: Pemosisian dalam arah munduh (Alamat berkurang.)
- Contoh -
. # [ ] menunjukkan
Arah maju | F'ElTIvDSISIEIn dllakulcan 5e|:|aga| henkut b Ia ja rak geralcanr'r_'.-'a IGGDB urltuk
i ! data }'ang akan diatur. i arah sumbu X, 5000 untuk arah sumbu ¥, dan 6000 untuk arah sumbu Z,
B Posisi berhenti setelah
. . - T pEmOosisian
~S\  Arah maju (11300, 6300, 8000)
Arah mai _ ! ~ . Gerakan dalam
”‘:iju 21 Jarak  Arsh maiu I~ - pemosisian
. gerakan maj 1 1 ——
pN Jara \ sumbu ¥ i "l'\\
gerakan Carak ™ m‘\\m larak
surbu L EE“’EE'"E p geraganx
1 X1 j el Alamat berhenti saatini - epnst
et \\\ \ aah | [m\ N~ (1300, 1300, 20000 _: O
- - [ . \-\ .
mundur 0 \ " Posisi berhenti saatini 3" | F 5000 i Arah i
: Paosisi awai. Jarak gerakan sumbu X

' \ Jarak gerakan h ' d o :
Arah mundur S\ \atmbas | : Areh mundur
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Namw Keterangan
instruksi g
Interpolasi = Dengan metode mutlak, kontrol interpolasi linear 3-sumbu dilakukan untuk tiga sumbu tertentu dalam
ABS-3 liner 3-sumbu rentang mulai dari posisi berhenti saat ini (X1, Y1, Z1) sampai posisi tertentu (X2, Y2, Z2).
mutlak = Arah gerakan masing-masing sumbu tergantung pada alamat berhentinya dan alamat yang ditentukan.
. . Cantah
# ) menunjukkan data yang akan diatur, Pemaosisian dilakukan ssbagai berikut bila alamat berhenti saat ini
) ) yaitu (1000, 2000, 1000) dan alamat pemosisiannya (4000, 3000,
(7 Alamat dalam pemosisian A000).
Argh raju... ¢ |(X2. Y2, 22) | ) Arah ( Alamat dalam pemasisian
" Kontrol interpolasi linear maju (4000, 8000, 4000)
! v TNET g{.akanh Y d 1
sumiou sumbu ¥, dan =
sumbu Z 8000
Arah maju > — | 1 | Geraka t
. ~L{r Ef:alrrﬁ b;‘l;entl saat ini | R e mbu X,
) Y1 21 Arah majts . sumbu ¥, dan sumbu Z
Arﬂh rl'll..lndl..lr- _-‘.:.;‘"‘"-.\_‘.. - PdT:Il'I maju '1__...‘..‘. - J_ . - } AIEII‘I'Iat bF.'l'hF.'l'lt'l saat o
s . 2000t {1000, 2000, 1000)
. _ . 4000
Posisi awal el 1
| ~ 4o .
Arah ‘Arah 1000 —5<—}—+—+—+—+———= Ammh maju
mundur mundur 0 Im‘x_ oo

] -
Posisi awal
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i Mama
Simbol instruksi Keterangan

» Kontrol kecepatan konstan pada kontrol interpolasi linear 3-sumbu atau kontrol interpolasi
sirkular 2-sumbu dilakukan. Begitu dimulai, kontrol kecepatan konstan dilakukan untuk sumbu
tertentu, dengan melewati titik laluan preset, sampai Akhir kontrol kecepatan konstan (Constant-

CPSTART3 Euntmlta speed control end/CPEND). Dalam kontrol interpolasi, kecepatan vektor digunakan sebagai
(CPEMD) ecepatan kecepatan perintah.

konst
onstan = Seperti ditunjukkan pada gambar di bawah ini, kontrol untuk mengubah ke kecepatan tertentu

pada titik laluan berbeda, tergantung pada OM/OFF di "bendera spesifikasi titik selesai CP
(M2040)" pada saat kontrol kecepatan konstan dimulai.

Bendera spesifikasi titik selesai CP: OFF Bendera spesifikasi titik selesai CP: ON
...... Menentukan titik di mana perubahan kecepatan dimulai.  ....Menentukan titik di mana perubahan kecepatan selesai.
Kecepatan mulai berubah di titik laluan. Kecepatan berubah sepenuhnya di titik laluan.
v \'
‘ ‘ P1
P1 V2 l V2

Vi1

|
| P2
'r

Titik laluan Titik laluan
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; Mama
Simbol L Keterangan
Ir:ltEFpD|ES-i = Dengan metode inkremental, kontrol interpolasi sirkular 2-sumbu dilakukan mulai dari posisi
sirkular yang

. berhenti saat ini (titik awal) sampai alamat akhir relatif yang ditentukan (X1, ¥1) dengan alamat
INC j~ ditentukan bantu (titik laluan) (X2, ¥2) yang dilalui.

oleh titik = Pusat busur adalah titik perpotongan dua sektor tegak lurus pada fitik awal (titik berhenti saat

bantu . s L - ;
inkremental ini) ke titik bantu, dan titik bantu ke titik akhir.
# | | menunjukkan data yang akan diatur,
Arah maju |l:au-patm permoisian |
b — ¥ J { Titik akhir |
Jarak . A
erakan ke F - |
itik akhir i II'. !
Jarak fa | banty || ;
getanke [ X
1tr u ' R \ I
. 0f x2 e
Arah munF'!JF P o T Pusat busur
Titik awal IJar:lk gerakan ke titik bant
|Jamk gerakan ke titik akhir |
Arah maju

Posisi awal—
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. Mama
Simbol et Keterangan
«  Milai saat ini untuk sumbu tertentu diubah.
» Hanya nilai saat ini pada sumbu yang dihentikan dapat diubah.
Perubahan nilai saat ini untuk sumbu operasi menyebabkan kesalahan minor 101
e Perubahan » Perubahan nilai saat ini dilakukan sesuai dengan prosedur berikut.
nilai saat ini 1.Myalakan "Mulai menerima bendera” yang berhubungan dengan sumbu tertentu.
2.Ubah nilai-nilai saat ini dari sumbu ditentukan ke alamat yang ditentukan.
3.Matikan "Mulai menerima bendera" saat perubahan nilai saat ini selesai.
—  Mulzi menerima bendera: M200n (n: Mo. sumbu)
Nilai saat ini *k X Alamat yang ditentukan
Instruksi CHGA

Mulai menerima
bendera

Perubahan nilai saat ini selesai
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i Mama
Simbol instruksi Keterangan
* Lakukan fungsi kembali ke posisi awal bila posisi awal mesin perlu diperiksa, seperti saat catu
. daya dinyalakan.
Kembali

.. = Beberapa metode yang dipersiapkan untuk kembali ke posisi awal.
ZERO ke posisi Pilih metode yang cocok untuk konfigurasi atau aplikasi sistem.
Tentukan metode kembali ke posisi awal di layar pengaturan data servo.

