
Pengontrol Sistem ServoPengontrol Sistem Servo

Dasar-dasar Modul Gerakan SeriDasar-dasar Modul Gerakan Seri
MELSEC iQ-RMELSEC iQ-R



(RD78G(H)/Startup)(RD78G(H)/Startup)

Kursus ini ditujukan bagi peserta yang akanKursus ini ditujukan bagi peserta yang akan
membuat sistem kontrol gerakan menggunakanmembuat sistem kontrol gerakan menggunakan
modul motion seri MELSEC iQ-R untuk pertamamodul motion seri MELSEC iQ-R untuk pertama
kalinya.kalinya.



Klik tombol Forward di kanan atas layar untukKlik tombol Forward di kanan atas layar untuk
melanjutkan ke halaman berikutnya.melanjutkan ke halaman berikutnya.
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PendahuluanPendahuluan Tujuan KursusTujuan Kursus

Kursus ini ditujukan bagi peserta yang akan membuat sistem kontrol gerakan menggunakan modul motion seri MELSEC iQ-RKursus ini ditujukan bagi peserta yang akan membuat sistem kontrol gerakan menggunakan modul motion seri MELSEC iQ-R
untuk pertama kalinya dan memberikan pengetahuan dasar mulai dari desain sistem hingga instalasi, penyambungan kabel,untuk pertama kalinya dan memberikan pengetahuan dasar mulai dari desain sistem hingga instalasi, penyambungan kabel,
pengaturan, dan pemrograman.pengaturan, dan pemrograman.

Kursus ini memerlukan pengetahuan dasar tentang PLC seri MELSEC iQ-R, servo AC, dan kontrol positioning.
Kursus ini memerlukan pengetahuan dasar tentang PLC seri MELSEC iQ-R, servo AC, dan kontrol positioning.


Untuk pemula, berikut adalah kursus yang direkomendasikan.
Untuk pemula, berikut adalah kursus yang direkomendasikan.



• Kursus "Dasar-Dasar Seri MELSEC iQ-R"• Kursus "Dasar-Dasar Seri MELSEC iQ-R"
• Kursus "GX Works3 (Ladder)"• Kursus "GX Works3 (Ladder)"
• Kursus "Dasar-Dasar Pemrograman (Structure Text)"• Kursus "Dasar-Dasar Pemrograman (Structure Text)"
• Kursus "Peralatan FA untuk Pemula (Positioning)"• Kursus "Peralatan FA untuk Pemula (Positioning)"

PLCopenPLCopen®® adalah merek dagang terdaftar dari PLCopen. adalah merek dagang terdaftar dari PLCopen.


WindowsWindows®® adalah merek dagang terdaftar dari Microsoft Corporation di Amerika Serikat dan negara lain. adalah merek dagang terdaftar dari Microsoft Corporation di Amerika Serikat dan negara lain.
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PendahuluanPendahuluan Struktur KursusStruktur Kursus

Materi dari kursus ini adalahMateri dari kursus ini adalah


Disarankan untuk mulai dari Bab 1.Disarankan untuk mulai dari Bab 1.

Bab 1 Pengetahuan Dasar untuk Mengambil Kursus iniBab 1 Pengetahuan Dasar untuk Mengambil Kursus ini

Bab ini menjelaskan pengetahuan yang diperlukan untuk mengambil kursus ini.Bab ini menjelaskan pengetahuan yang diperlukan untuk mengambil kursus ini.

Bab 2 Sampel Konstruksi SistemBab 2 Sampel Konstruksi Sistem

Bab ini menjelaskan konfigurasi perangkat keras dari sistem sampel.Bab ini menjelaskan konfigurasi perangkat keras dari sistem sampel.

Bab 3 Pembuatan ProyekBab 3 Pembuatan Proyek

Bab ini menjelaskan perangkat lunak dari sistem sampel.Bab ini menjelaskan perangkat lunak dari sistem sampel.

Bab 4 Sampel Program dan Pemeriksaan OperasiBab 4 Sampel Program dan Pemeriksaan Operasi

Bab ini menjelaskan isi program dan pengoperasian sistem sampel menggunakan program sampel.Bab ini menjelaskan isi program dan pengoperasian sistem sampel menggunakan program sampel.

Tes AkhirTes Akhir

5 bagian total (7 pertanyaan) Nilai kelulusan: 60% atau lebih tinggi5 bagian total (7 pertanyaan) Nilai kelulusan: 60% atau lebih tinggi



PendahuluanPendahuluan Cara Menggunakan Alat e-Learning IniCara Menggunakan Alat e-Learning Ini

Buka halaman berikutnyaBuka halaman berikutnya Membuka halaman berikutnya.Membuka halaman berikutnya.

Kembali ke halaman sebelumnyaKembali ke halaman sebelumnya Kembali ke halaman sebelumnya.Kembali ke halaman sebelumnya.

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

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



PendahuluanPendahuluan Perhatian untuk PenggunaanPerhatian untuk Penggunaan

■Tindakan pencegahan keselamatan■Tindakan pencegahan keselamatan

Ketika Anda mempelajarinya berdasarkan penggunaan produk yang sebenarnya, harap baca dengan cermat tindakanKetika Anda mempelajarinya berdasarkan penggunaan produk yang sebenarnya, harap baca dengan cermat tindakan
pencegahan keselamatan di manual yang sesuai.pencegahan keselamatan di manual yang sesuai.

■Tindakan pencegahan dalam kursus ini■Tindakan pencegahan dalam kursus ini

Tampilan layar dari versi perangkat lunak yang Anda gunakan mungkin berbeda dari yang ada di kursus ini.Tampilan layar dari versi perangkat lunak yang Anda gunakan mungkin berbeda dari yang ada di kursus ini.


Kursus ini ditujukan untuk versi perangkat lunak berikut.Kursus ini ditujukan untuk versi perangkat lunak berikut.


Untuk versi terbaru dari setiap perangkat lunak, periksa Situs Web Mitsubishi Electric FA.Untuk versi terbaru dari setiap perangkat lunak, periksa Situs Web Mitsubishi Electric FA.

   MELSOFT GX Works3MELSOFT GX Works3 Ver.1.072AVer.1.072A Motion Control SettingMotion Control Setting Ver.1.015RVer.1.015R
   MELSOFT MR Configurator2MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.115VVer.1.115V

　　　　　　　　　　

Versi firmware CPU PLC harus 44 atau yang lebih baru (46 atau lebih baru untuk RD78GH).Versi firmware CPU PLC harus 44 atau yang lebih baru (46 atau lebih baru untuk RD78GH).


Versi firmware modul gerakan harus 14 atau yang lebih baru.Versi firmware modul gerakan harus 14 atau yang lebih baru.


Untuk cara memperbarui versi firmware, lihat panduan konfigurasi modul.Untuk cara memperbarui versi firmware, lihat panduan konfigurasi modul.

IkonIkon 

menunjukkan panduan referensi.menunjukkan panduan referensi.


Isi panduan yang dijelaskan dalam kursus ini adalah versi berikut. Isi panduan yang dijelaskan dalam kursus ini adalah versi berikut. 


Jika versi berbeda, lokasi deskripsi dan isinya mungkin sedikit berbeda.Jika versi berbeda, lokasi deskripsi dan isinya mungkin sedikit berbeda.

Nama panduanNama panduan Nomor PanduanNomor Panduan VersiVersi

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

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

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

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


(Motion Module Instructions, (Motion Module Instructions, 


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

IB-0300431IB-0300431 CC

MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control FunctionMELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function
Blocks)Blocks) IB-030533IB-030533 AA

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

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


(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks) SH-081266SH-081266 WW

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



Bab 1Bab 1 Pengetahuan Dasar untuk Mengambil Kursus iniPengetahuan Dasar untuk Mengambil Kursus ini

1.11.1 Subjek Kursus iniSubjek Kursus ini

Dalam kursus ini, Anda akan mempelajari cara mengontrol mekanisme ball-screw satu sumbu menggunakan modul gerakanDalam kursus ini, Anda akan mempelajari cara mengontrol mekanisme ball-screw satu sumbu menggunakan modul gerakan
seri RD78G dan servo AC MELSERVO-J5.seri RD78G dan servo AC MELSERVO-J5.



Operasi PTP berikut adalah subjek dari kursus ini.Operasi PTP berikut adalah subjek dari kursus ini.



1.21.2 Alur Kursus iniAlur Kursus ini

Alur kursus ini ditunjukkan sebagai berikut.Alur kursus ini ditunjukkan sebagai berikut.



1.31.3 PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB

PLCopenPLCopen®® adalah organisasi pihak ketiga, yang bertujuan untuk meningkatkan efisiensi pengembangan aplikasi PLC, adalah organisasi pihak ketiga, yang bertujuan untuk meningkatkan efisiensi pengembangan aplikasi PLC,
mempromosikan standar internasional IEC 61131-3 untuk pemrograman PLC, dan membuat serta memberi sertifikat untuk blokmempromosikan standar internasional IEC 61131-3 untuk pemrograman PLC, dan membuat serta memberi sertifikat untuk blok
fungsi standar (FB) yang independen dari vendor.
fungsi standar (FB) yang independen dari vendor.



Menggunakan FB yang ditentukan oleh PLCopenMenggunakan FB yang ditentukan oleh PLCopen®® memungkinkan pemrograman terpisah dari manufaktur PLC karena I/O dan memungkinkan pemrograman terpisah dari manufaktur PLC karena I/O dan
spesifikasi operasi FB distandardisasi.spesifikasi operasi FB distandardisasi.


Hal ini membuat program terstruktur dan meningkatkan penggunaan kembali, sehingga menghasilkan pengurangan biayaHal ini membuat program terstruktur dan meningkatkan penggunaan kembali, sehingga menghasilkan pengurangan biaya
rekayasa. rekayasa. 
Kontrol motion didefinisikan sebagai Motion Control FB.Kontrol motion didefinisikan sebagai Motion Control FB.



Modul motion kompatibel dengan Motion Control FB ini (selanjutnya disebut MCFB) dan menggunakan FB ini untukModul motion kompatibel dengan Motion Control FB ini (selanjutnya disebut MCFB) dan menggunakan FB ini untuk
pemrograman.(Untuk mengetahui detailnya, lihat Bab 4.)pemrograman.(Untuk mengetahui detailnya, lihat Bab 4.)

Contoh) MC_MoveRelative (Kontrol pengaturan posisi nilai relatif)Contoh) MC_MoveRelative (Kontrol pengaturan posisi nilai relatif)



1.41.4 Pemrograman Menggunakan STPemrograman Menggunakan ST

Bagian ini menjelaskan cara membuat program ST dan memberikan penjelasan tentang struktur ST.Bagian ini menjelaskan cara membuat program ST dan memberikan penjelasan tentang struktur ST.

Format STFormat ST 



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



Perintah yang dapat digunakan dalam STPerintah yang dapat digunakan dalam ST 



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

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



Label dan strukturLabel dan struktur 



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



Contoh programContoh program 



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

Panduan referensiPanduan referensi


Untuk mengetahui detail pemrograman menggunakan ST, lihat panduan berikut.Untuk mengetahui detail pemrograman menggunakan ST, lihat panduan berikut.


Perhatikan bahwa perintah yang dapat digunakan berbeda antara modul CPU PLC dan modul motion.Perhatikan bahwa perintah yang dapat digunakan berbeda antara modul CPU PLC dan modul motion.

(1)(1)



1.41.4 Pemrograman Menggunakan STPemrograman Menggunakan ST

Aturan dasar ST (ekstrak)Aturan dasar ST (ekstrak)


Berikut ini adalah bagian dari sampel program.Berikut ini adalah bagian dari sampel program.

(2)(2)



1.51.5 Label, Susunan, dan StrukturLabel, Susunan, dan Struktur

  

(2) Tipe label(2) Tipe label

• Label lokal• Label lokal ·········· Label lokal adalah label yang hanya dapat digunakan di setiap POU. Label lokal di luarLabel lokal adalah label yang hanya dapat digunakan di setiap POU. Label lokal di luar
POU tidak dapat digunakan.POU tidak dapat digunakan.


Pengaturan label lokal termasuk nama label, kelas, dan tipe data.Pengaturan label lokal termasuk nama label, kelas, dan tipe data.

• Label global• Label global ·········· Label global adalah label yang menyediakan data yang sama dalam satu proyek. Label iniLabel global adalah label yang menyediakan data yang sama dalam satu proyek. Label ini
dapat digunakan di semua program dalam proyek. (Namun, saat menggunakan labeldapat digunakan di semua program dalam proyek. (Namun, saat menggunakan label
global modul gerakan seperti pada CPU PLC, pengaturan label publik diperlukan.global modul gerakan seperti pada CPU PLC, pengaturan label publik diperlukan.
(CATATAN))(CATATAN))


Label global dapat digunakan dalam blok program dan blok fungsi.Label global dapat digunakan dalam blok program dan blok fungsi.


