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> Tujuan Kursus ) L=

Kursus ini memberi kesempatan bagi pemula yang ingin membangun Sistem kontrol gerak dengan menggunakan Modul
simple motion untuk mempelajari semua tentang prosedur dan tugas yang diperlukan untuk bekerja dengan Modul simple
motion untuk pertama kalinya mulai dari desain, instalasi, dan wiring untuk operasi dengan menggunakan Perangkat Lunak
Keteknikan Pengontrol yang dapat diprogram MELSOFT GX Works2.

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

Dianjurkan kepada pemula peserta kursus e-pembelajaran Mitsubishi Electric FA untuk mengambil kursus berikut:
» Kursus Dasar-dasar seri MELSEC-Q
» Kursus Dasar-dasar MELSERVO
» Pengenalan kursus Perangkat FA (Pemosisian)

Kursus-kursus tersebut akan memberi dasar yang kuat tentang perangkat FA dan topik yang relevan.
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Struktur Kursus ) W

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

Bab 1 - Gambaran Umum dan Contoh Praktis Modul simple motion

Anda akan diberikan gambaran umum dan ditunjukkan beberapa contoh praktis tentang Modul simple motion dalam bab
ini.

Bab 2 - Konfigurasi Perangkat dan wiring
Anda akan ditunjukkan contoh konfigurasi peralatan serta tata letak wiring dengan Modul simple motion.
Bab 3 - GX Works2 dan Alat Pengaturan Modul simple motion

Anda akan mempelajari cara menyelesaikan pengaturan untuk sistem Modul simple motion dan berbagai parameter.

Bab 4 - Kontrol Pemosisian
Anda akan mempelajari cara melakukan kontrol pemosisian dengan Modul simple motion.
Bab 5 - Pembangunan Sistem Sampel (Pemosisian)
Anda akan mempelajari cara membangun sistem sampel yang dirancang untuk tugas pemaosisian.
Bab 6 - Kontrol Sinkron
Anda akan mempelajari cara melakukan kontrol sinkron dengan Modul simple maotion.
Bab 7 - Pembangunan Sistem Sampel (Kontrol Sinkron)

Anda akan mempelajari cara membangun sistem sampel yang dirancang untuk tugas sinkron.

Tes Akhir

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

Buka halaman berikutnya Membuka halaman berikutnya.

Kembali ke halaman Kembali ke halaman sebelumnya.
sebelumnya

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

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

Keluar dari kursus
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} Perhatian Selama Penggunaan

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:
- GX Works2 Versi 1.87R
- MR Configurator2 Versi 1.12N

Bahan rujukan

Berikut daftar rujukan yang terkait dengan berbagai topik di dalam kursus ini. (Perhatikan bahwa bahan rujukan ini tidak
mutlak diperlukan karena Anda masih bisa menuntaskan kursus ini tanpa harus menggunakan rujukan tersebut.)
Klik pada nama file referensi untuk mengunduh.

Mama rujukan Format file Ukuran file

Program contoh File terkompresi 473 kB
Kertas perekaman File terkompresi 817 kB
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[ Bab1 Gambaran Umum dan Contoh Praktis Modul simple motion ) 000

Pada bab 1, Anda akan diberikan gambaran umum dan ditunjukkan beberapa contoh praktis tentang Modul simple motion.

@E Gambaran Umum Modul simple motion P

Modul simple motion adalah modul intelligent function yang digunakan untuk menyediakan kontrol pemosisian dengan
menggunakan perintah dari CPU PLC.

Konfigurasi Sistem ) )
PLC CPU Simple Motion Module

Perangkat Lunak
Keteknikan
Pengontrol yang
dapat diprogram
MELSOFT GX Works2

USsB
. Ethernet MR-J4-B  MR-J4-B  MR-J4W2-B MR-J4-B

58 38
W’

Perangkat lunak
qi Motor Motor Motor Motor Motor
Servo Penggerak Servo Servo Servo
Perangkat Lunak

b 2

*
Penyiapan Servo Putar Langsung Putar Linear Putar
MR Configurator2
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m Perbedaan antara Modul simple motion dan modul pemosisian biasa ) 0oo

Modul simple motion adalah modul pemosisian lebih canggih yang kompatibel dengan modul pemosisian sebelumnya.
Modul simple motion menyediakan kontrol pemosisian standar serta kontrol canggih lainnya yang tidak tersedia pada
modul pemosisian biasa seperti kontrol sinkron dan kontrol cam dengan nuansa modul pemosisian biasa.

Modul simple motion

Modul pemosisian

QD77MS

LD77MH

QD75MH

Jumlah maksimum axis kontrol

2 axis/4 axis/16 axis

4 axis/16 axis

1 axis/2 axis/4 axis

Penguat servo yang kompatibel

Seri MR-J4

Seri MR-J3

Fungsi pemosisian utama

Kontrol PTP

Interpolasi linear

Kontrol OPR

Operasi JOG

Roda gigi elektronik

Sistem posisi mutlak

O|C|0|0|0|0

O|O|0|C|0|0

O|O|0|C|0|0

Fungsi canl_:;_gih

Kontrol sinkron

Kontrol cam

Kontrol kecepatan

Kontrol torsi

O|0|0|0

O|0|0|0
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fm Contoh Praktis Modul simple motion ) 000

Modul simple motion dapat diterapkan pada sistem dalam berbagai aplikasi karena modul ini melakukan kontrol
pemosisian dengan mudah.

Penyegelan o
Lini angkut

@ Kontrol orbit kontinu @® Interpolasi linear 2-axis @® Interpolasi linear 2-axis
® Interpolasi linear/sirkular @ Interpolasi sirkular 2-axis ® Kontrol pemosisian kontinu
® Kontrol sinkron ® Interpolasi linear 3-axis ® Kontrol sinkron
® Perhitungan orbit kecepatan tinggi, ® Kontrol orbit kontinu ® Kontrol cam
akurasi tinggi

Dalam kursus ini, Anda akan mempelajari cara membangun lini angkut di atas dengan Modul simple motion model QD77MS
menggunakan kontrol pemosisian dan kontrol sinkron/cam.
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>“ Gambaran Umum Sistem Sampel ) o0

Periksa detail kontrol (aliran kontrol) dalam sistem sampel untuk kursus ini peryalaan awal sistem
dengan menggunakan animasi yang tersedia. \. penangaran material )
Mg
v

OPR dilakukan pada semua

FLm b
L

L] ¥
Gerakkan Robot 1 ke posisi Gerakkan Robot 2 ke posisi
tunggu tunggu

Slryal mulal = On

v ¥
Turunkan Robot 1 ke Korweyor Gerakkan Robot 2 langsung
1 di atas penurmpuk

L ¥

Pegang item pengerjaat Turunkan Robot 2 ke
pe i pik
v

Angkat Robaot 1 langsung di Pegang item pengerjaan
atas Kormeeyar 1
4 '
Gerakkan Robot 1 langsung di Angkat Robot 2 langsung di
atas penum pLk atas penumpuk
¥ ¥
Tururkan Robot 1 ke Gerakkan Robot 2 langsung
[ LT L ol atas Korweyor 2
¥ ¥
SUSUN tem pengerjaan Turunkan Raobot 2 ke Karweyor
F
T ¥
Angkat Robot 1 langsung di Susun item pengerjaan
atas perumpuk
v

Gerakkan Robot 1 ke posisi Angkat Robot 2 ke posisi
tunggu tunggu
L I

-

|':. Operasi ctomatis El
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»ﬂ Rangkuman

Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

+ Gambaran Umum Modul simple motion
* Perbedaan antara Modul simple motion dan modul pemosisian biasa

« Contoh Praktis Modul simple motion

Poin penting

Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal isinya.

Gambaran Umum Modul Modul simple motion adalah modul intelligent function yang digunakan untuk menyediakan
simple motion kontrol pemosisian sederhana dengan menggunakan perintah dari CPU PLC.

Perbedaan antara Modul Modul simple motion adalah modul pemosisian lebih canggih yang kompatibel dengan

SR UL EDRUGE T modul pemosisian standar. Modul simple motion menyediakan kontrol pemosisian standar

pemosisian biasa serta kontrol canggih lainnya yang tidak tersedia pada modul pemosisian biasa seperti
kontrol sinkron dan kontrol cam dengan nuansa modul pemosisian biasa.

Contoh Praktis Modul Modul simple motion dapat diterapkan pada sistem dalam berbagai aplikasi termasuk
simple motion penyegelan, meja X-Y dan lini angkut karena modul ini melakukan kontrol pemosisian
dengan mudah.
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> Konfigurasi Peralatan dan wiring

Pada Bab 2, Anda akan mempelajari konfigurasi peralatan dan tata letak wiring untuk sistem sampel.

m Konfigurasi peralatan untuk sistem sampel

Di bawah ini konfigurasi peralatan sistem sampel yang digunakan untuk kursus ini.

QO4UDEH

Q62P

QD77MS16
QY40P
QX40  Q35DB

Kabel USB
Perangkat lunak
— Instalasi Perangkat input
£ -
© Perangkat output
Perangkat Lunak Keteknikan Q é ( \ 6 ' \ < >
MELSOFT GX Works2
ety Tombol Bekerja/ Selama  Perintah  Perintah  Perintah
dapat diprogram Penghentian selama Lampu Tangan 1 Tangan 1 Tangan 2
Paksa Lampu berhenti  Membuka  Menutup Membuka
s PR L@ sSCNETIIH
® - %

- Penguat servo Penguat servo
Perangkat Lunak MR-}4W2-228 MR-J4W2-228
Penyiapan Servo

MR Configurator2
- -
Motor servo  Motor servo Batas Motor servo  Motor servo Batas
HG-KROS3 HG-KR053 Langkah Atas HG-KR0O53  HG-KR053 Langkah Atas
<X1> <Z1> _-Bata <Z2> <X2> —-é‘
v o S » - atas
axis 1 axis 2 Langkah Bawah axis 3 axis 4 Langkah Bawah

Dog titik-dekat

2®

Dog titik-dekat

4

Tombol
Mulai

Perintah
Tangan 2
Menutup

Penguat servo
MR-J4-10B

Motor serve
HG-KRO53

<Penggulung 1>
axis 5

Penguat servo
MR-J4-108

Motor servo
HG-KRO53
<Penggulung 2>
axis 6

o 000
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»m Tinjauan desain yang aman

Di sini, kita akan mempelajari prinsip desain yang aman untuk Sistem Kontrol Gerak.

Kita akan meninjau mekanisme penting yang berlaku untuk menghentikan sistem tanpa gagal dalam keadaan
darurat untuk mencegah terjadinya kerusakan pada perangkat dan sistem ketika masalah timbul dalam sistem.
Ada tiga langkah keamanan yang digunakan dalam sistem sampel pada kursus ini, yang dijelaskan di bawah.

Klik tombol yang Anda ingin Anda pelajari lebih lanjut. (Klik tombol "Tampilkan semua sirkuit" untuk memeriksa
perangkat tindakan keselamatan untuk semua sirkuit.)

) e

<5uplai daya servo > <caftu daya PLC>

QD7IMS16

AC(200V) AC(100V)

- i(d(] [EESDB

suplai daya

sirkuit utama Tombaol

Input penghentian
penghentian paksa

paksa q

Batas Langkah Batas Langkah
Bawah Atas

e catu daya sirkuit ltem penaeriaan
Kontaktor kontrol - P ] L
magnet (MC) IALLLS SIS SIS

|
I Sin

—

catu daya sirkuit
Kontaktor kontrol

magnet (MC)
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Di sini, kita akan mempelajari instalasi PLC dan penguat servo yang dilengkapi dengan Modul simple motion.

m Instalasi PLC

)

Berikut ini adalah diagram instalasi PLC yang dilengkapi dengan Modul simple motion.

dan untuk mempermudah dalam mengganti komponen bila diperlukan.

beberapa kasus tergantung konfigurasi sistem yang sedang digunakan.

Instalasi PLC
Bagian atas panel atau saluran kabel

" 30 mm

Unit dudukan

S y WL

i | 18 inci 80 mm (3,15 inci)
s man el atau lebih
(Catatan-1) PR i

/// Panel — ].j — Pintu
.

—

| 70 mm
' D77MS | (2,76 inci) _
| Q | /// atau lebih / (3,86 inci)
" l . ] [ | L / Ty
#+ 5 mm (0,20 inci) =+ 5 mm (0,20 inci)
atau lebih (Catatan-2) atau lebih

(Catatan-1): Untuk saluran kabel dengan ketinggian 50[mm] (1,97 inci) atau kurang.
40[mm] (1,58 inci) atau lebih untuk kasus lainnya.
(Catatan-2): 20 mm (0,79 inci) atau lebih bila modul yang berdekatan tidak dilepas dan kabel ekstensi tersambung.

Perhatian

bagian bawah menghadap ke bawah.
« Gunakan pada lingkungan dengan suhu kamar mulai dari 0°C hingga 55°C (32°F hingga 131°F).

Biarkan terbuka sejumlah ruang yang ditunjukkan dalam diagram bawah baik di atas maupun di bawah modul dan di
sekitar struktur dan komponen untuk memastikan cukupnya ventilasi guna mencegah terjadinya panas yang berlebihan

Anda mungkin perlu mengosongkan lebih banyak ruang daripada yang ditunjukkan dalam diagram di bawah ini dalam

* Pasang PLC ke dinding vertikal untuk memastikan arahnya sudah benar dengan bagian atas menghadap ke atas dan
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@XEEI instalasi penguat servo ) oo

Di bawah ini petunjuk tentang cara memasang penguat servo.

Instalasi penguat servo Jika memasang dua unit atau lebih yang
terpasang bersama-sama
Kotak kontrol Kotak keontrol Kotak kontrol

40 mm (1,57 inci) Ruang kabel 1mm 100 mm (3,94 inci) atau lebih
atau lebih (80 mm (3,15 inci} atau lebih) Atas (0,04 inci)_ . 1 mm (0,04 inci)

10 mm 10 mm

(039 inci) (0,39 ini) 1 30 mm

, ] | 18inch) b (1,18 inci)
atau lebih *}  atau lebih {.':altau ;gﬁlﬂ i atau lebih

30 mm

40 mm (1,57 inci) 40 mm (1,57 inci)
atau lebih atau lebih

Perhatian Perhatian
* Pasang penguat servo ke dinding vertikal untuk memastikan arahnya  « Saat memasang penguat servo berdekatan, sisakan
sudah benar dengan bagian atas menghadap ke atas dan bagian ruang kgsgng sehesar 1 mm di antara penguat servo
bawah menghadap ke bawah. yang berdekatan dengan mempertimbangkan
* Gunakan pada lingkungan dengan suhu kamar mulai dari 0°C hingga toleransi pemasangan.
55°C (32°F hingga 131°F).
= Gunakan kipas pendingin untuk mencegah sistem mengalami panas
yang berlebihan.
« Berhati-hatilah agar benda atau bahan asing masuk ke perangkat
selama perakitan atau dari kipas pendingin.
» Gunakan sistem pembersihan udara jika memasang penguat servo di
lokasi yang mengandung gas beracun atau sangat berdebu (untuk
memasukkan tekanan normal dari luar kotak kontrol untuk
meningkatkan tekanan internal sampai lebih tinggi daripada tekanan
eksternal).
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»m Wiring perangkat
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Pertama, kita akan menyelesaikan wiring ke PLC, penguat servo, dan motor servo.
Berikutnya, kita akan mempelajari wiring perangkat dalam sistem sampel.

1/2

m Koneksi ke perangkat 1/0 eksternal

)

tindakan keselamatan untuk semua sirkuit.)