= Dalam sistem contoh, "Tipe dog proksimiti 1" digunakan.

awal

Kecepatan

'

Kecepatan kembali ke posisi awal

Kecepatan mulur

NS
] .
Posisi,
Dog awals
proksimiti

Walktu

n

]

i
Sinyal titik nol U '”
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>m Mendesain program servo untuk sistem contoh

Buat desain program servo berdasarkan spesifikasi desain dan pola kontrol pemosisian untuk sistem contoh.

Titik penyusunan barang

Gambar dan tabel berikut menunjukkan pola
kontrol pemaosisian pada sistem contoh dan
instruksi servo yang digunakan untuk kontrol
pemosisian di masing-masing titik.

| Kiik di sini untuk menampilkan titik koordinat. |

Penyusunan di atas palet

Instruksi servo

Keterangan

Kembali ke posisi awal
sumbu 1 (sumbu X)

) 000
1/2

Kembali ke posisi awal

s > =

KD PO

3 e

.n" — = g
z B P

S R 2 e

A Posisi ditarik kembali

Posisi awal

2 | ZERC Instruksi servo sumbu 2 (sumbu ¥)
5 Kembali ke posisi awal
sumbu 3 (sumbu Z)
- L Perangkat digerakkan
10 | ING-3 IE’[‘E’F"‘I’J"“.' "'c”er ol Posisi awal | dari posisi ditarik
sumbu inkrementa kembali ke posisi offset.
11 o Milai saat imi untuk
12 | CHGA Perubahan nilai saat posisi offset diubah ke
13 ini “Opm”.
Interpolasi liner Tangan perangkat
21 | INGC-3 3-sumbu inkremental A—H (sumbu Z) diturunkan.
Kontrol kecepatan Kontrol kecepatan
CPSTARTS konstan 3-sumbu mulai kanstan dimulai.
Interpalasi liner Tangan perangkat
! ING-3 3-sumbu inkremental B~ C (sumbu Z} diangkat.
Interpalasi sidkular yang
— | ditentukan radius inkremental
z ING < kurang dari spesifikasi LB G=D
searah jarum jam
Interpalasi liner
3 ING-3 3-sumbu inkremental D= E
|;:1¢!I‘|:I-::ILH'.I \.lrl:ular y':ng | Perangkat dlgerﬂkkﬂn
22 |4 | INC ~[fhmin e | B F ke posisi penyusunan
sesarah parum |a1|.'n di atas palet'
Interpalasi liner
g ING-3 3-sumbu inkremental F=> 0
Interpalasi sidkular yang
| ditentukan radius inkremental
B | ING | g dari spesifikasi 180° G=H
searah jarum jam
Imteemaslaei limae Tarsriam evesem e lest
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Interpolasi liner Tangan perangkat

¥ ING-3 3-sumbu inkremental H= 1 (sumbu Z) diturunkan.

CPEMD Kontrol kecepatan Kontrol kecepatan
konstan berakhir konstan diselesaikan,
Kontrol kecepatan Kontral kecepatan

CPETARTS konstan 3-sumbu mulai konstan dimulai.
Interpalasi liner Tangan perangkat

23 ! INC-3 3F-sumbu inkremental = (sumbu Z) diangkat.

2 | apg-3 [Interpolasi liner Perangkat digerakkan ke
3-sumbu mutlak posisi ditarik kembali.

CPEMD Kontrol kecepatan Kantral kecepatan

konstan berakhir kanstan diselesaikan.
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A (Pdsisi ditarik kembali)

<Sumbu X SQmumm Sumbu Y gy S0mmOmm
J' 6 Elp (A(Posisi ditarik kembali) o e ;
----------------------- = Omm
---------------------------------- = -50mm
Sumbu Z
-------------- Y -300mm

Omm

Posisi penyusunan barang  Titik pengosongan barang Posisi penyusunan barang Titik pengosongan barang
di atas palet) (Di jalur pengemasan) di atas palet) (Di jalur pengemasan)
Sumbu X 3)

‘ ; S )

_________ bt dAl(Rosisi ditarik kembali)
Jalur
pengemasan

“” K

S— %

9D)] @
E—— Sumbu Y
P4

A

g9

P66 PS5

I 9O
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Instruksi servo

Selanjutnya, dengan menggunakan MT Developer2, buat program servo yang telah didesain.
Pada sistem contoh, Anda akan membuat sepuluh program servo berikut ini.
Mari kita buat program servo di layar berikutnya.

Rentang Keterangan

gerakan

1 Kembali ke posisi awal untuk sumbu 1 {sumbu X)
z | ZERD Kembali ke posisi awal Kembali ke posisi awal untuk sumbu 2 (sumbu Y)
3 Kembali ke posisi awal untuk sumbu 3 {sumbu £)
Posisi
10 | IMC-3 Interpolasi liner 3-sumbu inkremeantal Perangkat digerakkan dari posisi ditarik kembali ke posisi offset.
(B Milai posisi offset saat ini untuk sumbu 1 (sumbu X) diubah ke “"0pm”™.
12 | CHGA Perubahan nilai saat ini Milai posisi offset saat ini untuk sumbu 2 (sumbu ) diubah ke “Opm”.
13 Milai posisi offset saat ini untuk sumbu 3 (sumbu Z) diubah ke “0Opm”,
g1 | IMC-3 Interpolasi liner 3-sumbu inkremental [ A —+ B | Tangan perangkat (sumbu Z) diturunkan.
CPETART3 Kontrol kecepatan konstan 3-sumbu mulai - kontrol kecepatan konstan dimulai.
1 IMC-3 Interpaolasi liner 3-sumbu inkremental | B— C | Tangan perangkat (sumbu £) diangkat.
Interpolasi sirkular yang ditentukan
2 IMNC <= | radius inkremental kurang dari =D
spesifikasi 1807 searah jarum jam
3| IMG-3 Interpolasi liner 3-sumbu inkremental | D= E
B Interpolasi sirkular yang ditentukan
gz [ 4 | [MC 7 % radius inkremental kurang dari E— F | Perangkat digerakkan ke posisi penyusunan di atas palet,
spesifikasi 1807 searah jarum jam
g | IMGC-3 Interpolasi liner 3-sumbu inkremental | F = G
Interpolasi sirkular yang ditentukan
£ | IMNC < | radius inkremental kurang dari G—=+H
spasifikasi 1807 searah jarum jam
7o INC-3 Interpolasi liner 3-sumbu inkremental | H—= | | Tangan perangkat (sumbu Z) diturunkan,
TR EMIC Knntrol kecens

1/2 .
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1
CPEMD Kontrel kecepatan konstan berakhir Kontrol kecepatan konstan diselesaikan,

CPSTARTZ | Kontrol kecepatan konstan 3-sumbu mulai Kontrol kecepatan konstan dimulai,

- 1 IMC-3 Interpolasi liner 3-sumbu inkremental | 1= J | Tangan perangkat (sumbu Z) diangkat.