Pengaturan label global mencakup nama label, kelas, dan tipe data.Pengaturan label global mencakup nama label, kelas, dan tipe data.


Dalam modul CPU, device dapat ditetapkan ke label global.Dalam modul CPU, device dapat ditetapkan ke label global.

• Label modul• Label modul ·········· Label modul adalah label yang didefinisikan secara unik oleh setiap modul. Itu secaraLabel modul adalah label yang didefinisikan secara unik oleh setiap modul. Itu secara
otomatis dihasilkan oleh tools dari modul yang digunakan, dan dapat digunakan sebagaiotomatis dihasilkan oleh tools dari modul yang digunakan, dan dapat digunakan sebagai
label global.label global.

• Label sistem• Label sistem ·········· Label sistem adalah label yang menyediakan data yang sama di semua proyek yangLabel sistem adalah label yang menyediakan data yang sama di semua proyek yang
kompatibel dengan iQ Works.kompatibel dengan iQ Works.


Ini dapat dirujuk dari GOT dan modul CPU di stasiun lain, dan digunakan untuk memantauIni dapat dirujuk dari GOT dan modul CPU di stasiun lain, dan digunakan untuk memantau
dan mengakses data.dan mengakses data.


(Label ini tidak digunakan dalam kursus ini.)(Label ini tidak digunakan dalam kursus ini.)

• Label slave• Label slave ·········· Untuk label publik, lihat panduan berikut.Untuk label publik, lihat panduan berikut.

Label, susunan, dan strukturLabel, susunan, dan struktur


Dalam program modul gerakan, label digunakan sebagai pengganti perangkat dan nomor memori buffer.Dalam program modul gerakan, label digunakan sebagai pengganti perangkat dan nomor memori buffer.


Label adalah variabel yang terdiri dari string tertentu yang digunakan dalam data I/O atau pemrosesan internal.Label adalah variabel yang terdiri dari string tertentu yang digunakan dalam data I/O atau pemrosesan internal.


Menggunakan label dalam pemrograman memungkinkan pembuatan program tanpa mengetahui perangkat dan ukuranMenggunakan label dalam pemrograman memungkinkan pembuatan program tanpa mengetahui perangkat dan ukuran
memori buffer. memori buffer. 


Untuk alasan ini, program yang menggunakan label dapat digunakan kembali dengan mudah bahkan dalam sistem yangUntuk alasan ini, program yang menggunakan label dapat digunakan kembali dengan mudah bahkan dalam sistem yang
memiliki konfigurasi modul yang berbeda.memiliki konfigurasi modul yang berbeda.


Susunan adalah tipe data yang mewakili kumpulan label dengan tipe data yang sama menggunakan satu nama. Susunan adalah tipe data yang mewakili kumpulan label dengan tipe data yang sama menggunakan satu nama. 


Struktur adalah tipe data yang mewakili kumpulan label dengan format berbeda menggunakan satu nama.Struktur adalah tipe data yang mewakili kumpulan label dengan format berbeda menggunakan satu nama.

(1)(1)

(Catatan) Untuk label publik, lihat Dasar-Dasar Modul Motion Seri MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Kontrol Pengaturan Posisi), yang(Catatan) Untuk label publik, lihat Dasar-Dasar Modul Motion Seri MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Kontrol Pengaturan Posisi), yang
merupakan kursus sistem pelatihan online, dan panduan berikut.merupakan kursus sistem pelatihan online, dan panduan berikut.



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



1.51.5 Label, Susunan, dan StrukturLabel, Susunan, dan Struktur

Tipe dataTipe data JangkauanJangkauan AwalanAwalan

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

Word (unsigned)/bit string (16 bits)Word (unsigned)/bit string (16 bits) WORDWORD


(UINT)(UINT)

0 hingga 655350 hingga 65535 uu

Double word (unsigned)/bit string (32 bits)Double word (unsigned)/bit string (32 bits) DWORDDWORD


(UDINT)(UDINT)

0 hingga 42949672950 hingga 4294967295 udud

Word (signed)Word (signed) INTINT -32468 hingga 32767-32468 hingga 32767 ww

Double word (signed)Double word (signed) DINTDINT -2147483648 hingga 2147483647-2147483648 hingga 2147483647 dd

Single-precision real numberSingle-precision real number REALREAL -2-2128128 hingga -2 hingga -2-126-126, 0, 2, 0, 2-126-126 hingga 2 hingga 2128128 ee

Double-precision real numberDouble-precision real number LREALLREAL -2-210241024 hingga -2 hingga -2-1022-1022, 0, 2, 0, 2-1022-1022 hingga hingga
2210241024

lele

WaktuWaktu TIMETIME T#-24d20h31m23s648ms hinggaT#-24d20h31m23s648ms hingga
T#24d20h31m23s647msT#24d20h31m23s647ms

tmtm

TimerTimer TIMERTIMER

TIMER adalah strukturnya.TIMER adalah strukturnya.


S (contact): BOOLS (contact): BOOL



C (coil): BOOLC (coil): BOOL


N (current value): WORDN (current value): WORD

tdtd

Selain itu, untuk label global, "G_" ditambahkan di awal nama label.Selain itu, untuk label global, "G_" ditambahkan di awal nama label.

Tipe data labelTipe data label


Tabel berikut menunjukkan tipe data label utama.Tabel berikut menunjukkan tipe data label utama.


Sampel program yang digunakan dalam kursus ini menunjukkan tipe data dengan awalan label.Sampel program yang digunakan dalam kursus ini menunjukkan tipe data dengan awalan label.

(3)(3)



1.51.5 Label, Susunan, dan StrukturLabel, Susunan, dan Struktur

(4) Metode pendaftaran label(4) Metode pendaftaran label

Label lokalLabel lokal


[Local Label] disediakan untuk setiap program pada bagian [Program] di pohon proyek. Klik dua kali di sini untuk[Local Label] disediakan untuk setiap program pada bagian [Program] di pohon proyek. Klik dua kali di sini untuk
membuka editor label lokal.membuka editor label lokal.

Label globalLabel global


Klik dua kali [Label] → [Global Label] → [Global] di pohon proyek untuk membuka editor label global.Klik dua kali [Label] → [Global Label] → [Global] di pohon proyek untuk membuka editor label global.



1.61.6 Tipe ProgramTipe Program

Program dari CPU PLC dan modul gerakan diklasifikasikan ke dalam tipe program berikut.Program dari CPU PLC dan modul gerakan diklasifikasikan ke dalam tipe program berikut.

Program tipe eksekusi awalProgram tipe eksekusi awal


Tipe program ini dijalankan hanya sekali ketikaTipe program ini dijalankan hanya sekali ketika
modul CPU AKTIF atau berubah dari statusmodul CPU AKTIF atau berubah dari status
BERHENTI ke status BERJALAN.BERHENTI ke status BERJALAN.

Program tipe eksekusi pemindaianProgram tipe eksekusi pemindaian


(CPU PLC)/program tipe eksekusi normal(CPU PLC)/program tipe eksekusi normal
(Modul gerakan) (Modul gerakan) 


Tipe program ini dijalankan hanya sekali perTipe program ini dijalankan hanya sekali per
pemindaian dari pemindaian setelah pemindaianpemindaian dari pemindaian setelah pemindaian
tempat program tipe eksekusi awal dijalankan.tempat program tipe eksekusi awal dijalankan.
Tipe program fixed scan excutionTipe program fixed scan excution


Program interupsi yang dieksekusi pada intervalProgram interupsi yang dieksekusi pada interval
waktu tertentu. waktu tertentu. Berbeda dari program interupsiBerbeda dari program interupsi
normal, program tipe ini tidak memerlukannormal, program tipe ini tidak memerlukan
penunjuk interupsi (I) dan instruksi IRET untukpenunjuk interupsi (I) dan instruksi IRET untuk
ditulis. Eksekusi dijalankan dengan basis fileditulis. Eksekusi dijalankan dengan basis file
program.program.

Tipe program event excutionTipe program event excution


Tipe program ini memulai eksekusi ketika dipicuTipe program ini memulai eksekusi ketika dipicu
oleh peristiwa tertentu. Program dijalankan padaoleh peristiwa tertentu. Program dijalankan pada
urutan eksekusi yang ditentukan dalamurutan eksekusi yang ditentukan dalam
pengaturan program parameter CPU, danpengaturan program parameter CPU, dan
program akan dieksekusi jika kondisi eksekusiprogram akan dieksekusi jika kondisi eksekusi
pemicu yang ditentukan terpenuhi saatpemicu yang ditentukan terpenuhi saat
mendapatkan giliran eksekusi program tipemendapatkan giliran eksekusi program tipe
eksekusi peristiwa.eksekusi peristiwa.

Tipe program standbyTipe program standby


Program ini dieksekusi hanya jika adaProgram ini dieksekusi hanya jika ada
permintaan eksekusi.permintaan eksekusi.
Tipe program no execution, unregisteredTipe program no execution, unregistered


Tipe program ini tidak dieksekusi pada modulTipe program ini tidak dieksekusi pada modul
CPU. Program tanpa tipe eksekusi yangCPU. Program tanpa tipe eksekusi yang
ditentukan (jika dipilih) di write ke CPU.ditentukan (jika dipilih) di write ke CPU.
Program-program tipe unregistered tidak diProgram-program tipe unregistered tidak di
write ke CPU.write ke CPU.



1.71.7 Ringkasan Bab IniRingkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB

Pemrograman Menggunakan STPemrograman Menggunakan ST

Label, Susunan, dan StrukturLabel, Susunan, dan Struktur

Tipe ProgramTipe Program

Poin pentingPoin penting

PLCopenPLCopen®® Motion Control FB Motion Control FB PLCopenPLCopen®®, organisasi pihak ketiga, mengembangkan spesifikasi FB standar yang bersifat independen dari, organisasi pihak ketiga, mengembangkan spesifikasi FB standar yang bersifat independen dari
vendor.vendor.

Kontrol gerakan didefinisikan sebagai FB Kontrol Gerakan.Kontrol gerakan didefinisikan sebagai FB Kontrol Gerakan.

Pemrograman Menggunakan STPemrograman Menggunakan ST Semua pernyataan diakhiri dengan ";" (titik koma).Semua pernyataan diakhiri dengan ";" (titik koma).

Pernyataan penugasan diwakili oleh <variable> := <expression>;.Pernyataan penugasan diwakili oleh <variable> := <expression>;.

Variabel input FB ditandai dengan ":=", dan variabel output ditandai dengan "=>"Variabel input FB ditandai dengan ":=", dan variabel output ditandai dengan "=>"

Label, Susunan, dan StrukturLabel, Susunan, dan Struktur Tipe label termasuk label lokal, label global, label modul, label sistem, dan label slave.Tipe label termasuk label lokal, label global, label modul, label sistem, dan label slave.

Susunan adalah kumpulan label dengan tipe variabel yang sama.Susunan adalah kumpulan label dengan tipe variabel yang sama.

Struktur adalah kumpulan label dengan tipe variabel yang berbeda.Struktur adalah kumpulan label dengan tipe variabel yang berbeda.

Tipe ProgramTipe Program Tipe program eksekusi termasuk tipe eksekusi awal, tipe eksekusi pemindaian/tipe eksekusi normal, tipeTipe program eksekusi termasuk tipe eksekusi awal, tipe eksekusi pemindaian/tipe eksekusi normal, tipe
eksekusi pemindaian tetap, tipe eksekusi peristiwa, tipe eksekusi siaga, dan tidak ada tipe eksekusi/programeksekusi pemindaian tetap, tipe eksekusi peristiwa, tipe eksekusi siaga, dan tidak ada tipe eksekusi/program

tidak terdaftar.tidak terdaftar.



Bab 2Bab 2 Sampel Konstruksi SistemSampel Konstruksi Sistem

2.12.1 Konfigurasi PerangkatKonfigurasi Perangkat

Gunakan mekanisme ball screw satu sumbu. Spesifikasi mesin adalah sebagai berikut.Gunakan mekanisme ball screw satu sumbu. Spesifikasi mesin adalah sebagai berikut.



2.22.2 Konfigurasi SistemKonfigurasi Sistem

Konfigurasi sistem dari sistem sampel adalah sebagai berikut.Konfigurasi sistem dari sistem sampel adalah sebagai berikut.



2.32.3 Penyambungan KabelPenyambungan Kabel

2.3.12.3.1 Menghubungkan motor servo dan amplifier servoMenghubungkan motor servo dan amplifier servo

Untuk kabel power motor servo dan kabel encoder, gunakan opsi tipe 1 kabel MR-AEP1CBL2M-A2-L.Untuk kabel power motor servo dan kabel encoder, gunakan opsi tipe 1 kabel MR-AEP1CBL2M-A2-L.