40

DTTkAS16G
Ej‘l’#cI%P

Klik tombol contoh koneksi yang ingin Anda periksa. (Klik tombol "Tampilkan semua sirkuit” untuk memeriksa perangkat

Koneksi antara Penguat servo dan
perangkat input eksternal
Koneksi antara Modul Gerak Sederhana
dan perangkat input eksternal
Koneksi antara perangkat lain dan
perangkat I/O eksternal

Kabel USB

Perangkat lunak

Instalasi Perangkat input

Tampilkan semua sirkuit

Perangkat output

Perangkat Lunak
keseknikan Pangontrol ~ @

yang dapat diprogram
MELS2FT G WiorksZ Tombo l.
Penghentian

SR, Paksa

@ M 0

Selama Perintzh
I-E”"”F"'-'_ Tangan 1
berhenti  pembuka

£7 SSCNETII/H

Bekerja/
selama Lampu
operasi

Perangkat lunak
penyiapan penguat
servo MR
Configuratord

Penguat servo
MR- W2-22B

Fotor servo
Hiz-KRO53
<L

Sumbu 4

Motor servo
HG-KRO53
I

Motar servo
HG-KROS3
K1

N ——
otorservo | Baras Langkah
HiG-KRO53 Atas

«Z1>» i
Batas Langkah

Bawah Sumbu 3

Surmbu 1 Surmbu 2

Perintah
Tangan 1
Merutup

A b

Perintah Perintah Tormbol
Tangan 2 Tangan 2 Felulai
Pembuka  Menutup

Penguat servo
FAR-14-10B

Penguat servo
BAR-14072- 228

Motor servo
HG-KR053
“Penggulung 1=

—i
Batas Langkah

Atas
—-—

Batas Langkah
Bawah

Penguat servo
hR-14-108

Motor servo
HG-KRO53
<Penggulung 2
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2/2

Perangkat lunak

Perangkat Lunak
kisseknikan Pengontrol
vang dapat diprogram

MIELSCFT G Wiorks2

= i.
F'erangi:a-t lunzk
penyiapan penguat
servo MR
Configuratord

Koneksi antara perangkat lain dan
perangkat /O eksternal

Kabel USB

Instalasi

Perangkat input
Perangkat output I

Torrbol
Penghentian

Bekerja/ Selama  Perintzh Perintah Perintah  Perintah Tormboal

selama Lampu  Lampu Tangan1  Tanganl Tangan2  Tangan 2 hlulai
operasi berhenti  Membuka  Menutup  Membuka  Menutup

Paksa )
47 SSCNETIII/H

Penguat servo

Penguat servo
MR-14-10E

Penguat servo
MAR-1442-22B

MR- 48W2- 226

—i_—

Batas Langkah Motor servo

HG-KR053
“Penggulung 1%

Motar servo Wotor servo _gc_a;Langkah Motor servo Motor servo
HiG-KR0S3

HG-KR053 HG-KRO53 3 HG-KRO53
<X1» Z1> [- <> <Z2» '
Batas Langkah

Batas Langkah
Sumbu 4 Bawah

Surbu 2 Bawah Sumbu 3
Surnbu §

Sumbu 1

Dog titik-dekat Dog titik-dekat

Tampilkan semua sirkuit

Fenguat servo
hR-14-108

Motor servo
HiG-KR053
<Penggulung 2

Surmbu 6
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Catu daya tersambung ke penguat Servo dengan konektor , untuk sirkuit daya utama dan sirkuit daya.

Pastikan untuk menyambungkan pemutus arus dengan penutup tercetak (MCCB) ke bagian input dari catu daya.

Pastikan juga untuk menyambungkan kontaktor magnetik (MC) antara catu daya sirkuit utama dan terminal L1, L2, dan L3
pada penguat servo, dan sambungkan dengan kabel sehingga catu daya sirkuit utama dimatikan ketika kontaktor magnetik

(MC) DIMATIKAN oleh alarm.

Diagram wiring ditunjukkan di bawah ini untuk catu daya tiga fase, 200 V AC hingga 230 V AC untuk unit MR-J4W2-22B.

Pemutus arus dengan

5
0

Batas langkah atas (untuk 2 axis)
Batas langkah bawah (untuk 2 axis)
Dog titik-dekat (untuk 2 axis)

penutup tercetak (MCCRE)
Sinyal alarm
4. & Kontaktor
'11‘ magnet N
" o . [
Sirkuit uta T [ Al
irkuit utama " | j

Sirkuit kendali K

Kabel catu daya motor servo E]EE

- —
' Kabel enkode
=

Motor servo

[ L

|
=) =j=)

=3

r
Motor servo #

Sambungkan terminal pengardean pada motor servo ke
CNP3A, CNP3B, dan terminal arde pelindung CNP3C.
Sambungkan terminal pelindung arde (PE) di bagian
bawah permukaan depan penguat servo ke terminal
pelindung arde (PE) pada kotak kontrol untuk
mengardekan penguat servo.
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Di sini, kita akan mempelajari metode untuk menyambungkan Modul simple motion dan penguat servo.

Penguat servo model MR-J4W2-22B dilengkapi dengan antarmuka SSCNET III/H.

SSCNET II/H menyediakan komunikasi kecepatan tinggi, dupleks penuh dengan imunitas noise yang sangat baik
menggunakan sistem komunikasi optik.

Ada kabel khusus yang disediakan untuk menyambungkan perangkat. Kabel ini dilengkapi dengan konektor yang dapat
dicolokkan dan dicabut dengan mudah.

Modul simple motion Penguat servo (axis 1, axis 2) Penguat servo (axis 3, axis 4)

z sscnverivy IS 47 sscnerivy B
| ersmrreow T
PR CN1A

" Pastikan untuk mematuhi tindakan pencegahan di bawah saat memegang kabel
SSCNET IIL
+ Hati-hati jangan sampai membentur kabel secara paksa atau menekannya,
menariknya, menekuknya secara tajam, memuntirnya, atau menindihnya karena
melakukannya dapat menyebabkan kabel internal untuk menjadi berubah bentuk
atau tertekuk, yang dapat menyebabkan gagalnya komunikasi optik.
Hati-hati jangan sampai menggunakan kabel serat optik di dekat api atau pada suhu
tinggi karena terbuat dari resin sintetis yang bisa berubah bentuk jika dipanaskan,
yang dapat menyebabkan gagalnya komunikasi optik.
Hati-hati jangan sampai membiarkan kotoran dan benda asing lainnya menumpuk
pada kedua ujung kabel serat optik karena bisa menghalangi transmisi cahaya dan
menyebabkan perangkat tidak berfungsi.
Jangan coba melihat langsung cahaya yang dipancarkan dari konektor atau ujung
terminal kabel.
» Demi keamanan dan perlindungan, tempatkan tutup yang diberikan pada konektor
yang tidak terpakai (CN1B) pada penguat servo axis akhir untuk memblokir cahaya
yang memancar.

Metode penyambungan

Tab
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Unit tampilan untuk Modul simple motion ditampilkan di bawah ini. (Untuk QD77MS516)

Tampilan LED dapat digunakan untuk memeriksa kondisi dan status pengoperasian untuk Modul simple motion dan axis
pengoperasian.

Tampilan LED Detail

LED indikator RUM LED tampilan surmbu Kesalahan timer watch dog

LED indikator ERR L kegagalan perangkat keras

Modul beroperasi secara normal

Kesalahan sistem

Selama sumbu berhenti, selama
sumbu siaga
Konektor If O eksternal

Selama sumbu beroperasi

Kesalahan sumbu

Konektor kabel
SSCMET IN Kegagalan perangkat keras

Pelat nomor seri
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»m Unit Tampilan untuk Penguat Servo
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Unit tampilan untuk penguat servo ditampilkan di bawah ini. (Untuk Tampilan
penguat servo model MR-J4W2-_B)

Unit tampilan menggunakan tampilan tujuh-segmen untuk
menunjukkan kondisi servo axis dan memberikan pemberitahuan alarm.

A T Penutup

dibuka .

Pengaturan kontrol axis

(1) Tampilan normal
Status dan kondisi pengoperasian sumbu akan ditampilkan sesuai urutan jika tidak ada alarm yang dipicu.

Setelah 1,6 Setelah 0,2 Setelah 1,6
detik detik detik

Tampilan
kosong

Tampilan Tampilan

kosong

Tampilan
status sumbu status sumbu
A B

| Setelah 0,2 detik

(S S —
Status  No. Sumbu
(1 digit) (2 digit)

.

"b": Menunjukkan siap-mati dan status servo-mati.
"c"i Menunjukkan siap-nyala dan status servo-mati.
"d": Menunjukkan siap-nyala dan status servo-hidup.

1/2

Pengaturan No. axis

Komunikasi USB

[»
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“ Unit Tampilan untuk Penguat Servo i gz@

(2} Tampilan alarm
Bila alarm muncul, setelah status alarm ditampilkan, nomor alarm dua-digit dan kode detail alarm satu-digit akan

ditampilkan. Contoh yang ditampilkan di sini menunjukkan bahwa "AL 16 encoder initial communications error 1"
telah terjadi pada sumbu A dan "AL. 32 overcurrent error” pada sumbu B.
Setelah 0.8 Setelah 0,8 Setelah 0,2 Setelah 0,8 Setelah 0,8

— detik detik detik deti
Tampilan | Tampilan Tarnpilan Tarnpilan Tampilan | Tampilan
status sumbu / Mo, alarm kosong status sumb Mo, alarm kosong
A sumbu A B sumbu B

_I Setelah 0,2 detik

O — N
Status Ma, Sumbu Ma, Alarm Detail Alarm
(1 digit) (2 digit) (2 digit) (1 digit)

!

"n": Menunjukkan bahwa alarm telah dihasilkan.

m
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Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

Tinjauan desain yang aman

Instalasi PLC

Instalasi penguat servo

Wiring penguat servo

Wiring SSCNET III/H

Unit Tampilan untuk Modul simple motion
Unit Tampilan untuk Penguat Servo

Poin penting

Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal isinya.

Tinjauan desain yang Kita akan meninjau mekanisme penting yang berlaku untuk menghentikan sistem tanpa

gagal dalam keadaan darurat untuk mencegah terjadinya kerusakan pada perangkat
dan sistermn ketika masalah timbul dalam sistem.

diman

Instalasi PLC Biarkan terbuka sejumlah ruang yang cukup baik di atas maupun di bawah modul dan
di sekitar struktur dan komponen untuk memastikan cukupnya ventilasi guna
mencegah terjadinya panas yang berlebihan dan untuk mempermudah dalam
mengganti komponen bila diperlukan.

Instalasi penguat servo = Pasang penguat servo ke dinding wvertikal untuk memastikan arahnya sudah benar

dengan bagian atas menghadap ke atas dan bagian bawah menghadap ke bawah.

= Gunakan pada lingkungan dengan suhu kamar mulai dari 0°C hingga 55°C (32°F
hingga 131°F). (Mulai dari 0°C sampai 45°C (32°F sampai 113°F) jika penggunaan
penguat servo ditumpuk bersama-sama.)

= Gunakan kipas pendingin untuk mencegah sistem mengalami panas yang berlebihan,

= Berhati-hatilah agar benda atau bahan asing masuk ke perangkat selama perakitan
atau dari kipas pendingin.

» GQunakan sistem pembersihan udara jika memasang penguat servo di lokasi yang
mengandung gas beracun atau sangat berdebu.

= Penguat servo kelas 200-V dengan nilai daya 3,5 kW atau kurang dan penguat servo
kelas 100-Y dengan nilai daya 400 W atau kurang dapat dipasang berdekatan.
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= 5aat memasang penguat servo berdekatan, sisakan ruang kosong sebesar 1 mm di
antara penguat servo yang berdekatan dengan mempertimbangkan toleransi
pemasangan.

Catu daya tersambung ke penguat Servo dengan konektor untuk catu daya sirkuit
utama dan catu daya sirkuit kontrol.

= Pastikan untuk menyambungkan pemutus arus dengan penutup tercetak (MCCE) ke
Jalur input dari catu daya.

Pengabelan penguat servo

Pengabelan SSCMET II/H « Sambungkan Modul Gerak Sederhana dan penguat servo bersama-sama
menggunakan kabel SSCMET III/H.
« S5CNET III/H menyediakan komunikasi kecepatan tinggi, dupleks penuh dengan
imunitas kebisingan yang sangat baik menggunakan sistem komunikasi optik.

Unit tampilan Modul Tampilan LED dapat digunakan untuk memeriksa status operasi untuk Modul Gerak
Gerak Sederhana Sederhana dan sumbu pengoperasian.

Unit Tampilan untuk » Unit tampilan penguat servo terletak di dalam penutup di atas permukaan depan unit.

Penguat Servo = Unit tampilan menggunakan tampilan tujuh-segmen untuk menunjukkan kondisi servo
sumbu dan memberikan pemberitahuan alarm.
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Pada bab 3, Anda akan mempelajari cara menyelesaikan pengaturan untuk sistem Modul simple motion dan berbagai
parameter.

Pembuatan proyek GX Works2 )

Cobalah buat sebuah proyek baru di GX Works2.
Periksa untuk memastikan apakah pohon proyek dibuat ketika Anda menyelesaikan pengaturan di bawah ini.

T MELSOFT Series GX Works?

New Project

Simple: Project [P 2y~ Co 2) | &b~
+ Parameber
Inteligent Function Module
{ ¥ clobal Device Comment
|QCPU (Q mode) 4 (@ Program Setting
= #3 pou

[ Use [abel
PLC Series:

PLC Iype: =1 {3 Program
<4 MAIN
|QNLDEH :] Local Device Comment
! e M
Device Intial Yalue

Language:
|Ladder
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Di bagian ini, kita akan mencoba menambahkan Modul simple motion ke proyek GX Works2.

Klik-kanan pada intelligent function module di [Project] pada GX Works2, pilih [New Module..] dan kemudian atur Module
Model Type, Module Name, dan Specify start XY Address di layar "New Module" untuk menambahkan Modul simple
motion ke proyek.

4] [PRG]Write MAIN 1 Step L

Klik-kanan

i Mew Module., ..
+ a Program Satking
= pou

Inteligent Function Module Parameter List...

= ._‘_1 Frogram Read Gx Configuratar-QF Data, .,
44 MAIN
) Local Device Com
+ A Device Memory

Property...

Module Selection
Module Type |simple Mation Module QD77MS telah ditambahkan.

+ &% Par
Module Name |QD77M54 | - g Irteligent MBnction Module
+

Mount Position I}_ Global Device Comment
- + Program Setting
d Maunted Slat Ma, 1 _,J: Acknowladge 11O Assigrmant H % P(:_T

¥ Specify start XY address | 0010 (H) 1 Slok Occupy [32 points) -9 ;w’"

{53 Local Device Comment
Title setting - Device Memory
Title (™ Device Initial Yale

oK I Carcel
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Di layar Parameter PC, periksa dan atur jenis model, nama model, jumlah poin I/O yang telah digunakan, dan nomor I/O
awal untuk masing-masing modul dalam unit dasar.

[Pua b @ | &b 0 Parameter Setting
- [y Parameter
PLC Parameakar
+ Metwork. Parameter
1 Remote Password
(&) Intelligent Function Module

LC Name JPLC System |PLCFile |PLCRAS |Boot Fle |Program |FC |Device J1/O Assignment [Muikiple CPU Setting

Periksa untuk memastikan bahwa informasi

+ (| 0010:QD77MS4 wee o] modul tercermin dengan baik untuk semua e e e s
Y Global Device Comment Modul simple motion yang ditambahkan.
ﬁ Program Satting ‘ ' =

4 pou

H
K0TV

= ) Program r:ﬂu e
Figad

P

.‘::.qu

4 MAIN
{7 Local Device Comment A
8 Device Me ) : ] :
_ M: ]rﬂr.:::m Periksa untuk memastikan bahwa informasi
modul tercermin dengan baik untuk semua

Modul simple motion yang ditambahkan.

et O E (ENENE C

o

Exgort b S5 Pe | Jempcrt Mkl CPU Pararmate | Binad PLC Dt
) Pt ilhindel b il i b i TRl TP
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Sambungkan modul CPU PLC dan port USB pada PC bersama-sama dengan menggunakan kabel USB.