CPEMD Kontrel kecepatan konstan berakhir Kontrol kecepatan konstan diselesaikan.

2 | ABS-3 | Interpolasi liner 3-sumbu mutiak J—= A | Perangkat digerakkan ke posisi ditarik kembali.

000
) 2/2
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:ﬁ' MELSOFET Series MT Developer? CG:XMELSEC¥e-—learnine¥Packing Equipment — [Servo K231

! Project Edit Find/Replace  Wiew Check/Corwert  Online  Debuwe  Tools  Window  Help - 0 X
NEASE mmam iR A= i U T o oo =] 8050 5@ 0
ifp XA e ammmmmen = s lin ot el
Project B X ka3 I’SEFVD k10 I’SEFVD k11 I’SEFVD k12 I’SEFVD k13 I’SEFVD K21 I’SEFVD KE}/)’SEF?D K23 15
Packing Equipment 10-9-300541:3) T
Sysbem Setking
o Servo Daka Setting 3 CPETART3
=1 Motion SFC Program Axi=z
Serva Program Lxi=z
= E‘] Serva Prograr LAxi=
| Koool Speed 20000.00 mm/min
|| koooz 1 He-3
|| kooos L . -
| ko010 xS ’ e
L:]KEIIZIII Axi= 2, 0.0 um
I_] Kooz Lhxis 3, 300000.0 pm
|| kooi3 2 AB3-3
::]]k:unm Lxis 1, 0.0 pm
KO0zz Luis z, 0.0 pm
I_] m Lhxis 3, 0.0 num
+ (&%) Labels 3 CPEND

Structured Data Types
+ Device Memoary
l_} Device Commment

Program servo telah dibuat.

Klik m dan masuk ke layar berikutnya.

I Y20 5%13  Host Station MoZ
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Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 9.
Poin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

TR EGTET AT Bahasa SFC gerak adalah bahasa pemrograman yang mirip dengan diagram alir.
untuk Kontrol Sekuens Menuang kontrol sekuens ke dalam diagram alir akan mempermudah desain program SFC gerak.

Program servo = Program servo adalah pola kontrol pemosisian yang diprogram.
Program ini terdiri atas instruksi servo, No. sumbu, Alamat (nilai pergerakan), kecepatan gerakan, dan pola
percepatan, dll.

= Dalam kontrol pemosisian dengan program SFC gerak, program servo tertentu dijalankan sesuai dengan pola
kontrol.

Instruksi servo Instruksi untuk perintah kontrol pemosisian.

Banyak instruksi servo, seperti pemosisian linear sederhana dengan satu sumbu dan interpolasi linear dan
sirkular dengan dua atau lebih sumbu, dipersiapkan.
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Pada Bab 10, Anda akan mempelajari dasar-dasar program SFC gerak.
Di akhir bab, Anda akan mendesain program SFC gerak dalam prosedur kontrol (diagram alir) sistem contoh.

MEMILIH DAN MEMASANG PERANGKAT LUNAK SISTEM

OPERASI  ssereecssssssasnnssnnsasnsssnnsannnnnnnn "Bab 6"
[ PENGATURAN SISTEM ===s=ssssssssasnsssnssannnssnns "Bab 7"
[ PEMERIKSAAN OPERASI =r====sssssssnsssnssannnnsnnn "Bab 8"

Prosedur pembelajaran di Bab 10 \
{ DESAIN PROGRAM 10.1 Fitur Program SFC Gerak

10.2 Komponen Konfigurasi Program
.y SFC Gerak
10.3 Tipe Perangkat yang Tersedia
[ PEMROGRAMAN  ==ss==ssssscesssssnssnssnsnnnnnns "Bab 11" ] 10.4 Sekuens Dperagi Program SFC
= Gerak

‘ 10.5 Membuat Program SFC Gerak

] pada Sistem Contoh
Q.ﬁ Metode Mulai Program SFC Ger_sy

[ operas
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-

~\
Program SFC gerak
Program SFC Gerak merupakan program yang mirip dengan diagram F: Langkah kontrol operasi
alir untuk mendiagramkan aliran proses pemrograman. Program * Menjalankan operasi
Program ini juga mudah untuk digunakan oleh orang yang mempelajari " aritmetika dan kontrol I/O.
pemrograman kontrol gerak untuk pertama kalinya. A G: Transisi (kondisi tunggu)
Berikut ini adalah fitur program SFC gerak. >~ ;{.TE“”?(;ET‘"S' t:"ﬂf"'S'SL
e —— : Lang ontrol gera
oo mw — | - Menjalankan konirol
‘_ + &
Dengan mengaitkan masing-masing operasi mesin ke masing- &I pemosisian dan kontrol
masing langkah operasi, program yang siapa pun dapat — kecepatan motor servo.
thgram yang degpat memahami dengan mudah bisa dibuat dengan menggunakan F20
e ,dEh siapa format diagram alir.
a2 Oleh karena itu, kemampuan untuk dapat dilakukan perawatan
mengalami perbaikan.
G100 | | G120 | | 6150 |
Tidak terpengaruh oleh Karena modul gerak CPU menentukan kondisi transisi dan |
ki Peng dai mermulai pemosisian, tidak ada variasi dalam waktu respons yang
wakiu pemindaian dipengaruhi oleh waktu pemindaian di sisi modul CPU PLC. F30 | | F40 | [ G180
Tz‘kl;t:i'nk? ':""'"E'Ilm-' L Modul CPU gerak dapat memproses bukan hanya kontrol posisi, G200
thertkan peianggan tetapi juga operasi numerik, SET atau RST perangkat, dil. [
kepada pemasok untuk S S
menyediakan barang Hal ini membuat operasi lewat modul CPU PLC tidak diperlukan K100
jadi) diperpendek dan mempersingkat takt-time. i
|
_ . >| P20
Deskripsi kondisi transisi khusus untuk 5FC gerak memungkinkan G300
Deskripsi kondisi transisi i:::r::ilg?:h?iberikan ke penguat servo setelah kondisi mulai - 1 _
kh tuk SFC k )
Hsus Hn S Selain itw, transisi ke langkah berikutnya dapat dilakukan setelah
pemosisian dimulai, tanpa menunggu selesai. I r .
b| P10 l
Tambahan
Pengontrol gerak dapat dikontrol dari program sekuens, dengan
menggunakan instruksi sekuens khusus gerak.
Untuk detailnya, lihat panduan. y
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Komponen konfigurasi untuk program SFC gerak (simbol diagram SFC) dijelaskan dengan mengambil program
contoh sebagai sebuah contoh.

Mengarahkan kursor mouse ke gambar masing-masing komponen konfigurasi akan menampilkan cara
menggunakan komponen ini.

