Pengontrol Sistem Servo

MELSEC iQ-R Series Motion

Module Basics (Kontrol
Pemosisian RD78G(H))

Kursus pelatihan ini ditujukan bagi mereka yang
akan membangun sistem kendali gerak
menggunakan modul Gerak Seri MELSEC iQ-R
untuk pertama kalinya.

Klik tombol Berikutnya di kanan atas layar.
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Tujuan Kursus )

Kursus ini bertujuan untuk mengembangkan pengetahuan dan pemahaman tentang kendali posisi pada sistem kendali Gerak
dengan menggunakan modul Gerak MELSEC iQ-R Series.

Pada bab ini dijelaskan isi dalam kursus ini.

Label Publik

Mode Buffer

Pengoperasian dengan CPU PLC

Kursus ini merupakan kelanjutan dari MELSEC iQ-R Series Motion Module Basics (Startup RD78G(H)).
Pastikan Anda menyelesaikan kursus Startup sebelum mengambil kursus ini.
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Kursus ini bertujuan untuk mengembangkan pengetahuan dan pemahaman tentang kendali posisi pada sistem kendali Gerak
dengan menggunakan modul Gerak MELSEC iQ-R Series.

Pada bab ini dijelaskan cara membuat program
menggunakan Motion control FB pada CPU PLC.
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Kursus ini bertujuan untuk mengembangkan pengetahuan dan pemahaman tentang kendali posisi pada sistem kendali Gerak
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Pada bab ini dijelaskan cara melakukan
pencatatan data menggunakan GX LogViewer.
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Struktur Kursus )

Materi dari kursus ini adalah.
Disarankan untuk mulai dari Bab 1.

Bab 1 - Isi Kursus

Pada bab ini dijelaskan isi dalam kursus ini.

Bab 2 - Label Publik

Pada bab ini dijelaskan label publik, yang digunakan untuk bertukar informasi perangkat antara CPU PLC dan modul Gerak.
Bab 3 - Mode Buffer

Pada bab ini dijelaskan kontrol sinkron menggunakan mode buffer Motion control FB.

Bab 4 - Pengoperasian dengan CPU PLC

Pada bab ini dijelaskan cara membuat program menggunakan Motion control FB pada CPU PLC.
Bab 5 - Pencatatan

Pada bab ini dijelaskan cara melakukan pencatatan data menggunakan GX LogViewer.
Tes Akhir

4 bagian total (7 pertanyaan) Nilai kelulusan: 60% atau lebih tinggi.



Cara Menggunakan Alat e-Learning Ini )

Buka halaman berikutnya

Kembali ke halaman sebelumnya

Beralih ke halaman yang diinginkan

Keluar dari kursus

Membuka halaman berikutnya.

Kembali ke halaman sebelumnya.

TO

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

e[l

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




Tindakan Pencegahan untuk Penggunaan )

HTindakan pencegahan keselamatan

Saat menggunakan produk sebenarnya untuk tujuan pembelajaran, harap baca dengan cermat "Tindakan Pencegahan"
yang dijelaskan dalam panduan produk yang akan digunakan, dan perhatikan baik-baik keselamatan dan penggunaan
yang benar.

HTindakan pencegahan dalam kursus ini

Gambar layar yang ditampilkan dalam kursus mungkin berbeda dari perangkat lunak Anda yang sebenarnya tergantung
pada versinya. Versi perangkat lunak berikut digunakan dalam kursus ini.
Untuk versi terbaru dari setiap perangkat lunak, periksa Situs Web Mitsubishi Electric FA.

MELSOFT GX Works3 Ver.1.066U Motion Control Setting function Ver.1.012N
GX LogViewer Ver.1.106K
MELSOFT MR Configurator2 ~ Ver.1.110Q atau lebih baru

Versi firmware dari CPU PLC harus pada versi 44 atau lebih baru (46 atau lebih baru untuk RD78GH).

Versi firmware modul gerak harus pada versi 10 atau lebih baru.

Untuk mengetahui cara memperbarui versi firmware, lihat Situs Web MITSUBISHI ELECTRIC FA atau panduan konfigurasi
modul.

lkon D menunjukkan panduan referensi.
Isi panduan yang dijelaskan dalam kursus ini adalah versi berikut.
Jika versi berbeda, lokasi deskripsi dan isinya mungkin sedikit berbeda.

INETNENCETTe[VET)] Nomor Panduan
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual IB-0300406 £
(Startup)
MELSFC |.Q-R Motion Module User's Manual IB-0300411 £
(Application)
MELSEC iQ-R Motion Module User's Manual
IB-0300426 E

(Network)
MELSEC iQ-R Programming Manual
(Motion Module Instructions, Standard Functions/Function 1B-0300431 E
Blocks)
MELSEC iQ-R Programming Manual B-0300533 c
(Motion Control Function Blocks)
MELSEC iQ-R Structured Text (ST) Programming Guide Book SH-081483 F
MELSEC iQ-R Programming Manual

. . . SH-081266 Z
(CPU Module Instructions, Standard Functions/Function Blocks)
MELSEC iQ-R CPU Module User's Manual (Application) SH-081264 AK




_ Ikhtisar Kursus

Berikut ini adalah ikhtisar kursus.

Bab 1 Isi Kursus

Pada bab ini dijelaskan isi dalam kursus ini.

L 2

( Bab 2 Label Publik

Pada bab ini dijelaskan label publik, yang digunakan untuk
bertukar informasi perangkat antara CPU PLC dan modul

L Gerak.
| Bab 3 Mode Buffer

Pada bab ini dijelaskan kontrol sinkron menggunakan mode

buffer Motion control FB.

Bab 4 Pengoperasian dengan CPU PLC

Pada bab ini dijelaskan cara membuat program
menggunakan Motion control FB pada CPU PLC.

-~

Bab 5 Pencatatan

Pada bab ini dijelaskan cara melakukan pencatatan data
menggunakan GX LogViewer untuk memeriksa
L pengoperasian modul Gerak.




_ Konfigurasi Mesin Target )

Kursus ini menggunakan mekanisme ball screw poros tunggal yang sama seperti yang digunakan dalam kursus Startup.

=2




_ Konfigurasi Sistem Sasaran )

Konfigurasi sistem target adalah sebagai berikut.

Hapus modul input jarak jauh dari sistem yang digunakan dalam kursus Startup, dan tambahkan modul input RX40C7-TS ke slot
1 unit dasar pengontrol yang dapat diprogram.

Nomor stasiun penguat servo MR-J5-10G telah diubah menjadi 1, dan alamat IP telah diubah menjadi 192.168.3.1.

RO4CPU RD78G4 RX40C7-TS
(192.168.3.253)

(192.168.3.1)

J
Stasiun No.1
MR-15-10G
|

sirkuit I/O

HK-KT13W



_ Pengkabelan Sirkuit Eksternal

Pengkabelan catu daya untuk pengontrol terprogram dan penguat servo,
serta metode sambungan motor servo sama seperti yang dijelaskan dalam kursus Startup.
Berikut ini menunjukkan kabel rangkaian eksternal dari modul input.

RX40C7-TS

P =

TTTIAETY

PUS | X00
X01 -
X02
X03
X04 -

g X05
Ii XOF
!-_ COM [
DC24V

(Catatan)

X00: Serva OFF

X01: JOG rotasi ke depan

#02: JOG rotasi terbalik

X03: Pengembalian posisi awal (metode proximity dog)
X04: Kontrol pemaosisian (untuk bab 2)

X05: Kontrol pemosisian berkelanjutan (untuk bab 3)

XOF: Pengaturan ulang kesalahan

(Catatan) Karena /O Nomor RX40C7-TS adalah 0020H, X20 ke X25 dan X2F digunakan dalam program.



Label Publik )

Ketika modul Gerak dikendalikan oleh modul masukan pengontrol yang dapat diprogram, seperti dalam sistem yang digunakan
dalam kursus ini yang dijelaskan dalam bab 1, CPU PLC dan modul Gerak harus bertukar informasi perangkat.

Ada dua metode berikut.

1. Gunakan label publik.
2. Gunakan memori buffer modul Gerak.

Pada bab ini dijelaskan cara melakukan pencatatan data menggunakan label publik.

Unduh contoh program yang akan digunakan pada bab ini dan bab 3 dengan mengklik tautan di bawah.

RD78GBasic2_sample1.zip (1.34MB)

[Poin]
Saat menggunakan memori buffer, salin data yang akan ditukar ke area pengguna (Uo\G11478000 to G11997999).

{Contoh program)
<PLC CPU> <Motion module>

Pemosisian dimulai MC_MaveAboslute 1(
Execute:= G11478000.0,

|| s
|| (" UNG11478000.0 )




€I ~»: itu Label Publik?

Label publik adalah label bersama yang dapat digunakan di modul Gerak dan CPU PLC.
Berikut ini adalah area yang berlaku untuk label lokal, label global, dan label publik.

CPU PLC Modul gerak

Program 1 Program 2 Program 1 Program 2
| Labellokal || |[ Labellokal | | Labellokal || || Labellokal |
[ Label global ] . [ Label global ] ven
L] ||
Label publik
J 4




€I Feno:turan Label Publik

(1) Cara mendaftarkan label publik
Daftarkan label publik dari label global modul Gerak.
Pastikan bahwa "Public Label" kolom terlihat di editor label global layar Motion Module Setting Function.
Atur label yang akan didaftarkan sebagai label publik ke "Enabled".
Tindakan ini akan mengaktifkan kolom "Motion Control Attribute".
Pilih apakah setiap label akan dibaca atau ditulis dari/ke CPU PLC.

Jika kolom label publik tidak terlihat, gulir tabel ke kanan.

Label Hame Data Type Class Initial | Canstant | lapanese EnglishiDizplay Target) Chinese | RemarkfPublic Label Motion Control Attribute

I GbEVONCMD Bt VAR GLOBAL Servo ON WRITE (=3 Motion)
2 |G leJogVelocity |FLOAT [Double Precision] VAR GLOBAL JOG Velocity WRITE (=3 Motion)
3 |GbJoaFud EBit VAR GLOBAL JOG Farvward Enabled WRITE (=3 Motion)
4  |GhbJogBwd Eit VAR GLOBAL JOG Backward Enabled WRITE (=3 Motion)
b | GbJogBusy Bit R GLOBAL JOG Busy READ (Motion =)
i | G_lePositon( FLOAT [Double Precision] |VaR GLOBAL Pogition) Address =
7 |G bHomineGMD | Bit AR GLOBAL Homing Gommand WRITE (=> Motion)
8 |G bHomingDone |Bit VAR GLOBAL Homing Dare READ (Matian =)
9 |GbHomingReq Bit VAR GLOBAL Homing Fequest RE&D {Motion =)
10 |G bPosCGMD Bit R GLOBAL Positioning Command WRITE (=3 Motion)
11 |GbPosDone Bit AR GLOBAL Positioning Done READ (Mation =)
12 |G bPosReq Bit VAR GLOBAL Positioning Start Reguest E READ (Mation =3)
13 |GbEmorRezet |Bit VAR GLOBAL Error Reset Enable WRITE (=3 Motion)
14 |G bGContPosCMD | Bit VAR GLOBAL Continuous Fositioning Command Enabled WRITE (=3 Motion)
15 |G bContPoszReq |Bit VAR GLOBAL Continuous Positioning Start Reguest ed WRITE (=3 Motion)
16 | G_hContPozDone | Bit VAR GLOBAL Continuous Pozitioning Done READ (Mation =3)
17

[Poin]




€I Feno:turan Label Publik )

(2) Tipe data yang dapat didaftarkan sebagai label publik
Tabel berikut memperlihatkan tipe data yang dapat didaftarkan sebagai label publik.

Pemilihan Pengaturan label

Ti iabel P
ipe variabe cusunan sulsil' enandaan
. Tidak O Pengaturan tidak dimungkinkan
Tipe sederhana va A(Catatan 1.2) untuk label dan kelas berikut.
' HLabel
e label jenis string
Tidak A\ (Catatan 3) o
Tipe data terstruktur ¢ Label jenis pengatur waktu
¢ Label jenis penghitun
Label global Ya A\ (Catatan 1,2,4,5) J peng 9
e Label jenis penghitung
panjang
FB Tidak x
(Termasuk Motion ° It_ab'el pengatur waktu yang
control FB) ersimpan
Ya x e Label jenis waktu retensi yang
lama
Program - - X
e Label jenis pengatur waktu
Program memblokir ) ) 5 panjang
label lokal
: BKelas
Tipe data terstruktur - - /\(Catatan 3,5)
e Kelas
Data terstruktur ) ) A(Catatan 6,7) VAR_GLOBAL_CONSTANT
Motion control FB

(Catatan)

1. Pengaturan label publik tidak dapat dikonfigurasi untuk setiap elemen array.

2. Ketika array tipe bit digunakan, label publik tidak dapat diatur ke "Enabled". (Dalam data terstruktur, hanya anggota terkait
yang tidak dapat diatur ke "Enabled".)

. Ketika tipe string digunakan sebagai anggota tipe data terstruktur, anggota tidak dapat diatur ke "Enabled".

. Data terstruktur dengan maksimal empat lapisan dapat dipublikasikan.

. Ketika array data terstruktur digunakan sebagai anggota data terstruktur, anggota tersebut tidak dapat diatur ke "Enabled".

. Dapat digunakan dalam program PLCopen Motion control FB oleh modul CPU.

. Ketika jenis string digunakan dalam data terstruktur Motion control FB, itu jenis data terstruktur Motion control FB itu
sendiri tidak dapat diatur.

~N o o hw



_ Pengaturan Label Publik )

(3) Cara mendaftarkan data terstruktur sebagai label publik
Untuk mengatur anggota jenis data terstruktur yang disiapkan dalam sistem seperti data monitor axis ke label publik,
daftarkan label publik berdasarkan lapisan data terstruktur seperti yang ditunjukkan di bawah ini.
Kursus ini menjelaskan cara mendaftarkan Set Posisi (SetPosition) dan Atur Kecepatan (SetVelocity), memantau data (Md) dari
axis penggerak sebenarnya (Axis_Real), sebagai label publik.

[Cara mengatur AxisName.Md.SetPosition (Perintah posisi saat ini) dan AxisName.Md.SetVelocity (Perintah kecepatan saat ini)
ke label publik]

1) Buka grup "Ax+Global” di label global dan atur label publik "Axis0001"
ke "Enabled".

AxisRef diatur ke "Diaktifkan” secara default.
M
Label Data Type Class | Intial | Const | Japanese | EngliehiDisplay Target) | Chinese P
AxisFief | AXIS REF Axis Information

Axig Parameter Constant
it P e

Hx e

2) Buka grup "AXIS_REAL" dalam tipe data struktur, dan atur label
publik "Md" (Axis Monitor Data) ke "Enabled".

3) Buka grup "AXIS_REAL_MONI" pada tipe data struktur, dan atur "SetPosition”
(Atur Posisi) dan "SetVelocity” (Atur Kecepatan) ke label publik. jabled

B2 B =82S




u Pengaturan Label Publik )

(4) Mewakili label publik
Pilih [Convert] — [Rebuild All] di menu.
Kapasitas bebas label publik ditampilkan sebagai Informasi di jendela output.

Output 7 x|
Rebuild All | €% Error0 | i Waming:0 | # Information

MNo. Resul Data Name  Category Content Error Code
1 Information Public Label Free Volume 99.88[%] ( 32728 [Word] = 32768 [Word] - ( Globak 40 [Word] ) ) - i

Ketika semua proses pembuatan ulang berhasil diselesaikan, pilih [Convert] — [Reflect Public Labels] di menu.
Klik [Yes] di jendela pop up berikut.
Ketika pesan yang menunjukkan bahwa label publik berhasil diwakili muncul, klik [OK] tombol.

Mation Contral Setting Function Metion Contral Setting Function x
Reflect public labels. The public label reflection was completed.
Please check the sequence programs.
Register the ‘enabled” global labels/structured data types in
the public label setting as module labels, After executing conversion at the PLC CPU side, please write
Are you sure you want to continue? the following data to the PLC CPU and the motion module to

ensure data consistency between the two.
Caution

It may take several minutes bo reflect at the following [PLC CPUD

conditians. - Module parameters

- Too mamy labels. - Global labels

- Too many windows of reflection targets have been opened. - Sequence programs [only when changed)
[Motion Maodule]

- Global labels
| ves |f  he

(Catatan) Kapasitas memori yang dapat digunakan untuk mendaftarkan label publik adalah 32 ribu kata secara default.
Kapasitasnya bisa ditingkatkan hingga 64K kata.
Untuk mengubah kapasitas, atur ukuran memori dari [Convert] — [Public Label Capacity Setting] di menu.

Public Label Area Capacity Setting x

Set the label area capacity used by public labels,

When the capadity is changed, the global label data of the CPU
module will become uncomverted and conversion of sequence
programs vl be required.

Puiblic Label Area Capaditg |_ 32 | KWord

[Setting Range]
2 to &4 [k word] (in unit of 1K word)




m Pengaturan Label Publik )

(5) Memeriksa label dari sisi CPU PLC
Label publik yang diwakili akan didaftarkan ke label modul di sisi CPU PLC.
Pilih label modul dari jendela Element Selection GX Works3, dan periksa apakah label publik telah terdaftar di [0000:RD78G4]
dalam [Module Label].
Setelah mengubah pengaturan label publik, selalu jalankan "Reflect Public Labels" lagi.
Saat menggunakan label publik di CPU PLC, buat kembali semua program.

Element Selection 0 x
| (Find POU) |68y x|
Wi X | ar

Display Target: All w

= Module Label
|/ 3E00:RD4CPU
= | 0000:RD78G4
= ). RD78_ o000

€& RD78_0000
= 4 Global
€& G_bSVONCMD Servo ON
€& G lelogVelocity JOG Velacity
& G_blogFwd JOG Forward
& G_blogBwd JOG Backward
€ G_blogBusy JOG Busy

% G_bHomingCMD Homing Command
% G_bHomingDene Homing Done
% G_bHomingReq Homing Request

€ G_bPosCMD Positioning Command
% G_bPosDone Positioning Done

% G_bPosReq Positioning Start Request
% G_bErrorReset Error Reset

% G_bContPosCMD Centinuous Positioning Command
% G_bContPosReq Continuous Positioning Start Request
% G_bContPosDone Continuous Positioning Done

= . Ax+Global

= Axis0001
& AxisDoo

= | AxisRef
& AvisRef Axis Information
& AxisNo Axis No.
& Startlo 10 No.

=l Md
& md Axis Monitor Data

% SetPosition Set Position
& SetVelocity Set Velocity
Module FB

0000:RD78G4

POU List | Favorites | History Module | Library |




_ Contoh program

(1) Contoh operasi program
Sinyal input dari program sampel yang digunakan dalam bab ini ditetapkan sebagai berikut.