PC

Modul CPU PLC )

Modul simple motion
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ﬂ Pengaturan Koneksi untuk Koneksi GX Works2 dan CPU PLC

) ood

Setelah Anda selesai menyambungkan PC dan CPU PLC bersama-sama, selanjutnya lengkapi pengaturan untuk koneksi GX

Works2 dan PLC.

Anda tidak akan dapat memulai komunikasi secara otomatis hanya dengan menyambungkan GX Works2 dan PLC

bersama-sama menggunakan kabel USB.
Agar komunikasi dapat bekerja dengan baik, lengkapi "Connection Destination".
Contoh layar pengaturan untuk Mengatur Connection Destination ditampilkan di bawah ini.

§ Mavigation R x Transler Selup Connection]
) QC-Link ) Serimg MET(I)
[F iy 2 Bo 3 EE MELODM)  poad Bowd huwd Bus Bowd Bawd
Current Conneckion USE
Connection] I"' ! . | '
(21 CC IE Cont Colimk Ethiernest 24 CC IE Pasld
cchule NET/ 10} odule Fiocule Master fLocal ;m
Maduls Maduls plead Moduls | ®|
All Conned PLC Mode | QCPU (G mode)
¥ Connection]
o Spect kb 3 Char 3
LIZIIITE (Single Metwark) [Ca-sxisbence Weteork) PU [Dvect Coupled iting ‘
i Prnh:t Corraction Test I
i 1mmqu:.1|3ﬂ nau-.r1m:|ﬂ
A Type [
e O 85 830 483 3
i Detsl |
CCRECont  CC IE Peld Ethessrest CC-Link C24
a Connection Destination HET|10H) | System bmage. J
Prone Lire Conmecbion (C24) |
CC BE Cont CIEFisk]  Etherret Cic-Link cad )
HNET[10(H) Carvel
Acresang Host SEabon L
Mukipls CPU Setting
i,
Mol SpescFied
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»m Menulis ke PLC

Parameter PC dan pengaturan lainnya yang diatur dalam GX Works2 ditulis ke CPU PLC.

Sebelum menulis data ke CPU PLC, periksa untuk memastikan apakah modul CPU dihentikan dan apakah PC dan modul
CPU terhubung bersama-sama dengan benar.

Setelah memilih [Online] — [Write to PLC...] di GX Works2, klik [Parameter+Program] dan kemudian klik [Execute] untuk
mulai menulis data ke CPU PLC.

oject) - [[PRG]Write MAIN 1

| Qnline i Debug  Diagnostics ]
’l Read from PLC...

IR Write to PLC...
‘erify with PLC...

Remote Operation. ..

) ood

Online Data Dperation
Corectan Chanrel List
| Sorial Port: PLC Moduile Connection(Use)

) SR
il Puc Module |19

Title [
i edet pata

= Write i Yerfy

| Executnn Target Datal

 pebete

I Ye )

Pwametor+frogram |  Select 88 | Cagoel Al Selections |
Tithe

Target  Datal Last Change

Password/Keywaord
PLC Memory Operation

Delete PLC Data...
PLC User Data

I PLC et Freimote Pansver dfSembch Settrg

- ) Gobsl Device Commert
) COMMENT
- B Device Momory

EMIH 201000111 16:51:04

Necessary Settingl Mo Settng [ Aksady St )

=t

Set F it s neadad]

L=ty |:E| 120725 D8 34:16

2010/01/16 16:04:08

201000111 16:51:00

I Alrsady Set )

Frae Wolume
106,108

PLC User Data Wit Tite

Pormat A<

Clear PLC Memory

ﬁrrm PLﬁ
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> Menyimpan Proyek GX Works2

) ﬂﬂﬂ

Bila ingin menyimpan proyek baru, tetapkan nama file.

yang mudah dikenali dengan mudah lainnya).
File disimpan dengan ekstensi file ".gsxw.".

Save o I.___] geaining

Di sini, kita akan mencoba untuk menyimpan proyek GX Works2 yang telah dibuat.
Jika Anda keluar dari GX Works2 tanpa menyimpan proyek, pengaturan yang telah Anda buat akan dibuang tanpa disimpan.

Sebaiknya pilih nama yang dapat digunakan untuk mengenali isi proyek (menggunakan detail kontrol, nama sistem, atau teks

My Docurments

My Compubes

Jalur folder penyimpanan *Waijib diisi
Tentukan folder tempat untuk menyimpan.
(Panjangnya hingga 200 karakter termasuk
nama file dan ekstensi.)

Daftar File
Jika ada satu atau beberapa file dalam folder

yang sama, simpan jalur folder, file itu akan
diberikan dalam bentuk daftar.

«

by Matvecrk File paame

k-leanmg_sarph_ploglan j]

Places

Cancel

Ttk |~: onveyance_system

Switch the window by clicking this button
Save ar a'Workspace Fomat Project | wihan ypou wank 1o uge woikspace fomst progect,
MELSOFT Navigator doss ot suppor this foimat, )

Nama File *Wajib diisi
Tetapkan nama file. (Panjangnya hingga 32
karakter , tidak termasuk ekstensi file.)

Judul

Tetapkan judul. (Panjangnya hingga 128
karakter.)

Gunakan ini bila Anda ingin memberi nama
yang melebihi 32 karakter. (Anda bisa
melewatkan judul jika diinginkan karena tidak
diperlukan.)
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Di bagian ini, kita akan mempelajari cara memulai Simple Motion Module Setting Tool dan membuat proyek baru.
Setelah mengeklik dua kali pada Simple Motion Module Settings di bawah [Project] di GX Works2 dan memulai Simple
Motion Module Setting Tool, klik [Project] — [New...] di Simple Motion Module Setting Tool.

— GX Works2 — ——  Simple Motion Module Setting Tool

| Navigation rx
®: MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool

o RN WEIAR. | project | Edt view Online

+ Poar armet er . | N
: EW| i
= g Intefligent Function Module E D —

=i 0010:Q077M54
Bl Sirols Maticn Modules Setting
&0 Auto_Refresh
¥ Global Device Comment
+ ¥y Program Setting
= &9 PaU
- .:'j Program
48 MAIN

H : |c7TEs |
g Perlu diperhatikan bahwa parameter dan

pengaturan lainnya yang diatur dalam GX _

Works2 tidak akan tercermin dalam proyek pess 10010 @0 1 Shot Ocrupy [32 points)

Alat Modul simple motion.
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fm Pengaturan Modul simple motion ) 000

Terdapat tiga jenis data yang digunakan dalam parameter yang diperlukan untuk kontrol pemosisian dengan Modul simple
motion :

Data pengaturan, data kontrol, dan data pemantauan.

Data pengaturan diatur secara terpisah untuk masing-masing axis menggunakan Alat Pengaturan Modul simple motion.

Data Parameter Parameter
pengaturan pemosisian F 2y o H: Gy 2| &b |
—— Parameter OPR - a Inteligent Function Module
- = ,_‘. 0010 QD7 M54

+ Sysbem Setting

[ = Parameter

[ Servo_Parameter

=% Positioning Data

+ (44 Block Start Data

s Synchronous Control Parameter

— Parameter servo

Data pemosisian —
Parameter .

kontrol sinkron F ; ;;:Itz:tﬂ
. Digital Oscilloscope
Data kontrol Data kontrol
sistem
Data kontrol
axis
Data kontrol

sinkron

Perintah kontrol yang dibuat menggunakan data kontrol dihasilkan oleh program PLC.

Data

pemantauan

Data monitor dapat diperiksa pada program PLC dan pemantauan Alat Pengaturan.
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} Pengaturan sistem (pengaturan SSCNET)

) ood

Di bagian ini, Anda akan mempelajari cara mengatur pengaturan konfigurasi sistem untuk Modul simple motion.
Klik dua kali pada [System Settings] - [System Structure] di jendela Proyek Simple Motion Module Setting Tool untuk

menarik konfigurasi sistem.

Klik dua kali [SSCNET Setting] pada diagram konfigurasi sistem Simple Motion Module Setting Tool untuk membuka opsi

yang memungkinkan Anda untuk memilih jenis komunikasi SSCNET.

¥ MELSOFT Serfes Simple Motion Module Setting Tool (Unset Profect) - [0010:QD7 TMS4[]-System Struciure]
P Broject Edt Yiew Onine Took Window Help

Hat=] . 1FA ool [l momms=p

: Navigation # X i 0010:007TMS4[}-System 5. |

RN |
- |2} Intedgent Funchaon Modul .
= i 0010:Q07TMS4 Klik d

Buffar Marmor
MAN-PLS Input Logic
_:':'E Servo_Par - MAN-PLS/Sync, Encoder (IMNC) Irput
% Positanang Data ._* MAMN-PLS Input Sedection
1y Block Start Dl
w8 Syncheoraus Control Paramaber
o Com Data

Forced Stop Input

B o ncosce
gl O [ SSCNET Setting ] 1 SSCNET TIMH

1

| SSCNET I

Operabe a5 MR- I compatibilcy mode wihen MR- H servo
amplifers are connected to SSCNET 111 system.

Howsever, on alarm mary ooou when the MR- (W) wiach was
once connected bo SSCHNETITIM & conneched to SSCMETIIL.
Flesse refer to the roubleshooting of MR- servo amplifier
nstruction manual for the detais.
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> Pengaturan sistem (Pengaturan penguat servo)

Di sini, kita akan mempelajari cara mengatur pengaturan konfigurasi sistem untuk Modul simple motion.
Klik dua kali pada [System Settings] - [System Structure] di jendela Proyek Simple Motion Module Setting Tool untuk
menarik konfigurasi sistem.

) ood
1/3

Untuk mengatur penguat servo, klik dua kali pada ikon penguat servo untuk axis yang ingin Anda diatur dalam konfigurasi
sistem.

B MELSOFT Series Simple Motion Module Sefting Tool (Unset Project) - [0010:Q07 TM54[]-System Structure] ZEWE' PEHQETUFEH penguat
i Project  Edk View  Oniine  Took  Window  Help _ & » |servo untuk Sumbu 1
A F o e e sl ftefco g (oM D Amplifier Setting[Axis #1] X
" i 0010007 IMS - Systems.. | Serva denpifier Tnformatian

Project
- oo Anpfe sores [T -]
I 2 Ly |2 L

= {53 [nkeligent Furction Module smplfier Cperation Mode | Srandard |

=1 Jy 00 10:007 G

i o < = [~ Lse a5 Yirtual Sz IFi
Klik dua kali : G & rea Amolbfisr
i ’ L = WERR] | Servo Parameter

Y Perameker MR Corfigurator starts, ard servo

- servo_Paremeter — | ServoParameler)  parametsrs can be set
% Poskioning Data . | Seting E_IHF! Curﬁmramd;is rﬂ-tﬁistalhd, display
I_'r,x‘t Block Stark: Data & servo parameter sething soreen,

|_';‘$ Synchronous Corbrol Parameser
8 Cam Data

W taritor

M Cigital Csciloszope

o ] coned

¥

[ SSCHET Setting ] : SSCHET III/H
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Pengaturan sistem (Pengaturan penguat servo)

[ SSCHET Setting ] : S5C

Atur Mo. sumbu kontrol yang tepat ke penguat servo berdasarkan konfigurasi sistem.

Momor sumbu kontrol ditetapkan secara terpisah untuk masing-masing penguat servo untuk mengidentifikasi sumbu
kontrol yang akan digunakan. Setiap nomor sumbu mulai dari Sumbu 1 hingga Sumbu 16 bisa digunakan apa pun
dari urutan sambungannya.

Hati-hati, jangan sampai menetapkan No. sumbu kontrol yang sama ke beberapa penguat servo di dalam sistem servo
sama karena pengoperasian sistem ini akan gagal.

Untuk penguat servo, atur Mo. sumbu kontrol servo menggunakan kombinasi pengaturan untuk sakelar putar
pemilihan sumbu (SW1) terletak di dalam penutup depan pada penguat servo dan sakelar pengaturan nomor sumbu
bantu (SW2-5, SWZ2-8).

Sakelar putaran pemilihan z Sakelar putaran pemilihan

sumbu (SW1) "' sumbu (SW1)
Modul Gerak Sederhana
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Untuk penguat servo, atur No. sumbu kontrol servo menggunakan kombinasi pengaturan untuk sakelar putar
pemilihan sumbu (SW1) terletak di dalam penutup depan pada penguat servo dan sakelar pengaturan nomor sumbu
bantu (SW2-5, SWZ2-8).

Sakelar putaran pemilihan z Sakelar putaran pemilihan

sumbu (SW1) 1 sumbu (SW1)
Modul Gerak Sederhana

Sakel t Penguat servo Penguat servo Sakelar pengaturan nomor
Sl AL AR 2 MR-J4W2-228B MR-J4W2-228B

sumbu bantu (SW2) sumbu bantu (SW2)

8 0e 08 e

Sumbu 1 Sumbu 2 Sumbu 3 Sumbu 4
(Sumbu A) (Sumbu B) (Sumbu A) (Sumbu B)

* Pastikan untuk memulai lagi sirkuit listrik dan daya sirkuit kontrol dari penguat servo setelah melakukan perubahan apa
pun pada sakelar putar pemilihan sumbu (SW1) dan sakelar pengaturan nomor sumbu bantu (SWZ2).
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} Pengaturan Parameter Servo ) l: /l:; o

Atur parameter khusus untuk penguat servo pada masing-masing axis.
Disarankan agar Anda menggunakan perangkat lunak penyiapan penguat servo MELSOFT MR Configurator2 untuk
mengatur parameter servo.

. Farameler SEITTHE
Ampiier Scitieg Axds ¥1] _.-!:_

1] Acist E[ +kead [B) Set ToDefault o verfy [ Parameter Copy [ Farameter Block

Rotaticn direction('POL])
Riotation direction selection

] . Tough drive
Klik dua kali Drive racordd COWY g, ehuring twil. pls. ingad, OWdie. during rev. pls. ingut ﬂ
Comparesnt parts|
Fasition control Forced Stopl*A0PT)

=] Servoadjustrent _
Basic Servo forced Sop selection

Exkersion Enabled (Use forced stop input EMT or EM2)
Fiker 1 Enabled (LUse forced stop input EMI or BM2)
Fiter 2 Dizabdad (The force stop input EW and EM2 are not wused)
Fiker 3

talibur Fimms P

Sangat berhati-hatilah dengan parameter berikut saat mengatur Pengaturan parameter servo menggunakan MR Configurator2

pengaturan parameter servo. (Biasa--Pengaturan Dasar)
Item parameter Penjelasan Fungsi Milai awal Nilai pengaturan untuk
Sistem Sampel

Palcai opsi ini untuk mengatur arah putaran motor servo saat
dipindahkan oleh perintah putaran ke depan. Arah putaran
dapat berlawanan arah jarum jam (CCW) atau searah jarum jam
(CW) seperti yang terlihat dari sisi muatan (sisi yang menempel

ke mesin). CCW for forward CCW for forward
rotation command, rotation command,
CW for reverse CW for reverse

Pemilihan arah rotasi
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Pengaturan parameter servo menggunakan MR Configurator2

Sangat berhati-hatilah dengan parameter berikut saat mengatur
pengaturan parameter servo. (Biasa--Pengaturan Dasar)

Item parameter Penjelasan Fungsi Milai awal Nilai pengaturan untuk

Sistem Sampel

Palal opsi ini untuk mengatur arah putaran motor servo saat
dipindahkan oleh perintah putaran ke depan. Arah putaran
dapat berlawanan arah jarum jam (CCW) atau searah jarum jam
(CW) seperti yang terlihat dari sisi muatan (sisi yang menempel
ke mesin). CCW for forward CCW for forward [
e e s e rotation command, rotation command,
@) CW for reverse CW for reverse
command command
Berlawanan arah jarum jam Jarum jam (CW)
Kita sekarang akan meninjau arah rotasi dari spesifikasi mesin.
Masing-masing sumbu dalam sistem sampel dibuat berotasi
dengan arah berlawanan jarum jam (CCW) menggunakan
perintah rotasi maju.
HIDUPEAN opsi ini untuk mengaktifkan penggunaan input Enabled Disabled
Pemilihan penghentian |penghentian paksa sinyal (EM2 atau EM1). (Baik input (Baik input penghentian
paksa servo Milai awal ditetapkan ke [Enabled] demi keamanan. Untuk penghentian paksa paksa EM2 atau EM1
menonaktifkan sinyal dalam sistem sampel, atur opsi ke EM2 atau EM1 tidak digunakan,)
[Disabled]. digunakan.)