2.3.22.3.2 Menghubungkan catu daya dan kabel jaringanMenghubungkan catu daya dan kabel jaringan

Berikut ini menjelaskan penyambungan modul catu daya.Berikut ini menjelaskan penyambungan modul catu daya.

Sebelum menyambungkan, buka penutup terminal di bagian depan modul catu daya.Sebelum menyambungkan, buka penutup terminal di bagian depan modul catu daya.

Hubungkan catu daya AC yang akan dimasukkan ke terminal input catu daya (L dan N).Hubungkan catu daya AC yang akan dimasukkan ke terminal input catu daya (L dan N).

Selalu hubungkan terminal FG dan LG dengan tahanan arde 100 atau kurang.Selalu hubungkan terminal FG dan LG dengan tahanan arde 100 atau kurang.

ItemItem Ukuran kabel yang berlakuUkuran kabel yang berlaku Torsi pengencanganTorsi pengencangan

Kabel catuKabel catu
dayadaya 18 hingga 14 AWG18 hingga 14 AWG 1,02 hingga 1,38 N·m1,02 hingga 1,38 N·m

Kabel ardeKabel arde 18 hingga 14 AWG18 hingga 14 AWG 1,02 hingga 1,38 N·m1,02 hingga 1,38 N·m

Menghubungkan catu daya PLCMenghubungkan catu daya PLC


Hubungkan catu daya ke modul catu daya PLC.Hubungkan catu daya ke modul catu daya PLC.

(1)(1)



2.3.22.3.2 Menghubungkan catu daya dan kabel jaringanMenghubungkan catu daya dan kabel jaringan

Selalu gunakan molded-case circuit breaker (MCCB) untuk kabel input catu daya.Selalu gunakan molded-case circuit breaker (MCCB) untuk kabel input catu daya.

Selalu hubungkan kontaktor magnetik (MC) antara catu daya sirkuit utama dan terminal L1, L2, dan L3 dari amplifierSelalu hubungkan kontaktor magnetik (MC) antara catu daya sirkuit utama dan terminal L1, L2, dan L3 dari amplifier
servo.servo.

Menyambungkan catu daya amplifier servoMenyambungkan catu daya amplifier servo


Sambungkan catu daya ke catu daya sirkuit utama (L1, L2, dan L3) dan catu daya sirkuit kontrol (L11 dan L21) dari amplifierSambungkan catu daya ke catu daya sirkuit utama (L1, L2, dan L3) dan catu daya sirkuit kontrol (L11 dan L21) dari amplifier
servo.servo.


Berikut ini adalah diagram skematiknya. Kabel aktual dan ukuran kabel yang berlaku berbeda tergantung pada kapasitas.Berikut ini adalah diagram skematiknya. Kabel aktual dan ukuran kabel yang berlaku berbeda tergantung pada kapasitas.
Untuk detailnya, lihat Panduan Pengguna (Perangkat Keras) Amplifier Servo.Untuk detailnya, lihat Panduan Pengguna (Perangkat Keras) Amplifier Servo.

(2)(2)



2.3.22.3.2 Menghubungkan catu daya dan kabel jaringanMenghubungkan catu daya dan kabel jaringan

KecepatanKecepatan
komunikasikomunikasi

Kabel EthernetKabel Ethernet KonektorKonektor StandarStandar

1Gbps1Gbps Kategori 5e atau lebih tinggi, kabel lurusKategori 5e atau lebih tinggi, kabel lurus
(pelindung ganda, STP)(pelindung ganda, STP)

Konektor RJ45Konektor RJ45

Kabel yang memenuhi standar berikut:Kabel yang memenuhi standar berikut:

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

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

Menyambungkan kabel jaringanMenyambungkan kabel jaringan


Sambungkan kabel jaringan (kabel Ethernet).Sambungkan kabel jaringan (kabel Ethernet).


Sambungkan kabel Ethernet yang memenuhi standar berikut.Sambungkan kabel Ethernet yang memenuhi standar berikut.

(3)(3)



2.3.32.3.3 Menyambungkan sirkuit periferalMenyambungkan sirkuit periferal

(Catatan) Dalam kursus ini, fungsi STO tidak digunakan. Jadi, jangan lepaskan konektor hubung singkat yang disertakan(Catatan) Dalam kursus ini, fungsi STO tidak digunakan. Jadi, jangan lepaskan konektor hubung singkat yang disertakan
dengan amplifier servo dari CN8.dengan amplifier servo dari CN8.

Sirkuit I/O amplifierSirkuit I/O amplifier


Sambungkan sirkuit I/O amplifier servo sebagai berikut.Sambungkan sirkuit I/O amplifier servo sebagai berikut.


Pasang sinyal proximity dog, sakelar batas langkah putaran maju/mundur, dan sakelar berhenti paksa.Pasang sinyal proximity dog, sakelar batas langkah putaran maju/mundur, dan sakelar berhenti paksa.


Selain itu, konfigurasikan sirkuit tempat kontaktor magnetik (MC) dinonaktifkan oleh output ALM.Selain itu, konfigurasikan sirkuit tempat kontaktor magnetik (MC) dinonaktifkan oleh output ALM.

(1)(1)



2.3.32.3.3 Menyambungkan sirkuit periferalMenyambungkan sirkuit periferal

Gunakan sakelar operasi alternatif hanya untuk Servo-on (X0), dan gunakan sakelar operasi sesaat untuk sinyal lainnya.Gunakan sakelar operasi alternatif hanya untuk Servo-on (X0), dan gunakan sakelar operasi sesaat untuk sinyal lainnya.

Sirkuit eksternal dari modul input jarak jauhSirkuit eksternal dari modul input jarak jauh


Hubungkan sirkuit input eksternal dari modul input jarak jauh sebagai berikut.Hubungkan sirkuit input eksternal dari modul input jarak jauh sebagai berikut.

(2)(2)



2.42.4 Operasi PengujianOperasi Pengujian

Setelah penyambungan selesai, lakukan operasi pengujian dengan amplifier servo tunggal untuk memeriksa arah putaran danSetelah penyambungan selesai, lakukan operasi pengujian dengan amplifier servo tunggal untuk memeriksa arah putaran dan
lainnya.lainnya.


Ikuti prosedur di bawah ini untuk melakukan operasi pengujian.Ikuti prosedur di bawah ini untuk melakukan operasi pengujian.

Matikan amplifier servo dan PLC.Matikan amplifier servo dan PLC.
Nyalakan sakelar DIP (SW3-1) dari amplifier servo.Nyalakan sakelar DIP (SW3-1) dari amplifier servo.



Hubungkan amplifier servo dan komputer pribadi dengan kabel USB atau kabel Ethernet. (Catatan)Hubungkan amplifier servo dan komputer pribadi dengan kabel USB atau kabel Ethernet. (Catatan)
Nyalakan amplifier servo. "TST" ditampilkan di layar.Nyalakan amplifier servo. "TST" ditampilkan di layar.



Mulai MR Configurator2 dan lakukan operasi uji (operasi JOG).Mulai MR Configurator2 dan lakukan operasi uji (operasi JOG).



Periksa arah putaran dan operasi mesin.Periksa arah putaran dan operasi mesin.

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

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

(5)(5)

(6)(6)



Setelah operasi pengujian selesai, matikan amplifier servo, dan matikan sakelar DIP (SW3-1).Setelah operasi pengujian selesai, matikan amplifier servo, dan matikan sakelar DIP (SW3-1).

(Catatan) Saat menggunakan kabel Ethernet, ubah proyek MR Configurator2 menjadi proyek multi-sumbu.(Catatan) Saat menggunakan kabel Ethernet, ubah proyek MR Configurator2 menjadi proyek multi-sumbu.

TipsTips


Saat menggunakan beberapa amplifier servo, koneksi dengan Ethernet dapat menghilangkan kebutuhan untuk menggantiSaat menggunakan beberapa amplifier servo, koneksi dengan Ethernet dapat menghilangkan kebutuhan untuk mengganti
kabel.kabel.

(7)(7)



2.52.5 Ringkasan Bab IniRingkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

Konfigurasi PerangkatKonfigurasi Perangkat

Konfigurasi SistemKonfigurasi Sistem

Penyambungan KabelPenyambungan Kabel

Operasi PengujianOperasi Pengujian

Poin pentingPoin penting

Konfigurasi PerangkatKonfigurasi Perangkat Gunakan sekrup bola satu sumbu dalam sistem sampel.Gunakan sekrup bola satu sumbu dalam sistem sampel.

Konfigurasi SistemKonfigurasi Sistem Hubungkan modul input jarak jauh NZ2GN2S1-32D dan amplifier servo MR-J5-G ke modul gerakanHubungkan modul input jarak jauh NZ2GN2S1-32D dan amplifier servo MR-J5-G ke modul gerakan
RD78G4.RD78G4.

Penyambungan KabelPenyambungan Kabel Gunakan kabel opsi tipe satu kabel untuk motor servo.Gunakan kabel opsi tipe satu kabel untuk motor servo.

Atur oktet keempat dari alamat IP modul input jarak jauh dan amplifier servo dengan sakelar putar.Atur oktet keempat dari alamat IP modul input jarak jauh dan amplifier servo dengan sakelar putar.

Hubungkan sinyal proximity dog, sakelar batas, dan sakelar berhenti paksa ke servo amplifier.Hubungkan sinyal proximity dog, sakelar batas, dan sakelar berhenti paksa ke servo amplifier.

Hubungkan sakelar perintah operasi ke modul input jarak jauh.Hubungkan sakelar perintah operasi ke modul input jarak jauh.

Operasi PengujianOperasi Pengujian Ubah sakelar DIP amplifier servo, dan hubungkan ke komputer pribadi.Ubah sakelar DIP amplifier servo, dan hubungkan ke komputer pribadi.

Periksa arah putaran motor dan operasi mesin menggunakan fungsi operasi pengujian MR Configurator2.Periksa arah putaran motor dan operasi mesin menggunakan fungsi operasi pengujian MR Configurator2.



Bab 3Bab 3 Pembuatan ProyekPembuatan Proyek

Dalam bab ini, Anda akan mempelajari cara membuat proyek yang diperlukan untuk mengoperasikan modul gerakanDalam bab ini, Anda akan mempelajari cara membuat proyek yang diperlukan untuk mengoperasikan modul gerakan
menggunakan sampel program.menggunakan sampel program.


Mulai GX Works3 dan operasikan sesuai layar.Mulai GX Works3 dan operasikan sesuai layar.


Atau, unduh sampel program berikut dan periksa pengaturannya.Atau, unduh sampel program berikut dan periksa pengaturannya.

★Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB)★Sample_RD78GBasic_en.zip(1.21MB) GX Works3 Ver.1.072A atau yang lebih baru diperlukan. GX Works3 Ver.1.072A atau yang lebih baru diperlukan.



3.13.1 Membuat Proyek BaruMembuat Proyek Baru

Pilih [Project] → [New] di GX Works3.Pilih [Project] → [New] di GX Works3.


Pilih model CPU PLC yang akan digunakan dan bahasa program yang akan digunakan di CPU PLC pada jendela berikut.Pilih model CPU PLC yang akan digunakan dan bahasa program yang akan digunakan di CPU PLC pada jendela berikut.


Dalam sampel program, model diatur ke R04CPU, dan bahasa program diatur ke Ladder.Dalam sampel program, model diatur ke R04CPU, dan bahasa program diatur ke Ladder.


Setelah pemilihan selesai, klik tombol [OK].Setelah pemilihan selesai, klik tombol [OK].

(1)(1)

Ketika jendela berikut muncul, atur apakah akan menggunakan label modul dan sampel komentar.Ketika jendela berikut muncul, atur apakah akan menggunakan label modul dan sampel komentar.


Untuk mengubah pengaturan, klik tombol [Setting Change].Untuk mengubah pengaturan, klik tombol [Setting Change].


Klik tombol [OK] untuk membuka proyek.Klik tombol [OK] untuk membuka proyek.

(2)(2)



3.13.1 Membuat Proyek BaruMembuat Proyek Baru

Klik dua kali [Module Configuration] di pohon proyek.Klik dua kali [Module Configuration] di pohon proyek.


Ketika jendela berikut muncul, klik tombol [OK].Ketika jendela berikut muncul, klik tombol [OK].



Ketika layar Konfigurasi Modul terbuka, seret dan lepas modul yang akan digunakan (modul dasar, modul catu daya, danKetika layar Konfigurasi Modul terbuka, seret dan lepas modul yang akan digunakan (modul dasar, modul catu daya, dan
modul gerakan) dari jendela [Element Selection] yang ditampilkan di sebelah kanan, dan buat diagram konfigurasi modulmodul gerakan) dari jendela [Element Selection] yang ditampilkan di sebelah kanan, dan buat diagram konfigurasi modul
seperti yang ditunjukkan di Bagian 2.2.seperti yang ditunjukkan di Bagian 2.2.