Input Operasi

X20 Servo off (Catatan)

X21 Operasi JOG rotasi ke depan

X22 Operasi JOG rotasi terbalik

X23 Pengembalian ke posisi awal

X24 Kontrol pemosisian

X25 Kontrol pemosisian berkelanjutan (Bab 3)

Berikut ini adalah pola operasi X24: kontrol pemosisian.

Posisi
[um]
F
150000,0 -

v

Waktu
0.0

Kecepatan
[um/s]
F 9

500000 |- - - - - 5

[\ -
ANV

500 [ms] 500 [ms]

(Catatan) Contoh program ini mengeksekusi servo ON secara otomatis ketika CPU PLC diatur ke RUN.
Saat daya dihidupkan dengan sinyal start ON, motor servo dapat diaktifkan.



_ Contoh program

(2) Program CPU PLC

1) MAIN (tangga, program pemindaian)

Write - 1 H 3 4 5 ¥ u 11 12
| Frikks
B 1 e
i | —
2 [0
Aiwarys 08 Syrchronk LG
ation Flag FEADY
o H2D §
e —
3 [a)
IREAD Sarwa OFF Servo 0N
1[I Cpmrattr
5 TE) FERT o Vel
%0 17 E78_0000.6 25000.0
it
L] (1=
FEADY
1 T e T F ¥
- (28]
I0G SO Horeirg PosRioning Continuou G
Forrawd  Baciswd  Fegusst  Start & Forsard
Request  Positloning
Start R
A o—
L] ()
ey K Homirg  Poshtloning Contigy o
Elachowar Farward Requeit Start & Bachward
Request  Pesitionieg
Start Raes
+_[Froming
= \ fbFosRe O bContF o)
18 (429 BET i
BHaming MOG Bury  Positioning Continuc (Cormmand
tart s
Rsquest  Poskloning —
Start Fime=
il =7 RET Homing
torming Cowrerand
s

Y0 dihidupkan terlebih dahulu.

Ketika X0 dihidupkan, servo ON dijalankan.
Hidupkan ¥20 untuk menjalankan servo OFF.

Tetapkan nilai awal kecepatan JOG.

Program ini menggunakan 5T inline.

Karena atribut kontrol gerak dari label global
"G_logVelocity” yang menyimpan kecepatan JOG diatur
ke “WRITE (—Motion)”, nilai numerik harus diatur di
CPU PLC.

Menyalakan sinyal awal pengoperasian JOG.
Ini mencegah rotasi maju dan rotasi mundur
dimulai pada saat yang bersamaan.

Interlock diatur untuk mencegah operasi JOG
dimulai saat program lain sedang dijalankan.

Permulaan pengembalian posisi asal (X23) disimpan
dalam label publik G_bHomingCMD, dan dikirim ke
maodul Gerak sebagai kondisi awal pengembalian posisi
asal.

Interlock diatur untuk mencegah pengembalian posisi
awal dimulai saat program lain sedang berjalan.
Setelah menerima bahwa modul Gerak menyalakan
sinyal penyelesaian pengembalian posisi awal,
G_bHomingCMD diatur ulang pada tepi naik sinyal
tersebut.



_ Contoh program )

(2) Program CPU PLC
1) Bagian lanjutan dari MAIN (tangga, program pemindaian)

{Lanjutan dari halaman sebelumnya)

Tepi naik dari awal kontrol pemosisian (X24) disimpan
di G_bPosCMD, dan dikinm ke modul Gerak sebagai
kondisi awal dari kontrol pemasisian.

Interlock diatur untuk mencegah pengembalian

} pemosisian dimulai saat program lain sedang berjalan.
Setelah menerima bahwa modul Gerak menyalakan
sinyal penyelesaian pengembalian posisi awal,
G_bPosCMD diatur ulang pada tepi naik sinyal
tersebut.

ositioning 0K

15 flardinousFositionre

T e s -H Program awal untuk pemosisian berkelanjutan
» dijelaskan dalam bab 3.
Untuk detailnya, lihat 3.4.

1.'
ZET | Cortirea

i > Kesalahan diatur ulang ketika X2F dihidupkan.

1 (o)
frror Error
freget Reget




_ Contoh program )

(2) Program CPU PLC
2) MONITOR (ST, program pemindaian)
SetPosition (Atur Posisi) dan SetVelocity (Atur Kecepatan) monitor axis yang diatur sebagai label publik disimpan dalam
perangkat kata DO dan D2.
Karena SetPosition Dan SetVelocity adalah jenis bilangan nyata presisi ganda, keduanya diubah menjadi jenis kata ganda
bertanda sehingga dapat dengan mudah ditangani oleh CPU PLC. (Catatan)

Meskipun perangkat kata ini tidak digunakan dalam kursus ini, perangkat tersebut digunakan untuk menampilkan data
pada program urutan lain dan GOT, dan untuk tujuan lainnya.

14 00:0 = LREAL_TO_DINT(RDVE_0000.4xis0001.Hd.5etPosition);
2if D2:D = LREAL_TO_DINT(RDTE_0000. AxisO00T . Md.SetVelocity];
3

Tentukan jenis kata ganda yang ditandatangani dengan "D0:D". ]

(Catatan) Ketika tipe bilangan nyata presisi ganda dikonversi ke jenis kata ganda bertanda, jika nilai yang akan dikonversi
berada di luar rentang dari -2147483648 hingga 2147483647, akan terjadi kesalahan perhitungan.



_ Contoh program )

(3) Program modul Gerak
1) ServoON_JOG (tipe eksekusi normal)

ff----- Servo ON-----

HC_Power _1¢

fxis 1= Ayis0007.AxisRef,

Enable := TRUE ,

[ServoON := G_bSVONCHD, je
Busy => hFPowerBusy

Menerima sinyal servo ON (G_bSVONCMD) dari CPU
PLC dan mengeksekusi serva ON.

OO0 == T 0T e OO D —

9 fi----- JOG Operation-----
10 ffInitial Yalue Setting
112 IF (hPowerBusy) THEN

12 ledoghcoeleration = B0000.0; Menyimpan nilai akselerasi JOG, deselerasi JOG, dan
13 leJogleceleration = BO000.0; sentakan JOG ke label ketika output Sibuk

14 leJoglerk = 0.0 MC_Power_1 diaktifkan.

15 LEND_IF;

16

17 fAd0G

18 MCv_Jog_1¢

14 B = fuis000] . Awisfef o

20 dogForward = G_bJogfwd , . . .
51 JosBackward = G blogBud | — L\:A;Jirircna sinyal start JOG dan kecepatan JOG dari
77 Welocity = G ledoghelocity . .

23 fcceleration:= ledoghcceleration

24 Deceleration:= ledogleceleration

25 Jerk = ledogderk ,

26 | [ Busy =» G_hJdozBusy }—. Mengembalikan keluaran Sibuk ke CPU PLC.

27 ;

28

(Catatan) Dalam program contoh ini, sinyal I/O FB yang tidak digunakan atau yang belum diubah dari nilai awalnya akan
dihilangkan.



_ Contoh program

(3) Program modul Gerak
2) Homing (tipe eksekusi normal)

OO 00 =1 3 07 e OO [ —

ff----- Homing Operation-----

Menerima sinyal perintah pengembalian posisi awal
(G_bHomingCMD) dari CPU PLC.

Menyimpan alamat posisi rumah ke label dan mengaktifkan
permintaan pengembalian posisi asal (G_bHomingReq).

Mematikan G_bHomingReq ketika

Jflnitial Yalue Setting, Operation Start Request
EIFTHEN -
EFositiond := 0.0 3

|G_bHomingRea := TRUE 3}

ELSE
G_bHomingRes := FALSE ;=

END_IF;

JfHoming

HC_Home _1(
Bxis 1= b is0001.AxisRef
[Execute := G_bHomingReq,
FosTtiion = G_leFositiond ,
Done =» bHominglone .
Busy =» G_hHominzBusy
Commanddhorted =» bHominghborted ,
Error = bHomingError

/i

Jflone Sienal =» PLC CPU

G_bHomingCMD dimatikan.

[G_hHDmingDnne := bHominglone OR bHominghhorted OR thmingErrnr;l

Mengembalikan sinyal penyelesaian eksekusi ke CPU PLC
_ setelah pengembalian posisi awal berhasil diselesaikan

" (Done output ON), eksekusi terhenti (CommandAborted
output ON), atau terjadi kesalahan (Error output ON).



_ Contoh program

(3) Program modul Gerak

3) Pemosisian (tipe eksekusi normal)

| f1-===- Positioning Operation-----

20 //lnitial Value Setting, Operation Start Request
EIEE!IFTI'IEH -

4 efositiond 1= 150000.0;

bi lePosVelacity := 50000.0;

Bi lePoshcceleration := 100000.0;

1 lePosDeceleration := 100000.0;

8 lePoslark 1= 200000.0;

i [G_bPosReq := TRUE; |

10;| ELSE

1 G_hPosReqg := FALSE: =

12}-END_IF;

13

141 f/Pasitioningl

151 MC _Movedbsolute 1( ™
16§ huis = Ahxis0001.AxisRef .,

17 IExethe = G_bPosReq ,

18; Fosition = lefositionl .

18} Yelocity = lePosVelocity ,
20 Acceleration = lePoshcceleration ,
21! Decelerat ion = lePosDeceleration ,
22! Jerk = lePosderk ,
23 Direction = WC_DIRECTION __mcihortestWay
24 BufferMode = WC BUFFER MODE mchborting ,
25i IDnne =» bllovehbs1Dane ,
261 Connandfborled =» bHoveRbs Aborted ,
7 Error =» bllovelbslErrar
8 ); A
290 S/Dwell
30} TON_T(IN:= bMaweﬁhsIDunel.PT:= THE00ns .O=>|hDueIII_nu1|};
3 SfPositioning
320 MC_Movedbsolute_2(
33 Bxis = AxisDO0] . AxisRef ,
34 [Execute = blvelll_out , e
35i Fosition = G_lePositionl ,
36 Yelocity = lePosVelocity .
3T beceleration = lePoshceeleration ,
30 Deceleration = lePosDeceleration ,
39! Jerk = |ePosderk ,
40} Direction = WC_DIRECTION __mecShortestWay
411 BufferMaode = MC _BUFFER MODE _mchborting ,
421 IDnne => bllovehbsZ0one ,
431 TonnandRborlied -» ONOvERDSCROOrLEd ,
44 Error => bllovefbs2Error
45 );
46 //Dwell o
47, TON_2(IN:=[bMoveAbs2Done],PT:= TH500ms ,0=>[bDvel 2 out]);
481
490 ffError Signal, Aborted Signal
500 bPosError = blovehbslError OR bMovehsZError;
511 bPoshhorted == bHovehbslAborted OR bHovehbsZAborted;
52i
§3; //Done Signal => PLC CPU
54i [G_bPosDone := blwellZ2_out OR bPosError OR bPoshborted; f——i
551

Menerima sinyal mulai kontrol posisi (G_bPosCMD) dari CPU PLC.
Data yang diperlukan untuk pemosisian disimpan ke label, dan
permintaan awal kontrol pemosisian (G_bPositioningReq) diaktifkan.

Mematikan G_bPositioningReq setelah G_bPosCMD
dimatikan oleh CPU PLC.

~  MC_MoveAbsolute mengeksekusi pemaosisian.

Memulai pengatur waktu tunda yang memicu
diam ketika output Selesai dari
MC_MoveAbsolute_1 diaktifkan.

Setelah waktu tunggu berlalu, MC_MoveAbsolute
mengeksekusi penentuan posisi lagi.

Memulal pengatur waktu tunda yang memicu
diam ketika output Selesai dari
MC_MoveAbsolute 2 diaktifkan.

Mengembalikan sinyal penyelesaian eksekusi ke
CPU PLC setelah waktu tunggu berlalu atau
cutput Error atau output CommanndAborted dari
MC_MoveAbsolute diaktifkan.



_ Contoh program

(3) Program modul Gerak
4) ErrorReset (tipe eksekusi normal)

//hxis Error Reset
MC_Reset _1(
Bxis BxisO001.4%xisRef ,
[E}:‘E!CI_H_E!: G_hErrmrHeset}Q—

);
Menerima sinyal mulai ulang kesalahan (G_bErrorReset)
//Syst £ R " — dari CPU PLC dan menjalankan mulai ulang kesalahan
SrSLENELTOR RESE axis dan mulai ulang kesalahan sistem.

MCv MotionErrorReset 1(
|Execute := G_bErrorReset |«
)3

—_— 0 D 00 =) O O e OO D —



_ Program Penulisan )

Tulis program dan parameter ke CPU PLC dan modul Gerak.

1) Setelah semua program di CPU PLC dibangun kembali, pilih [Online] — [Write to PLC] di bilah alat GX Works3 untuk menulis
semua data ke CPU PLC.

2) Ketika parameter ditulis ke CPU PLC, komunikasi dengan modul Gerak diaktifkan.
Pilih [Online] — [Write to Module] di bilah alat Motion Control Setting Function untuk menulis semua data ke modul Gerak.

3) Reset CPU PLC untuk menyelesaikan operasi penulisan.



_ Pemeriksaan Operasi

Klik tombol putar di kiri bawah jendela.




_ Pemeriksaan Operasi )

-
m%m‘mmm‘mm\m\m\lm =
= . =
i

Periksa contoh operasi program.
Sebelum memulai pengoperasian, pastikan program
CPU PLC dan modul Gerak telah ditulis.




_ Pemeriksaan Operasi )

-

RESET RUN

STOP

RO4CPU RD78G4
RUN ERR
READY =

ERRO PROGRAM RUN
PROGRAM RUN == T DLUNK
BATTERY . SD/RD

CARD READY CARD READY

- | CA;LI')”J!&CTC‘EP!; CARD ACCESS

| | [

Atur tuas RUN/STOP/RESET CPU PLC ke RUN.
Lampu READY dan lampu PROGRAM RUN pada CPU PLC menyala.
Lampu RUN pada modul Gerak menyala.




_ Pemeriksaan Operasi )

MELsch’o--:fi

RESET _ RUN

SFTY

S TO P CC-LinkIE TSN

- :;'.-‘Elﬂ-‘j- .
m\\\m\‘mmm \‘\‘R‘R\\‘%\\\N\‘:
=

Tunggu hingga lampu PROGRAM RUN pada modul Gerak menyala.
"r.01" ditampilkan pada penguat servo. (Titik-titiknya menyala.)
Motor servo memasuki status servo ON.




_ Pemeriksaan Operasi )

MELsmv’o-ﬁS

~ RUN

SFTY
CC-LinkIE TSN

8

Servo OFF

L

-
‘!\\\X\\\\Ib\\\\\\\‘%‘.\\*.;\\\\\\\\“\\\\\\\\\\\‘b‘{\\‘: .
= . =
e ———————————————————

Hidupkan X20 untuk menjalankan servo OFF.
“r.01" ditampilkan pada penguat servo. (Titik-titiknya berkedip.)
Hidupkan X20 untuk menjalankan servo ON lagi.




_ Pemeriksaan Operasi )

JOG rotasi | JOG rotasi |
ke depan terbalik

L.

-
m%m\‘mmm‘mm\m\m\lm =
= L =
.

Nyalakan JOG putaran maju (X21) untuk menggerakkan axis searah
kenaikan alamat, dan matikan untuk berhenti.
Nyalakan JOG putaran terbalik (X22) untuk menggerakkan axis ke arah
penurunan alamat, dan matikan untuk berhenti.




_ Pemeriksaan Operasi )

i CPU PLC Modul gerak ]

RD78.0 RD78.0 RDTS.0 RD78.0

X1 X2z i PR Eﬁfp{; Jogfuid /110G
R MCv_Jog_1(

- }—I—H/—.—O— Axis := Axis0001 AxisRef,

RD78.0 RD78.0 RO78.0 RD78.0 JogFom a"”] :=|G_bJogFwd |,

X211 X22 ﬁﬁ;‘g’ PG Cotpen fgg&: JogBackwa rd‘ :=|G_bJogBwd|,
=+ i Velocity := G_leJogVelocity ,

‘{ }_l_/l_l_l—( :'_ Acceleration ;= lelogAcceleration,

Deceleration := leJogDeceleration,
i o Jerk ;= leloglerk,
. . =>|G_bJogBusy
)
¥ =8
I L} - - I

. o
i "

Periksa monitor program.
Saat X21 dihidupkan, "RD78_0000.G_bJogFwd" menyala dan "G_bJogFwd"
di sisi modul Gerak menyala.
Ketika input JogForward dari MCv_Jog_1 menyala, JOG rotasi maju dimulai.

L r




_ Pemeriksaan Operasi

-
CPU PLC Modul gerak
RD78.0 RDT8 0 RDTS 0 RD78_0
X21 Y22 iomingposeq Cons Joghod //)0G
R MCv_Jog_1(
= }—I—H/—.—O— Axis := Axis0001 AxisRef,
RD78.0 RD78.0 RD78.0 RD78_0 JDQFO”‘JC"’GI :=|G_bJogFwd |,
X2t 22 (D P eantbos e JogBackward| :=|G_bJogBwd|,
=+ i Velocity := G_leJogVelocity ,
‘{ }—/l/—l—l—l—O* Acceleration = leJogAcceleration,
Deceleration := leJogDeceleration,
Jerk ;= leloglerk,

Saat X22 dihidupkan, "RD78_0000.G_bJogBwd" menyala
dan "G_bJogFwd" di sisi modul Gerak menyala.
Ketika input JogBackward dari MCv_Jog_1 menyala,
JOG rotasi terbalik dimulai.




_ Pemeriksaan Operasi )

Pengembalian |
ke posisi awal

-
= L =
.

(Aktifkan pengembalian posisi awal (X23) untuk memulai pengembalian posisi awal
Jalankan pengembalian posisi asal dengan metode proximity dog
(33 dikurangi dari Pr.PT45)
Axis nya berhenti sedikit lebih jauh di luar dog,
dan menetapkan titik tersebut sebagai posisi awal.




_ Pemeriksaan Operasi )

CPU PLC Modul gerak
RD78_0 RD78_0 RD7S 0 = Homing Operation-----
BB ey Contros J/Initial Value Setting, Operation Start Request
Reg G_bHomingCMD|THEN
‘“}_/l'_/l'_ll/i SET E?’:ﬁ—um i G I'..*Pr.n'sil_ior'U =00;
™MD G_bHomingReq | := TRUE;
RD7E 0 ELSE
ﬁ"ﬁﬁ; G_bHomingReq | := FALSE;
Done END_IF;
~m RST gﬁﬁﬁg— - /fHoming
MC_Home_1(
= Axis0001.AxisRef,
:=[G_bHomingReq]
:= (_lePosition0,
=> h'—h::'n-r.;:l')ﬂr'-:'L
CommandAborted | =3 hl—ommgﬁ.hmrich
Error = h-—h:-'ﬂ'rgFrrorl
X
SERE— - s .E //Done Signal => PLC CPU
W 'I - G —- I bHom r'gﬁ\.hn'ir}dl
e ——————————— . -
L bHo
F

Periksa monitor program.
Ketika X23 dihidupkan, "RD78_0000.G_bHomingCMD" dijalankan.
"G_bHomingCMD" di sisi modul Gerak menyala, dan "G_bHomingReq",
yang merupakan perintah eksekusi MC_Home_1, menyala.