} Pengaturan Parameter Servo ) 006
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»m Pengaturan parameter ) 000

Di sini, Anda akan mempelajari cara mengatur pengaturan konfigurasi sistem untuk Modul simple motion.
Atur parameter pada penyalaan awal sistem berdasarkan pada peralatan mesin dan motor yang digunakan dan konfigurasi
sistem.

Hati-hati jangan sampai mengatur Basic Parameters 1 secara tidak benar karena dapat menyebabkan motor berotasi pada
arah yang berlawanan atau tidak beroperasi sama sekali.

) 0010:Q077TMS4[}-Parameter |

Display Fiter [ Display Al | Compute Bask Parameters 1 |

Temn Aus #1 A #2 Ads #3 Auis #4

- mmummu“m system is started up.
Sesic perameters 1 (mnmmwmmncummm)mmmcom
Pr.i:Unit setting [o:men 1.o.] O:omen 0:rmm 0:rem
Pr.2:No. of pulses per rotation 410 S 419404 S A0S A0S

Pr.3:Movement amount per 10000.0 pm 10000.0 prs 10000.0 pm 10000.0 pm

” SerO _Parameter Pr,4:Unk magrification 1ix] Times 1:x] Tenes 1:xi Tines Lixl Tnes
= L" Poskioning Data Pr.7:Bias speed ot start 0.00 menfreen 0.00 reenjren 0.00 menjmin 0.00 mendrrn
‘t Axrs#lPostvomthata - Basic parameters 2 Set according to the machine and applicable motor when system is started up.
5y 2 Axis #2 Positioning Data Pr.8:Speed Ikt value 600000 menfrmn 600000 mmfrn €000.00 menjmin 6000.00 menfrman
.."} Axis #4 Posit Daka Pr. 10:Deceler stion time 0 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms

3 Block - Set according to the system configuration when the system is started up.
s’ Suaae Taia Detalled paremeters 1 (This parameter become valid when the PLC READY signal [Y0] turns from OFF to ON)
+ 35 Synchronous Control Parameter

q Cam Data

0.0 ym 0.0 ym 0.0 ym 0.0 pym

Pr. 1 1:Backiash compersation
amourt
Monitor Pr.12:5oftware stroke kenkt upper

ek vahoo 2147483647 e 2147482647 2147483647 pm 2147482647 ym

Digital Oscilloscope
::3'5“"’"""""" IoWer | 2147483648 2147483648 ym 2147483648 ym 214748364.8 um

e
£ 0:50t Software Stroke  00Set Software Strobe  0:5et Software Stroke  0:5et Software Stroke
ﬁ Pr.A4iSefmere sirclo Mk Lk to Cumrert Feed Lt to Curert Feed Lk to Curent Feed  Link to Cusrert Feed
Ve Valoe Vahse Yahue
Pr.15:Software stroke mt

voldjinvahd setting 0.Vald 0:Vald 0.vahd 0:Vald

Pr. 16:Commmand in-position width 10,0 pm 10.0 um 10.0 pen 10.0 pm
Pr.17:Toeque lenkt setting value 200 % 300 % 300 % 300 %

Pr.18:M code ON SignMl 0D | o \imiy Mode 0-WITH Mode 0-WITH Mode 0-WITH Made

timing
0:Standard Speed 0-Standard Speed 0-Randerd Speed 0 Randwd Speed
Pr.19:5peed swiching mode Switchang Mode Switching Mode Swstching Mode Switching Mode

Pr.20:Interpolation speed 0:Composie Speed 0:Componte Speed 0:Composte Speed 0:Composite Speed

Pr.21:Current food value duaring  O:hct Update of Currerd  O:hot Update of Current  O:Not Update of Current  0:Not Update of Current
speed control Feed Vo Feed Value Feed Voo Feed Vohue
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fm Pengaturan parameter (Roda gigi elektronik) ) l:/l:ﬂ

Sistem mekanik: (misalnya sekrup kepala bulat) yang tersambung ke motor servo menggunakan unit mm, derajat, dan
sebagainya. Kontrol pemosisian menggunakan unit sama dengan sistem mekanik.

Namun demikian, karena rotasi motor servo diukur dalam unit jumlah pulsa, jumlah dalam perintah yang dikeluarkan ke
motor servo harus dikonversi ke unit pulsa.

Setelah parameter roda gigi elektronik telah ditetapkan, Modul simple motion akan disiapkan untuk mengonversi perintah
posisi yang dikeluarkan di unit sistem mekanik menjadi unit pulsa.

Gunakan pengaturan parameter di bawah ini jika ada sekrup kepala bulat (jarak bagi ulir sekrup kepala bulat: 10 mm
(0.4 inc) yang tersambung ke motor servo (4194304 pulsa,/rotasi).

Jarak 10 mm (0.4 inc) yang menggerakkan = Roda
gigi elektronik = 4191304 pulsa

= Parameter roda gigi elektronik

Ikem Axis 21

Set according to the m
(This parameter becon
Pr. It sefting S0 .l
Pr.2:Mo, of pulses per rokation 4194304 PLS

Pr.3:Movement amaount per

-| Basic parameters 1

rotakion 10000.0 pm
Pr.4:Unit magnification 1:x1 Times
Pr.7 Bias speed at start (0,00 mmyrmin ;-

Pengaturan parameter untuk mesin yang sebenarnya seperti meja putar dan konveyor jauh lebih rumit karena ada berbagai jenis dan ada bagian
lain yang tersambung ke sistem selain sekrup kepala bulat, seperti roda gigi pengubah kecepatan dan roda gigi.

Penggunaan "Compute Basic Parameter 1" akan memungkinkan Anda mengatur pengaturan parameter untuk roda gigi elektronik dengan mudah.

Conpuir Basic Paorenvios 1 - dxis #1

Display Filker |Di5play all ﬂ I Compute Basic Parameters 1 I ’ By

Sedack the macking Conponents, and snber the mackine dats to bomatically el the bk paramebens |

Ikem Sowis #1 1 (Ut seting, Me. of pulses per rotation, movement Smount per rotation and undt magrifcaton’s

A q achins Componsnts ; |Bal ST, Honmonkal j
N Set according to the machine a :
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>m Pengaturan parameter (Roda gigi elektronik) ) l:/ﬂ;m

Penggunaan "Compute Basic Parameter 1" akan memungkinkan Anda mengatur pengaturan parameter untuk roda gigi elektronik dengan mudah.

Entry

: g Conpuk Balc Paranelos 1 - Axis ¥1 b
Display Filter IDiSFﬂaY Al Ll I Compute Basic Parameters 1 l ) PLSS : — 3

= Sedact the mactine conponents, and anter the mackine data to automatially sat the basic parsmeters 1
Item [ Axis #1 o (i seting, Ne. of puses pes rotaticn, mavement smount per rotation and unk magrdfcation).

Set according to the machine a ichine Comporents ; 6ol srem, Hortort E
-
0

LA PELATIEEEES & {This parameter become valid R Setthng

I'J:rm

Pr.1:Unit setting £0:mm L. 0imm
Pr.2:Mo. of pulses per rotation 4194304 PLS 4194304

Lead of Bal Screw 1PE)

Reduction Gear Ratko (NLWM)

- | 1)
[V Caloulats redhucsion rako by teeth or dameters  Reduction Rats Setting
Encader Resohton 190304 [PLSHv]
Setting Range

— * [: Cromgu #n Rvor Paracnsinee 1 l
Crrrr—

Baikc Paramaters ) | A4 ety Dinms
{No of Pukes per Rotatxn 1NN S
| Movemeni. Amoust per Betatior | 10000.0 4m -
zw Magnfication 1:x! Tmes Movement Amount Jer Puke

s 4 et of calouletion, 1o error DECUrs N the movement smourt.,
Aephng the caloulacion reclt sbove,

the emroe for the movement amoert [1m]  you want lo perfom is 00wt () |

———

Chak. OK ta refiact to the basi o araters 1, oK Cancel
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’m Pengaturan parameter (Nilai batas kecepatan)

Atur kecepatan maksimum untuk kecepatan perintah selama mode kontrol sebagai "Speed limit value”.

ot [ T e e—r—

s ) 3]

o |
?3wpmw Display Filter IM‘V” 'l wm"ﬁmwl]
= B 0010:QO7IMSA
~ ) System Settng ! ! Aas #2

System Struchure D\ 1 P - A hin 1 policab ) pr wh /s 15 st arted '
: g e<tion B 600000 mm/min 000,00 men/min 6000.00 mmjmin 6000.00 meafmin
@ 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
- Pr. 10:Decelerabtion time 0 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
= 3% Postioning Dota
2 A 21 Dats
}:Am.zm\q“. - Detalled parameters 2 (s&?mzz;umcummmmwmuuutdm

& A #3 Positioning Data
P A 04 Sostioning Date Pr.25:Acceleration time | 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms

* 5% Bock Start Data Pr.26:Acceleration time 2 1000 ms 1000 ms 1000 s 1000 ms
* 8 Synchwonous Control Par ameter Pr. 27 :Acceleration time 3 1000 ms 1000 ms 1000 ms 1000 ms
* 1 Cam Data Pr.28:Deceler stion time 1 1000 s 1000 s 1000 ms 1000 ms
& Wy Monkor Pr.29:Deceleration time 2 1000 s 1000 ms 1000 s 1000 ms

Osgtal Osciloscope ; 3 1000 me 1000 me 1000 ;s 1000 ms
Pr.31:306 lirrék value 200.00 mm/min 200.00 senfenin 200.00 mmimin 200.00 menjenin

Pr.32:00G operation acceleration . . -
time selection 0:1000 0:1000 0:1000 0:1000

Contoh yang melibatkan perhitungan nilai batas Item parameter Detail pengaturan

kecepatan _
. - Pr. 8: o Atur nilai batas kecepatan (kecepatan
Kecepatan rotasi Jumlah gerakan per rotasi Speed limit value maksimum selama mode kontrol).

maksimum untuk motor motor servo 1
servo (HG-KR053) Pr. 31 Atur nilai batas kecepatan untuk
6000 r/mnt. 6000 r/mnt. JOG speed limit value | operasi JOG (kecepatan maksimum
selama mode kontrol).
o (Pastikan untuk mempertahankan nilai
= 60000000 pm/mnt. (2362,2 inci/mnt.) berikut: [Pr. 31: JOG speed limit value <
Pr. 8: Speed limit value].)

cording tg

5 DRTTU_Var amater

= 60000 mm/mnt. (2362,2 inci/mnt.)
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g LR, |
ﬁnmrmm
“ B 0010:QOYIMIA
= i System Settng
System Structre

!: : ection

o7 ameter

= % Postiorirg Dats
2 Axs #1 Postioning Data
‘d:: Axn #2 Positioning Data
2 Avs 1) Postioning Data
2F Auds #4 Positioning Data

* 8 Bock Staet Data

& 8 Syrehverous Control Par seveter

+ 8 Cam Deta

. Mondor
Osgtal Osclloscope

Pr. 22:
Input signal logic selection:
Lower limit

Pr. 22:
Input signal logic selection:

Upper limit

7 0010:0DTIMS [ )-Parameter

3

»m Pengaturan parameter (Pemilihan sinyal input eksternal)

Atur logika dan jenis untuk sinyal input eksternal.

IDisplov Al v I

Display Filter

Compute Basic Parameters | ]

Jtem

Axls #1 Axis #2

Axis #3

Axis #4

22:0nput signal logic selection
Lower it
Pr.22:Input signal logic selection :
Upper limit

| 1:Positive Logic 1 :Postive Logic

1:Positive Logic 1:Positive Logc

1:Poskive Loge

1 :Poskive Loge

1:Postive Logk

1:Positive Logic

Pr.221Input signal logic selection |
Stop signal

Pr.221Input signal logic selection 1
External command/switching signal
Pr.22:Input signal logic selection :
Neat-point dog signal

Pr.221Input signal logic selection :
Manual pulse generator input

D:Negative Logc
0:Negative Loge
1:Positive Logic

D:Negative Logic
0:Negative Logic
1:Positive Logic

| 0:Negative Logic

0:Negative Loge
0:Negative Loge

1:Poskive Loge

0:Negative Logi
0:Negative Log

1:Positive Logk

l Pr.B0IExternal input signal
selaction

0:Use External Input
Signal of QD77MS

| 0iUse External Irgut
|Signal of QO77MS

0:Use External Input
Signal of QDTIMS

0-Use External Irgif
Signal of QDTIMS

Pr.24:Manual pulse
generatorfIncremental Sync, ENC
Input selection

Pr. 80.

Nilai pengaturan awal ditetapkan ke [Negative Logic] demi keamanan. Jika tidak

| 0: A-phase/B-phase Mode (4 Multiply)

menggunakan sinyal ini, atur jenis ke [Positive Logic].

Item parameter Detail pengaturan

Atur logika untuk sinyal input eksternal (Sakelar batas atas/batas) yang dipilih dalam

e 000

Pr. 80:
External input signal
selection

Gunakan ini untuk memilih mana yang akan digunakan untuk sinyal input eksternal
(Sakelar batas atas/bawah, sinyal dog titik-dekat, sinyal berhenti) dari "Sinyal Input
Modul simple motion/Sinyal Input Penguat Servo/Memori Penyangga Modul simple

motion."
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} Menyimpan Proyek Alat Pengaturan

) ﬂﬂﬂ

Simpan proyek termasuk parameter setelah mengatur parameter.
dibuang.
Bila ingin menyimpan proyek baru, tetapkan nama file.

teks yang mudah dikenali dengan mudah lainnya).
File disimpan dengan ekstensi file ".pcw".

Jika Anda keluar dari Alat Pengaturan Modul simple motion tanpa menyimpan proyek, isi parameter yang telah diatur akan

Sebaiknya pilih nama yang dapat digunakan untuk mengenali isi proyek (menggunakan detail kontrol, nama sistem, atau

.,

Jalur folder penyimpanan *Wajib diisi
Tentukan folder tempat untuk menyimpan.
(Panjangnya hingga 200 karakter termasuk
nama file dan ekstensi.)

My Recent
Documents

-

Deskitop

L

Daftar File
Jika ada satu atau beberapa file dalam folder

yang sama, simpan jalur folder, file itu akan
diberikan dalam bentuk daftar.

My Documents

My Computer

By Mlebwacik: File riame: Irangpat_hetween_the_lines

MNama File *Wajib diisi
Tetapkan nama file. (Panjangnya hingga 30
karakter , tidak termasuk ekstensi file.)

Tieke : I rabot_positioning_conkrol

Switch the window by clicking this button when

35 25 & Worlapace Format Projedt..-. you want bo use workspace Format project,

Judul

Tetapkan judul. (Panjangnya hingga 128
karakter.)

Gunakan ini bila Anda ingin memberi nama
yang melebihi 30 karakter. (Anda bisa
melewatkan judul jika diinginkan karena tidak
diperlukan.)
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w»
m Menulis ke Modul simple motion

Gunakan [Write to Module...] dalam Alat Pengaturan untuk menulis ke QD77MS.
Destinasi Koneksi Pengaturan menggunakan pengaturan yang sama seperti yang diatur dalam GX Works2.

| Qrine | Tooks Window Hel

B0 Read from Modue...

=

Write to Module... |— -

Cam Data Password r
Backup/Restore of ABSJCam Data...
Monitor

Positioning Test.
Request of Parameter Inikigization/Flash ROM Write. .,

Conmecton Charvel Lat | Serall commure abor Conrecton (USE)

S8 -

Mol Crverview
l Simple Mation Meckde

Mexlel
Start. 1/ oolo

Tile —

- 'winta ta the buffer memary [volatie
mamry.

