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PLC M221 Scanning Memory dengan Drum Controller,

SoMachine Basic
What isthe Mengetahui cara menjadwalkan eksekusi beberapaibaorlock komunikasi
purpose menggunakan Drum Controller (%L, secara bergantian dan berul
What unitsare 1. M221 controller
related 2. ATV61 Variable Speed Drive
3. SoMachine Basic
Details Application note ini dibagi dalam beberapa bagian:

Section Judul
1 Daftar Komponen
2 Penjelasan Topolo
3 Langkah programming dalam SoMachine Basic

Section 1: Daftar Komponen

Tabel Komponen

Komponen yang digunakan pada pengujian

Drive

Komponen Type Keterangan

M221 Controller | e TM221C**** M221 type apapun (Brick atau
o TM221M**** Book)

Variable Speed | ATV61HD55N4 Altivar 61

SoMachine Basic

So Machine Basic -

Continued on next page
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Section 2: Penjelasan Topology

Penjelasan Diagram topology
diagram topology

Port mini USB PLC M221 terhubung ke port USB-A dingputer.

Port serial RJ45 PLC M221 terhubung ke port s&i5 di ATV61
(Variable Speed Drive). Pada pengujian, ATV61 dakan sebagai smart
device.

Continued on next page
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Section 3: Langkah Programming dalam SoMachine Basic

Setup

Penjelasan program di SoMachine Basic.

Step

Action

Jika register yang akan diambil di Smart devécketak di alamat-alamat yang tidak beruruta

maka diperlukan satu function block (%READ_VAR at&WRITE_VAR) untuk setiap
kelompok register.

Code Name addrtzzlfnec) Category Access Type Units Range
SPM 8451 Configuration and settings RAWS WORD (Enumeration) - -

CMD |Control word 8501 Control parameters. W WORD (BitString16) - -

LFR |Frequency setpoint 8502 Setpoint parameters R INT (Signed16) 0.1Hz -3276.7 Hz ... 3276.7 Hz
PISP |PID regulator setpoint 8503 Setpoint parameters RN UINT {Unsigned18) 1 0.. 1000

CMI Extended control word 8504 Control parameters. R WORD (BitString18) - -

CMD |Control word 8601 Control parameters RW 'WORD (BitString16) - -

LFRD |Speed setpoint 8602 Setpoint parameters RN INT (Signed18) 1 rpm -

ETA |Status word 8603 Status parameters R 'WORD (BitString16) - -
|RFRD Output velocity 2504 Actual values parameters R INT (Signed16) 1 rpm -

FRHD |Speed reference before ramp 8605 Reference parameters R INT (Signed16) 1 rpm -

ERRD |Ci&402 fault code 8606 Fault parameters R 'WORD (BitString16) - -

SMIL |Velocity max amount 8607 CiA 402 settings RN UDINT 1 rpm 0 rpm ... 65535 rpm
SMIL |Velocity max amount 8608 Ci& 402 settings R UDINT 1 rpm 0 rpm ... 65535 rpm
SMAL |Velocity min amount 8609 Cia 402 seftings W UDINT 1 rpm 0 rpm ... 65535 rpm
SMAL |Velocity min amount 8610 Ci& 402 settings R UDINT 1 rpm 0 rpm ... 85535 rpm
SPAL |Acceleration delta speed 8611 Ci& 402 settings ' UDINT 1 rpm 1 rpm ... 85535 rpm
SPAL |Acceleration delta speed 8612 CiA 402 settings W UDINT 1 rpm 1 rpm ... 65535 rpm
SPAT |Acceleration delta time 8613 Ci& 402 settings R UINT (Unsigned16) 158 0s5..6553558
SPDL |Deceleration delta speed 2514 Cia 402 seftings W UDINT 1 rpm 1 rpm ... 65535 rpm
SPDL |Deceleration delta speed 8615 Ci& 402 settings R UDINT 1 rpm 1 rpm ... 85535 rpm
SPDT |Deceleration delta time 8616 Ci& 402 settings RW UINT (Unsigned16) 15 0s.