_ Pemeriksaan Operasi )

-
CPU PLC Modul gerak
RD78.0 RD78.0 RD7S 0 =2 Homing Operation-----
BB ey Contros //nitial Value Setting, Operation Start Request
Reg G_bHomingCMD|THEN
RO7B_0000. & lePadbar - :
‘“‘ I I I SET & bHoming G I..FLJJII_IG 0 =00;
™MD G_bHomingReq | := TRUE,
RD7E_0 ELSE
000.G_b = e :
Homg G_bHomingReq | := FALSE;
Dane END_IF;
RD7E_0000. :
ﬁm RST G beioming | /fHoming
MC_Home_1(
Axis := Axis0001.AxisRef,
' :=[G bHomingReg]
:= (_lePosition0,
=3 h;|C'ﬂ-'r.:;:Dor'.C|,
CommandAborted | =3 hl—.9|'1|ngﬁ.hmr'.|:'d|,
Error => th—."n'rgFrrorl
— )
¥ //Done Signal => PLC CPU
2 I“\?“- i ; S| S —
o . .
\
i

Ketika pengembalian posisi awal selesai, output Selesai dan
"G_bHomingDone" menyala.
"G_bHomingCMD" di sisi CPU PLC diatur ulang ke keadaan awal.




_ Pemeriksaan Operasi )

Pemaosisian

-
= L
.

Mengaktifkan pemosisian dimulai (X24) akan memulai
gerakan bolak-balik.
Axis bergerak maju 150 mm dan berhenti selama 0,5 detik,
serta mundur 150 mm dan berhenti selama 0,5 detik.




_ Pemeriksaan Operasi )

CPU PLC Modul gerak
/#---—-Pasitioning Operation-—--
RO78_0 RD7B_0 RD7E_D
X24. JCqnuy Homing Contbos
Req Reg
A )
_bPosChD
RD7E_O
000G _b
PosDone bP = FALSE;
| BT r07% 0000, EMD_IF;
‘“| G_bPosCMD [ /{Pasitioning 1
MC_MoveAbsolute_1(
Dir o = MC_DIRECTION_mcShortestWay ,
- ;’.lll' Mode = MC_BUFFER A '"f_".: mcAborting ,
- _h?‘ =3 bM.
% "‘q B e .E f...\"u"rirl:I-"\:J:-'I!::I|=> 3
P — Eror]
. ) .
Periksa monitor program.
Ketika X24 dihidupkan, "RD78_0000.G_bPosCMD" dijalankan.
"G_bPosCMD" di sisi modul Gerak menyala, dan "G_bPosReq", yang
merupakan perintah eksekusi MC_MoveAbsolute_1, menyala.




_ Pemeriksaan Operasi

CPU PLC

RO78_0 RD78_0 ROTS_0

¥24 000.G_b 000.G_b 000.G_b
JogBusy Homing ContPos

Req Reg
==
G_bPosChD

RDTE_O
000.G_b
PosDione

| RST |ro7s_nooo,

| G_bPosCMD [~

[~
EL - =
i

Modul gerak
/iPasitioning2
MC_Movehbsolute 2(

Axis

Acceleration
Jeceleration :
ork
Jirection
BufferMode

fror

S Dwell
N R A W o

J/Error Signal, Aborted Signal

bPosError| =l eAbs1Error|OR[bMoveAbs2Emork

bPosAborted | :=|bMoveAbs1AbortedOR|bMoveAbs2Aborted];

/fDane Signal == PLC CPU

|G_bPosDone|  :={bDwell2_out)OR{bPosError|OR|bPosAborted);

P

Setelah gerakan bolak-balik selesai dan waktu tunggu berlalu,
"G_bPosDone" menyala.
"G_bPosCMD" di sisi CPU PLC diatur ulang ke keadaan awal.




_ Pemeriksaan Operasi )

CPU PLC Modul gerak
/iPasitioning2
ROTE_O RDTE_O RODTE_D MC_Movehbsolute_2{

¥24 000.G_b DO[IGJJ 000.G_b = AxisD001 AxisRef,
JogBusy Homing ContPos SDwelll |31|t|,

Req  FReg = +
= iond
T I I I SET  |rD7s oo, = lePasVelocity
b Mo [  E e
‘< Gbbail] = slaration ,
Jeceleration = lePo eleration ,
RDT7E_0 lork =
000.G_b < B Gt
il Jirection = ML |.;|'§._L“ IL’.I‘JH me shortestv
BufferMode := MC_BUFFER_MODE _mcAborting,
Done =>| bMaveAbs?
‘Hl RST Engsaﬂg - Commandborted |= > bMovedb
| e Error =>| bMay
%
S Dwell

ON_2{iN}=[bMaveAbs2Done],PT:= T#500ms [OF >[EDwell2_out]);
J/Error Signal, Aborted Signal
bPosError] :=|_:Jl-\-‘ .-'l_l"a'-:_":)'|0R|:.‘\-1-:-.-!-u'\|h?:'r ork
bPosAborted ] :={bMoveAbs1Aborted|OR bMoveAbs2Abo
/fDane Signal == PLC CPU
|G_bPosDone|  :={bDwell2_out)OR{bPosError]

rted);

OR[bPosAborted);

Tindakan ini akan menyelesaikan pemeriksaan operasi.
Buka halaman berikutnya.




_ Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

e Apa itu Label Publik?
e Pengaturan Label Publik

Contoh program

Program Penulisan

Pemeriksaan Operasi

Poin penting
Apa itu Label Publik?

Pengaturan Label Publik

Contoh program

Program Penulisan

Pemeriksaan Operasi

Label publik adalah label bersama yang dapat digunakan di modul Gerak dan CPU PLC.

Daftarkan label publik dari label global modul Gerak.
Pilih apakah setiap label akan dibaca atau ditulis dari/ke CPU PLC.

Untuk mengatur anggota jenis data terstruktur yang disiapkan dalam sistem ke label publik, daftarkan label

publik berdasarkan jenis lapisan data terstruktur.
Setelah mengatur label publik di modul Gerak, bangun kembali semua program dan cerminkan label publik.

Label publik didaftarkan ke label modul di sisi CPU PLC.

Pada bab ini dijelaskan contoh program berikut: program tangga CPU PLC yang menggunakan label publik

untuk menukar sinyal awal pemosisian dan sinyal penyelesaian pemosisian.

Tulis data ke CPU PLC terlebih dahulu, lalu modul Gerak.

Anda telah memeriksa pengoperasian program contoh di video.




Mode Butfer

)

Mode buffer menjalankan operasi secara terus menerus dengan memulai beberapa FB operasi dari Motion control FB.
Pengaturan ini dapat diatur melalui input BufferMode dari Motion control FB.
Dapat memulai hingga dua FB secara bersamaan untuk setiap axis dan grup sumbu.

(Contoh) MC_MoveAbsolute

FB yang sedang dieksekusi akan terhenti dan FB berikutnya segera
dijalankan.

Setelah pengoperasian FB yang dijalankan selesai, FB berikutnya
dijalankan.

Kecepatan target yang lebih rendah untuk FB yang sedang dieksekusi
dan FB yang akan di-buffer ditetapkan sebagai kecepatan switching.
Kecepatan target FB yang dijalankan ditetapkan sebagai kecepatan
switching.

Kecepatan target FB yang akan di-buffer ditetapkan sebagai kecepatan
switching.

Kecepatan target yang lebih tinggi untuk FBE yang sedang dieksekusi
dan FB yang akan di-buffer ditetapkan sebagai kecepatan switching.

MC_Movedbsolute_1(
Axis = Axis0001.AxisRef ,
E’ ac I|+. e = l:l_l:ll:l_-lcl. it on in 3;!.5-.‘1 ¥
Cont inuouslUpdate:= FALSE ,
Position := lePositionl ,
Yelocity = |ePosYelocity ,
Acceleratiaon = |ePosAcceleration ,
Deceleration := |lePosDeceleration ,
Jerk := |ePosderk ,
Direction := MC DIRECTION mcShortestWay ,
[ BufferMode = MC_BUFFER_MODE__mchAborting ,
Opthons = 0 ,//nchecDec
Donfe => bMovedAbs!Done ,
Commandéborted => bMoveAbsldborted ,
Error => bMoveAbsliError
1
( 0 atau MC_BUFFER_MODE__mcAborting
1 atau MC_BUFFER_MODE__mcBuffered
2 atau MC_BUFFER_MODE__mcBlendingLow
_.4 B B
3 atau MC_BUFFER_MODE__mcBlendingPrevious
4 atau MC_BUFFER_MODE__mcBlendingMext
5 atau MC_BUFFER_MODE__mcBlendingHigh
“
[Poin]

Untuk input Direction dan BufferMode, tentukan angka atau enumerator ENUM dimulai dengan MC_BUFFER_MODE dan

MC_DIRECTION.

Untuk detail tentang enumerator ENUM, lihat panduan berikut.
D MELSEC iQ-R Programming Manual (Motion Control Function Blocks)

2 VARIABLES AND MOTION CONTROL FB
2.2 List of Enumerators




_ Pembatalan

Diagram berikut menunjukkan operasi saat BufferMode diatur ke 0:mcAborting.
FB yang sedang dieksekusi akan terhenti dan FB berikutnya segera dijalankan.

Kecepatan

Kecepatan target FB1

Kecepatan target FB2 fo----r-wrrofrmsrmmrrnocans

> Waktu
(Posisi sasaran FB1) (Posisi sasaran FB2)
Eksekusi FB1 \
]
Sibuk FB1 ]
!
Aktif dari FB1 /

CommandAborted | -ll
dari FB1 :

Eksekusi FB2

Sibuk FB2

Aktif dari FB2

-
e
B e e
-._1_<‘.p

Selesai FB2




Diagram berikut menunjukkan operasi saat BufferMode diatur ke 1:mcBuffered.

Setelah pengoperasian FB yang dijalankan selesai, FB berikutnya dijalankan.

Kecepatan

Kecepatan target FB1

Kecepatan target FB2

Eksekusi FB1

Sibuk FB1

Aktif dari FB1

Selesai FB1

Eksekusi FB2

Sibuk FB2Z

Aktif dari FB2

Selesai FB2

- > Waktu
N

(Posisi sasaran FB1)

{Posisi sasaran FB2)

—




Saat BufferMode diatur ke mcBlending***, FB berikutnya akan terus dieksekusi setelah posisi target FB yang sedang dieksekusi
tercapai.

Pada uraian berikut, FB yang akan dieksekusi terlebih dahulu adalah FB1, dan FB yang akan di-buffer adalah FB2.

(1) BlendingPrevious
Diagram berikut menunjukkan operasi saat BufferMode diatur ke 3: mcBlendingPrevious.
Operasi dilakukan pada kecepatan target FB1 hingga posisi target FB1.
Ketika operasi dialihkan ke FB2, kecepatan akan diubah ke kecepatan target FB2,
dan berpindah ke posisi target FB2.

Kecepatan

Kecepatan target FB1 |-----ooooe

Kecepatan target FB2 [------mrsfrrmsrmmrmsemcasmnnsecceead

E ) > Waktu
™~ ™
|| (Posisi sasaran FB1) | (Posisi sasaran FB2)
Eksekusi FB1 h
5\‘.
Sibuk FB1 H
Aktif dari FB1 f,
: ] 1 .
Selesai FB1 1 |
Eksekusi FB2 : |
Sibuk FB2 ]
= : ST .
: : L
Aktif dari FB2 | I
I :
Selesai FB2 q




(2) BlendingNext
Diagram berikut menunjukkan operasi saat BufferMode diatur ke 4: mcBlendingNext.
Kecepatan berubah ke kecepatan target FB2 saat operasi mencapai posisi target FB1.

Kecepatan

Kecepatan target FB1

Kecepatan target FB2

\ \ > Waktu

(Posisi sasaran FB1) (Posisi sasaran FB2)

Eksekusi FB1

Sibuk FB1

Aktif dari FB1

Selesai FB1 1

Eksekusi FB2 B
i | o

i - o

i H Vo

: : I‘I'

4

Sibuk FB2

Aktif dari FB2 /|

Selesai FB2 | q




(3) BlendingLow, BlendingHigh
Operasi saat BufferMode diatur ke 2: mcBlendingLow atau 5: mcBlendingHigh bervariasi tergantung pada kecepatan target
mana antara FB1 dan FB2 yang lebih besar.

Menetapkan nilai Kecepatan target FB1 > Kecepatan target FB2  Kecepatan target FB1 < Kecepatan target MFB2
2: mcBlendingLow Operasi yang sama seperti BlendingPrevious Operasi yang sama seperti BlendingNext
5: mcBlendingHigh Operasi yang sama seperti BlendingNext Operasi yang sama seperti BlendingPrevious
[Poin]

Diagram berikut menunjukkan bentuk gelombang kecepatan untuk BlendingPrevious, BlendingNext, BlendingHigh, dan
BlendingLow ketika kecepatan target FB1 dan FB2 sama.

Kecepatan
M

Kecepatan target
FB1, FB2 [

\ \ > Waktu

{Posisi sasaran FB1) (Posisi sasaran FB2)

Eksekusi FB1

Eksekusi FB2 |_




_ Contoh program

(1) Contoh operasi program
Bab ini menggunakan contoh program yang digunakan pada Bab 2.
Periksa perbedaan operasi mode buffer dalam program yang dimulai dengan X25.

Item FB1 (MC_MoveAbsolute) FB2 (MC_MoveAbsolute)
Alamat pemosisian | 75000.0 [um] 150000.0 [um]
Kecepatan 50000.0 [um/s] 25000.0 [um/s]
Akselerasi, deselerasi | 100000.0 [pm/sz] 50000.0 [pm/sz]
Sentakan 200000.0 [um/s’] 100000.0 [um/s’]




_ Contoh program

(2) Program CPU PLC
MAIN (tangga, program pemindaian)

15 FlontruousPasitonng

D000 | ROTE_ 0000 RO

X25 & _bHamin
T r
16 (78]
Contiruc JOG Busy  Homing
Rzt
Fositioning

17 {8

Fositioning
e

Tepi naik dari awal kontrol pemasisian [(X25)
disimpan di G_bContPosCMD, dan dikirim
ke modul Gerak sebagai kondisi awal dari
kontrol pemosisian.

Interlock diatur untuk mencegah
pengembalian pemosisian dimulai saat
program lain sedang berjalan.

Setelah menerima bahwa modul Gerak
menyalakan sinyal penyelesaian
pengembalian posisi awal, G_bContPosCMD
diatur ulang pada tepi naik sinyal tersebut.



_ Contoh program

(3) Program modul gerak
Pemosisian Berkelanjutan (tipe eksekusi normal)

1} #f-----Continuous Positioning Operalion-----
2 Ffloddial Yalys Zetiling, Operalion Start Reguest
3B IF(G_bContPosCHD fbek
4 ePosiLlon 1= 75000.0;
k] lePosVelocityl 1= 50000.0;
i lePoshccelerationl := 100000.0;
7 lePoslecelerationl := 100000.0;
8 lePosderk] := 200000.0;
9 lePositionZ 1= 150000.0;
10 lePosYelocityZ 1= 25000.0;
1 lePosdccelerat ion? := 50000.0;
12 lePosDeceleration? := S0000.0;
13 lePosJerk? 1= _100000.0;
14 |G _bContPasRes := TRUE; f——————my
15| ELSE
16 G_bContPosReq := FALSE; %
17 LEND_IF;
18
f/Pasitioning)
MC_MoveAbsolute_1(
21 Aris iz AxisO00] . Axichef ,
22 [Execute 1= G_hContPosReq , e
23 WCELAALL T= TerosiLiont s
24 Yelocity t= lePosVelocityl ,
25 hecelerat joni= lePoshccelerationd
26 Deceleration:= lePosDecelerationl
27 Jerk := lePosderkl ,
28 Direction = MC_DIRECTION_ _mcShartestWay
29 Done => bNovedbsllone ,
an Ir‘utl wa =» bNovelbslfclive ,
1 LommandAbarted =7 bNoveRbsTRborlad
32 Error => bNovedbsiError
3

.:Il
J/Positioning?
MG_MoveAbsolute_2(

i Axisg RAuis0001 . AxicsRef ,

7 |F:c=-'u1-=. bHavedbslActive ,

3a FoerLIOn = TEPOCILIO

39 Yelocity = lePasVelocilt

40 Acceleration:= lePosAcceleration?

41 Deceleration:= lePasleceleration? ,

42 Jerk = lePosderk? ,

43 Djr i ] T L0 h ge -
44 yfferode == WC BUFFER MODE mcBuffered,
45 lone =* blNoveAbsillone

46 FomnandAborted =3 bNoveAbsdAborted,

47 Error = blovelbsZErrar

43 0

490 S fDwell

500 SET bOwall_In);

10 TOW_I _In JPT:= THI0Oms ,0=>{b0wel | _out |
52

830 ffError Signal, khorted Signal
54 bError  := bMovehbsiError OR bMovehhs2Error;
55 bAborted := bMovehbslAborted OR bMovedbsZAborted;

Menerima sinyal mulai kontrol posisi
(G_bContPosCMD) dari CPU PLC.

Data yang diperlukan untuk pemosisian disimpan ke
label, dan permintaan awal kontrol pemaosisian
(G_bContPesitioningReq) diaktifkan.

Mematikan G_bContPositioningReq ketika
G_bContPosCMD dimatikan.

FB1 (MC_Movelbsclute_1) mengeksekusi pemosisian.

FB2 (MC_Movelbsclute_2) dimulai cleh output Aktif
dari FB1 (MC_MoveAbsolute_1).
Kemudian, FB2 di-buffer saat FB1 berjalan.

Ubah input BufferMode FE2 (MC_Movelbsolute 2)
dan periksa pengoperasian moede buffer.,

Penghentian yang memicu pengatur waktu tunda
dimulai oleh keluaran Selesai dari FB2
(MC_MoveAbsolute_2).

a8
87 //Done Signal =» P L
58 G_bContPosDone := R bError OR bAborteds;

89 //Reset Dwell_In
60 RET(G_bContPosDone,bDwall_In);

Mengembalikan sinyal penyelesaian eksekusi ke
CPU PLC setelah waktu tunggu berlalu ataw output
Error atau cutput Commanndaberted darni
MC_Moveblbsolute diaktifkan.

Pada saat yang sama, input waktu tunda direset.



_ Pemeriksaan Operasi

Klik tombol putar di kiri bawah jendela.