« Plagse chack “Winba b ERa Flagk ROM™
whar vrite bo the Mash ROM.
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Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

Pengaturan Sistem

Konfirmasi penetapan I/O

Pengaturan Koneksi untuk Koneksi GX Works2 dan CPU PLC
Pengaturan Parameter Servo

Pengaturan parameter (Roda gigi elektronik)

Pengaturan parameter (Nilai batas kecepatan)

Pengaturan parameter (Pemilihan sinyal input eksternal)

Poin penting
Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal isinya.

Pengaturan Sistem Pengaturan sistem untuk Modul Gerak Sederhana diatur menggunakan Alat
Pengaturan Modul Gerak Sederhana di GX Works2.

Konfirmasi penetapan /O Atur jenis model, nama model, jumlah poin 1/O yang telah digunakan, dan nomor I[/O
kepala untuk masing-masing modul dalam unit dasar.

LR G a4l ~nda tidak akan dapat memulai komunikasi secara otomatis hanya dengan
Koneksi GX Works? dan menyambungkan GX Works2 dan PLC bersama-sama menggunakan kabel USE.
CPU PLC Atur pengaturan transfer koneksi dalam Destinasi Koneksi Pengaturan di GX WorksZ2,

Pengaturan Parameter Atur parameter khusus untuk servo pada masing-masing sumbu. Disarankan agar
Servo Anda menggunakan perangkat lunak penyiapan penguat servo MELSOFT MR

Configurator2 untuk mengatur parameter servo.

Pengaturan parameter Item ini digunakan untuk menentukan berapa kali motor harus berotasi (berapa
(Roda gigi elektronik) banyak pulsa) bersama roda gigi elektronik, yang digunakan untuk menggerakkan
mesin, jumlah gerakan yang dipilih ditentukan oleh perintah.
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Pengaturan parameter

Atur kecepatan maksimum untuk kecepatan perintah selama mode kontrol.
(Milai batas kecepatan)

Pengaturan parameter Atur logika dan jenis untuk sinyal input eksternal.
(Pemilihan sinyal input
eksternal)




k& SIMPLE MOTION Module_IND

> Kontrol Pemosisian ) nu;m
1/

Pada Bab 4, Anda akan mempelajari kontrol pemosisian menggunakan Modul simple motion dengan QD77MS4 yang
digunakan sebagai contoh.

PLC CPU and Simple Motion Module )

Kontrol keseluruhan ditangani oleh CPU PLC, dan kontrol pemosisian dilakukan oleh Modul simple motion, yang
menghitung posisinya.

CPU PLC dan Modul simple motion mengirim dan menerima data menggunakan sinyal /O dan memori penyangga.
* Tata letak sinyal I/O dan memori penyangga dapat bervariasi, tergantung pada model Modul simple motion .
Perlu diketahui bahwa tata letak untuk QD77MS2/QD77MS4 dan QD77MS16 secara khusus sangat berbeda.

Daftar sinyal /O <PDF>

CPU PLC - Modul Gerak Sederhana
OMN/OFF untuk ¥ 32 titik

sinyal output

Sinyal /O

B P — X ;-"2 e
Referensi untuk X 32 titik

: Y 32 titik

sinyal output

<Kontrol Keseluruhan= <Perhitungan Posisi>

Memori penyangga

Penulisan data ke memaori
penyangga

Membaca data dalam

memaor penyangga

@ Metode penetapan untuk memor penyangga

Metode penetapan :UI?\G
Alamat memnr renvannna (Bentann vann diatoe O hinana 65536 Aalam desimall
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Kontrol Pemosisian ) oo

2/2

@ Metode penetapan untuk memori penyangga

Metode penetapan U [J\G
T L’ Alamat memori penyangga (Rentang yang diatur: 0 hingga 65536 dalam desimal)

* Momor I[/O untuk Modul Gerak 5ederhana (Rentang yang diatur: 00H hingga FFH)
Pengaturan: Dua digit nomor I[/O kepala bila dinyatakan sebagai nilai tiga digit
Untuk X010 === X/Y010

. Penetapan: 01
Contoh akses memori penyangga: MOVP K1 Ul G1500

"1" ditransfer ke alamat memori penyangga 1500 modul dengan nomor kepala I/O yaitu X010
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>’m Modul simple motion dan Penguat Servo ) l:g@

Modul simple motion mengontrol penguat servo melalui komunikasi SSCNET HI/H.
Modul simple motion menghasilkan perintah pemosisian untuk setiap siklus komunikasi perintah dan mengirimkan
perintah tersebut ke penguat servo untuk mengontrol posisi.

[»

Modul Gerak Sederhana Penguat servo Motor servo

—

Pulsa umpan balik

Perintah posisi

—

Data servo

Penguat servo harus diatur ke status Servo-nyala agar dapat dikontrol oleh Modul Gerak Sederhana.
Setelah penguat servo telah ditempatkan dalam status Servo-nyala, motor servo adalah dalam kondisi servo-terkundi,
dan kontrol pemosisian diaktifkan.

Modul Gerak

Sinyal PLC sia
CPUPLC 4 P Sederhana

Penguat servo

Motor servo

4—»“

Sinyal penyelesaian
QD77 siap

Sinyal servo ON semua Periitih sarvo ON

sumbu
Status servo-nyala Status servo-nyala

Di bawah ini, contoh program ditampilkan.

4

In. i maaal ARV e,




ki SIMPLE MOTION Module_IND E-E

>’m Modul simple motion dan Penguat Servo ) 02/2@

Di bawah ini, contoh program ditampilkan.

Proagram sinyal OM PLC siap

[»

SmM403 M25 M27 X7B
| —————| Yo )
OFF untuk Penyimpan Penyimpanan PLC siap PLC
hanya sekali  an perintah  perintah oM SIAP
pemindaian  inisialisasi  penulisan
setelah Jalan  parameter  Flash ROM

Program servo OM

X0 Y0 X1
| | | | | | _
| | [ (Y1l )
QDiT PLC 5I4P Bendera Senso 0N
SIAP sinkronisasi ZEMUA
sumbu
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@ Operasi 10G

) ood

Operasi JOG merupakan fungsi yang mengoperasikan motor servo secara manual dalam arah operasi maju atau mundur

pada kecepatan konstan.

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

Setelah kecepatan JOG dan pengaturan lainnya telah dibuat, mengubah sinyal ON awal akan memulai operasi JOG dan
mengubahnya ke OFF akan memulai perlambatan dan membuat operasi JOG berhenti.
Sinyal dan data penting yang dihasilkan untuk operasi JOG menggunakan model QD77MS4 sebagai contoh diberikan di

bawah ini.
Sinyal I/O Memori penyangga
axis 1 axis 2 axis 3 axis 4 axis 1 axis 2 axis 3 axis 4
i Cd. 171K JOG 1518 1618 1718 1818
i‘"”’ﬂ;‘:‘:ﬁ: 'i.DG Y8 YA YC YE [Cd. 17] Kecepatan
per J [Pr. 32] Pemilihan waktu 50 200 350 500
ggaals?vr:‘a'.ll r.:f.djfr Y9 VB VYD VE percepatan iperam JOG
[Pr. 33] Pemilihan waktu 51 201 351 501

Contoh operasi JOG
Untuk operasi JOG axis 1 dalam arah operasi maju

Kecepatan JOG |-~~~ 7
| |
| |
| |
| | h
T @ 3 @
| | [ |
| | | |
|
Sinyal awal JOG operasi _|_|—|_|7
maju (Y8) : :

Sinyal BUSY (XO) ——
|
|

|
!
[
!
|
!

perlambatan operasi JOG

(1) Setelah sinyal awal diubah ke ON, percepatan dimulai

pada arah tertentu.
L

(2) Setelah kecepatan JOG tercapai mencapai kecepatan
yang diatur, operasi dilanjutkan dengan gerakan

kecepatan konstan.
L

(3} Ketika sinyal awal diubah ke OFF, perlambatan dimulai.
L
4! Operasi berhenti setelah kecepatan mencapai 0.
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@Y Pengembalian titik awal (OPR) ) 000
m Gambaran Umum Tentang Pengembalian Titik Awal (OPR) )

Pengembalian titik awal (OPR) adalah fungsi yang digunakan untuk menggerakkan mesin ke posisi semula dan mencocokkan
alamat OP mesin dan Modul simple motion pada posisi tersebut.
Hal ini digunakan untuk mengembalikan mesin ke posisi awal ketika daya dihidupkan dan pada waktu lain sesuai kebutuhan.

Ada dua jenis kontrol OPR untuk Modul simple motion.
» OPR Mesin... Digunakan untuk menetapkan posisi awal untuk kontrol pemosisian.
* OPR Cepat... Digunakan untuk mengatur pemosisian yang diarahkan ke posisi awal.

Ada lima metode yang tersedia untuk menetapkan "posisi awal" dengan menggunakan operasi OPR mesin. Atur parameter
OPR yang ditentukan untuk model mesin.

Metode OPR Detail operasi

Metode dog titik-dekat | Posisi titik nol motor setelah Dog titik-dekat dialihkan dari ON - OFF diatur sebagai posisi
awal.

Metode hitungan @ Posisi titik nol motor setelah Dog titik-dekat dialihkan dari OFF - ON dan mesin bergerak
sejauh jarak tertentu diatur sebagai posisi awal.

Metode hitungan @ Posisi tempat mesin berhenti saat digerakkan ke jarak yang diatur setelah Dog titik-dekat
dialihkan dari OFF — ON diatur sebagai posisi awal.

Metode set data Posisi tempat OPR digunakan diatur sebagai posisi awal. Tidak ada Dog titik-dekat
digunakan dalam kasus ini.

Metode penskalaan Setelah Dog titik-dekat dialihkan dari OFF - ON, mesin akan digerakkan ke arah yang

deteksi sinyal awal berlawanan dengan arah OPFR, dan posisi tempat sinyal posisi awal (titik nol) terdeteksi

diatur sebagai OPR.

Setelah OPR selesai, nilai umpan saat ini dan nilai umpan mesin ditulis ke alamat awal.
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»m Penyalaan OPR ) oo

Operasi OPR mesin dimulai setelah parameter OPR diatur dan No. awal pemosisian diatur ke "9001," penetapan OPR, yang
MENYALAKAN sinyal awal pemosisian.

Sinyal yang diperlukan dan data yang dibutuhkan untuk memulai operasi OPR mesin diberikan di bawah ini dengan
menggunakan model QD77MS4 sebagai contoh.

Sinyal I/O Memori penyangga
- - - - +* + - + Nilai
axisl | axis2 | axis3 | axis4 axisl | axis2 | axis3 | axis4 pengaturan
Sinyal mulai [Cd. 3] Mo. awal
pemosisian ¥10 Y11 Y12 Y13 pemosisian 1500 1600 1700 1800 9001

Contoh Penyalaan OPR
Saat melakukan OPR mesin menggunakan metode dog titik-dekat pada axis 1

= Program sekuens » Parameter OPR
X53 U\
| | [ = Set the values required for c
| | B MOVP K9001 G1500 }— OPR basic parameters (This parameter become val
Perintah No. awal pemosisian axis 1 Fr 43 0PR method 0:Mear-point Dog Method
OPR. mesin 0:Forward Direction{Address
Pr. 4 OPR dirackian Increass Direction)
r Pr.4510F addrass 0.0 pm
I_SET ?1['.']— Pr.4610PR speed 1000,00 mm/min
Pr. 47 Creep speed 100,00 mm/rmin

Sinyal awal pemosisian axis 1
Atur menggunakan Alat Pengaturan Modul simple

motion.
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Operasi yang digunakan untuk metode dog titik-dekat OPR di sepanjang axis 1 sebagaimana diberikan di bawah ini.

mm/mnt] 4 (1) Operasi OPR mesin dimulai.
1000 Mesin bergerak dalam [Pr. 44] arah OPR pada [Pr. 46] kecepatan
OPR.
l
100 . (2! Kondisi ON pada dog titik-dekat terdeteksi, yang memicu mesin
(d untuk memulai perlambatan.
. l
ngelzlat’ik_ (3! Mesin melakukan perlambatan sampai [Pr. 47] kecepatan
Sinyal merayap dan kemudian bergerak sepanjang sumbu dengan
nol |_| J kecepatan merayap.
l
Sinyal mulai pemosisian (Y10) — Lt (4} Perlambatan berhenti setelah Dog titik-dekat dubah ke OFF.
Mesin berhenti pada posisi titik motor awal nanti.
Bendera OFR selesai 1
5! Bendera OPR selesai (Md. 31 status: b4) beralih dari OFF = ON.

"Nilai umpan saat ini Nilai
umpan mesin” :>|< — X g
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m Gambaran Umum Tentang Fungsi Kontrol Pemosisian
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)

Modul simple motion melakukan kontrol pemosisian dengan pengaturan posisi target, kecepatan perintah, dan pengaturan
lain ke data pemosisian, yang memicu penyalaan awal modul.
Detail untuk kontrol pemosisian utama yang dilakukan dengan Modul simple motion sebagaimana tercantum di bawah ini.

perintah berhenti dimasukkan.

Kontrol pemosisian utama Detail Kontrol Diagram operasi
interpolasi
Kontral Kontraol linear Kontrol linear berlanjut dari O <Kontrol linear 2-sumbu> a4+ titik
posisi alamat titik awal (posisi berhenti (Hingga4 Yy ?‘Fhir
saat ini) ke posisi target. sumbu) ®(posisi target)
Alamat titik awal
> X
Kontrol Kpntml interpcl.lasi Iinear N O <Interpolasi sirkular 2-sumbu
ales dilakukan mulai dari alamat titik (2-sumb) dengan penetapan subtitik>
: awal (posisi berhenti saat ini)
sirkular 2- . .
sampai ke posisi target dengan Alamat titik
sumbu menggunakan dua sumbu. Ada akhir
dua jenis interpolasi sirkular Y Subtitik (posisi target)
yang tersedia, satu didasarkan
pada penetapan subtitik dan N
satu berdasarkan penetapan Alamat titik awal
titik pusat. > X
Kontrol kecepatan Setelah perintah dijalankan, @
. : Kecepatan Perintah berhent;
kontrol dilanjutkan pada (Hingga4d erintan pernentl
kecepatan perintah sampai sumbw)
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Kontrol peralihan posisi-
kecepatan

Kontrol kecepatan Setelah perintah dijalankan, O K .

. ecepatan . :
kontrol dilanjutkan pada (Hingga4 P Perintah berhenti
kecepatan perintah sampai sumbu)
perintah berhenti dimasukkan. - \

>
| |
I‘ |
Waktu
Kontrol kecepatan
®

Pemosisian dimulai dengan
kontrol kecepatan, yang beralih
ke posisi kontrol ketika sinyal

pengalihan posisi-kecepatan :
dari eksternal, yang melakukan , Jumilah
|
>

k
pemosisian sebanyak jumlah 7 -':ngra an \
gerakan terientus ' Kontrol Kontrol ' Waktu
kecepatan posisi

Ada dua metode yang tersedia untuk menentukan posisi target, sistem mutlak dan sistem inkremen.

Sistem mutlak (ABS)

Metode ini menentukan posisi awal sebagai posisi standar (alamat mutlak).