Contoh program: Program utama Contoh program: Program sub-rutin

.,

[ Sub-rutin J

[ Utama :|

IFE1

I
I
| :
F1 LK1
I
| |
G :
F————————{P1 ) :
IFB1 ) ' PAB |
G2 | F3 F4
I
| : | PAE1 |
Fﬂl FE ‘ I -~ )
| - ! L SELESAI |
Sub-rutin | :
I
I
I
I
I
I
I
!

P1
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Anda dapat menggunakan perangkat berikut ini dalam program SFC gerak.

Perangkat Simbol Jumlah titik Keterangan
Input X O o Catatan) Modul CPU gerak tidak dapat mengakses modul [/O
8192 titik dengan "X" dan "Y".
Input Output Y o o Gunakan "PX" dan "PY" sebagai gantinya.
atau
Gutput Inpu‘t Px o X i
256 titik Perangkat untuk modul I/O dikontrol oleh modul CPU gerak
Bit Output PY - O o Gunakan "PX" and "PY" saat mengakses modul [JO.
Relai internal M 12288 titik O ] Perangkat ini dapat digunakan dalam rentang MO hingga M8191.
Relai tautan B 8192 titik @] O —
Anunsiator F 2048 titik o O —
Relai khusus SM 2256 titik 8] O —
Register data D 8192 titik o O Perangkat ini dapat digunakan dalam rentang D0 hingga D8191.
Register tautan W 8192 titik O ] —
Kata Register khusus sD 2256 titik O ] —
. . Gunakan #8000 hingga #8639 sebagai perangkat monitor dan
el el # 12288 titik © © #8640 to #8735 sebagai perangkat riwayat kesalahan gerak.

Perangkat bersama CPU majemuk

CPU Simbol Jumlah titik Baca Keterangan
CPU a o Anda dapat berbagi berbagai perangkat yang ditetapkan dalam
Utama pengaturan CPU majemuk antara modul CPU dan juga mengakses
Uo G Maks. 14336 titik* perangkat yang dikontrol menggunakan modul CPU PLC.
CPU Lain o % * Titik yang tersedia berbeda-beda tergantung pada pengaturan
sistem.
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Perangkat khusus pemosisian

Ini merupakan perangkat yang dapat mengakses status modul CPU gerak dan masing-masing sumbu.
Perangkat ini menggunakan bagian rentang di relai internal (M) dan register data (D).

Untuk detailnya, klik tombol di bawah ini. Anda dapat menelusuri daftar perangkat dalam format PDF.

[ Daftar perangkat khusus positioning ]

Dalam sistem contoh, gunakan perangkat khusus pemosisian berikut.
No.

Perangkat Aplikasi Keterangan
M2042 Atur agar status semua sumbu menjadi servo nyala. —
M2415 Digunakan untuk memeriksa status servo nyala untuk sumbu 1. Perangkat dinyalakan dalam status
M2435 Digunakan untuk memeriksa status servo nyala untuk sumbu 2. servo nyala.
M2001 Digunakan untuk memeriksa status penerimaan mulai untuk sumbu 1.
M2002 Digunakan untuk memeriksa status penerimaan mulai untuk sumbu 2. Eg:z:il::;i‘dinyalakan bila servo
M2003 Digunakan untuk memeriksa status penerimaan mulai untuk sumbu 3.
Register gerak

Ini merupakan perangkat yang dapat mengakses nilai monitor dan riwayat kesalahan masing-masing sumbu.
"#" digunakan untuk simbol perangkat. (Dalam sistem contoh, register gerak tidak digunakan.)
Untuk detailnya, klik tombol di bawah ini. Anda dapat menelusuri daftar perangkat dalam format PDF.

[ Daftar penghambat gerak ]
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Sekuens operasi dasar pada program SFC gerak dimulai dari simbol "MULAI" dan diakhiri dengan simbol "SELESAI".

Jika program bergeser ke transisi selama operasi, program tidak bergeser ke langkah berikutnya sampai kondisinya terpenuhi.
(Menunggu kondisinya terpenuhi)

Di samping itu, sekuens operasi berubah jika cabang kondisi, lompatan dan panggilan sub-rutin disertakan.

Mari kita periksa sekuens operasi dengan mengambil program contoh sebagai sebuah contoh. Klik tombol "Play" untuk
memutar animasi.

Program utama Program sub—rutin

PUTAR DA
I 5 ' "
Utama | . | Subrutn | —
| ! |
F1 LK1
I
| . |
G1 Proses dimulai dari posisi penunjuk.
-1 Contoh program ini mengulangi pemrosesan
IFB1 ¢ e i 9~ dalam rentang antara penunjuk dan |
G2 lompatan (proses loop). E4
' | (R |
! |
FO F2 | PAET .
' | SELESAl |
Sub-rutin :
I
I
I
G3 I
I
IFE1 _ = :
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Buat program SFC gerak dalam prosedur kontrol (diagram alir) sistem contoh.
Berikut ini adalah program SFC gerak yang akan dibuat.

Mo. MNama program Deskripsi program

Ini adalah program utama yang akan dijalankan dari program sekuens untuk mulai.

Program ini menjalankan masing-masing sub-rutin "Servo nyala®, "Gerakan posisi ditarik kembali",
"Kembali ke posisi awal" saat sistem dimulai.

Setelah selesainya sub-rutin di atas, program menunggu input sinyal mulai (PY12).

Saat sinyal mulai (PY12) dinyalakan, sub-rutin "Pemosisian 1" dijalankan dan barang bergerak ke atas palet.
Sampai jumlah barang yang disusun di atas palet sudah 6 buah, sub-rutin dijalankan berulang kali.

10 | Utama

Ini adalah program sub-rutin yang dijalankan bila sistem dimulai dari program utama.

11 | Servo nyala Program ini mengatur agar status semua sumbu menjadi servo nyala.

Ini adalah program sub-rutin yang dijalankan bila sistem dimulai dari program utama.

Program ini menggerakkan bagian tangan perangkat dari posisi awal ke posisi mundur (posisi di mana
17 Gerakan posisi | bagian tangan akan berada di tengah-tengah barang) dan mengatur posisi ke "Omm” dengan
mundur menggunakan perubahan nilai saat ini.

Dengan mengatur posisi mundur ke "0mm" menggunakan perubahan nilai saat ini, alamat (nilai
pergerakan) dapat diperoleh dengan mudah.

kembali ke Ini adalah program sub-rutin yang dijalankan bila sistem dimulai dari program utama.
13 - Program Ini menjalankan fungsi kembali ke posisi awal untuk semua sumbu dengan menggunakan "Tipe
posisi awal P
dog proksimiti 1".

Ini adalah program sub-rutin untuk kontrol pemosisian yang dijalankan saat sinyal mulai dinyalakan dari
program utama. Program ini menyusun enam barang dari jalur pengemasan ke atas palet.

Koordinat penyusunan dihitung dari jumlah barang yang disusun.

Bila jumlah barang yang disusun sudah 6 buah, angka diatur ulang ke 0.