_ Pemeriksaan Operasi )

//Positioning2

HC Movehbsolute 2
Axis0O00] .AxisRef ,
Execute bMovedbshctive ,
osition

Yelocity

ePosition? ,
lePosYelocityZ ,
Acceleration:= lePoshcceleration ,
lePosDeceleration? ,
ePosderk? ,

Direction MC_ DIRECTION _mcShortestWay ,
BufferMode MC BUFFER_MODE__mcBuffered,
Done => bMovelAbsZDone ,
Commandfborted => bMovelhsZAborted,

Error => bMovefAbsZError

Jeceleration:
Deceleratio

Jerk

L (S N I ¥ A A R R RN N

Periksa operasi mode buffer.
Buka "Linearlnterpolation” di program contoh dan ubah input
BufferMode MC_MoveAbsolute 2 untuk memeriksa
pengoperasian mode buffer.




_ Pemeriksaan Operasi

//Positioning?
HC Mow

gepbso

FXecute
osition

Yelocity

Acceleration:

Jeceleration:
Deceleratio

Jerk

TS W12

lute_ ¢

AvisOOO]
bMovedhs
ePeiltIDﬁE ;
|ePos¥elocity? ,
iépu;s
|ePosDeceleration? ,
hfl Jerk? .,

I“.:.i.—lTll = Ol LT b=

AxisBRef ,

]iifii'.l? v

| U
erat ion’ 5

Buff

erfode

UL 1 O 1 D T R (R

w _BUFFER me _ncBuffere |1|

Uone

Commandfborted

Error

o DNOVERDSCLONE 5
=> bMov
=> bMo

pﬁh?ﬂﬂwwied,

Error

vehbs?

mcBuffered telah diatur sebelumnya saat program diunduh.




_ Pemeriksaan Operasi )

//Positioning?
HC Movehbsolute 2

Axis0O0! .AxisRef .
bMovedbslfctive ,
ePeiltIDﬁE i
|ePosYelocity? ,

leFoshc |E|j ionZ y

cxecute
osition
Yelocity
bcceleration:
Deceleration: ;EPDEDfLeltudZIUnE )
Jerk -f| Jerk? .,

lroed | o I“.:.i.—lTll = Ol LT b=
Buf ferMode w _BUFFER me _ncBuffere |1|
vone 2 DNOveRpszoone »
Commandfborted => bMovelhsZAborted,
Error => bMovelAbsZError

UL 1 O 1 D T R (R

Pertama, periksa pengoperasian mcBuffered.
Periksa apakah input BufferMode dari MC_MoveAbsolute_2 diatur ke
"MC_BUFFER_MODE__mcBuffered", dan tulis program ke modul Gerak.




_ Pemeriksaan Operasi )

Atur Posisi s |

Posisi target FB1
(75000 [um])

Atur Kecepatan

Motor dijalankan ketika X25 dihidupkan.
Grafik menunjukkan Atur Posisi dan Atur Kecepatan.




_ Pemeriksaan Operasi )

Atur Posisi s |

Posisi target FB1
(75000 [um])

Atur Kecepatan

Di mcBuffered, FB2 dijalankan setelah operasi FB1 selesai.
Dalam program sampel, axis berhenti pada posisi target
75000 [um] FB1, dan berpindah ke posisi target FB2.




_ Pemeriksaan Operasi )

//Positioning?

Wi _f_!ﬂ ovehbbsolute £
Avisc ,'-'|n|-||||‘l |-|‘|I"|"1- L]

Execute bMovehbsldctive ,

Position

Yelocity

ePosition? ,
lePosYelocityZ ,
Acceleration:= lePoshcceleration ,
lePosDeceleration? ,
ePosderk? ,

ok MW N ﬂi-'.fi“.;'.;l.']-ll.f‘- ik '-Juuli- b= i
H'..’f erMode H'::_E:UFFEF:_Hl:I[IE__njr_:Hj_lLl T 2| l|;.:|,l
Uone Ty DNOvenpszpone i
Commandf&borted => bMovelhsZAborted,
Error => bMovehbsZError

Jeceleration:
Deceleratio

Jerk

UL T O T 1 O T B (R

Selanjutnya, periksa operasi mcAborting.
Ubah input BufferMode dari MC_MoveAbsolute_2 menjadi
"MC_BUFFER_MODE__mcAborting", buat ulang semua program,
dan tulis ke modul Gerak.




_ Pemeriksaan Operasi )

Atur Posisi - |

Atur Kecepatan

Motor dijalankan ketika X25 dihidupkan.
Grafik menunjukkan Atur Posisi dan Atur Kecepatan.




_ Pemeriksaan Operasi )

Atur Posisi - |

Atur Kecepatan

Di mcAborting, FB1 diinterupsi ketika Eksekusi FB2 diaktifkan.

Dalam contoh program, karena Eksekusi FB2 diaktifkan tepat

setelah FB1 memulai operasi, pengoperasiannya hampir sama
dengan saat hanya FB2 yang dijalankan.




_ Pemeriksaan Operasi )

Eksekusi FB1

Alktif dari FB1

CommandAborted
of FB1

Aktif dari FB2

Periksa sinyal I/0 FB1 dan FB2 pada saat dimulai.
Output CommandAborted dari FB1 dihidupkan,
menunjukkan bahwa FB1 terganggu.




_ Pemeriksaan Operasi )

[/Positioning?
ni .:_,'ﬂ ovetbsolute _f-"
Axis Axis0001.4xisRef ,
bMovehbslActive ,
ePosition? ,

|lePos¥elocity? .

Execute
Position
Yelocity

A i x.m o]
Acceleration:= lePoshAcceleration? ,

Deceleration:

Jerk

|ePosDeceleration? ,

ePosderk? ,

clio MC DIRECTION acShoriaatls

Buf ferMode MC_BUFFER_MODE__mcBlendingPrevious ,l
Uone = DhNoveRnszoone P

Commandfborted => bMovehbsZAborted,

Error => bMovedbsZError

LU U Tt I B 1

Selanjutnya, periksa operasi mcBlendingPrevious.
Ubah input BufferMode dari MC_MoveAbsolute_2 menjadi
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingPrevious", buat ulang
semua program, dan tulis ke modul Gerak.




_ Pemeriksaan Operasi )

Atur Posisi i, Posisi target FB1

(75000 [pm])

Kecepatan perintah FB1
(50000 [pm/s])

Atur Kecepatan

Motor dijalankan ketika X25 dihidupkan.
Grafik menunjukkan Atur Posisi dan Atur Kecepatan.




_ Pemeriksaan Operasi )

Atur Posisi -, Posisi target FB1

(75000 [pm])

Kecepatan perintah FB1
(50000 [pm/s])

Atur Kecepatan

Di mcBlendingPrevious, kecepatan perintah FB1
diterapkan ketika posisi target FB1 tercapai.
Kemudian, kecepatan perintah FB2 akan diterapkan,
dan axis bergerak ke posisi target FB2.




_ Pemeriksaan Operasi )

//Positioning?

Wi _f_!ﬂ ovehbbsolute £
Avisc ,'-'|n|-||||‘l |-|‘|I"|"1- L]

Execute bMovehbsldctive ,

Position

Yelocity

ePosition? ,
lePosYelocityZ ,
Acceleration:= lePoshcceleration ,
lePosDeceleration? ,
ePosderk? ,

aciion MO DIRECTION acShocioctls
BufferMode HH_BJFFEH_HUUE__mLEIendiw;he:t,I
Uone = bMoveAbsZUane ,
Commandfborted => bMovelhsZAborted,
Error => bMovefAbsZError

Jeceleration:
Deceleratio

Jerk

UL 1 O 1 D T R (R

Selanjutnya, periksa operasi mcBlendingNext.
Ubah input BufferMode dari MC_MoveAbsolute_2 menjadi
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingNext", buat ulang semua program,
dan tulis ke modul Gerak.




_ Pemeriksaan Operasi )

4Muiai

Posisi target FB1
(75000 [pm])

Atur Kecepatan

Kecepatan perintah FB2
(25000 [pmy/s])

Motor dijalankan ketika X25 dihidupkan.
Grafik menunjukkan Atur Posisi dan Atur Kecepatan.




_ Pemeriksaan Operasi )

4Muiai

Posisi target FB1
(75000 [pm])

Atur Kecepatan

Kecepatan perintah FB2
(25000 [pmy/s])

Di mcBlendingNext, kecepatan perintah FB1 diterapkan
ketika posisi target FB2 tercapai.
Kemudian axis berpindah ke posisi target FB2.




_ Pemeriksaan Operasi )

//Positioning?

Wi _f_!ﬂ ovehbbsolute £
Avisc ,'-'|n|-||||‘l |-|‘|I"|"1- L]

Execute bMovehbsldctive ,

Position

Yelocity

ePosition? ,
lePosYelocityZ ,
Acceleration:= lePoshcceleration ,
lePosDeceleration? ,
ePosderk? ,

aciion MO DIRECTION acShocioctls
BufferMode MC_BUFFER_MODE__mcBlendinglow,
Uone = bMoveAbsZUane ,
Commandfborted => bMovelhsZAborted,
Error => bMovehbsZError

Jeceleration:
Deceleratio

Jerk

UL 1 O 1 D T R (R

Selanjutnya, periksa operasi mcBlendingLow.
Ubah input BufferMode dari MC_MoveAbsolute_2 menjadi
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingLow", buat ulang semua program,
dan tulis ke modul Gerak.




_ Pemeriksaan Operasi )

4Muiai

Posisi target FB1
(75000 [pm])

Atur Kecepatan

Kecepatan perintah FB2
(25000 [pmy/s])

Motor dijalankan ketika X25 dihidupkan.
Grafik menunjukkan Atur Posisi dan Atur Kecepatan.




_ Pemeriksaan Operasi )

4Muiai
'

Atur POSISI i e m e mmeme. T -
4 ' Posisi target FB1
: (75000 [pm])

Atur Kecepatan

Kecepatan perintah FB2
(25000 [pmy/s])

Di mcBlendingLow, kecepatan perintah lebih lambat diterapkan
ketika posisi target FB1 tercapai.
Pada contoh kursus ini, karena kecepatan perintah FB2 lebih lambat,
maka bentuk gelombang kecepatannya sama dengan BlendingNext.




_ Pemeriksaan Operasi )

//Positioning?

Wi _f_!ﬂ ovehbbsolute £
Avisc ,'-'|n|-||||‘l |-|‘|I"|"1- L]

Execute bMovehbsldctive ,

Position

Yelocity

ePosition? ,
lePosYelocityZ ,
Acceleration:= lePoshcceleration ,
lePosDeceleration? ,
ePosderk? ,

aciion MO DIRECTION acShocioctls
BufferMode HH_BJFFEH_HUUE__mLEIendingi;h,l
Uone = bMoveAbsZUane ,
Commandfborted => bMovelhsZAborted,
Error => bMovefAbsZError

Jeceleration:
Deceleratio

Jerk

UL 1 O 1 D T R (R

Selanjutnya, periksa operasi mcBlendingHigh.
Ubah input BufferMode dari MC_MoveAbsolute_2 menjadi
"MC_BUFFER_MODE__mcBlendingHigh", buat ulang semua program,
dan tulis ke modul Gerak.




_ Pemeriksaan Operasi )

Atur Posisi i, Posisi target FB1

(75000 [pm])

Kecepatan perintah FB1
(50000 [pm/s])

Atur Kecepatan

Motor dijalankan ketika X25 dihidupkan.
Grafik menunjukkan Atur Posisi dan Atur Kecepatan.




_ Pemeriksaan Operasi )

Atur Posisi -, Posisi target FB1

(75000 [pm])

Kecepatan perintah FB1
(50000 [pm/s])

Atur Kecepatan

Di mcBlendingHigh, kecepatan perintah lebih cepat diterapkan ketika
posisi target FB1 tercapai.
Pada contoh kursus ini, karena kecepatan perintah FB1 lebih lambat,
maka bentuk gelombang kecepatannya sama dengan BlendingPrevious.




_ Pemeriksaan Operasi )

Atur Posisi -, Posisi target FB1

(75000 [pm])

Kecepatan perintah FB1
(50000 [pm/s])

Atur Kecepatan

Tindakan ini akan menyelesaikan pemeriksaan operasi BufferMode.
Buka halaman berikutnya.




_ Ringkasan Bab Ini )

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

e Pembatalan

Di-buffer

e Pencampuran

Contoh program

Pemeriksaan Operasi

Poin penting

Pembatalan e Ketika FB berjenis operasi sedang berjalan dan FB berjenis operasi berikutnya dijalankan, Pembatalan akan

menginterupsi FB yang sedang dijalankan dan mengeksekusi FB berikutnya.

Di-buffer e Ketika FB tipe operasi berjalan dan FB tipe operasi berikutnya dijalankan, Buffer akan menunggu hingga FB

yang dieksekusi selesai dan mengeksekusi FB berikutnya.

Pencampuran e Ketika FB berjenis operasi sedang berjalan dan FB berjenis operasi berikutnya dijalankan, Pencampuran akan

menjalankan FB berikutnya tanpa menghentikan operasi FB yang sedang dijalankan.

e Dalam Pencampuran, ada empat metode peralihan kecepatan: BlendingLow, BlendingHigh,

BlendingPrevious, dan BlendingNext.

Contoh program e Pilih mode buffer dengan input BufferMode dari operasi FB.

Pemeriksaan Operasi e Anda telah memeriksa perbedaan operasi dari setiap mode buffer di video.




Pengoperasian dengan CPU PLC )

Unduh contoh program yang akan digunakan pada bab ini dengan mengklik tautan di bawah.
Isi program tersebut sama dengan contoh program yang dijelaskan pada bab 2 dan bab 3.
Hanya metode pemrogramannya saja yang berbeda.

RD78GBasic2_sample2.zip (1.39 MB)

_ Mendaftarkan Library FB Modul Gerak )

(1) Unduh library FB

Kontrol gerak FB dapat digunakan dalam program CPU PLC dengan mendaftarkan library FB untuk modul Gerak ke GX Works3.
Unduh library FB dari tautan di bawah, dan ekstrak file ZIP ke tujuan yang diinginkan.

MotionControl_RD78G_3d.zip(4.29 MB)

(Catatan) Library FB versi terbaru dapat diunduh dari Situs Web Global MITSUBISHI ELECTRIC FA.



_ Mendaftarkan Library FB Modul Gerak )

(2) Mendaftarkan library FB
1) Buka proyek apa pun di GX Works3, dan buka tab Library di jendela Element Selection.
2) Klik tombol [Register to Library List] di bagian atas, dan pilih [Register Library].
3) Ketika pesan "Library is registered to the list" ditampilkan, klik [OK].
4) Pilih file library FB "MotionControl_RD78_**** msIm", dan klik [Open].
(**** menunjukkan versi.)
5) Motion control FB didaftarkan ke library di jendela Elemen Selection.

Elernent Selection ] x | MELSOFT GX Works3 b Element Selection 3 x]
.-"'."'"2 ﬁﬂﬁ|‘ﬁ l:'u\.'l-"'.'. lhﬂﬁlm

) | " ar o Library is registeénsd to the st L= Ly | ‘*l 4 | x | iy

i i Specified files if imported to the GX Works 3, ;

5 y - To replsce the library with the one imported before, plesse I Display Target: Al ;

Register Library... i exnsqute 'Register to Library List” 3 User Library Lo
i l ) — Librar
= g MationCentrol_RD7T MotionControl_RD78
= g FB
E L Management

i MC_AbortTn Touch Probe Disabled
& MC_CamTab Cam Table Selection

B Reginter Libaary ta Library List

* " L Dresis o MoseaComtrol ROTHH 4 MC_GroupD Axis Group Dizabled

Dugaeis 4) fokdar 8 MC_GroupEr Axis Group Enabled
! o 8 MC_Groupy Axis Group Error Reset

e @ MC_Group Axis Group Override Ch
) - 8 MC_Power  Operation Available
- @ MC_ReadPas Read Axis Parameter
= o MC Reset  Axis Error Resst
. 2| MC_SetOver Axis Override Change

o MC_SetPosit Current Position Change
ci MC_TouchPr Touch Probe Enabled
da MC_WritePa Write Axis Parameter
o MCy_AllPow All Axes Operation Avail,
S MCv_Chang Current Vakue Change per
aa MCv_Motior Syslcm[rmrﬂ:sﬂ'
i MOy _SetTore Torgue Limit Value

= J. Operation-Indi
o MC_Camin  Cam Operation Stant
4@ MC_Combin AdditionSubtraction Pos
@ MC_Gearln  Gear Operation Start
4 MC_Group$t Group Forced Stop
@ MC_Home OPR
48 MC_Movehl Absolute Value Pesitioninll,

Operation-Individusl

File niaena: | lgiionCenmesl_FOTS_ 1030 mebm

1)
POU Lit | Favarites | History | Moduld Library | -

| POU List | Favorttes | History | Module Library |




_ Membuat Proyek

Prosedur untuk membuat proyek sama seperti yang dijelaskan pada bagian sebelumnya.

GX Works3

Membuat diagram konfigurasi modul

Mengatur parameter modul (jaringan) FBD/LD digunakan untuk program PLC CPU yang akan dibuat pada

bab ini sehingga koneksi FB dapat diperiksa dengan mudah.
Mendaftarkan stasiun cabang (penguat)

pemetaan PDO

Mengatur parameter servo

Mation control setting function

Mendaftarkan axis

Mengatur parameter axis Atur “(AxisMame).AxisRef” ke label publik.
Pengaturan Labe| Publik

(Pembuatan program tidak diwajibkan.)




Cara Menggunakan Motion Control FB

| B MELSOFT GX Works

Sample.gxd - [C lobal Labed Setbng] |

Convert  View  Onkne. Debug  Recorghng  Diagnostics  Toal  Window  Help
e |SRERE] = | I RS | e

Shewy Dedalsly] (o Dgplay Saiireg

Lubal Hame Drats Tips Er gt Durpdy Torgat

Klik tombol putar.

Exbend: lisplay Do ot Show Alesys

] System bbal s reserved to be repstered. [ Systemn kibal & reserved to be released.
o @l Device
B £, Parameter To execute the Reservation t

mbel tion to systom

Ploace execute ‘Reflect to System Label De
It & unnecessary to chanpe reference sda p
asmgned dewce s changed in sys bel Ve
" Only R senes/GOT 2000 senes B avikible for system bbed Ver, 2,
* To execute Onine Program Change, execste Onlne Program
iChange and s=ve.