Sistem inkremen (INC)

Metode ini menentukan jumlah gerakan dan jarak gerakan dengan menggunakan posisi
berhenti saat ini sebagai titik awal.
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Pengaturan data pemosisian harus diselesaikan untuk mengaktifkan kontrol pemosisian utama.
Ada enam ratus titik data pemosisian per axis yang harus diatur dengan menggunakan Alat Pengaturan Modul simple

1/2

mation.
F
= ) 2 | A
= oY Enteligent Furchon Mode
= i D0L0:QDTTES4
= [l Svstom Setting
B Sistem Structure
Mk Dataction
(5 Parameter
2 Servo_Parametes Klik dua kali _ _ : :
- . Jika Data Settings Assistant digunakan, data kontrol yang
: = sesuai untuk sistem kontrol pemosisian dapat diatur
o docks 973 Posi D
Y mem;: dengan mudah dan cepat.
+ {33 Blodk Start Data _
* i Synctwonous Control Pas ameter =
/’ (7 0010:0DTTMS4[]-Axis #1 P... * ] '
L || Display Filter |Displa-y all ﬂ I Data Setting Assiskant I Offine Simulation Automatic Command Speed Calc, | Aukomatic Sub Arc Cac,
Mo, | Operation pattern| Control syskem inp'tzlrsptnTaE:d Ai?;:ﬁmn Di‘fﬂ?‘:ﬁ;mn Positioning address & address | Command speed | Dwell time | M code
P 0ZND iDARAES Linear 2 Axis# 0:1000 0:1007 100000, 0 pm 0.0 pm 10000,00 rmfrmin O ms a
< Pagitioning Zammenk =
5 1i2ONT =
<Positioning Cammeny  [Datg pemusisian]
3 1i2ONT ] |
<Fositioning Cammery Item Pengaturan Keterangan
4 IEOT-T c "8 Dal Operation Pattern Digunakan untuk mengatur cara data pemosisian kontinu akan dikontrol.
<HosiCianin Jmrmery - .
o (Untuk detailnya, lihat 4.5.5)
= <Positioning Commer{ | Da.2 |Control method Digunakan untuk mengatur metode kontrol yang ditentukan untuk
LiTONT l; kontrol pemosisian utama.
=Positioning Commer} |\ pa 5 |Axis to be interpolated  |Pigunakan untuk mengatur sumbu yang akan diinterpolasi (sumbu mitra) yang
7 MhD Il digunakan selama kontrol interpolasi dua-sumbu. (Untuk detailnya, lihat 4.5.7)
ZPrziFinmina Tammen - —
Da.3 |Acceleration time Mo, Digunakan untuk memilih dan mengatur waktu percepatan yang akan
digunakan ketika kontrol dimulai.
Dad |Deceleration time Nao. Digunakan untuk memilih dan mengatur waktu perlambatan yang akan |~ |
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Dad |Deceleration time Mo,  |Pigunakan untuk memilih dan mengatur waktu perlambatan yang akan
digunakan ketika kontrol dihentikan.

Da.6 |Positioning address Digunakan untuk mengatur alamat posisi target untuk kontrol pemosisian,

Da7 |Arc address Digunakan untuk mengatur alamat sub atau pusat titik selama kontrol
interpolasi sirkular berlangsung.

Da.8 |Command speed Digunakan untuk mengatur kecepatan pelaksanaan operasi kontrol.

Dag8 |Dwell time Digunakan untuk mengatur lamanya waktu setelah sinyal pemosisian

selesal dialihkan ke ON setelah pemosisian selesai.

Da.10 M code Mengatur kapan fungsi output kode M digunakan.
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Setelah pengaturan data pemosisian telah dibuat, penyalaan kontrol pemosisian dipicu ketika No. data pemosisian yang
akan dimulai diatur ke No. awal pemosisian dan sinyal awal pemosisian dinyalakan.Sinyal yang diperlukan dan data yang
dibutuhkan untuk memulai pemosisian ditunjukkan di bawah ini dengan menggunakan model QD77MS4 sebagai contoh.

Sinyal /O Memori penyangga
. . . . . . . . Nilai
axisl | axis2 | axis3 | axis4 axisl | axis2 | axis3 | axis4 pengaturan
Sinyal mulai [Cd. 3] Nomor 1 hingga
pemosisian Y10 Y11 Y12 Y13 awal pemosisian | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 600

Contoh Penyalaan Pemosisian
Untuk pemosisian axis 1 hingga 100000 pm pada 3000 mm/mnt.

» Program sekuens

M6 U
| | [ MOVP K1 G1500 |}
Penyimpanan Mo. awal pemosisian
perintah awal axis 1
emaosisian [
P [SETY10 }—
Sinyal awal pemosisian
axis 1
-
[ RSTME |—

Penyimpanan perintah awal
pemaosisian axis 1

» Data pemosisian

fxis ko be | Acceleration | Decelaration
No. | Operation pattern Control system Inkerpolated ime N, bime No, Pasitioning address Arc address | Command speed  Dwell time =~ M code

0:END 01hk:ABS Linear 1 - 0:1000 01000 100000,0 pm 0,0 parn 3000,00 mmfmin 0 ms L]

Pasikioning Commank

Atur menggunakan Alat Pengaturan Modul simple motion.
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Operasi untuk pemosisian axis 1 hingga 100000 pm pada 3000 mm/mnt dilakukan sebagaimana di bawah.

3000 LS - o -~ .
mm/mn : (1) Ketika sinyal awal dialihkan ke ON, mesin melakukan percepatan ke
! arah alamat 100000 pm.
1
! Ny l

) (2 /3:— (2) Setelah kecepatan perintah 3000 mm/mnt tercapai, mesin terus
[
|

N
T
|

Sinyal mulai pemaosisian |

(¥10) :

Sinyal BUSY (XC) |
|

|

|

bergerak dengan gerakan berkecepatan konstan.

l
3! Pemosisian selesai ketika mesin berhenti di alamat 100000 pm. Sinyal

(K I :

[

|

'ili' pemaosisian selesai beralih dari OFF — OM.
I -
|

Sinyal pemaosisian selesai
(X14)




k& SIMPLE MOTION Module_IND

(=] i

m Kontrol Pemosisian Kontinu

ood
) 1/3

M A e

: Havigakion 3 x

S QD TTMSA[ ] Auis gl P

& MELSOFT Series Simple Motion Madule Setting Teol [Unset Praject] - [0

i Project Eck Yiew Orlee Took Windos  Help

Hir=Y e P EEAF

. ERENENE |
= 23 1vebgark Furetien Module
= (B OO T
i Sesten Sering
il Srtan Stnactune
Mk Dk action
:f- Peramstes
[ Serve_Farameter
= i Poskioning Data
L& dwis #1 Postioning Daca
l_-.'; w87 Posdipring Dala

28 s 82 Poshoing Dste

Displey Filksr Chaplay Al sl

Mo, Cperation pattern Conbrol sy

,  EETE
=Fomtorrg Comment =

I = | Obh: 1N L

- “Fosfionng Comment >

5 LACOHT OEh: THC Lin
«Poskioning Comment

4 LAOHT CE NG Li
<Frsitionng Lomment =

LDOMT 00k 1M L]

Modul simple motion melakukan kontrol pemosisian kontinu dengan memulai dari No. data pemosisian yang ditentukan
oleh [Cd. 3] No. awal pemosisian."Operation pattern” dalam data pemosisian adalah untuk mengatur apakah akan
menjalankan set data pemosisian berikutnya.

[Pola pengoperasian]

Operation Pattern

Penutup

dijalankan.

Keterangan

Pemosisian untuk MNo. data pemosisian berikutnya tidak

Berkelanjutan

berikutnya dijalankan.
(Kontrol pemosisian kontinu)

Setelah pemosisian selesal, mesin dihentikan sementara
dan kemudian pemosisian untuk Mo, data pemosisian

Lokasi

Setelah pemosisian selesai, pemosisian untuk No. data
pemosisian berikutnya dijalankan tanpa perlambatan
atau penghentian mesin,
(Kontrol jalur kontinu)

I Kontrol pemosisian kontinu

2 Kontrol jalur kontinu

» Ketika kecepatan konstan

Pola Alamat Kecepatan Pola Alamat Kecepatan
No. pengoperasian perintah perintah No. pengoperasian perintah perintah
1 Berkelanjutan A 4 1 Jalur A .
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T Kontrol pemosisian kontinu

@) Kontrol jalur kontinu

» Ketika kecepatan konstan

Data A Data

Mo. 1

MNo. 2

Pola Alamat Kecepatan Pola Alamat Kecepatan
No. i i [ No. [ erintah erintah
pengoperasian perintah perintah pengoperasian o] 2]
1 Berkelanjutan A 4 1 Jalur A 4
5 Penutup B 3 5 Penutup B 3
W W
& F
Dihentikan sementara. Tidak dihentikan.
|
|
- II a - |
| [
|
>t - >

2/3
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= Ketika kecepatan bervariasi

Pola Alamat Kecepatan
No. pengoperasian perintah perintah
1 Jalur A .
7 Penutup B b

Setelah pemosisian ke A, kecepatan diubah

tanpa menghentikan mesin.

Data Data
Mo, 1 MNo. 2

I

»t

3/3
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Modul simple motion melakukan kontrol interpolasi menggunakan dua hingga empat motor untuk mengontrol mesin
sehingga bergerak sepanjang jalur yang ditentukan.

Ada berbagai jenis kontrol interpolasi yang tersedia termasuk kontrol interpolasi linear dan sirkular, tipe yang akan
digunakan diatur dalam sistem kontrol untuk data pemosisian. Salah satu axis yang diatur dalam sistem kontrol disebut
sebagai "axis referensi" dan yang lainnya disebut sebagai "axis interpolasi”. Modul simple motion melakukan kontrol axis
referensi berikut data pemosisian yang diatur untuk axis referensi, dengan axis interpolasi dikontrol sepanjang jalur linear

atau sirkular sesuai respons.

* Kontrol interpolasi sirkular 2-axis * Kontrol interpolasi sirkular 2-axis
(Penetapan subtitik)

Y Y

(Axis 4 (Axis A&
interpolasi) interpolasi)
Ya . Yz

' X
(Axis referensi) ; (Axis referensi)

Kontrol interpolasi linear dilakukan Kontrol interpolasi sirkular
mulai dari (X1, Y1) sampai (X2, Y2). dilakukan sehingga mesin
melewati subtitik.
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Dalam kontrol interpolasi, sistem kontrol, alamat pemosisian, kecepatan perintah, dan pengaturan lainnya yang dibuat
untuk data pemosisian axis referensi sedangkan hanya alamat pemosisian diatur untuk No. data pemosisian axis interpolasi
posisi yang sama.

Dalam kontrol interpolasi, setelah pengaturan data pemosisian dibuat, No. data pemosisian harus mulai diatur ke No. awal
pemosisian axis referensi dan sinyal awal pemosisian untuk axis referensi dialihkan ke ON, yang memicu penyalaan kontrol
interpolasi.

Sinyal yang diperlukan dan data yang dibutuhkan untuk memulai kontrol interpolasi diberikan di bawah ini dengan
menggunakan model QD77MS4 sebagai contoh.

Sinyal I/O (axis referensi) Memori penyangga (axis referensi)

Nilai

axis 1 axisl | axis2 pengaturan

Sinyal mulai [Cd. 3] Nomor 1 hingga
pemosisian Y10 awal pemosisian | °°° 1600 600

Contoh yang Menampilkan Penyalaan Kontrol Interpolation
Ketika Sumbu 1 dan 2 (masing-masing 100000 w 30000 pm) dikontrol oleh kontrol interpolasi
linear pada 3000 mm.mnt.

= Program sekuens
ME U0,
|| [ Movp k1 G1500 |—

Penyimpan Mo. awal pemosisian Sumbu 1
an Perintah

awal [ seTvio |—
pemosisian Sinyal awal pemosisian Sumbu 1

Sumbu 1
[ rRsTME
Penyimpanan perintah awal pemosisian

Sumbu 1

» Data pemosisian
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= Data pemosisian

Sumbu 1

Bis ko be Acceleration | Deceleration
interpolated kime Mo, kime Mo,

O:EMD DAah:ABS Linear 2 Axis#2 0:1000 0:1000
<Pasitioning Comment =

Mo, | Operation pattern| Conkrol swskem

Sumbu 2

Positioning address

100000.0 pm

Arc address

0.0 pm

Command speed | Dwell time

300000 mmjfmin 0 ms

M code
]

Bis ko be Acceleration | Deceleration

Mo, Operation pattern| Control swskem interpolated birme Mo. i M,

<Pasitioning Cormrent =

Atur menggunakan Alat Pengaturan Modul Gerak Sederhana.

Positioning address

50000.0 prm

arc address

0.0 prn

Command speed | Dwell time

0,00 mmjmin

M code
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Operasi kontrol interpolasi untuk pemosisian axis 1 hingga 100000 pm dan axis 2 hingga 50000 pum pada 3000 mm/mnt

dilakukan sebagaimana di bawah.

[mm/mnt]

Sumbu 1 (Sumbu referensi)

[mm/mnt] 4

Sumbu 2 (Sumbu interpolasi)

Sinyal mulai pemosisian
(Y10}

Sinyal BUSY Sumbu 1
(XC)

Axis 2 BUSY signal (XD) ——

Sinyal pemosisian selesai
(X14)

(1 Ketika sinyal awal dialihkan ke ON, mesin melakukan percepatan ke
arah alamat pemosisian untuk masing-masing sumbu.
l
(2) Setelah kecepatan perintah 3000 mm/mnt tercapai, mesin terus

bergerak dengan gerakan berkecepatan konstan.
l

3/Pemosisian selesai ketika mesin berhenti di sepanjang Sumbu 1 di
alamat 100000 pm dan di sepanjang Sumbu 2 di alamat 50000 pm.
Sinyal pemosisian selesai beralih dari OFF = ON.




k& SIMPLE MOTION Module_IND

»m Rangkuman

Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

PLC dan Modul simple motion
Operasi JOG

Pengembalian titik awal (OPR)
Kontrol Pemosisian

Data pemosisian

Kontrol Pemosisian Kontinu
Kontrol interpolasi

Poin penting

Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal isinya.

PLE dan Modul Gerak Untuk kontrol pemosisian menggunakan Modul Gerak Sederhana, kontrol keseluruhan

ditangani oleh CPU PLC dan perhitungan posisi dilakukan oleh Modul Gerak
Sederhana.

Sederhana

Trins [TE Operasi JOG merupakan fungsi yang mengoperasikan motor servo secara manual
. dalam arah operasi maju atau mundur pada kecepatan konstan.

Pengembalian titik awal Pengembalian titik awal (OPR) adalah fungsi yang digunakan untuk menggerakkan
(OPR) mesin ke posisi semula dan mencocokkan alamat OF mesin dan Modul Gerak

Sederhana pada posisi tersebut.

Kontrol Pemosisian Modul Gerak Sederhana melakukan kontrol pemosisian dengan pengaturan posisi
target, kecepatan perintah, dan pengaturan lain ke data pemaosisian, yang memicu
penyalaan awal modul.

. Data pemosisian digunakan untuk mengatur pola pengoperasian, sistem kontrol, dan
Data pemosisian _ o
pengaturan lainnya untuk kontrol pemosisian.
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Data pemosisian digunakan untuk mengatur pola pengoperasian, sistem kontrol, dan

Data pemosisian _ o
pengaturan lainnya untuk kontrol pemosisian.

Kontrol Pemosisian Modul Gerak Sederhana memulal pemosisian sesuai urutan mulai dari No. data

Kontinu pemosisian yang ditentukan oleh [Cd. 3] Mo. awal pemaosisian. "Pola pengoperasian”
dalam data pemosisian yang mengatur apakah akan menjalankan set data pemosisian
berikutnya atau tidak.

Ada berbagai jenis kontrol interpolasi yang tersedia termasuk kontrol interpolasi linear
dan sirkular, tipe yang akan digunakan diatur dalam sistem kontrol untuk data
pemosisian. Salah satu sumbu yang diatur dalam metode kontrol disebut sebagai
"sumbu referensi” dan yang lainnya disebut sebagai "sumbu interpolasi”.Modul Gerak
Sederhana melakukan kontrol sumbu referensi berikut data pemosisian yang diatur
untuk sumbu referensi, dengan sumbu interpolasi dikontrol sepanjang jalur linear atau
sirkular sesuai respons,

Kontrol interpolasi
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Pada bab 5, Anda akan mempelajari cara membangun sistem sampel yang dirancang untuk tugas pemosisian.

1/2

Diagram Alir Prinsip Kontrol

N

Berikut ini adalah diagram alir detail kontrol dalam sistem sampel.

Arahkan kursor mouse Anda pada diagram alir untuk menampilkan detailnya.