Setelah membuat diagram konfigurasi modul, klik kanan layar, lalu pilih [Parameter] → [Fix]. Setelah membuat diagram konfigurasi modul, klik kanan layar, lalu pilih [Parameter] → [Fix]. 


Ketika tindakan pencegahan berikut muncul, klik tombol [Yes].Ketika tindakan pencegahan berikut muncul, klik tombol [Yes].



  


Ketika jendela berikut muncul, periksa apakah komentar sampel diatur ke [Use].Ketika jendela berikut muncul, periksa apakah komentar sampel diatur ke [Use].


Ketika [Not use] diatur, klik tombol [Setting Change], dan ubah pengaturan pada jendela yang ditampilkan.Ketika [Not use] diatur, klik tombol [Setting Change], dan ubah pengaturan pada jendela yang ditampilkan.



(3)(3)



Klik tombol [OK] untuk menyelesaikan.Klik tombol [OK] untuk menyelesaikan.





3.23.2 Pengaturan CPU PLCPengaturan CPU PLC

Klik dua kali [Parameter] → [R04CPU] → [CPU Parameter] di pohon proyek.Klik dua kali [Parameter] → [R04CPU] → [CPU Parameter] di pohon proyek.


Klik [Link Direct Device Setting] di daftar item pengaturan.Klik [Link Direct Device Setting] di daftar item pengaturan.


Operasikan daftar drop-down, dan periksa apakah pengaturan perangkat tautan langsung diatur ke [Extended Mode (iQ-ROperasikan daftar drop-down, dan periksa apakah pengaturan perangkat tautan langsung diatur ke [Extended Mode (iQ-R
Series Mode)].Series Mode)].


Jika [Q Series Compatible Mode] diatur, ubah ke [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].Jika [Q Series Compatible Mode] diatur, ubah ke [Extended Mode (iQ-R Series Mode)].


Setelah pengaturan selesai, klik tombol [Apply] di kanan bawah.Setelah pengaturan selesai, klik tombol [Apply] di kanan bawah.



3.33.3 Pengaturan Modul MotionPengaturan Modul Motion

3.3.13.3.1 Parameter modul (Motion)Parameter modul (Motion)

Klik dua kali [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Motion)] di pohon proyek.Klik dua kali [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Motion)] di pohon proyek.


Dalam pengaturan operasi modul, tujuan penyimpanan parameter perluasan modul dapat dipilih dari memori internal atauDalam pengaturan operasi modul, tujuan penyimpanan parameter perluasan modul dapat dipilih dari memori internal atau
kartu SD (lihat 3.3.3 dan 3.4).kartu SD (lihat 3.3.3 dan 3.4).


Dalam pengaturan pemuatan ulang, atur waktu untuk memuat ulang perangkat.Dalam pengaturan pemuatan ulang, atur waktu untuk memuat ulang perangkat.


Dalam kursus ini, tetap pada pengaturan default untuk keduanya.Dalam kursus ini, tetap pada pengaturan default untuk keduanya.



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

Klik dua kali [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Network)] pada menu project tree.Klik dua kali [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Parameter (Network)] pada menu project tree.


Di bagian ini, konfigurasikan pengaturan untuk perangkat yang akan dihubungkan ke jaringan dan pemuatan ulang tautan.Di bagian ini, konfigurasikan pengaturan untuk perangkat yang akan dihubungkan ke jaringan dan pemuatan ulang tautan.

Network configuration settingNetwork configuration setting


Pilih [Basic Settings] dalam daftar item pengaturan, dan klik dua kali <Detailed Setting> di Pengaturan Konfigurasi Jaringan.Pilih [Basic Settings] dalam daftar item pengaturan, dan klik dua kali <Detailed Setting> di Pengaturan Konfigurasi Jaringan.

(1)(1)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(2) Menambahkan modul(2) Menambahkan modul

Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dariJika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sinidi sini, dan daftarkan ke GX Works3., dan daftarkan ke GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(2) Menambahkan modul(2) Menambahkan modul

Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dariJika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sinidi sini, dan daftarkan ke GX Works3., dan daftarkan ke GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(2) Menambahkan modul(2) Menambahkan modul

Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dariJika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sinidi sini, dan daftarkan ke GX Works3., dan daftarkan ke GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(2) Menambahkan modul(2) Menambahkan modul

Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dariJika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sinidi sini, dan daftarkan ke GX Works3., dan daftarkan ke GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(2) Menambahkan modul(2) Menambahkan modul

Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dariJika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sinidi sini, dan daftarkan ke GX Works3., dan daftarkan ke GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(2) Menambahkan modul(2) Menambahkan modul

Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dariJika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sinidi sini, dan daftarkan ke GX Works3., dan daftarkan ke GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(2) Menambahkan modul(2) Menambahkan modul

Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dariJika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sinidi sini, dan daftarkan ke GX Works3., dan daftarkan ke GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(2) Menambahkan modul(2) Menambahkan modul

Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dariJika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sinidi sini, dan daftarkan ke GX Works3., dan daftarkan ke GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(2) Menambahkan modul(2) Menambahkan modul

Jika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dariJika NZ2GN2S1-32D atau MR-J5-G tidak ditampilkan dalam daftar modul di sisi kanan layar, unduh data profil (file CSP+) dari
di sinidi sini, dan daftarkan ke GX Works3., dan daftarkan ke GX Works3.

**



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh(3) Pengaturan stasiun jarak jauh



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh(3) Pengaturan stasiun jarak jauh



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh(3) Pengaturan stasiun jarak jauh



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh(3) Pengaturan stasiun jarak jauh



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh(3) Pengaturan stasiun jarak jauh



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh(3) Pengaturan stasiun jarak jauh
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh(3) Pengaturan stasiun jarak jauh



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh(3) Pengaturan stasiun jarak jauh



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
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(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)(3) Pengaturan stasiun jarak jauh (lanjutkan)
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3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

Pemetaan PDOPemetaan PDO


PDO adalah singkatan dari Process Data Object, yang merupakan salah satu profil komunikasi dari objek CANopen.PDO adalah singkatan dari Process Data Object, yang merupakan salah satu profil komunikasi dari objek CANopen.


Komunikasi PDO setara dengan komunikasi siklik CC-Link yang ada.Komunikasi PDO setara dengan komunikasi siklik CC-Link yang ada.


Hal ini memungkinkan OD (Object Dictionary) dioperasikan secara langsung.Hal ini memungkinkan OD (Object Dictionary) dioperasikan secara langsung.



Pemetaan PDO berarti memetakan (menghubungkan) data yang akan dipertukarkan antara pengontrol dan slave dalamPemetaan PDO berarti memetakan (menghubungkan) data yang akan dipertukarkan antara pengontrol dan slave dalam
komunikasi siklik (komunikasi PDO) terlebih dahulu.komunikasi siklik (komunikasi PDO) terlebih dahulu.



Saat menambahkan stasiun slave atau mengubah alamat IP, lakukan pemetaan PDO lagi.Saat menambahkan stasiun slave atau mengubah alamat IP, lakukan pemetaan PDO lagi.



Input Digital telah ditambahkan ke pemetaan PDO. Langkah ini akan menetapkan status sinyal input amplifier servo untukInput Digital telah ditambahkan ke pemetaan PDO. Langkah ini akan menetapkan status sinyal input amplifier servo untuk
ditransmisikan ke modul gerakan oleh komunikasi siklik.ditransmisikan ke modul gerakan oleh komunikasi siklik.

(4)(4)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

(Catatan) Ketika label modul diatur ke [Not use], kolom pengaturan target penyegaran akan dikosongkan dari awal.(Catatan) Ketika label modul diatur ke [Not use], kolom pengaturan target penyegaran akan dikosongkan dari awal.

Muat ulang pengaturanMuat ulang pengaturan


Klik dua kali [Refresh Settings] → <Detailed Setting>.Klik dua kali [Refresh Settings] → <Detailed Setting>.


Semua kolom pengaturan harus kosong.Semua kolom pengaturan harus kosong.

(5)(5)



3.3.23.3.2 Parameter modul (Jaringan)Parameter modul (Jaringan)

Mengonfirmasi parameter modulMengonfirmasi parameter modul


Saat kembali ke layar utama GX Works3, konfirmasikan parameter yang telah diatur.Saat kembali ke layar utama GX Works3, konfirmasikan parameter yang telah diatur.


Pastikan untuk mengklik tombol [Apply] di kanan bawah layar.Pastikan untuk mengklik tombol [Apply] di kanan bawah layar.

(6)(6)



3.3.33.3.3 Parameter perpanjangan modulParameter perpanjangan modul

Klik dua kali [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Extended Parameter] di menu project tree.Klik dua kali [Parameter] → [Module Information] → [0000:RD78G4] → [Module Extended Parameter] di menu project tree.


Layar Fungsi Pengaturan Kontrol motion muncul.Layar Fungsi Pengaturan Kontrol motion muncul.


Program modul gerakan pada layar ini.Program modul gerakan pada layar ini.


Untuk program sebenarnya, lihat Bab 4.Untuk program sebenarnya, lihat Bab 4.

Saat Pengaturan Kontrol Motion tidak dimulai dan pesan berikut ditampilkan, Pengaturan Kontrol Gerakan tidak diinstal diSaat Pengaturan Kontrol Motion tidak dimulai dan pesan berikut ditampilkan, Pengaturan Kontrol Gerakan tidak diinstal di
komputer pribadi yang digunakan(*).komputer pribadi yang digunakan(*).

Harap instal Fungsi Pengaturan Kontrol Motion.Harap instal Fungsi Pengaturan Kontrol Motion.

(*) Menunjukkan komputer pribadi yang menjalankan Windows(*) Menunjukkan komputer pribadi yang menjalankan Windows®®..



3.43.4 Fungsi Pengaturan Kontrol MotionFungsi Pengaturan Kontrol Motion

Bagian ini menjelaskan item pengaturan yang diperlukan untuk fungsi pengaturan kontrol motion.Bagian ini menjelaskan item pengaturan yang diperlukan untuk fungsi pengaturan kontrol motion.



3.4.13.4.1 Pendaftaran sumbuPendaftaran sumbu

Membuat sumbu baruMembuat sumbu baru


Klik kanan [Axis] di pohon Navigasi, lalu pilih [Add New Data].Klik kanan [Axis] di pohon Navigasi, lalu pilih [Add New Data].


Setelah jendela Data Baru muncul, atur item seperti yang ditunjukkan di bawah ini.Setelah jendela Data Baru muncul, atur item seperti yang ditunjukkan di bawah ini.

(1)(1)



3.4.13.4.1 Pendaftaran sumbuPendaftaran sumbu

Mengatur konversi unit driverMengatur konversi unit driver


Tab Pengaturan Parameter Axis terbuka.Tab Pengaturan Parameter Axis terbuka.


Pastikan untuk mengatur unit perintah, peralatan elektronik, dan nilai batas di sini.Pastikan untuk mengatur unit perintah, peralatan elektronik, dan nilai batas di sini.


Dalam kursus ini, ubah item yang bersinar dalam warna merah pada gambar di bawah ini.Dalam kursus ini, ubah item yang bersinar dalam warna merah pada gambar di bawah ini.

(2)(2)



3.4.23.4.2 I/O JaringanI/O Jaringan

Saat menggunakan modul I/O jarak jauh, label slave harus dibuat dari I/O jaringan.Saat menggunakan modul I/O jarak jauh, label slave harus dibuat dari I/O jaringan.



Klik dua kali [Network I/O] di pohon Navigasi.Klik dua kali [Network I/O] di pohon Navigasi.
Setelah tab I/O Jaringan terbuka, klik tanda "+" di sisi kiri garis modul input jarak jauh dan MR-J5-G.Setelah tab I/O Jaringan terbuka, klik tanda "+" di sisi kiri garis modul input jarak jauh dan MR-J5-G.
Pilih data untuk pelabelan. Pilih item berikut dalam kursus ini.Pilih data untuk pelabelan. Pilih item berikut dalam kursus ini.
・RX0 hingga RX4 dan RX1F dari NZ2GN2S1-32D・RX0 hingga RX4 dan RX1F dari NZ2GN2S1-32D
・RWr15 dari MR-J5-G・RWr15 dari MR-J5-G
Klik [Create Label] untuk membuat label slave dari data yang dipilih.Klik [Create Label] untuk membuat label slave dari data yang dipilih.

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

4)4)



3.4.23.4.2 I/O JaringanI/O Jaringan

Label slave yang dibuat terdaftar di [Label] → [Global Label] → [NW+Global1] di pohon Navigasi.Label slave yang dibuat terdaftar di [Label] → [Global Label] → [NW+Global1] di pohon Navigasi.