Ba Navigation

""i systam Reservabion to Regster System Label
{1/

] The systern bbel & akoady regstered to the

Eh==0

Impoet System Labal

Mot Refiected: 0
Totak O

Libsrary

POU _ I[F'avnn.-[llmnr',-l Mod_ Libeary




Cara Menggunakan Motion Control FB )

B MELSOFT GX Works3 E: Sample.gud - € {Global Labet Setting] | = "
i Project Edit  Find/Replsce Convert View Onkne Dubug Recording  Diagnostcs Tool  Window  Help S
ERals DD | SEERE S w| N NEBRMANIRE i QOIS B v #|
indAEGgECCARIBERERIGE OSEID 8 8T iR at Fie T Bl

Digplay Saiireg Check 'h *'\’
e kA Dirplay Targal secers bomEtarna Dedcs o [NRERE =Rt R St
! ":— — Depbyy Target: Al -
4
! r Lker Library
i ": = Library
Video ini menunjukkan cara membuat program FB (MCv Jog)
untuk pengoperasian JOG, sebagai contoh.
€ *
Extended Dhiplsyr Do Mot Show Alwars
] Systern bt s reserved to be regstered.  [] Systern bbal & reserved to be released.  [T] The systorm bbal & akeady regstered to the
To execute the Reservation to Regster/Relesse for the system Ri taon to K & ™ Lab
bel, reflection to b o database = required. i i @ # E:]
Please execute ‘Reflect to Systern Label Database'. Baieryation to Rek T
It & unnecessary to change reference sida protect when E : - - Libsrary
ssgred device & changed in system bbel Ve : ox
* Only R senes/GOT 2000 senes & avakibk for system bib S i o Faaa
* To execute Onine Program Change, exacute Onlne Program rl‘.ﬁf l;‘:el.lecta LA
Change and save. o POU_ | Favori_. | History | Mod_ | Library

B Output W Progress

JMum 4




_ Cara Menggunakan Motion Control FB

(38 MELSOFT GX Warks3

Sample.gx’ - [Gobaf [Global Labei Settng] |

i Project Edt  Find/Replace Convert View Onfine  Debug  Recording  Diagnostics

Tool Window Help
NEAgly 0D ERER IERRARRE H8 a5
A 0GR B HERIGE EISRIZE T kR

.
| L GO T B [ .

BIE s s

o Estets = S
- F- Deplyy Target: Al -
o r Lker Library
": = Library

P ProgramBod

Daftarkan perintah JOG, kecepatan JOG, dan Jog sibuk ke label global.
(Kecepatan JOG didaftarkan ke label global dengan asumsi bahwa kecepatan tersebut
dapat diatur dari perangkat eksternal seperti GOT.)

Extended Display Do Mot Show Always
] Systemn bbal s reserved to be regstered. [ Systern bibel s reserved 1o be released.

[ The systurn bibel 5 akeady regetered to the

Reservabon to Regster System Label

Resurvation to Release System Label m — [:]

Libsrary

' |
5 B skl system bl Vier, 2, i T i
o8, executs Onbne Program

Pleass execute Re 0 Syste
It 5 unnecessary to change refera
ssmgned device s changed n system bbel Ve
* Only R Senes/GOT 2000 &

* To exacute Onine Frogram Ch
s favigation | NS and sva

Mot Reflected: 0
Totak O

POU_ | Favori_ | History [ Mod— Libeary

Host

| o | M



_ Cara Menggunakan Motion Control FB

| B MELSOFT GX Works3 E:
i Project Edit  FindiReplace
M e

B0 Initisl
= §i 5can

£ Navigation

B Output W Progress

Soplaid

Convert

T T e | ERERE] <y | I R B

A/ E0AGE BEHRIGG SR8 e T B u
t O ql

[PregPou [FRG] [Local Labed Setting] |

View Onkne Debug Recording Dagnostics  Toal  Window  Help
e &L TR 4 &8 =E s v -
i (B e R B | Tk Dol

4 b ¥ Flament Selection

bal Label Set

Y AT T B Digpier Setive Chech X %
e Al e @i o X [ ar
Ll . Deplay Tasget: Al
Lker Libsrary
= Library
Daftarkan akselerasi JOG, deselerasi JOG, sentakan JOG dan lain-lain yang hanya
digunakan dalam program ini ke label lokal program "ServoON Jog".

v Libsrary

Extendad Display Do bot Show Almays POU ! Fmr.\n._! Hu'!nr,-l Mod " Library

Host

Jrum



Cara Menggunakan Motion Control FB )

SAELSOFT GX Worksd E Sample.gud - [FrogramB

| .i'j u [PRG] [FECYLD] 2458ep] 0

i Project Edt FindiReplsce Conwet View Online  Debug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help

PRSI D gD e GEHES A SaERAR DR
FER OB OER S ma

al Label Setting] By ProgPou [P

A ISk el F Jorfiery

-]

4 ProgramBody : PragPou [PRE] |

— -'h Lz TSR R R no.}c L1y
1

— Deplyy Target: Al w
SEQUENCE INSTRUCTIONS ~

Contact instructions

Association instructions

Ouitput insirsctions

Shift inslructions

Master Confrol instrsctions
Stop instruction
BA

Anthmete Operabon et tions

Data transfer instructons
Legecal Operation instructions
Data shifi instructions

rEtruCtions
[rata Conversion indtnctions

APPLICATION INSTRUCTIONS

[ P‘lnq‘rn‘rr; execution rnrl!n-l imstructions

Rodation instrections

Dt roaing Fawtciog

Siructy |;

Klik [Library].

POUL. |’I'aunL[ ll'uﬂnr.-l Mod_ lllbralyl




_ Cara Menggunakan Motion Control FB

: [ MELSOFT GX Works3 E
i Project Edt  Find/Replsce Convert View Onbne Debug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help
NeAals gl '

Sample.gx® - [FrogramBody ; ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245tep]

00T ®EG

5 ?I—I R
s~ Buka “Library”

bel Setting]  Wig ProgPou [PR

=l —:“FB".

— “MaotionControl RD78G 1.03D" |

*
-8 %
|
@EE oYY
"

| Selectson :
an
Blo-u@lr S lar

al Label

| £ Parameter

s,
& Navigation

Target: Al
\C{U'_-r.m'
Library
Conirol_RD7E_1.030  Makbiond|

# (B Sructured Dota Type

MationContral RD7E 1.030

[Version]
LD

F‘DU_- | I'avnn_[ ll'uﬂnr,ll Mod_ | Library




_ Cara Menggunakan Motion Control FB )

| B MELSOFT GX Works3 E: Sample.gx - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245tep] O 4

i Project Edit  Find/Replsce Convert Wiew Onlne Dwbug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help =X
PRy jishihes@REassaERANRROSSRE (R J00T8E G M. =|| Je
AT ARRFEB AT OGRS (P EOA AR O R UR s o R ED
bal Label Setting] ogPou [PRE] [Loc FERSN 4| reoorambody - ProgPou [PRE] | h‘llmtsﬁ&l:ﬂ )
o
- AL AT X ar

— Deplay Tar

Liser Library

Library

L MotionControl_RDTE_1.030  Mationd

FB

= Kavigation POU _ | Favori_ | History | Mod— Libeary

R Host (R=2 C=3 | | MM g




_ Cara Menggunakan Motion Control FB )

_i'ﬂ SAELSOFT GX Worksd E Sample.gx? - [FrogramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLO] 245tep]

S

i Project Edit  Find/Replsce Convert View Onkne Dubug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help
npAaaly jEhhesZREsAaagRARRR OS2 00 (iR 4000 FBEG e #| :
inAGEOT AR REHE AT B sRIBE CimEn LEAr SRR O BB EE o RaSY

bal gl W ProgPoul PRSI < 7rooramiody : ProgPou [PRG] | a_ Bawienk Sckiciion 3 %
N
— Pl e R e
1
— Deplyy Target: Al o
Lkser Library -~
Library
L@ MolionControl_RDTE_1.030  Mati
i Fi

Marasgement

Operation-Indnndual

M
i MC_Groupbtop

B MC_Home

4 MC_MoveAbrolute
o MM

Seret dan lepas "MCv_Jog" ke editor program.

POU_ | Favori_ | History | Mod— Libeary

& Navigation




_ Cara Menggunakan Motion Control FB

&

|1 Project  Edt  FindiReplace Convest View Onfine Debug  Recorfing  Diagnostics  Tool  Window  Help
;EDBHQ:-. imDTe e QREos SNEEANRR| LSS R
o AR A Y Y S R ) bl
Al ProgramBody : ProgPou [PRG] [ %

i L QO SED v

Xable

Undefined Label Registration X

ol L.
o beregistered,

Labed Name
Labed Setting Information
Regstemd || ol L sbel(ProgPou) -

Layar “Undefined Label Registration” ditampilkan.

Cormment

d

[ Openthelak:

set the [shel dets registering lab-ed inf crmation

L Register alabael at the last row.

Cancel

B Cutput W Progress

AT e
Al -l
EHDHO®E@®E oNauUP
Element Selectson '
L Py
# T L ot ] XK e
Deplay Target: Al "
Liser Library -
Library
'Y MobionContrel RD7E_1.030 Mok
Cam
a MC nhinefixes  Addi
B MC_Gearn Gear
B MC_GroupStop Grou
A MC_Home OPR
A MC_MoveAbsolute  Abso
Relat
Spew
Force
Torg

hompe Back

onFikter
culs
MCy Jog
[version]
Gan

F‘Dll_._ | Favor_ | History | Mod

Libwary




Cara Menggunakan Motion Control FB )

i Project Edit Find/Replsce Convert Wiew Onfne Debug Recording  Diagnostics Tool  Window  Help =

iNEmals - Dee| QRS2 SSERANRR OE2EE TR JGQTABPG v
AR EECD HER # P EEA AR R R DR DREE oY

* Element Selectan =
! Hn
X ot My w R @ X

48] ProgramBody : PragPou |

i Deplyy Target: Al
Undefined Label Registration x
User Library -
ol S, ' Library
toberegistered, g Lig MotionControl RO7E_1.03D  Mati

Labed Name MO _log T

Latbred S tling: Information

Regstered | ) helfProgPou) ~

Carsian
Comment
= Openthelabed or ard

L set the label details #fter registering labed inf crmation,

Ow

+ alabed at the last row.

onfro

b 3 MCv_Backlash
= A MOv_Duectonk
5 I A MO _log
Kllk EDK] | MCy_ M
J MCv_log

[Metsion]
a0

= Navigation PDU_ | Favori_ | History | Mod_




_ Cara Menggunakan Motion Control FB

I :‘5 MELSOFT G Works2 E Sample.gxX - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245tep ']
mmwemmmmwwwwmwp
OBA& . Do REEcASSARARNNR D895

R4 GOEIBEL vn

Klik area penempatan elemen LD.

|I—.aqP'ou |PRG] [ *

inabls :::!ﬂﬁﬁ‘“ﬂﬁﬁ abblsErLe maps. I—-iru*l:-%ﬂﬂ%%-rr*w%mqunmu@m_l oHBRYUD ]

4k~

B= Navigation

N

Element Sefectio
( A
o0 Lem o Gl & ar
Deplry Target: Al w
User Library -
Library
L@ Mobion{ontrol_ROTA_1.030  Mati
3 !L;
'
@ MC_Camin Cam
M nhinefixes  Addi
o MC_Geale Geas
i MC_GroupStop Grou
A MC_Home QPR
o MC_MoveAbsolute  Abso
o MC_MoveRelatve  Relat
an MC MoveVielocity  Spess
3 MC_Stop Fore
a MC_Torguelantrol Tomg
3 MCv_BacklashCompe Backl
A MOv_DeectonFifter  Direc
S MOy _log 0G
i MOv_Movelirculstin Abso
My Jog
[Mersian]
Lrita]

T [rmun_| History | Mod_ Libeary




Cara Menggunakan Motion Control FB )

| L‘j MELSOFT GX Works2 Sample.gu - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245tep *] [

i Project Edt  Find/Meplace Convert View Onbine  Debug Recording  Diagnostcs  Tool  Window  Help =8 %
i % A (1G0T EG 2l 3
R REEGE O b Y e el E D R LB o G

u is al [ ab

i LR
) L e e R
Deplyy Target: Al

Liser Library -

Library
La MobionContrel RD78_1.030  Malki
teg Flacwmard Busy o Fi
& b Manasgement
Wl by Atitvn =
Iperation-indridual

§oAccelralon  Comeasdio oted
|

i Dbcsee tian Errie

e OPR

M

|
I.-v—l- Errarils
[ -
§ Ozt a8 MC_MoveAbsolute  Absa

el

Spees

Farce

Tonge

ompe Backl

A MO _DuectonFilter  Direc
| MOv_log KOG
teubatin Abso

MCv log
[Wersion]
0

PO I rm.;n_[ History | Mod_ | Libeary

B8 Output W Progress

|




_ Cara Menggunakan Motion Control FB

| B MELSOFT GX Works? B

Edit  Find/Replace

i Project
[V Py &)

BB Output HH Progress

Sample.gxd
Canvest
id O e RERE =

:JQE:H:‘-II"H--HEE' AD Clz5 s

[FregramBody : Progfa

View Onbne Debug Recording  Deagnostics

w [PRG] [FEDYLD] 245¢ep °]
Toal

- saﬂﬂﬂriﬁ?i-’a

Window  Help

'“]nla ELCAE X TR CH e

i—i*ﬂ‘l?‘il‘ﬂ*%'i-“ﬂﬂ"'ﬂ"ﬂ‘lﬂ"' :.._IEGLIII-MEF o aey ;H-'

_.] ;‘rn-ar_\ mbody : PragPou [PRG] |

4 bw

o emF o

MOw g

Elemen LD yang ditentukan akan ditempatkan.

WIEL A

Element Selection

=8 X

& Navigation

} Accekrlon  Comemasd Al o ted
:ll:'«:-cln.n_n Erres
§ Sk Errorilr
§ Opton

| .

D=plyy Target: Al
Liser Library
Library
La MobionContrel_RD78_1.030
a Fo
i

anagement

Operation-Indnadual

3 MCv_BacklashCom

n Abso o,

Mati

Cam
Addi
[y
Grou
QPR
Aben

el

Spees

Hackl
Direc
K6

Tape
A MO _DoectonFilter
& MOv_log
3 MCv_Mowelircy
MCv log
[Wersion]
0

POU_ | rm.;n_[ Histary | Mod_




_ Cara Menggunakan Motion Control FB

| L'-j MELSOFT GN Worksd B Sample.ge® - [FrogramBody : ProgPou [PRG] [FEDVLD] 2458ep ]

Project  Edit
Gl T D0
inaEis00INGIE BEE GG B

o s al [ ab

_ i 4 @GS E I v
D AR AR HE A A )

4] ProgramBady : ProgPou [P

7|
£ B B 3 | ik

s F crwars

Klik dua kali [777].

kg Fluctmard
§ Veloaty
§ ks ra L

|
o Dot raten

BB Output HH Progress

)
Il | < L
¥ [

=

Busy
A
vt Al
Ervor

Ervoriny

WIE L e 5 %

X
=8 X

e

4P

EAL

i MC_Groupbtop
a MC_Home
A MC_MoveAbrolute

i MC_MoveRelatve

3 MCv_BacklashCompe

A MOv_DorectonFilter

alr
Deplay Target: Al -
Liser Library -
Library
Conirol_ RDTE 103D Mati

Tonge

Backl

MOy Jog
IMetsian]
a0

P'DLJ_- ] rm;n_[ Histary | Mod_




_ Cara Menggunakan Motion Control FB )

_i'ﬂ SAELSOFT GX Worksd E Sample.gx - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245kep *]

i Project Edit Find/Replice Convert View Onbne Debug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help
EAgL iDOfesZHEs A ERANRR PSEZRE (iN 00T SBER v
InAEw0-IAR B FEHE AT O ' Skt B G U AF b |
B x - e Masukkan nama label perangkat bit. |1 =

{iFinct e E1R Y
# R e s X

e . Depbry Target: Al -
I 1 | 1} T Ty Lier Libirary -

B e oy e Libecy

Lié Yok ontrol_RO7TE_1.030 Mot

i Y- By am FB
| .

Wl by Ao
Indrndua

Cam

P oAccehmton  Commatdhl oted
| nefnes  Addit

[ JoRRE S Erris p
' G

i ek Errorin Grou
l OPR

Cptons 8 MC_MoveAbsolute  Abso
|

I Relat
.

Spee
Foice
Tonge
3 MC ompd Backl
A MCv_DuectonFilter  Direc
a8 My og 06

2 MCv_Movelircubarin Abso

MCw Jog
Mersion]
a0

F‘DU_. I rm;u_[ History | Mod_ | Libeary




_ Cara Menggunakan Motion Control FB

| B MELSOFT GX Worksd E: Sample.gx2 - [ProgramBody ; ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245kep ]

i Project Edit Find/Replace Conwert View Onkne  Debug  Recording  Diagnostics Window  Help

iNEMas IO TemGRE < 2|/ SemRMN RS CS 0 R

inabEED0ARE AERIGH EIERISE (|
; B o :

Mavigation

Toal

im| @O TS E D e
= AR A YE Y R S S A
4] ProgramBady : PragPou [PRE] |

% 4dbw

i 1+ ; Vo
BOOL 0GBy | o ireres
B 06 Backwand
BOOL J0G Forward |
\REAL 3G Veloaty g vl ty

ditampilkan sebagai kandidat.

Agtrvm

Label yang sudah terdaftar pada label global

| £ Parameter

L™
N 'k Navigation

= D B L B &

=8

e e

Element Selection

WIEL WA

a8 e
Deplyy Target: Al e
Liser Library -
Library
L MabionContro!_RD7A_1.03D  Math
 F3
5 b Mansgeme
L Operation-Indmdual
@ MC_Camin Cam
A ML nefees  Addil
M Gear
i MC_GroupStop Grou
B MC_Home QPR
Ja M weAbsolute  Abso
Relat
Spee
Fafce
o MO satrol  Tonge

3 MCv_Backlashlomps Back
A MOv_DuectonFilter  Direc
K6
Absg

8 MG log
B MOy MoveCoroubards




_ Cara Menggunakan Motion Control FB

| 5] MELSOFT GX Works3 E: Sample.gx - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245kep *]

E-Ptqe-:l Edit  Findfeplace Convet  View Onbne  Debug  Recording  Diagnostics  Toal
A SR A maEREANIRR

DERalia i
nAEgEO0C0NRBESERIOGE O sRIPE

By ProgPou [PF

| Label Setting]

Window  Help

&L EL

™

i L QOE S E v =|
(L AR A Y A S )
4 ProgramBaody : ProgPou [PRG] |

= D B L B

4 bw

Element Seliex

B h pe

& Unregistered Program

BB Output HH Progress

MO b

’..--:l o

¥ erFlactmard

|

W vl by

_} Accebiralon Do

o Dcsehe atin
ks
Iptong

Agfive

vt Al 0 S

Error

Errorine

WEL A

oY

~4%

ration-ndnadual

| }t [ 4
Deplyy Target: Al
Liser Library -
Library
Lig MotionContre! RDTA_1.03D  Mati
@ Fe
" Management

Cam
Addii
Goar
i MC_GroupStop Grou
A MC_Home OPR
A MC_MoveAbsolute  Abso
B MC_MoveRelatve  Relat
B MC_Mowelelocity  Spee
3 M St [
i MC o ontrol  Tou
3 MCv_Backlashlompe Back
A MO _DuectonFilter  Direc
i MCv_llog G
B MCv_Movelircularin Abso
My log
[Mersian]
30
POU | Faunn_[ ll'mnr,ll Mod_ Libeary
= | cae | mum g



_ Cara Menggunakan Motion Control FB

| B8 MELSOFT GX Worksd

Findifeplace  Corwert  Miew Onbne  Debug  Recording  Déagnostics  Tool  Window  Help
g e GEEoA SNERan nm o805

Tlahla B REE

Sample.gx? - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDVLD] 245tep ']

i Project Edit
(TR S
A 1= =

Hasilnya akan terlihat seperti ini ketika elemen LD terhubung
ke input JogForward dan input JogBackward.