Penyalaan awal sistern
penanganan material

Pengembalian titik awal dilakukan

pada sermua sumbu
|

v v

Gerakkan Robot 1 ke posisi tunggu Gerakkan Robot 2 ke posisi tunggu

Sinyal mulai = ON

v v

Gerakkan Robot 2 langsung di atas
penumpuk

Turunkan Robot 1 ke Konveyor 1

v

Pegang item pengerjaan Turunkan Rebot 2 ke penumpuk

v v

Angkat Fobot1 langsung di atas
Konveyorl

Pegang item pengerjaan

v

Gerakkan Robot 1 langsung di atas Angkat Robot 2 langsung di atas
penumpuk penumpuk

Gerakkan Robot 2 langsung di atas

Turunkan Rebot1 ke penumpuk KDWTW 2

L
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Gerakkan Robot 2 langsung di atas

Turunkan Rebot 1 ke penumpuk Konveyor 2

v

Susun itermn pengerjaan Turunkan Rebot 2 ke Konveyor 2

v v

Angkat Robot 1 langsung di atas
penumpuk

Susun itermn pengerjaan

v

Gerakkan Robot1 ke posisi tunggu Angkat Robot 2 ke posisi tunggu
| |

v

Operasi otomatis )
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Buat tabel keterkaitan perangkat I/O dan nomor perangkat yang akan digunakan dalam sistem contoh.
Dengan membuat tabel keterkaitan akan mengurangi gangguan pemrograman dan merampingkan program yang Anda buat.

Anda dapat mengunduh contoh tabel keterkaitan nomor perangkat yang ditetapkan untuk sistem sampel melalui tautan di
bawah ini.

<PDF Nomor Perangkat yang Ditetapkan>
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Sistem sampel dirancang untuk beroperasi seperti yang ditunjukkan dalam kondisi pengoperasian normal.

Robot 2

Sumbu X2 Sumbu X1

Sumbu Z2 I -

Korweyor 2
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Anda dapat menggunakan fungsi pemantauan pada Alat Pengaturan Modul simple motion untuk memantau dan
menampilkan lokasi saat ini, kode kesalahan, dan informasi lainnya untuk semua axis yang sedang beroperasi secara

sekaligus.

T RIS A7 TSI T

{37 Axis #3 Postioning Data

rl,_ S T ———
#1135 Block Start Data i
&k-lg}“} Synchronous Centrol Parameter SRR

+ w Cam Data

LEag

Wt comgte

-8 Error History

B warning | listory B mearmaroc md o

B Current Value History B s s ot Serowd

MA 0 Dtwnal rpt sgrd : Liteeal conmand ugralioscheg ugnad
u% Servo Monitor 408 35400 it o | Ml 50 89 41

Md 3 Dwan I speed oresd Rag v
| paital Osciloscep !

(&% Axis #4 PostioninaData T

Tha e 1w of the mardon Gepands on the runber of selected Ce.

Morko Bem and the Seploy Order Mt of oobctad bam | 16 e
| [0 S rvert fowd ik
M 21 Machire food "shar
| M2 e e
M 2 Rt mrterg b
M 24 i i s s
4 1 Ak Temd ate
Md 4 Peottiorineg date Mo, bersg encuted
045 Postionng dats bang euacutad ; (o aion FAEAM

& -
g o "
) date e @ vmoutad e
M 4 Postiore date beng executed © 2 to be stapoisted
M 47 Postionng dees bang execited | M code
M 12 Dervistin donnder
M 113 Mctor noksten speed
M3 3 M0 Curen vele
M 100 Ser e S | Sarvo s
M 10050 D SO iy
AT 114 s W

* (010:QDITMS16{] - Axis Menitor

B @nmmm.m:—.n

000
) 1/2

Dapat digunakan untuk
memilih item
pemantauan.

Axis Monitar Mokee Type: [os(cutpat Aus)  v] FootSow: [spr ] [ Select Monoe Avs | | Selact Monce o |I

Mocule Information List

Aors #1 Mot #2 Ak #3 Aods #4

M 20:Current foed vae 108000.0 prm 0.0um 115758 um 120000.0 pm
Md 21 Machine foed vduo 100000.0 pm 0.0 prn 1157015.0 pmn 120000.0 pm
M 23: 45 eror No. - .
Md 249:Ax5 warming No, - - - -
MU 20080 e gl »alus Yedleny Punities Cunibeud Inlerpadalons
MG 26805 feadrate 0.00 e S4642.65 mmrin 000 mmfmn
IMd 44 Positioning dataNo. beng : 2 ©
eecLitiodd
Md 47 Positioning data berng executed Conthuous Posticnng .
 Cperation pattam ipomcnno Corrplate Conbol Pastionng Complate
M 47 Prationing data haing Aeenuted)] S 2 Aves e
: Control system interpolation (INC)
Manfoaﬁrm databeng executed) .

: fccelerabion time No. 0: 100 G100
IMd.47 Positoning data beng executed| 1 "

: Deceleration time No, 0:300 ’ 0:100

m47909mndataberqemcuwd L < A 54
* S to e rteepolat,

m475’osmdataba\oemmd _
: N code

@ PLC READV(YLO)

@ QO77 READY(X10)

@ Synchronizyon HagUc 1)

@ A axves sarvo ONYLL)
Md.108:Servo 2atus Rw:nrou

1011 12 13 14 15 16
M3 §00; ServD status : Servo ON
9 10 11 12 13 14 1516
@ M.SD:Fored step npu(UI1GA23)
BUSY

9 10 11 12 13 14 1516

ME31:500s ; Error detection
fosho, 1 2 374 5 6 78
9 1011 12 13 14 1516
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»“ Pemantauan sistem sampel

v

R 2 | 7 | 2

Axds MONIOr Monoe Type: [fom(outot Avs) v FontSow: [apr v] [ Select Moritor s | |s.mm«m]| Mocule Information List

Ais #1 ks #2 Aots #3 Auts #4 @ PLC READYYL0)
IMd 20:Current foed vale 100000.0 pm 0.0 um 11S715.8um 130000.0 pm @ QOTT READY(X10)
Md 21 Machine food viuo 100000.0 pm 0.0 um 1157015.0 130000.0 pm @ Syncroreson Haglx 1)
M 2308005 errer No. - - - -
Md.24:855 warning No. - - S -
MU 200820 LA gl 5.alus Wdleny Pundles Cunieud Inlepada
M 26:A0s feedkate 0.00 mmfmer S6RESmmin 000 mmimn woos 0. [EEENSTANSEENTT o
Md. 44 Postioning dataNo. baing 9 10 11 12 13 14 1516
oscutad

@ Al axes servo ONIYIL)
M3.108:Servo 2sbus :READY ON

M3, 500: SavD status ; Servo ON

Md 47 Postioning data beiny executed Post . 1 34 :
. pattem ioning Complete Pastionng Complete Aot No. ) 4 5 1
- peratin w 9 10 11 12 13 14 15 16

M 47 Prationing datahang reeouted] = R
: Canttrol system @ MASO:Forees stop nput(U11G423)

?uﬂmmdaubmgmud 0:100 BUSY
: Acoskeration time No.
Md.47 Postoning databeing executed] S > LETNEREY kR
: Deceleration time No, N ) 2 9 10 11 12 13 14 1516

Md.47 Postionng data being executed 2 R
: Modt to be rtorpolated M3 :Status : Erroe detection

forsio. (1 23 45 6|78
M 47 Podtioning data being executed ! ! !
: M code ) P - 3 9 10 11 12 13 14 1516

Md. 102; Derviation courter RS M 31iSk M | Audke wivring detertion

[Md. 103:Motoe rotation speed : 6785 tfmn fiswo, (1 23 45678
Md. 104:Motor current rake 0.0% 9 10 11 12 13 14 15 16
ML 108:Servy statir = Seevn ke CFF .
MC.108:Sarva status - Servo warmng CEF @ 1 linbest mode fadlTcH000

M 114:Sa0vs 2xm % 2 = < @ MAS1:AMEJass operation mods(l1\G4232)
M 21:Star « 0P roguast flag OFF M T Ogeeation cych ovae Flag) 111642753)
Md.31:5t 0 - OPR conpiete fiag OFF Md. 134: Oper ation time{U1 G400

Md.410;Exacute cam ho. 0 505 ps
MIOO.Mu»uu\.rm'MUIWi

A

[Item pemantauan] [Kolom tampilan pemantauan] [Daftar informasi modul]
Menampilkan item pemantauan yang diatur Menampilkan nilai pemantauan sumbu | | Menampilkan informasi modul.
dalam Pemilihan Item Pemantauan. yang diatur dalam Pemilihan Sumbu

Pemantauan.
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»ﬂ Rangkuman

Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

*+ Penetapan Nomor Perangkat

* Pemantauan sistem sampel

Poin penting

Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal isinya.

Penetapan Nomor Buat tabel keterkaitan perangkat I/O dan nomor perangkat yang akan digunakan dalam
Perangkat sistem contoh. Dengan membuat tabel keterkaitan akan mengurangi gangguan
pemrograman dan merampingkan program yang Anda buat.

Pemantauan sistem Anda dapat menggunakan fungsi pemantauan pada Alat Pengaturan Modul simple motion
sampel untuk memantau dan menampilkan lokasi saat ini, kode kesalahan, dan informasi lainnya
untuk semua axis yang sedang beroperasi secara sekaligus.
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> Kontrol Sinkron ) 00c

Pada Bab 6, Anda akan mempelajari kontrol sinkron menggunakan Modul simple motion dengan QD77MS4 yang
digunakan sebagai contoh.

m Gambaran Umum Tentang Kontrol Sinkron )

Kontrol sinkron adalah jenis kontrol di mana beberapa axis lainnya (poros sekunder) disinkronkan dengan axis standar
(poros utama).

Di bawah ini penjelasan tentang kontrol sinkron umum yang melibatkan perangkat angkut sebagai contoh.

Dengan kontrol sinkron Tanpa kontrol sinkron

Poros sekunder

Poros utama
Cﬁ) omveyor  ( ——— ) Konveyor
« Benda dapat terus diangkut tanpa harus menghentikan « Konveyor perlu dihentikan setiap kali mengangkut
konveyor. benda.

Ada sejumlah keuntungan penggunaan kontrel sinkron, beberapa di antaranya ditunjukkan di bawah ini.

* Peningkatan produktivitas... Karena tidak ada waktu siaga antar operasi seperti operasi berurutan, waktu proses dapat
dipersingkat yang akan meningkatkan produktivitas.

» Kontrol yang aman... Karena poros sekunder semuanya disinkronkan ke poros utama dan berhenti ketika poros utama
dihentikan, risiko kerusakan pada peralatan dapat dikurangi.
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»m Kontrol Sinkron dengan Modul simple motion ) 00c

Modul simple motion mampu menyediakan kontrol sinkron mekanik dengan menggunakan roda gigi, poros, roda gigi
pengubah kecepatan gigi, cam, dan komponen lainnya, cukup dengan pengaturan pada parameter sinkron dan pengaturan
lain yang sejenis.

Kontrol Sinkron dengan Modul Gerak Sederhana QD7TMS
————— Sinkronkan operasi Sumbu 1 sampai Sumbu 3

menggunakan parameter sinkron.

@ Keuntungan

- _ |
« Mesin lebih kompak dan biaya lebih

rendah.
« Tidak ada kekhawatiran akan adanya

gesekan dan umur pakai poros utama,

—- Sumbu 1|Sumbu 2| Sumbu 3 roda gigi dan knpllng

* * Mengubah penyiapan awal menjadi

lebih sederhana.
* Tidak ada kesalahan yang disebabkan
Kontrol sinkron mekanik tradisional oleh presisi mekanik, dan kinerja

—_— sistem meningkat.
‘ﬁ
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»m Aliran Kontrol Sinkron 3 000

Aliran kontrol sinkron untuk Modul simple motion ditampilkan di bawah ini.

Poros utama dalam Modul simple motion disebut sebagai axis input dan axis yang akan disinkronkan disebut sebagai axis
output.

Ada parameter sinkron yang harus diatur untuk masing-masing output axis yang menentukan bagaimana axis output akan
disinkronkan dan ke axis input yang mana.

Penyalaan pemosisian

Parameter Modul simple motion

sinkron Roda gigi komposit

Axis W -
£: input **LF‘ Roda gigi
(Poros
Kontrol utama) Asis

Pemosisian input #% Kopling
Data (Subporos s
pemosisian utama) z Roda gigi

Roda gigi pengubah
pengubah kecepatan
Roda Kopling kecepatan

da | —
L 1 £ _g# kommpiaat

Roda gigi
n pengubah Data cam
kecepatan

Poros bantu

e Cam « G
Axis output \_/
|

v

Penguat SEIVO ———— Penguat Servo
Sinkron

Motor servo ' Motor servo
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»m Kontrol cam ) oo

Axis output untuk kontrol sinkron dengan menggunakan operasi cam.
Kontrol cam yang dilakukan dengan menggunakan cam mekanik dihasilkan ulang dalam bentuk kontrol cam elektronik
dengan menggunakan data cam.

Kontrol menggunakan bubungan mekanik Kontrol menggunakan bubungan elektronik

=

QD77MS
44 Bubungan elektronik
Data bubungan

Nilai batas
langkah bawah |

Karena kontrol cam elektronik untuk Modul simple motion diproses menggunakan perangkat lunak, pola cam yang ideal
dihasilkan tanpa rasa khawatir seperti yang ditimbulkan oleh kontrol cam tradisional seperti kesalahan akibat adanya
masalah pada akurasi mekanik.

Penggantian cam akibat perubahan model yang digunakan dapat diselesaikan cukup dengan melakukan perubahan pada
pola cam.
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Axis output dikontrol menggunakan nilai (nilai umpan saat ini) yang dikonversi dari data cam yang diatur menggunakan
nilai saat ini untuk satu siklus axis cam sebagai nilai input.
Ada tiga jenis operasi dalam data cam, untuk cam dua-arah, cam umpan, dan cam linear.

o Bubungan dua-arah

Bubungan dua-arah beroperasi maju-mundur dalam rentang langkah bubungan yang konstan.

. Data bubungan l Contoh Pengoperasian

& ! T 9

SN | el N\ / N\
, \J, " . .. N

Satu siklus ' Satu siklus ' Satu siklus ' Satu siklus

-

L Bubungan umpan

Bubungan umpan beroperasi untuk mengubah posisi referensi bubungan untuk masing-masing siklus.

. Data bubungan

[\
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(o5 IO

. Data bubungan

F

.f'/_
f ;i
>

/
S

Satu siklus

. Contoh Pengoperasian

F !

Milai umpan i ' :

saatini | .." - - Posisi referensi bubungan untuk siklus ketiga
; Posisi referensi bubungan untuk siklus kedua
/i

N

Satu siklus

Satu siklus

Satu siklus

o Bubungan linear
Bubungan linear beroperasi di sepanjang garis lurus yang menghasilkan rasio langkah 100% untuk satu siklus.
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i
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. Data bubungan

Satu siklus

.Cuntuh Pengoperasian

I 3

. -~ Posisi referensi bubungan untuk siklus ketiga
Milai umpan

saat ini

Posisi referensi bubungan untuk siklus kedua

. RO
Satu siklus Satu siklus ™ Satu siklus
Besar langkah = 100%

Bubungan linear didaftarkan ke Alat Pengaturan Modul Gerak Sederhana sebagai bubungan Mo. 0.
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»m Pembuatan Data cam

Data cam dibuat menggunakan Alat Pengaturan Modul simple motion.

Mari kita coba buat data cam pada layar berikutnya.