3.4.33.4.3 Membatasi pengaturan sinyalMembatasi pengaturan sinyal

Setelah label slave dibuat, klik dua kali "Axis0001" di pohon Navigasi untuk menampilkan tab Pengaturan Parameter Sumbu lagi.Setelah label slave dibuat, klik dua kali "Axis0001" di pohon Navigasi untuk menampilkan tab Pengaturan Parameter Sumbu lagi.


Atur batas minimal dan maksimal seperti yang ditunjukkan pada gambar di bawah ini.Atur batas minimal dan maksimal seperti yang ditunjukkan pada gambar di bawah ini.


Di kolom target, ikon untuk menampilkan jendela tambahan input akan ditampilkan.Di kolom target, ikon untuk menampilkan jendela tambahan input akan ditampilkan.



3.53.5 Ringkasan Bab IniRingkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

Membuat Proyek BaruMembuat Proyek Baru

Pengaturan CPU PLCPengaturan CPU PLC

Pengaturan Modul GerakanPengaturan Modul Gerakan

Fungsi Pengaturan Kontrol GerakanFungsi Pengaturan Kontrol Gerakan



Poin pentingPoin penting

Membuat Proyek BaruMembuat Proyek Baru Buat proyek GX Works3 dan buat diagram konfigurasi modul.Buat proyek GX Works3 dan buat diagram konfigurasi modul.



Pengaturan CPU PLCPengaturan CPU PLC Ubah pengaturan perangkat tautan langsung ke mode tambahan (mode seri iQ-R).Ubah pengaturan perangkat tautan langsung ke mode tambahan (mode seri iQ-R).

Pengaturan Modul GerakanPengaturan Modul Gerakan Di layar Parameter Modul (Jaringan), atur konfigurasi jaringan dan parameter stasiun jarak jauh.Di layar Parameter Modul (Jaringan), atur konfigurasi jaringan dan parameter stasiun jarak jauh.

Dalam pengaturan konfigurasi jaringan, tambahkan stasiun jarak jauh, atur alamat IP, dan lakukan pemetaanDalam pengaturan konfigurasi jaringan, tambahkan stasiun jarak jauh, atur alamat IP, dan lakukan pemetaan
PDO.PDO.

Hapus semua pengaturan pemuatan ulang tautan.Hapus semua pengaturan pemuatan ulang tautan.



Fungsi Pengaturan Kontrol GerakanFungsi Pengaturan Kontrol Gerakan Di layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion, daftarkan Axis.Di layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion, daftarkan Axis.

Label slave dibuat dari jaringan I/O.Label slave dibuat dari jaringan I/O.



Bab 4Bab 4 Sampel Program dan Pemeriksaan OperasiSampel Program dan Pemeriksaan Operasi

Bab ini menjelaskan sampel program dan cara menggunakan Motion Control FB.Bab ini menjelaskan sampel program dan cara menggunakan Motion Control FB.


Buka sampel file program yang diunduh di Bab 3.Buka sampel file program yang diunduh di Bab 3.

4.14.1 Program CPU PLCProgram CPU PLC

Klik dua kali [Program] → [Scan] → [MAIN] → [ProgPou] → [ProgramBody] di pohon proyek untuk membuka program.Klik dua kali [Program] → [Scan] → [MAIN] → [ProgPou] → [ProgramBody] di pohon proyek untuk membuka program.


Sebelum menggunakan modul motion RD78G, selalu aktifkan [Y0: PLC READY] dalam program CPU PLC.Sebelum menggunakan modul motion RD78G, selalu aktifkan [Y0: PLC READY] dalam program CPU PLC.
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4.2.24.2.2 Pengaturan nilai awal, servo-onPengaturan nilai awal, servo-on

Nama program dalam sampel program: ServoON_JOGNama program dalam sampel program: ServoON_JOG



Atur nilai awal dan servo-on label global dalam program ini.Atur nilai awal dan servo-on label global dalam program ini.


Gunakan MC_Power in Motion Control FB untuk servo-on.Gunakan MC_Power in Motion Control FB untuk servo-on.


Menghubungkan X0 dari modul input jarak jauh ke input ServoON di FB akan menyelesaikan program tempat servo aktifMenghubungkan X0 dari modul input jarak jauh ke input ServoON di FB akan menyelesaikan program tempat servo aktif
dengan mengaktifkan X0.dengan mengaktifkan X0.

<MC_Spesifikasi daya (ekstrak)><MC_Spesifikasi daya (ekstrak)>

Nama variabel I/ONama variabel I/O NamaNama
variabelvariabel

Tipe dataTipe data KeteranganKeterangan

InputInput
AktifkanAktifkan EnableEnable BOOLBOOL Saat input Aktifkan adalah TRUE, kontrol sumbu diaktifkan.Saat input Aktifkan adalah TRUE, kontrol sumbu diaktifkan.

PermintaanPermintaan
servo-onservo-on

ServoONServoON BOOLBOOL Menentukan sinyal untuk permintaan servo-on.Menentukan sinyal untuk permintaan servo-on.

OutputOutput

SiapSiap StatusStatus BOOLBOOL Menunjukkan status siap operasi.Menunjukkan status siap operasi.

Status siap-aktifStatus siap-aktif ReadyStatusReadyStatus BOOLBOOL Menunjukkan status siap-aktif/nonaktif.Menunjukkan status siap-aktif/nonaktif.

MengeksekusiMengeksekusi BusyBusy BOOLBOOL Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.

KesalahanKesalahan ErrorError BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di FB.Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di FB.

Kode kesalahanKode kesalahan ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT)

Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.

TipsTips


Jika setiap panduan modul motion telah diunduh di e-manual Viewer, menekan tombol F1 dengan kursor teks yang mengarahJika setiap panduan modul motion telah diunduh di e-manual Viewer, menekan tombol F1 dengan kursor teks yang mengarah
ke nama FB dapat memanggil halaman dalam panduan tempat spesifikasi FB dijelaskan.ke nama FB dapat memanggil halaman dalam panduan tempat spesifikasi FB dijelaskan.

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

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


  MC_Power  MC_Power



4.2.34.2.3 Operasi JOGOperasi JOG

Nama program dalam sampel program: ServoON_JOGNama program dalam sampel program: ServoON_JOG



Gunakan MCv_Jog dalam Motion Control FB.Gunakan MCv_Jog dalam Motion Control FB.


Untuk mencegah MCv_Jog dieksekusi selama operasi pengembalian posisi dan pengaturan posisi awal, bit yang disebutUntuk mencegah MCv_Jog dieksekusi selama operasi pengembalian posisi dan pengaturan posisi awal, bit yang disebut
bJogEnable disediakan untuk saling mengunci.bJogEnable disediakan untuk saling mengunci.

<MCv_Spesifikasi Jog (ekstrak)><MCv_Spesifikasi Jog (ekstrak)>

Nama variabel I/ONama variabel I/O Nama variabelNama variabel Tipe dataTipe data KeteranganKeterangan

InputInput

Perintah JOGPerintah JOG
putaran majuputaran maju JogForwardJogForward BOOLBOOL Ketika TRUE diatur, putaran maju JOG dieksekusi.Ketika TRUE diatur, putaran maju JOG dieksekusi.

Perintah JOGPerintah JOG
putaran terbalikputaran terbalik JogBackWardJogBackWard BOOLBOOL Ketika TRUE diatur, JOG putaran terbalik dieksekusi.Ketika TRUE diatur, JOG putaran terbalik dieksekusi.

Kecepatan targetKecepatan target VelocityVelocity LREALLREAL Mengatur kecepatan perintah.Mengatur kecepatan perintah.

AkselerasiAkselerasi AccelerationAcceleration LREALLREAL Mengatur akselerasi.Mengatur akselerasi.

DeselerasiDeselerasi DecelerationDeceleration LREALLREAL Mengatur deselerasi.Mengatur deselerasi.

SentakanSentakan JerkJerk LREALLREAL Mengatur sentakan.Mengatur sentakan.

OpsiOpsi OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX)
(Note)(Note)

Mengatur opsi fungsi dengan spesifikasi bit.0Mengatur opsi fungsi dengan spesifikasi bit.0


(→Lihat halaman berikutnya.)(→Lihat halaman berikutnya.)

OutputOutput

PenyelesaianPenyelesaian
eksekusieksekusi DoneDone BOOLBOOL

Menampilkan TRUE hanya untuk satu pemindaian saatMenampilkan TRUE hanya untuk satu pemindaian saat
perintah JOG dinonaktifkan dan operasi diperlambatperintah JOG dinonaktifkan dan operasi diperlambat
hingga berhenti.hingga berhenti.

MengeksekusiMengeksekusi BusyBusy BOOLBOOL Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.

MengontrolMengontrol ActiveActive BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika FB mengontrol sumbu.Menampilkan TRUE ketika FB mengontrol sumbu.

PembatalanPembatalan
eksekusieksekusi CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.

KesalahanKesalahan ErrorError BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di FB.Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di FB.

Kode kesalahanKode kesalahan ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT) Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.

(Catatan) Heksadesimal ditulis dalam format "H□" atau"16#□".(Catatan) Heksadesimal ditulis dalam format "H□" atau"16#□".



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

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

Berikut ini menunjukkan nilai pengaturan dan deskripsi opsi untuk MCv_Jog.Berikut ini menunjukkan nilai pengaturan dan deskripsi opsi untuk MCv_Jog.

NilaiNilai
pengaturanpengaturan Pengaturan metode akselerasi/deselerasiPengaturan metode akselerasi/deselerasi

0h0h mcAccDec · · · Metode spesifikasi akselerasi/deselerasi (MetodemcAccDec · · · Metode spesifikasi akselerasi/deselerasi (Metode
akselerasi/deselerasi Sentakan)akselerasi/deselerasi Sentakan)

1h1h mcFixedTime · · · Metode konstanta waktu akselerasi/deselerasi (metodemcFixedTime · · · Metode konstanta waktu akselerasi/deselerasi (metode
spesifikasi konstanta waktu akselerasi/deselerasi)spesifikasi konstanta waktu akselerasi/deselerasi)

Ketika 0h: mcAccDec ditentukan, metode akselerasi/deselerasi diatur ke metode akselerasi/deselerasi sentakan.Ketika 0h: mcAccDec ditentukan, metode akselerasi/deselerasi diatur ke metode akselerasi/deselerasi sentakan.


Saat ini, atur Akselerasi dan Deselerasi dalam satuan [U/sSaat ini, atur Akselerasi dan Deselerasi dalam satuan [U/s22], dan Sentakan dalam satuan [U/s], dan Sentakan dalam satuan [U/s33].].


Untuk mengetahui detail akselerasi/deselerasi sentakan (U: Unit perintah sumbu), lihat halaman berikutnya.Untuk mengetahui detail akselerasi/deselerasi sentakan (U: Unit perintah sumbu), lihat halaman berikutnya.

Ketika 1h: mcFixedTime ditentukan, metode akselerasi/deselerasi diatur ke metode spesifikasi konstanta waktuKetika 1h: mcFixedTime ditentukan, metode akselerasi/deselerasi diatur ke metode spesifikasi konstanta waktu
akselerasi/deselerasi.akselerasi/deselerasi.


Saat ini, atur Akselerasi dalam satuan [s].Saat ini, atur Akselerasi dalam satuan [s].


Deselerasi dan Sentakan tidak digunakan.Deselerasi dan Sentakan tidak digunakan.

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

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

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.


Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai 0 dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebutJumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai 0 dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut
waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketikaGambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika
kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.


Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadiSemakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi
akselerasi/deselerasi trapesium.akselerasi/deselerasi trapesium.


Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [µm/d] = 1200 [mm/mnt]Kecepatan perintah: 20000 [µm/d] = 1200 [mm/mnt] Garis biru: Akselerasi [μm/dGaris biru: Akselerasi [μm/d22]]
Sumbu vertikal diSumbu vertikal di
sebelah kirisebelah kiri

Akselerasi perintah: 20000 [μm/dAkselerasi perintah: 20000 [μm/d22] = 1200 [mm/mnt/d]] = 1200 [mm/mnt/d] Garis oranye: Kecepatan [μm/d]Garis oranye: Kecepatan [μm/d] Sumbu vertikal diSumbu vertikal di
sebelah kanansebelah kanan

J = 20000 [µm/dJ = 20000 [µm/d33]]


Rasio aplikasi sentakan: 100%Rasio aplikasi sentakan: 100%

J = 60000 [µm/dJ = 60000 [µm/d33]]


Rasio aplikasi sentakan: 50%Rasio aplikasi sentakan: 50%

Ketika J = 0 [µm/dKetika J = 0 [µm/d33] diatur, pola kecepatan] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasiberubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.trapesium.
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sebelah kanansebelah kanan

J = 20000 [µm/dJ = 20000 [µm/d33]]


Rasio aplikasi sentakan: 100%Rasio aplikasi sentakan: 100%

J = 60000 [µm/dJ = 60000 [µm/d33]]


Rasio aplikasi sentakan: 50%Rasio aplikasi sentakan: 50%

Ketika J = 0 [µm/dKetika J = 0 [µm/d33] diatur, pola kecepatan] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasiberubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.trapesium.