RELCIR - - Rl e e

wIE

PRy
1 1 MOy, Joq.0
I 1T 1t T e
! X l_ i o
d i |
'—‘/l._,_.. T..-gf'h emard Fusy
L
i 4 |
i Vel iy didivm
P Ao rion  CemenatdAD orted
i Ceincoela Fiatscn Ervor
§ il
§ Ophion
} wom

& Navigation

N

o

am MOv_log

e R ar
Deplay Al
Liser Library -
Library

La MobionContrel RD7E_1.030 Mok
b Manage
Operation-Indwidual
amin Cam
nhinefses

A ddii

8 MOy _Dinex

B My Movelirculbsrin

MCv log
[Wersion]
30

mu_: [ Favo

i | History [ Mod_ Libeary




_ Cara Menggunakan Motion Control FB

| _i'ﬂ MAELSOFT GX Worksd E

i Project  Edit  Find/Replsce
iNemalo
inaAGiwE 00 ARIE SSR GE B

Sample.gx? - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDVLD] 245tep ']

Convert  View Onkne  Debug  Recording Diagnostics  Toal  Window  Help

T REG S | SRRARIRE PSS RE
P EEE

Sl r T

4 ProgrambBlody : PragPou [PRG] |

im L QO SE D e

F A A S S A e

4

[ T
e
1t

: ?( l_: o MOt

I:I " p vt st

Klik area penempatan

elemen FBD.

BIE L AT o

o
Deplyy Target: Al w
Liser Library ~
Library
Lig Wati o ROTE_1.030 Motk
o Fi

Man sgemer

ration-ndnidual

& MC To

3 MCv_BacklashCompe

A MOv_DuectonFilter  Direc

8 MCy_log G

| MOr_MoveCreutarin Abso
POU _ | Favori | History | Mod— Libeary




_ Cara Menggunakan Motion Control FB

| _i'ﬂ MELSOFT GX Worksd E Sample.gx - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245kep *]

i Project Edit  Find/Replsce Convert Wiew Onkne Dwbug  Recording Diagnostics  Tool  Window  Help

iDpAagly jighihosEGHE A ssFRANNR OSSR E (%400 T BE G M.

T B LA | AR YR Y T A b

inabED0ARERERIGE EISRIGE
< ation 'y bal Label Setting]  f ProgPou [PRE] [Locsl Label Sett.. [ [ltRut W St g Ty S

x

=8

EDNEDREE o feudY ]

4 b ¥ Hement Selection

|—'1 —— Masukkan label global "G_leJogVelocity".

—
LW | & |
3 — -
B Gty then 306 veeetr] oo
__ =R, Ot AL o S
|
h Doecha rmen Errer
) ek Errarile
§ g ton
|
] -
3
=] put Il Progress
Rid H R

RIE s s

Deplyy Target:

My log
[Mersion]
moD

T | Favoe | History [ Mod " Libeary




_ Cara Menggunakan Motion Control FB )

| B8 MELSOFT GX Works3 E Sample.gd - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDVLD] 245kep *] O %
i Project Edit Find/Replsce Convest View Online  Debug  Recording  Diagnostics Tool  Window H-Hp _Ex
DERagy lixhhesZHgasasRRARSRRECSIEE R JG00TSEL M o

:_..J-'ILT u'::‘nﬁ BHSRGHE O SR S8 CHEEEA A e T | D L a | O 54“’

bal Label Se B ProgPou [PRG 4 ProgramBady : PragPou [PRE] .. % 4 b ¥ Hement Sehection 3
o
68 i R e
1 (WE=g e = . Deplyy Target: Al
— 2 -
| AT [ L T
|——-—| } Glef [+ - Bury
: Iﬂ-.( Iagidoaty LEEAL 303G Velod "'I dcdrem
| Setmrg. | T =
Label yang sudah terdaftar pada label global
ditampilkan sebagai kandidat.
PR
) e
MCv Jog
IWersion]
0
& Kavigation POU _ | Favori_ | History | Mod— Libeary

BB Output W Progress

| o g




_ Cara Menggunakan Motion Control FB )

| _i'ﬂ SAELSOFT GX Worksd E Sample.gu - [FrogramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245kep *] (m] "
i Projct Edt  Find/eplsce Convert View Onlne  Debug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help -8 x

nEAgll Ehhes @HEsASaERANDR OS850 W L@ T P e -
inagiwf0aRRESHBGEEHISRIEE  |iFm: |—-+H+l|Ht--iHH*r'i+-rrw~:+%-u~-4 (2] O ) 13 4

i ) | O i Y -JJP

bel gl &,F: sgPou [PRG] [Local Label Sett— _H ProgramBody : ProgPou [PRG] [ X =
y ne
W b e K ar
I .l ,.. ’ [ .l. ,I * S Deplry Target: Al -
[ 1 F 17F [ MOk
: . l—l AEF orwars s
3 4 ity .} hocelralon  CoMetatd Al o ted
Hubungkan elemen FBD ke input Kecepatan FB. | | fossn i
- ~ i = 1l
§ Optons
| .
MCv log
Ivesion]
L) )
POU _ | Favori_ | History | Mod— Libeary
7] R | [num g




_ Cara Menggunakan Motion Control FB )

|

|4 Project Edt  FinciReplsce Comwert View Online Debug  Reconding  Diagnostics  Tool  Window  Help L

Tl e T o T ” ; = el Mas. -| :

ingE T MR G BRE an | Ketika label yang tidak ditentukan dimasukkan, - EODERaE oG Y P
- layar "Undefined Label Registration” ditampilkan. 4 b~ Fasenk Stiaction

Tetapkan tipe data dan tujuan terdaftar. :

2R @ o X
=L B Deplyy Target: Al -

|_ Undefined Label Registration x
Liser Library -
L 4 55 -global Library

Lig MotionControl_RDTE_1.030  Mati

I—-u—' | Labelfiame e JogAcs o Fa

i Labed Setting Information k Mansgement

4 & Operation-Indwdual

Cam
Acdii
Goar

Grou

fome OPR
weAbsolute  Abso
Relat

Comment

= Dpenthelabel edit
— setthelsbel detail

#éter registering label inf ormabon, 5
1 B MC_MoveMelocity  Spes
[] megister alabel ak the last row.

C Foice
W Tong
3 MCyv_Bac hlomps Back

@ MOy _DiechonFilter  Diree
am MOv_log 0G

m £ Parame! ;
3 MOy Movelircularin Abso

PDLJ_. | rm;u_[ History | Mod_ | Libeary




_ Cara Menggunakan Motion Control FB )

| _i'ﬂ MELSOFT GX Worksd E Sample.gx - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245kep *] O *
i Project Edit Find/Replsce Convert View Onbne Debug Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help =8 %
ipAagly jighihesGHE A FRANNRR PSS ERE B J0QT&BEG M 7|

| oAk

inaAGiET AR R SR GHE OIEEI 22 T EER AR S A A el 5D B D
® > el al . 4l ProgramBocky : ProgPou [PRG] . X

[T I

Deplyy Target: Al o

I I 1 1.1 i 0F
r I/r 1 Liser Libirary ~
2 . Library




_ Cara Menggunakan Motion Control FB )

| _i'ﬂ SAELSOFT GX Worksd E Sample.gu - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245kep *] (m] "
i Projct Edt  Find/Replsce Convert View Onlne  Debug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help -8 x

INERAS T XD e EERE S A msmnamﬁ%a-a#:q‘ Buks *Module Labal® 5

waGisiociNG @ IEROnEIEBOe TEEER . H | -0000.RD78G4" — "RD78 0000° |2 EEORGUAD "

M

bal Label Setting] Wi ProgPou [PRG] [Locsl Label Sett.. [ Sedecton "

— "Ax+Global” — "Axis0001" "
— "AxisRef". ekl AR ar

gl e & n\!'DJv Target: Al

e
l ] I 1.1 e ..
I 1T 1k [ 1 Maodule Label
! z I et . j JE0C:RD4CPU
2 v . 0000:RDTEGA
%_ 1} -1 - d S v [} RO7E 5000
: T | bl & RoTE 0000
] T iy J Wi by At 1§ B okt
i . e Acawaion  Coemmantiboeted i P01
| B Aol
i 2 ———— Ccsratin B b Axishel
i r — sk ErrantD 4 & Md
a 5| Module FB
[ S
L]
4 bt |
=
A0
& Navigation POU _ | Favori_ | History' Module [Library |

Rt Host (R=5 C=18 | | Jrum




_ Cara Menggunakan Motion Control FB )

| _i'ﬂ SAELSOFT GX Worksd E Sample.gx - [ProgramBody : ProgPou [PRG] [FEDYLD] 245kep *] (m] "
i Project Edit Find/Replsce Convert View Onbne Debug  Recording  Diagnostics  Tool  Window  Help =& %
ipAagly jighhesGHEsaERANNRR PSS EE B 4@ TS BEG #

naABETTARR FEHBAT OISR 8 P EEA L A R G SRR EE o R
» bal Label Setting] rogPou [PRE] c I X Element Selectson ' =

4 N
-.ﬁ s @ a X ar

Deplyy Target: Al

W el
[ 1.} i 0F
F—| ; 1} e 1 =i Module Label
z L ot prmard o

sE0xRO4CPU
O000:RDTEGA

} { | |-} Soinciimerd r [, M RD7a o000
i . . H &, R oooo
- [y I
> b b Ax-Global
I: € e i 0 CaoemTialn? AocisDinon
|_? Aot ]
I . ———— Dt Esriy I SiRial
J | Ef o
i v - Jerk Erranly
: [

‘ Hubungkan data terstruktur tipe AxisRef yang terdaftar sebagai
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(1) ServoON_Jog

Program ini mengeksekusi operasi PLC ready ON, servo ON, dan JOG.

Pada startup READY [X0], nilai kecepatan JOG,
= percepatan JOG, perlambatan JOG, dan
sentakan JOG disimpan pada labelnya.

Herewgn O Synaehireni sabon Flsg FLC READY
l T o s Ketika daya tersuplai dan flag sinkronisasi [X1] dihidupkan,
| ' '2' ‘]’ PLC READY [¥0] akan menyala.
:
| TRLE —
. A Power |
wE Fomer
REALY Enatie Status |
| | _: SerwON  RewdyStatus | Ketika PLC READY [Y0] dihidupkan, READY [X0] akan menyala.
I € f = Tanda ini akan digunakan sebagai sinyal servo ON.
Berry Hidupkan G_bSVOFF X20 untuk menjalankan servo OFF.
Errer |
ErvoriD |
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EN END =] END
500000 — 4 & JogChen ] [iTi] = A — s b ek

)
i Herming. Raquaat Femitioning Requast

Centinueus Pasiionn:

y Erog_ m
|, kondisi interlock.
|

| Label yang menyala selama eksekusi
ram lain digunakan untuk

I : G.bHamingReq G bPosFeq G.bConiPosReq
1.1 1.1 1.4k
I H I/I I/I r If
LY Y [ _— F ] I . & __ . ‘ MO Jog 1
MCv_Jkog
2 X
JOG Ewciavand JOG Forward Homing Fequest Fositioning Request  Continuous Positionin g orwrard
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| 11 17} 17} 171 Jog St bir
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JOIE el ook
w 28 29 n 2 walacidy )
§ G htorvelooty jel Velooty

T
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i -JogAoC = Acceersion  Commendaborted
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I;' w-JogCrec = Deceeration
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§ ledwlek e ek
¥
1 Options
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Erroril

Hubungkan penintah JOG
rotasi maju (G_bJogFW: X21)
dan perintah JOG rotasi
terbalik (G_blogBW: X22) ke
— input JegForward dan input

I JogBackward dari MCv_log.
Karena nilai awal 0 dapat
digunakan dalam input Opsi,
maka nilai tersebut dapat
dihilangkan.

Output Sibuk menyala selama
pengoperasian JOG.
Pengaturan ini digunakan
untuk interlock program lain.
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(2) Homing

Program ini menjalankan pengembalian ke posisi awal

Initial Walue Setting

| Label yang menyala selama eksekusi program

3

J

Saat sinyal tepi naik
pengembalian ke posisi

awal dimulai (G_bHoming:
X23) dipertahankan, dan
digunakan sebagai sinyal
permintaan pengembalian
posisi awal
(G_bHomingReq).
Pengaturan ini selalu AKTIF
selama pengembalian
posisi awal.

Ketika G_bHomingReq dihidupkan, MC_Home
Ketika pengembalian posisi awal selesai,
output Selesai menyala.

Ketika kesalahan terjadi, output Kesalahan

Jika salah satu opsi di atas diaktifkan, retensi
G_bHomingReq akan dilepaskan.

x23
Homing _ - L.
I G_bHoming EDMO VP Saat sinyal pengembalian ke posisi awal
[ { | EN END dimulai (G_bHoming: X23) dihidupkan,
1, § el alamat posisi rumah disimpan pada label.
| 0.0 —_— d = G.ePositiond |
2 = et =
| lain digunakan untuk kondisi interlock.
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13 Poisifion0 Address M EEEEES - | R —— ! : =
| GllePesitionD et Position Busy ' dijalankan.
14 L
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777" T TRAREEEET Ty menyala.
: Emrar —: bHommgErrar r™
L e T e— L
ErraelD
(R0 78 0000, Ad 50001 Aod sFie e Aods
= 16
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(3) Pemosisian
Program ini menjalankan operasi penentuan posisi axis tunggal.

[ Bt
s | : TerhubungJ: -
—
Ix.l;,-t‘ [
l 0 ™
I it v
[ M e

Ketika sinyal mulai kontrol posisi (G_bPos: X24) dihidupkan,

TS SRSEE SRS > nilai numerik yang diperlukan untuk pemasisian akan
i | . T —_— disimpan pada label.

: i1t { — - Ketika nilai numerik disimpan, permintaan awal pemosisian (G_bPosReq)
N = : akan dipertahankan.
boancerce S ; Ketika pemasisian diselesaikan secara normal (ketika waktu tunggu
I : kedua telah berlalu) atau output Kesalahan atau output Pemosisian
' = o = : CommandAborted diaktifkan, retensi akan dihapus.
; =] =] =] ~
o | e N
- 1 Gt it [ i ., ET -
_Shomee Wiy Urutan eksekusinya
T s | adalah pemosisian
ey = — diam —
- = . pemaosisian — diam.
a Leven
# Opsona

Pasnaneg FB Esor Patanng FB Ab-arted

Fumtuiant] Ml Frncuon b bl
‘

I w | - Lakukan pemrograman output Kesalahan dan

I ot slsbcrid CommandAborted dari positioning FB dengan kondisi OR.

o
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(4) ContinuousPositioning

Program ini menjalankan pemosisian berkelanjutan dengan menggunakan mode buffer.

f H
¢ Terhubung |
- - ¥

O g e Bl T B e M_I ;-'!
YT s e ,
|_| —_— s ™ a0 = o |
- Fimece! Adiwis il ey s 1 T i
: el b= & q—.: =] [} o] — 8 — 10000 0 - 'l 1 Wiwcl ¥
1 J L H

Ketika sinyal kontrol awal
pemosisian berkelanjutan
(G_bPos: X25) dihidupkan, nilai
numerik yang diperlukan untuk
pemosisian akan disimpan
pada label.

= - "U'-."L:‘:'r ‘“” cmb...-M -wm:'“-'w ) Ketika nilai numerik disimpan, permintaan awal pemosisian
11 4 4 — pan. p P
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! o i - ' | Pemosisian CommandAborted diaktifkan, retensi akan dihapus.
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H - . - 3 ° R . .. \
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positioning FB dengan kondisi OR.
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(5) ErrorReset
Program ini menjalankan mulai ulang kesalahan.

Error Reset

X2F

MC Reszet 1

Error Reset
G_bErrorReset

: : L Execute Done

MC Reszeat

1
Options Busy

Command Ab orted

Error

ErreelDr

R0 78 000 Aod 0001 fodsHe 1} iz

3

MCv_MotionErrorReset

Emxecute Dane
Options Busy
CommandAb orted

Error

ErreelDr

R072 0000 A4 50008 A sRe 5 tartl D J—t Starti0

5

Ketika sinyal reset kesalahan (G_bErrorReset: X2F)
dihidupkan, pemulaian ulang kesalahan axis
(MC_Reset) dan pemulaian ulang kesalahan
sistern (MCv_MotionErrorReset) akan dijalankan.
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(6) Pemantauan
Program ini menyimpan SetPosition (Atur Posisi) dan SetVelocity (Atur Kecepatan) label global monitor axis yang ditetapkan ke
DO dan D2 CPU PLC.
Karena SetPosition Dan SetVelocity adalah jenis bilangan nyata presisi ganda, keduanya diubah menjadi jenis kata ganda
bertanda sehingga dapat dengan mudah ditangani oleh CPU PLC. (Catatan)
Perangkat kata ini tidak digunakan dalam subjek.
Perangkat tersebut digunakan untuk ditampilkan pada program urutan lain dan GOT, dan untuk tujuan lainnya. Program ini
dijelaskan dengan ST.

11 G_dSetPosition :

_ LREAL_TO_DINTCRD78_0000.Axis0001 .Md.SetPosition);
28 G_dSetVelocity : S

LREAL _TO_DINT(RD78_0000.4xis0001.Md.SetVelocity);

G_dSetPosition — DO :
G_dSetVelocity — D2 :

(Catatan) Ketika tipe bilangan nyata presisi ganda dikonversi ke jenis kata ganda bertanda, jika nilai yang akan dikonversi
berada di luar rentang dari -2147483648 hingga 2147483647, akan terjadi kesalahan perhitungan.



_ Program Penulisan

Tulis program dan parameter ke CPU PLC dan modul Gerak.

Program ini hanya ditulis ke modul CPU. Parameter axis dan pengaturan label publik harus ditulis ke sisi modul Gerak.

1) Setelah semua program di CPU PLC dibangun kembali, pilih [Online] — [Write to PLC] di bilah alat GX Works3 untuk menulis
semua data ke CPU PLC.

2) Ketika parameter ditulis keCPU PLC, komunikasi dengan modul Gerak diaktifkan. Pilih [Online] — [Write to Module] di bilah alat
Motion Control Setting Function untuk menulis semua data ke modul Gerak.