14 | Pemosisian 1

Poin

Menulis semua proses ke satu program membuat program menjadi rumit dan sulit dibaca saat membuat program.
Membagi program sesuai dengan isi kontrol (membuat sub-rutin), memanggil dan menjalankannya dari program
utama membuat program menjadi sederhana dan mudah dibaca.

Selain itu, efisiensi pemrograman meningkat karena tidak perlu menulis detail pemrosesan yang sama berkali-kali.
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Berikut ini adalah program SFC gerak dalam sistem contoh.
Mengarahkan kursor mouse ke gambar masing-masing komponen konfigurasi akan menampilkan masing-masing
detail pemrosesan.

Program Sub-rutin
Servo nyala

Mo 13:Program sub-rutin Mo, 14:Program sub-rutin

Kembali ke posisi awal : Pemaosisian 1

3

]

;
-

J

r -
Pemosisian 1 J

(Frmnten

G30

Fa1 =34 |
Ha,12:Frogram sub-nudin I 1 | |

pocsisl di =|: :‘-d F.:Il' b=l E E Kz 1 IGae—l

G35 | K23 |

,
i

—

s
: [Fe

Ga3 | | (G35 |

G36 | Fa2 |

K22 G31

e 1B

G35 | Fas |

([ seLesm |
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Dua metode berikut ini tersedia untuk memulai program SFC gerak.

Mulai secara otomatis bila modul CPU gerak dijalankan

Dengan menyalakan bendera PLC Siap (M2000) pada modul CPU gerak, program SFC gerak dapat dimulai secara otomatis.
Program sekuens untuk memulai program SFC gerak tidak diperlukan.

Dalam pengaturan default, mengatur sakelar STOP/RUN modul CPU gerak ke RUN akan menyalakan M2000.

Atur program yang akan dimulai secara otomatis dengan parameter SFC gerak MT Developer2.
Atur item "Auto.” program ke "Yes". (Pengaturan default-nya yaitu "No".)

Motion 5FG Parameter

Task Parameter Program Parameker
Cont. Transition Ct. Mo. | Programn Mame ||_E,j_|j;g | Trans. | EMD Executing flag | Execution Task
i 10 Main es Marmal
(Normal Task Cammon) 11 Servo ON Mo Marral
3 =& 12 Mowe position Mo Mormal
- 13 Home return Mo ] " . .
14 Positioningl Mo Program yang item "Auto." -nya diatur ke
NMI Inkerrupt setting "Yes" akan dimulai secara otomatis.
1o I8 Nilai yang diatur dapat diubah di kotak
11 19 dialog yang ditampilkan dengan mengeklik
~12 [ 110 dua kali masing-masing program.
[ 13 [ 111
14 [ 112
15 [ 113
16 I 114
1z I 115 < >
(8] 4 | Cancel
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Mulai dengan menggunakan instruksi sekuens khusus gerak dari program sekuens
Program SFC gerak dapat dimulai dengan perintah "D(P).SFCS" permintaan mulai SFC gerak dari program sekuens.
Sistem kontrol gerak yang dirangkaikan dengan kontrol sekuens dapat dibangun.

[Command [Execution
symbol] condition)

DP. SFCS $ || DP. SFCS (n1) | (n2) —]

Command
|| DP. SFCS (n) | n2) | (@1 | (D2)

Data
pengaturan

Detail pengaturan Tipe data

(Mo. IO Pertama dari CPU target)/16
Milai yang akan ditentukan secara aktual adalah sebagai berikut.

(nl) CPU No.2 : 3E1H, CPU No.3 : 3E2H, CPU No.4 : 3E3H Pengguna | Biner 16-bit
(Catatan). CPU gerak tidak dapat diatur sebagai CPU Mo. 1 dalam konfigurasi CPU Majemuk.
(n2} Mo. program SFC gerak yang akan dimulai. Pengguna | Biner 16-hit

Perangkat yang diselesaikan
{(D1+0): Perangkat yang melakukan penyalaan untuk satu pemindaian saat menerima
(D1) (Catatan-1) penyelesaian instruksi. o Sistem bit
(D1+1): Perangkat yang melakukan penyalaan untuk satu pemindaian saat menerima
penyelesaian instruksi yang tidak normal.
(Pada saat kesalahan selesai, D1 + D juga dinyalakan.)

(D2) leatatan-1) | Statys lengkap perangkat penyimpanan Sistemn Biner 16-hit

Catatan-1: Penghilangan memungkinkan dengan menghilangkan (D1) dan (D2) kedua-duanya.
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Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 10.
Poin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

Program SFC gerak

Komponen
Konfigurasi SFC Gerak

Sekuens operasi SFC
gerak

Perangkat khusus
pemosisian

Register gerak

Ini adalah program yang mirip dengan diagram alir untuk kontrol gerak.

Program ini juga mudah untuk digunakan oleh orang yang mempelajari pemrograman kontrol gerak
untuk pertama kalinya.

Program 5FC gerak dijelaskan dengan menyusun dan menghubungkan komponen konfigurasi

(simbol diagram SFC).
« START (Mulai)
Memulai program.
* Langkah kontrol operasi
Menjalankan program kontrol operasi.
* Langkah kontrol gerak
Menjalankan program servo (kontrol pemosisian).
 Pangagilan sub-rutin/langkah mulai
Menjalankan program sub-rutin (program SFC gerak lain).
= Transisi pergeseran
Tanpa menunggu selesainya langkah sebelumnya, bergeser ke langkah berikutnya bila kondisi transisi
terpenuhi.
* Transisi TUNGGU
Setelah menunggu selesainya langkah sebelumnya, bergeser ke langkah berikutnya bila kondisi transisi
terpenuhi.
» Lompat dan penunjuk
Memindahkan proses ke posisi penunjuk tertentu.
» END (Akhiri)
Menyelesaikan program.

Sekuens operasi dasar dimulai dari "START" (Mulai) dan diakhiri dengan "END" (Akhiri).

Jika program bergeser ke transisi, program tidak bergeser ke langkah berikutnya sampai kondisinya
terpenuhi.

Di samping itu, sekuens berubah jika cabang, sub-rutin, dan yang lainnya dijalankan.

Ini merupakan perangkat yang dapat mengakses status modul CPU gerak dan masing-masing sumbu.
Bagian rentang di relai internal (M) dan register data (D) ditetapkan.