4.2.34.2.3 Operasi JOGOperasi JOG

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan.


Jumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai 0 dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebutJumlah waktu untuk mencapai akselerasi target dan waktu untuk mencapai 0 dari akselerasi target pada akhir akselerasi disebut
waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.waktu aplikasi sentakan. Rasio waktu aplikasi sentakan dalam waktu akselerasi (deselerasi) disebut rasio aplikasi sentakan.

Gambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketikaGambar berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan dan bentuk gelombang akselerasi pada saat akselerasi ketika
kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.kecepatan perintah dan akselerasi perintah konstan dan sentakan diubah.


Semakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadiSemakin besar nilai sentakan, semakin kecil rasio penerapan sentakan, dan pola kecepatan berubah menjadi
akselerasi/deselerasi trapesium.akselerasi/deselerasi trapesium.


Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.Selain itu, waktu akselerasi dan waktu deselerasi akan lebih singkat.

Kecepatan perintah: 20000 [µm/d] = 1200 [mm/mnt]Kecepatan perintah: 20000 [µm/d] = 1200 [mm/mnt] Garis biru: Akselerasi [μm/dGaris biru: Akselerasi [μm/d22]]
Sumbu vertikal diSumbu vertikal di
sebelah kirisebelah kiri

Akselerasi perintah: 20000 [μm/dAkselerasi perintah: 20000 [μm/d22] = 1200 [mm/mnt/d]] = 1200 [mm/mnt/d] Garis oranye: Kecepatan [μm/d]Garis oranye: Kecepatan [μm/d] Sumbu vertikal diSumbu vertikal di
sebelah kanansebelah kanan

J = 20000 [µm/dJ = 20000 [µm/d33]]


Rasio aplikasi sentakan: 100%Rasio aplikasi sentakan: 100%

J = 60000 [µm/dJ = 60000 [µm/d33]]


Rasio aplikasi sentakan: 50%Rasio aplikasi sentakan: 50%

Ketika J = 0 [µm/dKetika J = 0 [µm/d33] diatur, pola kecepatan] diatur, pola kecepatan
berubah menjadi akselerasi/deselerasiberubah menjadi akselerasi/deselerasi
trapesium.trapesium.



4.2.44.2.4 HomingHoming

Nama program dalam sampel program: HomingNama program dalam sampel program: Homing



Gunakan MC_Home di Motion Control FB.Gunakan MC_Home di Motion Control FB.


Untuk mencegah MC_Home dieksekusi saat servo tidak dapat dieksekusi, seperti saat servo nonaktif atau saat terjadi kesalahan,Untuk mencegah MC_Home dieksekusi saat servo tidak dapat dieksekusi, seperti saat servo nonaktif atau saat terjadi kesalahan,
atau selama JOG dan operasi pengaturan posisi, bit yang disebut bHomeEnable disediakan untuk saling mengunci.atau selama JOG dan operasi pengaturan posisi, bit yang disebut bHomeEnable disediakan untuk saling mengunci.


Atur metode Homing dengan parameter [Pr.PT45] dari amplifier servo MR-J5-G.Atur metode Homing dengan parameter [Pr.PT45] dari amplifier servo MR-J5-G.

<MC_Spesifikasi Awal (ekstrak)><MC_Spesifikasi Awal (ekstrak)>

Nama variabel I/ONama variabel I/O Nama variabelNama variabel Tipe dataTipe data KeteranganKeterangan

InputInput

Perintah eksekusiPerintah eksekusi ExecuteExecute BOOLBOOL Mengeksekusi pengembalian posisi awal saat TRUEMengeksekusi pengembalian posisi awal saat TRUE
diatur.diatur.

Posisi targetPosisi target PositionPosition LREALLREAL Menentukan alamat posisi awal.Menentukan alamat posisi awal.

Sakelar posisiSakelar posisi
awalawal

AbsSwitchAbsSwitch MC_INPUT_REFMC_INPUT_REF Menentukan sinyal proximity dog.Menentukan sinyal proximity dog.

OpsiOpsi OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Tetapkan "0".Tetapkan "0".

OutputOutput

PenyelesaianPenyelesaian
eksekusieksekusi

DoneDone BOOLBOOL Menampilkan TRUE setelah pengembalian posisi awalMenampilkan TRUE setelah pengembalian posisi awal
selesai.selesai.

MengeksekusiMengeksekusi BusyBusy BOOLBOOL Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.

MengontrolMengontrol ActiveActive BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika FB mengontrol sumbu.Menampilkan TRUE ketika FB mengontrol sumbu.

PembatalanPembatalan
eksekusieksekusi

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.

KesalahanKesalahan ErrorError BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di FB.Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di FB.

Kode kesalahanKode kesalahan ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT)

Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.

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

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

3.2 Operation FBs3.2 Operation FBs  
    MC_HomeMC_Home



4.2.54.2.5 Kontrol pengaturan posisiKontrol pengaturan posisi

Nama program dalam sampel program: Pengaturan posisiNama program dalam sampel program: Pengaturan posisi



Gunakan MC_MoveRelative dan MC_MoveAbsolute dalam Motion Control FB.Gunakan MC_MoveRelative dan MC_MoveAbsolute dalam Motion Control FB.


Untuk mencegah MC_Move dieksekusi saat servo tidak dapat dieksekusi, seperti saat servo nonaktif atau saat terjadi kesalahan,Untuk mencegah MC_Move dieksekusi saat servo tidak dapat dieksekusi, seperti saat servo nonaktif atau saat terjadi kesalahan,
saat pengembalian posisi awal tidak selesai, atau selama operasi JOG dan operasi pengembalian posisi awal, bit disebutsaat pengembalian posisi awal tidak selesai, atau selama operasi JOG dan operasi pengembalian posisi awal, bit disebut
bMoveEnable disediakan untuk saling mengunci.bMoveEnable disediakan untuk saling mengunci.



4.2.54.2.5 Kontrol pengaturan posisiKontrol pengaturan posisi

Berikut ini menjelaskan variabel I/O dari MC_MoveRelative.Berikut ini menjelaskan variabel I/O dari MC_MoveRelative.



<MC_Spesifikasi GerakanRelatif (ekstrak)><MC_Spesifikasi GerakanRelatif (ekstrak)>

Nama variabel I/ONama variabel I/O Nama variabelNama variabel Tipe dataTipe data KeteranganKeterangan

InputInput

PerintahPerintah
eksekusieksekusi

ExecuteExecute BOOLBOOL Mengeksekusi kontrol pengaturan posisi saatMengeksekusi kontrol pengaturan posisi saat
TRUE diatur.TRUE diatur.

PembaruanPembaruan
berkelanjutanberkelanjutan

ContinuousUpdateContinuousUpdate BOOLBOOL
Jarak gerakan, kecepatan, akselerasi, danJarak gerakan, kecepatan, akselerasi, dan
deselerasi dapat terus diubah selama TRUEdeselerasi dapat terus diubah selama TRUE
diatur.diatur.

Jarak gerakanJarak gerakan DistanceDistance LREALLREAL Mengatur posisi relatif menurut unit sumbu dariMengatur posisi relatif menurut unit sumbu dari
posisi saat ini di awal hingga titik akhir.posisi saat ini di awal hingga titik akhir.

KecepatanKecepatan VelocityVelocity LREALLREAL Mengatur kecepatan menurut satuan axis.Mengatur kecepatan menurut satuan axis.

AkselerasiAkselerasi AccelerationAcceleration LREALLREAL Mengatur akselerasi sesuai dengan satuan axis.Mengatur akselerasi sesuai dengan satuan axis.

DeselerasiDeselerasi DecelerationDeceleration LREALLREAL Mengatur deselerasi menurut satuan axis.Mengatur deselerasi menurut satuan axis.

SentakanSentakan JerkJerk LREALLREAL Mengatur sentakan sesuai dengan satuan axis.Mengatur sentakan sesuai dengan satuan axis.

Mode bufferMode buffer BufferModeBufferMode MC_BUFFER_MODEMC_BUFFER_MODE Memilih mode buffer. →4.2.5-4 halamanMemilih mode buffer. →4.2.5-4 halaman

OpsiOpsi OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Mengatur opsi fungsi. →4.2.5-6 halamanMengatur opsi fungsi. →4.2.5-6 halaman

OutputOutput

PenyelesaianPenyelesaian
eksekusieksekusi

DoneDone BOOLBOOL Menampilkan TRUE setelah kontrol pengaturanMenampilkan TRUE setelah kontrol pengaturan
posisi selesai.posisi selesai.

MengeksekusiMengeksekusi BusyBusy BOOLBOOL Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.

MengontrolMengontrol ActiveActive BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika FB mengontrolMenampilkan TRUE ketika FB mengontrol
sumbu.sumbu.

PembatalanPembatalan
eksekusieksekusi

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.

KesalahanKesalahan ErrorError BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan diMenampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di
FB.FB.

KodeKode
kesalahankesalahan

ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT)

Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.

Motion Module User's Manual (Application)Motion Module User's Manual (Application)



6.1 Single Axis Positioning Control6.1 Single Axis Positioning Control
Relative Positioning ControlRelative Positioning Control

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



  MC_MoveRelative  MC_MoveRelative



4.2.54.2.5 Kontrol pengaturan posisiKontrol pengaturan posisi

Berikut ini menjelaskan variabel I/O dari MC_MoveAbsolute.Berikut ini menjelaskan variabel I/O dari MC_MoveAbsolute.



<MC_Spesifikasi GerakanAbsolut (ekstrak)><MC_Spesifikasi GerakanAbsolut (ekstrak)>

Nama variabel I/ONama variabel I/O Nama variabelNama variabel Tipe dataTipe data KeteranganKeterangan

InputInput

PerintahPerintah
eksekusieksekusi

ExecuteExecute BOOLBOOL Mengeksekusi kontrol pengaturan posisi saatMengeksekusi kontrol pengaturan posisi saat
TRUE diatur.TRUE diatur.

PembaruanPembaruan
berkelanjutanberkelanjutan

ContinuousUpdateContinuousUpdate BOOLBOOL
Jarak gerakan, kecepatan, akselerasi, danJarak gerakan, kecepatan, akselerasi, dan
deselerasi dapat terus diubah selama TRUEdeselerasi dapat terus diubah selama TRUE
diatur.diatur.

Posisi targetPosisi target PositionPosition LREALLREAL Mengatur posisi target dari posisi absolutMengatur posisi target dari posisi absolut
menurut satuan axis.menurut satuan axis.

KecepatanKecepatan VelocityVelocity LREALLREAL Mengatur kecepatan menurut satuan axis.Mengatur kecepatan menurut satuan axis.

AkselerasiAkselerasi AccelerationAcceleration LREALLREAL Mengatur akselerasi sesuai dengan satuan axis.Mengatur akselerasi sesuai dengan satuan axis.

DeselerasiDeselerasi DecelerationDeceleration LREALLREAL Mengatur deselerasi menurut satuan axis.Mengatur deselerasi menurut satuan axis.

SentakanSentakan JerkJerk LREALLREAL Mengatur sentakan sesuai dengan satuan axis.Mengatur sentakan sesuai dengan satuan axis.

PemilihanPemilihan
araharah

DirectionDirection MC_DIRECTIONMC_DIRECTION Memilih arah gerakan. →4.2.5-5 halamanMemilih arah gerakan. →4.2.5-5 halaman

Mode bufferMode buffer BufferModeBufferMode MC_BUFFER_MODEMC_BUFFER_MODE Memilih mode buffer. →4.2.5-4 halamanMemilih mode buffer. →4.2.5-4 halaman

OpsiOpsi OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Mengatur opsi fungsi. →4.2.5-6 halamanMengatur opsi fungsi. →4.2.5-6 halaman

OutputOutput PenyelesaianPenyelesaian
eksekusieksekusi

DoneDone BOOLBOOL Menampilkan TRUE setelah kontrol pengaturanMenampilkan TRUE setelah kontrol pengaturan
posisi selesai.posisi selesai.

MengeksekusiMengeksekusi BusyBusy BOOLBOOL Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.Menampilkan TRUE saat FB sedang dieksekusi.

MengontrolMengontrol ActiveActive BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika FB mengontrolMenampilkan TRUE ketika FB mengontrol
sumbu.sumbu.

PembatalanPembatalan
eksekusieksekusi

CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.Menampilkan TRUE ketika eksekusi dibatalkan.

KesalahanKesalahan ErrorError BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan diMenampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan di
FB.FB.