3) Reset CPU PLC untuk menyelesaikan operasi penulisan.
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Klik tombol putar di kiri bawah jendela.
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Periksa contoh operasi program.
Sebelum memulai pengoperasian, pastikan program dan parameter
telah ditulis ke CPU PLC dan modul Gerak.
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f N

RESET RUN

STOP

RO4CPU RD78G4
RUN ERR
REA

ERRO PROGRAM RUN
PROGRAM R T DUNK
BATTERY . SD/RD

CARD READY CARD READY

- | CA;LI')”J!&CTC‘EP!; CARD ACCESS

| | [

L

Atur tuas RUN/STOP/RESET CPU PLC ke RUN.
Lampu READY dan lampu PROGRAM RUN pada kontroler yang dapat
diprogram menyala.
Lampu RUN pada modul Gerak menyala.
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MELsch’o--:fi

RESET _ RUN

SFTY

S TO P CC-LinkIE TSN
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m\\\m\‘mmm \‘\‘R‘R\\‘%\\\N\‘:
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Tunggu hingga lampu PROGRAM RUN pada modul Gerak menyala.
"r.01" ditampilkan pada penguat servo. (Titik-titiknya menyala.)
Motor servo memasuki status servo ON.
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MELsmv’o-ﬁS

~ RUN

SFTY
CC-LinkIE TSN

8

Servo OFF

L

-
‘!\\\X\\\\Ib\\\\\\\‘%‘.\\*.;\\\\\\\\“\\\\\\\\\\\‘b‘{\\‘: .
= . =
e ———————————————————

Hidupkan X20 untuk menjalankan servo OFF.
“r.01" ditampilkan pada penguat servo. (Titik-titiknya berkedip.)
Hidupkan X20 untuk menjalankan servo ON lagi.




_ Contoh Pemeriksaan Operasi Program )

10G rotasi | JOG rotasi |
ke depan terbalik

L.

-
m&m\‘mmm‘\m%\m%\‘m =
= L =
.
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Hidupkan JOG putaran maju (X21) untuk menggerakkan arah kenaikan
alamat, dan matikan untuk berhenti.
Nyalakan JOG putaran terbalik (X22) untuk menggerakkan arah
penurunan alamat, dan matikan untuk berhenti.
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5
CPU PLC

JOG Formard JOG Bachwrard Homing Request Posioning Request  Contineoss Positionan:—
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2 23 24 ] 26 MO Jog |
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Periksa monitor program.
Saat X21 dihidupkan, input JogForward dari MCv_Jog_1 akan menyala.
Operasi JOG rotasi normal dilakukan.
Output Sibuk dan "G_bJogBusy" menyala selama pengoperasian.
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[ cPuPLC
JOG Forward JOG Bachwrard Homing Request Posioning Request  Contmeoss Positionin:
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Saat X22 dihidupkan, input JogBackward dari MCv_Jog_1 akan menyala.
Operasi JOG rotasi terbalik dilakukan.
Output Sibuk dan "G_bJogBusy" menyala selama pengoperasian.
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Pengembalian’
ke posisi awal

-
= L =
.

Aktifkan pengembalian posisi awal (X23) untuk memulai pengembalian posisi awal.
Jalankan pengembalian posisi asal dengan metode proximity dog
(33 dikurangi dari Pr.PT45)
Axis nya berhenti sedikit lebih jauh di luar dog,
dan menetapkan titik tersebut sebagai posisi awal.
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CPU PLC
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Periksa monitor program.
Ketika X23 dihidupkan, alamat posisi awal akan disimpan pada label.
"G_bHomingReq", yang merupakan perintah eksekusi MC_Home_1,
diaktifkan dan dipertahankan.
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f '
CPU PLC
Horming Request
At
Herming L5 Bury Frostionng Fequar  Cotinaoys Pogbomn Homee Faguert
G biHomine = broeFie 3 o ontPose G bHormingReg
| it r— 7 i O
[Homing Rages: l-I'.ITI'I:“lI- H:lmlEm" E =
I b [ bHominglong o
b 1 v v
[ T ]
Homng

Operasi pengembalian posisi awal dimulai.
Ketika pengembalian posisi awal selesai, output Selesai dan
"GbHomingDone" menyala dan retensi "G_bHomingReq" akan dibatalkan.

L r
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Pemaosisian

-
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Mengaktifkan pemosisian dimulai (X24) akan memulai
gerakan bolak-balik.
Axis bergerak maju 150 mm dan berhenti selama 0,5 detik,
serta mundur 150 mm dan berhenti selama 0,5 detik.
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CPU PLC
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Periksa monitor program.
Saat X24 diaktifkan, data untuk pemosisian disimpan ke setiap label,
dan "bValueSet" diaktifkan.
"G_bPosReq", yang merupakan perintah eksekusi MC_MoveAbsolute_T1,
diaktifkan dan dipertahankan pada tepi naik "bValueSet".
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.....

Ketika "G_bPosReq" dihidupkan, MC_MoveAbsolute_1
akan dimulai dan motor servo mulai berjalan.
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.....

Ketika pemosisian oleh MC_MoveAbsolute_1 selesai, TON_T,
yang merupakan tempat tinggal, akan beroperasi.
Ketika 500 ms sudah terlewati, MC_MoveAbsolute 2 akan
dimulai dan motor servo mulai berjalan.
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.....

Ketika pemosisian oleh MC_MoveAbsolute_2 selesai, TON_2,
yang merupakan tempat tinggal, akan beroperasi.
Ketika 500 ms berlalu, retensi "G_bPosReq" akan dihapus,
dan diatur ulang ke keadaan awal.
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Pemosisian |
berkelanjutan

S ‘\\\\l\ = E
L
.

Aktifkan pemosisian dimulai berkelanjutan (X25) untuk
memulai pengoperasian mode buffer (mc_Buffered).
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Periksa monitor program.
Saat X25 diaktifkan, data untuk pemosisian disimpan ke setiap label, dan
"bValueSet" diaktifkan.
"G_bContPosReq", yang merupakan perintah eksekusi MC_MoAbsolute_1,
diaktifkan dan dipertahankan pada tepi naik "bValueSet".

L r
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Ketika "G_bContPosReq" dihidupkan, MC_MoveAbsolute_1
akan dimulai dan motor servo mulai berjalan.

Pada saat ini, karena output Aktif adalah perintah eksekusi

MC_MoveAbosolute_2, MC_MoveAbsolute_2 akan di-buffer.




_ Contoh Pemeriksaan Operasi Program )

-
CPU PLC

Ketika pengoperasian MC_MoveAbosolute_1 selesai,
MC_MoveAbsolute_2 yang di-buffer akan dieksekusi.
Ketika pemosisian oleh MC_MoveAbosolute_2 selesai, TON_T,
yang dalam posisi diam, akan beroperasi.




_ Contoh Pemeriksaan Operasi Program )

-

SRR By ||

Ketika 100 ms berlalu, retensi "G_bContPosReq" akan dihapus,
dan diatur ulang ke keadaan awal.




_ Contoh Pemeriksaan Operasi Program )

Fuidard b
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SRR By ||
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Tindakan ini akan menyelesaikan pemeriksaan operasi.
Buka halaman berikutnya.




4.7 Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

e Mendaftarkan Library FB Modul Gerak

e Membuat Proyek

e Cara Menggunakan Motion Control FB

e Contoh Deskripsi Program

e Contoh Pemeriksaan Operasi Program

Poin penting

Mendaftarkan Library FB Modul Gerak

Membuat Proyek

Cara Menggunakan Motion Control
FB

Contoh Deskripsi Program

Contoh Pemeriksaan Operasi Program

Library FB harus didaftarkan ke GX Works3 untuk menggunakan Motion control FB dalam CPU PLC.

Konfigurasikan parameter axis dan pengaturan lainnya seperti saat memprogram ke modul Gerak.

Gerakan yangmengendalikan FB dapat ditempatkan ke editor program dengan menyeret dan

melepaskannya dari tab Library di jendela Element Selection GX Works3.

Hubungkan kontak dan label ke input/output FB.

Anda telah membuat program yang mirip dengan contoh program di bab 2 dan bab 3 hanya dengan

menggunakan CPU PLC.

Anda telah memeriksa pengoperasian program contoh di video.




Pencatatan )

Pada bab ini dijelaskan cara mencatat data modul Motion dan menampilkannya dalam grafik.
Dalam kursus ini, program awal pemosisian dari program contoh di bab 2 dan bab 3 akan dicatat sebagai contoh.

(Catatan) Program di bab 4 tidak dapat dicatat dengan prosedur yang dijelaskan dalam bab ini.
"CPU Module Logging Configuration Tool" harus digunakan.

_ Memulai Alat Konfigurasi Pencatatan )

Pilih [Tool] — [Logging Function] — [Logging Setting] dari bilah alat layar Motion Control Setting Function.
Alat pengaturan pencatatan sistem gerak akan dimulai.

[ Toc! Piindow  Help BB Mation System Logging Setting 0000ROTBG(H) — w
" Check Parameter... Project  Edit  Orline  Help
Confirm Memory Size.. DA xh. Aapm
Add-on Management.. . - \mar e
Add-cn Management (Mation Control Setting)..- Acqsatior Tagw: [Sample RDT8GBasic Cap8tle| S 1O 008 Type: |RO76GEL Faad Labwsts
Install Miction Sabware...
Operation Profile Data * Bt

Logging Fu Toadd & new data logging setting, sekect & biank row, chok |Et] or double-chck
Toedit an exising data logging sefing. select The comesponding row, click [Edi] or double-clck:
B patabeng edted

\Destination Drtve of Logging Setting Fle: | User dove: e

Mo, 9 and Mo, 10 ane dedicated areas for serm system recorder.
Ed.. Make logging sefings using He. 1t Mo & 4 ¥

[Poin]
Alat pengaturan pencatatan sistem gerak dapat dimulai dari [Tool] — [MotionSystem Logging] dalam GX LogViewer.

®2 MELSOFT Series GX LogViewer

File  View Online Window  Help

Start Logging Configuration Tool

Start MELSEC iQ-R Series High Speed Data Logger Module Configuration Tool

Start MELSEC iQ-R Series High Speed Data Communication Module Configuration Tool
Start MELSEC-Q) Series High Speed Data Logger Module Configuration Tool

Start MELSEC-() Series High Speed Data Communication Module Configuration Tool

Start BOX Data Logger Configuration Too!

|
BB s &
o8BS .

Realtime Monitor Setting...

Convert Logging Files...
Option




_ Mengatur Data yang Akan Dicatat )

(1) Di kolom edit pengaturan pencatatan pada alat pengaturan pencatatan sistem gerak, tetapkan destinasi penyimpanan
pencatatan data.
Kemudian, klik tombol [Edit].
Layar Data Logging Setting ditampilkan.

W Mation System Lijgesg Seming 0000:RDMNGH) - o
Promct [t Onne  Help
CEAXLn s=am
Caamend sy Sofard Labasl

hoginiior Tagei: Saspie RO ToGES ] CapNGhtle Sl 1O Thoe: ROTHGEL Farged Latsin

i sttivng

T ki .o clat oing wefing, pebect 4 blak s, click [Ech] o0
Ta st an-eanting clats keggng setirg, Eesc the coTRRRanAnG

B
I Cwatiratior Direve o Loggreg Sefing Pl Lser dever v I
Diatete Dtete 4
Mo | Target [ Logarg Troe o — [EFS————— Diata Forts
o
| 0 [
w 0] |
w0 |
[ = |
[ l=] |
w i3 |
w 0 |
= B0
0 BCY
: :
e i e e N

(2) Pilih [Logging type] dari pencatatan berkelanjutan, pemicu pencatatan, dan deteksi peristiwa.
Dalam kursus ini, akan dijelaskan detail pemicu pencatatan.
Pilih pemicu pencatatan, dan klik tombol [Next].

Miation Syftem  Dlats Logang Settag[Ma.1] x
Edit

Salact 8 logong e

Legang bype

) Contimmus kogging
Dlata bogging contirues o & specied samplee inberval unt 3 bggng stop opertion is pafemed
The: tagger oot cannot be st for 8 contireous ggng

(8 Trigger logoing

Moritor data and padom ngging for the datis befom ‘sl the satidlacsion of the condiicn Rrggensd]

) Ewent detection

Execute the event detection seting of the tgger condsion,
M kaggng dats Ses wil be creabed by ewert detection




_ Mengatur Data yang Akan Dicatat

(3) Label data yang akan dicatat terdaftar di [Data to be collected].

1) Label global
Masukkan nama label global ke kolom
nama data.
Di kolom jenis data, pilih jenis data label.

2) Label lokal
Masukkan nama data dalam format
"nama program/nama label lokal".
Di kolom jenis data, pilih jenis data label.

[Mation System Data Logging Setting[Ma.1]

| Edin

3) Jenis data terstruktur

Klik tombol [Label Input Assistant] dan pilih se—"
anggota jenis data terstruktur dari daftar.

Pilih dari daftar dan klik tombol [Register]

untuk mewakili data yang akan dikumpulkan.

Dalam kursus ini, data berikut dicatat sebagai contoh.

G_bPosReq

Positioning/bMoveAbs1Done

Positioning/bDwell1_out

Positioning/bMoveAbs2Done

G_bPosDone

Axis0001.Md.SetPosition

Axis0001.Md.SetVelocity

Klik tombol [Next] ketika pendaftaran selesai.

=

Md | Set Velocty

M4 Have Emulaling | Md SlaveEmuiste_Enable
d Start Permission at Homing Uncompleted | * Mdl StarshleUinhomed
W Deceleration &t Stop Md StopMode_Deceleration
Md | Stop Signal Sgnal Detection Method Md Stop Signal Detection

Logging type > m Samgpling interval Trigger Humber of records Coount Saves [4[w
Sef the data fo collect dusing lagging
Diata points to be: collected 7| /1024Ponts  Remato be daplaped: 7| 2
Lokl it Agsntart I
o i -
No.  |Dapley| Typw Data Name Diata Typs [Werd] By Name
0001 ~ v
0003 | [ VAR - Posboring/bOwell_ou B = [
000¢ | B VAR | Fostioning/bMaverbs2Done B v I
Farm0001 ¥ |
0007 [ VAR AsD001 M SetVelocty Ploat doubsle precason’ Auin 0001 |
0008 | ] WiRl~ |
|| [Lome OIS wa |~
oot1 | [0 Wam -~ - [
€ ¥
B —
o ]/ coed
]
Label Input Assistant x|
Sk the data ba collact during logoing
Type: | Real Drive Axs w |
Fois Name: | Pods 0001 w
D‘aTm D" ha l—
Data List [
Hame Data Name: {Labed) o |
Md | Object Data_VelActualVaiue | Md Ja_VedActualVakue: |
Md | Jerk Limd Value | * Ml JerkcLimt
Md | Control Cycle: | *-Md OperationCyche |
Md Oparation Setfirg at Ovemun | " Md CrvemrOperation
d Currerd Position Restoration Status * Mdl PazRestoration_Status
Md Execution Profils 1D Mo * Md Frofie|D
Md




_ Mengatur Data yang Akan Dicatat (Lanjutkan)

(4) Atur interval pengambilan sampel di [Sampling Interval].
Dalam kursus ini, gunakan siklus operasi No. 1 untuk pengambilan sampel.

Setelah memilih interval pengambilan sampel, klik tombol [Next].

Maticn Sysiem  Data Loggmg Seiting(Me. 1] x
Edit

Trigger |
Logginghpe > Datatobe coliected > | NIRRT | oo
Set the dats aarmglng rdecesl

Sarrging rieeol

[®) Cpepton cychelS)
Colect data ot an interval of the aperation Cyche

Dperation cycle sshection:  Operation oycle Mo 1 Ee

) Tese:
Collect data ai a specified interval Sef the time of the data samping inberval by ma.
000 3| fma] 003210 BEE00.000




_ Mengatur Data yang Akan Dicatat (Lanjutkan) )

.. . . . Motion System Diata L Setting[No-1] T x
(5) Kondisi untuk memulai pencatatan diatur di Edt T e A
It
[Trigger]. Trgger '
Dalam kursus ini, bit Startup yang Leggingbype > | Datatobacollecied > | Sampling intsrval > m Mumber of reconds Court Saves [ >
merupakan sinyal start positioning Set the tngger type and the tngger conden O Wit higger

digunakan sebagai pemicu.

Triggered when any of the set conditions is satishied ;

1) Pilih [With trigger].

2) Pilih "OR combination” untuk jenis
pemicu.

3) Pilih No. 1 dari daftar kondisi, dan klik
tombol edit. Subjendela akan muncul.

4) Pilih "Data Condition", dan
pilih"0001:G_bPosReq" untuk nama
datanya.

Pilih "UP" untuk kondisinya.
Jika pemilihan sudah selesai,
klik tombol [OK].

OF combination Ne. 1) .t
5) Setelah Anda kembali ke layar asli, | o |
klik tomb0| [NeXt] i Trggared whar the set condtion is sstefed by companing dats with dats, ordats with constant
| Diata Hame Corditan Data Toratat Dt Hareen Constart Valn
0000 G_bPosfey ~ LP -

(O Faued Sean
Trigpeeed svery speciind cycle

| O & Symtem 3
Trgggeced o sper gt

| (01 A Trigger instauction Execuionity)
Trggeeed wher LaggrgRel Td Trigger s set to TRUE

T Ewert Hisbory

Triggensd whan the event of the commpanding mvent histony oo,

Saf the event cade of the Qe tamet
- Multicle: event codes can be sat by using a ' hyphen) ora ° foomma)

e



_ Mengatur Data yang Akan Dicatat (Lanjutkan)

(6) Jumlah titik pengambilan sampel ditetapkan pada [Number of records].
Dalam kursus ini, Jumlah rekaman (sebelum pemicu) diatur ke "500", dan Jumlah rekaman (setelah pemicu) menjadi "19500".
Jika pengaturan sudah selesai, klik tombol [Next].

Maticn Sysiem  Data Loggmg Seiting(Me. 1]
Edit

e

Lipging type = Dente by e codlacted =

Sampling intsrvall 5 | Trigger > m o Savw W

et the Ko, of reconds culpul to il when

tpgened dunng tagger kgong

B
Ho ol recents Bebore tagger]

HNe. of records (after tnggerk:

S0 Plecont] (Dio 239599

VSRS Flecosd] (110 300000)

Totl Ho, of mcards 20000| [Fecest] (110 300000)

(7) Jumlah pencatatan diatur di [Count]. Dalam kursus ini, hitungannya diatur ke 1.
Jika pengaturan sudah selesai, klik tombol [Next].

»
i

Maticn Syttern  Dats Loggineg Setteg|Ma.1]
Edit
|
Loggingtype » | Dataiobecollected » | Samplng inierval > Trigger > | Mumber of records » - Save
Speciy the Higger counts.
Count
G
W) Specked Court |1 (18 3277}
Essrite tngger leggeny sepestedy lorthe speciisd count
apseration will be: Uvisnarte” when the masimum number of saved fles is scesded
() Soeched Murber of Seved Fims
Exncute the 1gow koggng spesedy Socoring 16 the mixsum rumbér iting of deved fles |
<Back L E |
|
T




_ Mengatur Data yang Akan Dicatat (Lanjutkan)

(8) Format file dan jumlah file yang disimpan dari data pencatatan diatur di [Save].
Dalam kursus ini, nilai default (format: JSON, jumlah file yang disimpan: 1) sudah diatur.
Jika pengaturan sudah selesai, klik tombol [Next].