Dengan perangkat khusus CPU gerak (Simbol: #), pengontrol gerak dapat mengakses nilai monitor dan
riwayat kesalahan masing-masing sumbu.
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Pada Bab 11, Anda akan mempelajari metode pemrograman dan pencarian kesalahan program SFC gerak pada sistem
contoh dengan menggunakan MT Developer2.

s !
MEMILIH DAN MEMASANG PERANGKAT LUNAK SISTEM

[ OPERASI  eurassasssssnsssssss s s e e aa e "Bab 6" |
PENGATURAN SISTEM ====ssssssssssssnanaannnnnnnans "Bab 7"

‘ ﬂnsedur pembelajaran di Bab 11
‘ 11.1 Membuat Program SFC Gerak
PEMERIKSAAN OPERAS] ==-===s=sss=ssssssccscsssssssss "Bab 8" 11.2 Mengonversi Program ke dalam
Format yang Dapat Dipraktikkan
‘ 11.3 Membuat Program Sekuens untuk
Mulai

DESAIN PROGRAM 11.4 Mencari KesalahanProgram SFC
----------- "Bab 9"(DASAR-DASAR SFC GERAK: Bab 10) Gerak

‘ (_ 11.4.1 Mencari kesalahan tanpa

menggunakan modul CPU gerak
PEMROGRAMAN = rrremmmmmnnnnnnnserrrmennnns "Bab 11" 11.4.2 Mencari kesalahan program
pada sistem contoh
‘ 11.5 Menulis Program SFC Gerak
11.6 Menjalankan Program SFC Gerak
[ OPERASI J 11.6 Penyelesaian Sistem Contoh /
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pemutusan koneksi kabel melalui pemrograman.

Mari kita operasikan pemrograman SFC gerak di layar berikutnya.

& MELSOFT Seroe MT Dovelopor? G ¥MELSEG¥o - loarnine¥ Packing Equipment = [Motion SFC 10:Main]
i Promct Edt Erd/Replce View Check/Corvent ﬁﬁl'nl Dobug  Jook Wedow Heb
DPRRAGE Mm% W SRl o hnes oFF ] £ o B mai

L6 0 T 00 e o | B e R i R R B3| ‘5.5 HOBR @ D Ch G 48+ 08 £

TR SN rﬁu §|k.§!ﬁj

Buat program SFC gerak pada sistem contoh dengan menggunakan MT Developer2.
Anda akan mempelajari operasi dasar seperti pemilihan, penyusunan, penyelarasan gambar dan penghubungan serta

| Project ? X doMotion SFC 10:Main ~ | i
K stomatic Rifresh Set & —
- ) Servo Data Settng Hain
Servo Data
Servg Parameter
Par arvester Bloxh,
=) Limst Cutiput Dt [Sarvo... I
Bl Mokion SFL Program
] Motwon SFC Progpam M
Mtaor) SFC Par aireter
Motion SFC Program G0
010:Main
001 Sewrve ON
01.2:Mowe position
0 3cHrmt raban | Home ... |
014 Peritacrarg L
= (] Servo Program
= | ==
Ll
0002
o b -
'3 » L4 3
H Oratpast x

QITI0  SV13 Host Slaten Mol
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Window  Help

o)

Device Comment

Program S5FC gerak dibuat.

Klik n dan masuk ke layar berikutnya.

an o2




k&l MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_IND SN

m Mengonversi Program ke dalam Format yang Dapat Dipraktikkan) 000

Setelah membuat program, konversikan program tersebut ke dalam format yang dapat dipraktikkan untuk modul CPU gerak.
Program yang tidak dikonversi tidak dapat dijalankan atau disimpan.

P MELSOFT Series MT Developer? G:¥MELSEG¥e-learning¥Packing Equipment - [Motion SFG 10:Main]

: Proect Edit Eind/Replace View Check/Convert Online Debug Tools Window  Help -8 %
NS A Zim®mo B0 x0T X e mEie) b Al om g, o omeor 15 FOAL
2 0| 290 - p22] i W2 pdmE (K] [F] s B B ) (S (5] (8 G Eh Ch| Y HR b $| T Be O

: Proj i 3o Motion SFG 10:Main l r Klik bilah alat Batch Conversion.

L* Dari menu, [Check/Convert] - [Batch Conversion] juga

dapat dilakukan.

Batch cormerting the motion SFC program. ..
Connecting Motion SAC program (control code)...

Output
Hasil konversi program akan ditampilkan.

=== Error: 0, Warning: 0

=== Bt Corvversion End : Errar: 0, 'Warnang: 0
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Mulai program SFC gerak pada sistem contoh menggunakan instruksi PLC khusus gerak "D (P) .SFCS" dari program
sekuens untuk memulai.

Berikut ini adalah program sekuens untuk memulai sistem contoh.
Program SFC gerak No. 10 (Utama) pada modul CPU gerak (No. 2) dimulai bila MO menyala.

-
* Starl motion SFC K10
&
SM403
0 | | {sET MO 1
Instruct
BXBC,
command
Mamo
# < Start K10. >
[L7]
S— | [DPSFCS H3EI K10 1
Instruct
BNBC.
command
memao
[RST MO )i
Instruct
BNEC.
command
meamo
[ {END ]

* SM403 dalam program adalah relai khusus yang mati hanya pada pemindaian pertama setelah modul CPU PLC mulai.

Buat program sekuens menggunakan GX Works2. (Anda tidak dapat membuat program sekuens dengan MT Works2.)
Tuliskan program yang dibuat ke modul CPU PLC menggunakan perintah Write to PLC di GX Works2.
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Setelah selesai pemrograman, pastikan bahwa program tersebut beroperasi sesuai dengan desain.
Kami menyebut penyebab kesalahan operasi (poin kegagalan) sebagai Kesalahan dan meneliti serta mengoreksi
hasil kerja sebagai Pencarian kesalahan.

Debug merupakan pekerjaan yang penting. Jangan menjalankan program dalam sistem yang sebenarnya tanpa
melakukan pencarian kesalahan terlebih dahulu.

Jika kesalahan masih ada, maka kesalahan tersebut dapat menyebabkan penghentian yang tidak normal, gagal
berfungsi atau masalah.

Fungsi untuk mencari kesalahan tersedia di MT Developer2.

Mama Keterangan

Fungsi untuk mensimulasikan pelaksanaan program tanpa modul CPU gerak. Gunakan
Simulator fungsi ini dalam lingkungan di mana modul CPU gerak tidak dapat disediakan untuk
mencari kesalahan.

Fungsi untuk memantau status eksekusi dan status masing-masing perangkat.
Monitor Terdapat berbagai fungsi monitor seperti fungsi untuk memantau hanya perangkat
yang terdaftar, untuk memantau program SFC gerak yang sedang dijalankan.

Fungsi untuk melakukan tes guna memeriksa operasi program yang dibuat dengan
Uji perangkat | menyalakan/mematikan perangkat bit, menulis data perangkat kata.
Pencarian kesalahan dapat dilakukan tanpa menghubungkan perangkat [/O.

Petunjuk keselamatan

Lakukan pencarian kesalahan tanpa menghubungkan perangkat I/O atau mesin ke sistem pengontrol gerak atau
motor servo.

Operasi yang tidak disengaja dapat disebabkan oleh kesalahan.
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Gunakan Fungsi simulasi bila modul CPU gerak tidak dapat disediakan untuk mencari kesalahan.
Operasi program dapat disimulasikan pada modul CPU gerak virtual di pada perangkat lunak.

™| MT Simulator2 B p e Item Status Keterangan
o RUN Menjalankan modul CPU gerak virtual.