KodeKode ErrorIDErrorID WORDWORD

 Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.Menampilkan kode kesalahan yang terjadi di FB.



kesalahankesalahan (UINT)(UINT)

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

Absolute Positioning ControlAbsolute Positioning Control

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



  MC_MoveAbsolute  MC_MoveAbsolute



4.2.54.2.5 Kontrol pengaturan posisiKontrol pengaturan posisi

Berikut ini menunjukkan nilai pengaturan dan deskripsi mode buffer MC_MoveAbsolute dan MC_MoveRelative.Berikut ini menunjukkan nilai pengaturan dan deskripsi mode buffer MC_MoveAbsolute dan MC_MoveRelative.

Nilai pengaturanNilai pengaturan Tipe mode bufferTipe mode buffer KeteranganKeterangan

0:mcAborting0:mcAborting AbortingAborting Mengganggu (membatalkan) FB yang sedang dieksekusi dan segeraMengganggu (membatalkan) FB yang sedang dieksekusi dan segera
mengeksekusi FB berikutnya.mengeksekusi FB berikutnya.

1:mcBuffered1:mcBuffered BufferedBuffered

Melakukan buffer untuk FB selanjutnya pada FB yang sedang dieksekusi.Melakukan buffer untuk FB selanjutnya pada FB yang sedang dieksekusi.
Jika FB yang dieksekusi sudah di-buffer, FB selanjutnya di-buffer pada FBJika FB yang dieksekusi sudah di-buffer, FB selanjutnya di-buffer pada FB
sebelumnya. (Hingga 2.)sebelumnya. (Hingga 2.)


Ketika FB yang dieksekusi selesai, buffering FB dieksekusi secaraKetika FB yang dieksekusi selesai, buffering FB dieksekusi secara
berurutan.berurutan.

2:mcBlendingLow2:mcBlendingLow BlendingLowBlendingLow Kecepatan target yang lebih rendah antara FB yang dieksekusi danKecepatan target yang lebih rendah antara FB yang dieksekusi dan
buffering FB adalah kecepatan peralihan.buffering FB adalah kecepatan peralihan.

3:mcBlendingPrevious3:mcBlendingPrevious BlendingPreviousBlendingPrevious Kecepatan target FB yang dieksekusi adalah kecepatan peralihan.Kecepatan target FB yang dieksekusi adalah kecepatan peralihan.

4:mcBlendingNext4:mcBlendingNext BlendingNextBlendingNext Kecepatan target buffering FB adalah kecepatan peralihan.Kecepatan target buffering FB adalah kecepatan peralihan.

5:mcBlendingHigh5:mcBlendingHigh BlendingHighBlendingHigh Kecepatan target yang lebih tinggi antara FB yang dieksekusi danKecepatan target yang lebih tinggi antara FB yang dieksekusi dan
buffering FB adalah kecepatan peralihan.buffering FB adalah kecepatan peralihan.

Mode buffer adalah fungsi yang memulai beberapa Motion Control FB secara bersamaan dan melakukan pengaturan posisiMode buffer adalah fungsi yang memulai beberapa Motion Control FB secara bersamaan dan melakukan pengaturan posisi
secara terus-menerus.secara terus-menerus.


Untuk mengetahui detailnya, lihat Dasar-Dasar Modul Gerakan Seri MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Kontrol Pengaturan Posisi), yangUntuk mengetahui detailnya, lihat Dasar-Dasar Modul Gerakan Seri MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Kontrol Pengaturan Posisi), yang
merupakan kursus sistem pelatihan online, dan panduan berikut.merupakan kursus sistem pelatihan online, dan panduan berikut.



Motion Module User's Manual (Application)Motion Module User's Manual (Application)
4.3 Multiple Start (Buffer Mode)4.3 Multiple Start (Buffer Mode)



4.2.54.2.5 Kontrol pengaturan posisiKontrol pengaturan posisi

Berikut ini menunjukkan nilai pengaturan dan deskripsi untuk memilih arah MC_MoveAbsolute.Berikut ini menunjukkan nilai pengaturan dan deskripsi untuk memilih arah MC_MoveAbsolute.

Abaikan pengaturan ini jika batas langkah perangkat lunak valid. Lakukan kontrol pengaturan posisi ke arah area di luar rentangAbaikan pengaturan ini jika batas langkah perangkat lunak valid. Lakukan kontrol pengaturan posisi ke arah area di luar rentang
batas langkah perangkat lunak tidak dilewati. Namun, ketika kedua arah tidak melewati area di luar rentang batas langkahbatas langkah perangkat lunak tidak dilewati. Namun, ketika kedua arah tidak melewati area di luar rentang batas langkah
perangkat lunak, kontrol pengaturan posisi dilakukan ke arah yang lebih dekat ke posisi target (yang memiliki jarak gerakanperangkat lunak, kontrol pengaturan posisi dilakukan ke arah yang lebih dekat ke posisi target (yang memiliki jarak gerakan
absolut lebih kecil) berdasarkan posisi saat ini. Jika jaraknya sama antara arah positif dan arah negatif, operasi dilakukan padaabsolut lebih kecil) berdasarkan posisi saat ini. Jika jaraknya sama antara arah positif dan arah negatif, operasi dilakukan pada
arah saat ini.arah saat ini.


Ketika batas langkah perangkat lunak tidak valid, arah gerakan dari posisi saat ini ke posisi target dapat dipilih dari arah positif,Ketika batas langkah perangkat lunak tidak valid, arah gerakan dari posisi saat ini ke posisi target dapat dipilih dari arah positif,
arah negatif, dan jalur terpendek.arah negatif, dan jalur terpendek.

Nilai pengaturanNilai pengaturan Pemilihan arahPemilihan arah KeteranganKeterangan

1:mcPositiveDirection1:mcPositiveDirection Arah positifArah positif Pengaturan posisi dilakukan ke arah positif (peningkatan alamat)Pengaturan posisi dilakukan ke arah positif (peningkatan alamat)
dari posisi saat ini ke posisi target.dari posisi saat ini ke posisi target.

2:mcNegativeDirection2:mcNegativeDirection Arah negatifArah negatif Pengaturan posisi dilakukan dalam arah negatif (penurunanPengaturan posisi dilakukan dalam arah negatif (penurunan
alamat) dari posisi saat ini ke posisi target.alamat) dari posisi saat ini ke posisi target.

3:mcShortestWay3:mcShortestWay Jalur terpendekJalur terpendek
Kontrol pengaturan posisi dilakukan ke arah yang lebih dekat keKontrol pengaturan posisi dilakukan ke arah yang lebih dekat ke
posisi target (yang jarak gerakan absolutnya lebih kecil)posisi target (yang jarak gerakan absolutnya lebih kecil)
berdasarkan posisi saat ini.berdasarkan posisi saat ini.

Untuk mengetahui detailnya, lihat panduan berikut.Untuk mengetahui detailnya, lihat panduan berikut.

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

Absolute Positioning ControlAbsolute Positioning Control

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



  MC_MoveAbsolute  MC_MoveAbsolute



4.2.54.2.5 Kontrol pengaturan posisiKontrol pengaturan posisi

Berikut ini menunjukkan nilai dan deskripsi opsi pengaturan untuk MC_MoveAbsolute dan MC_MoveRelative.Berikut ini menunjukkan nilai dan deskripsi opsi pengaturan untuk MC_MoveAbsolute dan MC_MoveRelative.

BitBit KeteranganKeterangan

0 hingga 20 hingga 2
Spesifikasi metode akselerasi/deselerasi (Isinya sama dengan MCv_Jog.)Spesifikasi metode akselerasi/deselerasi (Isinya sama dengan MCv_Jog.)


0h:mcAccDec0h:mcAccDec


1h:mcFixedTime1h:mcFixedTime

33

Hanya untuk MC_MoveRelativeHanya untuk MC_MoveRelative


Pemilihan posisi selama mode bufferPemilihan posisi selama mode buffer


0: Posisi perintah saat ini0: Posisi perintah saat ini


1: Nilai aktual saat ini1: Nilai aktual saat ini


Untuk MC_MoveAbsolute, tentukan "0".Untuk MC_MoveAbsolute, tentukan "0".

44 Kosong (Sebutkan "0".)Kosong (Sebutkan "0".)

55
Pilihan izin putaran terbalikPilihan izin putaran terbalik


0: Diizinkan0: Diizinkan


1: Tidak diizinkan1: Tidak diizinkan

6 hingga 156 hingga 15 Kosong (Sebutkan "0".)Kosong (Sebutkan "0".)

1616

Hanya untuk MC_MoveAbsoluteHanya untuk MC_MoveAbsolute


Spesifikasi posisi target melebihi penghitung ringSpesifikasi posisi target melebihi penghitung ring


0: Tidak diizinkan0: Tidak diizinkan


1: Diizinkan1: Diizinkan


Untuk MC_MoveRelative, tentukan "0".Untuk MC_MoveRelative, tentukan "0".

17 hingga 3117 hingga 31 Kosong (Sebutkan "0".)Kosong (Sebutkan "0".)

Untuk detail pengaturan pada bit 3, bit 5, dan bit 16, lihat panduan berikut.Untuk detail pengaturan pada bit 3, bit 5, dan bit 16, lihat panduan berikut.

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

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



  MC_MoveRelative or MC_MoveAbsolute  MC_MoveRelative or MC_MoveAbsolute



4.2.64.2.6 Pengaturan ulang kesalahanPengaturan ulang kesalahan

Nama program dalam sampel program: ErrorResetNama program dalam sampel program: ErrorReset



Gunakan MC_Reset Motion Control FB.Gunakan MC_Reset Motion Control FB.

<MC_Spesifikasi Reset (ekstrak)><MC_Spesifikasi Reset (ekstrak)>

Nama variabel I/ONama variabel I/O Nama variabelNama variabel Tipe dataTipe data KeteranganKeterangan

InputInput
Perintah eksekusiPerintah eksekusi ExecuteExecute BOOLBOOL Mengeksekusi pengaturan ulang kesalahanMengeksekusi pengaturan ulang kesalahan

saat TRUE diatur.saat TRUE diatur.

OpsiOpsi OptionsOptions DWORD(HEX)DWORD(HEX) Tentukan "0".Tentukan "0".

OutputOutput

PenyelesaianPenyelesaian
eksekusieksekusi DoneDone BOOLBOOL Menunjukkan bahwa pengaturan ulang telahMenunjukkan bahwa pengaturan ulang telah

selesai.selesai.

MengeksekusiMengeksekusi BusyBusy BOOLBOOL Menampilkan TRUE saat FB sedangMenampilkan TRUE saat FB sedang
dieksekusi.dieksekusi.

PembatalanPembatalan
eksekusieksekusi CommandAbortedCommandAborted BOOLBOOL

Menunjukkan bahwa perintah telahMenunjukkan bahwa perintah telah
dibatalkan karena batas waktu.dibatalkan karena batas waktu.


Menampilkan TRUE dengan mengaturMenampilkan TRUE dengan mengatur
Execute ke FALSE.Execute ke FALSE.

KesalahanKesalahan ErrorError BOOLBOOL Menampilkan TRUE ketika terjadi kesalahanMenampilkan TRUE ketika terjadi kesalahan
di FB.di FB.

Kode kesalahanKode kesalahan ErrorIDErrorID WORDWORD


(UINT)(UINT)

Menampilkan kode kesalahan yang terjadi diMenampilkan kode kesalahan yang terjadi di
FB.FB.

MELSEC iQ-R Programming Manual (Application)MELSEC iQ-R Programming Manual (Application)
22.3 Error and Warning Reset22.3 Error and Warning Reset

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



  MC_Reset  MC_Reset



4.34.3 Menulis ProgramMenulis Program

Program CPU PLCProgram CPU PLC

(1)(1)
Konversi semua program CPU PLC.Konversi semua program CPU PLC.
Atur CPU PLU ke status "BERHENTI".Atur CPU PLU ke status "BERHENTI".
Pilih [Online] → [Write to PLC], dan klik [Select All] pada tab Write di layar Operasi Data Online.Pilih [Online] → [Write to PLC], dan klik [Select All] pada tab Write di layar Operasi Data Online.
Klik [Execute] untuk write data.Klik [Execute] untuk write data.

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



4.34.3 Menulis ProgramMenulis Program

Program modul motionProgram modul motion

(2)(2)
Konversi semua program modul motion pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion.Konversi semua program modul motion pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Motion.
Periksa apakah CPU PLC diatur ke status "BERHENTI".Periksa apakah CPU PLC diatur ke status "BERHENTI".
Pilih [Online] → [Write to Module], dan klik [Select All] pada tab Write di layar Online Data Operation.Pilih [Online] → [Write to Module], dan klik [Select All] pada tab Write di layar Online Data Operation.
Klik [Execute] untuk write data.Klik [Execute] untuk write data.