Matien Syrieen  Data Loggineg Seiting|Ma.1] o . i x
Edit

Sampling intsrval 3 | Trigger > | Mumber of records »

e wiltrg for loggng data fle
St the destration okder o the boggrsy data e aed) the e ot
Fle format: | JSOM ~ =] Save in the same fokder as the seting fle
Destination drive: |
|
Folder;

Mapimamm rumber of sarved fies

et the madmurs nusbes of saved files of the destnation dove
Fies: are creatied untl e canacly of T destnation becomes full when Tho rol specly the macmum vilus' has been

anabiad
Oiperainn when e masmum number i escesded |
1h8 (100 65535
- il ) Overmrite  Fies with lower rumberns are deleted |
] Do ot sgmbcshy s maamireasms wshse
O Siog Leggng steps |

(9) Kondisi untuk memulai pencatatan diatur di [Start condition].
Dalam kursus ini, "Start by User Operation" sudah diatur.
Jika pengaturan sudah selesai, klik tombol [Next].

Mation Syptem  Data Loggng Setting[No.1] o ) . *

Edit
|
Samgling interval > | Trigger> | humberofrecords > | Count> | Seve> _ Firish “

Sedect the condiion (o star the data logging
Logiging Stam Condion

O Ao St |
The data kg warts suomancaly o the stan of the maton system
& possbda =5 sop the pgng manualy

() Unstoppable Mter Auto Sart

The:data logpng starts sutomatcaly ot the stan of the motion system
Unatle 1o stop the logaing maraly.

r {8 St by Uner pperalion

Engcute T daia keggrs stan operaton nthe Logong Stalus and Operation wrdow, e6s |
I is aiso possible 1o shop the: logging manualy




_ Mengatur Data yang Akan Dicatat (Lanjutkan)

(10) Nama pencatatan data diatur di [Finish].
Dalam kursus ini, nilai default ditetapkan ke (LOGO1).
Jika pengaturan sudah selesai, klik tombol [Next].

Wit Syt Dlata Logeing Setteg|Na.1] *
Edit

e ______________________ ]
Samglinginterval > | Triggers = Mumberofrecords » | Counts | Saves | Suartcondtion> | [FEEN ale

M vy ee] il erTratin kar ABl b s B raiided
Ta firish the setting, ook the [0 Busn

I'M.lhnmnnm\-e: LOG0T I |

<Back

=] -

(11) Kembali ke alat pengaturan pencatatan sistem gerak.
Pengaturan yang telah dikonfigurasikan dapat disimpan.
Klik ikon simpan dan simpan ke tujuan pilihan Anda.

=3 Mrmrmﬁ'ﬂ;;l-nqqanl'hnq OOORROVSGH) logumslp - ®
Project _Edit  Online  Help

u.r_; Yy

Curmeni user delined Label
Aoistor Tager: Sewple FOTEGEs el CapXGile  Su vl Tope: FDTEGEL Fasd Labels

Bl logureg aclteg

T adkd & rew dala legany seling select & blank row, chok [Edi] o double-clok
T et ar exatg dalis fegors) sefirg asdect the cotewordng mw. choh, [Edt] or double cheh

B Dt boing ected
Desitirations D of Logging Seting Fls: | Lr s v

i

g(B|swzeareF

O
O
0
Cl
0
o
0
o
o

al
=3

Me 9 ] Mo 10 v decheaben] i o7 serve sl recorier
Make oy settngn uang Mo Tiz o @




_ Menulis Pengaturan Pencatatan

Informasi pengaturan pencatatan yang ditulis.

Klik ikon pengaturan pencatatan, pilih memori target, dan klik tombol [Write].

Jendela konfirmasi akan muncul.

Klik tombol [Yes] dan lanjutkan. Jika penulisan sudah selesai, klik tombol [OK] dan tutup layar.

R Metion Syitem Loggieg Seming 000RDTIGIH) hogsslp -

Frosect  Edé  Onbne
DA X E.ﬂnﬂ

ChaTent e debnad Label
Aeryiaier Tugat: Sample FOTCBacc ! Can

—

e St 1D T ADTIGE Frae Libein

[ hogging setting

Ta ackd s clats kg st seiect o blank row, choh [5:28] or doutie chck
Tis M i emritrg (bl & ke BTy heneect Mo dierierelng . Cic [N ] i bbb ik

[ e——
Demtnation Drve of Logune) Seting Fle. | Lser e b

Wa. | Targmt

[l =

@ 0

[} =

u O

= B0

% 0

o j0

m 0O

u 10

[} =

€

m | RIS e alw
Teoe

Write Logging Setting-000CROTHG(H) (Host) *
Orline operation

O R
=TT 1, [ ——"

() Delete logging setting

. (z—

Target logging setting data

¥ the servo system reconder add-on i enabled at system
start. No.9 and No. 10 will use logging seftings of the 5D
memany card with prorty. Refer to manusals for detais

B Dt being edted

| -} Data Logging Setting
£ Mo D10LOGO K Trggers

= -

Motion System Logging Configuration Toc!

Write the logging settings to the motion system.

<Connection Destination>
RD7EGE

The following setting Mo., which has been included in the
selected logging settings, already exists in the target memory
of the write destination,

- No.01

Writing settings will overwrite the logging setting in the

target memory.
Do you want to continue?

Muotion System Logging Configuration Tool *

o Completed writing the logging setting data.

<Caution>

Logging is not started just by writing logging settings.

Start logging in the “Logging Status Display and Operation’
window

To display the "Logging Status Display and Operation’ window,
select [Online] -> [Lopging Status Display and Operation].




_ Memulai Pencatatan )

Ketika "Start by User Operation” diatur di 5.2 (9), klik ikon [Logging Status and Operation] untuk menampilkan layar
[Logging Status and Operation] dan untuk memulai pencatatan.

Ketika nama pengaturan data pencatatan yang akan dijalankan dipilih, tombol [Start] akan diklik, LoggingStatus switches
berubah ke "Waiting for trigger".

Ketika program dijalankan dalam keadaan ini dan kondisi pemicu (ketika X24 AKTIF dalam contoh kursus ini) terpenuhi,
statusnya beralih ke "Trigerred".

Ketika pencatatan selesai, statusnya akan beralih ke "CollectionCompleted" dari "Saving".
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Tor #cit an sonting clata ioggng sefing, mskect tha comeapanding . chok (B or doubie-clck
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_ Membaca Data Pencatatan )

GX LogViewer digunakan untuk membaca data pencatatan.

Pilih [Tool] — [Logging Function] — [Start GX LogViewer] dari bilah alat layar Motion Control Setting Function.
Saat GX LogViewer dimulai, pilih [Online] — [Open Logging File].

Pilih "0000:RD78G(H) (Host)" di layar Connection Destination. (Catatan)

Tool | Window Help
Check Parameter...
Confirm Memaory Size...

Add-an Management...
Add-on Management (Motion Control Setting)...
1 Install Motion Software...
) Operation Profile Data b

Logging Function...

Connection Destination
Please select the equipment at the connection destination.

(@) Previous connection destination

| D000:RD7BGH) (Host)

Recent Folders b
() Select the equipment at the connection destination
Save Logging File to PC... RCPU -
= Select the CPLU installed to Analog Module when the

BEQ'” Monitor data logged in Analog Module wil be accessed

End Monitor Alt+F3 Exocane the reakine monkor sct

The or setling fed or edited in offine mode
pJ'JSL‘ .'J1L‘|'Ii"‘r Fg k can be spechied only when C CPLin reakime monifor is selected
Restart Monitor Ctrl+Fo I
[ o Jf coce

Clear Graph...

(Catatan) Jika GX LogViewer sudah dimulai, dan komunikasi dengan modul Gerak sudah diatur,
layar ini tidak ditampilkan.




_ Membaca Data Pencatatan

Pilih file pencatatan yang akan dibaca.

Dalam contoh bab ini, pengguna memasukkan "LOGGING" - "LOG1" - "(Logged date and time).json" dipilih.

Pilih nama file dan klik tombol [Open File].

Logging File - C00XROTEGH) (Hest) x Logging File - D000RDTEG(H) (Host)
Target Memory | Lner drve w Target Memary | Lpar divs w
Direcsery ; Mave Dipeciory | LOGGING
Befresh Lip oree bl Belresh,

L] Foe Date Modfied Mame Sze  Dute Modified
CasmoTrRIS T2 1041 AN oI TOU2022 W44 A

TORAR02Z 1110 AM I LOG TAN022 Wrad AM
[t joon 55 TOMZ0EZ 1041 AN

Cpen Fie Clase

Mave

)

Logging File - 000&:ROTEGIH) (Hesk)

Targen Memary | User deéiver

Dipwcsiory ADGRINGADGNT
Lip one level

MNirey

!!LDGGIMG.-m

Befresh

S Dale Wodfed
16008TS 1142002 1044 AM
STT TO4S2002 1042 AM




_ Membaca Data Pencatatan )

Data bentuk gelombang yang tercatat di GX LogViewer akan ditampilkan.
Ketika format plot diubah dari "Equidistance Plot" ke "Time Interval Plot", seluruh bentuk gelombang yang dicatat dapat
ditampilkan.




_ Menyimpan Data Pencatatan

Data bentuk gelombang yang dicatat dapat disimpan sebagai file csv atau file json.
(Jika data dicatat dalam format CSV, maka dapat disimpan sebagai file CSV.)

1) Jika menyimpan sebagai file csv
Pilih [File] — [Save As] — [Save CSV File] dari bilah alat GX LogViewer.

ﬁ MELSOFT Series GX LogViewer - [20200720_105018.json - Historical Trend(RC78G(H))]

View  Graph Operation  Graph View Online  Tool Window He
S Open. i+0 (A BE (& & (LY (N LA

Recent Folders 3 = E 0 B equ
Close
Save As v [B saveCSVFile.. Cirl+S

&) Print.. Ctrl+P [5] Save Unicode Text File...  Ctrl+Shift+5
Import and Export... g Save Image File... Ctrl+l
Exit... Alt+F4

2) Jika menyimpan sebagai file json
Pilih [Online] — [Save Logging File to PC] dari bilah alat GX LogViewer.

Online | Teol Window  Help

E Open Logging File... Cirl+L
@ Realtime Monitor... Ctrl+R
Recent Folders 3

& Save Logging File to PC...

Begin Monitor F3
I:‘ End Monitor Alt+F32
&5 Pause Monitor Fa
By Restart Menitor Ctrl+Fa

Clear Graph...




5.7 Ringkasan Bab Ini )

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

e Memulai Alat Konfigurasi Pencatatan
e Mengatur Data yang Akan Dicatat

e Menulis Pengaturan Pencatatan

e Memulai Pencatatan

e Membaca Data Pencatatan

e Menyimpan Data Pencatatan

Poin penting

Memulai Alat Konfigurasi Pencatatan e Mulai alat pengaturan pencatatan sistem gerak dari motion control setting function.

Mengatur Data yang Akan Dicatat e Atur data yang akan dicatat, kondisi pemicu, dan lain-lain dengan mengikuti prosedur yang ditampilkan
pada alat pengaturan pencatatan sistem gerak.

Menulis Pengaturan Pencatatan e Tulis data pengaturan pencatatan ke modul Gerak sebelum pencatatan.

Memulai Pencatatan e Ketika kondisi awal pencatatan diatur ke "Start by User Operation”,

klik tombol mulai di layar "Logging Status and Operation" untuk mulai mencatat.

Membaca Data Pencatatan e GX LogViewer digunakan untuk membaca data pencatatan.

Menyimpan Data Pencatatan e Data bentuk gelombang yang dicatat dapat disimpan sebagai file csv atau file json.




Tes Tes Akhir )

Kini setelah Anda menyelesaikan semua pelajaran MELSEC iQ-R Series Motion Module Basics (Kontrol Pemosisian
RD78G(H)), Anda siap untuk mengikuti tes akhir. Jika Anda masih belum memahami topik yang sudah dibahas, silakan gunakan
kesempatan ini untuk meninjau topik tersebut.

Total terdapat 4 pertanyaan (7 pilihan) dalam Tes Akhir ini.
Anda dapat mengikuti tes akhir sesering mungkin.
Hasil penilaian

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

1 2 3 4 5 & 7 a 9 10 11 +]
Coka logh Tes o e - Jumiak totsl pertanyaan - 28
Tes LAEA AN Jawalsan yang benar ; 23
Ten d L
Tesd rar perentase: B2 5%
Tes S W | W
Coba lagh Test AR E “
T v S ntuk berhasil lul
Tesd FArArArar Iél UI I;i .as Eusms' b
e 7 iperlukan jawaban yang benar
Cota g P : sebanyak 60%.




Tes Tes Akhir 1

Pilih deskripsi label publik yang benar. (Anda dapat memilih beberapa jawaban.)

Label publik adalah label bersama yang dapat digunakan di modul Gerak dan CPU PLC.

Label publik didaftarkan dari label global CPU PLC.

Ketika label global diatur ke label publik, pilih apakah label dibaca atau ditulis dari/ke
CPU PLC.




Tes

Tes Akhir 2

)

FB1 dijalankan terlebih dahulu, lalu FB2 dijalankan setelahnya.

Ketika posisi target dan kecepatan target FB1 dan FB2 seperti yang ditunjukkan pada tabel berikut, pilih mode buffer
yang dilakukan selanjutnya.

Posisi target

Kecepatan target

Kecepatan [pm/s]

50000,0 1---

FB1 100000,0 [um] 50000,0 [um/s]
FB2 200000,0 [um] 25000,0 [um/s]
o]

1010 0 SRS WS

Q1 Pilih jawaban yang sesuai.

Q2 Pilih jawaban yang sesuai.

Q2

L]

¥ Waktu [dtk]

(Mencapai 100.000,0 [pm]) (Mencapai 200000,0 [um])

Kecepatan [pm/s]

50000,0 -

25000, -frrmmererermmeenanaeneod

\

¥ Waktu [dtk]

(Mencapai 100.000,0 [pm]) (Mencapai 2000000 [um])

Q1: 1: mcAborting
2: mcBuffered
3: mcBlendingNext
4: mcBlendingPrevious

Q2: 1: mcBlendingNext dan mcBlendingHigh
2: mcBlendingPrevious dan mcBlendingHigh
3: mcBlendingNext dan mcBlendingLow
4: mcBlendingPrevious dan mcBlendingLow




Tes

Tes Akhir 3 )

Pilih kalimat untuk pemrograman dengan CPU PLC yang benar dari pilihan berikut. (Anda dapat memilih beberapa
jawaban.)

Library FB harus didaftarkan ke GX Works3 agar bisa menggunakan Motion control FB
untuk modul Gerak dalam CPU PLC.

Tempatkan motion control FB di editor program dari pohon proyek GX Works3.

Tidak ada parameter yang harus diatur untuk modul Gerak.




Tes Tes Akhir 4

Pilih jawaban yang sesuai untuk mengisi bagian yang kosong.

e Mulai (Q1) untuk mengatur data yang akan dicatat.
e Tulis data pencatatan ke (Q2) untuk melakukan pencatatan.

e (Q3) digunakan untuk membaca data pencatatan dan memeriksa bentuk gelombang.

Q1 Pilih jawaban yang sesuai.
Q2 Pilih jawaban yang sesuai.
Q3 Pilih jawaban yang sesuai.

Q1: 1: CPU module logging configuration tool
2: Alat pengaturan pencatatan sistem gerak

Q2: 1: CPU
2: Modul Gerak
3: Penguat servo

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer



Tes Tes Akhir 1

Pilih deskripsi label publik yang benar. (Anda dapat memilih beberapa jawaban.)

Label publik adalah label bersama yang dapat digunakan di modul Gerak dan CPU PLC.
Label publik didaftarkan dari label global CPU PLC.

Ketika label global diatur ke label publik, pilih apakah label dibaca atau ditulis dari/ke
CPU PLC




Tes

Tes Akhir 2

)

FB1 dijalankan terlebih dahulu, lalu FB2 dijalankan setelahnya.

Ketika posisi target dan kecepatan target FB1 dan FB2 seperti yang ditunjukkan pada tabel berikut, pilih mode buffer
yang dilakukan selanjutnya.

Posisi target

Kecepatan target

FB1 100000,0 [um] 50000,0 [um/s]
FB2 200000,0 [um] 25000,0 [um/s]
o]

Kecepatan [pm/s]

50000,0 1---

1010 0 SRS WS

Q1 2: mcBuffered

Q2 3: mcBlendingNext dan mcBlendingLow

Q2

L]

¥ Waktu [dtk]

(Mencapai 100.000,0 [pm]) (Mencapai 200000,0 [um])

Kecepatan [pm/s]

50000,0 -

25000, efrrrser s

\

¥ Waktu [dtk]

(Mencapai 100.000,0 [pm]) (Mencapai 2000000 [um])

Q1: 1: mcAborting
2: mcBuffered

3: mcBlendingNext
4: mcBlendingPrevious

Q2: 1: mcBlendingNext dan mcBlendingHigh
2: mcBlendingPrevious dan mcBlendingHigh
3: mcBlendingNext dan mcBlendingLow
4: mcBlendingPrevious dan mcBlendingLow




Tes

Tes Akhir 3 )

Pilih kalimat untuk pemrograman dengan CPU PLC yang benar dari pilihan berikut. (Anda dapat memilih beberapa
jawaban.)

7 Library FB harus didaftarkan ke GX Works3 agar bisa menggunakan Motion control FB
untuk modul Gerak dalam CPU PLC.

Tempatkan motion control FB di editor program dari pohon proyek GX Works3.

Tidak ada parameter yang harus diatur untuk modul Gerak.




Tes Tes Akhir 4

Pilih jawaban yang sesuai untuk mengisi bagian yang kosong.

e Mulai (Q1) untuk mengatur data yang akan dicatat.
e Tulis data pencatatan ke (Q2) untuk melakukan pencatatan.

e (Q3) digunakan untuk membaca data pencatatan dan memeriksa bentuk gelombang.

Q1 2: Alat pengaturan pencatatan sistem gerak
Q2 2: Modul Gerak
Q3 2: GX LogViewer

Q1: 1: CPU module logging configuration tool
2: Alat pengaturan pencatatan sistem gerak

Q2: 1: CPU
2: Modul Gerak
3: Penguat servo

Q3: 1: MR Configurator2
2: GX LogViewer




Tes Skor Tes )

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

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Tes Akhir 1 v Jumlah total pertanyaan: 7
Tes Akhir 2 IV Jawaban yang benar: 7
Tes Akhir 3 v
P : 100 %
Tes Akhir 4 v | v | v ersentase: 100 %

Hapus




Anda telah menyelesaikan Kursus "MELSEC iQ-R Series Motion
Module Basics (Kontrol Pemosisian RD78G(H))" .

Terima kasih telah mengikuti kursus ini.

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

Anda dapat mengulas kursus ini kapanpun Anda mau.

Tinjau

Tutup
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