Tools
Sakelar STOP Menghentikan modul CPU gerak virtual. (status awal)
RESET Mengatur ulang modul CPU gerak virtual.
{Ini dapat dipilih hanya selama STOP.)
LED Menampilkan status modul CPU gerak atau kesalahan berupa

LED 7 segmen.

Switch

Petunjuk keselamatan

* Tidak ada jaminan bahwa program SFC gerak beroperasi sesuai dengan simulasi setelah pencarian kesalahan dilakukan.
* Input atau output modul I/O dijalankan dengan menggunakan memori untuk simulasi.

« Oleh karena itu, hasil operasi fungsi simulasi mungkin saja berbeda dari hasil operasi modul CPU gerak yang sebenarnya.




k&l MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode SFC)_IND SN
e
m Mencari kesalahan program pada sistem contoh ) 000

Lakukan debug pada program SFC gerak untuk sistem contoh dengan menggunakan fungsi simulasi.
Pertama-tama, alihkan status eksekusi program ke debug mode.

Dalam mode debug, hingga 4 posisi berhenti program (yang disebut titik istirahat) dapat ditentukan.

Program akan berhenti saat bergeser ke langkah tertentu sebagai titik istirahat. (Situasi ini disebut Sedang istirahat.)
Selama istirahat, program dapat dijalankan dengan hasil operasi atau operasi yang diperiksa dalam satu langkah pada
satu waktu dengan menggunakan fungsi berikut.

Fungsi Keterangan

Permintaan atau Mengalihkan eksekusi program ke mode debug atau menjalankan mode debug.
pembatalan mode debug | Ketika program dialihkan ke mode debug, fungsi istirahat di bawah dapat digunakan.

Melaksanakan lagi atau melanjutkan program bila program SFC gerak sedang istirahat atau

o2 L2 T TR diakhiri secara paksa.

Eksekusi satu langkah Menggeser program SFC gerak selama istirahat dari titik istirahat ke langkah berikutnya.

Menggeser program ke langkah berikutnya secara paksa bila tidak bergeser ke langkah berikutnya

Pergeseran paksa saat transisi karena kondisi tidak terpenuhi.

Mengakhiri program SFC gerak saat eksekusi atau selama istirahat secara paksa tanpa melihat titik

Istirahat istirahatnya.

Pengalkhiran paksa Mengakhiri program SFC gerak saat eksekusi selama istirahat secara paksa.

Mari kita operasikan pencarian kesalahan program SFC gerak di layar berikutnya.
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m Mencari kesalahan program pada sistem contoh )
' MELSOFT Series MT Developer2 G:¥MELSEG¥e-learnine¥Packine Equipment — [Motion SFG 10:Main] M=E3
! Project Edit Find/Replace  Wiew Check/Corwert  Online  Debuwe  Tools  Window  Help - 0 X
DR ALEE ™ g M5 0T 00 o B B 88 B = i 1 ER B [ iforie chares o =] .30 B @ @
ido B8 FE| 20 b pE Al udetl 08 mE W i (<] [F] Fel (7] [ 5] (O] [ B Gh Ch \PLEF] Bl 3= ) % B
: Project B x 3o Motion SFC 10:Main | 40 -
Packing Equipment 10-9-300541:3) A
+ Sysbem Setking IFE1 B
+ Servo Data Setting
- Motion SFC Program [G 3 ]
Mation SFC Program Mana .
Motion SEC Parameter PX1l2z // Check start button 13 ON
- Mation SFC Program
.| 010:Main
LJ 011:5ervo QM IFEZ
LJ 012:Maove position
LJ 013:Home return
] D14:Pasitianing1 [ Z]
+ Servo Programm IMEO001
- Labels // Check the rise of the start butto
Structured Data Types
= ) Il
+- (=l Device Memory
¥ Device Comment
[F 6]
SET MB001  // &tart rising note
SET PYZ /4 In ope|Fungsi simulasi diselesaikan.
EST P¥3 /# InactiiPencarian kesalahan program SFC gerak telah selesai.
1 an masu e ar bernkutnya. —,
| [kik @ d k ke layar berikutny v
< | 3% *
I 1720 513 | Host Station Ho2
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Tuliskan program SFC gerak yang sudah dibuat ke modul CPU gerak.
Sebelum menulis, periksa item berikut ini.

« Catu daya pengontrol gerak dan penguat servo dinyalakan.

« Sakelar RUN/STOP modul gerak CPU dalam posisi STOP.

* PC dan modul CPU PLC terhubung dengan benar.

Klik tombol Parameter + Program dalam jendela Write to CPU dan lakukan penulisan.

Write to CPU x|
Transfer information
Cornwcting nterface 158 <> [FLCModue
Targst CPU: ) | Staticn No. Host ~ CPUType 1720 puz
O5 Type [SW13Q0 YERI008

Klik l ) .
tombol Parameter + Program. ] Informasi modul CPU gerak dapat dlpenksa.]

- | =

= &) Program
E Miotaon SFC parameter, SPC used/unused setting, Yisaon sernsor paramesber
E Migtaon SFC Priogram (Controd CodeText) (%) Unneoessary when Mobion SFC program 5 urused,
EA Servo program (10)

= E Pror sevombar

Semua parameter dan
program dipilih.

i.lalankan

Relsted fundctions << | I Erxecute Closa I
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Jalankan program SFC gerak yang telah ditulis ke modul CPU gerak.
Operasikan sakelar modul CPU PLC dan modul CPU gerak menggunakan prosedur berikut ini.

1) ) Atur ulang modul CPU PLC dan modul CPU

gerak. Modul CPU PLC
Atur sakelar RESET/ STOP/ RUN pada PLC

CPU ke RESET. ~ RESET RUN
Pengaturan ulang dilakukan oleh modul CPU = ;;[}P

PLC No. 1.

Semua modul CPU, termasuk modul CPU RESET/ STOP/ RUN

gerak diatur ulang.

) 4

2) Periksa apakah ada kesalahan yang muncul.

\ 4

3) Jalankan program.
Atur sakelar RESET/ STOP/ RUN modul CPU _ RESET  RUN
PLC dan sakelar STOP/ RUN modul CPU '
gerak ke RUN.

Modul CPU PLC

E— -

STOP
RESET/ STOP/ RUN

Modul CPU gerak
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Terakhir, periksa operasi sistem contoh yang telah diselesaikan dengan menggunakan animasi.

Operasikan animasi dalam sistem contoh berikut dengan mouse sesuai dengan petunjuk o k|

Kecepatan
pemutaran animasi

- No.14:Program sub-rutin
Pemosisian 1

(=) Normal =

(_) Lambat

U IMaju per bingkai

[ SELESAI ]
Program sub-rutin berakhir dan aliran kembali ke program utama.

Berhenti (PY3)
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Berikut ini adalah isi yang telah Anda pelajari di Bab 11.
Poin-poin berikut sangat penting, untuk itu harap periksa lagi.