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



4.44.4 Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi



4.44.4 Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi



4.44.4 Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi



4.44.4 Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi



4.44.4 Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi



4.44.4 Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi



4.44.4 Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi



4.44.4 Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi



4.44.4 Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi



4.54.5 Ringkasan Bab IniRingkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajar:Dalam bab ini, Anda telah mempelajar:

Program CPU PLCProgram CPU PLC

Program Modul GerakanProgram Modul Gerakan

Menulis ProgramMenulis Program

Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi



Poin pentingPoin penting

Program CPU PLCProgram CPU PLC Selalu aktifkan Y0: PLC READY dari modul gerak pada CPU PLC.Selalu aktifkan Y0: PLC READY dari modul gerak pada CPU PLC.



Program Modul GerakanProgram Modul Gerakan Seret dan lepas Motion Control FB dari jendela Pemilihan Elemen untuk digunakan.Seret dan lepas Motion Control FB dari jendela Pemilihan Elemen untuk digunakan.

Gunakan MC_Power untuk servo-on, MCv_Jog untuk operasi JOG, MC_Home untuk pengembalian posisiGunakan MC_Power untuk servo-on, MCv_Jog untuk operasi JOG, MC_Home untuk pengembalian posisi
awal, MC_MoveRelative untuk pemosisian nilai relatif, MC_MoveAbsolute untuk pemosisian nilai absolut,awal, MC_MoveRelative untuk pemosisian nilai relatif, MC_MoveAbsolute untuk pemosisian nilai absolut,

dan MC_Reset untuk reset kesalahan.dan MC_Reset untuk reset kesalahan.

Atur metode pengembalian posisi awal dengan parameter penguat servo.Atur metode pengembalian posisi awal dengan parameter penguat servo.

Menulis ProgramMenulis Program Tulis program ke CPU PLC dan modul motion.Tulis program ke CPU PLC dan modul motion.

Pemeriksaan OperasiPemeriksaan Operasi Operasi sistem sampel diperiksa dalam video.Operasi sistem sampel diperiksa dalam video.



TesTes Tes AkhirTes Akhir

Setelah menyelesaikan semua pelajaran dari Setelah menyelesaikan semua pelajaran dari Dasar-dasar Modul Motion Seri MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Startup)Dasar-dasar Modul Motion Seri MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Startup), kini Anda, kini Anda
siap mengikuti tes akhir. Jika Anda masih kurang memahami salah satu topik yang dibahas, gunakan kesempatan ini untuksiap mengikuti tes akhir. Jika Anda masih kurang memahami salah satu topik yang dibahas, gunakan kesempatan ini untuk
mengulas topik tersebut.mengulas topik tersebut.

Total terdapat 5 pertanyaan (7 pilihan) dalam Tes Akhir ini.Total terdapat 5 pertanyaan (7 pilihan) dalam Tes Akhir ini.

Anda dapat mengikuti tes akhir sesering mungkin.Anda dapat mengikuti tes akhir sesering mungkin.

Hasil penilaianHasil penilaian

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



TesTes Tes Akhir 1Tes Akhir 1

Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1Q1

  

Bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan berubah dengan lancar.Bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan berubah dengan lancar.

Jika nilai sentakan naik, waktu akselerasi/deselerasi menjadi lebih lama.Jika nilai sentakan naik, waktu akselerasi/deselerasi menjadi lebih lama.

Dalam modul gerak, program dibuat dengan FB yang dibuat oleh Mitsubishi Electric.Dalam modul gerak, program dibuat dengan FB yang dibuat oleh Mitsubishi Electric.

Pernyataan harus diakhiri dengan ": (titik dua)" di ST.Pernyataan harus diakhiri dengan ": (titik dua)" di ST.

Label lokal hanya dapat digunakan di setiap POU.Label lokal hanya dapat digunakan di setiap POU.



TesTes Tes Akhir 2Tes Akhir 2

Pilihlah kata yang tepat untuk ( ) pada kalimat berikut.Pilihlah kata yang tepat untuk ( ) pada kalimat berikut.

Untuk melakukan operasi uji, ubah (Q1) penguat servo sebelum dihidupkan.Untuk melakukan operasi uji, ubah (Q1) penguat servo sebelum dihidupkan.

Periksa arah putaran motor dan operasi mesin dengan fungsi operasi uji (Q2).Periksa arah putaran motor dan operasi mesin dengan fungsi operasi uji (Q2).

Atur (Q3) dengan sakelar putar dari modul input jarak jauh dan amplifier servo.Atur (Q3) dengan sakelar putar dari modul input jarak jauh dan amplifier servo.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

Pilih kata yang sesuai.Pilih kata yang sesuai.

Pilih kata yang sesuai.Pilih kata yang sesuai.

Pilih kata yang sesuai.Pilih kata yang sesuai.

Q1: • Sakelar DIP
• Sakelar putar
• Sakelar perintah

Q2: • GX Works3
• MR Configurator2
• Fungsi pengaturan kontrol gerakan

Q3: •Alamat IP
• Nomor stasiun



TesTes Tes Akhir 3Tes Akhir 3

Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1Q1

  

Setelah pemetaan PDO dilakukan, tidak ada masalah meskipun konfigurasi jaringan diubah.Setelah pemetaan PDO dilakukan, tidak ada masalah meskipun konfigurasi jaringan diubah.

Parameter penguat servo dapat ditransfer dari pengontrol pada saat komunikasi awal atau dapatParameter penguat servo dapat ditransfer dari pengontrol pada saat komunikasi awal atau dapat
ditulis ke setiap sumbu menggunakan MR Configurator2.ditulis ke setiap sumbu menggunakan MR Configurator2.

Pengaturan perangkat tautan langsung dari parameter CPU harus diatur ke mode diperpanjangPengaturan perangkat tautan langsung dari parameter CPU harus diatur ke mode diperpanjang
(mode seri iQ-R).(mode seri iQ-R).



TesTes Tes Akhir 4Tes Akhir 4

Pilih deskripsi yang benar tentang program saat menggunakan modul motion. (Tersedia beberapa pilihan)Pilih deskripsi yang benar tentang program saat menggunakan modul motion. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1Q1

  

Selalu aktifkan Y0 modul gerak dalam program CPU PLC.Selalu aktifkan Y0 modul gerak dalam program CPU PLC.

Dengan menyalakan Y1 dari modul gerak, servo menyala.Dengan menyalakan Y1 dari modul gerak, servo menyala.

Motion Control FB dapat ditulis ke editor program dengan aksi drag-and-drop.Motion Control FB dapat ditulis ke editor program dengan aksi drag-and-drop.

Semua sinyal I/O dari Motion Control FB harus ditetapkan.Semua sinyal I/O dari Motion Control FB harus ditetapkan.



TesTes Tes Akhir 5Tes Akhir 5

Pilih deskripsi yang benar tentang pengaturan metode homing.Pilih deskripsi yang benar tentang pengaturan metode homing.

Q1Q1

Atur metode homing dengan variabel input "Options" di FB "MC_Home".Atur metode homing dengan variabel input "Options" di FB "MC_Home".

Atur metode homing dengan parameter sumbu pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Gerakan.Atur metode homing dengan parameter sumbu pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Gerakan.

Atur metode homing dengan parameter penguat servo MR-J5-G.Atur metode homing dengan parameter penguat servo MR-J5-G.



TesTes Tes Akhir 1Tes Akhir 1

Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1Q1

  

Bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan berubah dengan lancar.Bentuk gelombang kecepatan selama akselerasi/deselerasi sentakan berubah dengan lancar.

Jika nilai sentakan naik, waktu akselerasi/deselerasi menjadi lebih lama.Jika nilai sentakan naik, waktu akselerasi/deselerasi menjadi lebih lama.

Dalam modul gerak, program dibuat dengan FB yang dibuat oleh Mitsubishi Electric.Dalam modul gerak, program dibuat dengan FB yang dibuat oleh Mitsubishi Electric.

Pernyataan harus diakhiri dengan ": (titik dua)" di ST.Pernyataan harus diakhiri dengan ": (titik dua)" di ST.

Label lokal hanya dapat digunakan di setiap POU.Label lokal hanya dapat digunakan di setiap POU.



TesTes Tes Akhir 2Tes Akhir 2

Pilihlah kata yang tepat untuk ( ) pada kalimat berikut.Pilihlah kata yang tepat untuk ( ) pada kalimat berikut.

Untuk melakukan operasi uji, ubah (Q1) penguat servo sebelum dihidupkan.Untuk melakukan operasi uji, ubah (Q1) penguat servo sebelum dihidupkan.

Periksa arah putaran motor dan operasi mesin dengan fungsi operasi uji (Q2).Periksa arah putaran motor dan operasi mesin dengan fungsi operasi uji (Q2).

Atur (Q3) dengan sakelar putar dari modul input jarak jauh dan amplifier servo.Atur (Q3) dengan sakelar putar dari modul input jarak jauh dan amplifier servo.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

1: Sakelar DIP1: Sakelar DIP

2: MR Configurator22: MR Configurator2

1: Alamat IP1: Alamat IP

Q1: • Sakelar DIP
• Sakelar putar
• Sakelar perintah

Q2: • GX Works3
• MR Configurator2
• Fungsi pengaturan kontrol gerakan

Q3: •Alamat IP
• Nomor stasiun



TesTes Tes Akhir 3Tes Akhir 3

Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)Pilih deskripsi yang benar di bawah ini. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1Q1

  

Setelah pemetaan PDO dilakukan, tidak ada masalah meskipun konfigurasi jaringan diubah.Setelah pemetaan PDO dilakukan, tidak ada masalah meskipun konfigurasi jaringan diubah.

Parameter penguat servo dapat ditransfer dari pengontrol pada saat komunikasi awal atau dapatParameter penguat servo dapat ditransfer dari pengontrol pada saat komunikasi awal atau dapat
ditulis ke setiap sumbu menggunakan MR Configurator2.ditulis ke setiap sumbu menggunakan MR Configurator2.

Pengaturan perangkat tautan langsung dari parameter CPU harus diatur ke mode diperpanjangPengaturan perangkat tautan langsung dari parameter CPU harus diatur ke mode diperpanjang
(mode seri iQ-R).(mode seri iQ-R).



TesTes Tes Akhir 4Tes Akhir 4

Pilih deskripsi yang benar tentang program saat menggunakan modul motion. (Tersedia beberapa pilihan)Pilih deskripsi yang benar tentang program saat menggunakan modul motion. (Tersedia beberapa pilihan)

Q1Q1

  

Selalu aktifkan Y0 modul gerak dalam program CPU PLC.Selalu aktifkan Y0 modul gerak dalam program CPU PLC.

Dengan menyalakan Y1 dari modul gerak, servo menyala.Dengan menyalakan Y1 dari modul gerak, servo menyala.

Motion Control FB dapat ditulis ke editor program dengan aksi drag-and-drop.Motion Control FB dapat ditulis ke editor program dengan aksi drag-and-drop.

Semua sinyal I/O dari Motion Control FB harus ditetapkan.Semua sinyal I/O dari Motion Control FB harus ditetapkan.



TesTes Tes Akhir 5Tes Akhir 5

Pilih deskripsi yang benar tentang pengaturan metode homing.Pilih deskripsi yang benar tentang pengaturan metode homing.

Q1Q1

Atur metode homing dengan variabel input "Options" di FB "MC_Home".Atur metode homing dengan variabel input "Options" di FB "MC_Home".

Atur metode homing dengan parameter sumbu pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Gerakan.Atur metode homing dengan parameter sumbu pada layar Fungsi Pengaturan Kontrol Gerakan.

Atur metode homing dengan parameter penguat servo MR-J5-G.Atur metode homing dengan parameter penguat servo MR-J5-G.



TesTes Skor TesSkor Tes

      11 22 33 44 55 66 77 88 99 1010
Tes Akhir 1Tes Akhir 1 ✔✔                           
Tes Akhir 2Tes Akhir 2 ✔✔ ✔✔ ✔✔                     
Tes Akhir 3Tes Akhir 3 ✔✔                           
Tes Akhir 4Tes Akhir 4 ✔✔                           
Tes Akhir 5Tes Akhir 5 ✔✔                           

Jumlah total pertanyaan:Jumlah total pertanyaan: 77
Jawaban yang benar:Jawaban yang benar: 77
Persentase:Persentase: 100100 %%

Anda telah menyelesaikan Tes Akhir. Anda telah menyelesaikan Tes Akhir. 
Hasil Anda adalah sebagai berikut.Hasil Anda adalah sebagai berikut.

HapusHapus



Anda telah menyelesaikan Kursus Anda telah menyelesaikan Kursus Dasar-dasar Modul Motion SeriDasar-dasar Modul Motion Seri
MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Startup)MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Startup)..

Terima kasih telah mengikuti kursus ini.Terima kasih telah mengikuti kursus ini.

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

Anda dapat mengulas kursus ini kapanpun Anda mau.Anda dapat mengulas kursus ini kapanpun Anda mau.

TinjauTinjau

TutupTutup
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