FROD |Speed reference after ramp 2841 Reference parameters R INT (Signed18) 1 rpm -

SPFN | Setpoint factor numerator 8642 Ci& 402 settings RWS  [UINT (Unsigned16) 1 1.

SPFD |Setpoint factor denominator 0643 Cia 402 seftings RANS UINT {Unsigned18) 1 1.

QSTD |CQuick stop option code 8651 Cia 402 settings RAWS WORD (Enumeration} - -

DOTD |Disable operation option code 8652 Ci& 402 settings RAWS WORD (Enumeration) - -

Untuk membaca memory di alamat 8603 dan 8604, tHalug&READ_VARO.
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%READ_VARQO dijalankan oleh pulsa ‘rising’ %MO.
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Jika pengambilan data oleh %READ_VARO selesai peanbatalan pengambilan data oleh
%READ_VARO selesai, %M74 diset.
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Jika pengambilan data oleh %READ_VARL1 selesai peanbatalan pengambilan data oleh
%READ_VARLI1 selesai, %M84 diset.
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Jika pengambilan data oleh %READ_VAR?2 selesai peanbatalan pengambilan data oleh
%READ_VAR2 selesai, %M94 diset.

%MO0 akan menjadi ‘1’ jika %M74, %M84 dan %M94 semya bernilai ‘0’ lebih lama
daripada 100 ms.

%TMO
Typs TON
TE: 10 ms
Preset: 10

%MO ini yang menjalankan %READ_VARO di rungO0.

Tempatkan function block %DR pada program dariurgerikut ini:
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Double click pada Function Blo@DR tersebut sehingga tabe DR muncul

Drum properties Allocation | Automatic =| Mo. of Objects | Allocated: 2, Available: 8

Used |Address Symbal Corfigurstion Comment

Klik pada tombol “Configuration” %DR yang dipak@ada contoh %DRO.

10

Pada window “Drum Assistant”, buat konfigurasi sgigerlihat pada gambar di bawa
ini:

Drum 0 Assistant (x]

Number of steps:| 4
Step0 Stepl Step2 Step3 Stepd  Step5 Stepb  Step7

Bitd OJ O O Ol
Bitl | ogpd O ] 0O 0O
Bit2  aem2 O O ] O
Bit3 o3 O 0 0 ¥
Bitd O O O O
Bits O O O O
Bite O o o O
Bit7 O O O O
Bite O 0o O O
Bit2 O 0o O O
Bit10 O 0 0 0
Bitll O O O O
Bitl2 O O O O
Bitl3 O O O O
Bitl4 O O O O
Bitl5 O O O O

| Cancel |

Jumlah Step 4, di mana Step 0 tidak mengaktifkagapun.
Pada %DRO, Step 1 mengaktifkan %M1 yang akan nmarjah %READ_VAR1 di
Rung 2,
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Pada %DR, Stef 2 mengaktifkan %Miyang akan menjalankan %READ_VA di
Rung 4 dan

Pada %DRO, Step 3 mengaktifkan %M3 yang akan me¥algiy 4, %M84 dan %M94
pada Rung 9 (lihat Step 9 Application Note ini).

Tekan tombol “Ok” setelah selesai.

11

Selama %M74, %M84 dan %M94 semuanya bernilai ‘Gkan%DRO tidak tetap di
Step 0.
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Steps 4
Swepl

12
O
Rising edge %M84 akan menaikkan Step %DRO0 dari StepStep 2
Rising edge %M94 akan menaikkan Step %DRO0 dari StepStep 3
13 | %M3 (Step 4 pad%DRC() akan nereset %M74, %M84 dan %M.
w74 ®
MES 0
EM3S R)

Hal ini akan me-reset %DRO0 sehingga % TMO0 menund@funs sebelum menyalakarn
%MO0 yang akan menjalankan %READ_VARO lagi, lihahB®6 dan Rung 0.