Mengonversi program

Pencarian Kesalahan

Fungsi simulasi

Mode pencarian

kesalahan

Eksekusi SFC gerak

Setelah membuat program, konwversikan program tersebut ke dalam format yang dapat dipraktikkan
untuk modul CPU gerak.

Program yang tidak dikonversi tidak dapat dijalankan atau disimpan.

Setelah selesai pemrograman, pastikan bahwa program tersebut beroperasi sesuai dengan desain.

= Kami menyebut penyebab kesalahan operasi (poin kegagalan) sebagai Kesalahan dan meneliti serta
mengoreksi hasil kerja sebagai Pencarian kesalahan.

= Jangan menjalankan program dalam sistem yang sebenarnya tanpa melakukan pencarian kesalahan
terlebih dahulu.
Jika kesalahan masih ada, maka kesalahan tersebut dapat menyebabkan penghentian yang tidak
normal, gagal berfungsi atau masalah.

Gunakan Fungsi simulasi bila modul CPU gerak tidak dapat disediakan.
Operasi program dapat disimulasikan pada modul CPU gerak virtual di pada perangkat lunak.

Hingga 4 posisi berhenti program (yang disebut titik istirahat) dapat ditentukan.

Program akan berhenti saat bergeser ke langkah tertentu sebagai titik istirahat. (Situasi ini disebut
sebagai Sedang istirahat.)

Selama istirahat, program dapat dijalankan dengan menggunakan fungsi berikut ini per langkah.

1. Atur ulang modul CPU PLC dan modul CPU gerak.
Atur sakelar RESET/ STOP/ RUN pada PLC CPU ke RESET.
Pengaturan ulang dilakukan oleh modul CPU PLC No. 1.
Semua modul CPU, termasuk modul CPU gerak diatur ulang.

2. Periksa apakah ada kesalahan yang muncul

3. Jalankan program.

Atur sakelar RESET/ STOP/ RUN modul CPU PLC dan sakelar STOP/ RUN modul CPU gerak ke RUN.
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Setelah menyelesaikan semua pelajaran dari Kursus Dasar-dasar PENGONTROL GERAK (Mode Nyata:SFC), 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: 1

Agar lulus tes, Anda harus
Jumlah total pertanyaan: 3 menjawab 60% pertanyaan

dengan benar.

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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Pilih 3 fitur yang benar dari perangkat lunak sistem operasi (untuk selanjutnya disebut sebagai perangkat lunak sistem
operasi).

Perangkat lunak sistem operasi sudah terpasang pada modul CPU gerak sejak awal.

[J L]

Perangkat lunak sistem operasi perlu dipasang pada modul CPU gerak.

]

Perangkat lunak sistem operasi perlu dibeli secara terpisah dari modul CPU gerak.

[]

Perangkat lunak sistem operasi sudah disertakan bersama modul CPU gerak.

Atur modul CPU gerak ke mode instalasi menggunakan sakelar putar sebelum memasang perangkat
lunak sistem operasi.

~  Perangkat lunak sistem operasi sudah terpasang, sehingga Anda segera dapat menggunakan modul
CPU gerak setelah dibeli.

Jawab ] I Kembali
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Pilih fungsi komponen konfigurasi (seperti langkah, transisi) yang digunakan dalam program SFC gerak.

Kompaonen konfigurasi

Detail pemrosesan

Detail pemrosesan

MULAI dtama Y] 1. Menjalankan program SFC gerak yang ditentukan.

1 2. Tanpa menunggu selesainya langkah sebelumnya,
e SELESAI Y menggeser program ke langkah berikutnya bila kondisi
L angloh konol B transisi terpenuhi.
operasi - 3. Melompat ke penunjuk Pn tertentu dalam program.

4. Menyelesaikan program atau program sub-rutin.
;2:3:3“ ki Ki v | 5. Bercabang bila kondisi transisi terpenuhi dan tidak
R terg)e;nuhi tanpa menunggu selesainya langkah
- i v sebelumnya.
.s-.:ﬁ:iuunﬂangkah . ' 6. Menunjuk{an penunjuk tujuan lompatan (label).
Transisi = _ 7. Bila langkah sebelumnya merupakan langkah kontrol
pergeseran : | gerak, menunggu selesainya gerakan dan bergeser ke
langkah berikutnya bila kondisi transisi terpenuhi.
Trenss Gl v | 8. Menjalankan program kontrol operasi yang ditentukan.
qgu —— . .
9. Memulai program atau program sub-rutin.

Transisi ¥/T ai = 10. Menjalankan program servo yang ditentukan.
pergeseran k A
Lovrpat » P v |
Penunjuk m—{ P1 =
Jawab ] I Kembali
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Pilih program yang benar di mana program bergeser ke langkah berikutnya setelah selesainya gerakan
langkah kontrol gerak.

. Contoh program 1 . Contoh program 2 ~  Contoh program 3
™) ~ y-
[ Tes J [ Tes ) |L Tes ]
K22 K22 K22

GO GO F2

F2 F2 F3

-~

-\I Y
[ SELESAI J [ SELESAL | £ SELESAI J

I Jawab ] I Kembali ]
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Pilih 3 proses yang harus dijalankan sebelum kontrol pemosisian dilakukan saat mendesain program SFC gerak.

Servo nyala

Servo mati

Operasi JOG

Kembali ke posisi awal

Perubahan nilai saat ini

Memastikan bahwa fungsi mulai menerima bendera menyala

Memastikan bahwa fungsi mulai menerima bendera mati

Jawab ] [ Kembali
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Hubungan antar berbagai program dan parameter yang diperlukan untuk kontrol gerak ditunjukkan pada gambar di bawah ini.

Isi bidang yang kosong dengan kata yang tepat.

| -Select-- v | —Select-—- v
-alnlnbelelnbbelobbebbolelbodbodnboebobolokbnlpbnlnle 'l
| —-Select-- v| | --Select- v|| ~-Select--
Mulai Sel
] —_ Eect__
DPSFCS|==s« KO [rorde==- ' I
11— - : [-]--H: -

Spesifikasi .
nomor .

M2049/Servo nyala terima?

L

program mulai

. --Select-- ¥
o Instruksi pe rmintaan mulai

Jawab ] ’ Kembali

L

—-Select-- A
I
[K10: Real]
1INC-2
Sumbu 1. 10000 PLS
Sumbu 2. 20000 PLS

Kecepatan vektor 30000 PLS/s

e ——
'l

Penguat servo

( SELEISAI )

--Select--

Pengaturan sistermn

Parameter tetap

Parameter servo

Blok parameter

Data kembali ke posisi awal

Data operasi JOG

I -Select-- | ¥ |

I

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

Jawaban yang benar: 0

Jumlah total pertanyaan: 3

Persentase: 0%

Lanjutkan ‘ ‘ Tinjau ‘ ‘ Coba Lagi ‘

Tes Anda gagal.
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Anda telah menyelesaikan Kursus Dasar-dasar PENGONTROL GERAK (Mode Nyata:SFC).

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 |