Cmpbay Magds war LA
|

17 wmton | Aammun o 17 ek w- T ojn g (1w vl\ -.klunm--]

mea
I R

00 o | ——
B R M o W
(mpee)

R
€ Pww e Vi cw b by wcton
S — ool | g o e (] L e -
LY .‘ 0O et et e
2 oo 00 20000 100 000000 Corwtart Swad
[ e L0 OO0 et wt gt
R o 0000000 Crewtad Spwad
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m Pembuatan Data cam

% MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010:QD7 7MS4[]-Cam Data No.0D1[]]
! Project Edt Wiew Online Tools ‘Window Help
VP A |36 Ba B e A ol mama =)

i Navigation ® X ) 0010:077MS4[]-Cam Data.. ||
]

[f 237 Ha Gn (2) | 8D _ _ _
=|-{=} Intelligent Function Module —Display Magnification ~Point Data
= ([ 0010:QD7TMS4 fcceleration == [ Jerk —‘ width [100 w|% Height [100 =]%  W/H100% Screen ] ‘ View |
= [l System Setting .

jun Swstemn Struckure

: Mark Detection
L:;ﬁ' Parameter
[ Servo_Parameter
l&‘i Positioning Data

%4 Block Start Data
AF Synchronous Contral Paramets

U] ]

% Cam Data

L] Cam_Data_List 90,00000 180.00000 270,00000 360,00000
|| No.001

) [deqres]
- =W Monitor
. Digital Oscilloscope

"N{::l Fine-tune the cam curve by section

nd [degres] Stroke [9] Cam Curve
S0.00000 0.0000000 Constant Speed
1&0.00000 100.0000000 Constant Speed
Z70.00000 100.0000000 Constant Speed
0.0000000 Constant Speed

Ini akan menyelesaikan pengaturan untuk data bubungan.

Klik m untuk melanjutkan ke layar berikutnya.

QO4UDEH




k& SIMPLE MOTION Module_IND

o | |

Pengaturan Parameter Sinkron

) oo

Untuk kontrol cam di mana axis 2 disinkronkan dengan axis 1, parameter sinkron perlu diatur untuk axis 2.
Parameter sinkron diatur menggunakan Simple Motion Module Setting Tool.

Mari kita coba atur parameter sinkron di layar berikutnya.
Data cam yang dibuat di layar sebelumnya digunakan untuk kontrol cam.

P ML SOF T Sevien Simphe Mation Mudile Satfing Tanl (Unset Praject) - [0010:007MS4(] Axis £7 Sysehronsus Parameter] 4. -], ]
Dedt OB e O ek Wree e .
» >
I 3 ey 2 2 -~ 3
Sevipeon 2, IR00 T Il ) Aste 87 5
L.—_ Nw etivy -
2 & Symvenos comred inehibe settang  Set each irdube s st e
’ - — oy Mads shalt
B 2 0Te P A
B e N Type (ESTT T
28 00 A N |
’.A - R TR
v " 4. -
- > 1 A e 0
Mot shall (mmgresite grar

Mok whall (htahy
Py Shafh (R el sty

OCFF Contodd vt

| E I8

Y010 Traved vhon et or s i st
A (e v
AT P Sy (A ity

S

Y415 Sppage o man ) Aaid
o

410 g o e B s
o
v S o -
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> Pengaturan Parameter Sinkron ) 1« » Jroc

¥ MELSOFT Series Simple Motion Module Setting Tool (Unset Project) - [0010: QD7 7MS4[]-Axis #2 Synchronous Parameter]

! Project  Edit  Wiew Opline  Tools  Window  Help

=

LS FY 6 B [P e e B Relof mama=E

: Navigation g x _ (=7 0010:QDFTMS4[]-Axis #2 S...

Item Satting value | A

=| | ‘% ¢ Shaft  Auxiliary Shaft  Speed Change | Pr.441
=I-{=3 Intelligent Function Module : - S‘t:raﬂ"‘ 500000.0 e
= (b 0010:QD77MS4 , rdliary Sha o 440
=/ |l System Setting . . ite G
System Structure
g Mark Detection
__Ei:' Parameter
[ Servo_Parameter
(%4 Positioning Data
{44 Block Stark Data
=4 Synchronous Control Parameter
;;f-‘ Input Axis Parameter
S Ads #1 Synchronous Parameter
5 Buds #2 Synchronows Parameter

;_:i:' fods #3 Svnchronows Parameter

;;f.i' fixds #4 Synchronous Parameter
= Cam Data
3 Mentor Synchron Set the

Bl Digital Oscilloscope - + ous parameter
Ll controli... for the init...

5 | I

Sak the Hme bo advance or delay the cam axis current value per evel Ini akan menyelesaikan pengaturan parameter

£

Klik m untuk melanjutkan ke layar berikutnya.

QO4UDEH Hask Insert [l 5
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»m Penyalaan Kontrol Sinkron ) 00c

Kontrol sinkron dimulai setelah parameter sinkron dan data cam telah diatur dan perintah kontrol mulai kontrol sinkron
telah dialihkan ke ON. Sinyal yang diperlukan dan data yang dibutuhkan untuk memulai kontrol sinkron diberikan di bawah
ini dengan menggunakan model QD77MS4 sebagai contoh.

Memori penyangga

axis 1 axis 2 axis 3 Nilai pengaturan

Atur axis target sebagai kode empat-bit.
[Cd. 380] Mulai kontrol bit 0 (axis 1) sampai bit3(axis 4)

sinkron OFF: Kontrol sinkron berakhir

ON: Kontrol sinkron dimulai

Kondisi pengoperasian axis disimpan dalam
memori.

(: Siaga

5. Menganalisis

15: Kontrol sinkron

[Md. 26] Kondisi
pengoperasian axis

Contoh yang Menampilkan Penyalaan Kontrol Sinkron
Ketika axis 2 disinkronkan dengan axis 1

* Bahasa sekuens * Parameter sinkron dan data cam

<Kontrol sinkron dimulai= )
X56 uo\ Gunakan contoh pengaturan di layar

|| [ MOVP H02 G36320 |—— sebelumnya.
Pengaturan No. pemaosisian sinkron

<Kontrol sinkron berakhir>
X56 Lok

4 [" MOVP HO G36320 |——

Pengaturan No. pemaosisian sinkron
SM403 uoh

|| [(=K15G909 }———(M90 )——

OFF untuk hanya sekali Kontrol
pemindaian untuk Jalan yang sinkron
dijalankan.
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»m Operasi Kontrol Sinkron ) 00c

Operasi untuk kontrol cam di mana axis 2 disinkronkan dengan axis 1 berlangsung seperti yang dijelaskan di bawah ini.

Kontrol pemosisian dilakukan pada Sumbu 1 dengan menggunakan data pemosisian.

Posisi

» (1) Setelah sinyal mulai kontrol sinkron dialihkan ke

|

[

' ON, [Md. 26] Status Operasi Sumbu berubah
: menjadi "5: Menganalisis."

I |

[ (2) Setelah analisis selesai, [Md. 26] Status Operasi
[

[

[

|

|

[

Sumbu berubah menjadi "15:
Kontrol sinkron," dan sinyal BUSY berubah

menjadi ON.
l

. i3 Setelah [Md. 26] Status Operasi Sumbu

L) | . R . . .

- & dikonfirmasi sebagai "15: Kontrol sinkron,” sinyal
mulai pemosisian (Y10) untuk Sumbu 1 beralih ke

Kontrol sinkron dinulai
untuk Sumbu 2
Sinyal BUSY Sumbu 2 > ON.

|

|
(XD) : Ketika pemosisian Sumbu 1 dimulai, Sumbu 2
[Md. 26] Status Operasi Siaga (0) XMenganalisis (5] : disinkronkan dengan Sumbu 1, dan bubungan

|

|

I

|

Po
F 3

Sumbu 2

Kontrol sinkron (15 A0a
Sumbu untuk Sumbu 2 T [. ) 92 (0

mulai beroperasi.
l

4) Setelah sinyal mulai kontrol sinkron dialihkan dari

sinyal mulai pemosisian
(Y10} untuk Sumbu 1

OM — OFF, sinyal BUSY berubah menjadi OFF, dan
status berubah ke "0: Siaga.
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} Fungsi Penguat Servo Virtual ) l:/ll;ﬂ

Modul simple motion dilengkapi dengan fungsi yang bertindak sebagai poros (axis penguat servo virtual) yang
menghasilkan hanya perintah virtual tanpa koneksi yang sebenarnya ke penguat servo.

Penggunaan axis penguat servo virtual sebagai axis input memungkinkan kontrol sinkron yang menggunakan perintah
input virtual.

Pengaturan sumbu penguat servo virtual diselesaikan di layar Pengaturan Penguat Servo di bawah Konfigurasi Sistem.

Amplifier Setting] Axis #1]
Sarvo Amplifier Iefonmastion
Serva hpifier Series |

derglfier Cperation Mods |

—— = — =y

- S o
@ sl Aneter, Periksa

Wirtual muncul di layar ]

MR Corligursbor sharts, and gerve
parameter s can be ot '
I MR Conffigurator is not instaled, display

the servo paramater sething soresn.

Aliran kontrol sinkron yang menggunakan sumbu penguat servo virtual sebagai sumbu input
ditampilkan di bawah ini.

Penyalaan pemosisian

Kontrol : Roda gigi Modul Gerak
p ter sinkr :
Pemosisian ASMELEr sinkron komposit gic;ciia Sederhana

Sumbu
>
ea oot (S
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»m Fungsi Penguat Servo Virtual

Kontrol . Roda gigi Modul Gerak
P t kr ?
Pemosisian STEMEEr Sinkron komposit :;:;?E Sederhana

= > e ga_% uY
pemaosisian (Poros I .

utama)

Sumbu _
input & Kopling

(Subporos

utama) Roda Gigi
Roda Gigi ﬂpengumh

| Pengubah Kecepatan
Roda Kopling Kecepatan

gigi _ _m Roda gigi
.,ﬁf_' a ;_; komposit

l o Data
Roda Gigi bubungan
: | Pengubah
.—— Kecepatan *

Sumbu

interpolasi ____FBubungarJ‘_

Sumbu

output
|

Penguat servo

Motor servo
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Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

Kontrol Sinkron

Parameter sinkron

Kontrol cam

Data cam

Fungsi Penguat Servo Virtual

Poin penting
Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal isinya.

Kontrol Sinkron Kontrol sinkron adalah jenis kontrol di mana beberapa axis lainnya (poros sekunder)
disinkronkan dengan axis standar (poros utama).

Parameter sinkron Poros utama dalam Modul simple motion disebut sebagai axis input dan axis yang akan
disinkronkan disebut sebagai axis output.
Ada parameter sinkron yang harus diatur untuk masing-masing output axis menggunakan
Alat Pengaturan Modul simple motion yang menentukan bagaimana axis output akan
disinkronkan dan ke axis input yang mana.

Kontrol cam Axis output untuk kontrol sinkron dengan menggunakan operasi cam.
Kontrol cam yang dilakukan dengan menggunakan cam mekanik dihasilkan ulang dalam
bentuk kontrol cam elektronik dengan menggunakan data cam.

Axis output dikontrol menggunakan nilai (nilai umpan saat ini) yang dikonversi dari data cam
yang diatur menggunakan nilai saat ini untuk satu siklus axis cam sebagai nilai input.

Fungsi Penguat Servo Modul simple motion dilengkapi dengan fungsi yang bertindak sebagai poros (axis penguat

Virtual servo virtual) yang menghasilkan hanya perintah virtual tanpa koneksi yang sebenarnya ke
penguat servo. Penggunaan axis penguat servo virtual sebagai axis input memungkinkan
kontrol sinkron yang menggunakan perintah input virtual.




k& SIMPLE MOTION Module_IND
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Pada bab 7, Anda akan mempelajari cara membangun sistem sampel yang dirancang untuk kentrol sinkron.

Diagram Alir Prinsip Kontrol )

Berikut ini adalah diagram alir detail kontrol dalam sistem sampel.

Arahkan kursor mouse Anda ke simbol dalam diagram alir untuk menampilkan detail masing-masing kontrol.

Penyalaan awal sistern
penanganan material

v

Pengembalian titik awal

dilakukan pada semua surmbu
v v

Gerakkan Robot 1 ke posisi tunggu Gerakkan Robot 2 ke posisi tunggu I

Sinyal mulai = ON

Kentrol Rebot 1 dengan data Kentrol Robot 2 dengan data
bubungan bubungan
[ |

v

- - 0
Operasi otomatis _}
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Buat tabel keterkaitan perangkat I/O dan nomor perangkat yang akan digunakan dalam sistem contoh.
Dengan membuat tabel keterkaitan akan mengurangi gangguan pemrograman dan merampingkan program yang Anda buat.

Anda dapat mengunduh contoh tabel keterkaitan nomor perangkat yang ditetapkan untuk sistem sampel melalui tautan di
bawah ini.

<PDF Nomor Perangkat yang Ditetapkan>
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) Pengoperasian Sistem Sampel

Sistem sampel dirancang untuk beroperasi seperti yang ditunjukkan dalam kondisi pengoperasian normal.

Semua sumbu (X1, X2, Z1, Z2) dikontrol dalam
sinkronisasi.

Robot 1

Sumbu X1




ki SIMPLE MOTION Module_IND

) Kontrol cam dalam Sistem Sampel

Data cam yang digunakan dalam sistem sampel seperti ditunjukkan di bawah ini.

- -

Data bubungan untuk X1 Data bubungan untuk X2

e | NI
e oo | e ooce:
|

| = VA RN
I

80 om0 9% moon

Data bubungan untuk Z2

VR

-
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O e

Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

« Penetapan Nomor Perangkat

Poin penting

Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal isinya.

Penetapan Nomor Buat tabel keterkaitan perangkat I/O dan nomor perangkat yang akan digunakan dalam
Perangkat sistem contoh.
Dengan membuat tabel keterkaitan akan mengurangi gangguan pemrograman dan
merampingkan program yang Anda buat.
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} Tes Akhir ) oo

Setelah menyelesaikan semua pelajaran dari Kursus Modul SIMPLE MOTION Servo, 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 3 pertanyaan (7 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; 2

Jumiah total " Agar lulus tes, Anda harus
umlah tota pertanyaan. k. menjawab ﬁn% Per-tanyaan
dengan benar.

Persentase:

Lanjutkan ‘ I Tinjau

« Klik tombol Lanjutkan untuk keluar dari tes.
» Klik tombol Tinjau untuk meninjau tes. (Jawaban yang benar dicentang)
« Klik tombol Coba Lagi untuk mengulang tes.
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} Tes Akhir 1 ) 00c

Pilih dua program perangkat lunak yang diperlukan untuk melakukan kontrol pemosisian dengan menggunakan Modul
Gerak Sederhana (pilih dua opsi).

GX Works2
MT Works2
GT Works3
MR Configurator2

PX Developer

MX Component

Jawab ] I Kembali
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) ood

kKontrol Pemosisian Kontinu

vV
A

} Tes Akhir 2

Pilih nomor dari kotak "Istilah untuk dipilih” di bawah tabel untuk pola pengoperasian yang benar, yang sesuai

Dihentikan sementara.

Data
Mo.l

Data
Mo.2

dengan contoh pengoperasian di bawah ini.

Pola
pengoperasian

Alamat
perintah

Kecepatan
perintah

Jawab ] I Kembali

Kontrol jalur kontinu

\
A

Tidak dihentikan.

!

/

Data
Mol

A

Data B

Mo.Z

\

Istilah untuk
dipilih

1. Berkelanjutan
2. Jalur

3. Penutup

Pola
pengoperasian

Alamat
perintah

Kecepatan
perintah
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} Tes Akhir 3

Jawablah pertanyaan di bawah ini.

@ Pilih grafik data bubungan yang benar untuk bubungan dua-arah dari diagram di bawah ini.

v

A

)

o
Satu siklus ' Satu siklus Satu siklus

@ Pilih No. bubungan untuk bubungan linear yang didaftarkan menggunakan Alat Pengaturan Modul Gerak Sederhana.

|--Select--| ¥ |

Jawab ] I Kembali
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Skor Tes

) oo

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

Jawaban yang benar: 3

Jumlah total pertanyaan: 3

Persentase: 100%

Lanjutkan ’ [ Tinjau ’

Selamat. Anda berhasil lulus tes.
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b

Anda telah menyelesaikan Kursus Dasar Modul SIMPLE MOTION Servo.

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 ‘




